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Viktig informasjon!
Forklaring av symboler

1 Viktig informasjon!

Overhold neye advarsler og sikkerhetsmerknader som er oppfort i dette kapitlet!

1.1 Forklaring av symboler

Fare

Fareskiltet advarer mot risiko og fare som kan innebaere alvorlige personskader eller
livsfare.

Advarsel

Dette faresymbolet indikerer at produktet kan utgj@re en fare som kan resultere i alvor-
lige personskader eller livsfare dersom det ikke er iverksatt tilfredsstillende tiltak. Dette
symbolet brukes ogsa der det finnes en risiko for materielle skader.

OBS!

Stoppskiltet indikerer en eventuell alvorlig situasjon der det kan oppsté skader pa pro-
duktet eller i omradet.

Merk!

Dette symbolet henviser til tilleggsinformasjon, for eksempel idriftsetting eller annen
nyttig informasjon.

ONONP

Informasjon om dokumentasjon

Informasjon om referanser/dokumenter, for eksempel driftsveiledning, katalog,
datablad.

=
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Viktig informasjon!
Sikkerhetsmerknader og generell informasjon

1.2  Sikkerhetsmerknader og generell informasjon

Risiko for elektrisk stot

Kan innebeaere: alvorli% personskade eller livsfare.Installering og idriftsetting av om-
formeren MOVIDRIVE™ ma kun utfgres av elektrofagpersonell. Dessuten skal driftsvei-
ledningen MOVIDRIVE® og gyldige forskrifter om ulykkesforebygging overholdes!

Farlig situasjon som kan resultere i skader pa produkter eller omgivelsen.
Kan innebaere: skader pa produktet

Les denne handboken ngye far MOVIDRIVE®-omformerne installeres og startes opp
med denne applikasjonsmodulen. Denne handboken erstatter ikke den utferlige drifts-
veiledningen!

Forutsetning for feilfri drift og for eventuelle garantikrav er at dokumentasjonen falges.

Informasjon om dokumentasjon

..l Denne handboken forutsetter kéennskap til MOVIDRIVE®-dokumentasjonen, spesielt
—~—\ systemhandboken MOVIDRIVE™.

Kryssreferanser i denne handboken er merket med " — ". For eksempel betyr (— kap.
X.X) at det finnes mer informasjon i kapittel X.X i denne handboken.
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Systembeskrivelse
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 akselera-
sjonsramper. Ved posisjonering pa en ekstern giver, ngdvendig ved krafttilpasset for-
bindelse mellom motorakselen og lasten, kan det alternativt brukes en inkrementalgiver
eller en absoluttverdigiver.

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering er spesielt egnet for falgende bransjer
og applikasjoner:

* Transportteknikk

— Kraner
— Heisemaskineri
— Skinnegaende kjgretay

* Logistikk

— Betjeningsenheter for reoler
— Tversgaende transportvogner

Folgende fordeler kjennetegner Utvidet bussposisjonering:
» Brukervennlig grensesnitt.

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

» Styrt parametrisering istedenfor omfattende programmering.
* Monitormodus gir optimal diagnose.

» Brukeren trenger ikke & ha erfaring med programmering.

- Store kjgrestrekninger er mulig (2'8 x kjgreenhet).

» Det er mulig & velge mellom inkrementalgiver eller absoluttverdigiver som ekstern
giver.

» Ingen langvarig oppleering.
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Systembeskrivelse
Applikasjonseksempel

2.2 Applikasjonseksempel

Tverrgaende Tversgéende transportvogn er et typisk applikasjonseksempel for applikasjonsmodulen

transportvogn Utvidet bussposisjonering. Figuren viser en tversgaende transportvogn i forbindelse
med et hgyt reollager. Gjenstander som skal lagres og hentes, transporteres mellom
reolene og distribusjonsbordet. Transportvognen tilbakelegger store strekninger samt
akselerer og kjgrer med ulike ramper og hastighet avhengig av lasten.
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Figur 1: Applikasjonseksempel tversgaende transportvogn
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Systembeskrivelse
Programidentifikasjon

2.3  Programidentifikasjon

Applikasjonsprogrammet som sist ble lastet inn i MOVIDRIVE® MDX61B, kan identifi-
seres med programvarepakken MOVITOOLS®. Ga frem som falger:

+ Koble sammen PC og MOVIDRIVE® via det serielle grensesnittet.

. Start MOVITOOLS®.

+ Start programmet Shell i MOVITOOLS®.
* Velg menypunktet [Display] / [[POS-Information..] i programmet Shell.

JWSHELL MOVITOOLSE MOVIDRIVER B

File Startup Paramesters | Cisplay Bxras  Window Help

s DA Py Dl & S
uahmnu| RECEES
- (.. Oisplay valles
w @ 1. Setpoints/ramp gener:
= i 2. Controler parameatars
w3 Motor parameters
« [ 4. Referance signals
- 5. Momitanng functions
w @6 Termina assignment
W @ 7. Contral functions
= B Unit fanchons
w @9 |PCS parameters
& [ Applications

I —
[ ]

Farameter sawad y

Figur 2: IPOS-informasjon i Shell

06710AEN

+ |IPOS-statusvinduet kommer frem. Oppfgringene i dette vinduet viser hvilken appli-
kasjonsprogramvare som er lagret i MOVIDRIVE® MDX61B.

B 1POS-Status M=l E3

— State of program
Tazk1:

Tazk 2
Tazk 3
H511 Pogition Encoder #15:;

HE10 Pogition Encoder +14:

H509 Pogition Encoder DIP =E2;

IST.-’-‘«FIT
IST.-’-‘-.FET
IST.-’-‘-.HT

— Program infarmation

Extended pozitioning wia bus
loaded madul: W 1.05 [Uszer program)

Application modul; IYES
Program size: I a7 %

11022AEN

Figur 3: Visning av aktuell IPOS-programversjon
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Prosjektering —
Forutsetninger EEEE

3 Prosjektering
3.1  Forutsetninger

PC og program-
vare

SIMATIC S7
eksempel-
prosjekt

Omformer,
motorer og givere

Teknologiutfarelse

Givertilbakefgring

MOVIDRIVE®
MDX61B

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering er realisert som IPOSp'”s®—program og
er en del av SEW-programvaren MOVITOOLS® fra versjon 4.20 eller hayere.
MOVITOOLS® kan brukes pa en PC med operativsystemet Windows® 95, Windows®
98, Windows NT® 4.0 eller Windows® 2000.

Pa SEWs hjemmeside (www.sew-eurodrive.no) kan et SIMATIC S7-prosjekt (sample
projects) lastes ned under Software. Dette prosjektet kan brukes til & prove ut
funksjonene i Utvidet bussposisjonering.

Omformer

Utvidet bussposisjonering kan kun realiseres med MOVIDRIVE® MDX61B-enheter i
teknologiutfgrelsen (...-0T).

Utvidet bussposisjonering krever en givertilbakefgring og kan derfor ikke realiseres
med MOVIDRIVE® MDX60B.

Utvidet bussposisjonering bruker 4 eller 6 prosessdataord. En MOVIDRIVE®-opsjon
er ogsa ngdvendig avhengig av busstypen som brukes (— Tabell avsnitt Mulige
kombinasjoner).

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

Motorer

— For drift pa MOVIDRIVE® MDX61B med opsjonen DEH11B: Asynkrone servo-
motorer CT/CV (giver er montert som standard) eller vekselstramsmotorer
DR/DT/DV/D med opsjonen giver (Hiperface®, sin/cos, TTL).

— For drift pa MOVIDRIVE® MDX61B med opsjonen DER11B: Synkrone servo-
motorer CM/DS, resolver er standardmessig montert.

Eksterne givere

— Formtilpasset forbindelse mellom motoraksel og last:
Det er ikke ngdvendig med en ekstern giver. Hvis det skal brukes en ekstern giver
for posisjonering ved formtilpasset forbindelse, er fremgangsmaten ngyaktig som
ved en krafttilpasset forbindelse.

— Krafttilpasset forbindelse mellom motoraksel og last:
Det er ngdvendig med en ekstern giver i tillegg til motorgiveren/resolveren.
Inkrementalgiver som ekstern giver: basisenheten tilkobles pa X14.
Absoluttverdigiver som ekstern giver: opsjonen DIP11 tilkobles pa X62.

Mulige kombinasjoner

Forbindelse motoraksel - last

Formtilpasset:
krever ingen ekstern giver

Krafttilpasset:
krever ekstern giver

Givertype ekstern - Inkrementalgiver | Absoluttverdigiver

giver

Busstype PROFIBUS — DFP / InterBus — DFI / CAN-Bus — DFC / DeviceNet — DFD /
(nedvendig opsjon) Ethernet — DFE / Systembus (SBus) — ingen opsjon er ngdvendig
Annen MOVIDRIVE® DEH11B eller DER11B DIP11/DEH11B /
-opsjon er ngdvendig DER11B
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3 —J Prosjektering
&5 Funksjonsbeskrivelse

3.2 Funksjonsbeskrivelse

Funksjons- Applikasjonen Utvidet bussposisjonering har fglgende funksjonskjennetegn:

kjennetegn « Uttallige malposisjoner kan angis via feltbussen.

» Velge hastighet via feltbus (det er mulig & gjgre endringer under kjgring ved
rampefunksjon LINEAR og STOTGBEGRENSET).

» Aktivere programvareendebryterne

+ Syklisk tilbakemelding av erhastighet, erposisjon i brukerenheten, aktiv stram og
enhetsutnyttelse via prosessinngangsdata.

» Bekreftelse av nadd malposisjon via bit P11:3 "Malposisjon er nadd" i statusordet.
» Kilde erposisjon (motorgiver, ekstern giver eller absoluttverdigiver) kan velges.
» Enkel tilkobling pa overordnet styring (PLS).

» Fire (4) prosessdataord kan brukes for drift istedenfor seks (6) ( ... det er ikke
ngdvendig & spesifisere rampeformen).

Tre driftsmodi + Steppmodus (PO1:11 ="1" og PO1:12 = "0")

— Med bit 9 eller 10 i styreordet 2 (PO1) beveges driften medurs eller moturs.
— Hastigheten og rampene er variabler og spesifiseres av PLS via feltbussen.

* Referansemodus (PO1:11 = "0" og PO1:12 ="1")

— Med bit 8 i styreordet 2 (PO1) startes en referansekjgring. Med referansekjgring
fastsettes referansepunktet (maskinnullpunkt) for absolutt posisjonerings-
operasjonene.

* Automatikkmodus (PO1:11 ="1" og PO1:12 = "1")

— Posisjoneringen starter i automatikkmodus med bit 8 i styreordet 2 (PO1).

— Malposisjonen spesifiseres med prosessutgangsdataordene PO2 og PO3.

— Syklisk tilbakemelding av erposisjonen i brukerenheten skjer med prosess-
inngangsdataordene PI2 og PI3.

— Skalhastigheten spesifiseres via prosessutgangsdataordet PO4.

— Syklisk tilbakemelding av erhastigheten skjer via prosessinngangsdataordet Pl4.

— Akselerasjons- og retardasjonsrampene spesifiseres via prosessutgangsdata-
ordene PO5 og POG6.

— Syklisk tilbakemelding av aktiv stram og enhetsutnyttelse skjer via prosessinn-
gangsdataordene P15 og PI6.

— Bekreftelse pa at malposisjonen er nadd, sendes via bit 3 i statusordet (PI1)
"Malposisjon nadd".

Den maksimalt mulige kjgrestrekningen er avhengig av den innstilte kjgreenheten.
Eksempler:

» Kjgreenhet [1/10 mm] — maksimalt mulige kjgrestrekning

26,2 m
262 m

* Kjgreenhet [mm] — maksimalt mulige kjgrestrekning
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Prosjektering —
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3.3 Skalering av driften

Drift uten ekstern
giver (form-
tilpasset)

Styringen ma registrere antall giversignaler (inkrementer) per kjgreenhet for a
posisjonere driften. Skaleringsfunksjonen brukes til a stille inn brukerenheten som
passer til applikasjonen.

Ved en drift uten ekstern giver kan skaleringen beregnes automatisk under idrift-
settingen av utvidet bussposisjonering. Legg da inn fglgende data:

+ Diameter pa drivhjulet (dgyiynju) €ller stigning pa spindelen (sspinder)

» Girutveksling (ig, turtallsreduksjon)

girs
* Reduksjonsgirutveksling (irequksjonsgir: turtallsreduksjon)

Foelgende skaleringsfaktorer beregnes:

» Skaleringsfaktor impuls/avstand [inc/mm] med formelen:
Impulser = 4096 X igir X ireduksjonsgir
Avstand = ITx dgriyhjul eller IT X Sgpingel

» Skaleringsfaktor hastighet
Tellerfaktor i [1/min] og nevnerverdi i "hastighetsenhet".

Skaleringsfaktorene for avstand og hastighet kan ogsa legges inn direkte. Nar det
legges inn en annen enhet enn [mm] eller [1/10 mm] som kjgreenhet, brukes denne
brukerenheten ogsa for plasseringen av programvareendebryterne, referanseoffset og
de maksimale kjgreavstandene.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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EEEE Skalering av driften

Drift med ekstern
giver (kraft-
tilpasset)

L]

| dette tilfellet ma den eksterne giveren skaleres og aktiveres fer Utvidet bussposi-
sjonering startes. Fglgende innstillinger utferes i programmet Shell fer utvidet buss-
posisjonering startes (— figuren under).

B 94. 1POS Encoder

941 Source actual position

942 Encoder factor numerator |1
943 Encoder factor denomihator |1
944 Encoder scaling ext. encoder w1 j
245 Encoder type (X14) HIFERFACFE j
946 Counting direction [(X14) NORMAL j

947 Hiperface offset [(X14) [ine] ||:|

10091AEN

» P941 kilde erposisjon

Still P941 pa "EKST. GIVER (X14)" nar en inkrementalgiver eller en absolutt-
verdigiver (DIP11) er tilkoblet. Denne innstillingen kan ogsé gjeres under idrift-
settingen av utvidet bussposisjonering.

» P942 giverfaktor teller / P943 giverfaktor nevner / P944 giverskalering ekst. giver
Ved oppstart av utvidet bussposisjonering er beregningen av skaleringen sperret.

» Mer informasjon om skalering av en ekstern giver finnes i handboken Posisjonering
og sekvensstyring IPOSPUs®.

* Ved bruk av absoluttverdigiver: Fglg merknadene om idriftsetting i handboken
MOVIDRIVE® MDX61B absoluttverdigiverkort DIP11B.
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3.4 Endebryter, referansekam og maskinnullpunkt

Falg henvisningene nedenfor ved prosjektering:

* Programvareendebryternema ligge innenfor kjgreavstanden til maskinvareende-
bryterne.

» Ved definering av referansepunktet (plassering av referansekammen) og program-
vareendebryterne ma det ikke vaere noen overlapping. Ved en overlapping
genereres feilmeldingen F78 "IPOS programvareendebryter" under referansepro-
sessen.

* En referanseoffset kan legges inn under idriftsettingen hvis maskinnullpunktet ikke
skal ligge pa referansekammen. Fglgende formel gjelder: Maskinnullpunkt =
referansepunkt + referanseoffset. P4 denne maten kan maskinnullpunktet endres
uten at referansekammen forskyves.

Folg ogsad merknadene i kapitlet Programvareendebrytere.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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3 —] Prosjektering
Ee== Prosessdatatilordning

3.5 Prosessdatatilordning

Den overordnede styringen (PLS) sender 6 prosessutgangsdataord (PO1 ... POG) til
omformeren og mottar fra omformeren 6 prosessinngangsdataord (P11 ... P16).

