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Wazne wskazowki
Objasnienie symboli

1 Wazne wskazowki

=
-

B®O®P>P

Koniecznie przestrzegaj zawartych w niniejszym rozdziale ostrzezen i wskazowek
bezpieczenstwal!

Objasnienie symboli

Niebezpieczenstwo

Wskazuje na mozliwe zagrozenie, ktére moze prowadzi¢ do ciezkich uszkodzen ciata
lub do $mierci.

Ostrzezenie

Wskazuje na mozliwe zagrozenie ze strony produktu, ktére w razie niedostateczne;j
ostroznosci moze prowadzi¢ do ciezkich obrazeh lub $mierci. Ten symbol oznacza
réwniez ostrzezenia przed szkodami materialnymi.

Uwaga

Wskazuje na mozliwos¢ wystgpienia groznej sytuacji, ktéra moze prowadzi¢ do
uszkodzenia produktu lub szkéd w jego otoczeniu.

Wskazowka

Zwraca uwage na uzytkowanie, np. podczas uruchomienia oraz inne przydatne
informacje.

Odsytacz do dokumentacji
Wskazowki odsytajgce do dokumentaciji, np. instrukcji obstugi, katalogu, karty danych.
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Wazne wskazowki
Wskazdéwki bezpieczenstwa oraz ogbine wskazdwki

1.2 Wskazowki bezpieczenstwa oraz ogolne wskazowki
Niebezpieczenstwo porazenia pradem
Mozliwe skutki: ciezkie uszkodzenie ciata lub $mier¢.

Prace przy instalacji i uruchamianiu falownika MOVIDRIVE® mogg by¢ wykonywane
tylko przez wykwalifikowanych elektrykébw przy zachowaniu przepisbéw w zakresie
zapobiegania wypadkom oraz stosowaniu sig do instrukcji obstugi MOVIDRIVE®.

Zagrozenie wystapienia sytuacji, ktéra moze prowadzi¢ do uszkodzenia produktu
lub szkéd w jego otoczeniu.

Mozliwe skutki: uszkodzenie produktu

Zanim rozpoczniesz instalacje i przeprowadzisz uruchomienie falownika MOVIDRIVE®
z danym modutem aplikacyjnym, zapoznaj sie doktadnie z niniejszym podrecznikiem.
Niniejszy podrecznik nie zastgpi petnej instrukcji obstugi!

Przestrzeganie tej dokumentacji jest warunkiem bezawaryjnej pracy urzadzenia
i uznania ewentualnych roszczen z tytutu gwarancji.

Wskazowki dotyczace dokumentacji

Niniejszy podrecznik zaktada znajomos$¢ dokumentacji MOVIDRIVE®, w szczegoblnosci
podrecznika systemowego MOVIDRIVE®,

=

Odsytacze w niniejszym podreczniku oznaczone sg za pomocg "—". W taki sposob
(— Rozdz. X.X), oznacza przyktadowo, ze w rozdziale X.X w niniejszym podreczniku
umieszczone sg dodatkowe informacje.
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Opis systemu
Zakresy zastosowania

2 Opis systemu

2.1 Zakresy zastosowania
Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" nadaje sie szczegélnie do
zastosowan, przy ktérych stosowana jest dowolna iloS¢ przesunie¢ do pozycji z r6zng
predkoscig i réznymi rampami rozpedowymi. W przypadku pozycjonowania wzgledem
zewnetrznego enkodera i koniecznego potgczenia sitowego pomiedzy watem silnika a
obcigzeniem, mozna zastosowaé enkoder inkrementalny lub enkoder absolutny.

Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" nadaje sie szczegélnie do
zastosowan w nastepujgcych branzach:

+ Technika transportu bliskiego

— Mechanizmy jezdne
— Mechanizmy dzwignicowe
— Pojazdy szynowe

* Logistyka

— Transportowe urzgdzenia regatowe
— Wozki poprzeczne

"Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wyrdznia sie nastepujacymi cechami:
* Przyjazna uzytkownikowi ptaszczyzna obstugi

+ Woystarczy wprowadzi¢ wytacznie parametry wymagane dla aplikacji "Rozszerzone
pozycjonowanie magistrali" (przetozenia, predkosci, Srednice).

» tatwa parametryzacja w miejsce skomplikowanego programowania.

* Tryb pracy z monitorem zapewnia optymalng diagnoze.

» Uzytkownik nie musi posiadaé¢ doswiadczenia w programowaniu.

* Mozliwe duze dtugosci odcinka przesuniecia (218 x jednostka odcinka).

* Funkcje enkodera zewnetrznego moze petni¢ enkoder inkrementalny lub enkoder
absolutny.

« Bez diugotrwatego wdrazania.

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali




Opis systemu
Przyktad zastosowania

2.2 Przykiad zastosowania

Woébzek
poprzeczny

Typowym  przykladem zastosowania modulu aplikacyjnego "Rozszerzone
pozycjonowanie magistrali" sg wozki poprzecze. Na ponizszym rysunku przedstawiono
przyktad zastosowania wézka poprzecznego przy regale wysokiego sktadowania.
Towary sktadowane i wytadowywane transportowane sg pomiedzy alejkami regatowymi
a stotem rozdzielajgcym. W trakcie operacji wozek poprzeczny pokonuje dtugie odcinki
drogi i przemieszcza sie oraz przyspiesza w zaleznoéci od transportowanego tadunku
z r6znymi rampami i predko$ciami.

04823AXX
Rys. 1: Przyktad zastosowania wézka poprzecznego
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Opis systemu
Identyfikacja programu

2.3 Identyfikacja programu

Za pomoca pakietu oprogramowania MOVITOOLS® mozna zidentyfikowaé program
aplikacyjny, ktéry jako ostatni zostat zatadowany do urzadzenia MOVIDRIVE®
MDX61B. Nalezy przy tym postepowaé w nastepujgcy sposéb:

SPSHELL MaYTooLS: MOVIORVER: B

Komputer PC potaczy¢ z MOVIDRIVE® za pomocy ztgcza szeregowego.
Uruchom MOVITOOLS®.
W MOVITOOLS® uruchom program "Shell".

W programie Shell wybierz punkt menu [Display] (wskazania) / [IPOS Information]
(informacja IPOS).
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Rys. 2: Informacja IPOS w Shell

Otworzy sie okno "IPOS Status". W zawartych wpiséw mozna uzyskac informacje,
ktére oprogramowanie aplikacyjne zostato zapisane w MOVIDRIVE® MDX61B.

B 1POS-Status M=l E3

— State of program

Tazk 1: IW
Task 2: IW
Tazk 3 IW
H511 Position Encoder X15: O
H509 Pasition Encoder DIP %52 O
HS510 Position Encader 14 N

— Program infarmation

E=tended positioning wia bus
loaded modul: W 1.05 [Uzer program]

Application rmodul: IYES
Frogram size; | 231 %

11022AEN

Rys. 3: Wyswietlenie aktualnej wersji programowej IPOS
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Projektowanie —

Zatozenia ====
3 Projektowanie
3.1 Zatozenia
PCi Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" realizowany jest jako

oprogramowanie program IPOSPIUS® j jest elementem oprogramowania SEW MOVITOOLS®
od wersji 4.20. Aby korzysta¢ z MOVITOOLS®, niezbedny jest PC z systemem
operacyjnym Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0 lub Windows® 2000.

Sterowanie za Na stronie gtéwnej firmy SEW (www.sew-eurodrive.com), w rubryce "Software"
pomoca SIMATIC  udostepniono przyktadowy projekt SIMATIC S7 dla sterowania aplikacjg "Rozszerzone
S7-przyktadowe pozycjonowanie magistrali”.

projekty

Przetwornice, *  Przetwornica

silniki i enkodery

Wersja Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" moze byé stosowany

technologiczna wraz z urzadzeniami MOVIDRIVE® MDX61B w wersji technologicznej (...-0T).

Sprzezenie Aplikacja "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wymaga koniecznie sprzezenia

zwrotne enkodera zwrotnego enkodera i dlatego nie moze by¢ realizowana za pomocg MOVIDRIVE®
MDX60B.

MOVIDRIVE® Aplikacja "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wykorzystuje 4 lub 6 stow

MDX61B danych procesowych. W zaleznosci od uzytego typu magistrali konieczne jest

zastosowanie opcji MOVIDRIVE® (—> tabela, rozdziat "Mozliwe kombinacje").

W przypadku stosowania potgczenia sitowego pomiedzy watem silnika a obcigzeniem,

konieczne jest uzycie dla pozycjonowania enkodera zewnetrznego. Je$li enkoder

absolutny zostanie uzyty jako enkoder zewnetrzny, wowczas konieczne jest dodatkowe

zastosowanie opcji MOVIDRIVE® "Karta enkodera absolutnego typ DIP11B".

+ Silniki

— Dla pracy z MOVIDRIVE® MDX61B wraz z opcjg DEH11B: Asynchroniczne
serwomotory CT/CV (enkoder wbudowany standardowo) lub silniki trojfazowe
DR/DT/DV/D z enkoderem (Hiperface®, sin/cos, TTL).

— Dla pracy z MOVIDRIVE® MDX61B wraz z opcja DER11B: Synchroniczne
serwomotory CM/DS, resolwer wbudowany standardowo.

* Enkodery zewnetrzne

— Potaczenie ksztattowe pomiedzy watem silnika a obcigzeniem:
Zewnetrzny enkoder nie jest wymagany. Jes$li w przypadku potaczenia ksztattowego
ma zostaé przeprowadzone pozycjonowanie wzgledem enkodera zewnetrznego,
wowczas nalezy postgpi¢ doktadnie tak samo jak w przypadku potgczenia sitowego.
— Potaczenie sitowe pomiedzy watem silnika a obcigzeniem:
Dodatkowo do enkodera silnika / resolwera wymagany jest enkoder zewnetrzny.
Enkoder inkrementalny jako enkoder zewnetrzny: Podtgczenie do urzgdzenia
podstawowego poprzez X14.
Enkoder absolutny jako zewnetrzny enkoder: Podtgczenie do opcji DIP11
poprzez X62.

* Mozliwe kombinacje

Potaczenie watu silnika - obcigzenie

Potaczenie ksztaltowe: Potaczenie sitowe:

nie wymagany enkoder wymagany enkoder zewnetrzny

zewnetrzny
Typ enkodera enkoder |- Enkoder Enkoder absolutny
zewnetrzny inkrementalny
Typ magistrali Bus PROFIBUS — DFP / InterBus — DFI / CAN-Bus — DFC / DeviceNet —
(wymagana opcja) DFD / Ethernet — DFE / Systembus (SBus) — nie jest konieczna zadna opcja
Wymagana dalsza DEH11B lub DER11B DIP11/DEH11B / DER11B
opcja MOVIDRIVE®
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3.2 Opis funkcji

Cechy funkcji

Tryby robocze

10

Projektowanie
Opis funkcji

Aplikacja "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" oferuje nastepujgce cechy funkgciji:

3

Zadanie dowolnej ilosci pozycji docelowych poprzez Fieldbus.

Zadanie predkosci poprzez Fieldbus (w przypadku formy rampy LINIOWA i
OGRANICZENIE WSTECZNE, zmiany nie sg mozliwe w trakcie ruchu).

Aktywacja wytacznikéw programowych.

Cykliczny komunikat zwrotny predko$ci rzeczywistej, pozycji rzeczywistej dla jednostki
uzytkownika, prad czynny i obcigzenie urzgdzenia poprzez wejsciowe dane procesowe.

Potwierdzenie przesuniecia do pozycji docelowej poprzez bit PE1:3 "Pozycja
docelowa osiggnieta" w stowie statusowym.

Swobodny wybér zroédta pozycji rzeczywistej (enkoder silnika, enkoder zewnetrzny
lub enkoder absolutny).

Proste potaczenie ze sterowaniem nadrzednym (PLC).

Mozliwa praca poprzez 4 zamiast 6 danych procesowych ( ... zadanie formy rampy
jest zbedne).

Tryb reczny (PA1:11 = "1" i PA1:12 = "0")

— Poprzez bit 9 lub 10 w stowie sterujgcym 2 (PA1), naped przesuwa sie w prawo
lub w lewo.

— Predko$¢ oraz rampy sg warto$ciami zmiennymi i przypisywane sg ze sterowania
PLC poprzez magistrale Fieldbus.

Tryb referencyjny (PA1:11 = "0" i PA1:12 = "1")

— Z bitem 8 w stowie sterujgcym 2 (PA1) rozpoczynane jest przesuniecie odcinka.
Za pomocg przesuniecia odniesienia ustalany jest punkt odniesienia (punkt
zerowy maszyny) dla absolutnego procesu pozycjonowania.

Tryb automatyczny (PA1:11 = "1" i PA1:12 = "1")

— Zbitem 8 w stowie sterujgcym 2 (PA1) uruchamianie jest pozycjonowanie w trybie
automatycznym.

— Zadanie pozycji docelowej odbywa sie poprzez stowa wyjsciowych danych
procesowych PA2 i PA3.

— Cykliczny komunikat zwrotny pozycji rzeczywistej w jednostce uzytkownika
odbywa sie poprzez stowa wej$ciowych danych procesowych PE2 i PE3.

— Zadanie predkosci odbywa sie poprzez stowo wyj$ciowych danych procesowych
PA4.

— Cykliczny komunikat zwrotny predkos$ci rzeczywistej odbywa sie poprzez stowo
wejsciowych danych procesowych PE4.

— Zadanie rampy rozpedowej i hamujacej odbywa sie poprzez stowa wyj$ciowych
danych procesowych PAS i PAG.

— Cykliczny komunikat zwrotny dla pradu czynnego oraz obcigzenia urzadzenia
odbywa sie poprzez stowa wejsciowych danych procesowych PE5 i PEG.

— Potwierdzenie najechania pozycji docelowej odbywa sie poprzez Bit 3 stowa
statusowego (PE1) "Pozycja docelowa osiggnieta".

Maksymalnie dostepna diugos$¢ odcinka przesuniecia zalezna jest od nastawionej
jednostki odcinka. Przyktady:

3

3

Jednostka odcinka [1/10 mm] — maks. mozliwa droga przesunigcia = 26,2 m
Jednostka odcinka [mm] — maks. mozliwa droga przesuniecia = 262 m
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Projektowanie —

Skalowanie napedu Z===

3.3 Skalowanie napedu

Naped bez
enkodera
zewnetrznego
(pofaczenie
ksztaitowe)

Aby przeprowadzi¢ pozycjonowanie napedu, ukiad sterowania musi znac liczbe
impulsow enkodera (inkrementy) przypadajgcych na jednostke odcinka. Poprzez
skalowanie ustawiana jest jednostka uzytkownika wiasciwa dla danego zastosowania.

W przypadku napedu bez enkodera zewnetrznego przeliczenie skalowania w trakcie
uruchamiania rozszerzonego pozycjonowania magistrali mozna przeprowadzic¢
automatycznie poprzez Bus. W tym celu nalezy wprowadzi¢ nastepujgce dane:

»  Srednica kota napedowego (dejo nap.) Ub skok wrzeciona (Syzeciono)
* Przetozenie przektadni (iprzektadnias redukujgca obroty)
* Przetozenie przektadni zewnetrznej (iprzetadnia zewn., redukujaca obroty)

Nastepujgce wspotczynniki skalowania sg obliczane:
*  Wspbdtczynnik skalowania impulsy / droga [inc/mm] wedtug wzoru:
Impulsy = 4096 x iyrzektadnia X Iprzektadnia zewn.
Droga = I1 x dyoo nap. 1Ub I X Syrzeciono
*  Wspbétczynnik skalowania predkosci
Wspotczynnik licznika w [1/min] oraz warto$¢ mianownika w "Jednostka predkosci".

Wspotczynniki  skalowania dla drogi i predkosci mozna wprowadza¢ takze
bezposrednio. Jesli dla jednostki drogi wprowadzona zostanie inna jednostka niz [mm]
lub [1/10 mm], wowczas ta jednostka uzytkownika ustawiona zostanie dla potozenia
wytgcznika programowego, offsetu odniesienia i maksymalnej drogi przesunigcia.
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Naped z
enkoderem
zewnetrznym
(pofaczenie
sitowe)

12

Projektowanie
Skalowanie napedu

W takim przypadku, przed uruchomieniem rozszerzonego pozycjonowania magistrali,
nalezy aktywowac¢ enkoder zewnetrzny i wykona¢ dla niego skalowanie. W tym celu
dokonaj w programie Shell nastepujgcych ustawienn przed uruchomieniem
rozszerzonego pozycjonowania magistrali poprzez Bus (— ponizszy rysunek).

M 94. 1POS Encoder =] E3
941 Source actual position

942 Encoder factor numerator I1

943 Encoder factor denominator |1

944 Encoder scaling ext. encoder |x 1 Ll
945 Encoder type (Z14) |HIPERFACE ;l
946 Counting direction ([(X14) |NORHAL j
947 Hiperface offset [(X14) [inc] IIII

10091AEN

«  Zrodto pozycji rzeczywistej P941

Przy podtgczaniu enkodera inkrementalnego lub enkodera absolutnego (DIP11)
nalezy ustawi¢ P941 na "ENKODER ZEWN. (X14)". Ustawienie moze by¢
przeprowadzone takze w trakcie uruchamiania rozszerzonego pozycjonowania
magistrali.

* P942 Licznik wspétczynnika enkodera / P943 Mianownik wspétczynnika enkodera /
P944 Skalowanie enkodera Enkodera

W trakcie uruchamiania rozszerzonego pozycjonowania magistrali przeliczanie wartosci
skalowania jest teraz zablokowane.

+ Dalsze informacje dotyczace skalowania enkodera zewnetrznego znajdujg sie
w podreczniku "Pozycjonowanie i przebieg sterowania IPOSPIUs®".

* Podczas uzytkowania enkodera absolutnego nalezy przestrzegaé wskazoéwek na
temat uruchamiania zawartych w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B karta
enkodera absolutnego DIP11B".
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Projektowanie —

Wytacznik koncowy, krzywka referencyjna i punkt zerowy maszyny Z=z=

3.4 Woyltacznik koncowy, krzywka referencyjna i punkt zerowy maszyny

Podczas projektowania nalezy przestrzega¢ nastepujacych wskazowek:

*  Wylgczniki programowe muszg by¢ potozone w obrebie odcinka przesuniecia
wytgcznikow sprzetowych.

