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Fontos tudnivalék
Jelmagyarazat

1 Fontos tudnivalok

Feltétleniil vegye figyelembe az ebben a fejezetben talalhaté biztonsagi
tudnivalokat és figyelmeztetéseket!

1.1 Jelmagyarazat

Veszély
Utalas lehetséges veszélyre, amely sulyos testi sériiléshez vagy halalhoz vezethet.

Figyelmeztetés

Utalas olyan lehetséges, a termék altal okozott veszélyre, amely megfeleld ovintéz-
kedések hianyaban sulyos testi sériléshez vagy akar halalhoz is vezethet. Ez a jelzés
a lehetséges anyagi karra is felhivja a figyelmet.

Figyelem

Utalas olyan lehetséges veszélyhelyzetre, amely a termék vagy kornyezetének
karosodasahoz vezethet.

Megjegyzés

Utalas kilénbdzd, pl. az tzembe helyezést szolgald alkalmazasokra és mas hasznos
informaciokra.

CNON>

Utalas dokumentaciora
Utalas valamilyen dokumentaciéra, pl. Uzemeltetési utasitasra, katalégusra, adatlapra.

=
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] Fontos tudnivalék
Altalanos és biztonsagi tudnivalok

1.2

Altaldnos és biztonsdgi tudnivaléok

E

Aramiités veszélye
Lehetséges kovetkezmények: sulyos testi sérilés vagy halal.

A MOVIDRIVE® hajtasszabalyozét csak villamos szakképzettséggel rendelkezé
szakember szerelheti és helyezheti lzembe az érvényes balesetvédelmi el8irasok és a
MOVIDRIVE® iizemeltetési utasitasanak betartasaval.

Olyan helyzet veszélye, amely a termék vagy kornyezetének karosodasahoz
vezethet.

Lehetséges kdvetkezmények: a termék karosodasa.

Az ilyen alkalmazasmodullal rendelkezé MOVIDRIVE® hajtasszabalyozdk telepitése és
Uzembe helyezése el6tt figyelmesen olvassa el ezt a kézikdnyvet. Ez a kézikdnyv nem
potolja a részletes Uzemeltetési utasitast!

A dokumentacio betartasa a zavarmentes Uzemeltetés és az esetleges garanciaigények
érvényesitésének feltétele.

Utalasok dokumentaciora

A jelen kézikonyv feltételezi a MOVIDRIVE® dokumentaciojanak, kulonoésképpen a
MOVIDRIVE® rendszerkézikdnyvnek az ismeretét.

A hivatkozasokat e kézikdnyvben "—" jeldli. igy pl. a (— X.X fejezet) azt jelenti, hogy
tovabbi informacio talalhato e kézikényv X.X fejezetében.
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A rendszer leirasa
Alkalmazasi teruletek

2 A rendszer leirasa
2.1 Alkalmazasi teriiletek

A "bdvitett buszpozicionalas" alkalmazasmodul kilénésen olyan feladatokra valo, ahol
tetszélegesen sok helyzetet kell kiilonb6z6 sebességgel és gyorsitasi rampakkal elérni.
Kulsé jeladdra torténd pozicionalas szikséges a motortengely és a terhelés kozotti
erbzaras kapcsolat esetén. llyen esetben valaszthatunk, hogy inkrementalis jeladét
vagy abszolutérték-jeladot hasznalunk.

A kovetkez6 iparagakhoz és alkalmazasokhoz kiléndsen alkalmas a "bdvitett busz-
pozicionalas" alkalmazasmodul:

e Szillitastechnika

— Kocsihajtasok
— Emelbszerkezetek
— Kotoéttpalyas jarmivek

* Logisztika

— Allvanykiszolgalé berendezések
— Keresztkocsik

A "bévitett buszpozicionalas" a kovetkezo elényokkel tiinik ki:
» Felhasznalébarat kezel6i felllet.

» Csak a "bdvitett buszpozicionalas" szamara sziikséges paramétereket (attételeket,
sebességeket, atmérdket) kell megadni.

* Vezérelt paraméterezés a kérilményes programozas helyett.

* A monitor lzemmad optimalis diagnosztikat biztosit.

» A felhasznalénak nincs sziksége programozasi ismeretekre.

« Nagy mozgatasi ut lehetséges (218 x utegység).

