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1 Fontos tudnivalok

O\

Dokumentaciok

Biztonsagi tudni-
valok és figyel-
meztetések

* Ez a kiadvany nem helyettesiti a részletes lizemeltetési utasitast!

* A szerelést és az iizembe helyezést csak megfelel6 villamos szakképzettség-
gel rendelkez6 személyek végezhetik. A szerelés soran be kell tartani az érvé-
nyes balesetvédelmi eldirasokat, valamint a MOVIDRIVE® iizemeltetési utasi-
tasaban leirtakat!

* Az abszolutérték-pozicionaléval kibdvitett MOVIDRIVE® frekvenciavalté hasznalata,
felszerelése és Uzembe helyezése el6tt olvassa végig a kézikdnyvet.

A kézikonyv felépitése feltételezi, hogy a megfelels MOVIDRIVE® dokumentaciok,
igy els6sorban a MOVIDRIVE® rendszerkézikdnyve rendelkezésre all, és azokat a
szerelést végz6 szakember elolvasta.

* Az lzemeltetési utasitasban foglaltak betartasa a zavarmentes tizemvitel igen fontos
eléfeltétele, és az esetlegesen felmerilé garancialis igények is csak ez esetben ér-
vényesitheték.

Feltétleniil vegye figyelembe az alabbi biztonsagi tudnivaldkat és figyelmezteté-
seket!

Aramiités veszélye.
Lehetséges kdvetkezmények:
halal vagy sulyos testi sériilések.

Sérilés veszélye.
Lehetséges kdvetkezmények:
halal vagy sulyos testi sériilések.

Veszélyhelyzetek.
Lehetséges kovetkezmények:
kénnyebb vagy kisebb sérilések.

Anyagi karral jaré helyzetek.
Lehetséges kdvetkezmények:
a készulékben vagy a kérnyezetben keletkezd anyagi kar.

Hasznos tanacsok és fontosabb informaciok a felhasznalok
szamara.

QIO 2>
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Alkalmazasi teriletek

2 A rendszer ismertetése

2.1 Alkalmazasi teriiletek

A kib8vitett buszpozicionalast végz6 modul elsésorban olyan hajtasokhoz készult, ame-
lyeknek sokféle poziciot kell kiilonbdzé sebességgel és gyorsulasi meredekséggel elér-
nitk. Kulsé jeladé alapjan térténd pozicionalaskor, amelyre a motortengely és a terhelés
kozotti er6zaro kapcsolat esetén van szikség, inkrementalis jelado6t vagy abszolutérték-
jeladét lehet alkalmazni.

A kibdvitett buszpozicionald modul elsésorban az alabbi &gazatokban és alkalmazasok-
ban térténd hasznalatra készult:

* Anyagmozgatas
— szallitoszerkezetek
— emelémivek
— sinen mozgod jarmivek

* Logisztika
— polckezel6 rendszerek
— keresztben mozgé szerkezetek

A kibdvitett buszpozicionalas legfontosabb elényei az alabbiak:
+ Felhasznalébarat kezel&felllet.

» Csak a kibdvitett buszpozicionalashoz sziikséges paramétereket (attételt, sebessé-
get, atmeérét) kell beadni.

+ Paraméterezés idéigényes programozas helyett.

* A monitor izemmad altal biztositott optimalis allapot-ellenérzés.

» A felhasznaldénak nem kell programozdi gyakorlattal rendelkeznie.

+ Nagy tavolsagok (218 x hosszegység) kezelése.

+ Kulsd jeladdként inkrementalis jeladé vagy abszolutérték-jeladd valaszthato.
* Nincs szikség hosszadalmas beallitasokra.
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Alkalmazasi példak

2.2 Alkalmazasi példak

Polckezel6 A kib8vitett buszpozicionalé modul egyik jellegzetes alkalmazasi terilete a keresztira-
rendszerek nyu mozgast végzd szallitoszerkezetek. Az aldbbi abra egy magas raktar keresztiranyu

mozgast végz6 targoncajat mutatja. A be- és kirakodasra varo tételeket a polckézi jara-
tok és az elosztd asztal kozott kell mozgatni. A szallitdé szerkezet ekbzben nagyobb ut-
szakaszokat tesz meg, és a rakomany jellegétdl fiiggbéen kilonb6zé meredekségekkel
gyorsul és sebességekkel halad.
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1. abra  Alkalmazasi tertilet: keresztirany mozgast végzé szallitéjarmdi
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Programazonositas

2.3 Programazonositas

A MOVIDRIVE® késziilékbe utoljara betoltott applikacios program kétféle modon azo-
nosithaté.

1. Személyi szamitogéppel és MOVITOOLS programmal:

+ Soros csatlakozokon keresztil kdsse 6ssze a személyi szamitogépet és a MOVI-
DRIVE® frekvenciavaltot.

* Inditsa el a MOVITOOLS programot.

* Inditsa el az ,Ausfiihren/Compiler” (Programfuttatas/Compiler) menipontot.

» Compiler meniiben valassza az ,Anzeige/Programinformationen” (Kijelzés/Prog-
raminformaciok) menupontot.

L IPDSplus® COMPILER MOVITDOLS®

IR Pkt Pori|

04920ADE
2. dabra  Programinformaciok kijelzésének inditasa

» Megnyilik a ,Programminformationen” (Programinformaciok) ablak. A bejegyzé-
sekbél leolvashaté a MOVIDRIVE® késziilék miikddtetd szoftverének neve és

verzidszama.
Das IM GERAT gespeicherte Programen besitzt folgende Eigenschalten:
Programmuralie - |34z
Erstellungsdatum: |o1.03.2001

Name der Quelidater  [Extended positioning via bus T0T Y1.00

Queldatei difnen |

[ Schefien ]

04923ADE
3. abra A programmal kapcsolatos informaciékat mutaté ablak
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Programazonositas

2. DBG11A kezel6panel segitségével, ehhez nincs sziikség személyi szamitogépre:

» Valassza ki a P940 ,IPOS-Variablen Edit” paramétert.

» Kapcsolja be a paramétert: P940 = ,EIN”. A kezel6panelen lathato kijelzés ekkor
,000V”.

* Aszamértéketa T gombbal lehet ndvelni. A kurzort a — gombbal lehet egy hellyel
jobbra vinni. Allitson be ,128V” értéket.

* A kezel6panel kijelzéjén ekkor a H128 valtoz6 tartalma jelenik meg decimalis és
hexadecimalis forméban.

128V 0100004100
= 05F5F104 HEX

SEW

04924AXX
4. abra  H128 valtoz6

* Az els6 sorban lathaté decimalis érték jelentése:

01 00 O0O0M4 1 0O
||

A program verziészama

00001 = Tablazatpozicionalas
00002 = Tablazatpozicionalas buszvezérléssel
00003 = Buszvezeérlés

00004 = Kibdvitett buszpozicionalas
00005 = Abszolutérték-pozicionalas
00006 = tartalékolt

00007 = tartalékolt

00008 = tartalékolt

00009 = tartalékolt

00010 = Huzoéers-csévéls

00011 = tartalékolt

00012 = tartalékolt

00100 = Emelémi-vezérlés

1 = Pozicionalas

2 = Csévélési technika

3 = Lefutasvezérlés

4 = Tdbbtengelyes alkalmazas
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Elofeltételek

3 Tervezés
3.1 Elofeltételek

Szamitégép (PC)
és szoftver

Frekvenciavalto,
motorok, jeladok

Technoldgiai kivitel

Visszavezetett jel

MOVIDRIVE®
MDV/MDS60A

MOVIDRIVE®
compact MCV/
MCS41A

A kib&vitett buszpozicionalas a MOVITOOLS SEW szoftver részét képezé IPOSPIUS®
program. A MOVITOOLS szoftver Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0 vagy
Windows® 2000 operacios rendszerrel mikddé személyi szamitégépen fut.

Frekvenciavaltoé

A kibdvitett buszpozicionalast technoldgiai kiviteld (...-0T) MOVIDRIVE® frekvencia-
valtékkal lehet megvaldsitani.

A kibdvitett buszpozicionalas csak akkor mikoédik, ha be van épitve abszolutérték-
jeladd, ezért csak MOVIDRIVE® MDV/MDS vagy MOVIDRIVE® compact MCV/MCS
frekvenciavaltokal lehet megvaldsitani, MOVIDRIVE® MDF és MOVIDRIVE® com-
pact MCF frekvenciavaltokal nem.

A kibdvitett buszpozicionalas 6 folyamatadat-sz6t hasznal, ezért csak PROFIBUS és
optikai kabeles INTERBUS hasznalhat6. Az alkalmazott busztipustdl fliggéen eléfel-
tétel a DFP21A, DFP11A vagy DFI21A MOVIDRIVE® opcio.

A motortengely és terhelés k6zotti er6zaro kapcsolat esetén a pozicionalashoz kulsé
jeladdra van sziikség. Ha az alkalmazott jeladé abszolutérték-jeladd, DIP11A tipusu
opcionalis MOVIDRIVE® abszolttérték-jeladd kartyat kell hasznalni.

A kib8vitett buszpozicionalas csak MCV/MCS41A PROFIBUS-DP kivitel esetén m-
kodik.

MOVIDRIVE® késziilék
Vezérlés
compact MCV/MCS41A MDV/MDS60A
PROFIBUS-DP Igen, opci6 nélkiil Igen, DFP21A vagy DFP11A
opcioval
PROFIBUS-FMS, optikai Nem Igen, DFP11A vagy DFI21A
kabeles INTERBUS opcioval

Motorok

— MOVIDRIVE® MDV vagy MOVIDRIVE® compact MCV frekvenciavaltok esetén
CT/CV aszinkron szervomotorok (gyarilag beépitett jeladoval) vagy DR/DT/DV/D
haromfazisi motorok Encoder jeladéval.

— MOVIDRIVE® MDS vagy MOVIDRIVE® compact MCS DS/DY szinkron szervo-
motorok gyarilag beépitett rezolverrel.
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Elofeltételek

Kiilsé jelado

A MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A frekvenciavaltok nem mikddnek egyitt az
abszolutérték-jeladdkkal. A motortengely és terhelés kdzotti er6zard kapcsolat ese-
tén kulsé jeladoként csak inkrementalis jeladdk johetnek szoba RS-422 jelkimenettel
(5VTTL).

— A motortengely és a terhelés kozott alakzard (szlipmentes) kapcsolat esetén
nincs szukség kulsé jeladdra. Ha alakzard kapcsolat esetén is kilsé jeladéval
akarna pozicionalni, akkor ugyanugy kell eljarni, mint er6zaré kapcsolat esetén.

— A motortengely és a terhelés kdzott er6zaro (szlippel rendelkez8) kapcsolat ese-
tén a motor-jeladdn, ill. rezolveren kivul kulsd jeladéra is szikség van.

- Kuls6 jeladdként inkrementdlis jeladot valasztva a jeladot az alapkészilék
X14 sorkapcsara kell kétni.

- Csak MOVIDRIVE® MDV/MDS60A esetén:
Kills6é jeladoként abszolutérték-jeladot valasztva a jeladdt az opcionalis
DIP11A kartya X62 sorkapcsara kell kotni.

A valaszthat6 abszolutérték-jeladokat a MOVIDRIVE® MD_60A rendszer kézikdny-
vében a DIP-listat ismertet6 részben (P950 paraméter leirasa) sorolja fel.

Lehetséges MOVIDRIVE® MDV/MDS60A kombinaciok:

A motortengely és a ter- Alakzard, kiilsé jeladora i e L . L

helés kozti kapcsolat nincs sziikség 2 e [, (B R R STl G U

A kiils6 jeladé tipusa - Inkrementalis jelado Abszolutérték-jeladd
Referenciamenet Igen Igen Nem
Busztipus, PROFIBUS DP (12 MBaud) — DFP21A

és a sziikséges opcio

PROFIBUS FMS/DP — DFP11A
INTERBUS optikai kébellel - DFI21A

Sziikség van tovabbi ey .
MOVIDRIVE® opciéra Nem Nem Abszolutérték-jeladd

Lehetséges MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A kombinaciodk:

A motortengely és a terhelés Alakzard, kiilsé jeladéra nincs Erézard, kiilsé jeladora
kozti kapcsolat sziikség sziikség van

A kiilsé jeladé tipusa - Inkrementalis jelado
Referenciamenet Igen Igen
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A miikodés leirasa ====

3.2 A miikodés leirasa

Jellemz6k

Uzemmédok

A kibdvitett buszpozicionalast az alabbiak jellemzik:

Tetszbleges szamu cél pozicidja adhaté meg a buszon keresztul.
Nagy a bejarhaté ut. A maximalisan bejarhaté ut a beallitott utegységtdl flgg:

Utegység A maximalisan bejarhaté ut ‘
1/10 mm 26,2144 m
mm 262,144 m

A pozicionalashoz a sebesség és meredekség bedllitasa a buszon keresztll torté-
nik.

Szoftver-végallaskapcsolo definialhato és értékelhetd ki.

Kulsé jeladoként inkrementalis jeladd és abszolutérték-jeladd is hasznalhaté.
Egyszer( kapcsolat a folérendelt vezérlés (PLC) felé.

Haromféle izemmad allithaté be:

Léptetéses lizemméd

— A 2. vezérl6szdban (PA1) a 9. vagy 10. bit adja meg a jobbra vagy balra mozgas-
iranyt.