* Podczas ustalania punktu odniesienia (potozenie krzywki referencyjnej) oraz
wytgcznikow programowych nalezy zwréci¢ uwage, aby punkty te nie pokrywaty sie.
W przypadku natozenia sie ktére wystgpi podczas jazdy referencyjnej, nadany
zostanie komunikat o btedzie F78 "Wytgcznik koncowy IPOS SW".

» Jesli zerowy punkt maszyny nie bedzie lezat na krzywce referencyjnej, wowczas w
trakcie uruchomienia mozna wprowadzic offset odniesienia. Obowigzuje wzér: Punkt
zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia. W ten sposéb mozna
zmienia¢ punkt zerowy maszyny bez przesuwania krzywki referencyjnej.

Przestrzegaj wskazéwek w rozdziale "Wytgczniki programowe".

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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==== Obsadzenie danych procesowych

3 — Projektowanie

3.5 Obsadzenie danych procesowych

Sterowanie nadrzedne (PLC) wysyta do przetwornicy 6 stéw procesowych danych
wyjsciowych (PA1 ... PAB) i odbiera od przetwornicy 6 stow procesowych danych
wejsciowych (PE1 ... PEB).

il PA
|0 ¢ =
i
19 i > | PA1 PA2 PA3 | PA4 PA5 | PA6
iH
ool Y
fo |
‘ BN EEE@@BG\ <:ZI PE1 | PE2 | PE3 | PE4 | PE5 | PE6
PE
56163AXX
Rys. 4: Przesytanie danych poprzez dane procesowe
PA = Wyjsciowe dane procesowe PE = Wejsciowe dane procesowe
PA1 = Stowo sterujace 2 PE1 = Stowo statusowe (dane PE IPOS)
PA2 = Pozycja docelowa High PE2 = Pozycja rzeczywista High (dane PE IPOS)
PA3 = Pozycja docelowa Low PE3 = Pozycja rzeczywista Low (dane PE IPOS)
PA4 = Predkos$¢ zadana (dane PA IPOS) PE4 = Predkos$¢ rzeczywista (dane PE IPOS)
PA5 = Rampa rozpedowa (dane PA IPOS) PE5 = Prad czynny (dane PE IPOS)
PA6 = Rampa hamujaca (dane PA IPOS) PE6 = Obcigzenie urzgdzenia (dane PE IPOS)

Wyjsciowe dane Stowa procesowych danych wyjsciowych sg obsadzone w nastepujgcy sposéb:

procesowe « PA1: Stowo sterujace 2
|15]14]13]12]11]10] 9|8 | 7|6 | 5] 4|3 [2]1] 0|
/SWES—I |_Blokada stopnia
mocy/zezwolenie
z Zezwolenie / szybkie
arezerwowana :
zatrzymanie
Zarezerwowanga ————— L Zezwolenie/Stop
Mode high /Regu_lacja pozycji
postoju
Mode low ——m8 ™ ———— L Przelgczanie ramp
Przetaczanie zestawu
Tryb reczny - parametrow
Tryb reczny + Reset btedu
Start Zarezerwowana
+ PA2 + PA3: Pozycja docelowa
PA2 Pozycja docelowa High PA3 Pozycja docelowa 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]

Pozycja docelowa [jednostka uzytkownika]

* PA4: Predko$¢ zadana

|15]14]13]12]11]10] 9 [ 8|76 [543 ]2]|1]0]
Predkos$¢é zadana [1/min
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* PAS5 + PAG: Rampa rozpedowa i rampa hamujgca

PA5 Rampa rozpedowa PA6 Rampa hamujaca
[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]
Rampy [s]

Wejsciowe dane Stowa procesowych danych wejsciowych sg obsadzone w nastepujgcy sposob:
procesowe « PE1: Stowo statusowe

[15]14]13]12]11]10] 9|87 [6 | 5[4 [3]|2]1]0]
Status przetwornicy/kod btedu

Silnik obraca sie (n = 0)

Przetwornica gotowa do pracy

Odniesienie IPOS (= jazda referencyjna
wykonana)

Pozycja docelowa osiggnieta

Hamulec otwarty

Btad/ostrzezenie

Wytacznik koncowy prawy

Wytacznik koncowy lewy

* PE2 + PE3: Pozycja rzeczywista

PE2 Pozycja rzeczywista High PE3 Pozycja rzeczywista 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]
Pozycja rzeczywista [jednostka uzytkownika]

* PE4: Predko$¢ rzeczywista

PE4 Predkos$¢ rzeczywista
[156]14]13]12[11]10] 9|87 ]|6[5]4[3]2[1]0]
Predkos¢ rzeczywista [1/min]

* PES5: Prad czynny

PES Prad czynny
[15]14]13]12]11]10] 9 [ 8| 7|6 [543 ]2]1]0[1]0]
Prad czynny [% prad znamionowy urzadzenia]

* PEG6: Obcigzenie urzgdzenia

PEB Obcigzenie urzadzenia
[15]14]13]12[11]10] 9|87 |6 |5]4[3]2[1]0]1]0]
Obcigzenie urzadzenia [% | x ]
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Projektowanie
Wytacznik programowy

3.6 Wyltlacznik programowy

Informacje
ogdine

Jazda
kalibracyjna
wytacznikow
programowych

Przypadek 1

Funkcja nadzoru "Wytacznik programowy" stuzy do kontroli pozycji docelowej pod
katem wiasciwych wartosci. Nieistotne jest przy tym aktualne potozenie napedu.
W przeciwiehstwie do nadzoru wytgcznikbw sprzetowych, nadzér wytgcznikdéw
programowych pozwala, juz przed rozpoczeciem ruchu osi, rozpoznac¢ btgd zadanej
wartosci docelowej. Wytaczniki programowe sg aktywne, jesli 0§ posiada odniesienie,
tzn. w PE1 ustawiony jest bit 1 "Odniesienie IPOS".

Stosujgc enkoder absolutny lub enkodera Multiturn-Hiperface®, konieczne jest np. przy
wymianie enkodera, aby naped mogt by¢ przesuwany w obrebie wytgcznikow
programowych. W tym celu, w stowie wyj$ciowych danych procesowych 1 (PA1)
ustawiony zostat bit 15 na "/SWES" (= jazda kalibracyjna wytgcznikédw programowych).

Bit 15 "/SWES" dostepny jest tylko dla trybu recznego oraz trybu odniesienia. Jesli
ustawiony jest bit 15, wéwczas naped moze zostac przesuniety z dozwolonego obszaru
pozycji w kierunku wytgcznikow programowych (— przypadek 3).

Rozréznia sie nastepujace trzy przypadki:
*  Warunki:
- Bit 15 "/SWES" nie jest ustawiony w stowie wyjsciowych danych
procesowych 1 (PA1).

— Naped zatrzyma sie w dozwolonym obszarze pozyc;ji.
— Funkcja nadzoru wytgcznikéw programowych jest aktywna.

. PO1: Cnntrnl word
[ﬁ@ﬁ%’ﬁ. @ 0 99909 @
/SWLS

3 x Position window

<<€ I I >
SWLS left f SWLS right

Position of motor

10981AEN

W trybie recznym naped przesuwa sie w zakresie trzech okien pozycjonowania
(P922) przed wytgczniki programowe i zatrzymuje sie tam.

W trybie automatycznym naped moze by¢ pozycjonowany do wigcznikéw
programowych, lecz nie poza ich pozycje.

W trybie odniesienia wytgczniki programowe nie sg aktywne i mozna przekroczy¢ ich
potozenie w trakcie wykonywania jazdy referencyjnej.
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Wytacznik programowy Z=z=

Przypadek 2

Warunki:

— Bit 15 "/SWES" nie jest ustawiony w stowie wyjSciowych danych
procesowych 1 (PA1).
— Naped zatrzyma sie poza wytacznikami programowymi.

- | >

FPO1: Control word

90900 9 9 009909 O
J5WLS

Nmax Reference speed 2
(P902)

< ——————p

SWLS left SWLS right *
Position of motor
10982AEN
Po zezwoleniu dla napedu pojawi sie nastepujgcy komunikat o btedzie:
‘{7254 F18 IPOS SW LIM.SW. MDX61B0008-5A3 * g =] x|
TR 72 P05 5 LM, 5. MDXE1B0008.543 L Help
10983AEN

Za pomocg resetu mozna skasowac¢ komunikat o btedach. Funkcja kontrolna jest
dezaktywowana. Naped mozna przesuwac w obszarze wylgcznikéw programowych
z dwoma predkos$ciami w podany ponizej sposéb:

— Dalej w obszar przesuniecia wylgcznikbw programowych z predkoscig
odniesienia 2 (P902).

— Z maksymalng predkoscig obrotowg z obszaru przesuniecia wytgcznikow
programowych.

Funkcja kontrolna aktywowana jest, gdy:

— Ustawiona za pomocg P941 pozycja rzeczywista napedu znajdzie sie ponownie
w dopuszczalnym zakresie pozycjonowania.

— Zlecenie pozycjonowania odtgczone zostanie przez potozony na przeciwko
wytgcznik programowy.

— Urzadzenie zostanie wylgczone i ponownie wigczone.

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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Przypadek 3

Projektowanie
Predkosc¢ przetwarzania IPOSplus®

*  Warunkiem jest
— Bit 15 "/SWES" ustawiony jest w stowie wyjéciowych danych procesowych 1 (PA1).

~ PO1: Control word _
(C9e9 9.9 9099 9
/SWLS

| |
< . . >
SWLS left SWLS right
10984AEN
Dla rodzaju pracy "Tryb reczny" i "Tryb odniesienia" funkcja nadzoru jest

dezaktywowana. Naped moze by¢ przesuwany w obrebie odcinka przesuniecia
wytgcznikow programowych jak réwniez w dopuszczonym zakresie pozycjonowania
wytgcznikow programowych, bez wygenerowania komunikatu o btedzie. Predkos$¢
jest wartoscig zmienna.

Przetaczanie nadzoru wytacznikdw programowych w trakcie pracy!
Mozliwe skutki: Niebezpieczenstwo obrazen

W trakcie pracy (tzn. przy poruszajacej sie osi) nie wolno przetgczac funkcji nadzoru
wytgcznikow programowych (PA1, bit 15 "/SWES").

3.7 Predkosé przetwarzania IPOSP/US®

Predkosé IPOSPUS® rzadzenia MOVIDRIVE® MDX61B moze by¢ zmieniana przy
uzyciu nastepujgcych parametrow:

* P938 IPOS Predkos¢ TASK1, zakres ustawien 0 ... 9
* P939 IPOS Predkos¢ TASK2, zakres ustawien 0 ... 9

Przy wartosci "0" dla obydwu parametréw, wynikiem jest odpowiadajgca urzgdzeniu
MOVIDRIVE® MD_60A predko$¢ przetwarzania IPOSPIUS®:

+ P938 =0 A TASK1 = 1 polecenie / ms
+ P938 =0 A TASK2 = 2 polecenia / ms

Wartosci wieksze od zera dodane zostang do predkosci przetwarzania IPOSPIUs®
urzadzenia MOVIDRIVE® MD_60A. Nalezy przestrzegaé, aby suma polecen na jedng
milisekunde (polecenie / ms) dla TASK1 i TASK2 nie byta wigksza niz 9.

Poprzez uruchomienie modutu aplikacyjnego w urzgdzeniu MOVIDRIVE® MDX61B,
parametry dla zoptymalizowanej czasowo pracy ustawiane sg w nastepujacy sposéb:

+ P938 =5 A TASK1 = 1 polecenie / ms + 5 polecen / ms = 6 polecen / ms
« P939 =4 A TASK2 = 2 polecenia / ms + 4 polecenia / ms = 6 polecen / ms
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3.8 Bezpieczne zatrzymanie

L1

Stan "Bezpieczne zatrzymanie" moze zosta¢ osiggniety tylko na skutek bezpiecznego
odtgczenia mostkéw na zacisku X17 (poprzez wytgcznik ochronny lub uktad PLC).

Stan "Bezpieczne zatrzymanie aktywne" pokazany jest na wys$wietlaczu
7-segmentowym za pomocg "U". W module aplikacyjnym stan ten traktowany jest jak
"BLOKADA STOPNIA MOCY™".

Dalsze informacje na temat funkcji "Bezpieczne zatrzymanie" umieszczono
w dokumentacjach:

» Bezpieczne odfgczanie dla MOVIDRIVE® MDX60B/61B - Dokumentacje
* Bezpieczne odtgczanie dla MOVIDRIVE® MDX60B/61B - Aplikacje

3.9 Obiekt nadawczy SBus

Aktywacja
obiektu
nadawczego
SBus

Ustawianie
obiektow SBus

Istnieje mozliwos$¢ ustawienia obiektu nadawczego SBus tak, aby przesytat on cykliczng
pozycje rzeczywistg napedu. Aplikacja "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" moze
by¢ stosowana w potgczeniu z tg funkcjg jako Master dla modutu aplikacyjnego
"DriveSync" lub dowolnego programu IPOSPUS®,

Obiekt nadawczy SBus ustawiany jest tak, ze zmienna IPOSPYS® H115 SwitchSBUS
ustawiana jest na "1" a program IPOSPS® yruchamiany jest ponownie (— ponizszy
rysunek).

_lolx|
I Identifier Value _.;]

H115 SwicchSEUS

g
] v |

11010AXX

Po przeprowadzeniu ponownego uruchomienia programu IPOSPIUS®  obiekt nadawczy
i synchronizacyjny zostanie zainstalowany automatycznie. Tre$¢ obiektu nadawczego
ustawiana jest wzgledem enkodera IPOSPIUs®.

Obiekt nadawczy Obiekt synchronizacyjny
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer IPOS-enkoder -

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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4 Instalacja

4.1 Oprogramowanie MOVITOOLS®

moviITooLS®

Wersja
technologiczna

Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" jest czescig
oprogramowania MOVITOOLS® (wersja 4.20 i wyzej). Aby zainstalowa¢ w komputerze
oprogramowanie MOVITOOLS® postepuj w podany sposéb:

. Wi6z ptyt MOVITOOLS® do czytnika w komputerze.

« Uruchomione zostanie menu setup dla MOVITOOLS®. Stosuij sie do wyswietlanych
polecen, poprowadzg Cie one automatycznie przez instalacje.

MOVITOOLS® mozna uruchomié teraz poprzez managera programu. Aby uruchomic
falownik poprzez managera MOVITOOLS® postepuj w podany sposéb:

* W grupie "Language" zaznacz wiasciwy jezyk.

* W polu wyboru "PC-COM" wybierz ztgcze PC (np. COM 1), do ktérego podtgczony
jest falownika.

« Zaznacz w grupie "Device type" (wybor klasy urzadzenia) opcje "Movidrive B".

« W grupie "Baudrate" (szybko$¢ transmisji) zaznacz ustawiong za pomoca
przetacznika DIP S13 szybko$s¢ transmisji przy urzadzeniu podstawowym
(standardowe ustawienie — "57,6 kBaud").

* Kliknij na <Update>. WysSwietlone =zostanie oznaczenie dla podtgczonej
przetwornicy.
T MANAGER MOYITOOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co ¥ersion 4.10 o [l 4|
— Language — — PClnterface — Connected |nverters LConnect to:
" Deutsch ICDM 1 LI Device Type | Addrl Sigrature | COM I Single Inverker
g [Peer-ta-Peer]
0 Englisk
® o ‘ PC.COM | 7 Jrrverter with Address:
||_'| 3_‘
Baudrate
' 9.6 kBaud @ [HDDF:;‘LTE"EE]'
57.6 kB aud [default zetting 7
Movidrive B Update Option
Browsze for Project Faolder
Ic:\programme\sew'\movitools\proiects\proiect‘l Browsze... |
—Device Type E zecute Frogram
" Mowimot Parameters: Fragramming Special
 Movimot 451 Diagnosis IFO programs
€ Movitrae 07 Shel | LCompiler | CAM | Bus monitor |
 Movidrive
= Movidrive B Status | ISYHC | [ata backup |
T UFx
C MOx Scope | Azzsembler | AppBuilder | T

10985AEN
Rys. 5: Okna MOVITOOLS®

Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" moze byé stosowany tylko
wraz z urzgdzeniami MOVIDRIVE® w wersji technologicznej (-0T). Dla urzadzen
w wersji standardowej (-00) modut aplikacyjny nie moze by¢ stosowany.
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4.2 Schemat potfaczer MOVIDRIVE® MDX61B

| X12: MOVIDRIVE ® MDX61B
") DGND | 1—1 Systembus odniesienie
J4——P» SC11 | 2|=—» Systembus High
mq <4—P» SC12 | 3= Systembus Low

X13:
DI@® | 1— /Blokada stopnia mocy m
DIg1 2—® Zezwolenie / szybkie zatrzymanie 2
DI@2 3—» Reset
DI@3 | 4— Krzywka referencyjna
DIg4 5 /Wytgcznik koncowy prawo —
DIg5 6—m /Wytacznik koncowy lewo
DCOM | 7— Odniesienie X13:DIJ@...DIA5 I
V024 | 8r=—— +24V-wyjScie
DGND | 9— Potencjat odniesienia sygnatéw binarnych
ST11 10— RS-485 +
ST12 |11j=—» RS-485 -
| X10:
TF1 1—» TF-/TH-wejscie
DGND | 2— Potencjat odniesienia sygnatéw binarnych =)
DB@Q | 3r«+—— /Hamulec @ @ @
— DO@1-C 4: Przekaznik stykowy gotowy do pracy @ @
4@ DOJ1-NO| 54_‘ Przekaznik zwierny @ U
DOY1-NC| 6 Przekaznik rozwierny @ @ @
DO@2 | 7<—— [Zakiocenie
24V — V024 | 8«—— +24V-wyjscie @ @ @
=) VI24 | o +24V-wejscie — —
DGND |10/— Potencjat odniesienia sygnatéw binarnych . @
———————————————————— 1 — —=
DEH1B DERMB ! OO®®
. ®O@0
16 o1 15 o1 X14:
[ o3 Wejscie zewnetrznych enkoderow (HIPERFACE®, sin/cos |
@_, e s ¢ || 1ub5V TTL) lub X14-X14-potaczenie I
) e,
9: . 9: :8 (Podtaczenie: Instrukcja obslugi MOVIDRIVE® MDXGOB/61B)I
=3¢ =3¢ |
f
— — — | =
X15: | [
55 08 - =
9 o Enkoder silnika: o 1
o .
o4 Przy DEH11B: HIPERFACE™, sin/cos lub 5V TTL >
@ . 2 Przy DER11B: Resolwer 6-pinowy, 3,5,,c o 4kHz : %
° o . . . —®
150\(,//1 (Podtaczenie: Instrukcja obstugi MOVIDRIVE MDXGOB/61B)I -
@ I
DER11B DEH11B
160 ] 150 3"
L x|l
NN >l es
., ®
L) 9.\\°/
go o8
<[] 23
3 &l
O o
150 51
Nt
55257APL

Rys. 6: Schemat potaczenn MOVIDRIVE® MDX61B z opcjg DEH11B lub DER11B
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4.3 Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

Zestawienie Podczas instalacji magistrali nalezy przestrzegaé wskazéwek zawartych w
podrecznikach dla magistrali polowych, ktére dostarczane sg wraz z magistralami
polowymi. Przy instalacji magistrali systemowej (SBus) nalezy przestrzega¢ wskazéwek
z instrukcji obstugi MOVIDRIVE® MDX60B/61B.