__ PA
|0 -4
et .
Ia |l : l:> PA1 | PA2 | PA3 | PA4 | PA5 | PAG
ol H
i ]|
AR EER <:ZI PE1 | PE2 | PE3 | PE4 | PE5 | PE6
PE
56163AXX
Figur 4: Datautveksling via prosessdata
PO = prosessutgangsdata PI = prosessinngangsdata
PO1  =styreord 2 PI1 = statusord (IPOS Pl-data)
PO2 = malposisjon high P12 = erposisjon high (IPOS PI-data)
PO3 = malposisjon low PI3 = erposisjon low (IPOS PI-data)
PO4 = skalhastighet (IPOS PO-data) Pl4 = erhastighet (IPOS PI-data)
PO5 = akselerasjonsrampe (IPOS PO-data) P15 = aktiv strem (IPOS PI-data)
PO6 = retardasjonsrampe (IPOS PO-data) PI6 = enhetsutnyttelse (IPOS Pl-data)
Prosess- Prosessutgangsdataord har fglgende tilordning:
utgangsdata + PO1: Styreord 2
|15]14]13]12]11]10]9 [ 8] 7|6 | 5]4[3]2[1]0]
JSWLS 1 L Regulatorsperre/fri-
givelse
Reservert Frigivelse/hurtigstopp
Reservert—— - Frigivelse/Stopp
Modus high—M8 ™ — L /Holderegulering
Modus low —————————— - Rampeomkobling
Steop - Parametersett
PP omkobling
Stepp + Feilreset
Start Reservert
+ PO2 + PO3: Malposisjon
PO2 malposisjon high PO3 malposisjon low
15[14]13]12[11]10] 9| 8|7 ]| 6 [5]4[3[2]1]0 |15[14]13[12]11|10] 9|87 |6 ]| 5[4 |3 |2]1]0]

Malposisjon [brukerenhet]

+ PO4: Skalhastighet

|15]14]13[12|11[10[{ 9 [8]7]6[5]4|3[2[1]0]
Skalhastighet [1/min]
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Prosjektering 3
Prosessdatatilordning

+ PO5 + POG6: Akselerasjonsrampe og retardasjonsrampe

PO5 akselerasjonsrampe POG6 retardasjonsrampe
[15]14]13]12[11]10[ 9| 87| 6[5]4[3]2]1]0] |15[14]13[12]11]10] 9|87 |6 ]|5[4[3|2]1]0]
Ramper [s]

Prosess- Prosessinngangsdataord har fglgende tilordning:
inngangsdata - PI1: Statusord

|15]14]13]12]11]10] 9|8 7[6 ]| 5[4 [3|2]1[0]
Omformerstatus / feilkode

Motoren dreier (n # 0)

Omformeren er driftsklar

IPOS-referanse (= drift referansekjart)

Malposisjon er nadd

Brems frigitt

Feil/advarsel

Endebryter hgyre

Endebryter venstre

» PI2 + PI3: Erposisjon

PI2 erposisjon high P13 erposisjon low
[15]14]13]12]11]10] 9| 8|76 [5]4|3]2]1] 0] |15]14]13]12]11[10[{ 9 [ 8|76 |5]4[3[2[1]0]
Erposisjon [brukerenhet

» Pl4: Erhastighet
P14 erhastighet
|15]14]13[12|11[10[{ 9 [ 8|76 [5]4|3[2[1]0]
Erhastighet [1/min]

* PI5: Aktiv stram

PI5 aktiv strgm
|15]14]13]12]11[10[ 9[8[ 7|6 [5]4|3|2[1[0[1]0]
Aktiv strem [% enhetens nominelle strgm]

+ PI6: Enhetsutnyttelse

P16 enhetsutnyttelse
[15]14]13[12]11]10] 9|87 ]|6]|5]4[3[2]1]0]1]0]
Enhetsutnyttelse [% | x t]
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Prosjektering
Programvareendebrytere

3.6 Programvareendebrytere

Generelt

Kjore klar av
programvare-
endebryteren

Eksempel 1

Overvakningsfunksjonen Programvareendebryter brukes for & kontrollere at malposi-
sjonen er stilt inn pa hensiktsmessige verdier. Ved denne prosessen er det uviktig hvor
driften star. | motsetning til overvakingen av maskinvareendebryterne gjer programvare-
endebryterne det mulig a registrere en feil i malspesifikasjonen allerede far aksen
begynner & bevege seg. Programvareendebryterne er aktive nar aksen er referanse-
kjgrt, det vil si nar bit 1 "IPOS-referanse" er satt i PI1.

Nar det brukes en absoluttverdigiver eller Multiturn Hiperface®-giver, er det nadvendig
at driften kan kjgres innenfor programvareendebryterne, for eksempel etter at en giver
er skiftet ut. For dette er bit 15 i prosessutgangsdataordet 1 (PO1) satt til "/SWLS" (=
kjgre klar av programvareendebryterne).

Bit 15 "/SWLS" er kun tilgjengelig i steppmodus og referansemodus. Er bit 15 satt, kan
driften kjgres ut av det gyldige posisjoneringsomradet og inn i omradet til programvare-
endebryterne (— eksempel 3).

Det er viktig a skille mellom disse tre eksemplene:
» Forutsetninger:

— Bit 15 "/SWLS" i prosessutgangsdataordet 1 (PO1) er ikke satt.
— Diriften star i gyldig posisjoneringsomrade.
— Overvakingen av programvareendebryterne er aktiv.

PO1: Control word

99992900 999099 &
JSWLS

3 x Position window

p— L
SWLS left f SWLS right

Position of motor

10981AEN

| steppmodus kjarer driften helt til den er tre posisjonsvinduer (P922) far program-
vareendebryterne og blir stdende der.

| automatikkmodus kan driften posisjoneres opp til programvareendebryterne, men
ikke forbi dem.

| referansemodus er programvareendebryterne ikke aktive, og driften kan passere
dem ved referansekjgring.
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Eksempel 2 * Forutsetninger:

— Bit 15 "/SWLS" i prosessutgangsdataordet 1 (PO1) er ikke satt.
— Driften star utenfor programvareendebryterne.

PO1: Control word

1999900000 9090009029
1SWLS

Nmax Reference speed 2
(P902)

< ————

- | >

SWLS left SWLS right T
Position of motor
10982AEN
Etter at driften er frigitt kommer falgende feilmelding frem:
2 254 F78 IPOS SW LIM.SW. MDX61B00DS-5A3 " s = |0 x|
e R MDX&1E0008-543 i " [Reset | Hep
10983AEN

Feilmeldingen kan bekreftes med en reset. Overvakingsfunksjonen er deaktivert. |
omradet til programvareendebryterne kan driften kjgres med to forskjellige
hastigheter som falger:

— Videre inn i kjgreomradet til programvareendebryterne med referanseturtall 2
(P902).

— Med maksimalt turtall ut av kjgreomradet til programvareendebryterne

Overvakningsfunksjonen aktiveres pa nytt nar:

— Driftens erposisjon som er stiltinn med P941, ligger i tillatt posisjoneringsomrade
igjen.

— En posisjoneringsordre gis via motstaende programvareendebryter.

— Enheten slas av og pa igjen.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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Prosjektering
IPOSplus®-bearbeidingshastighet

Eksempel 3

* Forutsetning:
— Bit 15 "/SWLS" i prosessutgangsdataordet 1 (PO1) er satt.

» PO1: Control word
)
(J9990_ 9 900999 _9
JSWLS
« 3>
_}
I 1
‘ - | »
SWLS left SWLS right

10984AEN

Overvakningsfunksjonen er deaktivert i steppmodus og referansemodus. Driften kan
kjgres innenfor kjarestrekningen til programvareendebryterne sa vel som fra det
gyldige posisjoneringsomradet inn i omradet til programvareendebryterne uten at en
feilmelding genereres. Hastigheten varierer.

Endre overvakingen av programvareendebryterne under drift!
Kan innebaere: Fare for personskade.

Overvakingen av programvareendebryterne (PO1, bit 15 "/SWLS") ma ikke endres
under drift (det vil si nar aksen er i bevegelse).

3.7 IPOSplus®-bearbeidingshastighet

IPOSPIUs®_hastigheten til MOVIDRIVE® MDX61B kan endres med felgende para-
metere:

+ P938 IPOS hastighet TASK1, innstillingsomrade 0 ... 9
+ P939 IPOS hastighet TASK2, innstillingsomrade 0 ... 9

Settes verdien "0" for begge parameterne, oppnas samme IPOSp'“S®-bearbeidings-
hastighet som for MOVIDRIVE® MD_60A:

« P938 =0 2 TASK1 =1 kommando/ms
« P938 =0 A TASK2 = 2 kommandoer/ms

Verdier som er stgrre enn null legges til IPOSPUS®_bearbeidingshastigheten til
MOVIDRIVE® MD_60A. Vaer oppmerksom pa at summen av kommandoene per milli-
sekunder (kommandoer/ms) for TASK1 og TASK2 ikke ma ligge over 9.

Med oppstart av applikasjonsmodulen pa en MOVIDRIVE® MDX61B stilles para-
meterne inn som fglger for et tidsforbedret forlgp:

+ P938 =5 A TASK1 =1 kommando/ms + 5 kommandoer/ms = 6 kommandoer/ms
« P939 =4 A TASK2 = 2 kommandoer/ms + 4 kommandoer/ms = 6 kommandoer/ms
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Sikker stopp

3.8 Sikker stopp

L1

Tilstanden "Sikker stopp" kan kun oppnas med sikker frakobling av forbindelsene pa
klemmen X17 (med sikkerhetsbryter eller sikkerhet-PLS).

Tilstanden "Sikker stopp aktiv" vises pa sjusegmentindikatoren med en "U". | applika-
sjonsmodulen behandles denne tilstanden som tilstanden REGULATORSPERRE.

Mer informasjon om funksjonen "Sikker stopp" finnes i felgende publikasjoner:
» Sikker utkobling for MOVIDRIVE® MDX60B/61B - betingelser
» Sikker utkobling for MOVIDRIVE® MDX60B/61B - applikasjoner

3.9 SBus sendeobjekt

Aktivere SBus-
sendeobjektet

Stille inn SBus-

objektene

Det er mulig a sette opp et SBus-sendeobjekt som overfgrer driftens sykliske erposisjon.
Dermed kan applikasjonen Utvidet bussposisjonering brukes som master for applika-
sjonsmodulen DriveSync eller et vilkarlig IPOSPS®_program.

SBus-sendeobjektet settes opp ved at IPOSPUS®_yvariabelen H115 SwitchSBUS settes
til "1"og IPOSPUS®_programmet startes pa nytt (— figuren under).

=10x]

Idenlmer Value _|

W

Sende- og synkroniseringsobjektet initialiseres automatisk etter at IPOSP'US®-program-
met er startet pa nytt. Innholdet til sendeobijektet stilles inn pa IPOSPUS®_giver.

=] IPDS ¥Yariables

11010AXX

Sendeobjekt Synkroniseringsobjekt
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer | IPOS-giver -

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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Installasjon
Programvare MOOVITOOLS®

4 Installasjon
4.1 Programvare MOOVITOOLS®

MOOVITOOLS®

Teknologi-
utforelse

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering er en del av programvaren MOOVI-
ToOoLS® (versjon 4.20 eller nyere). Ga& frem som fglger for & installere MOOVITOOLS®
pa computeren:

Legg MOOVITOOLS®-CDen i CD-ROM-stasjonen pa PCen.

Setup-menyen til MOOVITOOLS® startes. Falg instruksjonene pa skjermen, og in-
stalleringen fullfgres automatisk.

MOOVITOOLS® kan na startes via programmanageren. Ga frem som falger for & starte
opp omformeren via MOOVITOOLS®—manageren:

Marker @nsket sprak i sprakfeltet.

Pa nedtrekksmenyen PC-COM velges PC-grensesnittet (for eksempel COM 1) der
omformeren er tilkoblet.

Marker Movidrive B i feltet Device type.

| feltet Overfgringshastighet markeres overfgringshastigheten som er stilt inn med
DIP-bryteren S13 pa basisenheten (standardinnstilling — 57,6 kBaud).

Klikk pa <Update> for & vise den tilkoblede omformeren.

- T MANAGER MOYITOOLS® SEW-EURODRI¥YE GmbH & Co  ¥Yersion 4.10 = Il:llll
— Language PC Interface — —————————— Connected Inverters LConnect to:
= Deutsch ICDM 1 LI Device Type | Addrl Signature | COk | ‘s Single [nverter
R, [Peer-to-Peer]
& Englisk
& B ‘ FC.COM ‘ 7 Jrverter wWith Address:
ID 33
Baudrate
i+ 96 kBaud Mo lrwverter
e * {OFFLINE)
57.E kBaud [default zetting .
tovidrive B) Update Optian

Browze far Project Falder

c:hprogrammetsesssmovitoolshprojects\project] Browse. .. |
— Device Type Execute Program
£ Mowimot Pararneters/ Frogramming Special
 Movimot AS| Diagnosiz IPOS programs
" Movitrac 07 Shell I LCompiler | Cab I Bz manitor I
© Mowidrive
& Movidrive B Skatus | ISYMC I Data backup I
 UF=
Moy Scope I Azzembler | AppBuilder | Close All Tadls
10985AEN

Figur 5: MOOVITOOLS®-vindu

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering kan bare brukes med MOVIDRIVE®-
enhetene i teknologiutfarelse (...-0T). Applikasjonsmodulene kan ikke brukes med en-
hetene i standardutfarelsen (-00).
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Koblingsskjema MOVIDRIVE® MDX61B

4.2  Koblingsskjema MOVIDRIVE® MDX61B

| X12: MOVIDRIVE ® MDX61B

n DGND | 11— Systembus Referanse
S<4——P» SC11 | 2~«—» Systembus High

8 <4—P»_SC12 | 3r=—» Systembus Low

| X13:
DIOD 1—® /Reglulatorsperre
DIg1 2—= Frigivelse/hurtigstopp
DIg2 3— Reset
DI@3 | 4/—® Referansekam
DIg4 51—~ /Endebryter hgyre
DIg5 6— /Endebryter venstre
DCOM | 7— Referanse X13:DIgJ...DIG5
V024 | 8r—— +24V-utgang
DGND | 9— Referansepotensial binzersignaler
ST11 |10(=—» RS-485 +
ST12 |11 r=—» RS-485 -
| X10:
TF1 1— TF-/TH-inngang
DGND | 2— Referansepotensial binzersignaler =
DB@Q | 34— /Brems @ @ @
—1 DOg1-C | 4 Relékontakt driftsklar (:) 6
— DO@1-NO 5;‘ Relé lukker @
DO@1-NC| 6| Relé apner @ @ @
DO@2 | 7te— /Feil —
24V V024 | 8—— +24V-utgang @@
t+—=E*— V24 | 9— +24V-inngang —
DGI\IP 10— Referansepotensial binzersignaler @ @ @
____________________ 1 a —=
DEH11B DER11B I @
®O0O
& Eeh | X4 !
o9 o3 Inngang ekstern giver (HIPERFACE®, sin/cos |
@_, .. s o || eller5V TTL) eller X14-X14-forbindelse I
® . ® .
9e * oe )| (Tilkobling: Driftsveiledning MOVIDRIVE® MDX60B/61B) |
~=2¢ 2208 |
o
p—— — ] %
X15: | e
Motorgiver: |
Ved DEH11B: HIPERFACE®, sin/cos eller 5V TTL | >
Ved DER11B: Resolver 6-polet, 3,5 ¢ o 4kHz | g
Tilkobling: Driftsveiledning MOVIDRIVE®MDX60B/61B
( 9 9 ) : -
____________________ |
DER11B DEH11B
1 1
150 ¢ 150 o
x||es || es
N e > .
L] ° L)
°, ®
&
g
° )
x| o2
N o]
3 ° o
)
12 o
55257ANO

Figur 6: Koblingsskjema MOVIDRI VE® MDX61B med opsjon DEH11B eller DER11B
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDX61B

4.3 Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDX61B

Oversikt Falg informasjonen i de respektive feltbusshandbgkene som falger med feltbussgrense-
snittet, nar bussen installeres. Fglg merknadene i driftsveiledningen MOVIDRIVE®
MDX60B/61B nar systembussen installeres (SBus).