— A sebesség- és a meredekségvaltozok, amelyek a buszon keresztil megadha-
tok.

Referencia tizemmaéd

— A 2. vezérlészoban (PA1) a 8. bittel inditja a referenciamenetet. A referenciame-
nettel torténik a pozicionalashoz szikséges referenciapont (a gép nullapont-
janak) meghatarozasa.

— Areferenciamenet akkor is végrehajthatd, ha a kilsé jelad6 abszolutérték-jelado.

Automatikus lizemmaéd

— A2 vezérlészdban (PA1) a 8. bit inditja az automatikus Gzemmaddu pozicionalast.
— Célpozicié elé6zetes megadasa a PA2 és PA3 kimeneti folyamatadat-szavakkal.

— A tényleges pozicio ciklikus visszajelzése a felhasznalo altal definialt egységek-
ben a PE2 és PE3 bemeneti folyamatadat-szavakkal.

— A sebesség-alapjel megadasa a PA4 kimeneti folyamatadat-szoval.

— A tényleges sebesség ciklikus visszajelzése a PE4 bemeneti folyamatadat-szo-
val.

— A gyorsulasi és fékezési meredekségek megadasa a PA5 és PA6 kimeneti folya-
matadat-szavakkal.

— A hatasos aram és készulék kiterheltségének ciklikus visszajelzése a PES és
PE6 bemeneti folyamatadat-szavakkal.

— Az elért célpozicié nyugtazasa a ,célpozicio elérve” virtualis binaris kimeneten.

Kézikényv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibévitett pozicionélas 11
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Korlatozasok

A m(ikodés leirasa

il PA
i H :
. o et U emoe ||
N : PA1 PA2 PA3 | PA4 PAS PAG
iH —> =
ol :ly
fi 1]
‘ ENRE ﬁ@@@ﬁﬁ@‘ < ::' PE1 PE2 PE3 | PE4 PE5S PE6 < ::'
PE i
04825AXX
5. abra  Adatcsere folyamatadatokkal
PA = kimeneti folyamatadatok PE = bemeneti folyamatadatok
PA1 = 2. vezérlészd PE1 = allapotszé
PA2 = célpozicio, High PE2  =tényleges pozicio, High
PA3 = célpozicio, Low PE3  =tényleges pozicio, Low
PA4 = sebesség-alapjel PE4  =tényleges sebesség
PA5 = gyorsulasi meredekség PE5 = hatasos aram
PA6 = lassulasi meredekség PE6 = készilékkiterheltség

A pozicionalas sebesség-alapjelét a PA4 kimeneti folyamatadat-sz6 hatarozza meg.
Biztonsagi okokbdl automatikus Gzemben és Iéptetéses Uzemben a maximalisan me-
gengedett sebesség korlatozhatd.

Vegye figyelembe, hogy a P302 (Maximaldrehzahl 1 - 1. maximalis fordulatszam) para-
méternek legkevesebb 10%-kal nagyobbnak kell lennie, mint az automatikus és Iépteté-
ses Uzemre beallitott korlatozas.

Fentieken tulmenéen az ut skalazasahoz hozzarendelt szamlalasi tényezét 8192 érték-
re kell korlatozni.
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A hajtas skalazasa

3.3 A hajtas skalazasa

A vezérlés csak a jelad6 utegységre esé impulzusszamanak ismeretében tudja kisza-
mitani a tavolsagot, ill. a hajtast megfeleléen pozicionalni. Az utegységre esé impulzus-
szam megadasa a skalazas. A skalazassal lehet a felhasznaloi egységet a mindenkori
alkalmazashoz illeszteni.

Hajtas kiilsé jel- Kulsé jeladd nélkili hajtasoknal a skalazas az ,Erweiterte Buspositionierung” (Kibdvitett
adoé nélkiil (alak- buszpozicionalas) izembe helyezési funkcidval automatikusan elvégezhet6. Ehhez az
zaré kapcsolat) alabbi adatokat kell beadni:

* A hajtokerék atmérdéje vagy az ors6 menetemelkedése
* A hajtémi attétele (i-hajtdm, fordulatszam-redukalas)
+ Az el6tét attétele (i-elétét, fordulatszam-redukalas)

Az Uzembe helyezési funkcio az alabbi skalazasi tényezéket szamitja ki:
1. Impulzus/at [névekmény/mm] skalazasi tényezd az alabbi képlet szerint:
|mpU|ZUS = 4096 x ihajtc’)ml’] X iel(’itét

Ut = 7 x dhajtekerek atmers VA3Y Sorsé menetemelkedés

2. A sebességskalazasi tényezd (szamlalo értéke 1/perc-ben, a nevezd értéke mm/s-
ban).

A nevezd értékének mértékegységeként m/perc vagy 1/perc is megadhato.

Az impulzusszam/ut és a sebességskalazas tényezéje kozvetlenil is megadhaté. Ha az
utegységet millimétertél [mm] eltér6 mas mértékegységben adja meg, a felhasznaldi
modul a szoftver-végallaskapcsolok helyzetéhez, a referencia-offsethez és a buszpozi-
ciokhoz is ugyanezt a mértékegységet fogja hasznaini.

Hajtas kiilsé jel- A kibdvitett buszpozicionald (Erweiterten Buspositionierung) modul tzembe helyezése
adoéval (erb6zaro elétt engedélyezni (aktivalni) és skalazni kell a kiilsé jeladét. A skalazashoz a MOVI-
kapcsolat) TOOL/Shell programban az alabbi beallitasokat kell elvégezni:

+ Allitsa be a P941 (Quelle Istposition - tényleges pozicio forrasa) paramétert, valamint
inkrementalis jelado esetén az EXT.GEBER (X14) vagy abszolutérték-jelado esetén
az ABSOUTWERTGEB. (DIP) paramétert. Ezek a beallitasok a kibdvitett buszpozi-
cionédlas Uzembe helyezése kdzben is elvégezhetdk.

m 94 1POS Gebes M=l E3
941 Quelle Istposition |ABQQLUTGEB,[DIP} :ﬂ
942 Geberfaktor Z&hler MOTCRGEEER (X15)

EXT. GEBER (X14)

943 Geberfaktor Nenner

944 Geberskalierung Ext. Geber

02770ADE
6. abra A tényleges pozicié forrdsanak beallitasa

+ Allitsa be a P942 ... P944 paramétereket: sorrendben a jeladé-tényezé szamlaldjat,
nevezdjét és a kilsé jeladd (Ext.Geber) skalazasat. Ezeket a beallitasokat a kibdvi-
tett buszpozicionalas izembe helyezése elétt MOVITOOLS/Shell programban kell
elvégezni.

A kibdvitett buszpozicionalas Uzembe helyezésénél a skélazas szamitasa le van tiltva.

A kils6 jelad6 skalazasaval kapcsolatos tovabbi informacidkat lasd a ,Positionierung
und Ablaufsteuerung IPOSPUS®” ¢ SEW kézikényvben.

Kézikonyv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibévitett pozicionalas
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A hajtas skalazasa

Az abszolitérték- Csak MOVIDRIVE® MDV/MDS60A esetén:
jelado aktivalasa Ha a kiilsé jeladod abszolutérték-jelado, akkor a kibdvitett buszpozicionalas izembe he-
lyezése el6tt az alabbi lépésekben Gizembe kell helyezni az abszolutérték-jeladot:

« A MOVITOOLS/Shell program segitségével helyezze izembe a frekvenciavaltot.

"ASHELL MOVITOOLS®

= 10 Sollwartvoresahl =10 x|
5§ = 100 Sollwertquelle BIPOL,./FESTSOLL., =
Buzpashonienng ptl
S ta Buspast 101 Steuerguelle ELENMEN
Rundachse B 70, Betiehsaiten
Keanslevenng
. hbsolewenpastonienng 700 Betrisbsarc 1
 Zugspanrmngsiicket 701 Betriebsart 2
£ Tabelenposilionemung iber Feldbus
- Tabsllenpositiomenng
4 .j 3. IPOS-Parameber
¥ 2 Appikationen
I Purktau Purkt

04941ADE
7. abra A frekvenciavalté lizembe helyezése

+ Az ,Inbetriebnahme auswahlen” (Uzembe helyezés kivalasztasa) listabol valassza
az ,Absolutwertgeber DIP” (DIP abszolutérték-jeladd) beallitast.

Inbetriebnahme auswahlen E3 |

— Inbetriebnahime fiir
" Mator 1 [Parameterzatz 1]
" Motar 2 [Parametersatz 2]

£ Drebzahlegler

% hhsolubwertgeber DIF

¢ Zurick I Wfeiter » I Abbrechen

04992ADE

8. abra Az abszolutérték-jeladé lizembe helyezése

+ Hajtsa végre a DIP abszolutérték-jeladé Uzembe helyezését.

Az abszolutérték-jeladok Gizembe helyezésével kapcsolatosan lasd még a ,Positionie-
ren mit Absolutwertgeber und Absolutwertgeberkarte DIP11A” c. SEW kézikdnyvet.
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Végallaskapcsoldk, referenciakapcsoldk és a hajtas nullapontja

3.4 Végallaskapcsolok, referenciakapcsoldk és a hajtas nullapontja

Szoftver-
végallas-
kapcsolok

Referencia-
kapcsolok

A hajtas nulla-

pontja (gép-
nullapont)

A szoftver-végallaskapcsolok az elmozdulasi tartomany hatarait rogzitik, és ezzel jaru-
lékos biztonsagi feladatokat latnak el. Vegye figyelembe az alabbiakat:

A szoftver-végallaskapcsoloknak a fizikai (hardver) végallaskapcsolok altal megha-
tarozott elmozdulasi tartomanyon beldl kell lenniudk.

A vezérlés nem hajt végre olyan utasitasokat, amelyek a szoftver-végallaskapcsoldk
altal meghatarozott tartomanyon kivilre valé elmozdulasra adnak parancsot.

Ha a buszon keresztul olyan célpozicio érkezik, amely a szoftver-végallaskapcsolo
altal meghatarozott tartomanyon kivilre esik, F78 (IPOS SW-Endschalter - IPOS
szoftver-végallaskapcsolo) hibajelzés generalddik. Ezt a hibalizenetet alaphelyzetbe
allitassal (Reset) kell nyugtazni. Ekdzben elvesznek a hajtas referenciabeallitasai.

Abszolutérték-jeladoval mikodé rendszer esetén alaphelyzetbe allitas (Reset) soran
a poziciéértéek nem vész el. El6szor egy Ujabb célpoziciot kell a szoftver-végallas-
kapcsoldkon belul megadni, és csak ezutan szabad az alaphelyzetbe allitast végre-
hajtani, mert ellenkez6 esetben ismét F78 hibalzenet jon létre.

A referenciapont (referenciakapcsolok helye) és szoftver-végallaskapocsol6 megha-
tarozasakor tigyeljen arra, hogy ezek ne fedjék at egymast. Atfedés esetén referen-
ciabeallitaskor F78 (IPOS SW-Endschalter - IPOS szoftver-végallaskapcsold) hiba-
jelzés generalodik.

Ha a hajtas nullapontja (a buszpozicionalas referenciapontja) nem eshet a referen-
ciapontra, akkor a kibdvitett buszpozicionalas tizembe helyezésekor meg kell adni a
referenciapont-eltolas (Referenzoffset) értékét.

A nullapont, az eltolas és az abszolut pozicio kdzoétt az alabbi dsszefliggés all fenn:
A hajtas nullapontja = referenciapont + referenciapont-eltolas (Referenzoffset).

Ezzel a modszerrel anélkil lehet a gép-nullapontot megvaltoztatni, hogy a referencia-
kapcsoldkat el kellene tolni.

Kézikonyv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibévitett pozicionalas
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A folyamatadatok felépitése

3.5 A folyamatadatok felépitése

A folérendelt vezérlés (PLC) hat kimeneti folyamatadat-szét (PA1...PAB) kiild a frekven-
ciavalténak és onnan hat bemeneti folyamatadat-szét (PE1...PE6) fogad.