DFP21B DFI 21B DF!)111B DFC 11B DFE 118 DFD 11B
0 1
RUNQ@ 2 2 L= ) Moor
BUS . m %2 %i = Net
FAULT z 519l ON_OFF el 2 Qo
01 2Mm[o,5M Y — % % = O B0
0 OuL nc [C]|S1 27 O] @) BUS-
20 I ORC nc | I OFF
1 DHCP[ O]
e OBA
22 [ | ORD OSIatus 0 1
3 NA(5) | 0o
2 l:l O TR OWOOMB\I NA(4) | ™
3| ] NA(3)| e 51
24 ' ol o QO liact NAQ2)|
6} = il
25 I NA(0) LT
26/ ] Az offo® X31 DR(1)[ g
he[ 0 Oy |2 |:: D30 =
5 oo PD(3)| o
3 polf 2 2
s =
Or | Lo ok
X30 T —7
O ©
2 s fee . 2
NS RElo0 E
@ o8 : 5
i =
Q
Q
E
v
f%%%% Cﬂ"open ETHERNET  SBus
INTERBUS Device Net
Certified!
56363AXX

Rys. 7: Typy magistrali
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Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

PROFIBUS
(DFP21B)

Dane techniczne

Szczegodtowe informacje zawarte sg w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Ztacze
Fieldbus DFP21B PROFIBUS DP", ktéry mozna zamoéwi¢ w SEW-EURODRIVE. W celu
uproszczenia procesu uruchamiania mozna $ciggng¢ pliki GSD oraz pliki typu dla
MOVIDRIVE® MDX61B ze strony gtéwnej SEW (rubryka "Software").

Okablowanie
ztgczy

Opcja Ztacze magistrali polowej PROFIBUS typ DFP21B
S Numer katalogowy 824 240 2
DFP21B ,
Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS® oraz klawiatura DBG60B
RUN® |1. diagnozie
FA?JUL'IS'. 2. Wariant protokotu PROFIBUS-DP oraz DP-V1 wedtug IEC 61158
01 . - - Automatyczne rozpoznanie szybkosci transmisiji
201 Obstugiwane szybkosci transmisji 9.6 kbodow ... 12 Mbodéw
2! I 3 9-pi i
. : -pinowe gniazdo Sub-D
%i m Podtaczenie Obsadzenie wg IEC 61158
4[] Terminacja magistrall Nie zintegrowane, musi by¢ zrealizowane we wtyku
PROFIBUS.
25 I
26| ] Adres stacji 0 ... 125, ustawiane przez przetaczniki DIP
nc| I Plik GSD SEWA6003.GSD
Numer identyfikacyjny DP 6003 hex = 24579 dez
Maks. ilo$¢ danych procesowych 10 danych procesowych
4 Masa 0,2 kg (0,44 Ib)
1. Zielona dioda LED: RUN
2. Czerwona dioda LED: BUS FAULT
3. Przetaczniki DIP do ustawienia adresu stac;ji.
55274AXX | 4. 9-stykowe gniazdo Sub-D: Przylacze magistrali

[2]

RxD/TxD-P
RxD/TxD-N

T

CNTR-P
DGND (M5V)
VP (P5V/100mA)
DGND (M5V)

©OE0 88
BREE Ba
[slclclefolS]

O o0~ 0w

e |

(1]

RN

55276AXX

Rys. 8: Obsadzenie 9-stykowego wtyku Sub-D zgodnie z IEC 61158

(1) 9-stykowy wtyk Sub-D
(2) Skreci¢ ze sobg przewody sygnatu!

(3) Niezbedne jest potgczenie pomiedzy obudowa wtyku a ekranem!
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Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

INTERBUS ze Szczegotowe informacje zawarte sg w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Ztacze
Swiatfowodem Fieldbus DFI21B INTERBUS ze $wiattowodami", ktéry mozna zaméwi¢ w
(DFI21B) SEW-EURODRIVE.

Dane techniczne

Opcja Ztacze Fieldbus INTERBUS typ DFI21B (LWL)
OF1 218 Numer katalogowy 824 3115
Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS®, klawiatura DBG60B oraz
diagnozie narzedzie CMD-Tool
Obstugiwane szybkosci transmisii 500 kbodc_)w i 2 Mbodéw, przetagczane za pomocg
przetacznika DIP
Wejscie magistrali zdalnej: 2 wtyki F-SMA
Podtaczenie Wyjécie magistrali zdalnej: 2 wtyki F-SMA
optycznie regulowane ztgcze LWL
Masa 0,2 kg (0,44 Ib)
®E
@
3
Oy
A2
g 5.
\J%| 6. 1. Przefaczniki DIP do ustawiania dtugo$ci danych procesowych, dtugosci PCP oraz szybkos$ci przesytu
2. Diody diagnostyczne LED
3. LWL: Remote IN
4. LWL: przychodzaca magistrala zdalna
5. LWL: Remote OUT
55288AXX | 6. LWL: wychodzaca magistrala zdalna
Obsadzenie
przytacza . : ;
Pozycja Sygnat Kierunek Kolor zyty LWL
3 LWL-Remote IN Dane odbiorcze Pomaranczowy (OG)
4 przychodzaca magistrala zdalna Dane nadawcze Czarny (BK)
5 LWL Remote OUT Dane odbiorcze Czarny (BK)
6 wychodzgca magistrala zdalna Dane nadawcze Pomaranczowy (OG)
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Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

INTERBUS
(DFI111B)

Dane techniczne

Szczegotowe informacje zawarte sg w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Ztacze
Fieldbus DFP11B INTERBUS", ktéry mozna zaméwi¢ w SEW-EURODRIVE.

Opcja Ztacze Fieldbus INTERBUS typ DFI11B
Numer katalogowy 824 309 3
DFI 11B Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS® oraz klawiatura DBG60B
20 01 diagnozie
221 1 Obstugiwane szybkosci transmisji 500 kbodoéw i 2 Mbodéw, przetaczane za pomocg
% 1 przetacznika DIP
%M 8'15M Wejscie magistrali zdalnej: 9-pinowa wtyczka Sub-D
Ou Podlaczenie Wyjécie magistrali zdalnej: 9-pinowe gniazdo Sub-D
L A Technika przekazu RS-485, 6-zytlowy ekranowany i
ORC skrecone w pary tacze dwuprzewodowe.
8 23 Identyfikacja modutéw E3hex = 227 4oy
O TR Maks. ilo$¢ danych procesowych 6 danych procesowych
@ Masa 0,2 kg (0,44 Ib)
o]
o o o
(3] o
3
X g g
[e]
, o
B lo
~— g o
B |o
R FloS 4
%o
Lo
1. Przefaczniki DIP do ustawiania dtugo$ci danych procesowych, dtugosci PCP oraz szybkos$ci przesytu
2. Diody diagnostyczne LED: 4 x LED zielone (U, RC, BA, TR); 1 x LED czerwona (RD)
3. 9-pinowa wtyczka Sub-D: Wejscie magistrali zdalnej
55278AXX | 4. 9-stykowe gniazdo Sub-D: Wyj$cie magistrali zdalnej
Okablowanie Oznaczenie skrotowe koloréw zyt zgodnie z IEC 757.
ztgczy

—_
N
-~

@)=

(2)
) /DO |6 GN
GN 6] /DO o DO |1 YE
YE 1] DO °o DI |7 PK
PK 7] /DI o DI |2 GY
GY 12| DI o2 COM | 3 BN

BN 13| com 5 ®

= 9
®) ©)
04435AXX

Rys. 9: Obsadzenie 9-pinowego gniazda Sub-D przychodzgcego kabla magistrali zdalnej oraz
9-pinowa wtyczka Sub-D wychodzgcego przewodu magistrali zdalnej

(1) 9-pinowe gniazdo Sub-D dla przychodzgcego kabla magistrali zdalnej
(2) Skreci¢ ze sobg przewody sygnatu!

(3) Niezbedne jest potgczenie pomiedzy obudowg wtyku a ekranem!

(4) 9-pinowa wtyczka Sub-D dla wychodzgcego kabla magistrali zdalnej
(5) Pin 5 zmostkowa¢ za pomocg Pin 9!
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4 Instalacja
Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

CANopen Szczego6towe informacje zawarte sg w podreczniku "Komunikacja", ktory mozna
(DFC11B) zaméwi¢ w SEW-EURODRIVE (od 03/2005).

Dane techniczne

Opcja Ziacze magistrali polowej CANopen typ DFC11B
Numer katalogowy 824 317 4
DFC 11B Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS® oraz klawiatura DBG60B
diagnozie
Ustawianie poprzez parametr P894:
ON_OFF * 125 kbodow
R 1, Obstugiwane szybkosci transmisii . 250 kbodéw
ne [=] ST - 500 kbodow

1000 kbodow

9-pinowa wtyczka Sub-D (X30)
— Podtaczenie Obsadzenie wedtug standardu CiA

g % 2 dwuzytowy, skrecony przewod zgodnie z ISO 11898
= Terminacja magistrali Podtaczana za pomoca przetacznika DIP (120 Q)
X31
Zakres adresu 1 ... 127 wybor poprzez przetgcznik DIP
Masa 0,2 kg (0,44 Ib)

N

Przetaczniki DIP do ustawiania opornika obcigzeniowego magistrali.
2. X31: Przytacze CAN-Bus
55284AXX | 3. X30: 9-pinowa wtyczka Sub-D: Przytacze CAN-Bus

Potgczenie Podtaczenie opcji DFC11B do CAN-Bus realizowane jest poprzez X30 lub X31 analogicznie
MOVIDRIVE® - jak przy SBus do urzadzenia podstawowego (X12). W przeciwienstwie do SBus1,
CAN magistrala SBus2 dostepna jest poprzez opcje DFC11B wraz z oddzieleniem potencjatu.

Obsadzenie wtyku

(X30) 1
o ™ I
2)
/ \ 6 | DGND o 2 §§§
7 | CAN High o 268
[ ] o OO0
\ / 2 | CAN Low g o >0
3 | DGND o .
= 3) | §/
B
06507AXX

Rys. 10: Obsadzenie 9-pinowego gniazda Sub-D przewodu magistrali

(1) 9-pinowe gniazdo Sub-D
(2) Skreci¢ ze sobg przewody sygnatu!
(3) Niezbedne jest potgczenie pomiedzy obudowg wtyku a ekranem!
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Instalacja
Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

DeviceNet
(DFD11B)

Dane techniczne

Szczegotowe informacje zawarte sg w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Ztacze
Fieldbus DFD11B DeviceNet", ktéry mozna zaméwi¢ w SEW-EURODRIVE. W celu
uproszczenia  procesu uruchamiania mozna $ciggng¢ pliki  EDS dla
MOVIDRIVE® MDX61B ze strony gtéwnej SEW (rubryka "Software").

DFD 11B
MOoD/
O Net
O 0
Osio 1

BUS-
O orr

o

)
NA(5)

S1

S2

o
2
\HARARAAAAA| [AARAAA]

a ~ W N =

X30

55280AXX

Opcja Ztacze magistrali polowej DeviceNet typ DFC11B
Numer katalogowy 824 9725

Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS® oraz klawiatura DBG60B
diagnozie

Wybor poprzez przetacznik DIP:
* 125 kbodow
+ 250 kbodow
+ 500 kbodow

Obstugiwane szybkosci transmisji

5-pinowego zacisku Phoenix
Podtaczenie Obsadzenie wedtug specyfikacji DeviceNet
(Volume I, Appendix A)

dopuszczalny przekréj przewodow zgodnie ze specyfikacjg DeviceNet

Wykorzystanie wtykéw Bus ze zintegrowanym opornikiem
Terminacja magistrali obcigzeniowym magistrali (120 Q) na poczatku i na koncu
odcinka magistrali Bus.

ustawiany zakres adresu (MAC-ID) 0 ... 63 wybdr poprzez przetacznik DIP

Masa 0,2 kg (0,44 Ib)

Obfozenie
zaciskow

1. Wskazania diody LED

2. Przefacznik DIP dla ustawiania adresu kontaktowego (MAC-ID), dtugo$ci danych procesowych oraz

szybkosci transmisiji
3. 5-pinowy zacisk Phoenix: Przylacze magistrali

Obsadzenie zaciskéw przytgczeniowych opisano w Specyfikacji DeviceNet Volume |,
Appendix A.

Zacisk Znaczenie Kolor

X30:1 V- (0V24) Czarny (BK)
X30:2 CAN_L Niebieska (BU)
X30:3 DRAIN Blank

X30:4 CAN_H Biata (WH)
X30:5 V+ (+24 V) Czerwona (RD)

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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4 Instalacja
Instalacja magistrali MOVIDRIVE® MDX61B

Ethernet Szczegotowe informacje zawarte sg w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Ztacze
(DFE11B) Fieldbus DFP11B Ethernet", ktéry mozna zaméwi¢ w SEW-EURODRIVE.

Dane techniczne

Opcja Ziacze magistrali polowej Ethernet typ DFE11B
— Numer katalogowy 1820 036 2
DFE 118 Srodki pomocnicze przy uruchamianiu i Oprogramowanie MOVITOOLS® oraz klawiatura DBG60B
20 diagnozie
21
2§ % = Automatyczne rozpoznanie szybkosci 10 Mbodéw / 100 Mbodoéw
22| 1. tansmisji
250 & . .
23 % Podtaczenie RJ45 modular jack 8-8
2
oS, % Adresowanie 4 bajtowy adres IP
Masa 0,2 kg (0.44 Ib)
Q© status
Q© 100MBt 2
Q© finkact.
3.
X30
i
g "
<
é 1. Przetacznik DIP do ustawiania bajtu o najnizszej wartosci (LSB) dla adresu IP
= 2. LED "Status" (czerwona/zétta/zielona), "100 MBit" (zielona), "link/act" (zielona)
_____ J 3. X30: Przytacze Ethernet
56362AXX | 4. Adres MAC
Potgczenie Aby podtaczy¢ DFE11B z Ethernet nalezy potgczy¢ ztagcze Ethernet X30 (wtyk RJ45)
MOVIDRIVE® - przewodem skreconym parami (Twisted-Pair) wedtug kategorii 5, klasy D wg IEC 11801
Ethernet Wydanie 2.0 mit z odpowiednim przetgcznikiem. Do tego celu uzyj kabla Patch.

6 BRI
\

B

54174AXX
Rys. 11: Okablowanie ztgcza wtykowego RJ45

A = Widok z przodu [1] Pin 1 TX+ Transmit Plus
B = Widok z tytu [2] Pin 2 TX- Transmit Minus
[3] Pin 3 RX+ Receive Plus [6] Pin 6 RX— Receive Minus

Aby bezposrednio potaczyé karte opcji DFE11B z komputerem do projektowania,
konieczne jest zastosowanie kabla Cross-Over.
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Instalacja

Potaczenie magistrali komunikacyjnej (SBus 1)

4.4 Pofaczenie magistrali komunikacyjnej (SBus 1)

Tylko przy P816 "Szybkos¢ transmisji SBus" = 1000 kbaud:

W trybie zespolonej magistrali systemowej nie wolno tgczy¢ urzadzen MOVIDRIVE®
compact MCH4_A z innymi urzadzeniami MOVIDRIVE®.

Przy szybkoéci transmisji # 1000 kbaud wolno taczy¢ w/w urzgdzenia.

Poprzez magistrale Systembus (SBus) moze by¢ potgczonych ze sobg maks. 64
urzgdzen abonenckich CAN-Bus. W zaleznosci od diugosci i przepustowosci
stosowa¢ po 20 do 30 urzadzeniach abonenckich wzmacniacz
regeneracyjny. SBus realizuje technike przekazu zgodnie z ISO 11898.

przewodow,

Szczegotowe informacje dot. magistrali systemowej przedstawione sg w dostepnym w

firmie SEW-EURODRIVE podreczniku "Systembus".

Schemat pofaczen magistrali SBus

Glowica sterujaca

Systembus ES 12

Opornik obcigzeniowy

ON|OFF

s X12:
ystembus
Odniesienie DGND

Systembus High <¢—® SC11
Systembus Low -a—® SC12

Glowica sterujaca !
Systembus
Opornik obcigzeniowy Ij' §12

ON| OFF

Systembus X12:
QOdniesienie DGND

Systembus High <&—® SC11

SystembusLow -a—#= SC12

Glowica sterujaca

Systembus E s12

Opornik obciazeniowy

ON| OFF

s X12:
ystembus
Odniesienie DGND

Systembus High <#—® SC11
Systembus Low <&—#= S(C1{12

54534APL

Rys. 12: Potgczenie magistrali Systembus

Specyfikacja dla
kabli

Przytaczenie
ekranu
Dtugosci
przewoddéw

Opornik
obcigzeniowy

Stosuj 4-zytowy, skrecany i ekranowany kabel miedziany (kabel do przesytu danych
z ekranem z plecionki miedzianej). Kabel musi spetnia¢ nastepujace specyfikacje:

— przekroj zyly 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
— opornos$c¢ przewodu 120 Q przy 1 MHz
— obcigzenie pojemnosciowe < 40 pF/m (12 pF/ft) przy 1 kHz

Odpowiednie bedg przyktadowo kable CAN-Bus lub DeviceNet.