DFP21B DFI21B DFI 11B DFC 11B DFE 118 DFD 11B
01 0 1
RUN @ 2 2o O Mool
BUS o 2 20l 5 .
FAULT 3 1 ON OFF e % Orio
01 2M| =o,5M [y % % = Osio
20/ ] ORC nc|id] OFF
1 DHCP[IT]
2" ) OBA
22/ Cn ORD © s nag —

3 [m=
23 0] OTF; S Owwaw mg; g 1 @
24 O @ N I== O linkfact mﬁg; g @@@
25 I giss NA(©) T ®O®
26 ] Az obfoc X31 DR(1)[ o (©]0]o]
o] || OF |85 — a0

'é °o EBE%) 5 s2 @EO
s o ©
O | Lo ) |Bv2 o
/-\ @ X30 Ef =
gl |<1(98 £ :
2 %) o o e
el (X |ee b
o
g
=
v
LW_‘%‘E%% Cﬂ"open ETHERNET  SBus
INTERBUS Device Net
Certified!
56363AXX

Figur 7: Busstyper
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDX61B

PROFIBUS Mer detaljert informasjon finnes i handboken MOVIDRIVE® MDX61B feltbussgrense-
(DFP21B) snitt DFP21B PROFIBUS DP, som kan bestilles hos SEW-EURODRIVE. For en enklere
oppstart, kan enhetsmasterfilene (GSD) og typefilene for MOVIDRIVE® MDX61B lastes
ned fra SEWS hjemmeside (klikk pa Software).
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt PROFIBUS type DFP21B
— Delenummer 824 240 2
25221.8 1 Hjelpemidler for oppstart og diagnose Programvare MOVITOOLS® og operatgrpanel DBG60B
BUS ' Protokollvariant PROFIBUS-DP og DP-V1 etter IEC 61158
® 2 - - - - -
FAULT . . Automatisk registrering av overferingshastighet fra
0 1 Overfgringshastighet som stattes 9.6 kbaud ... 12 Mbaud
20/ 9 .
) . -polet sub-D-bassing
g; g 3. Tilkobling Tilordning etter IEC 61158
23 0] Bussavslutning Ikke integrert, ma realiseres i PROFIBUS-kontakten.
24 I Stasjonsadresse 0...125 kan stilles inn via DIP-bryteren
25 ] .
26 0 GSDAfil SEWA6003.GSD
nc| L] DP-ID-nummer 6003 hex = 24579 des
Maks. antall prosessdata 10 prosessdata
Vekt 0.2 kg (0.44 Ib)
4.
1. Lysdiode grgnn: RUN
2. Lysdiode rgd: BUS FAULT
3. DIP-bryter for innstilling av stasjonsadressen.
55274AXX | 4. 9-polet sub-D-b@ssing: busstilkobling
Kontakttilordning

WEE I (2]
—f— RxD/TxD-P 3 —
RxD/TxD-N 8 [
. S

$82 CNTR-P 4] TN,
888 DGND (M5V) | 5 31
°c9 VP (P5V/100mA)| 6

E DGND (M5V) | 9

g
P a

55276AXX

Figur 8: Tilordning av 9-polet sub-D-kontakt etter IEC 61158

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

(3) Konduktiv forbindelse er nedvendig mellom kontakthus og skjerming!
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Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDX61B

INTERBUS med Mer detaljert informasjon finnes i handboken MOVIDRIVE® MDX61B feltbussgrense-
fiberoptisk kabel snitt DFI21B INTERBUS med fiberoptisk kabel, som kan bestilles hos SEW-

(DFI21B) EURODRIVE.
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt INTERBUS type DFI21B (FO)
OF1 218 Delenummer 8243115
®
Hjelpemidler for oppstart og diagnose gll'\sl)gDr_?(r)T:)\I/are MOVITOOLSY, operatgrpanel DBG60B og
Overfgringshastighet som stettes 500 kbaud og 2 Mbaud, kan omkobles med DIP-bryteren
Fjernbussinngang: 2 F-SMA-kontakt
Tilkobling Fjernbussutgang: 2 F-SMA-kontakt
Optisk regulert fiberoptisk grensesnitt
Vekt 0.2 kg (0.44 Ib)

@E
§ 3.
X
O)E
§ 5.
WWJ%|6. 1. DIP-brytere for innstilling av prosessdatalengde, PCP-lengde og overfgringshastighet
2. Diagnosedioder
3. FO: Remote IN
4. FO: Innkommende fjernbuss
5. FO: Remote OUT
55288AXX | 6. FO: viderefgrende fijernbuss
Tilkoblings-
fastsettelse - - :
Posisjon Signal Retning FO - lederfarge
3 Fiberoptisk remote IN Mottakerdata Oransje / (OG)
4 Innkommende fjernbuss Sendedata Svart (BK)
5 Fiberoptisk remote OUT Mottakerdata Svart (BK)
6 Utgaende fiernbuss Sendedata Oransje / (OG)
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INTERBUS Mer detaljert informasjon finnes i handboken MOVIDRIVE® MDX61B feltbussgrense-
(DFI11B) snitt DFI11B INTERBUS, som kan bestilles hos SEW-EURODRIVE.
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt INTERBUS type DFI11B
Delenummer 824 309 3
DFIl 11B Hjelpemidler for oppstart og diagnose Programvare MOVITOOLS® og operatgrpanel DBG60B
20 01 Overfgringshastighet som stattes 500 kbaud og 2 Mbaud, kan omkobles med DIP-bryteren
1
222 1. Fjernbussinngang: 9-polet sub-D-kontakt
21 1 Tilkoblin Fjernbussutgang: 9-polet sub-D-bgssing
2M| ™0,5M 9 RS-485 overfaringsteknikk, 6-leder skjermet og parvis
revolvert totradskabel
OUuL
ORC Modul ID E3hex = 227 4es
OBA |2 Maks. antall prosessdata 6 prosessdata
ORD
Vekt 0.2 kg (0.44 Ib
O TR ° 9(0.441b)
o
o [¢]
Q0|3
° 6
o
o
Siogl |4
X o4
%o
Lo
1. DIP-brytere for innstilling av prosessdatalengde, PCP-lengde og overfgringshastighet
2. Diagnosedioder: 4 x grgnn LED (U, RC, BA, TR); 1 x red LED (RD)
3. 9-polet sub-D-kontakt: Fjernbussinngang
55278AXX | 4. 9-polet sub-D-bgssing: Fjernbussutgang
Kontakttilordning Ledningsfarger i samsvar med IEC 757.
(1) 4)
@)
@) /DO |6 GN
GN 16| /DO o DO |1 YE
YE 1] DO oo Dl |7 PK
PK 17| /DI o 2 DI |2 GY
GY 12| DI ° g COM |3 BN
BN 13| COM 5 j = (3)
9
®) )
04435AXX

Figur 9: Tilordning av 9-polet sub-D-bgssing pa innkommende fijernbusskabel og 9-polet sub-D-
kontakt pa utgaende fiernbusskabel

(1) 9-polet sub-D-bgssing pa innkommende fiernbusskabel.
(2) Signalledningene revolveres!

(4) 9-polet sub-D-kontakt pa utgaende fiernbusskabel.

)
)
(3) Konduktiv forbindelse er ngdvendig mellom kontakthus og skjerming!
)
)

(5) Forbind pinne 5 med pinne 9!
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CANopen Mer detaljert informasjon finnes i handboken Kommunikasjon, som kan bestilles hos
(DFC11B) SEW-EURODRIVE (eventuelt fra 03/2005).
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt CANopen type DFC11B
Delenummer 824 317 4
DFC 11B Hjelpemidler for oppstart og diagnose Programvare MOVITOOLS® og operatgrpanel DBG60B
Innstilling via parameter P894:
+ 125 kbaud
ON_OFF Overfgringshastighet som stattes * 250 kbaud
R 81 1. + 500 kbaud
ne {oul 1000 kbaud
9-polet sub-D-kontakt (X30)
Tilkobling Tilordning etter CiA-standard
N 2-trads revolvert ledning etter ISO 11898
12 % 2. Bussavslutning Kan tilkobles via DIP-bryter (120 Q)
X31 Adresseomrade 1 ... 127 kan velges via DIP-bryteren
Vekt 0.2 kg (0.44 Ib)
3.
1. DIP-bryter for innstilling av bussavslutningsimpedans.
S 2. X31: CAN-bustilkobling
55284AXX | 3. X30: 9-polet sub-D-kontakt: CAN-bustilkobling
Forbindelse Opsjonen DFC11B tilkobles pa CAN-Bus via X30 eller X31 pa samme méate som SBus
MOVIDRIVE® - i basisenheten (X12). | motsetning til SBus1, er SBus2 potensialatskilt og tilgjengelig via
CAN opsjonen DFC11B.
Kontakttilordning

X30,
(X30) "

@

B 6 | DGND o 2
] 7 | CAN High o .
\ / 2 | CAN Low 2 o
¥ 3 | bGND o
N )

&

06507AXX
Figur 10: Tilordning av den 9-polede sub-D-bgssingen til busskabelen

(1) 9-polet sub-D-bgssing
(2) Signalledningene revolveres!
(3) Konduktiv forbindelse er nedvendig mellom kontakthus og skjerming!
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DeviceNet Mer detaljert informasjon finnes i handboken MOVIDRIVE® MDX61B feltbussgrense-
(DFD11B) snitt DFD11B DeviceNet, som kan bestilles hos SEW-EURODRIVE. For en enklere
oppstart, kan EDS-filene for MOVIDRIVE® MDX61B lastes ned fra SEW homepage
(klikk pa Software).
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt DeviceNet type DFD11B
Delenummer 8249725
DFD 11B
Hjelpemidler for oppstart og diagnose Programvare MOVITOOLS® og operatgrpanel DBG60B
MOD/
O Net Kan velges via DIP-bryteren:
) ) * 125 kbaud
PIO
O 1 Overfgringshastighet som stettes < 250 kbaud
Osio « 500 kbaud
() Bus -
OFF 5-polet Phoenix-klemme
Tilkobling Tilordning etter DeviceNet-spesifikasjon
0 1 (Bind I, tillegg A)
NA(5)| " - . - - P
mggg ™ Tillatt ledningstverrsnitt i samsvar med DeviceNet-spesifikasjon
S1
m(ﬁ) - Bruk av busskontakter med integrert
NA§o§ | o Bussavslutning bussavslutningsmotstand (120 Q) ved begynnelsen og ved
— 2. slutten av et bussegment.
DR(1)[ o
ES((S; - Justerbart adresseomrade (MAC-ID) 0...63, kan velges via DIP-bryteren
EB;S; @ s Vekt 0.2 kg (0.44 Ib)
PD(1)| &
PD(0) g
S
I —
1
2
3 3.
4
5
<30 1. Lysdiodeskjerm
2. DIP-bryter for innstilling av knutepunktadressen (MAC-ID), prosessdatalengden og
overfgringshastigheten

55280AXX 3. 5-polet Phoenix-klemme: busstilkobling

Klemmetilordning Tilordningen av klemmene beskrives i DeviceNet-spesifikasjon bind |, tillegg A.
Klemme Forklaring Farge
X30:1 V- (0V24) Svart (BK)
X30:2 CAN_L Bla (BU)
X30:3 ' DRAIN Blank
X30:4 CAN_H Hvit (WH)
X30:5 V+ (+24 V) Red (RD)
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Ethernet Mer detaljert informasjon finnes i handboken MOVIDRIVE® MDX61B feltbussgrense-
(DFE11B) snitt DFE11B Ethernet, som kan bestilles hos SEW-EURODRIVE.
Tekniske data
Opsjon Feltbussgrensesnitt Ethernettype DFE11B
Delenummer 1820 036 2
DFOE 118 Hjelpemidler for oppstart og diagnose Programvare MOVITOOLS® og operatgrpanel DBG60B
S? % Automatisk registrering av overfgringshastighet | 10 Mbaud / 100 Mbaud
2 —
e e Tilkobling RJ45 modular jack 8-8
24 (7] E" 1.
%g % = Adressering 4 byte IP-adresse
2 e Vekt 0.2 kg (0.44 Ib)
DHCP[IT]
© status
© 1oomsit 2
O link/act.

) -

X30

g 1. DIP-bryter for innstilling av den minste signifikante byten (LSB) til IP-adressen
Sg 2. Lysdiode "Status" (red/gul/grgnn), "100 MBit" (grenn), "link/act" (grenn)
- 3. X30: Ethernettilkobling
56362AXX | 4. MAC-adresse
Forbindelse For tilkobling av DFE11B pa Ethernet kobles Ethernetgrensesnittet X30 (RJ45-kontakt)
MOVIDRIVE® - til hub eller svitsj ved bruk av en twisted-pair-kabel i kategori 5, klasse D i samsvar med
Ethernet IEC11801 utgave 2.0. Bruk da en patchkabel.

w

54174AXX
Figur 11: Kontakttilordning RJ45-hurtigkontakt

A = visning fra forsiden [1] Pin 1 TX+ Transmit Plus

B = visning fra baksiden [2] Pin 2 TX- Transmit Minus

[3] Pin 3 RX+ Receive Plus [6] Pin 6 RX- Receive Minus

Hvis opsjonskortet DFE11B skal kobles direkte pa prosjekteringscomputeren, brukes en
cross-over-kabel.
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4.4 Tilkobling systembus (SBus 1)

Kun ved P816 SBus overferingshastighet = 1000 kbaud:
MOVIDRIVE® compact MCH4_A-enheter far ikke kombineres med andre MOVIDRIVE®

-enheter i samme systembusskombinasjon.

Det er tillatt & kombinere enhetene ved overfgringshastigheter = 1000 kbaud.

Maksimalt 64 CAN-bussdeltakere kan adresseres via systembussen (SBus). Bruk en
repeater etter 20 til 30 deltakere, avhengig av kabellengde og kabelkapasitet. SBus
stetter overfaringsteknikken i samsvar med ISO 11898.

Detaljert informasjon om systembussen finnes i hdndboken Seriell kommunikasjon, som
er tilgjengelig hos SEW-EURODRIVE.

Koblingsskjema SBus

Kontrollhode !

Systembus E S 12

Avslutningsmotstand

ON|OFF

Systembus X12:

Referanse DGND
Systembus High <#&—® SC11
SystembusLow -&—m= SC12

Kontrollhode !

Systembus ljl S 12

Avslutningsmotstand

ON|OFF

Systembus X12:
Referanse DGND | 1

Systembus High ~<&—® SC11

SystembusLow <&—®~ SC12

Kontrollhode !

Systembus E S 12

Avslutningsmotstand

ON|OFF

Systembus X12:
Referanse DGND

Systembus High <#&—® SC11
SystembusLow -&—B= SC12

54534ANO

Figur 12: Systembussforbindelse

Kabelspesifikasjon

Legge pa skjermen

Ledningslengde

Avslutnings-
motstand

Bruk en 4-trads revolvert og skjermet kobberkabel (dataoverfgringskabel med
skjerm av kobberflettverk). Kabelen ma oppfylle falgende spesifikasjoner:
— Ledertverrsnitt 0,25 ... 0,75 mm?2 (AWG 23 ... AWG 18)

— Ledningsmotstand 120 Qved 1 MHz
— Kapasitans <40 pF/m (12 pF/ft) ved 1 kHz

CAN-bus- eller DeviceNet-kabel kan for eksempel brukes.

Legg skjermen med stor flate i begge ender pa elektronikkskjermklemmen til om-
formeren eller masterstyringen.