PA

(0] H—H
. o et U eme ||
N : PA1 PA2 PA3 | PA4 PAS PAG

i —> o e
clol:ly
fi |

‘ ERRIE EEE@EB@‘ <::| PE1 PE2 PE3 | PE4 PE5 PE6 <::|
PE i
04825AXX
9. abra  Adatcsere folyamatadatokkal
PA = kimeneti folyamatadatok PE = bemeneti folyamatadatok
PA1 = 2. vezérl6szé PE1 = allapotszé (IPOS PE-adatok)
PA2 = célpozicio, High PE2  =tényleges pozicid, High (IPOS PE-adatok)
PA3 = célpozicio, Low PE3 = tényleges pozicid, Low (IPOS PE-adatok)
PA4  =sebesség-alapjel (IPOS PA-adatok) PE4  =tényleges sebesség (IPOS PE-adatok)
PA5 = gyorsulasi meredekség PE5 = hatasos aram
(IPOS PA-adatok) (IPOS PE-adatok)
PA6  =lassulasi meredekség PE6 = készllékkiterheltség
(IPOS PA-adatok) (IPOS PE-adatok)
Kimeneti A kimeneti folyamatadat-szavak felépitése az alabbi:

folyamatadatok . pp1: 2 vezérisszo

1514/131211/10 9 8 7 65 4 3 2 1 0

Tartalékolt Sza?alyo;astlltas/en-
gedélyezés
Tartalékolt Er]ge’,-delyezes/gyors-
leallas
Tartalékolt Engedélyezés/allj
, Uzemméd- Ertéktart6 szabalyozas
vélasztas, high
Uzemmod- Meredekség-
valasztas, low atkapcsolas
. . Paraméterkészlet-
Léptetés - . .
atkapcsolas
Léptetés + Hiba-visszaallitas
Start Tartalékolt

+ PA2 + PA3: célpozicio
PA2 célpozicid, High PA3 célpozicio, Low
1514131211109 8 7 6 5/ 4 3 2 1 0 151413121110 9 8 7 6 54 3 2 1 0
Célpozicio [a felhasznalé altal megadott egység]

* PA4: sebesség-alapjel
PA4 sebesség-alapjel
151413/121110 9 8 7 6 5 4/3 2 1 0
Sebesség-alapjel [1/min]
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A folyamatadatok felépitése

* PAS5 + PAG: gyorsulasi és lassulasi meredekség
PA5 gyorsulasi meredekség PA6 lassulasi meredekség
1514131211 10/9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 151413121110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0
Meredekségek [s]

Bemeneti A bemeneti folyamatadat-szavak felépitése az alabbi:
folyamatadatok

* PE1: allapotszd
151413121110 9 8 7 6 5 4 3 2/1 0

Frekvenciavalto allapot/
hibakéd

A motor forog (n # 0)

A frekvenciavalt6 lizemkész

IPOS referencia (a hajtas bejelentkezve)

A célpozicio elérve

A fék nyitva

Hiba/figyelmeztetés

Jobb oldali végéllaskapcsold

Bal oldali végallaskapcsold

 PE2 + PES3: tényleges pozici
PE2 tényleges pozicio, High PE3 tényleges pozici6, Low
151413121110 9 8 7 6 5/ 4 3 2 1 0 1514131211109 8 7 6 54 3 2 1 0
Tényleges pozicié [a felhasznalé altal megadott egység]

* PE4: tényleges sebesség

PE4 Ist-Geschwindigkeit
151413(121110 9 8/ 7 6 5 4/3 2 1 0
Tényleges sebesség [1/min]

* PE5: hatasos aram

PES5 Wirkstrom
151413(121110 9 87 6 5 4 3 2 1/0 1 0
Hatésos aram [a készulék névleges dramanak %-a]

+ PEG6: készulékkihasznaltsag

PE6 Gerateauslastung
1514/13121110 98 7 6 5 4 3 2 1 0 1 0]
Készulékkihasznaltsag [%, | x t]
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Szoftver

4 Telepités

4.1
MOVITOOLS

Szoftver

Technoldgiai kivi-
tel (2.70 verziotol)

A kibévitett buszpozicionald szolgalé modul (az ,Erweiterte Buspositionierung” alkalma-
zas) a 2.60 vagy magasabb verzioju MOVITOOLS SEW szoftver részét képezi.

A MOVITOOLS telepitését az alabbiak szerint kell végezni:

Helyezze be a MOVITOOLS CD-t a szamitégép CD meghajtéjaba.

Nyissa meg a ,Start\Ausfihren...” (Start\Futtatas) ment.

irja be az alabbit: ,{CD-meghaijté betijele}:setup”’, majd nyomja meg a Return gom-
bot.

Megnyilik a MOVITOOLS telepitési (Setup) mentje. Kévesse a képernyén megjele-
nd utasitdsokat, amelyek végigvezetik a szamitégép kezeldjét a telepités menetén.

A telepités utan a MOVITOOLS szoftvert a programmanager alkalmazasbal lehet indi-
tani. Ha a szamitogépre MOVIDRIVE® frekvenciavaltd csatlakozik, valassza ki a megfe-
lel6 portot (a PC-COM oszlopban) és allitsa be a pontrol-pontra (Stelle Verbindung her
zu: einzelnem Umrichter - Punkt-zu-Punkt) kapcsolatot. Az <Aktualisieren> gomb kiva-
lasztasa utan az ,Angeschlossene Gerate” (Csatlakoztatott késziilékek) ablakban meg-
jelenik a frekvenciavalto.

T MANAGER MWOVITOOLS® SEW-EURDDRAIVE GmbH & Co HEE
Sprache PC-COM Angeschlozene Geste Slele Verhindung het 2
ke = +
& Deutsch ke Gerateiv | .ﬁ.dr| Signaiur | EI]M| & engalnem Uniichter
ol MO SEOAN0Z2-543 0 1 [Punki-zu-Punkt]
- COM 1
English
" COM 2 T Umnchies mit Adiesse:
" Erangais
™ COM 3 3
" COM 4 kemem Umnchbes
[DFFLINE]
" COM5
B o R Dpticn Programm ausfden
Projektptad simstalen Shel |
Jd.\D|og|m\sm\mnvﬂod@\prniects‘.proiwl B
tabus
=1 Sew o] B 1o ] Test_MD taf 4
+#-[1 Flashioader ] dp bt 8] Test Wickler 01 21 Sgope
] Kurverschet Md_1.gp1 o) lest1 DA
= _IZD"él_TDDLE' Froject o1 o) wathog b LCompiler
1 n ] Tabpoz_1.tab
] Heip ] test_01.BU2 LOGODiwve
# 0 ot | Sy v 2
- _|||m+u- ) Test 022W1 Agsembler
Froi ] best_1.taf
j 5::; ] test_2taf CAM
| MTDil w| | test_3tat
‘l | ISYMC
MOWVITOOLS Beenden
04431BDE

10. abra A MOVITOOLS szoftver ablaka

A kibdvitett buszpozicionalé modul csak a technoldgiai kiviteli (-0T) MOVIDRIVE®
MDV/MDS60A készilékekben miikddik. Standard kivitell készilékeknél (-00) ezeket a
modulokat nem lehet hasznaini.
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MDV/MDSG60A alapkészulék opcionalis DIP11A abszolutérték-jeladé
kartyaval

4.2 MDV/MDSG60A alapkésziilék opcionalis DIP11A abszolutérték-jelado kartyaval

SSI

interfész X62:

abszolutérték-jeladd

(A bekotést lasd a ,Positionieren mit
Absolutwertgeber und Absolutwert-
geberkarte DIP11A” c. kézikdnyvben.)

Gray-kod

: ® DIP MDV (MDS
| 13 __ MOVIDRIVE (MDS)
— ~— DI@J[ 1—"/Szabalyozastiltas s —
DIg1 | 2—» Engedélyezés/gyorsleallas 1 ®>‘ 1 ;
DI@2 | 3— Alaphelyzetbe allitas (Reset) 2|9 219
DI@3 | 4~ Referenciakapcsold 3 @\ 3 @‘ X11
s ——1 DI@4 | 5 /Jobb végallaskapcsold i | 4 ®>\
+~—1 I DIg5| 6= /Bal végallaskapcsolo 419 MM
[ DCOM| 7 Ref.potencial X13:DIZQ...DIG5 x | 59 9
VO24 | 8~=——+24 V-os kimené fesziltség 60| 6/9) S ™Y
DGND| 9—1 Binaris jelek ref.potencialja $12 LLLJ R - ON - OFF
ST11 [10=—» RS-485+ | 719 || BT 5
ST12 |11<—= RS-485- 819 ) ®\ %1 —
9 @\ 39! —
X14:(MDV/MDS) 1019, == ‘<® 1
Kilsd jeladé bemenete, — |/ ‘(® 2
inkrementalis jelado, 5V TTL 119 [ ‘<® 3
(A bekotést lasd a MOVIDRIVE® 2|9 119 ‘® 4|01
lizemeltetési utasitasaban.) 3(9 2 @‘ X10 © 5|1
)| 49 310 ‘g o -
6X1E 5 @ E 4 ®>‘ }@ 8 @
X15: (MDV/MDS) | 69 I 5 |9 oo
Motor-jeladé: 719 1|6 [QI[X13 \(@ 10
inkrementalis jelado (MDV) vagy rezolver (MDS) 80 |7 |9 P
®
(A bekétést lasd a MOVIDRIVE 99 )18 |9
X o oz 99
Uzemeltetési utasitasaban.) \
10 @)\
_r 11 @)} ’—SUPPLY OUT24\/=—‘
T X101' » Hoérzékel6 (TF) bemenet
DGND | 2— Binaris jelek referenciapotencialja B S
DBg@ | 3=+ /Fék Reléérintkez6 - hiba X @g . ° gg
1 Dog1-C | 4 Zaroérintkez6 - hiba 62|l 0@ o %0
DOGT-NG §—— Nyitéérintkezé - hiba CH ° ©
DOZ1-NC! 6 Bejelentkezve
oy, — E)/g?f 247 +24 V-os kimenet X14 X15
_é\ + V|24 9 - +24 V-OS bemenet ENCODER IN/OUT (sgggg/%%lm)
DGND 10— Binaris jelek referenciapotencialja
X60: DIP11A |
DG | 1+ I
D11 | 2—>
D12 | 3—* |
DI13 | 4—* Funkcio nélkal, mivel a virtualis ]
DI14 | 5— sorkapcsok mikddnek! I
DI15 | 6
D16 | 7—» |
D17 | 8—* |
DCOM| 9— Ref.potencial X22:DI19...DI17
DGND 10— A binaris jelek referenciapotencialja |
X61: :
DO1J [1}=— I
DO11 | 2f=— |
DO12 |3=— o o I
DO13 | 4/<«—— Funkci6 nélkil, mivel a virtulis
DO14 | 5~a—— sorkapcsok miikédnek! |
DO15 |G=—o |
DO16 |7<—
DO17 | 8=— I
DGND |91 A binaris jelek referenciapotencialja |
|
|
|
|
|
|
1

04826AHU
11. abra Az opcionalis DIP11A Kkartyaval bévitett alapkésziilék bekbtési rajza
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A busz telepitése MOVIDRIVE® MDV/MDS60A késziilék esetén

4.3 A busz telepitése MOVIDRIVE® MDV/MDS60A késziilék esetén

Attekintés A busz szerelésekor és telepitésekor tartsa a buszkartyahoz mellékelt kézikdnyvben le-
irtakat.
DFP DFP DFI
PROFIBUS PROFIBUS INTERBUS
DP FMS / DP
d I
O [®) M 05M
RUN RUN u O
« O
v O
RO
Fo1 O
F02 O
®r O
><O
ADRESS FMS/DP OP - @
N Remare IN
OFF =
e :
><Z
38 °g = )
O
% %o
S Remare OUT
‘
%30 FMS/DP 3 @
PROFIBUS T
DP

Certified!
04827AXX

12. dbra Busztipusok
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A busz telepitése MOVIDRIVE® MDV/MDS60A késziilék esetén

PROFIBUS A részletes ismertetést lasd a SEW cégnél megrendelhetd PROFIBUS dokumentacids
(DFP21A) csomagban. A dokumentacids csomag a tervezés és az izembe helyezés megkdnnyi-
tésére készulék-térzsadat (GSD) fajlokat és MOVIDRIVE® tipusfajlokat is tartalmaz.

Miiszaki adatok
Opcié DFP21A tipusi PROFIBUS csatolékartya
Cikkszam 823618 6
©) Uzembe helyezési és diagnosztikai se- | MOVITOOLS szoftver és DBG11A kezel6késziilék
DFP gédeszkoz
PRO[I;LBUS Protokollvaltozatok PROFIBUS-DP, EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3 szerint
Tamogatott adatatviteli sebességek 9,6 kBaud ... 12 MBaud tartomanyba esd adatéatviteli sebességek
automatikus felismerése
(] 1
RUN Csatlakozo 9 polust Sub-D csatlakozoaljzat
° 9 Erintkez6kiosztas EN 50170 V2 / DIN 19245 T3 szerint
BUS Buszlezaras Nincs beépitve, a lezarast a PROFIBUS csatlakozéban kell meg-
FAULT ssitani
oN valésitani.
§? Allomascimek 0...125, DIP-kapcsolokkal allithaté be
2|
aE |3 GSD-f4jl SEW_6003.GSD
5
Ei E DP azonosité 6003 hex = 24579 dec
ADDRESS Toémeg 0,2 kg
4
X30
PROFIBUS 1 Zold LED: RUN (Mikodik)
2 Piros LED: BUS FAULT (Buszhiba)
3 DIP-kapcsolok az allomascim beallitasahoz
4 9 polusu Sub-D csatlakozoaljzat (buszcsatlakozé)

A csatlakozo

kiosztasa
(1

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

e el -

an

O |0~ |00 W

04434AXX
13. dbra A 9 pdlusu Sub-D csatlakozbaljzaténak EN 50170 V2 szerinti kiosztasa

(1) 9 pdlusu Sub-D csatlakozé

(2) A jelvezetékeket 6sszesodorni!
(3) A csatlakozé hazat és az arnyékolast fémesen 6ssze kell kétni!
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A busz telepitése MOVIDRIVE® MDV/MDS60A késziilék esetén