+ Kils6 jeladoként valaszthato inkrementalis jelado vagy abszolutérték-jelado is.
* Nincs hosszadalmas betanulasi id6.
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A rendszer leirasa
Alkalmazasi példa

2.2 Alkalmazasi példa

Keresztkocsi A "bdvitett buszpozicionalads" alkalmazasmodul jellemz8 alkalmazasi példaja a
keresztkocsi. Az alabbi abra egy magasraktar keresztkocsijat mutatja. A be- és
kirakand6 arukat az allvanyfolyosok és az elosztdasztal kdzott kell szallitani. Ennek
soran a keresztkocsinak hosszu utat kell megtennie, és a rakomanytél fliggden

kilénbdz6 sebességekkel és gyorsitasi rampakkal kell haladnia.

1. abra: Keresztkocsi mint alkalmazasi példa
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A rendszer leirasa
Programazonositas

2.3 Programazonositas
AMOVITOOLS® szoftvercsomaggal azonosithat6 a MOVIDRIVE® MDX61B késziilékre
utoljara feltoltott alkalmazasi program. Ehhez a kévetkez6képpen jarjon el:
«  Soros interfészen at kosse dssze a PC-t és a MOVIDRIVE®-ot.
« Inditsa el a MOVITOOLS® programot.
+ Inditsa el a MOVITOOLS®-ban a "Shell" programot.
» A Shell programban valassza a [Display] / [IPOS information..] menipontot.

S SHELL MOVITOOLS® MOVIDRIVE® B - 10 1'
File Startup Parameters | Display Bdras  Window  Help
s 08 B DFEP & Cionle
Mmu| srvartar infor
"
w0 Crsplay values
w [ 1. Selpointsiramp gener:
w2 Conlralsr parametars
- 3. Motor parameders
o 4 Reference signals
= @ 5. Monitoring functions
= 6. Terrmina assignment
w7 Control functions
W (@ 8. Unit functions
w0 IPOS parametars
«- [ Applications

Farameater saved [ 4

06710AEN
2. dbra: IPOS-informacié a Shell programban

* Megnyilik az "IPOS-Status" (Az IPOS allapota) ablak. A bejegyzésekbdl
megallapithaté, hogy melyik alkalmazasszoftver van tarolva a MOVIDRIVE®
MDX61B készlilékben.

B 1POS-Status M= E

— State of program

Tazk1: W
Tazk Z: W
Tazk 3: W
H511 Pasition Encoder %15: o
H503 Pasition Encoder DIF <62 o
H510 Position Encoder X14: o

— Program infarmation

Extended pozitioning via bus
loaded modul: W 1.05 [User program]

Application modul; IYES
Frogram zize: IW

11022AEN
3. dbra: Az aktualis IPOS-programvaltozat kijelzése
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Tervezés
Feltételek

3 Tervezés
Feltételek

3.1

PC és szoftver

Vezérlés
SIMATIC S7
példaprojektekkel

Hajtasszaba-
lyozok, motorok
és jeladok

Technoldgiai kivitel

Jelado-
visszavezetés

MOVIDRIVE®
MDX61B

A "bbvitett buszpozicionalas" alkalmazasmodul IPOSPUS®_programként van megvaldsitva,
és a 4.20-as verziotol kezdve az SEW MOVITOOLS® szoftver része. A MOVITOOLS®
hasznalatahoz Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0 vagy Windows® 2000
operacios rendszer alatt futd PC-re van szikség.

Az SEW honlapjan (www.sew-eurodrive.de) a "Software" pontnal talalhaté egy
SIMATIC S7 példaprojekt a "bévitett buszpozicionalas" vezérlésére.

¢ Hajtasszabalyozo6

A "bévitett buszpozicionalas" csak technoldgiai kiviteld (...-0T) MOVIDRIVE® MDX61B
készulékekkel valésithaté meg.

A "bdvitett buszpozicionalas" feltétlenil igényli a jeladé-visszacsatolast, és ezért nem
valésithaté meg MOVIDRIVE® MDX60B késziilékkel.

A "bdvitett buszpozicionalas" 4 vagy 6 folyamatadat-szét hasznal. A felhasznalt busz-
tipustdl flggben valik sziikségessé egy MOVIDRIVE® opcié (— "Lehetséges
kombinaciok" c. rész tablazata).

A motor tengelye és a terhelés kdzott er6zaras kapcsolatot hasznal6 alkalmazés esetén
kilsé jeladd szikséges a pozicionalashoz. Amennyiben kilsd jeladoként abszolutérték-
jeladét alkalmazunk, akkor szilkség van az opcionalis MOVIDRIVE® DIP11B
abszolutérték-jeladd kartyara is.