Den tillatte totalledningslengden avhenger av innstilt SBus-overfgringshastighet
(P816):

- 125kbaud  — 320 m (1056 ft)
— 250kbaud  — 160 m (528 ft)
— 500kbaud — 80 m (264 ft)

— 1000 kbaud — 40 m (132 ft)

Koble inn systembussavslutningsmotstanden (S12 = ON) ved begynnelsen og
slutten av systembussforbindelsen. Ved de andre enhetene kobles avslutningsmot-
standen ut (S12 = OFF).

Det ma ikke forekomme potensialforskyvninger mellom enhetene som forbindes
med systembussen. Unnga potensialforskyvning med egnede tiltak, for eksempel
ved tilkobling pa enhetens gods ved bruk av en separat ledning.
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Tilkobling av maskinvareendebryterne

4.5 Tilkobling av maskinvareendebryterne

Kammene pa endebryterne ma dekke kjgreomradet frem til stopp.

Bruk kun maskinvareendebrytere med apnerkontakter (low-aktiv)!

Cw

v

v

|

ES CCW
ES CW

04437AXX
Figur 13: Tilkobling av maskinvareendebryterne

cw = medurs omformer

X = kjgreavstand

LS CW = endebryter medurs
LS CCW = endebryter moturs

Pass pa at maskinvareendebryterne tilordnes korrekt. Dette betyr at ved medurs (CW)
er maskinvareendebryteren medurs (LS CW) nadd og ved moturs (CCW) maskinvare-
endebryteren moturs (LS CCW).
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5 Idriftsetting

5.1  Generell informasjon
Forutsetning for en vellykket oppstart er riktig prosjektering og feilfri installasjon. Detal-
jerte prosjekteringsmerknader finnes i systemhandboken MOVIDRIVE® MDX60/61B.

Kontroller installasjonen, givertilkoblingen og installasjonen av feltbusskortene ved hjelp
av installasjonsinformasjonen i driftsveiledningen MOVIDRIVE® MDX60B/61B, i felt-
busshandbgkene og i denne handboken (— kap. Installasjon).

Bruk en absoluttverdigiver (tilkobling pa DIP11B, X62) som ekstern giver. Fglg merk-
nadene om installasjon og idriftsetting i handboken MOVIDRIVE® MDX61B absolutt-
verdigiverkort DIP11B.

5.2 Forarbeider

Utfar trinnene nedenfor far utvidet bussposisjonering startes opp:

* Forbind tilkoblingen Xterminal med omformeren via opsjonen UWS21A (serielt
grensesnitt) med PC-COM.

+ Installer MOVITOOLS® (verjon 4.20 eller nyere).
+ Start opp omformeren med MOVITOOLS/Shell.

— MDX61B med asynkronmotor: CFC-driftsmodi / VFC-n-regulering
— MDX61B med synkronmotor: SERVO-driftsmodi

» Kun for drift med ekstern giver (absoluttverdi- eller inkrementalgiver):

— Absoluttverdigiver: Ta absoluttverdigiverkortet DIP11 i bruk. Still inn parameterne
P942 ... P944 (— Handbok MOVIDRIVE® MDX61B abslouttverdigiverkort
DIP11B).

— Inkrementalgiver: Still inn parameterne 942 ... P944 Giverfaktor teller, Giverfaktor
nevner og Giverskalering ekst. giver i programmet Shell. En detaljert beskrivelse
av parametere finnes i handboken Posisjonering og sekvensstyring IPOSPIUs®.

+ Velg teknologiutfgrelsen Utvidet bussposisjonering pd menyen [MOVITOOLS] /
[Shell] / [Startup].

* Legg inn et "0"-signal pa klemme DIZQ /REGULATORSPERRE/.
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Idriftsetting
Starte programmet Utvidet bussposisjonering

5.3  Starte programmet Utvidet bussposisjonering

+ Start [MOVITOOLS] / [Shell].
+ Start [Startup] / [Extended positioning via bus].

Generelt

a 5| ®

" SHELL MOYITOOLS® MOYIDRIVE® B
File | Startup Parameters Display Extras  Window  Help

Select Technology Funckion, ..
Skarbup.. .

[ip Startup, .

Limeat motar, .

=Ioix]

IManual Operation, ..

Positioning via Bus

Extended positioning via bus
Modulo Positianing

Flying saw

Absolute positioning

Sensor based positioning via bus
Center winder

Table positioning via fieldous
Table Positioning

[orre_]

[Parameter saved A

11013AEN

Figur 14: Starte programmet Utvidet bussposisjonering
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Stille inn
feltbuss-
parametere

Starte programmet Utvidet bussposisjonering @

Straks programmet Utvidet bussposisjonering er startet, leses alle parametere som er
viktige for den utvidede bussposisjoneringen.

Hvis ikke noe gyldig applikasjonsmodul er lastet ned i omformeren, kommer felgende
vindu frem etter at utvidet bussposisjonering er startet.

Yk Extended positioning via bus

0 3 | S| ¢ 2| @)

~Fieldbus parameter

Fieldbus type

Bus address

Timeout wvalue

Timeout response IRAPID SToijARNGj

Baud rate ID kBaud j

DI00: /Contraller inhibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Rezet

DI03: Reference CAM
DI04 ALirnit swibch Chef
D05 ALirnit gwitch COW

Cancel | ¢ Back Mest »»

Sl FeertoPesr | Changed  |PROFIEUSDP | 4

11014AEN

Figur 15: Stille inn feltbussparametere

Still inn fglgende i dette vinduet:

Stille inn feltbussparametere: Still inn feltbussparameterne. Parametere som ikke
kan stilles inn, er sperret og kan ikke endres.

Systembussen (SBus) kan alltid stilles inn, det krever ingen opsjon.

Hvis det er satt inn et feltbusskort pa feltbussinnstikkplassen (DFP, DFI, DFC, DFD
eller DFE), kan ogsa PROFIBUS, INTERBUS, CAN, DEVICENET eller ETHERNET
velges.
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Idriftsetting
Starte programmet Utvidet bussposisjonering

Skaleringsfaktorene for avstand og hastighet kan stilles inn i dette vinduet.

ended po 0 0 D - O

0| | |0y 3 ea| @ @ | @)

Jource actual position IMOTOR ENC. (X15) j

Calculation of the scaling

Diameter of driwving wheel j IZDD Tz j

Gearing ratlio |12.3fl

external ratio Il

Unit for =zpeed Imfmin j

Elacze of ahsolute encoder IWay j

encoder resolutiorn Il inc/ mm

| Lalculation I

Scaling factor for distance

|8125 [Unit]

- = inc/d  fmm
Distance IlEIl

Increments

—Scaling factor foxr speed

|32?59 [Unit]

= = 1/min/ fu/min
Denominator IlFSGE

Mamerator

DIa0: /Controfler inhibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Rezet

DI0Z: Reference Tk
D04: ALimit gwitch Chw
DI0S: ALimnit gwitch COW

LCancel | << Back et = x

T Feer-toPeer | Changed  |PROFIBUS DR | 4

11015AEN
Figur 16: Stille inn skalering

Folgende innstillinger gjgres i dette vinduet:
* Nedtrekksmenyen Source actual position: Velg hvilken giver som skal brukes til
avstandmaling for posisjoneringen:

— MOTORGIVER (X15).

— EKST. GIVER (X14) med inkrementalgiver som ekstern giver.

— ABSOLUTTVERDIGIVER (DIP) med en abslouttverdigiver som ekstern giver
eller pa motoraksel.

Brukes en absoluttverdigiver, startes opsjonen DIP11B fer applikasjonsmodulen
Utvidet bussposisjonering startes opp!

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering




Idriftsetting (‘@

Starte programmet Utvidet bussposisjonering @
Beregne + Eksempel 1: Motorgiver eller absoluttverdigiver pa motorakselen (Source
skalerings- actual position)

faktorene

Velg gnsket enhet pa nedtrekksmenyen "Diameter of driving wheel" eller "Spindle
slope" (kun ved motorgiver). Det er mulig & velge mellom millimeter [mm] eller
1/10-millimeter [1/10 mm].

Legg inn girutvekslingen i feltet "Gearing ratio". Utvekslingen pa reduksjonsgiret
legges inn i feltet "External ratio”.

Pa nedtrekksmenyen "Unit for speed" velges det mellom enhetene [mm/s],
[m/min] og [1/min].

Velg "Motor shaft" pa nedtrekksmenyen "Place of absolute encoder" for
posisjonering med en absoluttverdigiver.

Klikk pa knappen <Calculation>. Skaleringsfaktorene for avstand og hastighet
beregnes av programmet.

+ Eksempel 2: Ekstern giver eller absoluttverdigiver pa strekningen (Source
actual position)

Brukes en ekstern giver eller en absoluttverdigiver pa strekningen, ma skalerings-
faktoren for avstand regnes ut manuelt. Skaleringsfaktoren for hastighet kan regnes
ut automatisk (— neste avsnitt) eller manuelt (— eksempel 2).

Automatisk beregning av skaleringsfaktoren for hastighet:

Velg oppferingen "Motor encoder" pa nedtrekksmenyen "Source actual position”.
Legg inn en verdi i inndatafeltet "Diameter of driving wheel" eller "Spindle slope".
Enheten [mm] eller [1/10 mm] kan velges pa nedtrekksmenyen ved siden av.
Legg inn de respektive utvekslingene pa inndatafeltene "Gearing ratio" og
"External ratio".

Klikk pa knappen <Calculation>. Programmet beregner skaleringsfaktoren for
hastighet.

Beregning av skaleringsfaktoren avstand:

Velg oppferingen "External encoder" eller "Absolute encoder" pa nedtrekks-
menyen "Source actual position". Velg oppfaringen "Way" pa nedtrekksmenyen
"Place of absolute encoder" for posisjonering med en absoluttverdigiver.

Legg inn antall impulser som giveren leverer per kjgreenhet i inndatafeltet
"Increments" under "Scaling factor for distance". Enheten for impulser er alltid
inkrementer [inc]. Legg inn tilsvarende veistrekning i innndatafeltet "Distance"
Under "Scaling factor for distance" legges enheten til skaleringsfaktoren for
avstand inn i inndatafeltet "Unit". All annen informasjon som for eksempel
programvareendebrytere, referanseoffset og spesifisert malposisjon vises i den
enheten som er valgt.
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Skaleringsfaktoren avstand (impulser/avstand) brukes til & bestemme brukerkjgre-
enheten (for eksempel mm, omdreininger, ft). Skaleringsfaktoren avstand kan beregnes
automatisk ved posisjoneringen av en motorgiver. Ved den automatiske beregningen
kan fglgende enheter velges:

e mm
* 110 mm

Brukes en ekstern giver eller en absoluttverdigiver pa strekningen, ma skalerings-
faktoren for avstand regnes ut manuelt (— eksempel 1 og 2).

Eksempel 1: En drift skal posisjoneres ved bruk av en absoluttverdigiver pa
strekningen. Hastigheten skal spesifiseres i enheten [m/min].

» Driftens data:

— Girutveksling (i-gir) = 12,34
— Reduksjonsgirutveksling (i-reduksjonsgir) = 1
— Diameter pa Igpehjulet = 200 mm

+ Giverdata:

— Type: Absoluttverdigiver Stahltronik WCS3
— Fysisk opplgsning = 1 inkrement/0,8 mm
— Giverskalering P955 = x8 (— stilles inn automatisk nar opsjonen DIP11B startes

opp).
» Automatisk beregning av skaleringsfaktoren for hastighet:
Teller / nevner = 32759 / 1668 enhet [m/min]
» Manuell beregning av skaleringsfaktoren avstand:

— Elektrisk opplgsning = 1 inkrement/0,8 mm x P955 giverskalering
Resultat: 1 inkrement/0,8 mm x 8 = 8 [inc/0,8 mm]

Resultat: impulser / avstand = 80 / 8 [mm]

Eksempel 2: En drift skal posisjoneres ved bruk av en ekstern giver pa strekningen.
+ Driftens data:

— Girutveksling (i-gir) = 12,34
— Reduksjonsgirutveksling (i-reduksjonsgir) = 1

« Giverdata:

— Fysisk opplgsning = 1024 inkrementer/omdreining
— Diameter Ipehjul (djgpenju) = 65 mm
— Giverskalering P944 = x2

» Manuell beregning av skaleringsfaktoren avstand:

— Impulser = antall inkrementer/omdreining x 4 x P944
Impulser = 1024 inkrementer/omdreining x 4 x 2 = 8192 inkrementer

— Avstand =I1 x dlwpehjul
Avstand = 3,14 x 65 mm = 204,2 mm

Resultat: Impulser / avstand = 8192 / 204 enhet [mm]

Hvis teller (impulser) eller nevner (avstand) ikke er heltall, multipliseres teller og nevner
med samme utvidelsesfaktor (for eksempel 10, 100, 1000, ...) for & oppna en mer eksakt
utregning. Denne utvidelsen begrenser ikke kjgreomradet. Maksimumsverdi for
impulser eller avstand er 32767.
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Regne om Velg en av de tre oppfaringene pa nedtrekksmenyen "Unit for speed" under "Calculation
hastigheten i of the scaling" for & beregne skaleringsfaktorene automatisk. Fglgende enheter for
brukerenheter hastighet kan velges:
*  1/min
* mm/sec
*  m/min

Hvis hastigheten skal legges inn med en annen enhet, beregnes skaleringsfaktoren for
hastighet (— eksempel nedenfor).

Eksempel 1: En drift skal posisjoneres ved bruk av en absoluttverdigiver pa
strekningen. Hastigheten spesifiseres i mm/s.

+ Driftens data:
— Girutveksling (i-gir) = 15,5
— Reduksjonsgirutveksling (i-reduksjonsgir) = 2
— Diameter pa drivhjulet (dgriyhju)) = 200 mm

» Giverdata:

— Type: Lineaert avstandsmalesystem Stahltronik WCS2
— Fysisk opplagsning = 0,833 mm A 1,2 inkrementer/mm
— Giverskalering P955 = x8 (— stilles inn automatisk nar opsjonen DIP11B startes
opp)
* Teller = igir X ireduksjonsgir X 60
Teller = 15,5 x 2 x 60 = 1860
* Nevner = IT x dgyhjyl (€ller spindelstigning)
Nevner = 3,14 x 200 = 628
Enhet = mm/s
Hvis teller eller nevner ikke er heltall, multipliseres teller og nevner med samme
utvidelsesfaktor (for eksempel 10, 100, 1000, ...) for & oppna en mer eksakt utregning.

Denne utvidelsen begrenser ikke kjgreomradet. Maksimumsverdi for teller eller nevner
er 32767.
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Stille inn
rampetidene og
begrensningene

ended po 0 1 ab = 1Ox
D2 W% & ke ¢ 2 0
Software limit switoh CCW Software limit switch CW
I—lDDD [ 1] IlDDD [1ema]
Use Hardware limit switch IYES j
Reference Cffaet ID [rom ]
Reference trawvel type ]<—~ [ '
rtaximum values
Max. motor speed in Automatic i0aoo [1/min]
Mede 50,917 [m/min]
Max. motor speed in Jog Mode 1000 [l/min]
S0.917 [m/min]
Nmax speed control 3000 [1/min]
@ DI00: /Controller inhibit ILE O ILE T
@ DI01: Enable ‘
@ DIDZ: Fault Reset
@ DI03: Reference CaM | | | [...m1
@ DI04 ALimit switch Ca' -1000 -500 0 500 1
@ D05 ALimit switch COW
LCancel | << Back | Mest »» |
STl Feer-to-Peer | Changed  |PROFIEUS DR | 4
11016AEN

Figur 17: Stille inn rampetider og begrensninger

Legg inn posisjonen pa programvareendebryterne, referanseoffset, referansekjgretype
sa vel som rampetider og begrensninger i dette vinduet. Oppfaringene gjgres i bruker-
enhetene til skaleringen.

Legg inn posisjonen pa programvareendebryterne i inndatafeltene "Software limit
switch left / right". Pass pa at posisjonene til programvareendebryterne ligger
innenfor kjgreavstanden til maskinvareendebryterne og ikke overlapper referanse-
punktet. Programvareendebryterne er deaktivert nar verdien "0" legges inn i begge
inndatafeltene.