Ekran przytéz ptaskim stykiem z obu stron zacisku ekranowania elektroniki do
falownika lub sterowania Master.

Dopuszczalna catkowita dtugo$¢ przewodow zalezna jest od ustawionej szybkosci
komunikacji SBus (P816):

125 kbaud -
250 kbaud -
500 kbaud - 80 m (264 ft)
1000 kbaud - 40 m (132 ft)

Na poczatku i na koncu potgczenia Systembus przytgczy¢ po jednym oporniku
obcigzeniowym Systembus (S12 = ON). W przypadku pozostatych urzgdzen
wytgczy¢ opornik obcigzeniowy (S12 = OFF).

320 m (1056 ft)
160 m (528 ft)

Pomiedzy urzadzeniami, ktére potaczone sg za pomoca magistrali SBus, nie mogg
wystepowac przesuniecia potencjatu. Nalezy unika¢ réznic potencjatu za pomocg
odpowiednich $&rodkéw, np. poprzez potgczenie mas urzadzen oddzielnym
przewodem.

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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Podtgczenie wytgcznikdéw sprzetowych

4.5 Podtgczenie wytgcznikéw sprzetowych

Krzywki wytgcznikéw sprzetowych muszg pokrywac zakres przesuniecia do momentu

oporu.

Stosowac tylko wylaczniki sprzetowe ze stykami rozwiernymi (Low-aktiv)!

CW

\4

ES CCW

ES CW

04437AXX

Rys. 13: Podtgczenie wytgcznikdw sprzetowych

cw =
X =
ES CW

ES CCW

bieg w prawo falownika
odcinek przesunigcia
wytgcznik sprzetowy prawo
wylgacznik sprzetowy lewo

Zwrb¢ uwage na prawidiowe przyporzadkowanie wytgcznikow sprzetowych. Oznacza
to, iz w przypadku biegu w prawo (CW) nastepuje najechanie na wytgcznik sprzetowy
prawy (ES CW), a przy biegu w lewo (CCW) na wytacznik sprzetowy lewy (ES CCW).
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Informacje ogdlne @

5 Uruchomienie
5.1 Informacje ogdlne

Warunkiem udanego uruchomienia jest wtaéciwe zaprojektowanie napedu i prawidtowa
instalacja. Szczeg6towe wskazowki dotyczace projektowania umieszczono w podreczniku
systemowym MOVIDRIVE® MDX60/61B.

Sprawdz instalacje, podtaczenie enkodera oraz instalacje kart Fieldbus w oparciu
o wskazdwki instalacyjne zawarte w instrukcji obstugi MOVIDRIVE® MDX60B/61B,
w podrecznikach Fieldbus oraz w niniejszym podreczniku (— rozdz. Instalacja).

Jako enkodera zewnetrznego uzyj enkoder absolutny (podtgczenie do DIP11B, X62).
Dodatkowo nalezy przestrzega¢ wskazéwek na temat instalacji i uruchamiania zawartych
w podreczniku "MOVIDRIVE® MDX61B Karta enkodera absolutnego DIP11B".

5.2 Prace wstepne

Przed uruchomieniem aplikacji "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wykonaj
nastepujace kroki:

* Potacz "Xterminal" przy falowniku z PC-COM poprzez opcje UWS21A (ztacze
szeregowe).

«  Zainstaluj MOVITOOLS® (wersja 4.20 i wyzej).
* Uruchom falownik za pomocg "MOVITOOLS/Shell".

— MDX61B z silnikiem asynchronicznym: Tryby pracy CFC / regulacja VFC-n
— MDX61B z silnikiem synchronicznym: Tryby pracy SERVO

* Tylko w przypadku pracy z enkoderem zewnetrznym (enkoder absolutny Ilub
inkrementalny):

— Enkoder absolutny: Uruchom karte enkodera absolutnego DIP11. Ustawione
zostang przy tym parametry P942 .. P944 (— podrecznik "MOVIDRIVE®
MDX61B Karta enkodera absolutnego DIP11B").

— Enkoder inkrementalny: W programie Shell nastawi¢ parametry 942 ... P944
Licznik wspotczynnika enkodera, Mianownik wspofczynnika enkodera oraz
Skalowanie enkodera zewnetrznego. Szczeg6towy opis parametréw
umieszczono w podreczniku "Pozycjonowanie i przebieg sterowania IPOSPIUS®.

* W punkcie menu [MOVITOOLS] / [Shell] / [Startup] wybierz funkcje technologiczng
"Extended positioning via bus".

» Ustaw sygnat "0" na zacisku DIZQ "/BLOKADA STOPNIA MOCY/".
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(‘@ Uruchomienie

@ Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

5.3 Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Informacje * Uruchom [MOVITOOLS] / [Shell].

ogolne « Rozpocznij [Startup] / [Extended positioning via bus].

'P SHELL MOYITOOLS® MOVIDRIVE® B
File | Startup Parameters Display Exftras Mindow Help
: Seleck Techmolagy Funckion, .
| Sharbup,,,
Ma  Dip Starbip,..

——  Linearmator.,

IManual Operation. .

Pasitioning via Bus

Extended positioning via bus
Modula Positioning

Flying saw

Absolute positioning

Sensor based positioning via bus
Center winder

Table positioning via Fieldbus
g Té_hle\Pg'sitinning-

o] aranete saved 7

11013AEN

Rys. 14: Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali




Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Uruchomienie

C &9,

Ustawianie
parametrow
Fieldbus

Jesli zaden modut aplikacyjny nie zostat jeszcze zatadowany do falownika, wéwczas po

uruchomieniu rozszerzonego pozycjonowania magistrali pojawi sie nastepujace okno.

F= Extended positioning via bus

si=lE

2| @]

-Fieldbus parameter

Fieldbus type
Bus address
Timeout wvalue
Timeout response

Baud rate

i

DI00: /Cantraller inkibit
DI01: Enable

DIDZ2: Fault Reset

DID3: Reference CAM
DID4: ALimnit switch Chw
DI0%: ALimit switch CCW

¢ Back Mewt »»

Lancel

iPeer—to—Peer |

Qhlline

_hanged

PROFIBUS DP | i

11014AEN

Rys. 15: Nastawianie parametrow magistrali polowej

W tym oknie nalezy przeprowadzi¢ nastepujgce ustawienia:

+ Nastawianie parametrow Fieldbus: Ustaw parametry Fieldbus. Nienastawialne
parametry sg zablokowane i nie mogg by¢ zmieniane.

Magistrala Systembus (SBus) moze by¢ zawsze nastawiana, w tym celu nie jest

wymagana zadna opcja.

Jesli do gniazda przytgczeniowego podigczona zostanie karta Fieldbus (DFP, DFI,
DFC, DFD Ilub DFE), wéwczas mozna dodatkowo wybra¢ opcje PROFIBUS,
INTERBUS, CAN, DEVICENET lub ETHERNET.

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali
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Po uruchomieniu programu "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wczytane
zostang wszystkie parametry istotne dla tej aplikaciji.

33



34

(‘@ Uruchomienie

@ Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Ustawianie
wspofczynnikéw
skalowania drogi
i predkosci

W tym oknie ustawiane sg wspétczynniki skalowania dla drogi i predkosci.

F= Extended positioning via bus

s S A

Source actual position IMOTOR ENC. (X15) j

—Calculation of the scaling

Diameter of driwving wheel j IZDD mm LI
Gearing ratio |12.34
external ratino !l
Unit for speed lm;’min j
Hlig2el o glnsEiliiie  ernctn e Ihi.-:-_,r j
encoder resolution |1 1na mm

| Calculation I

—Scaling factor for distance

[5125 toer k]

Increments i

- = ing/ [
Distance |lDl

—Scaling factor for speed
" 5 [32752 [Unit]

His T - 1/min/ [m/min

Denominator |166EI

DI00: AContraller inhibit
D101: Enable

DI0Z: Fault Aeset

D103: Reference Cak
DI04 ALimnit switch Cwd
DI05: ALimit switch COW

LCancel | <¢ Back Mext »»

B Pecr-to-Pesr | Changed  |PROFIBUSOP | o

11015AEN
Rys. 16: Ustawianie skalowania

W tym oknie nalezy przeprowadzi¢ nastepujgce ustawienia:

* Pole wyboru zrédta pozycji rzeczywistej: Wybierz, za pomocg ktérego enkodera
ma by¢ przeprowadzany pomiar drogi dla pozycjonowania.
— ENKODER SILNIKA (X15).
— ZEW. ENKODER (X14) w przypadku enkodera inkrementalnego jako enkoder
zewnetrzny.
— ENKODER ABSOLUTNY (DIP)w przypadku enkodera absolutnego jako enkoder
zewnetrzny lub na wale silnika.

Jesli uzyty zostanie enkoder absolutny, wéwczas uruchomienie opcji DIP11B nalezy
przeprowadzi¢ przed uruchomieniem modutu aplikacyjnego "Rozszerzone
pozycjonowanie magistrali"!
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Przeliczanie
wspofczynnikow
skalowania

Uruchomienie programu "Extended positioning via bus" @

Przypadek 1: Enkoder silnika lub enkoder absolutny przy wale silnika (zrédto
pozyciji rzeczywistej)

W polu "Diameter of driving wheel" ($rednica kota napedowego) lub "Spindle
slope" (skok wrzeciona) (tylko przy enkoderze silnika) wybierz odpowiednig
jednostke. Mozna wybra¢ jednostke w milimetrach [mm] lub 1/10 milimetra
[1/10 mm].

W polu "Gearing ratio" wprowadz przetozenie dla przektadni, natomiast w polu
"External ratio" przetozenie dla przektadni zewnetrzne;.

W polu "Unit for speed" (jednostka predkosci) wybierz sposrod [mm/s], [m/min]
i [1/min].

Przy pozycjonowaniu enkodera absolutnego wybierz w polu "Place of absolute
encoder" (miejsce enkodera absolutnego) opcje "Motor shaft" (przy wale silnika).
Kliknij w polu <Calculation>. Wspétczynniki "Droga" i "Predko$¢" zostang
obliczone przez program.

Przypadek 2: Enkoder zewnetrzny lub enkoder absolutny przy odcinku (zrédto
pozyciji rzeczywistej)

W przypadku uzycia enkodera zewnetrznego lub enkodera absolutnego, nalezy
recznie obliczyé wspoétczynnik skalowania dla drogi. Wsp6tczynnik skalowania dla
predkosci moze zostaé obliczony automatycznie (— kolejny rozdziat) lub recznie
(— przyktad 2).

Automatyczne przeliczanie wspotczynnika skalowania predkosci:

3

W polu "Source actual position" (zrédto pozycji rzeczywistej) wybierz opcje "Motor
encoder" (enkoder silnika).

W polu "Diameter of driving wheel" (Srednica kota napedowego) lub "Spindle
slope" (skok wrzeciona) wprowadz dang warto$¢. W polu obok wybierz zgdang
jednostke [mm] lub [1/10 mm].

W polu "Gearing ratio" oraz "External ratio" podaj poszczeg6lne wartosci
przetozen.

Kliknij w polu <Calculation>. Wspotczynnik skalowania dla predkosci obliczany
jest przez program.

Przeliczanie wspotczynnika skalowania drogi:

3

W polu "Source actual position" (zrédto pozycji rzeczywistej) wybierz opcje
"External encoder" lub "Absolute encoder". Przy pozycjonowaniu enkodera
absolutnego wybierz w polu "Place of absolute encoder" (miejsce enkodera
absolutnego) opcje "Way".

W grupie "Scaling factor for distance" (wspotczynnik skalowania drogi) w polu
"Increments” podaj liczbe impulsow, ktérg enkoder pokonuje na jednostke drogi.
Jednostkg dla impulséw jest zawsze inkrement [inc]. W polu "Distance" podaj
odpowiedni odcinek drogi.

W grupie "Scaling factor for distance" w polu "Unit" wprowadz jednostke dla
wspotczynnika skalowania drogi. Wszystkie ponizsze dane, jak np. wytaczniki
programowem offset odniesienia oraz podanie pozycji docelowej wyswietlane sg
w jednostkach uzytkownika.
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Uruchomienie
Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Wspétczynnik skalowania drogi (impulsy/droga) stuzy do okre$lania jednostki
uzytkownika (np. mm, obroty, ft). Podczas pozycjonowania wzgledem enkodera silnika
istnieje mozliwos¢ automatycznego obliczenia wspotczynnika skalowania drogi.
Nastepujgce jednostki mozna wybraé w przypadku automatycznego obliczania:

* mm
« 110 mm

W przypadku uzycia enkodera zewnetrznego lub enkodera absolutnego, nalezy recznie
obliczy¢ wspétczynnik skalowania dla drogi (— przyktad 1 oraz 2).

Przykiad 1: Naped ma by¢ pozycjonowany wzgledem enkodera absolutnego.
Predko$¢ powinna by¢ ustawiona w jednostce [m/min].

+ Dane napedu:

— Przetozenie przektadni (przekfadnia-i) = 12,34
— Przetozenie przektadni zewnetrznej (przektadnia zewnetrzna-i) = 1
— Srednica wirnika = 200 mm

¢ Dane enkodera:

— Typ: Enkoder absolutny Stahltronik WCS3

— Fizyczna rozdzielczo$¢ = 1 inkrement / 0,8 mm

— Skalowanie enkodera P955 = x8 (— ustawiane automatycznie na skutek
uruchomienia opcji DIP11B).

* Automatyczne przeliczanie wspoétczynnika skalowania predkosci:
Licznik / mianownik = 32759 / 1668 jednostka [m/min]
* Reczne przeliczanie wspotczynnika skalowania drogi:

— Rozdzielczos¢ elektryczna = 1 inkrement / 0,8 mm x P955 skalowanie enkodera
Wynik: 1 inkrement / 0,8 mm x 8 = 8 [inc/0,8 mm]

Wynik: impulsy / droga = 80 / 8 [mm]

Przyktad 2: Naped ma by¢ pozycjonowany wzgledem enkodera zewnetrznego.
« Dane napedu:

— Przetozenie przektadni (przekfadnia-i) = 12,34
— Przetozenie przektadni zewnetrznej (przektadnia zewnetrzna-i) = 1

« Dane enkodera:

- Eizyczna rozdzielczo$¢ = 1024 inkrementow / obrot
— Srednica wirnika (dimik) = 65 mm
— Skalowanie enkodera P944 = x2

* Reczne przeliczanie wspotczynnika skalowania drogi:

— Impulsy = ilo§¢ inkrementdw / obrét x 4 x P944
Impulsy = 1024 inkrementow / obroét x 4 x 2 = 8192 inkrementow

— Droga =TIT x dyirik
Droga = 3,14 x 65 mm = 204,2 mm
Wynik: impulsy / droga = 8192 / 204 jednostki [mm]

W przypadku gdy licznik (impulsy) lub mianownik (droga) nie sg liczbami catkowitymi,
wowczas mozna uzyska¢ wyzszg doktadno$é kalkulacji, je$li licznik i mianownik
zostang zwiekszone o taki sam wspétczynnik (np. 10, 100, 1000, ...). Zwiekszenie
nie powoduje ograniczen dla obszaru przesuniecia. Maksymalng wartoscig dla
"Impulsy" lub "Droga" wynosi 32767.

Podrecznik — MOVIDRIVE® MDX61B Rozszerzone pozycjonowanie magistrali




Uruchomienie (‘@ 5

Uruchomienie programu "Extended positioning via bus" @

Przeliczanie W grupie "Calculation of the scaling" (obliczanie skalowania), w menu rozwijanym "Unit
predko$ci for speed" (jednostka predkosci) mozna wybraé sposrod trzech jednostek i wykonaé
na jednostki automatyczne obliczenie wspétczynnikow skalowania. Istnieje mozliwos¢ wyboru
uzytkownika nastepujgcych jednostek dla predkosci:

e 1/min

*  mm/sek

* m/min

Jesli predkos¢ ma zosta¢ wprowadzona jako inna jednostka, wéwczas mozna
przeprowadzi¢ kalkulacje wspoéfczynnika skalowania dla predkosci (— ponizszy
przykfad).

Przyklad 1: Naped ma by¢ pozycjonowany wzgledem enkodera absolutnego.
Predko$¢ powinna by¢ zadana w mm/s.

+ Dane napedu:

— Przetozenie przektadni (przektadnia-i) = 15,5
— Przetozenie przektadni zewngtrznej (przektadnia zewnetrzna-i) = 2
— Srednica kota napgdowego (dkoto napedowe) = 200 mm

¢ Dane enkodera:

— Typ: Liniowy system pomiarowy Stahltronik WCS2

— Fizyczna rozdzielczo$¢ = 0,833 mm 2 1,2 inkrementa /mm

— Skalowanie enkodera P955=x8 (— ustawiane automatycznie na skutek
uruchomienia opcji DIP11B).

Licznik = iprzektadnia * Iprzektadnia zewnetrzna X 60
Licznik = 15,5 x 2 x 60 = 1860

*  Mianownik = IT x dyoi napedowe (IUb skok wrzeciona)
Mianownik = 3,14 x 200 = 628

Jednostka = mm/s

W przypadku gdy licznik lub mianownik nie sg liczbami catkowitymi, wéwczas mozna
uzyska¢ wyzszg doktadnos¢ kalkulacji, jesli licznik i mianownik zostang zwigkszone
o taki sam wspofczynnik (np. 10, 100, 1000, ...). Zwiekszenie nie powoduje ograniczen
dla obszaru przesuniecia. Maksymalng wartoscig dla licznika i mianownika jest 32767.
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Uruchomienie
Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

“-% Extended positioning ¥ia bus

D H%Sr 20

Software limit switch COW Software limit switch CIW
|-1000 [rm] [1ooo [rean]
Use Hardware limit switch IYES j
Feference Offset |D [romm]

Reference trawel type ]<—~ [ '

rHMaximum walues

Max. motor speed in Automatic 1000 [1/min]
Ho 50,917 [m/min]
Max. motor speed in Jog Mode 1000 [1/min]

50,917 [mfmin]
Mmax speed control 3000 [1/min]
@ DI0D: AController inhibit {LE COMW LB oW
'3 1: Enable
@ DI0Z: Fault Reset
@ DI03: Reference CAM | | | [mm1
@ DI04: Aimit switch i -1000 -500 0 500 1
@ DIDS: ALimit zwitch COW

Cancel | <« Back I et > I
(8]0 (5 -0 [Peer-to-Peer | Changed |PROFIBUSDP | 4
11016AEN

Rys. 17: Ustawianie czasu ramp i ograniczen

W tym oknie nalezy poda¢ pozycje dla wytgcznikéw programowych, offset odniesienia,
typ jazdy referencyjnej jak rowniez czas rampy i ograniczenia. Wprowadzanie danych
odbywa sie z wykorzystaniem jednostek uzytkownika.