PROFIBUS A részletes ismertetést lasd a SEW cégnél megrendelhetd PROFIBUS dokumentacids
(DFP11A) csomagban. A dokumentacids csomag a tervezés és az izembe helyezés megkdnnyi-
tésére készulék térzsadat (GSD) fajlokat és MOVIDRIVE® tipusfajlokat is tartalmaz.
Miiszaki adatok
Opcioé DFP11A tipusi PROFIBUS csatol6kartya
Cikkszam 8227241
DFP Uzembe helyezési és diagnosztikai | MOVITOOLS szoftver és DBG11A kezelékésziilék
PROFIBUS| segédeszkoz
FMS / DP

FMS/DP DP

ON
4.
OFF
TERMINATION
RESISTORS

Protokollvaltozatok

* PROFIBUS-DP, EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3 szerint
» PROFIBUS-FMS, EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3 szerint
* PROFIBUS-DP/FMS (Combislave) vegyes lizem

Tamogatott adatatviteli sebességek

Csatlakozé

Buszlezaras

Az alabbi adatatviteli sebességek automatikus felismerése:
* 9,6 KBaud

* 19,2 KBaud

+ 93,75 KBaud

187,5 KBaud

500 KBaud

1500 KBaud

9 pdlusu Sub-D csatlakozoaljzat
Erintkezdkiosztas EN 50170 V2 / DIN 19245 T3 szerint

A. tipusu vezetékhez (1500 kBaud-ig)
EN 50170 V2 / DIN E 19245 T3 szerint

Alloméascimek

Alapértelmezett buszparaméterek

GSD-f4l

0...125, DIP-kapcsolokkal allithato be

Min-Tgpr FMS/DP, ill. DP izemmédban,
DIP-kapcsolokkal valaszthaté ki

SEW_6000.GSD

DP azonositd

6000 hex = 24576 dec

A csatlakozo
kiosztasa

M

I

a[a)

ap

we
T

—

e wnatl

30 @ 5. Témeg 0,2 kg
1 Z6ld LED: RUN (Miikodik) _
2 Piros LED: BUS FAULT (Buszhiba)
FMS/DP 3 DIP-kapcsolok az allomascim bedllitdsahoz, ill. az FMS/DP vegyes (izem és tiszta DP (izemre torténé
atkapcsolashoz
4 DIP-kapcsol6 a buszlezaré ellenallas be- és kikapcsolasahoz
5 9 polust Sub-D csatlakozdaljzat (buszcsatlakozo)

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

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

O o |0~ |0 W

= 3

04434AXX

14. abra A 9 pdlust Sub-D csatlakozdbaljzatanak EN 50170 V2 szerinti kiosztasa

(1) 9 pdlusu Sub-D csatlakozo

(2) A jelvezetékeket 6sszesodorni!
(3) A csatlakozd hazat és az arnyékolast fémesen 6ssze kell kétni!
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A busz telepitése MOVIDRIVE® MDV/MDS60A késziilék esetén

INTERBUS opti- A részletes ismertetést lasd a SEW cégnél megrendelheté INTERBUS-LWL dokumen-

kai kabellel tacios csomagban.
(DFI21A)
Miiszaki adatok
Opcioé DFI21A tipusu optikai kabeles INTERBUS csatolokartya
Cikkszam 823 093 5
DFI Uzembe helyezési és diagnosztikai segé- = MOVITOOLS szoftver, DBG11A kezelékésziilék és CMD-Tool
INTERBUS deszkéz

Tamogatott adatatviteli sebességek

500 kBaud és 2 MBaud, DIP-kapcsoldkkal allithaté be

beallitasahoz

Csatlakozo Buszbemenet: 2 F-SMA-csatlakozé
Buszkimenet: 2 F-SMA-csatlakozd
Optikailag szabalyozott optikai kabeles interfész
Optikai atalakito (RS-485 - optikai kabel) lehetséges
Témeg 0,2 kg

1 DIP-kapcsol6 a folyamatadat-hossz, a PCP-hosszusag és az adatatviteli sebesség

2 Diagnosztikai LED-ek
3 Optikai kabel: tav bejové (Remote IN)
4 Optikai kabel: bejévé busz
5 Optikai kabel: tav kimend (Remote OUT)
6 Tovabbmend busz
A csatlakoz6
kiosztasa - : o A
Pélus Jel Irany Az optikai szal szine
3 Optikai kabel tav bejové .
(LWL Remote IN) Adatok vétele narancs (OG)
Bejové busz Adatok tovabbitasa fekete (BK)
Optikai kabel tav kimené .
(LWL Remote OUT) Adatok vétele fekete (BK)
6 Kimené busz Adatok tovabbitasa narancs (OG)
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MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A

4.4 MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A

[x10:

REF1

——+10V

Al11

——

REF2

e—-10V

Al12

(I

SC11

re—Rendszerbusz, High

Al21

— H&érzékel6 (TF/TH) bemenet

SC12

r<—Rendszerbusz, Low

AGND

—  Analdg jelek referenciapotencialja

DIg@

O |00 [N O |1 [ [ [N [—

—® /Szabalyozastiltas

DIg1

10— Engedélyezés/gyorsleallas

DIg2

11— Alaphelyzetbe allitas (Reset)

DIg3

12— ™ Referenciakapcsolo

DIg4

13— /Jobb végallaskapcsolo

DIg5

14— /Bal végallaskapcsolo

DCOM

15 Ref.potencial X13:DI@J...DI5

V024

16— +24 V-os kimend fesziiltség

DGND

17— Binaris jelek ref.potencialja

DO@1-C

18— Reléérintkezd - hiba

DO@?2

1

19« Bejelentkezve

DO@1-NO|

20 Zaroérintkezd - hiba

DB@@

1]

21 /Fék

DO@1-NC

22 Nyitéérintkezd - hiba

DGND

23— Binaris jelek referenciapotencialja

Gz

VI24

24— +24 \/-0s bemenet

24v

X14: (MCV/MCS)
Kils6 jeladé bemenete,
inkrementalis jelado, 5V TTL

(A bekotést lasd a MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS lzemeltetési utasitasaban.)

X15: (MCV/MCS)
Motor-jelado:
inkrementalis jelad6é (MDV) vagy rezolver (MDS)

®
(A bekotést lasd a MOVIDRIVE  compact
MCV/MCS lzemeltetési utasitasaban.)

X30: (MCV/MCS41A)

PROFIBUS-DP csatlakozas
(A bekotést lasd a MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS Uzemeltetési utasitasaban.)

MOVIDRIVE® compact

(00

[ o v 52

@ :®|:®| Tﬁﬂ_1 > T

_EEEL34
C11 5|6

11
121
® [AGND |
D55 | g [10}D2]
D102 141 [121 D103 |
D57 73]14 D5 ]
[DCOM [15[16] 02z ]
@)
T

X14 X15
[ENCODER 1/0 ENCODER | DGND 117[18|.RQ@1-C

PROFBUS DP) T DOG2 |19]20[D021-N])

[ DBoo |27 DOG1-NC|

H DGND_|Z3[Z4|_Viza.

MCV41A RSl

04940AHU

15. abra A MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A frekvenciavalté bekétési rajza

PROFIBUS-DP

csatlakozo-
kiosztas

Vegye figyelembe az MOVIDRIVE® compact MC_41A frekvenciavalté dokumentaciojat.

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

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

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

[CeBe>NES NIE e REIN]

CIERRLC

)

G

04915AXX

16. abra EN 50170 V2 szerinti 9 pblust Sub-D csatlakoz6 kiosztasa

(1) X30: 9 polusu Sub-D csatlakoz6

(2) A jelvezetékeket 6sszesodorni!

(3) A csatlakozé hazat és az arnyékolast fémesen 6ssze kell kotni!
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A végallaskapcsolok bekotése 4

4.5 A végallaskapcsolék bekétése

A végallaskapcsoldk mikddtets elemeinek a teljes munkatartomanyt, egészen az Gtko-
zésig at kell fedniik.

Csak nyit6 érintkezgji (Low aktiv) végallaskapcsolét szabad hasznalni!

CW

v

v

A

ES CCW
ES CW

04437AXX
17. dbra A végallaskapcsolok bekétése

Ccw = A hajtas jobbra mozog

X = Utelmozdulas

ES CW = Jobb oldali végallaskapcsold
ES CCW = Bal oldali végallaskapcsold

Ugyeljen a végallaskapcsolok megfeleld bekotésére. Ez azt jelenti, hogy jobbra hala-
daskor (CW) a jobb oldali végallaskapcsold (ES CW), mig balra haladaskor (CCW) a bal
oldali végallaskapcsolé (ES CCW) miikddjon.
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5
5.1

5.2

Altalanos tudnivalok

©

Uzembe helyezés
Altaldanos tudnival6k

A sikeres lizembe helyezés el6feltétele a megfelelS tervezés és hibamentes szerelés.
A tervezést részletesen a MOVIDRIVE® MD_60A és a MOVIDRIVE® compact rend-
szerismertetd kézikdnyve targyalja. Ezek a kézikdnyvek a MOVIDRIVE® MD_60A és a
MOVIDRIVE® compact készilékek dokumentaciés csomagjanak része, amelyek a
SEW cégnél megrendelhetdk.

Ellendrizze a szerelést és a kulsé jeladd bekotését. A jeladok bekotését lasd a MOVI-
DRIVE® {izemeltetési utasitasaban és a 18. oldal, 4. ,Telepités” c. fejezetben.

Az abszolutérték-jelado szerelésével és lizembe helyezésével kapcsolatos tovabbi tud-
nivalokat lasd még a ,Positionieren mit Absolutwertgeber und Absolutwertgeberkarte
DIP11A” c. kiadvanyban, amely a SEW cégnél rendelhetd meg.

El6késziiletek

Az Uzembe helyezés menete az alabbi:
* A soros porton keresztil (RS-232, USS21A a PC-COM porton) késse 0ssze a frek-

venciavaltét és a személyi szamitogépet.
* A szamitégépre telepitse fel a MOVITOOLS SEW szoftvert (2.60 vagy magasabb

verzio).

* A MOVITOOLS/Shell program segitségével helyezze lizembe a frekvenciavaltét.

"HSHELL MOVITOOLS®

- [ 9. IPOS-Parsmeter

W 10 Sollwertvomwahl
100 Sollwertguelle

:_ Enaeiterts Busposilionierung 101 3teusrquelle

=10 ]

BIPOL./FESTSOLL.

FLEMHEN

B 70. Betriehzaiten
700 Betricbhsart 1

¢ Zugsparmungscklen 701 Betrisbsart 2

I PP Parameter gespeiched
04941ADE
18. abra A frekvenciavalto lizembe helyezése
+ Allitsa be az alabbi izemmddokat:
Motortipus
Frekvenciavalto
DR/DT/DV/D CT/CV DS/DY
MOVIDRIVE® MDV60A vagy
MOVIDRIVE® compact MCV41A VFC-n-REG.&IPOS CFC&IPOS -
®
MOVIDRIVE™ MDS60A vagy } ) SERVOR&IPOS

MOVIDRIVE® compact MCS41A
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Elékésziiletek (“@ 5
@ -

+ Csak abban az esetben, ha az alapkészulék X14 csatlakozéjara kilsé jeladoként
inkrementalis jelad6 van koétve:

— A MOVITOOLS/Shell programban allitsa be a P942...P944 paramétereket (a jel-
ado-tényezd szamlaloja és nevezdje, ill. a kulsé jeladod skalazasa). A P942...P944
paraméterek részletes ismertetését lasd a ,Positionierung und Ablaufsteuerung
IPOSPUs® ¢ SEW kézikdnyven.

+ Csak abban az esetben, ha DIP X62 csatlakozéra kiilsé jeladoként abszolutérték-jel-
adé van kotve:

— Az ,Inbetriebnahme auswahlen” (Uzembe helyezés beallitasa) ablakban valasz-
sza az ,Absolutwertgeber DIP” (DIP abszolutérték-jeladd) beallitast.

Inbetriebnahme auswahlen

i~ Inbetriebnahme fur
T Moatar 1 [Parametersatz 1]

™ Motor 2 [Parameterzatz 2)
s

= Ahsolubwertgeber DIF

]

Wfeiter > Abbrechen

04992ADE
19. abra Az abszolutérték-jeladé lizembe helyezése

— Végezze el a DIP abszolutérték-jelado Uzembe helyezését.

* Adjon ,0” jelet az X13:1 sorkapocsra (DIGJ, /Szabalyozastiltas).
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(‘G) A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa

©

5.3 A kibévitett buszpozicionalasi program inditasa

Altalanos * Inditsa el a MOVITOOLS/Shell programot.

tudnivalk « Az ,Inbetriebnahme" (Uzembe helyezés) meniiben valassza az ,Erweiterte Busposi-

tionierung" (Kibévitett buszpozicionalas) menipontot.

WSHELL MOVITOOLS®

E

]

R mm s o

T abelenposiionierung viber Feldbees:
Tabek 2]

(B8 9. IPO5-Pasametar

= (2 Apolikabanen

2 Busposkionisning

2 Enweilerte Buspostoriensg

23 Rundachse

2 Kransteusnng

2 Absolutwertposilioniening

2 Zugsparrungewicklee

2 Tabelenpositioniesung uber Feldbus
& Tabelenposilioniesung

TN [PuriauPurkt Pasameler gesperchet [ 4
04829ADE

+

20. abra A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa

Elsé6 lizembe A kibdvitett buszpozicionalast végzé alkalmazas (Erweiterte Buspositionierung) elsé in-
helyezés ditasakor el6szor az lizembe helyezési ablak jelenik meg.
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A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa (‘@

Buszparaméterek

1 Erweiterte Busposzitionierung

Dedesr &2 |

Feldbusparameter

Feldbustyp [proFTEUS FM3/DP ¥

Busadresze l.