Legg inn referanseoffset i inndatafeltet "Reference offset". Maskinnullpunktet kor-
rigeres med referanseoffset. Fglgende formel gjelder:

maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset
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+ Velg riktig referansekjeretype (0 ... 8) pa nedtrekksmenyen "Reference travel type".
Referansekjgretypen spesifiserer hvilken referansekjgrestrategi maskinnullpunktet
til et anlegg skal opprettes med. IPOSPUS®_variabelen H127 ZeroPulse spesifiserer
om referansekjgringen skal reagere pa flankeskiftet til referansekammen ("0") eller
den pafglgende nullimpulsen til giveren ("1"). IPOSPYS®.variabelen H727 kan
redigeres via IPOS-kompilatoren.

| Type 0: Referansepunkt er den fgrste nullimpulsen til venstre for
] e [ startposisjonen til referansekjaringen.
ZP

55260AXX
Type 1: Referansepunkt er venstre ende pa referansekammen.

]Q, [ Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset
CAM

H127 = "1" referansekjgring til givernullimpuls
54947axx  H127 ="0" referansekjgring til flankeskift
Type 2: Referansepunktet er hgyre ende pa referansekammen.
] ¢/—[ Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset
H127 ="1" referansekjgring til givernullimpuls
54948AXX | H127 ="0" referansekjaring til flankeskift

Type 3: Referansepunkt er den hgyre maskinvareendebryteren.
] '\[ Referansekam er ikke ngdvendig. Etter at maskinvareendebryteren
(positiv flanke) er forlatt, fortsetter driften a kjare klar denne med 4096

54949AxX | iNkrementer.

Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset — 4096

Type 4: Referansepunkt er den venstre maskinvareendebryteren.
]/‘ [ Referansekam er ikke ngdvendig. Etter at maskinvareendebryteren
(positiv flanke) er forlatt, fortsetter driften & kjare klar denne med 4096

54950AxX INkrementer.

Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset + 4096

Type 5: Ingen referansekjering. Referansepunkt er naveserende
] I [ posisjon uten referanse til en nullimpuls.

Maskinnullpunkt = aktuell posisjon + referanseoffset
54951AXX

. Type 6: Referansepunktet er hgyre ende pa referansekammen.
] M— [ Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

CAM
54952AXX

, Type 7: Referansepunktet er venstre ende pa referansekammen.
] — [ Maskinnullpunkt = referansepunkt + referanseoffset

CAM

54953AXX
Type 8: Ingen referansekjering. Referansepunkt er naveserende
] I [ posisjon uten referanse til en nullimpuls. | motsetning til type 5 kan
referansekjgringen til type 8 ogsa utferes nar systemstatusen ikke er

54951Axx | Stilt inn pa A.
Maskinnullpunkt = aktuell posisjon + referanseoffset.
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Stille inn
rampetidene i
steppmodus og
automatikkmodus

Nedlasting

» Legg inn rampetidenen pa inndatafeltene "Ramp value jog mode" og "Ramp value
auto.mode (1) and (2)" under "Ramp values". Bit 15 i prosessutgangsdataordet 1
brukes til & veksle mellom rampe 1 og rampe 2 i automatikkmodus. Den tilsvarende
akselerasjonen vises i enheten [mm/s?].

Rampetiden refererer alltid til et turtall pa 3000 min~".
Ved en rampetid pa 1 s ville altsa driften akselerere til et turtall p4 1500 min~"i 500 ms.

Nedlastingsvinduet kommer frem etter at innstillingene er lagret.

H: Extended positioning via bus

S EE L S

?| @

Flease click 'Help', to get information about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

T Help |

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

| [~ Bun extended startup

= Don't change IPOS-Programm
{+ Download senes IPOS program

[ctual IPOS program version: (MO B) IISERPROGRAM ¥ 1.05
[Mew IPOS program version: [(MODw B YW o1.05

DI00: AContraller inhibit
DI01: Enable

DIDZ: Fault Reset

DI03: Reference Cékd
DI04: ALimnit zwitch Cws
DI0%: ALimit switch COW

Cancel | <« Back Download

OMline |Peer—t0—Peer | CAMopeni | e

10824AEN
Figur 18: Nedlastingsvindu

Trykk pa knappen <Download>. Alle ngdvendige innstillinger utfgres automatisk i
omformeren, og IPOSPUS®_programmet Utvidet bussposisjonering startes.
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Starte programmet Utvidet bussposisjonering @

Etter nedlastingen sper programmet om monitoren skal startes. | monitoren kan det
kjgres en diagnose av applikasjonen og styresignalene kontrolleres.

Information m |
Startup of bus positioning successul,
Start bus positioning monitar?

Ja Mein |

11023AEN
Figur 19: Starte monitor Ja/Nei

Velg <Ja> for & ga til monitoren og starte gnsket driftsmodus. Velges <Nei>, apnes
MOVITOOLS/Shell.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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Starte programmet Utvidet bussposisjonering

C 29,

©)

Monitor Hvis Utvidet bussposisjonering startes pa nytt etter fullfart oppstart, vises straks
monitoren.
5 Extended positioning via bus
M= D AR
Monitor "Positioning via bus’
<> Decoded View |® Hexadecimal View |
£+ Monitor mode = Contral Send P4 I
FO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
n-— 9009999009 0909900000 CIRL NHEBT | 9999999 [2]
sl | dortr. inkikit/enatie Limt switch o |
Ramp 2 Erabileirapicd stop Limnit switch S
free Enahleistop Errar
Halt regulstion Brake releazed
TEEErYED Integratar 1 Target posttion reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Iotar turning
P0O2/3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
3] I 0 [inc] | 0 [inc] (3]
FPO4: Setpoint speed FPl4: Actual speed
[3] l 0 [1/min] | 0 [1/min] [3]
PO&L: Start ramp PI15: Activ current
[3]-+— 0 ms] | 0[] 3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
31— 0 {me] | 5[] 3]
= BI&D EEor;tlrnller ittt
(41— @ DIGZ Fault Reset (5]
@ D03 Reference Chk
@ DI04 Ma function
@ D105 Mo function
<< Back Commizsioning
MM [Peer-to-Peer | Changed  |PROFIEUS DR | .
11018AEN
Figur 20: Monitor for utvidet bussposisjonering
[1 PO1 styreord 2, dekoding til individuelle biter
[2] PI1 statusord, dekoding til individuelle biter
[3] Prosessdata i desimalformat og med brukerenheter
[4] Status pa binaerinngangene til basisenheten
[5] Programvareendebryternes posisjon og driftens aktuelle posisjon
Ny oppstart Trykk pa knappen < Startup> hvis en ny oppstart skal utfares. Vinduet for innstilling av

feltbussparametere kommer frem (— avsnitt Stille inn feltbussparametere).
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C 29,

5.4

Folgende parametere og IPOSPIUS®_yariabler stilles inn automatisk under idriftsetting og

Parameter og IPOSP!YS®_varjabler

lastes ned i omformeren under download.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering

Parameternummer P... | Indeks | Beskrivelse Verdi
100 8461 Skalverdikilde Feltbuss
101 8462 Styrekilde Feltbuss
300 Start-stopp-turtall 1 0
301 Minimumsturtall 1 0
302 . Maksimumsturtall 1 Kan stilles inn pa grensesnittet
600 8335 Binaerinngang DI01 Frigivelse/hurtigstopp
601 8336 . Binaerinngang D102 Ingen funksjon
602 8337 Binaerinngang DI03 Referansekam
603 8338 Bineerinngang D104 /Endebryter hayre
604 8339 . Binaerinngang DI05 /Endebryter venstre
605 8919 | Binaerinng. DI06 (kun MDX61B) Ingen endring
606 8920 | Binaerinng. DI07 (kun MDX61B) Ingen endring
610 8340 . Binaerinngang DI10
611 8341 Bingerinngang DI11
612 8342 Binaerinngang DI12
613 8343 . Binaerinngang DI13
614 8344 Bineerinngang D114 Ingen funksjon
615 8345 Binaerinngang DI15
616 8346 . Binaerinngang DI16
617 8347 Bineerinngang DI17
620 8350 . Binaerutgang D001 [Feil
621 8351 Bineerutgang D002 Driftsklar
630 8352 . Binaerutgang D010
631 8353 | Binaerutgang D011
632 8354 Binaerutgang D012
633 8355 . Binaerutgang D013
Ingen funksjon
634 8356 Binaerutgang D014
635 8357 Binaerutgang D015
636 8358 . Binaerutgang D016
637 8359 | Binaerutgang D017
700 8574  Driftsmodus ... & IPOS
730 8584 | Bremsefunksjon 1 PA
813 8600  SBus adresse
815 8602  SBus timeout-tid
816 8603 | SBus overfgringshastighet o . .
819 8606 i Feltbuss timeouttid Kan stilles inn pa grensesnittet
831 8610 Reaksjon feltbusstimeout
836 8615 | Reaksjon SBus-timeout

5
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@ Parameter og IPOSplus®-variabler

Parameternummer P... | Indeks | Beskrivelse Verdi
870 8304 | Skalverdi beskrivelse PO1 Styreord 2
871 8305 Skalverdi beskrivelse PO2

872 8306  Skalverdi beskrivelse PO3

873 8307  Erverdi beskrivelse Pl1 IPOS PO-data
874 8308 Erverdi beskrivelse P12

875 8309 Erverdi beskrivelse PI3

876 8622 | Frigi PO-data PA
900 8623  Referanseoffset

903 8626 . Referansekjgretype Kan stilles inn pa grensesnittet
941 Kilde erposisjon

IPOSplus®-variabel Beskrivelse

H1 Maks. motorturtall i automatikkmodus

H2 . Maks. motorturtall i steppmodus

H3 Skaleringsfaktor avstand teller

H4 Skaleringsfaktor avstand nevner

H5 . Skaleringsfaktor hastighet teller

H6 Skaleringsfaktor hastighet nevner

H7 Rampe 1

H8 . Rampe 2

H102 Diameter drivhjul (x1000)

H103 i-gir (x1000)

H104 . i-reduksjonsgir (x1000)

H115 Switch-SBUS

H125 Peker pa Scope variabel H474

H126 . Peker pa Scope variabel H475

H127 Referansekjgring til giver nullimpuls

H496 SLS_right Programvareendebryter medurs (INKR)
H497 SLS_left . Programvareendebryter moturs (INKR)
H509 ActPos_Abs Erposisjon DIP

H510 ActPos_Ext Erposisjon X14

H511 ActPos_Mot . Erposisjon X15

H1002 ScopeDelay

Det er ikke tillatt 4 endre disse parameterne og IPOSP"s®.variablene etter
idriftsetting!
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Registrere IPOSplus®-variabler @

5.5 Registrere IPOSP!YS®_variabler

Eksempel

IPOSPIUS®_yariabler kan registreres under drift med programmet Scope i MOVITOOLS®.
Dette er kun mulig for omformer MOVIDRIVE® MDX61B.

De to 32-bit IPOSPS®_variablene H474 og H475 er tilgjengelig for registrering. To
pekervariabler (H125/H126) pa H474 og H475 kan brukes til & registrere vilkarlige
IPOSPUS®_yariabler med programmet Scope:

+ H125 — Scope474Pointer
+ H126 — Scoped75Pointer

Nummeret til IPOSPUS®_variabelen som skal registreres med programmet Scope, ma
legges inn via variabelvinduet til IPOS-assembleren eller kompilatoren i en av peker-
variablene H125 eller H126.

IPOSPIUS®_yariabelen H511 aktuell motorposisjon skal registreres. Ga frem pa denne
maten:

* Legg inn verdien 511 i variabelen H125 i variabelvinduet i programmet Scope.

_loix]

Identifier Value -]

Hi1iz4 (] |

Hi1zZgE (]

H1z7 (] -
< | v[

10826AXX

» Velg [File]/ [New] i programmet Scope. Still inn kanal 3 pa IPOS-variabel H474 LOW
og kanal 4 pa IPOS-variabel H474 HIGH. Programmet Scope registrerer na verdien
til IPOSPU®.variabelen H511.

Scope Setup el S

feazurement Y alues

D Trigger active

0 Data available Chaninel 1:|.-’-‘-.u:tua| speed [rpm] j

_ Recording active Charinel 2:| Setpoint speed [rpm] j
Channel 3| IPOS-Variable H474 LOW =l

GERGTEIERE POS Y ariable H474 HIGH

10827AEN

- Pekervariablene kopieres til IPOSPS®_variablene H474 eller H475 i TASK 3 i
IPOSPUS®_programmet.

» Hastigheten (kommando/ms) pa task 3 avhenger av prosessorutnyttelsen til
MOVIDRIVE® MDX61B.

+ Tiden (ms) som kreves i task 3 for & kopiere verdiene fra pekervariabelen til
IPOSPIUS®_yariablene H474 og H475 er oppfart i variabelen H1002. Hvis verdien er
null, varer kopieringen mindre enn 1 ms.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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6 Drift og service
6.1  Starte driften

Velg "Ja" etter nedlastingen for & ga til monitoren til Utvidet bussposisjonering. Velg
driftsmodus med bitene 11 og 12 til "PO1: styreord 2".

Veer oppmerksom pé felgende merknader for & kunne starte driften. Dette gjelder for alle
driftsmodi:

* Bineerinngangene DIZY /REGULATORSPERRE/ og DIg3 FRIGIVELSE/
HURTIGSTOPP ma motta et "1"-signal.

* Ved styring via feltbus eller systembus: Sett styrebiten PO1:0 REGULATOR-
SPERRE/FRIGIVELSE = "0" og styrebiten PO1:1 FRIGIVELSE/HURTIGSTOPP og
PO1:2 FRIGIVELSE/STOPP ="1".

Driftsmodi Prosessutgangsdataordet 1 (PO1) har fglgende tildeling:
+ PO1: Styreord 2

[15][14[13[12][11][10] 9] 8] 7]6]5]4]3]2] 1] 0]

| |  Regulatorsperre/
ISWLS— " Frigivelse
Frigivelse/
Rampe 1/2 (4 PD) Hurtigstopp
Reservert——— L Frigivelse/Stopp
Mode valg p L — L Holderegulering
0 Rampe-
Mode valg 2 omkobling
Ste Parametersett
PP omkobling
Stepp + Feilreset
Start Reservert

Opsjonen "Kjgre klar programvareendebryterne” i steppmodus (bit 15:/SWLS) er bare
tilgjengelilg i forbindelse med MOVIDRIVE® MDX61B.

+ Steppmodus (DI11 ="1" og DI12 = "0")

— Driften kan beveges mot hayre eller venstre via bit 9 og 10 i styreordet 2 (PO1) i
steppmodus.

— Hastigheten i steppmodus varierer og spesifiseres av PLS via bussen.

* Referansemodus (DI11 ="0" og DI12 = "1")

En referansekjgring kan startes via bit 8 i styreordet (PO1) i referansemodus. Med
referansekjgring fastsettes referansepunktet (maskinnullpunkt) for absolutt posisjo-
neringsoperasjonene.
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Starte driften @

» Automatikkmodus (DI11 = "1" og DI12 = "1")

Malposisjonen er basert pa maskinnullpunktet som er fastsatt pa forhand via en
referansekjering. Referansekjgringen er pabudt.

Den maksimalt mulige kjgrestrekningen er avhengig av den innstilte kjgreenheten.
Eksempler:

* Kjgreenhet [1/10 mm] — Kjagrestrekning = 3,27 m
*  Kjgreenhet [mm] — Kjgrestrekning = 32,7 m
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@ Monitormodus

6.2 Monitormodus

Monitormodusen Utvidet bussposisjonering viser dataene som skal overfgres via
feltbussen. Prosessinngangs- og utgangsdataene leses inn syklisk og vises i
heksadesimal.