W polu "Software limit switch left / right" wprowadz pozycje wylgcznikow
programowych. Zwr6¢ uwage, aby pozycje wytacznikéw programowych znajdowaty
sie w obrebie odcinka przesunigcia wytacznikow sprzetowych i nie pokrywaty sie
z punktem odniesienia. Je$li w obydwu polach wprowadzona zostanie warto$¢ "0",
wowczas wytgczniki programowe nie bedg aktywne.

W polu "Reference offset" wprowadz offset odniesienia. Za pomocg offsetu
odniesienia korygowany jest zerowy punkt maszyny. Obowigzuje wzor:

Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia
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Uruchomienie

C 0N

@7

W polu "Reference travel type" wybierz prawidtowy typ jazdy referencyjnej (O ... 8).

Typ jazdy referencyjnej definiuje, za pomocg ktérej strategii jazdy referencyjnej
ustalany jest punkt zerowy maszyny dla catej instalacji. Za pomocg zmiennej
IPOSPIUs® 11127 ZeroPulse definiuje sie, czy jazda referencyjna przeprowadzana
bedzie wzgledem zmiany zbocza sygnatu dla krzywki referencyjnej ("0") czy

wzgledem

nastepujgcego

impulsu zerowego enkodera Zmienna

"1").

IPOSPIUs® 1127 moze byé edytowana za pomoca IPOS-Compiler.

]

Typ 0: Punkt odniesienia jest pierwszym impulsem zerowym po lewej
od pozycji startowej przesuniecia odniesienia.

ZP
55260AXX
. Typ 1: Punkt odniesienia jest lewym koficem krzywki referencyjne;.
]Q,E [ Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia
CAM H127 ="1" odniesienie wzgledem impulsu zerowego enkodera
54947axx  H127 ="0" odniesienie wzgledem zmiany zbocza sygnatu
e, Typ 2: Punkt odniesienia jest prawym koricem krzywki referencyjnej.
: Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia
C/LM H127 ="1" odniesienie wzgledem impulsu zerowego enkodera
54948AXX  H127 ="0" odniesienie wzgledem zmiany zbocza sygnatu
Typ 3: Punktem odniesienia jest prawy wytacznik sprzetowy.
*—J Krzywka referencyjna nie jest wymagana. Po opuszczeniu krzywki
referencyjnej (pozytywne zbocze sygnatu) nastepuje jeszcze
54949AxX Swobodne przesuniecie o 4096 inkrementéw.
Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia — 4096
Typ 4: Punktem odniesienia jest lewy wytgcznik sprzetowy. Krzywka
—° referencyjpa nie jest wymagana. Po opuszczeniu krzywki
referencyjnej (pozytywne zbocze sygnatu) nastepuje jeszcze
54950AXX Swobodne przesuniecie o0 4096 inkrementéw.
Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia + 4096
Typ 5: Brak przesuniecia odniesienia. Punkt odniesienia odzwierciedla
] I [ obecne potozenie bez odniesienia do impulsu zerowego.
Punkt zerowy maszyny = obecne potozenie + offset odniesienia
54951AXX
. Typ 6: Punkt odniesienia jest prawym koricem krzywki referencyjnej.
] .\‘E Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia
CAM
54952AXX
, Typ 7: Punkt odniesienia jest lewym koricem krzywki referencyjne;.
] E‘/. [ Punkt zerowy maszyny = punkt odniesienia + offset odniesienia
CAM
54953AXX
Typ 8: Brak przesunigcia odniesienia. Punkt odniesienia odzwierciedla
] I [ obecne potozenie bez odniesienia do impulsu zerowego.
W przeciwienstwie do typu 5, jazde referencyjng typu 8 mozna
54951AXX Przeprowadzi¢ réwniez przy stanie systemu r6znym od "A".
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@ Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Ustawianie czasu
rampy w trybie
recznym i
automatycznym

Download

* W grupie "Ramp values" nalezy wprowadzi¢ czasy ramp dla "Ramp value jog mode"
(rampa w trybie recznym) i "Ramp value in auto.mode (1) and (2)" (rampa w trybie
automatycznym). Przetgczanie pomiedzy rampg 1 a rampg 2 w trybie
automatycznym realizowane jest poprzez bit 15 w stowie wyjSciowych danych
procesowych 1. Dane przyspieszenie pokazane zostanie w polu jednostki [mm/sz].

Czas rampy odnosi si¢ zawsze do predkosci obrotowej rzedu 3000 min™".

Dla czasu rampy rownego 1 sek. nastgpitoby przyspieszenie napedu w czasie 500 ms
do predkosci obrotowej rzedu 1500 min~".

Po zakonczeniu zapisu pojawi sie okno "Download".

Yo% Extended positioning via bus

0|2 |0 S| ¢ 2@

Flease click 'Help'. to getinformation albbout the wiring of the terminals and the values of the
parametars.

% Help I

To complete the cammissioning of 'Positioning wia bus', please press the 'Download' buttan,

| [T Runestended startup
~

Don't change IPOS -Programm
{* Download zeries [POS prograr

ictual IPOS program version: (MO B ISERPROGRAM ¥ 1.05
Mew IPOS pragram version: (MO B) Wo1.08

DI0D: /Controller inhibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reset

DI03: Reference Cat
L04: ALirnit zwitch T
DI05: ALimit switch COW

LCancel < Back, Download

ONMline |F‘eer-t0-F‘eer | iC.ﬂNUpenl | ]

10824AEN
Rys. 18: Okno "Download"

Przycisnij <Download>. Wszystkie niezbedne ustawienia przeprowadzone zostang w
falowniku automatycznie i uruchomiony zostanie program IPOSPYS® "Rozszerzone
pozycjonowanie magistrali”.
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Uruchomienie programu "Extended positioning via bus" @

Po zakonhczeniu tadowania danych (download) wys$wietlone zostanie zapytanie
o przejscie do monitora. W monitorze mozna przeprowadzi¢ diagnoze dla danego
zastosowania i sprawdzi¢ sygnaty sterujgce.

Information l

Start bus positioning monikar?

( ? ; Startup of bus positioning successkul,

Ja Mein |

11023AEN
Rys. 19: Uruchomienie monitora Yes/No

Za pomocg <Yes> mozna przejs¢ do monitora i ustawi¢ wybrany tryb pracy. Za pomocg
<No> nastepuje przejscie do MOVITOOLS/Shell.
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@ Uruchomienie programu "Extended positioning via bus"

Monitor Jesli po przeprowadzeniu uruchomienia ponownie zatgczona zostanie aplikacja
"Rozszerzone pozycjonowanie magistrali", wéwczas natychmiast wy$wietli sie monitor.

" Extended positioning via bus
0| 2| o0 @] @ 2@
Maonitor "'Positioning via bus’
& Decoded View |® Hexadecimal View |
* Monitor mode " Control Send P&, I
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
1-— 999999909 999999909 | crLNHET |(99999999 | (1
.EWLS' | dorrtr.inhib'rt.fenable Limit switch COW |
Ramp 2 Enaklefapid stop Limit sxwitch C
free Enablesstop Errar
Halt regulstion Brake released
s L= Integrator 1 Target posttion reached
Jog - Parameter zet 1 IPCS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Mator turning
P0O2{3: Setpoint position Pl2{3: Actual position
31— 0 firc] | 0 fnc] [3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[3]— 01 /mir] | 0[1/min] 3]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
31— 0 fms] | 0] [3]
POB6: Stop ramp Pl6: Device utilisation
31— 0 s | 5] 3]
g BIH? a"C-:ntlrc-IIer ithibit
_1. . Enable
[4——@ DI0Z Fauk Reset 5]
@ [I03 Reference Cak
@ D04 Na function
@ D05 No function
TS peer-to-Peer | changed  |PROFIBUS CP | 4
11018AEN

Rys. 20: Monitor rozszerzonego pozycjonowania magistrali

[1] PA1 Stowo sterujgce 2, dekodowane na pojedyncze bity

[2] PE1 Stowo statusowe, dekodowane na pojedyncze bity

[3] Dane procesowe w postaci dziesietnej i z jednostkami uzytkownika
[4] Status wej$¢ binarnych urzgdzenia podstawowego

[5] Potozenie wytgcznikéw programowych i aktualna pozycja napedu

Ponowne Przycisnij <Startup>, jesli chcesz ponownie przeprowadzi¢ proces uruchamiania.
uruchomienie WysSwietlone zostanie okno dla ustawiania parametrow Fieldbus (— ustep "Ustawianie
parametréw Fieldbus").
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Parametry i zmienne IPOSplus® @

5.4  Parametry i zmienne IPOSP!Us®

Przy uruchamianiu nastepujace parametry oraz zmienne IPOSPYS® sg automatycznie
ustawiane i podczas procesu "Download" tadowane do falownika:

Numer parametru P... |Index | Opis Wartos¢
100 8461 Zrodto wartosci zadanych Fieldbus
101 8462 | Zrodto sterowania Fieldbus
300 Liczba obrotéw start/zatrzymanie 1 0
301 Minimalna predko$¢ obrotowa 1 0
302 Maksymalna predkos¢ obrotowa 1 | Ustawiana poprzez interfejs
600 8335 Wejscie binarne DI01 Zezwolenie / szybkie zatrzymanie
601 8336 Wejscie binarne DI02 Brak funkgiji
602 8337 | Wejscie binarne DI03 Krzywka referencyjna
603 8338  Wejscie binarne DI04 /wytgcznik koncowy prawy
604 8339 Wejscie binarne DI05 /wytacznik koncowy lewy
605 8919 Wejscie binarne DI06 Bez zmian
(tylko MDX61B)
606 8920 Wejscie binarne DI07 Bez zmian
(tylko MDX61B)

610 8340 Wejscie binarne DI10
611 8341 Wejscie binarne DI11
612 8342 Wejscie binarne DI12
613 8343 Wejscie binarne DI13 B
614 8344 Wejscie binarne DI14 Brak funkeji
615 8345 Wejscie binarne DI15
616 8346 Wejscie binarne DI16
617 8347 Wejscie binarne DI17
620 8350 Wyjscie binarne D001 /Awaria
621 8351 Wyjscie binarne D002 Gotéw do pracy
630 8352 Wyjscie binarne D010
631 8353 Wyjscie binarne D011
632 8354  Wyjscie binarne D012
633 8355 Wyjscie binarne D013

—— Brak funkgcji
634 8356 Wyjscie binarne D014
635 8357 Wyjscie binarne D015
636 8358 Wyjscie binarne D016
637 8359 Wyjscie binarne D017
700 8574 | Tryb pracy ...&IPOS
730 8584 Funkcja hamowania 1 WE.
813 8600 |Adres SBus
815 8602 Czas Timeout SBus
816 8603  Szybkos¢ przesytu . . .

- - Ustawiana poprzez interfejs

819 8606  Czas Timeout fieldbus
831 8610 Reakcja na Timeout Fieldbus
836 8615 | Reakcja na SBus-TIMEOUT
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@ Parametry i zmienne IPOSplus®

Numer parametru P... |Index Opis Wartos¢

870 8304 Opis wartosci zadanej PA1 Stowo sterujace 2
871 8305 Opis wartosci zadanej PA2

872 8306 Opis warto$ci zadanej PA3

873 8307 Opis wartosci rzeczywistej PE1 IPOS PA-Data
874 8308 Opis wartosci rzeczywistej PE2

875 8309 Opis wartosci rzeczywistej PE3

876 8622 Zezwolenie dla danych PA WL

900 8623  Offset odniesienia

903 8626 Typ jazdy ref. Ustawiany poprzez interfejs
941 Zrédto pozyciji rzeczywistej

Zmienna IPOSP!Us® Opis

H1 Maks. predko$¢ obrotowa silnika w auto

H2 Maks. predkosc¢ obrotowa silnika w trybie recznym
H3 Wspoiczynnik skalowania drogi - licznik

H4 Wspotczynnik skalowania drogi - mianownik

H5 Wspoiczynnik skalowania predkosci - licznik

H6 Wspoiczynnik skalowania predkosci - mianownik

H7 Rampa 1

H8 Rampa 2

H102 Srednica kota napedowego (x1000)

H103 Przekfadnia-i (x1000)

H104 Przektadnia zewnetrzna-i (x1000)

H115 Switch-SBUS

H125 Wskaznik za zmiennej Scope H474

H126 Wskaznik za zmiennej Scope H475

H127 Odniesienie wzgledem impulséw zerowych enkodera
H496 SLS_right Wytgcznik sprzetowy w prawo (INKR)

H497 SLS_left Wytgcznik sprzetowy w lewo (INKR)

H509 ActPos_Abs Pozycja rzeczywista DIP

H510 ActPos_Ext Pozycja rzeczywista X14

H511 ActPos_Mot Pozycja rzeczywista X15

H1002 ScopeDelay

Po uruchomieniu dane parametry oraz zmienne IPOSP!US® pie moga by¢ wiecej
zmieniane!
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Zapisywanie zmiennych IPOSplus® @

5.5 Zapisywanie zmiennych IPOSP/Us®
Zmienne IPOSPYS® moga byé zapisywane w trakcie pracy programu "Scope"
w MOVITOOLS®. Mozliwe jest to tylko dla falownikéw MOVIDRIVE® MDX61B.

Do zapisywania stuzg obydwie 32-bitowe zmienne IPOSPYS® 474 | H475. Przy uzyciu
dwéch zmiennych wskazan (H125/H126) na H474 i H475 mozna zapisaC kazdg
dowolng zmienng IPOSP"YS® za pomoca programu "Scope™:

* H125 — Scope474Pointer
* H126 — Scope475Pointer

Numer zmiennej IPOSPUS® ktora ma zostac zapisana za pomocg programu "Scope",
musi by¢ wprowadzona za posrednictwem pola wartosci zmiennych kompilera IPOS
do zmiennej wskaznika H125 lub H126.

Przyktad Zapisana ma zosta¢ zmienna IPOSPYS® (1511 Aktualna pozycja silnika. Postepowaé
w podany sposob:

» W programie "Scope" w polu zmiennej wprowadz warto$¢ 511 dla zmiennej H125.

i 1POS Variables =10l x|
Identifier Value <]
Hiz4 o |

HlZa a

H127 [} -
L[_I Mo

10826AXX

« W programie "Scope" pod [File] / [New] dokonaj parametryzacji kanatu 3 na zmienng
IPOS H474 LOW oraz kanatu 4 na zmienng IPOS H474 HIGH. Program "Scope"
zapisuje teraz warto$¢ zmiennej IPOSPUS® H51 1,

@ Trogeracive Measurement Walues

) Data available Channel 1 ctual speed [rpm] I

0 Recarding active Channel E:ISEtF":'int speed [rpm] LI
Channel &{IPOS Variable H474 LOW [
BTN POS - ariable H474 HIGH

10827AEN

+ Kopiowanie zmiennych wskaznika na zmienng IPOSPYS® H474 lub H475
wykonywane jest w programie IPOSPIUS® \ TASK 3.

* Predko$¢ (polecenia / ms) dla Task 3 zalezna jest od wydajnosci procesora
urzagdzenia MOVIDRIVE® MDX61B.

W zmiennej H1002 zapisany jest czas (ms), kitory potrzebny jest w Task 3,
aby skopiowaé warto$ci ze zmiennej wskazan na zmienne IPOSPUS® H474 | H475.
Jesli wartos¢ wynosi zero, wéwczas proces kopiowania trwa mniej niz 1 ms.
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6 Eksploatacja i obstuga
6.1 Rozruch napedu

Po zakonczonej operacji "download" nalezy za pomocg komendy "Yes" przej$¢
do monitora "Extended positioning via bus" (rozszerzone pozycjonowanie magistrali).
Za pomocg bitéw 11 i 12 dla "PA1: stowo sterujgce 2" mozna wybraé tryb pracy.
Przestrzegaj nastepujgcych wskazéwek w celu uruchomienia napedu. Dotyczy
wszystkich rodzajéw pracy:

+ Wejscia binarne DIZQD "/BLOKADA STOPNIA MOCY/" oraz DIg3
"ZEZWOLENIE/SZYBKIE ZATRZ." muszg otrzymac sygnat "1".

+ W przypadku sterowania poprzez magistrale polowa/systemowa: Ustal bit sterujgcy
PA1:0 "BLOKADA STOPNIA MOCY/ZEZWOLENIE" = "0" oraz bity sterujgce PA1:1
"ZEZWOLENIE/SZYBKIE ZATRZ." i PA1:2 "ZEZWOLENIE/STOP" = "1".

Tryby pracy Stowo wyjsciowych danych procesowych 1 (PA1) obsadzone jest nastepujgco:
* PA1: Stowo sterujgce 2

[15]74]13][12]11]10] 9] 8] 7]6]5]4]3]2]1]0]

/SWES—' [__Blokada stopnia
mocy/Zezwolenie
Zezwolenie/
Rampa 1/2 (4 PD) Szybkie
zatrzymanie
Zarezerwowang ——— L Zezwolenie/Stop
5 [P | Regulacjana
Wybdr trybu 2 pozycji postojowej
Wybér trybu 20 Przetgczanie
rampy
Przetgczanie
Tryb reczny— zestawu
parametrow
Tryb reczny + Reset btedu
Start Zarezerwowana

Opcja "Jazda kalibracyjna wylgcznikbw programowych" w trybie recznym
(Bit 15:/SWES) dostepna jest tylko w potaczeniu z MOVIDRIVE® MDX61B.

* Tryb reczny (DI11 ="1" oraz DI12 ="0")

— W trybie recznym, naped moze poprzez bit 9 i 10 w stowie sterujgcym 2 (PA1)
przesung¢ sie w prawo lub w lewo.