¢ Motor

— DEH11B opciéval rendelkezd MOVIDRIVE® MDX61B-vel torténd lizemelte-
téshez: CT/CV aszinkron szervomotorok (jeladé alapkivitelben beépitve) vagy
DR/DT/DV/D haromfazisu valtakozé aramu motorok jeladé opcidval (Hiperface®,
sin/cos, TTL).

— DER11B opciéval rendelkezd MOVIDRIVE® MDX61B-vel torténd lizemelte-
téshez: alapkivitelben rezolverrel ellatott CM/DS szinkron szervomotorok.

o Kiilsé jeladé

— Alakzéaras kapcsolat a motor tengelye és a terhelés kézott:
Nincs szukseég kulsé jeladéra. Amennyiben a pozicionalast alakzaras kapcsolat
esetén is kulsé jeladdval kivanjuk végezni, ugyanugy kell eljarni, mint er6zaras
kapcsolat esetén.

— Erb6zéras kapcsolat a motor tengelye és a terhelés k6zott:
A motorjeladd/rezolver mellett tovabbi kiilsé jeladod sziikséges.
Noévekményes (inkrementalis) kils6 jelado: csatlakoztatas az alapkésziiléken az
X14-re.
A kulsé jelad6 abszolutérték-jeladé: csatlakoztatas a DIP11 opcidon az X62-re.

* Lehetséges kombinacidk

Motortengely — terhelés kapcsolata

erbzaras:
kiilsé jelad6 sziikséges

alakzaras:
nincs sziikség kiilso6 jeladéra

Kuls6 jelado fajtaja - ‘ inkrementalis jeladé | abszolutérték-jeladd

PROFIBUS — DFP / InterBus — DFI/ CAN-Bus — DFC / DeviceNet — DFD /
Ethernet — DFE / Systembus (SBus) — nem sziikséges opcid

Busztipus
(szlkséges opcid)

Tovabbi MOVIDRIVE®
opcioé szikséges

DEH11B vagy DER11B DIP11/DEH11B/
DER11B
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— Tervezés
—=== MUkodési leiras

3.2 Miikodési leiras

Funkciéjellemzék

Harom iizemmoéd

A "bbvitett buszpozicionalas" alkalmazas a kdvetkezé funkcidjellemzdket biztositja:

Tetszbleges szamu célhelyzet adhaté meg a terepi buszon at.

Sebesség megadasa terepi buszon at (LINEAR [linearis] és JERK LIMITED
[korlatozott I6kés] rampaalak esetén a modositas menet kdzben végezhetd).

Szoftveres végallaskapcsoldk aktivalasa.

A tényleges sebesség, a tényleges helyzet felhasznaldi egységben, az effektiv aram
és a készulék kihasznaltsaga kimeneti folyamatadatokkal torténé ciklikus visszajel-
zése.

Az elért célhelyzet nyugtazasa az allapotszd PI1:3 "Target position reached"
(célhelyzet elérve) bitjével.

A tényleges helyzet forrasa (motorjeladd, kilsé jeladé vagy abszolutérték-jeladd)
szabadon valaszthatd.

Egyszerlien a folérendelt vezérliéshez (PLC) kapcsolhato.

Lehetséges 6 helyett 4 folyamatadattal miikédtetni (... elmarad a rampaalak
megadasa).

Lépteté izemmad (PO1:11 = "1" és PO1:12 = "0")

— A2.vezérl6szo (PO1) 9. vagy 10. bitjével a hajtas jobbra vagy balra mozgathaté.
— A sebesség és a rampa valtoztathaté és PLC-rél a terepi buszon at elére
megadhato.

Referenciafelvétel iizemmod (PO1:11 = "0" és PO1:12 = "1")

— A 2. vezérl6sz6 (PO1) 8. bitjével indithatd a referenciamenet. A referencia-
menettel hatarozhaté meg az abszolut pozicionalasi miveletek referenciapontja
(a gép nullpontja).

Automata iizemméd (PO1:11 ="1" és PO1:12 = "1")

— Automata izemmadban a 2. vezérlszé (PO1) 8. bitjevel indithatd a pozicionalas.

— Acélhelyzetek megadasa a PO2 és a PO3 kimeneti folyamatadat-szoéval torténik.

— A tényleges helyzet felhasznaloi egységekben valé ciklikus visszajelzése a P12
és a P13 bemeneti folyamatadat-szoval torténik.

— Az el6irt sebesség megadasa a PO4 kimeneti folyamatadat-széval torténik.

— Atényleges sebesség ciklikus visszajelzése a P14 bemeneti folyamatadat-széval
torténik.