Timeout Zelt I

Timeout Reaktion ISCHNELLST;’WARN. LJ

Baudrate I SRt _J

DI00: AReglersperns
DI07: Freigabe

DI0Z: Reset

DI03: Referenznocken
DI04: Endschalter rechts
DI05: Endschalter links

SEEeEE

X 2hbruch J ZUriick “Weiter >

WEEM [Punkt-zuPurkt | Geandet  PROFIBUS Fi| >

04830ADE
21. abra A buszparaméterek beallitasa

+ Allitsa be a megfelelé busztipust.

+ Allitsa be a sziikséges buszparamétereket.
* A ,Weiter>>" gombbal nyissa meg a kdvetkez6 lizembe helyezési ablakot.
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(‘ I A kibévitett buszpozicionalasi program inditasa

O

A skala beallitasa

Hos Erweiterte Buzposzitionierung

DedEsr &2 |

rSkalierungsfaktor der Gesclwindigkeit

Quelle Istposition JMOTOP\GEBER [X13) j

Berechnung der Skalierundg-

Durchmesser Antriehsrad LJ lSD T j
i-Getriehe 12

i-Vorgelege ll

Einheit der Geschwindigkeit |mm/s l]

| M

J 1 Eirnheit

-Skalierung=sfaktor Weq

Impulse _ G ==
e 157

Zahler & i
Nenner JlSDS‘

DT | Purkt-zu-Punkt Gedndet  |PROFIBUS Fiv

Dl0: AReglersperns
DI: Freigabe

DI0Z: Reset

DI03: Referenznocken
DI04: Endachalter rechts
DI05: Endschalter links

[ .
@
&
&
=]
&

3 Abbruch J 24 Zuriick Weiter »»

04832ADE

22. abra A skala beallitasa

Allitsa be a ,Quelle Istposition” (A tényleges érték forrasa) ablakrész paramétereit.

Az alabbi beallitasok valaszthatok:

— Motorgeber (X15) - kiilsé jeladd nélkili Gzem esetén

— EXT. GEBER (X14) - ha a kulsd jeladé inkrementalis jeladd

— ABSOLUTWERTGEB. (DIP) - ha a késziilék tartalmaz DIP11A opcionalis kar-
tyat, és a kulsé jeladd abszolutérték-jelado

(}sak »Quelle Istposition = Motorgeber (X15)” beallitas valasztasa esetén:
Allitsa be a ,Berechnung der Skalierung” (A skalatényez§ kiszamitasa) ablakrész
paramétereit.

— Adja meg a meghajtokerék atmérdjét (Durchmesser Antriebsrad) mm-ben vagy
az ors6 menetemelkedését (Spindelsteigung) 0,1 mm mértékegységben.

— Adja be a hajtomii (i-Getriebe) és a fogaskerék-elétét (i-Vorgelege) attételét.

— Valassza ki a sebesség mértékegységét (Einheit der Geschwindigkeit).

— Nyomja meg a <Berechnung> gombot. A program kiszamitja a skalatényezét.
Az impulzus/at (Impulse/Weg) érték [név./mm] mértékegységben jelenik meg.

A skalatényez6 szamlaléjat és nevezbjét, kiszamitasuk utan, kézzel is be lehet irni.

Kézi megadaskor az ut mértékegységeként nemcsak milliméter valaszthaté.
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A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa (‘@ 5

+ Kilsé jeladd csatlakoztatasa esetén a ,Berechnung der Skalierung" (Skalatényezé
szamitasa) funkcio le van tiltva.

* Az ut-skélatényezd (Skalierungsfaktor Weg) beallitasa:

Ha a skalatényez6t a program szamitja ki, az ut-skalatényezd meghatéarozasa és be-
jegyzése automatikus. A szamlalé tényez8je max. 8192 névekményre van korlatoz-
va. A program szamitasi funkciojanak hasznalata nélkil, példaul kilsé jelado esetén,
a skalatényez6t ki kell szamitani és kézzel be kell jegyezni.

Vegye figyelembe, hogy a tényez6 szamlaldja legfeljebb 8192 lehet.

Példa a skalatényez6 kiszamitasara:
Pozicionalas abszolutérték-jelado tipusa WCS2 (Stahl gyartmany)
A jeladé fizikai felbontasa: 1,25 impulzus/mm
A jelado6 skalazasa: P955 = ,8”
Felbontas: 10 ndvekmény/mm [inc/mm]
Impulzus/at beallitas: Impulse/Weg = ,10/1” [inc/mm].

* A sebesség-skalatényez6 (Skalierungsfaktor der Geschwindigkeit) beallitasa:

Ha a skalatényez6t a program szamitja ki, a sebesség-skalatényez6 szamitasa és
bejegyzése automatikus. A nevezd mértékegysége megegyezik a korabban bealli-
tott sebesség-mértékegységgel (Einheit der Geschwindigkeit). A program szamitasi
funkciéjanak hasznalata nélkul, példaul kilsé jeladd esetén, a skalatényez6t ki kell
szamitani és kézzel be kell jegyezni.

Példa a sebesség-skalatényezd (Skalierungsfaktor der Geschwindigkeit) kiszamita-
sara:

Pozicionalas abszolutérték-jelado tipusa WCS2 (Stahl gyartmany)

Szamlalo = inajtoma ¥ lelstst x Sebesseg atszamitasi tényezd

Szamlaloé = 2 x 1 x 60 s/perc = 120 s/perc

Nevez6 = x d = 3,14159 x 50 mm = 157,08 mm

A fenti példa esetén az alabbi értékeket kell beallitani:
Szamlalé = ,12000”
Nevez6 = ,15708”

Vegye figyelembe, hogy a szamlalé és a nevezd értéke legfeljebb 32767 lehet.
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(‘@ A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa

O

Korlatozasok
beadllitasa

¥ Erweiterte Buspositionierung

= == R

Softwareendschalter Links Boftwareendschalter Rechts
-5000 [rara] |9DEIIII [1am]
Hardwareendschalter nutzen |JA LJ
Feferenzoffset |D [1arm ]
RBeferenzfahrttyp ]<, [ 1 -
Ak
Begqrenzundgen
Max. Motordrehzahl im |.‘LDEIEI [1/min]
Automatik Mode |13E|9 L7 &
Max. Motordrehzahl im |lDEIEI [1/min]
Tippkhetrieh IlBEIS' [y o]
Mmax Drehzahlregler IlEEIEII [1/min]
@ DI00: /Reglerspere E% Linkz E% Ruchts
@ DI Freigabe ‘
@ DI0Z; Reset
@ D03 Referenznocken | | | | Tmam]
@ DI04 Endschalter rechts -8000 -4000 o 4000 H000
@ DI05: Endschalter links
X Abbruch I << Zurlick I Weiter »> I
T | Purkt-zu-Purikt Geandeit  |PROFIBUS Fiv| /

04833ADE

23. dbra A végallaskapcsolok, a referenciamenet-tipus és a korlatozasok beéllitasa

Adja meg a szoftver-végallaskapcsold helyzetét. ,0” bejegyzés mindkét végallaskap-
csolondl letiltja a szoftver-végallaskapcsolét. Ugyelien arra, hogy a szoftver-vég-
allaskapcsolo helyzete a tényleges (fizikai) végallaskapcsolok altal meghatarozott
tartomanyon bellilre essen. A szoftver-végallaskapcsol6 helyzete a képerny6 aljan
talalhaté szamegyenesen (szamozott vizszintes tengelyen) lathaté.

A felsé ablakrész feliratai:

Softwareendschalter Links - Bal szoftver-végallaskapcsolo
Softwareendschalter Rechst - Jobb szoftver-végallaskapcsolé
Hardwareendschalter nutzen- A tényleges (fizikai) végallaskapcsolok hasznalata

Adja meg a referencia-offset (Referenzoffset) értékét. A referencia-offset korrigalja a
gép (hajtas) nullapontjat. Az eltolas az alabbi képlettel szamithato:
A hajtas nullapontja = referenciapont + referenciapont-eltolas (Referenzoffset).
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A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa (‘@

Valassza ki a megfelel6 referenciamenet-tipust (0...7):

| 0 tipus:
] l—e [ Nincs referenciamenet. Referenciapont a bal oldali nullaimpulzus a pillanatnyi
| helyzethez képest.
7p Gép-nullapont = bal oldali nullaimpulzus a pillanatnyi helyzethez képest + refe-
rencia-offset

- 1 tipus:
el Referenciapont a referenciakapcsol6 bal oldali vége.

! Geép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

o—r 2 tipus:
| Referenciapont a referenciakapcsol6 jobb oldali vége.
- Gép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

- —r 3 tipus:
Referenciapont a jobboldali végallaskapcsol6. Ehhez nincs sziikség referen-

J L ciakapcsoléra.
Geép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

11— [ Referenciapont a bal oldali végallaskapcsol6. Ehhez nincs sziikség referencia-
kapcsolora.
- - Gép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

5 tipus:

I Nincs referenciamenet. Referenciapont a pillanatnyi helyzet, viszonyitas nélkdl
a nullaimpulzushoz.

Gép-nullapont = pillanatnyi helyzet + referencia-offset

6 tipus:
Referenciapont a referenciakapcsol6 bal oldali vége.
- Gép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

5! - 7 tipus:
:‘/. Referenciapont a referenciakapcsol6 jobb oldali vége.

Jd! L Geép-nullapont = referenciapont + referencia-offset

02791AXX

+ A ,Begrenzungen" (Korlatozasok) ablakrészben irja be az automatikus és a lépteté-
ses Uzemre, valamint a fordulatszam-szabalyozéra megengedett maximalis fordulat-
szamot. Adatmegadaskor Ggyeljen arra, hogy a fordulatszam-szabalyozéra megen-
gedett maximalis fordulatszam legalabb 10%-kal nagyobb legyen, mint az automati-
kus és a léptetéses Uzemmoddra beirt érték.

A mdédositasok A médositasok elmentése el6tt az alabbi parbeszédablak jelenik meg a képernydn:

elmentése

'3') Sallen die Anderungen gespeichert werden?

Nein | Abbechen |

04444ADE
24. abra A modositasok tarolasi parbeszédablaka

Ja - A modositasok elmentése
Nein - A modositasokat a rendszer nem menti el
Abbrechen - A mivelet megszakitasa (Cancel)

Kézikonyv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibévitett pozicionalas
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5 (‘@ A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa

O

Letdltés

Atkapcsolas moni-
tor lizemmodra

34

Nyomja meg a ,Download” (Letdltés) gombot. Ekkor a frekvenciavaltdoba automatikusan
atkeril az 0sszes sziikséges beallitas, és elindul a kib&vitett buszpozicionalast végzé
(Erweiterte Buspositionierung) IPOS-program.

i Erweiterte Buspositionierung

Dedmsir &2 |

Bitte klicken Sie auf 'Hilte', um Infarmationen lber die AnschluEtechnik und die Einstellung der
Parameter zu bekommen

7 Hife

Um die Inbetriebnahme der Buspositionierung abzuschlieBen, klicken Sie bitte auf 'Download',

DI0D: /Reglerspere E= Links ES Feches
DI01: Freigabe

02 Reset
D103 Referenznocken | | | | Trm]
D104: Endschalter rechts -8000 -4000 o 4000 H000
D105: Endschalter links

L 111117

X sbbruch J << Zuriick I

W FurkiauPunkt | Gespeichet PROFIBUS Fiv|D-4 AMOVITOOLS \Projects\Praject]test_01 BLIZ 7

04834ADE
25. abra A letoltési ablak

A letdltés utan parbeszédablak jelenik meg, ahol arrdl kell donteni, hogy at kivan-e val-
tani monitor tzemmdadra.

Information E

@ Inbetriebhahme der Buzpositionierung
\.\K) erfalargich durchasfiibt,

w'ollen Sie den Manitar der Buspositionigring
starten?

Hein

04835ADE
26. abra A monitor lizemmod bekapcsolasa

A ,Ja” mezb valasztasa esetén a rendszer monitor izemmodra kapcsol, ahol el lehet in-
ditani az abszolutérték-pozicionalast.

A ,Nein” mez6 valasztasa esetén a rendszer visszakapcsol a MOVITOOLS/Shell alkal-
mazasra.
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A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa (‘@ 5

Ismételt iizembe A telepitett kib&vitett buszpozicionalas ismételt inditdsakor a monitor képernyd jelenik
helyezés meg.