— Predkos¢ w trybie recznym jest zmienna i jest przypisywana ze sterowania PLC
poprzez magistrale Bus.

* Tryb odniesienia (DI11 ="0" i DI12 = "1")

W trybie odniesienia mozna poprzez Bit 8 w stowie sterujgcym 2 (PA1) uruchomic
przesunigcie odniesienia. Za pomocg przesuniecia odniesienia ustalany jest punkt
odniesienia (punkt zerowy maszyny) dla absolutnego procesu pozycjonowania.
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+ Tryb automatyczny (DI11 = "1" oraz DI12 = "1")

Pozycja docelowa odnosi sie do punktu zerowego maszyny, ktéry zostat wczesniej
ustalony w wyniku przeprowadzenia jazdy referencyjnej. Konieczne jest
przeprowadzenie jazdy referencyjne;.

Maksymalnie dostepna dtugos$¢ odcinka przesuniecia zalezna jest od nastawionej
jednostki odcinka. Przyktady:

+ Jednostka odcinka [1/10 mm] — droga przesuniecia = 3,27 m
« Jednostka odcinka [mm] — droga przesunigcia = 32,7 m
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@ Tryb pracy z monitorem

6.2 Tryb pracy z monitorem

W trybie pracy z monitorem dla aplikacji "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali"
pokazane sg dane, ktére przesytane beda poprzez Fieldbus. Wejsciowe i wyjSciowe
dane procesowe odczytywane sg cyklicznie i przedstawiane w postaci szesnastkowe;.

"<} Extended positioning via bus

EIE = D

2| @]

Maonitor ‘Positioning via bus’

< Decoded View | & Hexadecimal View |
&+ Monitor mode = Control Send P |
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
N— 9009099009 99000999 | crLnET |(99999909 (2]
mois| | dontr. inhibitienable Limit switch cod |
Ramp 2 Erableirapid stop Lirmit swvitch vy
free Enablesstop Errar
Halt regulation Brake released
ieserved Integratar 1 Target position reached
Jog - Parameter =et 1 IPOS reference
Jog + Reset fautt Inverter resady
Start  free fotor turning
P0O2{3: Setpoint position Pl12£3: Actual position
(31— 0 finc} | 0 [inc] 3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
3] I 0 [1/min] | 0 [1/min] [3]
PO5: Start ramp PI5: Activ current
(3] 0[ms] | 0p%] (3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
31— 0 [ | 5[] 31
= Blg? Ecngtlroller itrhibit
_ 1. . Enable
(4~ @ DIOZ Fault Fieset —[5]
& DI03: Reference Cak
@ DI04: No function
& DI0S: Mo function
Eancel << Back Commissioning
S [Peer-to-Peer Changed  |PROFIBUS DP | v
11018AEN

Rys. 21: Tryb pracy z monitorem
* Na $rodku okna wyswietlane sg wej$ciowe i wyjéciowe dane procesowe.

« Zrédlo sterowania mozna przetaczyé poprzez zaznaczenie pola opcji "Monitor"
lub "Control":

— Monitor: Dane procesowe odczytywane bedg przez nadrzedne sterowanie,
za posrednictwem Fieldbus.

— Sterowanie: Dane procesowe ustawiane sg poprzez PC. Naped moze byc¢
sterowany poprzez PC bez nadrzednego sterowania. Za pomocg myszy mozna
ustawiaC lub kasowac poszczegélne bity stowa sterujgcego PA1. Wartosci w
polach PA2 "Setpoint speed" (warto$¢ predkosci zadanej) oraz PA3 "Target
position" (pozycja docelowa) muszg by¢ wartoSciami liczbowymi. Aby przesta¢
dane procesowe do falownika, naci$nij pole <Send PO>.
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6.3 Tryb reczny
« PA1:12="0"iPA1:11="1"

Tryb reczny mozna wykorzysta¢ do prac serwisowych, aby przesuwa¢ naped
niezaleznie od trybu automatycznego. Nie jest konieczne wczesniejsze
przeprowadzenie jazdy referencyjne;.

¥ Extended positioning via bus
NEL T R
Monitor 'Positioning via bus'
& Decoded View |® Hexadecimal View |
" Monitor mode o+ Control Send P&, |
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
990079009 90000009 | CHRLMBET |P090T90O
.fSIJ\ILSl | du:urrtr.inhih'rtfenahle Limit sswitch GO |
Famp 2 Enzblefrapid stop Limnit swwitch CY
free Enablefstop Error
SR Halt regulation Brake releazed
Jog Moc Integrator 1 Target position reached
Jog - Farameter st 1 IPOS reference
Jog + Reset faut Inverter rescdy
Start  free Motar turning
P02{3: Setpoint position P12/3: Actual position
o [ el | 0 finc]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 [t | 0 [1/min]
PObL: Start ramp PI5: Activ current
[1000 | mel | 0[%]
PO&: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | imsl | B[]
@ DIOD: Contraller inhibit
@ [|01: Enable
@ D02 Fault Feset
@ DI03: Reference Catd
@ DI04 Mo function
@ D05 Ma function
LCancel < Back Commizzioning
1A= Peer-to-Peer | Changed |PROFIBUSDP | 4

11019AEN
Rys. 22: Tryb reczny

* Uruchom naped poprzez ustawienie bitu sterujgcego PA1:9 "Reczny naprzéd”
lub PA1:10 "Reczny w tyt-". Dzieki temu mozna przesuwa¢ naped w obydwu
kierunkach. Jesli skasowany zostanie "Reczny naprzod" lub "Reczny w tyl",
wowczas naped zatrzyma sie.

* Predkosc¢ ustalana jest poprzez PA2: warto$¢ zadana predkosci.

Przestrzegaj wskazéwek w rozdziale "Wytgczniki programowe".
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6.4 Tryb odniesienia
« PA1:12="1"iPA1:11="0"

Poprzez jazde referencyjng (np. na jednym z dwdch wytgcznikéw sprzetowych),
ustalany jest punkt odniesienia.

H+7 Extended positioning via bus _ O] %]

Monitor "Positioning via bus’

< Decoded View |® Hexadecimal Viewl

" Monitar mode % Contral Send P I

P0O1: Controlword 2 Pl1: Statusword

| 999000002 900000229 | CRLNET 2990900000

s | dortr. inhibitiensble Limt switch CCe |
Ramp 2 Enaklefrapid stop Limit sweitch O
free Enaklefztop Errar
= - Halt regulstion Brake released
eference Travel Integratar 1 Target poszition reached
Jog - Parameter set 1 |POS reference
Jog + Reset fault Iverter ready
Start  free Motor turning
P0O2{3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
[o | el | 0 finc]
FPO4: Setpoint speed Fl4: Actual speed
[1000 | [Hmin] | 01 /min]
PO5: Start ramp Pl5: Activ current
{1000 | sl | 0 (%]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | imsl | B (%]
@ DI0D: Contraller inhibit
@ D|01: Enable
@ D02 Fault Reset
@ DI03; Reference Cakd
@ DI04 Mo function
@ DI05: Mo function
Cancel < Hack Commigsioning
ST Feer-to-Peer | Changed  |PROFIBUSDP | i

11020AEN

Rys. 23: Tryb odniesienia

* Przed rozpoczeciem jazdy referencyjnej upewni¢ sie, czy ustawiony jest
prawidtowy typ jazdy referencyjnej (P903). W przeciwnym razie nalezy ponownie
rozpocza¢ uruchamianie i ustawi¢ zadany typ jazdy referencyjnej.

* Aby rozpoczgc¢ jazde referencyjng ustaw PA1:8 "Start" na "1". Sygnat "1" musi by¢
obecny przez caly czas trwania jazdy referencyjnej. Po udanej jezdzie referencyjnej
ustawiany jest PE1:2 "Odniesienie IPOS". Sygnat "1" na PA1:8 "Start" moze zosta¢
zdjety. Naped posiada teraz odniesienie.

+ Predkosci obrotowe dla jazdy referencyjnej ustawia sie za pomocag parametrow
P901 i P902.
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* Podczas jazdy referencyjnej wykorzystywana jest rampa zatrzymania (P136).
Jesli jazda referencyjna przerwana zostanie na skutek odjecia bitu startowego,
wowczas uzywana bedzie rampa pozycjonowania 1 (P911).

« W trakcie przesuwania odniesienia na wytacznik sprzetowy (typ 3 i 4),
po opuszczeniu obszaru wytgcznika sprzetowego naped obréci sie dalej o 4096
inkrementéw.

* Przestrzegaj wskazbéwek w rozdziale "Wytaczniki programowe".
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Tryb automatyczny

Tryb automatyczny

« PA112="1"iPAT:11="1"

W trybie automatycznym mozna przeprowadzi¢ pozycjonowanie absolutne dla napedu (o$
musi posiada¢ odniesienie) wzgledem zerowego punktu maszyny (punkt odniesienia).

1. Pozycja docelowa zadawana jest poprzez PA2 i PA3, predko$¢ poprzez PA2, rampa

rozpedowa poprzez PA5, natomiast rampa hamujaca poprzez PA6.

2. W przypadku sterowania poprzez 4 dane procesowe, rampa pozycjonowania moze
by¢ przetaczana poprzez PA1:15 na jedng z dwoch ramp, zdefiniowanych przy

uruchamianiu.

3. Jesli forma rampy (P916) ustawiona jest na "LINIOWA" lub "OGRANICZENIE
WSTECZNE", wowczas predko$¢ oraz czas ramy mozna zmienia¢ w trakcie jazdy.
W przypadku pozostatych form rampy, zaréwno predko$¢ jak i czas rampy mozna

zmieniac tylko przy zatrzymanej instalacji lub osi bez zezwolenia.

¥ Extended positioning via bus

0= 6 % S kel

Monitor "Positioning via bus’
& Decoded View |® Hexadecimal Viewl

£ Manitor mode

* Contral

Send Pé |

PO1: Controlword 2

Pi1: Statusword

2990 9090 90000

- CTALINHET (@ 999299

| darrtr.inhibit.fenable Limit stritch CO:‘\" |

JEWLS|
Ramp 2
free

Enshbleirapid stop

Limit sweitch G

Rys. 24: Tryb automatyczny

Enablefstop Errar
Halt regulstion Brake released
Mﬁmé Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Motor turning
PO2{3: Setpoint position Pl243: Actual position
[10000 | linel | 0 finc]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000  [min] | 0 [1/min]
PO5: Start ramp Pl5: Activ current
[1000 | sl | 0[%]
POb: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 |l | B1%]
& DI00: AContaller inkibit
@ [|01: Enable
@ DI0Z Fault Reset
@ DI03: Reference
@ DI04 Mo function
@ DI05: Mo function
LCancel o< Back Commigsioning
(SNl Peer-to-Peer | Changed  |[PROFIEUSDP | V.
11021AEN

* Aby rozpoczg¢ pozycjonowanie ustaw PA1:8 "Start" na "1". Sygnat "1" musi byc¢

obecny przez caty czas trwania pozycjonowania.
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Przyktad: Zadanie
pozycji docelowej
w sfowie
podwdjnym

Tryb automatyczny @

* Po udanym pozycjonowaniu ustawiony zostanie PE1:3 "Pozycja docelowa
osiggnieta". Naped zatrzyma si¢ w ustalonej pozycji.

« Jesli przy ustawionym bicie PA1:8 "Start" zadana zostanie poprzez PA3 nowa
pozycja docelowa, wéwczas nastgpi natychmiastowe przesuniecie do nowego
potozenia.

Falownik przekazuje cyklicznie do sterowania pozycje rzeczywistg poprzez stowa
procesowych danych wejsciowych PE2 oraz PE3. Dodatkowo poprzez PE4, PE5 oraz
PE6 falownik przesyfa informacje do sterowania o predkosci rzeczywistej, wartosci
pragdu czynnego i obcigzeniu urzgdzenia.

Zadana pozycja docelowa: +70000 mm (11170hex).
Zawarto$¢ PA2 i PA3 w postaci szesnastkowe;:
+ POSITION HI:1
+ POSITION LO:1170
Zawarto$¢ PA2 i PA3 w postaci dziesietnej:
+ POSITION HI:1
+ POSITION LO: 4464
Jesli pozycja docelowa zostanie zadana przez PLC jako warto$¢ ujemna, wowczas
proces przedstawia sie w stowach danych procesowych w nastepujgcy sposéb:
+ Zadana pozycja docelowa: —70000 mm (FFFF EE90hex)
Zawartosc¢ PA2 i PA3 w postaci szesnastkowej:
— POSITION HI: FFFF
— POSITION LO: EE90
Zawartos¢ PA2 i PA3 w postaci dziesietne;:

— POSITION HI: -1
— POSITION LO: 61072

« Za pomocg trybu rampy P917 okre$lane jest uzycie rampy pozycjonowania 2 (P912).
Jesli P917 ustawiony jest na MODE 1, wowczas za pomocg rampy pozycjonowania 2
(P912) nastapi opdznienie przy najezdzie na pozycje docelowg (hamowanie przy celu).

» Jesli w trakcie jazdy (P917 = MODE 1) zmieni sie predkos¢, wowczas do opoznienia
wykorzystana zostanie rampa pozycjonowania 1 (P911).

+ Jesli w trakcie jazdy, przy ustawieniu P912 na MODE 2, zmieni si¢ predko$¢, wowczas
do opdznienia wykorzystywana bedzie zawsze rampa pozycjonowania 2 (P912).
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@ Wykresy taktowania

6.6 Wykresy taktowania

Dla wykres6w taktowania wazne sg nastepujgce zatozenia:
+ DIZJ "IBLOKADA STOPNIA MOCY" ="1" (brak blokady)
+ DIg1"ZEZWOLENIE/SZYBKIE ZATRZ." ="1"

* PA1:1 "ZEZWOLENIE/SZYBKIE ZATRZ." = "1"

* PA1:2"ZEZWOLENIE/STOP" ="1"

Na wyjsciu DB0OO ustawiony jest bit "/Hamulec", dzieki czemu hamulec zostaje
zwolniony a naped zatrzyma sie w ustalonej pozycji (— 7-segmentowe wskazanie = "A")

Tryb reczny

| [1\] | [2\] | | | |

l l 50ms | l 1 l 1 |

1 1 - 1 ! | ! 1

PA1:8 : : : : : ; : :

PAT) ————— | : :

PA1:10 l l l 1 ; 1 l

PAT:11 —— 1 | | l | | l

e —

ntmin] A | | | | | 3 | |

me /——\ A

0 — — >

PA2 - | | | M | |

54963AXX
Rys. 25: Wykres taktowania trybu recznego

PA1:8 = Start [1] = Start osi na skutek ustawienia bitu "Reczny naprzéd"

PA1:9 = Reczny naprzéd [2] = Start osi na skutek ustawienia bitu "Reczny w tyt —"
PA1:10 = Reczny w tyl-

PA1:11 = Mode Low

PA1:12 = Mode High
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(1]

Tryb odniesienia

PA1:11
PA1:12
DIO3
PE1:2

55

54964AXX

Krzywka referencyjna
Odniesienie IPOS

Mode Low
Mode High

Start

Jesli naped stoi, wéwczas ustawiany jest bit PE1:2 "Odniesienie IPOS". Naped

Przesuniecie na krzywke referencyjng
posiada teraz odniesienie.

Opuszczenie krzywki referencyjnej

[1] = Uruchomienie jazdy referencyjnej (typ jazdy referencyjnej 2)

Rys. 26: Wykres taktowania trybu odniesienia

PA1:8
PA1:11
PA1:12
DI03
PE1:2
[2]

[3]

[4]
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©)

(

6

Tryb

automatyczny

PA1:8

PAT:11 ——

N

- D] =SS

~ ~ = <

< L €

o a = °
c

56250AXX

Rys. 27: Wykres taktowania trybu automatycznego

Start

PA1:8

Mode Low

PA1:11

Mode High

PA1:12

Pozycja docelowa osiggnieta

PE1:3

Wybér automatyki absolutnej

[1]

Uruchomienie pozycjonowania (pozycja docelowa = PA3)

Pozycja docelowa osiggnieta

[2]
[3]
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Wykresy taktowania @
Jazda Po najechaniu na wytacznik sprzetowy (DI04 = "0" lub DIO5 = "0") ustawiony zostanie
kalibracyjna bit PE1:5 "Btad", a naped zatrzyma sie awaryjnie w ustalonym potozeniu.
wytacznikow Aby przesunaé swobodnie naped, postepuj w podany sposob:
sprzetowych

* Trybreczny: Ustaw bit PA1:9 "Reczny naprzdd" = "0" oraz PA1:10 "Reczny w tyt—" ="0".
* Tryb automatyczny: Ustawi¢ bit PA1:8 "Start" = "0".
+ Ustawic bit PA1:6 "Reset" na "1". Bit PE1:5 "Bfgd" zostanie skasowany.

* Wytacznik sprzetowy wykonuje automatycznie jazde kalibracyjng z ustalong
w P902 Predkos¢ obrotowa odniesienia 2 predko$cig obrotowa.

* Po wykonaniu jazdy kalibracyjnej wytgcznika sprzetowego, mozna ponownie
skasowaé PA1:6 "Reset" i ustawi¢ zgdany tryb pracy.

, M 4 3 :
PA1:11 é ; <50_ms>§ E ;
PA1:6 |
] !
DIO4

PE1:5 ——— ———

n[min] A
re |- «\ | |
0 S N — -
Po02 — | i i :
Y ! ! ! !
54968AXX
Rys. 28: Wykres taktowania jazdy kalibracyjnej wytgcznikow koncowych
PA1:11 = Mode Low PA1:6 = Reset
PA1:12 = Mode High PE1:5 = Btad

DI04 = Wytgcznik koncowy prawy

[1]1 = Najechano na prawy wytacznik sprzetowy, naped hamuje za pomocg rampy
awaryjnego zatrzymania.

[2] = Ustawiony zostanie PA1:6 "Reset". Wykonano jazde kalibracyjng wytacznika
sprzetowego.