5 Extended positioning via bus

EE R

?| @]

Monitor "Positioning via bus’

<’ Decoded View |® Hexadecimal View |
+ Manitor mode = Contral Send P I
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
n-— 009990009 99909000909 | cALNET |(9999900909 [2]
LS | dertr. intibitienable Limt switch COR |
Ramp 2 Erabileirapicd stop Limnit switch S
free Enahleistop Errar
Halt regulstion Brake releazed
=2 Irtegratar 1 Taroet position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free hotar turning
P0O2/3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
3] I 0 [inc] | 0 [inc] (3]
PO4: Setpoint speed FPl4: Actual speed
3] l 0 [1/min] | 0 [1/min] [3]
PO&: Start ramp PI15: Activ current
3]+ 0 [ms] | 0[] [3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
3] ] 0 [ms] | 5 [%] (3]
BIS? ECc-r';tlr-:-IIer ithiit
1. . Enanle
(4] DIDZ Fault Resst —+ [5]

DI03: Referance Cik
DI04: Ma fukction
DI05: Mo function

_ancel << Back Commizsioning

MM [Peer-to-Peer | Changed  |PROFIEUS DR | .

11018AEN
Figur 21: Monitormodus

* Prosessinngangs- og utgangsdata vises midt i vinduet.
» Styrekilden kan omkobles ved & markere opsjonsfeltene Monitor eller Control.
— Monitor: Prosessdataene leses fra en overordnet styring via feltbuss.
— Styring: Prosessdataene spesifiseres via en PC. Driften kan styres uten en
overordnet styring med en PC. De enkelte bitene til styreordet PO1 kan stilles inn
eller slettes med musen. Legg inn verdiene i inndatafeltene PO2 "Setpoint speed"

og PO3 "Target position" som tallverdier. Trykk pa knappen <Send PO> for &
sende prosessdataene til omformeren.
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Steppmodus @

6.3 Steppmodus
+ PO1:12="0"o0g PO1:11 ="1"

Steppmodus kan brukes i forbindelse med service for & kjere driften uavhengig av
automatikkmodusen. Det er ikke ngdvendig med en referansekjering forst.

ended po D ] i —|Ogx

EE = DR

Monitor '‘Positioning via bus’

<& Decoded View |® Hexadecimal Viewl
€ Manitar mode {* Contral Send P& I
FO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
| 990999900 90099009 | crRLNHET (999999009
ISWLSl | dontr. inhibitienable Limit switch SO0 |
Ramp 2 Enablefapid stop Limnit switch Oy
free Enaklefztop Etrar
Halt regulstion Brake releazed
Jog Mode Integratar 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reszet fault Inverter ready
Start  free Matar turning
P02{3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
|o | linc] | 0 finc]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 | [l | 0 [1/min]
POL: Start ramp P15: Activ current
[1000 | [ms] | 0 (%]
FOB: Stop ramp Fl6: Device utilisation
[1000 | [ms] | 6%

DIOD: /Contraller inhibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Rezet
DID3: Reference Cab
DI04: Mo function
DI05: Mo function

Cancel <4 Back Commizzioning

SN Bl Feerto-Peer | Changed  |PROFIELS DR | A

11019AEN
Figur 22: Steppmodus

+ Still inn styrebitene PO1:9 "Stepp +" eller PO1:10 "Stepp —" for & starte driften.
Dermed kan driften kjgres i begge dreieretninger. Driften stopper nar "Stepp +" eller
"Stepp —" slettes.

» Hastigheten spesifiseres via PO2:skalverdi hastighet.

Falg ogsé merknadene i kapitlet Programvareendebrytere.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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6.4

Drift og service
Referansemodus

©

Referansemodus
+ PO1:12="1"0g PO1:11 ="0"

Referansepunktet defineres med referansekjgringen (for eksempel til en av de to

maskinvareendebryterne).

"% Extended positioning via bus

0| | | O &) pa)

Monitor ‘Positioning via bus’
< Decoded View |® Hexadecimal Viewl

T~ Monitor mode = Control

Send Pa |

PO1: Controlword 2

PI1: Statusword

199990900 (009000209

CTRL. INHIBIT

990909909

L] | dortr. nhibitienakle Limit switch cow |
Ramp 2 Enablestapid stop Limit swwitch CUy
ftee Enableistop Etrar
Hait regulation Brake released
eference Travel Integrator 1 Target postion reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Mitar turning
P02/3: Setpoint position Pl2{3: Actual position
[0 el | 0 finc]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 | [/min] | 0 [1/mir]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
[1000 | [ms] | 0[%]
PO6: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | sl | 5[]
@ DI00: AController inhibit
@ DIM: Enable
@ DI02: Fault Reset
@ D|03: Reference Cak
@ D]04: Mo function
@ DI05: Mo function
LCancel | << Back Commiszioning
Al FeertoPeer | Changed  |PROFIBLS DR | w
11020AEN

Figur 23: Referansemodus

» Kontroller at riktig referansetype (P903) er stilt inn for referansekjgringen startes.
Hvis dette ikke er tilfelle, ma idriftsettingen startes pa nytt og @nsket referansekjgre-

type stilles inn.

+ Still inn PO1:8 "Start" pa "1" for a starte referansekjgringen. Signalet "1" ma veere
konstant under hele referansekjaringen. Etter vellykket utfart referansekjgring stilles
PI1:2 "IPOS referanse" inn. "1"-signalet pa PO1:8 "Start" kan na tilbakekalles. Driften

er referansekjort.

» Turtallene for referansekjgringen stilles inn med parameterne P901 og P902.
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Referansemodus @

+ Stopprampen (P136) brukes for referansekjgringen. Hvis referansekjeringen av-
brytes ved at startbitene fiernes, brukes posisjoneringsrampen 1 (P911).

» Hvis referanseringen er satt til maskinvareendebrytere (type 3 og 4), fortsetter driften
a dreie med 4096 inkrementer etter at endebryteren er forlatt.

* Folg ogsa merknadene i kapitlet Programvareendebrytere.
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Drift og service
Automatikkmodus

Automatikkmodus

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

| automatikkmodus kan driften posisjoneres absolutt basert pa maskinnullpunktet (refe-
ransepunkt) (aksen ma referansekjgres):

1. Malposisjonen spesifiseres via PO2 og PO3, hastigheten via PO2, akselerasjons-
rampen via PO5 og bremserampen via PO6.

2. Ved styring via 4 prosessdata kan posisjoneringsrampen veksles mellom to ramper,
som ble spesifisert under idriftsettingen, via PO1:15.

3. Starrampeformen (P916) pa LINEAR eller STTBEGRENSET, kan hastigheten og
rampetiden endres under kjgring. Ved alle andre rampeformer kan hastigheten og
rampetiden kun endres ved stans eller nar aksen ikke er frigitt.

Figur 24: Automatikkmodus

Yt Extended positioning via bus !E m
11| = 2|0 &) kel
Monitor 'Positioning via bus'
& Decoded View |® Hexadecimal View |
" Moritar mode * Control Send P2 I
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
99002999 99909090009 | CHRLNHET (299909009
.I’S“t-'\ILSl | du:untr.inhih'rtienable Limit switch COWy |
Ramp 2 Enableftapid stop Limit swwitch Oy
free Enzhleistop Errar
Halt regulation Brrake releazed
Altomatic Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter zet 1 |POE reference
Jog + Reset fault Inverter reacy
Start  free dctor turning
P0O2/3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
10000 | finc) | 0finc]
FP0O4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
1000 | [/min] | 0 [1/rmir]
FOL: Start ramp Pl5: Activ current
1000 | el | 0[%l
POBb: Stop ramp Plb: Device utilisation
[1000 | sl | 6 [%]
@ DI00: /Controller inhibit
@ DI01: Enable
@ DI02: Fault Reset
@ D103 Referance CAb
@ DI04 Mo funchion
@ D05 Mo function
Cancel | << Back Commissioning
Sl Feer-toFeer | Changed  [PROFIEUS DR | 4
11021AEN

+ Still inn PO1:8 "Start" pa "1" for a starte posisjoneringen. Signalet "1" ma veere
konstant sa lenge posisjoneringen varer.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering




Drift og service (‘@ 6

Automatikkmodus @

+ Etter vellykket utfgrt posisjonering stilles P11:3 "Malposisjon nadd" inn. Driften
stopper posisjonsstyrt.

+ Spesifiseres en ny malposisjon via PO3 nar styrebit PO1:8 "Start" er stilt inn, kjgrer
driften straks til denne nye malposisjonen.

Omformeren melder erposisjonen syklisk til styringen via prosessinngangsdataordene
PI2 og PI3. | tillegg melder omformeren erhastighet, aktiv stram og enhetsutnyttelse fil
styringen via P4, P15 og PI6.

Eksempel: @nsket malposisjon: +70000 mm (11170hex).
Spesifisere Innhold i PO2 og PO3 heksadesimal:
malposisjon i )
doppeltord « POSITION HI:1

» POSITION LO:1170

Innhold i PO2 og PO3 desimal:

« POSITION HI:1

» POSITION LO: 4464

Spesifiserer PLS en negativ malposisjon, vises den i de to prosessdataordene pa denne
maten:

* Onsket posisjon: —70000 mm (FFFF EE90hex)
Innhold i PO2 og PO3 heksadesimal:

— POSITION HI: FFFF
— POSITION LO: EE90

Innhold i PO2 og PO3 desimal:

— POSITION HI: -1
— POSITION LO: 61072

» Bruken av posisjoneringsrampen 2 (P912) fastsettes med P917 rampemodus. Hvis
P917 er satt tii MODE 1, skjer forsinkelsen for kjgring til malposisjonen (mal-
bremsing) med posisjoneringsrampen 2 (P912).

» Hvis kjgrehastigheten endrer seg under kjgring (P917 = MODE 1), brukes posisjo-
neringsrampen 1 (P911) for forsinkelsen.

» Huvis kjgrehastigheten endrer seg under kjaring, og P917 er satt til MODE 2, brukes
alltid posisjoneringsrampen 2 (P912) for forsinkelsen.
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@ Syklusdiagrammer

6.6 Syklusdiagrammer

Folgende forutsetninger gjelder for syklusdiagrammene:
+ DIgQ /REGULATORSPERRE = "1" (ingen sperre)

+ DIg1 FRIGIVELSE/HURTIGSTOPP ="1"

+ PO1:1 FRIGIVELSE/HURTIGSTOPP ="1"

+ PO1:2 FRIGIVELSE/STOPP ="1"

Utgangen DBO0O0 "/Brems" er satt, bremsen er frigitt og driften er i hold kontroll (— sju-
segmentindikator = A)

Steppmodus

|
!
|
PA1:8 :
|
|
|
|

PA19 ———

PA1:10

PAT: 11 ——

PA1:12

n/min] A

e /_ _\
0 — —— ‘ -
-PA2 —— 1 1 1 M
54963AXX

Figur 25: Syklusdiagram steppmodus

PA1:8 = Start [1] = Aksen starter nar biten "Stepp +" er satt
PA1:9 = Stepp + [2] = Aksen starter nar biten "Stepp — " er satt
PA1:10 = Stepp —

PA1:11 = Modus low

PA1:12 = Modus high
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Syklusdiagrammer

(2]

(1]

Referansemodus

PA1:8
PA1:11
PA1:12
DIO3:
PE1:2
n 1/min
P901
P902

55

54964AXX

Referansekam
= |IPOS-referanse

Modus low
Mode High

Start

Nar driften star, stilles P11:2 "IPOS referanse" inn. Driften er na referansekjert.

Starte referansekjgring (referansekjgretype 2)

Referansekam er nadd
Referansekam er forlatt

Figur 26: Syklusdiagram referansemodus

PA1:8
PA1:11
PA1:12
DI03
PE1:2
(1]

(2]

(3]

[4]
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Figur 27: Taktdiagram automatikkmodus

Start

PA1:8

Modus low

PA1:11

Modus high

PA1:12

Malposisjon er nadd

PE1:3

Automatikk Absloutt er valgt

(1]

Start posisjonering (malposisjon = PA3)
Malposisjon er nadd

(2]
(3]
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Syklusdiagrammer @
Kjore klar Sa snart en maskinvareendebryter (DI04 = "0" eller DI05 = "0") er nadd, settes biten
maskinvare- P11:5 "Feil" og driften stanses med ngdstopp.
endebryterne

Ga frem pa fglgende mate for & frigjegre driften:

» Steppmodus: Still inn bitene PO1:9 "Stepp+" = "0" og PO1:10 "Stepp—" = "0".
» Automatikkmodus: Sett biten PO1:8 "Start" = "0".

» Sett biten PO1:6 "Reset" pa "1". Biten PI1:5 "Feil" slettes.

 Driften kjgrer klar maskinvareendebryteren automatisk med turtallet som er spesi-
fisert i P902 Referanseturtall 2.

» Straks driften har kjgrt klar maskinvareendebryteren, kan PO1:6 "Reset" slettes igjen
og gnsket driftsmodus kan velges.

o 0 I
PA1:11 ; ; 45%»; ; ;
PA1:12
PA1:6 ? ? | E
] :
DIO4

PE1:5 ——

n[min] A

e | —\ | |

0 : : S — -
POO2 | i ! :
Y ! ! ! !
54968AXX

Figur 28: Syklusdiagram: Kjare klar endebrytere
PA1:11= Modus low PA1:6 = Reset
PA1:12= Modus high PE1:5= Feil

DI04 = Endebryter hayre
[1] = Hayre maskinvareendebryter er nadd, driften bremser med ngdstopprampen.
[2] = PA1:6 "Reset" settes. Driften kjgrer klar maskinvareendebryteren.
[3] = Driften har kjart klar maskinvareendebryter.

Hvis den naddde maskinvareendebryteren er defekt (ingen positiv flanke pa DI04 eller

DI05 nér driften kjgrer klar), ma driften stanses ved a fijerne frigivelsen (klemme eller
bus).
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6.7 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 feiltids-
punktet:

Aktuell feil e Status ved binaere inn-/utganger ¢ Omformerens driftstilstand e
Omformerstatus ¢ Kjgleenhetstemperatur e Turtall e Utgangsstrem e Aktiv strgm e
Enhet kapasitetsutnyttelse e  Mellomkretsspenning e Innkoblingstimer e
Frigivelsestimer e« Parametersett ¢« 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 (DB@@ "/brems" = "0").

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

bremsen (DBJ@ "/brems" = "0"). Utgangstrinnet blir hgyohmig etter
bremseaktiveringstiden (P732 / P735).

* Nadstopp:
Driften bremses opp med ngdrampen t14/t24. Nar stoppturtallet er nadd, aktiveres
bremsen (DBYY "/brems" = "0"). Utgangstrinnet blir hgyohmig etter

bremseaktiveringstiden (P732 / P735).

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

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

* Reset via binzerinngang DIJ3. Ved oppstart av Utvidet bussposisjonering blir denne
binaerinngangen tildelt resetfunksjonen.

» Kun ved styring via feltCus/systembus: "0" — "1" — "1" Signal pa bit PO1:6 i styreord
PO1.

» Trykk pa resetknappen i MOVITOOLS® manageren.

i =101 %]
50 EIEIEEE MOHETEO0TS-503 z = Help

10842AEN
Figur 29: Reset med MOVITOOLS®

* Manuell reset i MOVITOOLS/Shell (P840 = "JA" eller [Parameter] / [Manuell reset]).
* Manuell reset med DBG60B (MDX61B) eller DBG11A (MCH4_A).

Styres omformeren via et kommunikasjonsgrensesnitt (Feltbus, RS485 eller SBus), og
nettet er koblet ut og inn igjen, eller en feilreset er utfart, forblir frigivelsen deaktivert helt
til omformeren far gyldige data via det grensesnittet som er timeout overvaket.
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6.8 Feilmeldinger

Visning Feil- eller advarselkoden vises i binaerkodet format. Felgende visningsrekkefalge
overholdes:

4
R _ - Blinker ca. 1 sekund
| Visning AV ca. 0,2 sekunder
]
il Tierposisjon ca. 1 sekund
L1
[ Visning AV ca. 0,2 sekunder
|
il Enerposisjon ca. 1 sekund
1
L Visning AV ca. 0,2 sekunder
L
I
01038AXX
Etter reset eller hvis feilen eller advarselkoden antar verdien "0" igjen, kobler visningen
over til driftsmodus.