Valasztani lehet, hogy a folyamatadatok dekdédolva vagy hexadecimalisan jelenjenek

meg.
Dekodolt kijelzés . : e
F: Erweeiterte Busposzitionierung
Heei &l |
Monitor der Buspositionierung
{» Decodierte Anzeige |& Hexadezimale Anzeige]
{* Monitar " Steusrung . Pl senden I
PAl: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
(9099090000 (00000099 | rrirrrrt 000990
frnlei | | RleglersperreJFreig. End=schatter Linkls |
Rampen Freigabe/Schnellstopp Endschalter Rechts
frei FreigaheMalt Fehler
s Hateregelung Bremzae offen
Linglitiger Mode Integrator 1 Tielposttion erreicht
Tigpen - Parametersatz 1 IPO% Referenz
Tippen + Reset Starung Umrichter betriehshereit
Start  frei Mator dreht
PAZ{3: Zielposition PE2/3: Istposition
0 [rmm] 0 [rm]
PAA4: Sollgeschwindigkeit . PEA4: Istgeschwindigkeit
0 [rmés] 0[]
PAS: Beschleunigungsrampe ; PES: Wirkstrom
0 ms] 0[]
FPAG: Verzogerungsrampe _ PE6: Gerateauslastung
0 [mg] B[]
@ DI00: /Reglerspens E¥ Links ES Rechtz |
@ DI01: Freigabe
@ DI0Z Reset
@ DI03: RBeferenznocken | | ol |
@ DI04: Endschalter rechts -5000 -4000 o 4000 &000
@ DIOS: Endschalter links |
] Inbetriebnahme I
G PunktzuPunkt | Gespeichett |PROFIBUS Fi DA \SEWAMOVITOOLS Projects\Project]Mest_01 BL2

04836ADE
27. abra A kibdvitett buszpozicionalas monitora, dekédolt kijelzés
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5 (‘C‘) A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa

O

Hexadecimalis : - —
L i i Erweiterte Bugpositionierung
kijelzés |
e desu & 2| |
Monitor der Buspositionierung

G» Decodierte Anzeige <& Hexadezimale Anzeige |

Zielposition (Low word) Sollgeschwindigkeit

Zielposition {High word) Beschleunigungsrampe

Steuerwort 2 ferzogerungsrampe

PA ooooh [ 0000Oh | DOOOh |§ O00Oh | OOOOh | O0O0Oh
e DR pe

Statuswort Gerateauslastung

Istposition (High word) Wirkstrom

Istposition (Low word) Istgeschwindigkeit

Busadresse = 4- Baudrate = 0 kBaud
PROFIBUS FM5/DP
@ DI0D: /Reglerspene ES Linkz ES Rechtz
@ DI01: Freigabe
@ DI0Z: Reset
@ D03 Beferenznocken | | Tmm]
@ [I04: Endschalter rechts 5000 -4000 +0 4000 SO0
@ DI05: Endzchalter links
o Zurich | Inbetriebnahme |
GO [PunktzuPunkt | Gespeichert |[PROFIEUS Fhe[Dih ASEWAMOYITOOLS Frojects\Prajectlhest_01.EUZ 2

04837ADE
28. ébra A kibdvitett buszpozicionélds monitora, hexadecimalis kijelzés

Ha meg akarja ismételni az izembe helyezést, valassza az ,Inbetriebnahme” (Uzembe
helyezés) programgombot. Ekkor megjelenik az izembe helyezési ablak (lasd a 28.
oldal, ,Els6 Gtzembe helyezés” c. részt).
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A kibdvitett buszpozicionalasi program inditasa (‘@ 5

Monitor A kibévitett buszpozicionalds monitorablakaban a buszon atvitt folyamatadatok, vala-
mint a vezérl6sz6 (PA1) és az allapotsz6 (PE1) egyes bitjeinek allapota lathaté.

Vezérlés a monitor  Monitor Gzemmaddban, az allapot-ellenérzésen kivlil, le lehet képezni a vezérlést. A ve-
lizemmaddban zérlés az alabbi Iépésekben aktivizalhato:

* Adjon 0" jelet a DIJD (/REGELSPERRE - /Szabalyozastiltas) sorkapocsra.
+ Valtson at dekodolt kijelzésre (Decodierte Anzeige).
» Kapcsolja be a ,PA1: Steuerwort 2” felirat feletti ,Steuerung” (Vezérlés) funkciot.

» Ett6l kezdve a vezérl6szd (PA1) egyes bitjeit be lehet allitani, és értékeket lehet adni
a kimeneti folyamatadat-szavaknak.

* Nyomja meg a <PA senden> (PA-kildés) gombot. Ekkor a vezérl8szavak atkerlinek
a frekvenciavaltoba.

“o: Erweiterte Buspozitionierung

e Qe s &2 |

Monitor der Buspositionierung |
> Decodierte Anzeige | & Hexadezimale Anzeige]
f‘ Monitor (3“ Steuerung P& senden J
PAl: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
999 009 9909009 REGLERSFERRE 29009 @
frnlai | | éeglersperrefreig. Endschafter Linkls |
Rampen Freigabe/Schnellstopp  Endschatter Rechits
frei FreigabeMalt Fehler
1 Halteregelung Bremse offen
Automatik Irtegrator 1 Zielposttion erreicht
Tippen - Parameterzatz 1 IPOS Retferenz
Tippen + Rezet Stirung Umrichter bhetriehshereit
Start  frei Matar dreht
PAZ2/3: Zielposition PEZ2/3: Istposition
|3000 [ 0 [mm]
PA4: Sollgeschwindigkeit PEA4: Istgeschwindigkeit
[a0 [rms] 0 frmés]
PAS5: Beschleunigungsrampe PE5: Wirkstrom
1500 [ms] 0]
PAB: Verzogerungsrampe FE6: Gerateauslastung
1500 [ms] B [%]
@ DI00: /Realerspene EZ Linkz ES Rechts
@ DI Freigabe
@ DI0Z Reset
@ DI03: Referenznocken | | | Tmm]" |
@ DI04: Endschalter rechts -5000 -4000 -|P 4000 000
@ DI05: Endschalter links il
¥ Atbruch I / ] Inbetriebnahme ]

G [FurkizuPunkt | Gespeichert |PROFIEUS Fiv |D:h ASEWAMOVITOOLS \FrojectsWProject] Mest_01 BUZ

04838ADE
29. abra A vezérlés szimulalasa

Ezutan a frekvenciavaltd végrehaijtja a menetparancsot.

* Vezérlésrél monitorra csak DI@QJ (/REGELSPERRE - Szabalyozastiltas) = ,0" ese-
tén lehet atvaltani.

» Akibévitett buszpozicionalasi programot csak aktiv monitorablak esetén lehet lealli-
tani.
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5.4

(‘@ Paraméterek

O

Paraméterek

Az Uzembe helyezés soran az aldbbi paraméterek beallitdsa automatikusan térténik:

A paraméter

. Paraméter Beallitas
szama
P100 Alapjel-forras Busz
P101 Vezérl6szo6-forras Busz
P136 Stopmeredekség 0,5s
P137 Vészledllasi meredekség 05s
P600 DIg1 binaris bemenet Engedélyezés/gyorsledllas
P601 DI@2 binaris bemenet Reset
P602 DIg3 binaris bemenet Referenciakapcsolo
L /ES RECHTS
P603 DIg4 binaris bemenet (Jobb végallaskapcsold)
s /ES LINKS
P604 DIg5 binaris bemenet (Bal végallaskapcsol)
P819 Busz idétullépés
0..650s
P815 SBus idétullépés
P831 Reakci6 busz idétullépés Keine Reaktion (Nincs reakcid)
esetén Fehler anzeigen (A hiba kijelzése)
Sofortstop/Stérung (Azonnali leallas/hibajelzés)
Notstop/Stérung (Vészleallas/hibajelzés)
Reakci6 SBus idétullépés Schnellstop/Stérung  (Gyorsleallas/hibajelzés)
P836 esetén Sofortstop/Warnung  (Azonnali leallas/figyelmezt.)
Notstop/Warnung (Vészleallas/figyelmeztetés)
Schnellstop/Warnung  (Gyorsleallas/figyelmeztetés)
P870 PA1 alapjel-leiras 2. vezérlészo
P871 PA2 alapjel-leiras HI pozicio
P872 PA3 alapjel-leiras LO pozicié
PA4 alapjel-leiras IPOS PA adat
PA5 alapjel-leiras IPOS PA adat
PA6 alapjel-leiras IPOS PA adat
P873 PE1 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
P874 PE2 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
P875 PE3 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
PE4 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
PE5 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
PE6 tényleges érték leiras IPOS PE-DATA
P876 PA-adatok engedélyezése Be
P300 1. Start-Stop fordulatszam 0 1/min
P301 1. min. fordulatszam 0 1/min
P302 1. max. fordulatszam 0 ... 5500 1/min
P730 1. fékfunkcio Be
P941 Tényleges érték forrasa Motor jeladd, kilsé jeladd, abszolutérték-jelado

Fenti paramétereket az lizembe helyezés utan tébbé nem szabad megvaltoztatni!
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5.5 A hajtas inditasa

Letoltés utan a 25. abran mutatott ablakban a ,Ja” mezd valasztasaval valtson at a ki-
bévitett buszpozicionalas ellenérzésére (monitor izemmadra). Erre az izemmaodra a
,PA1: Steuerwort” vezérlészo 11. és 12. bitjeivel lehet atkapcsolni.

A hajtas inditasahoz vegye figyelembe az alabbi tudnivaldkat. Ezek minden izemmédra
érvényesek.

+ Az X13:1(DIQQ, /IReglersperre - Szabalyozastiltads) binaris bemeneten ,1" jelnek kell
lennie.

+ Allitsa be a vezérld biteket az alabbiak szerint:

PA1:0 (Reglersperre/Freigabe - Szabdlyozastiltds/engedélyezés) = ,0”
PA1:1 (Freigabe/Schnellstop - Engedélyezés/gyorsleallas) = ,1”
PA1:2 (Freigabe/Halt - Engedélyezés/allj) = ,1”

Uzemmédok
.. A vezérl6szo bitje
Uzemmod
PA1:12 PA1:11

Léptetéses lzemmadd ,0” W17
Referencia lzemmad 1 0
Automatikus Gzemmadd W17 W17
Ervénytelen 0 0

+ Léptetéses lizemmod:
A PA1:9 (Tippen+ - Léptetés+) és a PA1:10 (Tippen- - Léptetés-) bitekkel a hajtast
jobbra és balra lehet mozgatni. A sebességet és a meredekségeket a PA4...PAG fo-
lyamatadat-szavak hatarozzak meg.

* Referencia lizemmoéd:
A referenciakapcsoléra rahajto referenciamenet a referenciapontok meghatarozasa-
ra szolgal. Az izembe helyezés soran beallithato referencia-offsettel a referencia-
kapcsolok médositasa nélkil lehet a gép-nullapontot megvaltoztatni. Ennek soran az
alabbi 6sszefliggés érvényes:

A hajtas nullapontja = referenciapont + referenciapont-eltolas (Referenzoffset).

« Automatikus l1zemmod:

A vezérlés a kimeneti folyamatadatokkal elkiildi a frekvenciavaltéonak a célpozi-
ciot (PA2 és PA3), a sebesség alapjelet (PA4), valamint a gyorsulasi meredeksé-
get (PA5) és a lassulasi meredekséget (PAB).

A vezérlés PA1:8 (Start) = ,1” jellel elinditja a pozicionalast. Ennek a bitnek a po-
zicionalas teljes id6tartama alatt ,1” értéklinek kell lennie. A pozicionalasi folya-
matot a PA1:8 = ,0” jellel lehet leallitani.

A frekvenciavalté a bemeneti folyamatadatokkal (PE2 és PE3) ciklikusan jelzi a
vezérlés felé a tényleges pozicio értékét.

A frekvenciavalté PE1:3 (Zielposition erreicht) = ,1” jel elkiildésével jelzi a vezér-
Iésnek, hogy a megadott poziciét elérte.

Ha a referenciabeallitas még nem tortént meg vagy a referenciabedllitast ujra el kell vé-
gezni, a 2. vezérlészéval (PA1) valassza ki a ,Referenzier-Mode” lizemmdadot.

Sikeresen végrehajtott referenciamenet nélkiil a program megtagadja az automa-
tika izemmaod kivalasztasat.

Kivétel: abszolutérték-jelado csatlakoztatasa esetén (MOVIDRIVE® MDV/MDS60A
DIP11A opcidval) referenciamenetre nincs sziikség.
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5 (‘@ Léptetéses iizemmoéd
O,

5.6 Léptetéses lizemmod

+ PA1:12=,0" és PA1:11=1"

Léptetéses izemmoddban a PA1:9 (Tippen+ - Léptetés+) és a PA1:10 (Tippen- - Lépte-
tés-) bitekkel a hajtast jobbra és balra lehet mozgatni.

A sebességet a PA4 folyamatadat-sz6 hatarozza meg.
A meredekségek a PA5 és PAG folyamatadat-szavakkal adhatok meg.

o Erweiterte Busposzitionierung
e skl & 2] |
Monitor der Buspositionierung _
&’ Decodierte Anzeige | Hexadezimale Anzeige]
" Monitar {* Steuerung | P& EEnden ]
PA1: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
(9990929020 (00099209 | TEcHNILIGIPTN | @SSV DD
fr:ei | | Rleglersperre;Freig. Endschalter Linkls |
Rampen Freigabesschrellstopp Endschalter Rechts
frei FreigabeMalt Fehler
: - Haltereneiung Bremse affen
Tipphetrick Integratar 1 Fielposition erreicht
Tippen - Parametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Reszet Stirung Umtickter betriehshereit
Start  frei hdotar dreht
PA2/3: Zielposition PE2/3: Istposition
{0 [rom] 465 o]
PA4: Sollgeschwindigkeit : PEA4: Istgeschwindigkeit
100 [rms] 38 [m/s]
PAb: Beschleunigungsrampe PES: Wirkstrom
{1000 [ms] 0.9 %]
PAB: Yerzogerungsrampe : PEG: Gerateauslastung
{1000 [ms] 3%
@ DI00: /Reglerspens E% Linkz E# Riachts
@ DI07: Freigabe
@ DI0Z Reset
@ DI03: Referenznocken | | | | Tmm]
@ DI04 Endschalter rechts -E000 -4000 o 4000 &000
@ DID5: Endschalter links i
3K Abbruch I Zuriich I Inbetriebnahme J
AN [Furkies Punke | PROFIBUS Fiv| (.