[3] = Wykonano jazde kalibracyjng wytacznika sprzetowego.
Jesli najechany zostanie uszkodzony wytgcznik sprzetowy (brak pozytywnego zbocza

sygnatu na DI04 lub DIO5 podczas jazdy kalibracyjnej), wéwczas nalezy zatrzymaé
naped poprzez odigczenie zezwolenia (zacisku lub Bus).
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6.7 Informacje o btedach

Reset

Aktywny Timeout

Pamie¢ btedéw (P080) zapisuje pie¢ ostatnich komunikatow o bledach (btedy t-0...t-4).
Za kazdym razem kasowany jest najstarszy komunikat o btedach w przypadku
wystgpienia wiecej niz pieciu btedéw. W momencie wystgpienia zakiécenia zapisywane
sg nastepujgce informacije:

Wystgpit btgd e Status wejsc/wyj$¢ binarnych e Tryb roboczy przetwornicy e Status
przetwornicy e Temperatura radiatora e Predkos¢ obrotowa e Prad wyjsciowy ¢ Prad
czynny e Obcigzenie urzadzenia e Napiecie obiegu posredniego e Czas stanu pracy e
Czas stanu zezwolenia e Zestaw parametrow ¢ Obcigzenie silnika.

W zalezno$ci od zaktécenia mozliwe sg trzy reakcje wytgczajgce; w czasie zakiocenia
przetwornica zostaje zablokowana:

+ Natychmiastowe wylaczenie:
Urzadzenie nie moze juz wyhamowa¢ napedu; stopien wyjSciowy zostaje w
przypadku wystgpienia btedu zablokowany i natychmiast zatgcza sie hamulec
(DB@Q "/Hamulec" = "0").

* Szybkie zatrzymanie:
Nastepuje wyhamowanie napedu na rampie zatrzymania t13/t23. W momencie
osiggniecia liczby obrotéw, przy ktérej mozliwe jest zatrzymanie, zatgcza sie
hamulec (DB@9 "/Hamulec" = "0"). Stopien wyj$ciowy zostaje po uptywie czasu
zatgczenia hamulca zablokowany (P732 / P735).

» Zatrzymanie awaryjne:
Nastepuje wyhamowanie napedu na rampie zatrzymania t14/t24. W momencie
osiggniecia liczby obrotow, przy ktérej mozliwe jest zatrzymanie, zatacza sie
hamulec (DBJ@ "/Hamulec" = "0"). Stopien wyjsciowy zostaje po uptywie czasu
zatgczenia hamulca zablokowany (P732 / P735).

Komunikat o btedach daje sie skasowac poprzez:
+ Wylgczenie i ponowne wigczenie do sieci.
Zalecenie: Dla stycznika sieciowego K11 zachowa¢ minimalny czas wytaczenia 10s.

* Reset poprzez wejscie binarne DIZ3. Na skutek uruchomienia aplikacji
"Rozszerzone pozycjonowanie magistrali", wejscie binarne zostanie obsadzone
funkcjg "Reset".

* Tylko w przypadku sterowania poprzez magistrale polowa/systemowsg: "0"—>"1"—"1"
sygnat do bitu PA1:6 w stowie sterujgcym PA1.

W managerze MOVITOOLS® przycisnij klawisz Reset.

10842AEN

Rys. 29: Reset za pomoca MOVITOOLS®

* Manualny reset w MOVITOOLS/Shell (P840 = "YES" lub [Parameter] / [Manual reset]).
*  Manualny reset z DBG60B (MDX61B) lub DBG11A (MCH4_A).

Jesli falownik jest sterowany poprzez ztgcze komunikacyjne (Fieldbus, RS485 lub SBus)
i jesli wylaczono i witgczono sie¢ lub przeprowadzono reset btedu, to zezwolenie
pozostanie nieaktywne tak dtugo, pdki falownik nie otrzyma ponownie aktualnych danych
ze zlgcza kontrolowanego przez Time out.
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6.8 Komunikaty o btedach

Wskazania Kod btedu / ostrzezenia wy$wietlany jest w kodowanym formacie binarnym, przy
jednoczesnym zachowaniu kolejnosci wskazan:

T4
1
N 1 z
\\ : //
________ Pulsuje, ok. 1's
// ! \\
N
1

v
L Wskazania wytaczone, ok. 0,2 s
L
v
il Miejsce dziesietne, ok. 1's
il
v
[ Wskazania wytaczone, ok. 0,2 s
L
v
il Miejsce jedynkowe, ok. 1's
L1
v
[ Wskazania wytaczone, ok. 0,2 s
L

I

01038AXX

Po przeprowadzeniu resetu lub jesli kod btedu / ostrzezenia przyjmie ponownie
warto$¢ "0", wyswietlacz przetaczy sie na wskazania robocze.

Lista bfedéw W ponizszej tabeli przedstawiono wybrane komunikaty z petnej listy btedéw
(- Instrukcja obstugi MOVIDRIVE®). Przedstawiono tylko te btedy, ktére moga
wystgpi¢ szczegoblnie w przypadku tej aplikaciji.

Punkt w kolumnie "P" oznacza, iz reakcja jest mozliwa do zaprogramowania
(P83_reakcja na biedy). W kolumnie "Reakcja" podane s3g reakcje ustawione
fabrycznie.

Kod
btedu

00 brak btedu -

Nazwa Reakcja P|Mozliwa przyczyna Srodki zaradcze

¢ Przedtuzyé rampy hamujace

Sprawdzi¢ zasilanie rezystora hamujacego
Sprawdzi¢ dane techniczne opornika
hamowania

Zmniejszy¢ obcigzenie
Zwiekszy¢ ustawiony czas opdznienia

Natychmiastowe

wylgczenie Napigcie obwodu posredniego zbyt wysokie |

07  Przepiecie Uz

* Regulator obrotéw lub regulator
pradowy (w trybie pracy VFC bez

0

enkodera) pracuje na granicy (P501 lub P503).
ustawienia ze wzgledu na przecigzenie |+  sprawdzi¢ podtgczenie enkodera, ewent.
08 Kontrola Natychmiastowe mechaniczne lub brak fazy w sieci lub Zamieni¢ parami A/A i B/B
predkoscin  |wylaczenie silniku. Sprawdzi¢ napiecie zasilajagce enkodera

Sprawdzi¢ ograniczenie prgdowe
W razie potrzeby przedtuzy¢ rampy
Sprawdzi¢ zasilanie silnika i silnik

* Enkoder niewtasciwe podtgczony lub
btedny kierunek obrotu.
W przypadku regulacji momentu

e o o o o

przekroczona zostanie np,ks- Sprawdzi¢ fazy sieci
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©)

E;‘;‘;u Nazwa Reakcja PMozliwa przyczyna Srodki zaradcze
*  Sprawdzi¢ zawarto$¢ pamigci programu i, jesli
* Rozpoznano niewtasciwe polecenie dla to konieczne, skorygowac.
10 | IPOS-ILLOP Zatrzymanie wykonania programu IPOSPUs® « Zatadowac wtasciwy program do pamieci
awaryjne » Niewtasciwe warunki do wykonania programu.
polecenia. «  Sprawdzi¢ przebieg programu (— IPOSPlus®
podrecznik)
*  Przewdd enkodera lub ekran
Natvchmiast niewtasciwie podtgczone Sprawdzi¢ czy przewdd i ekran enkodera sg
14  |Enkodera alychmiastowe Zwarcie/przerwanie przewodu wiasciwie podtgczone, czy nie ma zwarcie /
wylaczenie f
enkodera przerwania przewodu.
*  Enkoder uszkodzony
*  Wywota¢ ustawienie fabryczne, przeprowadzié¢
. reset i ponowng parametryzacje.
25 EEPROM Sazt};kz);ﬁanie s;ﬁiggiswpu do EEPROM lub do karty W przypadku ponownego wystgpienia
zasiegna¢ porady w serwisie SEW.
* Zamieni¢ karte pamieci.
Fieldbus Szybkie W ramach zaprojektowanej czuto$ci *  Sprawdzi¢ program komunikacyjny Master'a
28 Ti . e progowej nie doszto do komunikacji miedzy « Przedtuzy¢ czas Fieldbus Timeout (P819) lub
imeout zatrzymanie e - )
urzadzeniami master i slave. wytaczy¢ kontrole
29 ::J\z;r:cr;ik Zatrzymanie W trybie pracy IPOSPUS® najechano na «  Sprawdzi¢ zakres przesuniecia.
krancowy awaryjne wytgcznik krancowy. *  Skorygowac program uzytkownika.
» Silnik zbyt goracy, zadziatat czujnik TF |«  Ochtodzi¢ silnik i skasowa¢ btgd
« TF silnika nie podfaczony lub «  Sprawdzi¢ przytgcza / potgczenie pomiedzy
31 Czujnik TF brak podtgczony niewtaéciwie@ MOVIDRIVE® a TF.
Reakcja « Potgczenie MOVIDRIVE™ i TF na *  Gdy nie podfaczony jest czujnik TF: mostek
silniku przerwane X10:1 z X10:2.
« Brak mostka pomiedzy X10:1 a X10:2. = P835 ustawi¢ na "Brak reakcji".
*  Typ kart opcji niedopuszczalny. *  Wiozy¢ whasciwg karte opciji.
*  Zrodto wartosci zadanych, zrodto * Ustawi¢ wiasciwe zrodto wartosci
36 Brak opgi Natychmiastowe sterowania lub tryb roboczy sg zadanych (P100).
wytaczenie niedopuszczalne dla tej karty opc;ji. *  Ustawi¢ wtasciwe zrédio sterowania (P101).
« Ustawiono niewtasciwy typ enkodera | Ustawi¢ wtasciwy tryb pracy (P700 lub P701).
dla DIP11A. *  Wprowadzi¢ wtasciwy typ enkodera.
«  Sprawdzi¢ podtaczenie enkodera nadawczego
« Enkoder nadawczy niewtasciwie ¢ Przedtuzyé rampy
podtgczony *  Zwiekszy¢ czes¢ P
*  Zbyt krotkie rampy rozpedowe « Ponownie sparametryzowac¢ regulator
42 Btad Natychmiastowe ol Czes¢ P regulatora pozycji zbyt mata predkosci obrotowe;j
propagowany \wytaczenie * Regulator obrotow Zzle «  Zwiekszy¢ tolerancje btedu nadazania
sparametryzowany * sprawdzi¢ okablowanie enkodera, silnika i fazy
*  Wartos$¢ dla tolerancji btedu nadazania sieci.
zbyt mata «  Sprawdzi¢, czy mechanika nie pracuje za
ciezko, nie dojechata do blokady.
Suma Natychmiastowe Zaktécenia w elektronice falownika. ewent.
94  kontrolna wvlaczenie wskutek oddziatywan EMV lub uszkodzenie |Odesta¢ urzadzenie do naprawy.
EEPROM v podzespotow.
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7 Kompatybilnos¢ MOVIDRIVE® A/ B/ compact
7.1  Wazne wskazowki

Projektowanie
MOVIDRIVE®
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact

Kompatybilnos¢
zaciskow
sprzetowych

Wytacznik
programowy

Zapis zmiennych
IPOSPIus®

Obiekt nadawczy
SBus dla
DriveSync Slave

Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" dla MOVIDRIVE®
MDX61B oferuje dodatkowe funkcje, ktdére nie sg oferowane w potgczeniu z
MOVIDRIVE® MD_60A lub MOVIDRIVE® compact. W tym rozdziale zawarto informacje
na temat rézni¢ w zastosowaniu modutu aplikacyjnego w potgczeniu z urzgdzeniem
MOVIDRIVE® MD_60A lub MOVIDRIVE® compact i na co nalezy zwrocié uwage przy
projektowaniu.

¢ Falownik

Modut aplikacyjny "Rozszerzone pozycjonowanie magistrali" wymaga koniecznie
sprzezenia zwrotnego enkodera i dlatego moze by¢ realizowany tylko przy pomocy
nastepujgcych falownikow:

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

+ Instalacja Bus MOVIDRIVE® MDV / MDS60A

Rozszerzone pozycjonowanie magistrali wykorzystuje 6 stéw danych procesowych.
Dlatego wolno stosowac wytacznie magistrale typu "PROFIBUS" oraz "Interbus ze
Swiattowodami". Jesli zastosowano jeden z podanych typéw magistrali Fieldbus,
wowczas dla urzadzenia MOVIDRIVE® MDV / MDS60A konieczne jest uzycie opciji
DFP21A, DFP11A lub DFI21A.

Przestrzega¢ wskazéwek z poszczegdélnych podrecznikow dla Fieldbus.

MOVIDRIVE® MDX61B posiada w przeciwienstwie do MOVIDRIVE® MD_60A dwa
dodatkowe wejscia cyfrowe (D106, DIO7) oraz trzy dodatkowe wyj$cia binarne (DOO03,
D004, DOO05). Dodatkowe wejscia i wyjscia sprzetowe parametryzowane sg przy
pierwszym uruchomieniu na "brak funkcji" i nie sg wewnetrznie analizowane.

Jazda kalibracyjna wytacznikéw programowych mozliwa jest z MOVIDRIVE® MD_60A,
MOVIDRIVE® compact MCx / MCH dopiero od nastepujgcych wersji oprogramowania:

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

Zapis zmiennych IPOSPUS® za pomocg programu MOVITOOLS® "Scope" mozliwy jest
tylko z MOVIDRIVE® MDX61B.

Jesli zastosowany zostanie MOVIDRIVE® MD_60A lub MOVIDRIVE® compact MCx /
MCH, wéwczas nie mozna ustawi¢ zadnego obiektu nadawczego SBus do celéw
przesytania pozycji rzeczywistej. Podigczenie modutu aplikacyjnego "DriveSync" jest
réwniez niemozliwe.
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Schematy
polfaczen
MOVIDRIVE® compact MCH4_A [ 0O O ]
X11: ] SEW 1M
o DIgQ 1|~ /blokada stopnia mocy _
— DIg1 2 —® zezwolenie/szybkie zatrzymanie
-— DI@2 3 —reset L
— DIg3 4 |—® krzywka referencyjna . ]
DIg4 5|— /wylacznik koficowy prawy | |
DIg5 6 |[—® /wytacznik koricowy lewy
DCOM 7 odniesienie X10:D13J...DI&5
V024 8 [~—— +24V-wyjscie
DGND 9 —{ potencjat odniesienia sygnatéw binarnych
[x12:
DB@Q@ 14— /hamulec
DO@1-C | 2 styk przekaznikowy gotowy do pracy
DO@1-NO | 3— 1 styk zwierny | | El:l l:l l:l l:l l:l l:l | |
DO@1-NC | 4 styk rozwierny = T |
DO@2/A01 | 54— /zakiocenie -
()2 Viza 61— +24V-wejécie S8£2xQ2Q
DGND 7|— potencjat odniesienia sygnatow binarnych Q000000
Remote IN
X14: @) X30 IN
o |l [2llc2l| 1O .
Wejscie enkodera zewnetrznego (HIPERFACE™, 5 ° o @) f =
sin/cos lub 5 V TTL) lub potaczenie X14-X14 Bl |8 [remoten kol =2|| Maos
° [1d
(podtaczenie — Instrukcja obstugi 2] ||| fxerou POl =) | [2]dIo1
® w ° [3]d122
MOVIDRIVE®™ compact MCH) < ~ II o = | [4]dI@3 b
<O HSy ol =| | 51124
= © sl || [6]d1g5 x
Remote OUT = 7dCOM
g 8024
X32 IN = ; ﬁ S e
| 3 pof —
X15: z I x12 5k (119500
2 — Sk "g 83 _ﬁo N
| ol -
Enkoder silnika (HIPERFACE®, 2 Remote OUT =5 g [2JdogTNe -
sin/cos lub 5V TTL) £ X33_out 51400 x
(podtaczenie — Instrukcja obstugi 0 2
® - I I d GNd
MOVIDRIVE ®compact MCH) X 5 I.II Q| ticraa
r=h
X30: (MCH41A)
Podtgczenie PROFIBUS-DP
(podtaczenie — Instrukcja obstugi
MOVIDRIVE® compact MCH)
——
X30: (MCH42A) LWL Remote IN _
Dane odbiorcze ;‘ Eda
239
» o=
288
X31: (MCH42A) LWL Remote IN gog
/\ Dane nadawcze E 2 'é
zgo
INTERBUS © ?®u.|
[ =
H X32: (MCH42A) LWL Remote OUT g2 E
Certified! Dane odbiorcze g0
383
a E_ =
X33: (MCH42A) LWL Remote OUT =
Dane nadawcze
56269APL

Rys. 30: MOVIDRI VE® compact MCH4_A
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MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

X10:
REF1 1 —+10V
Al11 | 2[—
REF2 3——-10V
Al12 4 —
SC11 5 ~a— Systembus High
Al21 6 —® wejscie TF-/TH
SC12 7 ~a—®- Systembus Low )
AGND 81— ggtaeiggjé\\klo/gﬁle&enla sygnatow
S DIg@ 9|—™ /blokada stopnia mocy
] DIg1 10[——® zezwolenie/szybkie zatrzymanie
-— DIg2 11— reset
— DI@3 12— ™ krzywka referencyjna
— DIg4 13— /wytgcznik koricowy prawy
DIg5 14— /wytgcznik koficowy lewy
DCOM |15 odniesienie X10:DI0@.DI@5
V024 16 ~—— +24V-wyjscie )
DGND 17 4{ Biontgpr%j/gLodnlesmnla sygnatoéw
DO@1-C |18 . styk przekaznikowy gotowy do pracy
DO@2 |19 <[} /zakiocenie
DO@1-NO |20 styk zwierny
DBOQJ 21 -t /hamulec
DOZ1-NC [22 stykro zwierny
bND 25| —|  Soii Bimesiee
- " VI24 24 |—m+24V-wejscie

X14: (McvimCS)

Wejécie enkodera zewnetrznego,
enkodera inkrementalnego 5 V TTL,
(podiaczenie — Instrukcja obstugi
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X15: (McviMcs)

Enkoder silnika:

enkoder inkrementalny (MCV) lub resolwer (MCS)
(podtaczenie — Instrukcja obstugi

MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X30: (MCV/MCS41A)

Podtaczenie PROFIBUS-DP
(podtaczenie» Instrukcja obstugi
MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A)

(c0)

REF1 | 1|2
REF2 | 3[4 [ AN
sct |56 [ A2
sci2 | 7|8[ A1
Digg | 9 [10[ "AGND
pigz |11 12[ Do
Diga |13 [14[ Dig3
X14 X15 DCOM |15]16[ DIo5
ENCODER I/O ENCODER IN
DGND |17 [ 18] Vo24
PROFIBUS DP
Dog2 |19 [20[DOBT-C
DBo@ |21|22|D021-NO|
DGND |23 |24|DO@1-NC
[MAZETY X10 vis