Feilliste Tabellen under viser et utdrag av den komplette feillisten (— driftsveiledning
MOVIDRIVE®). Kun feil som spesielt oppstar i forbindelse med denne applikasjonen er
oppfart.

Et punkt i kolonnen P betyr at reaksjonen er programmerbar (P83_ feilreaksjon). |
kolonnen Reaksjon er fabrikkinnstilte feilreaksjoner oppfert.

Feil- . . .

kode Betegnelse |Reaksjon P Mulig arsak Tiltak

00 |Ingen feil

U -over- Momentan « Retardasjonsrampene forlenges.
07 s Zennin utkoblin For hgy mellomkretsspenning. »  Kontroller bremsemotstandens tilfgrselledning.
P 9 9 »  Kontroller bremsemotstandens tekniske data.
« Turtallsregulatoren eller . Reduser belastningen
Ei;ﬁmﬁigf;a;fggggrdrr';tsmdus VFC . Zkinnstilt forsinkelsestid (P501 eller P503)
h g P « Kontroller givertilkoblingen, skift eventuelt A/A og
innstillingsgrensen p& grunn av B/B ut parvis
... Momentan mekanisk overbelastning eller fasefeil p o . S
08 |n-overvakning . A « Kontroller spenningsforsyningen til giveren
utkobling pé nettet eller motoren. - Kontroller strambegrensningen
« Giveren er ikke riktig tilkoblet eller . Forl tuelt ’
dreieretningen er feil. orieng eventuelt rampene. .
; . « Kontroller motorens tilfarselledning og motoren.
* Ved momentregulering overskrides . Kontroller nettfasene
Nmaks- '
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Feil- . . .
Kkode Betegnelse |Reaksjon P Mulig arsak Tiltak
. Feilaktlig gommando registrert ved src:]nr:rg(ljls;rl]r:jrilgoldet i programminnet og korriger
plus®_ .
10 |IPOS-ILLOP Ngdstopp IPQS . prc_)gramutfmelse. » Riktig program lastes i programminnet.
Feilaktige betingelser ved «  Kontroller programsekvensen (— IPOSPUs® .
kommandoutfarelsen. .
handbok).
»  Giverkabel eller skjerm er ikke korrekt
tilkoblet. . . .
14  Giver Mome_ntan Kortslutning/ledningsbrudd i Kontrolle_r glvgrkabelen og_skjermen r_ned hensyn til
utkobling . korrekt tilkobling, kortslutning og ledningsbrudd.
giverkabelen.
» Giveren er defekt.
* Hent frem fabrikkinnstillingen, velg reset og sett
. Feil ved tilgang til EEPROM eller parameterne pa nytt.
25 |EEPROM Hurtigstopp minnekortet. » Kontakt SEW hvis problemet gjentar seg.
«  Skift ut minnekortet.
Feltbuss Ingen kommunikasjon mellom masterog |+ Kontroller kommunikasjonsrutinen til masteren.
28 Timeout Hurtigstopp | e slave i forbindelse med prosjektert »  Feltbus timeouttid (P819) forlenges /
responsovervaking. overvakningen kobles ut.
29 Endebryter er Nadsto | driftstype IPOSPUS® er en endebryter «  Kontroller kjgreomradet.
nadd PP aktivert. » Korriger brukerprogrammet.
* Motoren er for varm, TF har last ut. Motoren avkjgles og feilen resettes
: Motorens TF er feilaktig eller ikke Kontroller tilkoblingene/forbindelsen mellom
31 TF-foler Ingen Formdaisen MOVIDRIVE® og TF pa  MOVIDRIVE® og TF.
Reaksjon girp Hvis ingen TF tilkobles: Forbindelse X10:1 med
motoren er brutt. .
*  Mangler forbindelse mellom X10:1 og X10:2
X10:2 ’ Sett P835 pa "Ingen reaksjon".
*  Opsjonskorttypen er ulovlig. »  Sett inn riktig opsjonskort.
. Skalverdikilde, styrekilde eller «  Still inn riktig skalverdikilde (P100).
36 22?0{;(:” m(;?bi?]tan driftsmodus for dette opsjonskortet er |«  Still inn riktig styrekilde (P101).
9 9 ulovlig. «  Still inn riktig driftsmodus (P700 eller P701).
« Feil givertype er innstilt for DIP11A. «  Still inn riktig givertype.
« Kontroller tilkoblingen av dreiegiveren.
« Dreiegiver er feil tilkoblet. * Rampene forlenges.
* Akselerasjonsrampen er for kort. «  Still inn sterre P-andel.
Momentan P-andelen pa posisjonerings- «  Parametriser turtallsregulatoren pa nytt.
42 | Folgefeil utkoblin regulatoren er for liten. * @k folgefeiltoleransen.
9 Turtallsregulatoren er feil parametrisert. «  Kontroller tilkoblingen pa giveren, motoren og
« Verdien for falgefeiltoleransen er for nettfasene.
lav. « Kontroller om mekanikken gar tungt, eventuell
blokkering.
Kontrollsum  Momentan Omformerelektronikk er forstyrret,
94 EEPROM utkobling gé?enlztjelt pa grunn av EMC-pavirkning eller Send enheten til reparasjon.
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7 Kompatibilitet MOVIDRIVE® A /B / compact
7.1  Viktig informasjon

Prosjekterin
MOVIDRIVI
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact

Kompatibilitet
mellom
maskinvare-
klemmer

Programvare-
endebryter

Registrere
IPOSP!US®.
variabler

SBus-sende-
objekt for

DriveSync Slave

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering for MOVIDRIVE® MDX61B tilbyr for-
skjellige tilleggsfunksjoner som ikke er tilgjengelig ved bruk av MOVIDRIVE® MD_60A
eller MOVIDRIVE® compact. Dette kapitlet inneholder informasjon om forskjellen
mellom applikasjonsmodulene nar en MOVIDRIVE® MD_60A eller MOVIDRIVE®
compact-enhet brukes og dessuten viktig informasjon om prosjekteringen.

*  Omformer

Applikasjonsmodulen Utvidet bussposisjonering krever en givertilbakefaring og kan
derfor kun realiseres med fglgende omformere:

- MOVIDRIVE® MDV60A / MDS60A
- MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
— MOVIDRIVE® compact MCH41A IMCH42A

+ Bussinstallasjon MOVIDRIVE® MDV / MDS60A

Utvidet bussposisjonering bruker 6 prosessdataord. Det er derfor bare mulig a bruke
feltbusstypene PROFIBUS og Interbus med fiberoptisk kabel. Brukes en av disse to
feltbusstypene, m& MOVIDRIVE® MDV / MDS60A ha opsjonen DFP21A, DFP11A
eller DFI21A.

Falg merknadene i de aktuelle feltbussbusshandbgkene.

MOVIDRIVE® MDX61B har i motsetning til MOVIDRIVE® MD_60A to ekstra digital-
innganger (D106, DI07) og tre ekstra digitalutganger (DO03, DO04, DOO05). De ekstra
maskinvareinn- og utgangene parametriseres pa "ingen funksjon" under fgrstegangs-
oppstart og evalueres ikke internt.

Funksjonen a kjare klar programvareendebryterne er farst mulig med fglgende faste
programvareversjoner for MOVIDRIVE® MD_60A, MOVIDRIVE® compact MCx / MCH:

— MOVIDRIVE® MD_60A: 823 854 5.15
— MOVIDRIVE® compact MCx: 823 859 6.14
— MOVIDRIVE® comapct MCH: 823 947 9.17

Registrering av IPOSPUS®_variabler med MOVITOOLS®-programmet Scope er kun
mulig med MOVIDRIVE® MDX61B.

Hvis MOVIDRIVE® MD_60A eller MOVIDRIVE® compact MCx / MCH brukes, er
opsjonen SBus-sendeobjekt for overfgring av erposisjonen ikke tilgjengelig. Det er ikke
mulig & integrere applikasjonsmodulen DriveSync.

Héandbok — MOVIDRIVE® MDX61B Utvidet bussposisjonering
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Koblings-
skjemaer
MOVIDRIVE® compact MCH4_A [ O O ]
X11: L |ISEW ]
o DIZ@ 1|~ /Regulatorsperre _
— DIg1 2 |—® Frigivelse/hurtigstopp
| DI®2 3| Reset L
] DIg3 4|—® Referansekam - |
DIg4 5|— /Endebryter medurs | B
DIg5 6 |—® /Endebryter moturs
DCOM 7 Referanse X10:DIZQJ...DIO5
V024 8 |-4—— +24V-utgang
DGND 9/— Referansepotensial binzersignaler
[x12:
DB@QJ 14— /Brems
DO@1-C | 2 Relékontakt driftsklar
DOG1-NO | 3 j Relékontakt lukker [
DO@1-NC | 4 Relékontakt apner | T |
DO@2/A01 | 54— JFeil -
(2)24V Vi24 6w +24V-inngang S8L2EQQ
DGND 7—1  Referansepotensial binaersignaler 0000000
Remote IN
X14: @) X30_IN
® 2|z II
Inngang ekstern giver (HIPERFACE™, sin/cos 5 ° o 4oF =
eller5 V TTL) eller X14-X14-forbindelse g ° § Remote IN o [1ID1oo
(Tilkobling —_driftsveiledning 2l [[ga]| [xerour =[] |2t
® i} ° [3DIo2
MOVIDRIVE™ compact MCH) < ~ II =|| [4]Di3 =
x| L O {©: lo| = | [2]Dw@4
= © ol = | [6]Dies >
= 7]pCoM
beiriedl ke 8V024
g2 9]DGND
(] 3 po
X15: z LUl xaz2 ik 7000
5 t@®: g5 [2]DO@1-C
) ® 3 - Oisfo [31DO@1-NO] N
Motorgiver (HIPERFACE™, sin/cos eller 5V TTL) IS Remote OUT Ol7kog) [41DO@1-NC ;
(Tilkobling — driftsveiledning S R33_OUT [5I00e:
MOVIDRIVE® compact MCH) © [71DGND
x C MCH 42A
=h!
X30: (MCH41A)
PROFIBUS-DP-tilkobling
(Tilkobling — driftsveiledning
MOVIDRIVE® compact MCH)
S
X30: (MCH42A) LWL Remote IN
Mottaksdata T
o€ O
£ 0=
52%
X31: (MCH42A) LWL Remote IN 2%g
/\ Sendedata SE§
w o o
INTERBUS 1) 1©
=) [11]
_ X32: (MCH42A) LWL Remote OUT o=
Certified! Mottaksdata gso
zZ83
ES
X33: (MCH42A) LWL Remote OUT
Sendedata
56269ANO

Figur 30: MOVIDRIVE® compact MCH4_A
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MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

X10:
REF1 1 ——+10V
A1 2—»
REF2 3t—-10V
Al12 4—
SC11 5 ~—# Systembus High
Al21 6 |—® TF-/TH-inngang
SC12 7 ~&—» Systembus Low
AGND 8— Referansepotensial analogsignaler
] DIg@ 9|~ ™ /Regulatorsperre
—] DIg1 10[—®= Frigivelse/hurtigstopp
—— DI@2 11 |—® Reset
] DIg3 12— ™ Referansekam
] DIg4 13— ™ /Endebryter medurs
DIg5 14 [—® /Endebryter moturs
DCOM |15 Referanse X10:DI@3J...DIG5
V024 16 ~&—— +24V-utgang
DGND 17— Referansepotensial binzersignaler
DO@1-C |[18— Relékontakt driftsklar
DO@2 |19 |-af— [Feil
DO@1-NO |20 Relékontakt lukker
DBOZD (21| /Brems
DO@1-NC |22 Relékontakt apner
DGND 23 —{ Referansepotensial binaersignaler
- - VI24 24 —m= +24V-inngang

P 9

PIRJOJFY |
BJUJ'S

X14: (MCV/MCS)

Inngang ekstern giver,
inkrementalgiver 5V TTL,
(Tilkobling — driftsveiledning
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X15: (Mcv/MCS)

Motorgiver:

inkrementalgiver (MCV) eller resolver (MCS)
(Tilkobling — driftsveiledning
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X30: (MCV/IMCS41A)
PROFIBUS-DP-tilkobling

(Tilkobling — driftsveiledning
MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A)

X14 X15
ENCODER I/O ENCODER IN

PROFIBUS DP
X30

REF1 |1 ]2
Rer2 |3 |4 [ aim
sci1 |56 Az
sciz |7 |8 [ Aet
Diog | 9 [10[ AGND
Digz |11 |12[ Dio1 |
Dioa |13[14[ Doz |
DCOM |15]16] DIg5
DGND |17|18[ vo24
DOg2 |19 [20[DOBT-C
DBOO |21|22[D0@1NO
DGND |23 |24[D0@1NC|
X10 vi24

Figur 31: MOVIDRIVE® compact MCV /MCS
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X13: MOVIDRIVE® DIP MDV (MDS)
*— DI@@ | 1™ /Regulatorsperre ] —
*— DIg1 2|—® Frigivelse/hurtigstopp 1 ®‘ 1 ;
o D2 | 3 Reset 2|0 219
*——| DI@3 | 4 ® Referansekam 3 @\ 3 @)‘ X111
DI@4 | 5™ /Endebryter medurs ‘ 4 @)‘
DIg5 | 6~ ® /Endebryter moturs E 4 @ |
DCOM | 7 Referanse X13:D10@...DI@5 | 59 519,
V024 | 8/~ +24V-utgang X60 Tl el9) mA GV
DGND | 9— Referansepotensial binzersignaler R ON «> OFF
ST11_|10/<e—B=—RS485+ | 7|9 1
ST12 |11 a—-RS485- 8 @)‘ 2 @)\ X12
o) [ e
X14: LN P g2
Inngang ekstern giver, s — \
inkrementalgiver 5 V TTL 119 I_I §|3
|| e (9
(Tilkobling — driftsveiledning MOVIDRIVE®) 1 ®)‘ \@ 5 @
E3® 2®>‘ x10) o6 |
4 319
1§ 7|6
xe1 /0| 5/9 % . 8} RE
X15: 6|9 mlelox13 |92
Motorgiver: 7 @ 810
inkrementalgiver (MDV) eller resolver (MDS) 8 @ % ; g‘ [—
(Tilkobling — driftsveiledning MOVIDRIVE®) 9 @ 9 @}
[——
109
%11 @bSupply out 24V=-‘
X10: =
TF1 1|—® TF-inngang H
DGND 724{ Referansepotensial binaersignaler 0 © @
DBO@ | 3 [ /Brems 02 o 08
—DO@1C | 4 7] |Retékontakt drisidar X62||| |90 o %o
DOJ1-NO| 5 Relé lukker © g ° ©
DO@1-NC| 6 Relé apner [l
DO@2 | 7 % [Feil °
KA V024 | 8= +24V-uigang ENCODER IN/OUT ENCODER IN
VI24 9 ™ +24V-inngang (Resolver IN)
DGND [10]— Referansepotensial binaersignaler
e e e — - -
X60: DIP11A |
«— D@ | 1—» IPOS-inngang |
«—1 DI1 | 2 IPOS-inngang |
e~ DH2 | 3" IPOS-inngang |
e—— DI13 | 4—® IPOS-inngang |
e—— DI14 | 5—® IPOS-inngang |
e——| DI15 | 6 = IPOS-inngang |
e DM6 | 7+—m IPOS-inngang I
| DI17 | 8 IPOS-inngang |
24V DCOM 9 Referanse X22:DI11@...DI17 |
+ = DGND 10—{ Referansepotensial binaersignaler 1
X61: :
1 ~4—— |POS-utgang ]
2 ~4— |POS-utgang 1
3 ¢— |POS-utgang |
4 ~4—— |POS-utgang |
5 ~4—— |POS-utgang |
6 ~4—— |IPOS-utgang |
7 —— |[POS-utgang |
8 ~¢—— |POS-utgang I
9 4{ Referansepotensial bingersignaler I
|
X62: '
SSl- . |
grensesnitt Absoluttverdigiver |
Eﬂl—? (Tilkobling® Handbok "Posisjonering med |
absoluttverdigiver og absoluttverdigiverkort
Gray-Code DIPT1A") :
|
1