04856ADE
30. abra A léptetéses lizemmod ablaka
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Referencia lizemmod (t@ 5
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5.7 Referencia lizemmoéd

+ PA1:12=,1" és PA1:11=,0"

A referenciakapcsoloéra rahajté referenciamenet a referenciapontok meghatarozasara
szolgal. Az izembe helyezés soran beallithato referencia-offsettel a referenciakapcso-
6k médositasa nélkil lehet a gép-nullapontot megvaltoztatni. Az 6sszefliggés az alabbi:

A hajtas nullapontja = referenciapont + referenciapont-eltolas (Referenzoffset).

i Erweiterte Buspositionierung

e B3| ey s gl & 2] 0]
Monitor der Buspositionierung

> Decodierte Anzeige |& Hexadezimale Anzeige1

" Monitor {* Steuerung | P& 2enden J
PAl: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
S99 9009 99P99 1 REGLERSPERRE | @SSP @
fr:ei | | Rleglersperre.fFreig. Endzchalter Linkls |
Rampen FreigabefSchrellstopp Endschalter Rechts
frei FreigabeMHatt Fehler
: Halteregelung Bremse offen
Referenzieren Imtegratar 1 Fielposition erreicht
Tippen - Parametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Rezet Stirung Umtickter betriebzhereit
Start  frei hdatar cirehit
PAZ{3: Zielposition PE2{3: Istposition
|0 [ram] 116 [
PAd: Sollgeschwindigkeit PEA4: Istgeschwindigkeit
|1 0o [mimds] 0 [mmés]
PAb: Beschleunigungsrampe : PES: Wirkstrom
{1000 [ms] 0%l
PAB: Yerziogerungsrampe PEG: Gerateauslastung
[1000 [ms] 5 [%]
@ D00 Reqglersperne E Links E Rechts
@ DI: Freigabe
@ DI02 Reset
@ DI03: Referenznocken | | | | ]
@ DI04: Endschalter rechts -5000 -4000 40 4000 5000
@ DI05 Endschalter finks 1
3 Abbruch J Zuriick J Inbetriebnahme I
DT |Punkt-zu-Punkt PROFIBLS Fiv| 7
04857ADE

31. abra Referencia lizemmod

* Az Gzembe helyezés soran be kellett allitani a referenciamenet-tipust. Ha ez nem
tortént meg, inditsa Ujra az izembe helyezést és adja meg a referenciamenet-tipust.

+ PA1:8 (Start) = ,1” bittel inditsa el a referenciamenetet. Ennek a bitnek a referencia-
menet teljes id6tartama alatt ,,1” értékiinek kell lennie. A 0. és az 5. referenciamenet-
tipusoknal nem kell referenciamenetet végrehajtani (Ilasd a 33. oldalon a tablazatot).

* Ha a hajtas eléri a referenciapontot, azaz DIJ3 (Referenznocken) = ,1”, a hajtas a
2. referencia fordulatszammal tovabbmegy és a referenciapont elhagyasakor, majd
aDIg3 ,1” — ,0” jelvaltaskor helyzetszabalyozottan allva marad. A PE1 allapotszéba
beirédik a PE1:2 ,IPOS Referenz” = ,1” bit. Ekkor az ,,1” allapotban l1évé a PA1:8 bitet
vissza kell éllitani.

« Areferenciabeallitas ezzel megtortént, és automatikus izemmadra lehet kapcsolni.
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5.8 Automatikus iizemmod

« PA1:12=,1" és PA1:11=1"

A pozicionalas inditasa a PA1:8 (Start) = ,1” bittel torténik. A hajtas elindul a PA2 és PA3
kimeneti folyamatadat-szavakkal megadott célpozicié felé. A pozicionalas a PA1:8 = ,0”
bittel allithato le.

A frekvenciavalté a bemeneti folyamatadatokkal ciklikusan jelzi a vezérlés felé a tényle-
ges pozici6 értékét (PE2 és PE3). A PE4, PE5 és PEG6 folyamatadat-szavak a tényleges
sebességet, a hatdsos aramot és a készilék kihasznaltsagat kozlik a vezérléssel.

Amikor a hajtas eléri a célpoziciét, a PE1 allapotszoban a PE1:3 bit (Ziel-Position er-
reicht) ,1” értékre valt.

Ha a vezérlébit PA1:8 = ,1” marad, és a PA2 és PA3 kimeneti folyamatadat-szavakkal
Uj célpozicié megadasara kerll sor, a hajtas azonnal elindul az Uj pozicié felé.

A célpoziciot és sebesség-alapjelet menet kézben csak P916 (Rampenform - Meredek-
ség-alak) = ,LINEAR” beallitas esetén lehet egyitt megvaltoztatni. ,QUADRATISCH”
vagy ,SINUS” beallitas esetén csak DIJQJ (/REGELSPERRE - Szabalyozastiltas) = ,0”
allapotban lehet a célpoziciét és a sebesség-alapjelet menet kézben egyitt valtoztatni.

PA1:8 = 1, vezérl6bit esetén automatikus tzemmédra kapcsolva a hajtas azonnal elin-
dul a PA2 és PA3 altal meghatarozott célpozicio felé.

Erweiterte Buspositionienng _[Of x|
HEsw &2 |
Monitor der Buspositionierung
» Decodierte Anzeige |z Hexadezimale Anzeige'
" Monitor f+ Sleyeming [ U 5 W S |
PAL: Bteqemun 2 PE1: Slf_utuswun
9990990 999PP VP | TECHNOLOGOFTION (@D
fr'e- | ‘ L‘ | éedemnerrefrel;a Endschatter Links | |
Rampen Freigabe/Schnelistopp  Endschaller Rechls
fred FreigabeHat Fehler
Hafteregeiurg Bremse offen
Auttometii irtegrator 1 Tielposition arveicht
Tipoen - Parametersatz 1 IPOS Relerenz
Teen + Resel Storng Umrichier belrishsberet
Start frei Moatar dreft
PAZ/3: Zielposition = _PE2/3: Islposition
| EE | fom | 5774 [rm)
PA4: Sollgeschwindigkeit PEA: Istgeschwindigkeit
fco00 [ram] | 1206 [mmés]
PAS: Beschleunigungsrampe _PES: Wirkstrom
|1 0oo | il 131
PAE: Verzogerungsrampe 3 PEE: Gerateauslastung
[2000 [ e | a2
o DIoD: /R £5 Links ES Ruchiz
@ Dim: Fwﬁ:ﬂam |
W DI0Z Reset
W DIO3: Referenznocken J | l | | (]
W DID4: Endschalter iechts 8000 4000 0 FEr] 8040
_ W DIDE: Endschaltes irks | |
X abbiuch | J Inbetiiebnahme |
|Punkt-zu-Punkt PROFIBLS Fi

04858ADE
32. dbra Automatikus iizemmoéd ablaka

A hajtas aktualis pozicidjat a szamegyenesen a zold nyil jelzi.

42 Kézikényv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibbvitett pozicionalas




Utemdiagramok E = 6

6

6.1

Utemdiagramok

Uzemeltetés és szerviz

Az utemdiagramokra az alabbi feltételek érvényesek:

* Az Uzembe helyezés hiba nélkul befejez6dott.

+ DIgJ (/Regelsperre - Szabalyozas tiltas) bit értéke ,1” (nincs tiltas).

+ DIQ1 (Freigabe/Schnellstop - Engedélyezés/gyorsleallas) bit értéke ,1” (engedélyez-

ve).

Léptetéses lizem- PA1:0

mod

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA1:9

PA1:10

PA4

n [1/min]

o

03E8 hex

0BB8 hex

N L

03E8 hex|;

n2

)

DB@@

33. dbra A léptetéses lizemmadd (temdiagramja

PA1:0 = Szabalyozastiltds/engedélyezés
PA1:1 = Engedélyezés/gyorsleallas

PA1:2 = Engedélyezés/allj

PA1:11 = Uzemmédvalasztas

PA1:12 = Uzemmédvalasztas

PA1:9 = Léptetés +

PA1:10 = Léptetés -

PA4 = Sebesség-alapjel folyamatadat-sz6
DB@J = Fék

Kézikonyv — MOVIDRIVE® MD_60A, kibévitett pozicionalas
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(1) = Léptetéses izemmod inditésa, léptetés +
(2) = Uj sebesség-alapjel PA4 kdzvetitésével
(3) = Léptetéses izemmod inditasa, léptetés -

n1 = 1. sebesség
n2 = 2.sebesség
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Referencia
ﬁzemméd PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

DIg3

PA1:8

PE1:2

n [1/min]

(1) @)

DBQ@@J

04854AXX
34. abra A referencia lizemmaod (temdiagramja

PA1:0 = Szabalyozastiltas/engedélyezés (1) = A referencia izemmod inditasa
PA1:1 = Engedélyezés/gyorsleallas (2) = Referenciapont elérve

PA1:2 = Engedélyezés/allj

PA1:11 = Uzemmodvalasztas

PA1:12 = Uzemmédvalasztas

DIg3 = Referenciakapcsold

PA1:8 = Start
PE1:2 =IPOS referencia
DB@J = Fék
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Utemdiagramok E = 6

Automatikus
lizemmod

n [1/min]

PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA4 03E8 hex

PA1:8

PA2

PA3

PE1:3

n2

n1

-n1

-n2

™) )

B]=1%]0}

35. abra Az automatika lizemmadd (temdiagramja

PA1:0 = Szabalyozastiltds/engedélyezés
PA1:1 = Engedélyezés/gyorsleallas
PA1:2 = Engedélyezés/allj

PA1:11 = Uzemmédvalasztas

PA1:12 = Uzemmddvalasztas

PA4 = Sebesség-alapjel folyamatadat-sz6
PA1:8 = Start

PA2 = Célpozicio, High

PA3 = Célpozicio, Low

PE1:3 = Célpozicié elérve

DB@J = Fék
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(1) = Léptetéses lizemmodd inditasa
(2) =50000 pozicio elérve

(3) =100000 pozicio elérve

(4) = 75000 pozicio elérve

n1 = 1. sebesség

n2 =2.sebesség
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6 —(\7)= Utemdiagramok
A végallaskap- Ha a hajtas rafut egy végallaskapcsolora (D14 vagy DIG5 = ,0"), a PE1:5 (Stérung -

csolék miik6dése  Hiba) bit ,1” értékre valt, és a hajtas vészleallassal leall.

A hajtast az alkabbi Iépésekben lehet ebbdl az Gizemallapotbdl felszabaditani:

1.
2.

36.

46

Kapcsoljon léptetéses Gzemmodra (PA1:12 =,0” és PA1:11 =,10148).

A PA1:6 bit vagy a DIG2 (Fehler-Reset - Hiba-reset) bit értékét allitsa ,1”-re. Ekkor a
PE1:5 (Stérung - Hiba) bit értéke ,00148-ra valt.

Ha a PE1:5 bit értéke mar ,07, allitsa a PA1:6 bitet vagy a DI@2 binaris bemenetet is-
mét ,,0” értékre.

. A hajtas ennek kovetkeztében n = 100 1/perc motor-fordulatszammal lefut a vég-

allaskapcsolérol.

Miutan a hajtas fel§zabadult, DIg4 vagy DI@5 ,07-rél ,1” értékre valt. Ekkor a PA1:6
bitet allitsa ,,0”-ra. Allitsa be a kivant izemmadot, pl. kapcsoljon automatikus tizemre
(PA1:12=,2" és PA1:11=,1").

PA1:0
PA1:1
PA1:2
— (1 2)
DIg4 \
il
PAT: 11 /- |
_ @) “4) '« )
PA1: 12
PE1:5 \
PA1: 6
04855AXX
abra Végallaskapcsolo felszabaditasa
PA1:0 = Szabdlyozastiltds/engedélyezés (1) = Veégallaskapcsoldra rahajtva
PA1:1 = Engedélyezés/gyorsleallas (2) = Veégallaskapcsold felszabaditva
PA1:2 = Engedélyezés/allj (3) = Automatikus tzemmod
DIg4 = Jobb oldali végallaskapcsolo (4) = Léptetéses izemmodd

PA1:11 = Uzemmodvalasztas
PA1:12 = Uzemmodvalasztas
PE1:5 =Hiba

PA1:6 = Reset
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6.2 Hibainformaciok

Hibaiizenet nyug-
tazasa (Reset)

Idétullépés jelzés

A hibatarol6 (P080) az utolsé 6t hibatizenetet tarolja (t-0...t-4). Otnél tébb hiba esetén a
legrégebbi hiba torlédik. A hiba esetén az alabbi informaciok kertilnek be a hibataroldba:

Keletkezett hiba e A binaris be- és kimenetek allapota e A frekvenciavalté tizemallapota
¢ A frekvenciavalto allapota e A hltétest hémérséklete e Fordulatszam e Kimeneti aram
e Hatasos aram e A készlilék kihasznaltsaga e A kozbens6kori feszliltség e Az lizemodrak
szama e Az engedélyezett 6rak szama e Paraméterkészlet e A motor kihasznaltsaga.