Rys. 31: MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
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X13: MOVIDRIVE® DIP MDV (MDS)
*—1 DI@@ | 1™ /blokada stopnia mocy i —
¢ D@1 2—® zezwolenie/szybkie zatrzymanie 1 ®‘ 1
1 DI@2 | 3 reset 219 219
*— DI@3 | 4 ™ krzywka referencyjna 3 @)‘ 3 @)‘ X11
DIg4 5™ /wytacznik koricowy prawy E ‘ 4 @)‘
DIg5 | 6 ® /wytgcznik koricowy lewy 4 @ 5 |
DCOM | 7— odniesienie X13:DI@@...DIZ5 | 59 S,
VO24 | 8r<—— +24V-wyjscie X60 E 6 @)‘ S11 mA &V
DGND | 9— potencjat odniesienia sygnatéw binarnych 8§12 R ON « OFF
ST11_ |10l RS485+ | 719 s
ST12 |11 —m RS485-
8 g\ 2 @} x12
9 ‘ 30
Ir—|
T
X14: 109, — o1
. |1 SSS—— I I
wejscie enkodera zewnetrznego, I I \® 3
enkodera inkrementalnego 5V TTL 1 @ ‘® 4 E
(podtaczenies Instrukcja obstugi MOVIDRIVE®) 2 g 1 ®‘ ‘@ 5 E
3 219 X10
i S s A
xe1 [ 5/9)| |[E24 O 8
I sl9|| || E|5(S B
X15: meix13 |1
inika: 10
enkoder silnika: 7 @ 7 ‘®
enkoder inkrementalny (MDV) lub resolwer (MDS) 8 @ E 8 g‘ —
(podtaczenie — Instrukcja obstugi MOVIDRIVE®) 9 @ m 9 @}
 m—
109
%11 @1 ﬁupply out 24V=-‘
X10: =
TF1 1|—® wejscie TF
DGND | 2| potencjat odniesienia sygnatéw binarnych Lo 2 ©
DB | 3 hamulec 3 o ° 09
I P © o ° Q@
DOg1-C | 4 ] styk prz'ekaznlkowy gotowy do pracy X62 © g . Z ® g
DO@1-NO| 5 styk zwierny © ©
DO@1-NC| 6 styk rozwierny
DO@2 | 7 & /zakibcenie
KA voz4 | 8 +24V-wyjcie ENCODER INIOUT ENCODER IN
VI24 | 9|/ ® +24V-wejscie (Resolver IN)
DGND _[10]— potencjat odniesienia sygnatéw binarnych
X60: DIP11A |
—— Dl@ 1 —® wejscie IPOS ]
—— DI 2 — wejscie IPOS |
— DH2 3 ™ wejscie IPOS ]
—— DI13 4 [—® wejscie IPOS ]
—— DI14 5 —® wejscie IPOS |
—— D15 6 —®= wejscie IPOS ]
—— DI16 7 —® wejscie IPOS 1
—— Di7 8 —® wejscie IPOS |
24V DCOM | 9 odniesienie X22:DI14...DI17 |
+ = DGND |10 potencjat odniesienia sygnatow binarnych |
X61: I
1 [~—— wyjscie IPOS I
2 < wyjscie IPOS I
3 |-—— wyjscie IPOS |
4 [=—— wyjscie IPOS |
5 ~4—— wyjscie IPOS |
6 l—— wyjscie IPOS |
7 ~—— wyjscie IPOS |
8 [<—— wyjécie IPOS |
9 4{ potencjat odniesienia sygnatéw binarnych |
|
|
ssi X62: |
z’rqczr-.‘ Enkoder absolutny |
Eﬂl—? (Podtaczenie Podrecznik "Pozycjonowanie |
z enkoderem absolutnym i karta enkodera |
Gray-Code absolutnego DIP11A") |
|
I

56268APL
Rys. 32: MOVIDRIVE® MDV / MDS60_A
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I S
Identyfikacja ..., 8 Schemat potaczernn MDX 61B z opcjg DEH11B
Identyfikacja programu ............cccooeeeiiiiiiniennne, 8 0raz DER11B ..o 21
Informacja o zakt6ceniu Skalowanie napedu ...........cccccceiiiiiiiiiiniiie 11
RESEL ... 58 Naped bez enkodera zewnetrznego ............ 11
TiMEOUL ......oeeiiiiiiii e 58 Naped z enkoderem zewnetrznym .............. 12
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Spis adreséw

Niemcy

Gtoéwny zarzad Bruchsal
Zaktad produkcyjny

Dystrybucja

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StralRe 42

D-76646 Bruchsal

Adres skrzynki pocztowej

Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-0

Faks +49 7251 75-1970
http://www.sew-eurodrive.de
sew@sew-eurodrive.de

Centrum serwisowe Centrum
Przekfadnie /
Silniki

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Strafie 1
D-76676 Graben-Neudorf

Tel. +49 7251 75-1710
Faks +49 7251 75-1711
sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de

Centrum
Elektronika

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StralRe 42
D-76646 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-1780
Faks +49 7251 75-1769
sc-mitte-e@sew-eurodrive.de

Péinoc

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Alte Ricklinger StralRe 40-42
D-30823 Garbsen (przy Hannover)

Tel. +49 5137 8798-30
Faks +49 5137 8798-55
sc-nord@sew-eurodrive.de

Wschéd

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Dénkritzer Weg 1
D-08393 Meerane (przy Zwickau)

Tel. +49 3764 7606-0
Faks +49 3764 7606-30
sc-ost@sew-eurodrive.de

Potudnie

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
DomagkstralRe 5
D-85551 Kirchheim (przy Monachium)

Tel. +49 89 909552-10
Faks +49 89 909552-50
sc-sued@sew-eurodrive.de

Zachéd

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Siemensstrafe 1
D-40764 Langenfeld (przy Dusseldorfie)

Tel. +49 2173 8507-30
Faks +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / dyzur telefoniczny 24-h

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Dalsze adresy dotyczace punktéw serwisowych w Niemczech na zadanie.

Francja
Zaktad produkcyjny Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Dystrybucja 48-54, route de Soufflenheim Faks +33 3 88 73 66 00
Serwis B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Zaklady montazowe Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Dystrybucja Parc d’activités de Magellan Faks +33 5 57 26 39 09
Serwis 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +334 72 15 37 00
Parc d’Affaires Roosevelt Faks +334 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 164 42 40 80
Zone industrielle Faks +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil 'Etang
Dalsze adresy dotyczace punktéw serwisowych we Francji na zgdanie.
Algerien
Dystrybucja Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Faks +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach
16200 Alger
Argentyna

Zaktad montazowy  Buenos Aires
Dystrybucja

Serwis

SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A.
Centro Industrial Garin, Lote 35

Ruta Panamericana Km 37,5

1619 Garin

Tel. +54 3327 4572-84
Faks +54 3327 4572-21
sewar@sew-eurodrive.com.ar
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Australia
Zaklady montazowe Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Dystrybucja 27 Beverage Drive Faks +61 3 9933-1003
Serwis Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Faks +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Austria
Zaktad montazowy  Wieden SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Dystrybucja Richard-Strauss-Strasse 24 Faks +43 1 617 55 00-30
Serwis A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Belgia
Zaktad montazowy  Briissel CARON-VECTOR S A. Tel. +32 10 231-311
Dystrybucja Avenue Eiffel 5 Faks +32 10 231-336
Serwis B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Brazylia
Zaktad produkcyjny Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133

Dystrybucja Avenida Amancio Gaiolli, 50 Faks +55 11 6480-3328
Serwis Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Dalsze adresy dotyczace punktéw serwisowych w Brazylii na zadanie.
Butgaria
Dystrybucja Sofia BEVER-DRIVE GMBH Tel. +359 2 9532565
Bogdanovetz Str.1 Faks +359 2 9549345
BG-1606 Sofia bever@mbox.infotel.bg
Chile
Zaktad montazowy  Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Dystrybucja Chile Las Encinas 1295 Faks +56 2 75770-01
Serwis Parque Industrial Valle Grande sewsales@entelchile.net
LAMPA
RCH-Santiago de Chile
Adres skrzynki pocztowe;j
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Chiny
Zaktad produkcyjny Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Zaktad montazowy No. 46, 7th Avenue, TEDA Faks +86 22 25322611
Dystrybucja Tianjin 300457 victor.zhang@sew-eurodrive.cn
Serwis http://www.sew.com.cn
Zaktad montazowy  Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Dystrybucja 333, Suhong Middle Road Faks +86 512 62581783
Serwis Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. Chiny
Chorwacja
Dystrybucja Zagrzeb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Serwis PIT Erdédy 4 Il Faks +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Dania
Zaktad montazowy  Kopenhaga SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Dystrybucja Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Faks +45 43 9585-09
Serwis DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk

sew@sew-eurodrive.dk
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Estonia
Dystrybucja Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Paldiski mnt.125 Faks +372 6593231
EE 0006 Tallin veiko.soots@alas-kuul.ee
Finlandia
Zaktad montazowy  Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 3 589-300
Dystrybucja Vesiméaentie 4 Faks +358 3 7806-211
Serwis FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive fi
sew@sew-eurodrive.fi
Gabun
Dystrybucja Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
B. P. 1889 Faks +241 7340-12
Libreville
Grecja
Dystrybucja Ateny Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Serwis 12, Mavromichali Street Faks +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
Boznos@otenet.gr
Hiszpania
Zaktad montazowy  Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 9 4431 84-70
Dystrybucja Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Faks +34 9 4431 84-71
Serwis E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Holandia
Zaktad montazowy  Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Dystrybucja Industrieweg 175 Faks +31 10 4155-552
Serwis NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Hong Kong
Zaktad montazowy  Hong Kong SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Dystrybucja Unit No. 801-806, 8th Floor Faks +852 2 7959129
Serwis Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Indie
Zaktad montazowy  Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. LTD. Tel. +91 265 2831021
Dystrybucja Plot No. 4, Gidc Faks +91 265 2831087
Serwis Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 mdoffice@seweurodriveindia.com
Gujarat
Biura obstugi Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
technicznej 308, Prestige Centre Point Faks +91 80 22266569
7, Edward Road sewbangalore@sify.com
Bangalore
Mumbai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 22 28348440
312 A, 3rd Floor, Acme Plaza Faks +91 22 28217858
Andheri Kurla Road, Andheri (E) sewmumbai@vsnl.net
Mumbai
Irlandia
Dystrybucja Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Serwis 48 Moyle Road Faks +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Japonia
Zaktad montazowy Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Dystrybucja 250-1, Shimoman-no, Faks +81 538 373814
Serwis Toyoda-cho, lwata gun sewjapan@sew-eurodrive.co.jp

Shizuoka prefecture, 438-0818
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Kamerun
Dystrybucja Douala Electro-Services Tel. +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Faks +237 4277-03
B. P. 2024
Douala
Kanada
Zaktady montazowe Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Dystrybucja 210 Walker Drive Faks +1 905 791-2999
Serwis Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
l.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +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. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Street Faks +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Dalsze adresy dotyczace punktéw serwisowych w Kanadzie na zadanie.
Kolumbia
Zaktad montazowy  Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Dystrybucja Calle 22 No. 132-60 Faks +57 1 54750-44
Serwis Bodega 6, Manzana B sewcol@andinet.com
Santafé de Bogota
Korea
Zaktad montazowy  Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Dystrybucja B 601-4, Banweol Industrial Estate Faks +82 31 492-8056
Serwis Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr
Ansan 425-120
Libanon
Dystrybucja Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +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
Litwa
Dystrybucja Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Merkines g. 2A Faks +370 315 79688
LT-4580 Alytus irmantas.irseva@one.lt
Luksemburg
Zaktad montazowy  Briissel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Dystrybucja Avenue Eiffel 5 Faks +32 10 231-336
Serwis B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Malezja
Zaktad montazowy  Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Dystrybucja No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Faks +60 7 3541404
Serwis 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my
West Malaysia
Marokko
Dystrybucja Casablanca S.R. M. Tel. +212 2 6186-69 + 6186-70 + 6186-71
Société de Réalisations Mécaniques Faks +212 2 6215-88
5, rue Emir Abdelkader srm@marocnet.net.ma
05 Casablanca
Norwegia
Zaktad montazowy  Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Dystrybucja Solgaard skog 71 Faks +47 69 241-040
Serwis N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no
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Nowa Zelandia

Zaktady montazowe Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Dystrybucja P.O. Box 58-428 Faks +64 9 2740165
Serwis 82 Greenmount drive sales@sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Faks +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Peru
Zaktad montazowy Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Dystrybucja S.A.C. Faks +51 1 3493002
Serwis Los Calderos 120-124 sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Polska
Zaktad montazowy tédz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90
Dystrybucja ul. Techniczna 5 Faks +48 42 67710-99
Serwis PL-92-518 £.6dz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Portugalia
Zaktad montazowy  Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Dystrybucja Apartado 15 Faks +351 231 20 3685
Serwis P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
Republika Czeska
Dystrybucja Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 220121234 + 220121236
Business Centrum Praha Faks +420 220121237
Luna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Rosja
Dystrybucja St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 5357142+812 5350430
P.O. Box 36 Faks +7 812 5352287
RUS-195220 St. Petersburg http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
RPA
Zaktady montazowe Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Dystrybucja Eurodrive House Faks +27 11 494-3104
Serwis 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  Tel. +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  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaceo Place Faks +27 31 700-3847
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Rumunia
Dystrybucja Bucuresti Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Serwis str. Madrid nr.4 Faks +40 21 230-7170

011785 Bucuresti

sialco@sialco.ro
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Senegal
Dystrybucja Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70
Mécanique Générale Faks +221 849 47-71
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B. P. 3251, Dakar
Serbia i Montenegro
Dystrybucja Beograd DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 3046677
Kajmakcalanska 54 Faks +381 11 3809380
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net
Singapur
Zaktad montazowy Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701 ... 1705
Dystrybucja No 9, Tuas Drive 2 Faks +65 68612827
Serwis Jurong Industrial Estate Teleks 38 659
Singapore 638644 sales@sew-eurodrive.com.sg
Szwecja
Zaktad montazowy  Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00
Dystrybucja Gnejsvagen 6-8 Faks +46 36 3442-80
Serwis S-55303 Joénkdping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jénkdping info@sew-eurodrive.se
Szwajcaria
Zaktad montazowy  Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 41717-17
Dystrybucja Jurastrasse 10 Faks +41 61 41717-00
Serwis CH-4142 Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Stowacja
Dystrybucja Sered SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 31 7891311
Trnavska 920 Faks +421 31 7891312
SK-926 01 Sered sew@sew-eurodrive.sk
Stowenia
Dystrybucja Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Serwis Ul. XIV. divizije 14 Faks +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Tajlandia
Zaktad montazowy  Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Dystrybucja Bangpakong Industrial Park 2 Faks +66 38 454288
Serwis 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Muang District
Chon Buri 20000
Tunesien
Dystrybucja Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 1 4340-64 + 1 4320-29
7, rue Ibn El Heithem Faks +216 1 4329-76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh
Turcja
Zaktad montazowy Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 + 216 4419164 +
Dystrybucja Hareket Sistemleri Sirketi 216 3838014
Serwis Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Faks +90 216 3055867
TR-34846 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
USA
Zaktad produkcyjny Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537

Zaktad montazowy
Dystrybucja
Serwis

1295 Old Spartanburg Highway
P.O. Box 518
Lyman, S.C. 29365

Faks Sales +1 864 439-7830
Faks Manuf. +1 864 439-9948
Faks Ass. +1 864 439-0566
Teleks 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
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USA
Zaktady montazowe San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Dystrybucja 30599 San Antonio St. Faks +1 510 487-6381
Serwis Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/lPA SEW-EURODRIVE INC. Tel. +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. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Faks +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
3950 Platinum Way Faks +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Dalsze adresy dotyczace punktéw serwisowych w USA na zadanie.
Wenezuela
Zaktad montazowy  Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Dystrybucja Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Faks +58 241 838-6275
Serwis Zona Industrial Municipal Norte sewventas@cantv.net
Valencia, Estado Carabobo sewfinanzas@cantv.net
Wielka Brytania
Zaktad montazowy  Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Dystrybucja Beckbridge Industrial Estate Faks +44 1924 893-702
Serwis P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk

GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR

info@sew-eurodrive.co.uk

Wybrzeze Kosci Stoniowej

Dystrybucja Abidjan SICA Tel. +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Faks +225 2584-36
165, Bld de Marseille
B. P. 2323, Abidjan 08
Wiochy
Zaktad montazowy  Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 2 96 9801
Dystrybucja Via Bernini, 14 Faks +39 2 96 799781
Serwis 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
Wegry
Dystrybucja Budapeszt SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Serwis H-1037 Budapest Faks +36 1 437 06-50

Kunigunda u. 18

office@sew-eurodrive.hu

04/2007




EURODRIVE




EURODRIVE



SEW-EURODRIVE - Driving the world




Motoreduktory \ Przektadnie przemystowe \ Elektronika napedowa \ Automatyka napedowa \ Serwisy

Oto jak napedzamy Swiat

Ludzie myslacy

szybko,

opracowujacy Sie¢ serwisowa,
razem z Tobg ktéra jest zawsze
przyszto$ciowe w zasiegu reki —
rozwigzania. na catym Swiecie.

Globalna prezencja —
szybkie, przekonujace
rozwigzania.

W kazdym miejscu.

Napedy i urzadzenia
sterujgce,
automatycznie
zwiekszajgce
wydajnos¢ pracy.

Innowacyjne
pomysty,
umozliwiajgce
rozwigzanie
przysztych
probleméw juz dzis.

f.ﬂaﬁ

|-
- -
Rozlegta wiedza o Bezkompromisowa
najwazniejszych jakosé, ktorej
gateziach wysokie standardy
dzisiejszego utatwiajg codzienng
przemystu. prace.
SEW-EURODRIVE
Driving the world -
e ! ||'
Oferta internetowa
przez 24 godziny na
dobe, dajgca dostep
do informacji i
uaktualnien
oprogramowania.

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal / Germany
Phone +49 7251 75-0 - Fax +49 7251 75-1970
sew@sew-eurodrive.com

— www.sew-eurodrive.com
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