56268ANO
Figur 32: MOVIDRIVE® MDV / MDS60_A
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®
1 Adresser

Adresser
Tyskland
Hovedad- Bruchsal SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 7251 75-0
ministrasjon Ernst-Blickle-Stralle 42 Faks +49 7251 75-1970
Produksjon D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Salg Postadresse sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal
Service Midt-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 7251 75-1710
kompetanse- Gir / motorer Ernst-Blickle-StralRe 1 Faks +49 7251 75-1711
senter D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Midt-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 7251 75-1780
Elektronikk Ernst-Blickle-Stralle 42 Faks +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Nord-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stralle 40-42 Faks +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (ved Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
@st-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Faks +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (ved Zwickau) sc-nord@sew-eurodrive.de
Syd-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Faks +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (ved Miinchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
Vest-Tyskland SEW-EURODRIVE AS TIf. +49 2173 8507-30
Siemensstralle 1 Faks +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (ved Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / telefonberedskap 24 timer i degnet +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Ytterligere adresser kan innhentes ved servicesentrene i Tyskland.
Frankrike
Produksjon Haguenau SEW-USOCOME TIf. +33 3 88 73 67 00
Salg 48-54, route de Soufflenheim Faks +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Montasje Bordeaux SEW-USOCOME TIf. +33 5 57 26 39 00
Salg Parc d’activités de Magellan Faks +33 5 57 26 39 09
Service 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME TIf. +33 4 72 15 37 00
Parc d’Affaires Roosevelt Faks +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME TIf. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Faks +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Ytterligere adresser kan innhentes ved servicesentrene i Frankrike.
Algerie
Salg Alger Réducom TIf. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Faks +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach
16200 Alger
Argentina
Montasje Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. TIf. +54 3327 4572-84
Salg Centro Industrial Garin, Lote 35 Faks +54 3327 4572-21
Service Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
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Australia
Montasje Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. TIf. +61 3 9933-1000
Salg 27 Beverage Drive Faks +61 3 9933-1003
Service Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. TIf. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Faks +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Belgia
Montasje Brussel SEW Caron-Vector S.A. TIf. +32 10 231 -311
Salg Avenue Eiffel 5 Faks +32 10 231 -336
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Brasil
Produksjon Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. TIf. +55 11 6489-9133
Salg Avenida Amancio Gaiolli, 50 Faks +55 11 6480-3328
Service Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Ytterligere adresser kan innhentes ved servicesentrene i Brasil.
Bulgaria
Salg Sofia BEVER-DRIVE GmbH TIf. +359 2 9532565
Bogdanovetz Str.1 Faks +359 2 9549345
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Chile
Montasje Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. TIf. +56 2 75770-00
Salg Chile Las Encinas 1295 Faks +56 2 75770-01
Service Parque Industrial Valle Grande ventas@sew-eurodrive.cl
LAMPA
RCH-Santiago de Chile
Postadresse
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Kina
Produksjon Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. TIf. +86 22 25322612
Montasje No. 46, 7th Avenue, TEDA Faks +86 22 25322611
Salg Tianjin 300457 gm-tianjin@sew-eurodrive.cn
Service http://www.sew.com.cn
Montasje Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. TIf. +86 512 62581781
Salg 333, Suhong Middle Road Faks +86 512 62581783
Service Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. China
Danmark
Montasje Kobenhavn SEW-EURODRIVEA/S TIf. +45 43 9585-00
Salg Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Faks +45 43 9585-09
Service DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Elfenbenskysten
Salg Abidjan SICA TIf. +225 2579 -44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Faks +225 2584 -36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Estland
Salg Tallin ALAS-KUUL AS TIf. +372 6593230

Paldiski mnt.125
EE 0006 Tallin

Faks +372 6593231
veiko.soots@alas-kuul.ee
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Finland
Montasje Lahti SEW-EURODRIVE OY TIf. +358 201 589 -300
Salg Vesimaentie 4 Faks +358 3 780 -6211
Service FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew.fi
Gabon
Salg Libreville Electro-Services TIf. +241 7340 -11
B.P. 1889 Faks +241 7340 -12
Libreville
Hellas
Salg Aten Christ. Boznos & Son S.A. TIf. +30 2 1042 251 -34
Service 12, Mavromichali Street Faks +30 2 1042 251-59

P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus

http://www.boznos.gr
info@boznos.gr

Storbritannia

Montasje Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. TIf. +44 1924 893-855
Salg Beckbridge Industrial Estate Faks +44 1924 893-702
Service P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Hong Kong
Montasje Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. TIf. +852 2 7960477 + 79604654
Salg Unit No. 801-806, 8th Floor Faks +852 2 7959129
Service Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
India
Montasje Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. TIf. +91 265 2831086
Salg Plot No. 4, Gidc Faks +91 265 2831087
Service Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 mdoffice@seweurodriveindia.com

Gujarat

Tekniske avdelinger Bangalore

SEW-EURODRIVE India Private Limited
308, Prestige Centre Point

7, Edward Road

Bangalore

TIf. +91 80 22266565
Faks +91 80 22266569
salesbang@seweurodriveinindia.com

Mumbai SEW-EURODRIVE India Private Limited TIf. +91 22 28348440
312 A, 3rd Floor, Acme Plaza Faks +91 22 28217858
Andheri Kurla Road, Andheri (E) salesmumbai@seweurodriveindia.com
Mumbai
Irland
Salg Dublin Alperton Engineering Ltd. TIf. +353 1 830 -6277
Service 48 Moyle Road Faks +353 1 830 -6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Island
Salg Hafnarfirdi VARMAVERK ehf Telefon (354) 565 1750
Dalshrauni 5 Telefax (354) 565 1951
IS - 220 Hafnarfirdi varmaverk@varmaverk.is
Israel
Salg Tel Aviv Liraz Handasa Ltd. TIf. +972 3 5599511
Ahofer str 34B / 228 Faks +972 3 5599512
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
Italia
Montasje Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. TIf. +39 2 969801
Salg Via Bernini,14 Faks +39 2 96799781
Service 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
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Japan
Montasje Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD TIf. +81 538 373811
Salg 250-1, Shimoman-no, Faks +81 538 373814
Service Iwata sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818
Kamerun
Salg Douala Electro-Services TIf. +237 4322 -99
Rue Drouot Akwa Faks +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Montasje Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. TIf. +1 905 791 -1553
Salg 210 Walker Drive Faks +1 905 791 -2999
Service Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
|.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. TIf. +1 604 946 -5535
7188 Honeyman Street Faks +1 604 946 -2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. TIf. +1 514 367 -1124
2555 Rue Leger Street Faks +1 514 367 -3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Ytterligere adresser kan innhentes ved servicesentrene i Canada.
Colombia
Montasje Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. TIf. +57 1 54750-50
Salg Calle 22 No. 132-60 Faks +57 1 54750-44
Service Bodega 6, Manzana B sewcol@sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota
Korea
Montasje Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. TIf. +82 31 492 -8051
Salg B 601-4, Banweol Industrial Estate Faks +82 31 492 -8056
Service Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr
Ansan 425-120
Kroatia
Salg Zagreb KOMPEKS d. o. o. TIf. +385 1 4613-158
Service PIT Erdody 4 1l Faks +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Latvia
Salg Riga SIA Alas-Kuul TIf. +371 7139386
Katlakalna 11C Faks +371 7139386
LV-1073 Riga info@alas-kuul.ee
Libanon
Salg Beirut Gabriel Acar & Fils sarl TIf. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Faks +961 1 4949-71
gacar@beirut.com
Litauen
Salg Alytus UAB Irseva TIf. +370 315 79204
Merkines g. 2A Faks +370 315 56175
LT-62252 Alytus info@irseva.lt
www.sew-eurodrive.lt
Luxembourg
Montasje Brussel CARON-VECTOR S.A. TIf. +32 10 231 -311
Salg Avenue Eiffel 5 Faks +32 10 231 -336
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
01/2006
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Malaysia
Montasje Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD TIf. +60 7 3549409
Salg No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Faks +60 7 3541404
Service 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my
West Malaysia
Marokko
Salg Casablanca S.R. M. TIf. +212 2 6186-69 + 6186-70 +
Société de Réalisations Mécaniques 6186-71
5, rue Emir Abdelkader Faks +212 2 6215-88
05 Casablanca srm@marocnet.net.ma
Mexico
Montasje Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, TIf. +52 442 1030 -300
Salg S.A.deC. V. Faks +52 442 1030 -301
Service Privada Tequisquiapan No. 102 scmexico@seweurodrive.com.mx
Parque Ind. Queretaro C. P. 76220
Queretaro, Mexico
New Zealand
Montasje Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. TIf. +64 9 2745627
Salg P.O. Box 58-428 Faks +64 9 2740165
Service 82 Greenmount drive sales@sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. TIf. +64 3 384 -6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Faks +64 3 384 -6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Nederland
Montasje Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. TIf. +31 10 4463-700
Salg Industrieweg 175 Faks +31 10 4155-552
Service NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Norge
Montasje Moss SEW-EURODRIVE A/S TIf. +47 69 24 10 20
Salg Solgaard skog 71 Faks +47 69 24 10 40
Service N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no
Osterrike
Montasje Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. TIf. +43 1 617 55 00-0
Salg Richard-Strauss-Strasse 24 Faks +43 1 617 55 00-30
Service A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Peru
Montasje Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES TIf. +51 1 3495280
Salg S.AC. Faks +51 1 3493002
Service Los Calderos, 120-124 sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Polen
Montasje Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. TIf. +48 42 67710-90
Salg ul. Techniczna 5 Faks +48 42 67710-99
Service PL-92-518 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montasje Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. TIf. +351 231 20 9670
Salg Apartado 15 Faks +351 231 20 3685
Service P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

infosew@sew-eurodrive.pt
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Romania

Salg Bukarest Sialco Trading SRL TIf. +40 21 230 -1328

Service str. Madrid nr.4 Faks +40 21 230 -7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro

Russland

Salg St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE TIf. +7 812 5357142 +812 5350430
P.O. Box 263 Faks +7 812 5352287
RUS-195220 St. Petersburg http://www.sew-eurodrive.ru

sew@sew-eurodrive.ru

Sverige

Montasje Jonkoping SEW-EURODRIVE AB TIf. +46 36 3442-00

Salg Gnejsvagen 6-8 Faks +46 36 3442-80

Service S-55303 Jonkdping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonkoping info@sew-eurodrive.se

Sveits

Montasje Basel Alfred Imhof A.G. TIf. +41 61 41717-17

Salg Jurastrasse 10 Faks +41 61 41717-00

Service CH-4142 Minchenstein ved Basel http://www.imhof-sew.ch

info@imhof-sew.ch
Senegal
Salg Dakar SENEMECA TIf. +221 849 47 -70

Mécanique Générale
Km 8, Route de Rufisque
B.P. 3251, Dakar

Faks +221 849 47 -71
senemeca@sentoo.sn

Serbia og Montenegro

Salg Beograd DIPAR d.o.o. TIf. +381 11 3088677 / +381 11
Kajmakcalanska 54 3088678
SCG-11000 Beograd Faks +381 11 3809380

dipar@yubc.net

Singapur

Montasje Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. TIf. +65 68621701

Salg No 9, Tuas Drive 2 Faks +65 68612827

Service Jurong Industrial Estate sewsingapore@sew-eurodrive.com
Singapore 638644

Slovakia

Salg Sered SEW-Eurodrive SK s.r.o. TIf. +421 31 7891311
Trnavska 920 Faks +421 31 7891312
SK-926 01 Sered sew@sew-eurodrive.sk

Slovenia

Salg Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. TIf. +386 3 490 83-20

Service Ul. XIV. divizije 14 Faks +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net

Spania

Montasje Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. TIf. +34 9 4431 84 -70

Salg Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Faks +34 9 4431 84-71

Service E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
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Sor-Afrika
Montasje Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  TIf. +27 11 248 -7000
Salg Eurodrive House Faks +27 11 494 -3104
Service Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads dross@sew.co.za
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  TIf. +27 21 552 -9820
Rainbow Park Faks +27 21 552 -9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Teleks 576 062
Montague Gardens dswanepoel@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  TIf. +27 31 700 -3451
2 Monaceo Place Faks +27 31 700 -3847
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Thailand
Montasje Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. TIf. +66 38 454281
Salg Bangpakong Industrial Park 2 Faks +66 38 454288
Service 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Muang District
Chon Buri 20000
Tsjekkia
Salg Prag SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. TIf. +420 2220121236
Business Centrum Praha Faks +420 220121237
Luna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Tunisia
Salg Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 1 4340-64 + 1 4320-29
7, rue lbn El Heithem Faks +216 1 4329-76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh
Tyrkia
Montasje Istanbul SEW-EURODRIVE TIf. +90 216 4419163 + 216 4419164 +
Salg Hareket Sistemleri Sirketi 216 3838014
Service Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Faks +90 216 3055867
TR-34846 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Ungarn
Salg Budapest SEW-EURODRIVE Kit. TIf. +36 1437 06 -58
Service H-1037 Budapest Faks +36 1 437 06 -50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
USA
Produksjon Greenville SEW-EURODRIVE INC. TIf. +1 864 439 -7537
Montasje 1295 Old Spartanburg Highway Faks Sales +1 864 439-7830
Salg P.O. Box 518 Faks Manuf. +1 864 439-9948
Service Lyman, S.C. 29365 Faks Ass. +1 864 439-0566
Teleks 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
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USA
Montasje San Francisco SEW-EURODRIVE INC. TIf. +1 510 487 -3560
Salg 30599 San Antonio St. Faks +1 510 487 -6381
Service Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/lPO SEW-EURODRIVE INC. TIf. +1 856 467 -2277
Pureland Ind. Complex Faks +1 856 845 -3179
2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. TIf. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Faks +1 937 440 -3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. TIf. +1 214 330 -4824
3950 Platinum Way Faks +1 214 330 -4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Ytterligere adresser kan innhentes ved servicesentrene i USA.
Venezuela
Montasje Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. TIf. +58 241 832 -9804
Salg Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Faks +58 241 838 -6275
Service Zona Industrial Municipal Norte sewventas@cantv.net
Valencia, Estado Carabobo sewfinanzas@cantv.net
01/2006

73



EURODRIVE




SEW-EURODRIVE - Driving the world




Girmotorer \ Industrigir \ Kraftelektronikk \ Automatisering \ Service

Hvordan beveger man verden

Ved & samarbeide med Med en service somer  Med drifter og styringer
mennesker som tenker innen rekkevidde som automatisk for-
raskt og riktig. verden over. bedrer prosessene.

el

Med en global tilstede- Med innovative ideer

veerelse for raske og som allerede i morgen

overbevisende lgsninger. gir lasninger for i over-
morgen.

Driving the world
i -

Med kompromisslgs

Med en omfattende kvalitet som med sin
"know-how" i var tids heye standard forenkler
viktigste bransjer. det daglige arbeidet.

4

[

SEW-EURODRIVE

Ved & veere pa Internett
med 24 timers tilgang til
informasjon og software-

oppdateringer.

gy

SEW-EURODRIVE AS

Solgaard skog 71, N-1599 Moss/Norway
TIf. +47 69 24 10 20 - Faks +47 69 24 10 40
sew@sew-eurodrive.no

— www.sew-eurodrive.no
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