A hiba jellegétdl fliggéen a haromféle leallasi moéd egyike mikddésbe Iép, és a
frekvenciavalto letiltott allapotban marad. A lekapcsolasi médok az alabbiak:
¢ Azonnali lekapcsolas:

A frekvenciavalté a hajtast nem tudja lefékezni. A végfok hiba esetén nagy ellenalla-
suva valik és a fék azonnal miikédésbe lép, DBJJ (/Bremse - Fék) = ,0”.

¢ Gyorsleallas:
A hajtas t13/t23 leallasi meredekséggel lefékez. A leallasi fordulatszam elérésekor a
fék mikodésbe l1ép, DBDD (/Bremse - Fék) = ,0”. A végfok a fék mikddési idejének
letelte utan (P732 / P735) nagy ellenallasuva valik.

* Vészleallas:

A hajtas t14/t24 vészleallasi meredekséggel lefékez. A ledllasi fordulatszam elérése-
kor a fék miikddésbe Iép, DBDJ (/Bremse - Fék) = ,,0”. A végfok a fék mikdodési ide-
jének letelte utan (P732 / P735) nagy ellenallasuva valik.

Hibauzenetet az alabbi médokon lehet nyugtazni:
* A halézat ki-, majd visszakapcsolasa.

Javaslat:
A K11 haldzati kontaktorra tartsa be a minimalis 10 masodperces kikapcsolasi id6t.

+ Alaphelyzetbe allitas a DI@2 binaris bemeneten keresztil. A kib8vitett buszpozicio-
nalas izembe helyezése automatikusan Reset funkciét rendel ehhez a binaris be-
menethez (lasd a 38. oldal, 5.4. ,Paraméterek” c. részben a tablazatot).

* A 2. vezérldszoban PA1:6 (Reset) bit esetén az alabbi jelvaltas: ,0" —» ,17 —» ,0".
*+ A MOVITOOLS programban valassza a Reset mez6t.

{2254 EMDSCH.ERREICHT MD¥G0A0015-5A3

254 EMDSCH.ERREICHT bl D BI04 0015-543 " " "Hezell| Hife

02771ADE
37. abra Hibalizenet nyugtazasa a MOVITOOLS programban

» Kézzel végrehajtott alaphelyzetbe allitas (Reset) a MOVITOOLS/Shell programban
(P840 = ,JA” vagy [Parameter] / [Manueller Reset - kézi Reset)).

+ Kézzel végrehajtott alaphelyzetbe allitas (Reset) a DBG11A kezelbkésziilékkel (hi-
bajelzés esetén az <E> gomb megnyomasaval kdzvetlenll a P840 paraméterhez le-
het jutni).

Ha a frekvenciavaltdé kommunikacios interfészen (busz, RS-485 vagy SBus) keresztil
kap vezérlést, és a haldzatot ki-, majd visszakapcsoltak vagy hibanyugtazas tértént, az
engedélyezés mindaddig hatastalan marad, amig az id6tullépés szempontjabdl figyelt
csatlakozén keresztil a frekvenciavaltd nem kap uUjra érvényes adatot.
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6.3 Hibajelzések

Kijelzések A hibakad, ill. a figyelmeztetd jelzés kédja BCD kodoltan jelenik meg a kijelzén. A kijel-
zések sorrendje az alabbi:

Villog, kb. 1's

1
1
:
| (NN
1
1
1
1

L

[ Nincs kijelzés, 0,2 s

il Tizes szamértékl szamjegy, kb. 1's
}:} Nincs kijelzés, 0,2 s

i

1 Egyes szamértékl szamjegy, kb. 1's
— Nincs kijelzés, 0,2 s

I

01038AXX

A hiba nyugtazasakor (Reset), vagy azutan a kijelzé tGizemi kijelzésre valt, amint a hiba-
kod vagy a figyelmeztetd jelzés kddjanak értéke ismét ,0” értéket vesz fel.
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A hibakédok
listaja

Az alabbi tablazat az abszolutérték-pozicionalashoz kapcsolddd hibakddokat ismerteti
(a hibakddok teljes listajat a MOVIDRIVE® MD_60A Uzemeltetési utasitas tartalmazza).

A ,P” oszlopban feltlintetett pont azt jelenti, hogy a reakcié programozhaté (P83_ Hiba-
reakcid). A ,Reakci¢” oszlopban a gyarilag beallitott hibareakcid van feltlintetve.

ng- Jelentés Reakcio P Lehetséges hibaok A hiba elharitasa

00 |Nincs hiba |-

07 |Kbzbensé- |Azonnalile- = |A kdzbens6kori feszlltség tul * Novelje a meredekségek idejét.
kori (Uz) tul-  kapcsolas nagy + Ellenérizze a fékellenallas ve-
feszlltség zetékeit.

 Ellenédrizze a fékellenallas mi-
szaki adatait.

08 |Fordulat- Azonnali le- » A fordulatszam-szabalyozé ill. |+ Csokkentse a terhelést.
szam (n) kapcsolas az aramszabalyozo (VFC * Novelje a beallitott meredeksé-
figyelés izemmodban adé nélkil) az gi idéket (P501 ill. P503).

allithatésag hataran mikddik |« Ellendrizze a jelado csatlakoza-
mechanikai tulterhelés, vagy sat, esetleg A/A-t és B/B-t paro-
halézati vagy a motornal fazis-| saval cserélje fel.
kimaradas miatt. + Ellenérizze a jeladd tapfesziilt-
« A jeladd bekdtése nem jo, té- ségeét.
ves a forgasirany. * Ellenérizze az aramkorlatozast.
« A nyomatékszabalyozas ese- |+ Esetleg csokkentse a meredek-
tén a max. fordulatszam (n,ax) ~ Ségeket.
tullépése. + Ellenérizze a motorkabeleket
és a motort.
 Ellenédrizze a halozat fazisait.
14 | Jelado Azonnali le- « A jeladd kabele vagy arnyéko- Ellendrizze a jeladd kabelét és ar-
kapcsolas lasa nincs megfelel6en csatla- nyékolasat, hogy j6l vannak-e be-
koztatva. kotve, ill, nincs-e zarlat vagy ve-
* Ajeladd kabelében zarlat vagy | zetékszakadas.
vezetékszakadas.
* A jeladé meghibasodott.

27 Hianyzo vég- |Vészleallas * Vezetékszakadas, vagy mind- |+ Ellenérizze a végallaskapcso-
allaskapcso- két végallaskapcsolo hianyzik. | 16k huzalozasat.
l6k * A motor forgasiranyahoz ké- |+ Cserélje fel a végallaskapcso-

pest a végallaskapcsolok fel 16k bekdtését.
vannak cserélve. * Programozza at a kapocspon-
tokat.

28 |Busz-id6- Gyorsleallas |A megszolalasfigyelésnél meg- |+ Ellendrizze a master kommuni-
tullépés adott idén belll nem volt kommu-|  kacios rutinjat.

¢ nikacié a master és a slave ké- |+ Novelje a busz id6tullépési ide-
sziilék kozott. jét (P819), vagy kapcsolja ki az
idétullépés-figyelést.

29 |Avégallds- Vészleallas IPOS-lizemmaodban az egyik + Ellenérizze a bejarhaté tarto-
kapcsolo mi- végallaskapcsolé mikddtetve manyt.
kodtetve lett lett. » Korrigdlja a felhasznal6i prog-

ramot.

31 A héérzékels |Nincs « A motor tulmelegedett és a * Hagyja a motort leh{lni és torol-
miatti lekap- reakcio héérzékel6 kioldott. je a hibat.
csolas « Nincs, vagy nem jol van bekét- + Ellenérizze a bekotéseket, ill. a

ve a motor héérzékelgje. MOVIDRIVE® és a hiérzékels
+ AMOVIDRIVE® és a motor kozti kabelezést.
. héérzékel6je kozti kabelezés |+ Ha héérzékel6 nincs bekotve:
nem jo. kdsse at az X10:1 és az X10:2,
* X10:1 és X10:2 kapcsok, ill. ill. MDS esetén az X15:9 és az
MDS esetén az X15:9 és X15:5 kapocspontokat.
X15:5 kapcsok kozti atkétés |« A P834 paraméterhez ne ren-
hianyzik. deljen funkciot (P834 = ,Keine
Reaktion”).

36 | Opciod hiany- Azonnali le- » Nem megengedett kartya- » Hasznaljon megfeleld kartyat.

zik kapcsolas tipus. + Allitson be megfelelé alapjel-

« Az alapjel-forras, a vezérlés-
forras vagy az izemmdd erre
a kartyara nem megengedett.

+ DIP11A kezel6készlléknél
nem jo jelado-tipus lett beallit-
va.

forrast (P100).

+ Allitson be megfelel6 vezérlés-
forrast (P101).

+ Allitson be megfelel6 lizemmo-
dot (P700, P701).

+ Allitson be megfelels jeladd-ti-
pust.
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Kkéd Jelentés Reakcié Lehetséges hibaok A hiba elharitasa
39 Referencia- |Azonnali le- « Referenciakapcsol6 hianyzik, |+ Ellenérizze a referenciakap-
menet kapcsolas vagy nem kapcsol. csoldkat.

« A végallaskapcsoldk nem jol |+ Ellenérizze a végallaskapcso-
vannak bekotve. 16k bekotését.

« Areferenciamenet tipusa a re- + Ellenérizze a referenciamenet
ferenciamenet kzben meg tipusanak és a hozza sziksé-
lett valtoztatva. ges paramétereknek a bealli-

tasat.
42  |Kovetésihiba Azonnalile- » A fordulatszam-jelad6 bekoté- |+ Ellendrizze a fordulatszam-jel-
kapcsolas se nem jo. ado csatlakoztatasat.

» Tul révid a gyorsulasi id6. * Novelje a gyorsulasi idét.

+ A helyzetszabalyozé P-8ssze- |+ Allitson be nagyobb P-dsszete-
tevéje tal kicsi. vét.

« A fordulatszam-szabalyozé » Paraméterezze Ujra a fordulat-
paraméterezése nem jo. szam-szabalyozot.

« Akovetési hiba tlrése tul kicsi. |+ NOvelje a kdvetési hiba tlrését.

+ Ellendrizze a jeladd, a motor és
a halozati fazisok huzalozasat.
+ Ellenérizze, hogy a mechanika
szabadon mozog-e, esetleg le
van blokkolva.
78 |IPOS szoft- |Nincs reak- Csak IPOS-iizemmoédban: + Ellenérizze a felhasznaloi prog-
ver-végallas- |cio A programozott célpozicié a ramot.
kapcsolok szoftver-végallaskapcsolok altal |+ Ellendrizze a szoftver-végallas-
korlatozott elmozdulasi tartoma- |  kapcsol6 helyzetét.

nyon kivil van.

92 |DIP miikodé- Vészleallas Csak DIP11A opci6 esetén: Ellenérizze a pozicié-offset és a
si tartomany A hajtas tulment az abszolutér- |nullapont-offset paramétereket.
ték-jeladé megengedett mivele-

ti tartomanyan. Esetleg a DIP-pa-

raméterekkel a jelado-tipus vagy

a miveleti tartomany megadasa

hibas.

93 |Hibas DIP jel-|Vészleallas Csak DIP11A opcio esetén: + Ellenérizze az abszolutérték-
ado Az adé hibat jelez, példaul tap- jeladd bekotését.
feszultség-kiesést. + Ellenérizze az 6sszekotd ka-

* Ajeladé és DIP kozti kabel belt.
nem felel meg a kdvetelmé- |+ Allitson be megfelels titem-
nyeknek (parosaval sodrott, frekvenciat.
arnyékolt). + Csokkentse a maximalis me-

* Az adott vezetékhosszhoz tul netsebességet, ill. a meredek-
nagy az Utemfrekvencia. séget.

« Ajelado sebessége vagy gyor-|+ Cserélje ki az abszolutérték-jel-
suldsa a megengedettnél na- adét.
gyobb.

* A jeladé meghibasodott.

94 | EEPROM Azonnali le- A frekvenciavalto elektronikaja A késziléket kiildje be javitasra.
ellenérzé kapcsolas meghibasodott. Esetleg zavard
Osszeg elektromagneses hatas, vagy
meghibasodas.
95 |DIP értelme- Vészleallas Csak DIP11A opci6 esetén: + Allitsa be a jelado-tipust.
zési hiba Nincs értelmezhetd pozicio. » Ellenérizze az IPOS menetpa-

« Téves jeladd-tipus van beallit-
va.

* Az IPOS menetparaméter hi-
basan van beallitva.

« A skalazasi faktor szamlaloja
vagy nevezéje hibasan van
bedllitva.

* Nullakiegyenlités tortént.

« A jeladé meghibasodott.

ramétert.

» Ellenérizze a mozgasi sebes-
séget.

» Korrigdlja a faktor szamlalojat
vagy nevezdjét.

» Nullakiegyenlités utan alap-
helyzetbe allitas (Reset).

» Cserélje ki a jeladot.

50
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