— A gyorsité- és lassitéorampak megadasa a PO5 és PO6 kimeneti folyamatadat-
szoéval torténik.

— Az effektiv aram és a készlilék kihasznaltsaganak ciklikus visszajelzése a P15 és
P16 bemeneti folyamatadat-széval torténik.

— Az elért célhelyzetek nyugtazasa az allapotszé (PI1) 3. bitjével "target position
reached" (célhelyzet elérve) torténik.

A maximalis lehetséges elmozdulasi ut fligg a bedllitott utegységtél. Példak:

utegység [1/10 mm] — maximalis lehetséges elmozdulasi Ut = 26,2 m
utegység [mm] — maximalis lehetséges elmozdulasi Ut = 262 m
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Tervezés
A hajtas skalazasa

3.3 A hajtas skalazasa

Kiilsé jelado
nélkiili hajtas
(alakzaras)

A hajtds pozicionaldsdhoz a vezérlésnek ismernie kell az utegységre esd jelado-
impulzusok (inkrementumok) szamat. A skalazassal beallithaté az alkalmazashoz
illeszked§ felhasznal6i egység.

Kilsé jeladd nélkili hajtasnal a skaldzds szamitasa a bdvitett buszpozicionalas
lizembe helyezése soran automatikusan végrehajthatd. A kévetkez6 adatokat kell
megadni:

* hajtd kerék atmérdje (dpits kersk) Vagy az orsd menetemelkedése (syrgs)
* hajtomi attétele (ipgjtomg. lassito)
* el6téthajtomi attétele (igistethajtomas 1assitod)

A készllék a kdvetkezb skalazasi tényezdket szamitja ki:
* Impulzus / Gt [imp/mm] skalazasi tényezd a kdvetkezd képlet szerint:
impulzus = 4096 * inajtsm * lelstéthajtomi
at =T % dhajts kerek Vagy I * Sorsg
» Sebességskalazasi tényez6
szamlalo tényezd [1/min] egységben és nevezbérték a sebesség egységében.

Az Ut és a sebesség skalazasi tényezdi kozvetlenil is megadhaték. Ha utegységként
mas egységet ad meg, mint a [mm] vagy a [1/10 mm], akkor az a felhasznaldi egység
keril felhasznalasra a szoftveres végallaskapcsolo-helyzetek, a referenciaofszet és a
maximalis elmozdulasi utak esetében is.

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas
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— Tervezés

=== A hajtas skalazasa

Kiilsé jeladéval Ebben az esetben a bdvitett buszpozicionalas lizembe helyezése elbtt aktivalni és
rendelkezé hajtas  skalazni kell a kilsd jelad6t. Ehhez a Shell programban a bdvitett buszpozicionalas
(erbzaras) Uzembe helyezése elbtt végezze el a kdvetkezd beallitasokat (— kdvetkezd abra).

B 94. IPOS Encoder _ (O] x|

941 Source actual position

942 Encoder factor numerator |1

243 Encoder factor denominator |1

944 Encoder scaling ext. encoder 1 ‘:J

945 Encoder type (X14) HIPERFLCE j

946 Counting direction [(X14d) MNORMAL ‘:J

947 Hiperface offset ([(X14) [ine] ID

10091AEN
* P941 Source actual position (tényleges helyzet forrasa)

Inkrementalis jelad6 vagy abszoluérték-jeladd (DIP11) csatlakoztatasa esetén a
P941 paramétert allitsa "EXTERN. ENC (X14)" (kils6 jeladd, X14) értékre. Ezt a
beallitédst a bdvitett buszpozicionalas Uzembe helyezése soran is elvégezheti.

» P942 Encoder factor numerator (jelad6 tényezd szamlald) / P943 Encoder factor
denominator (jeladé tényez6 nevez®) / P944 Encoder scaling ext. encoder
(jeladdskalazas, kilsé jelado)

A bévitett buszpozicionalas Gzembe helyezésekor a skalazas szamitasa le van tiltva.

+  Kils6 jelado skalazasardl tovabbi informacio az "IPOSPIus® pozicionalas és folyamat-

..l vezérlés" c. kézikdnyvben talalhato.
| — | + Abszolutérték-jeladd alkalmazasa esetén vegye figyelembe a "DIP11B abszolutérték-
jeladd kartya MOVIDRIVE® MDX61B-hez" c. kézikdnyv Uzembe helyezési
utasitasait.
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Végallaskapcsolo, referenciakapcsold és a gép nullpontja

I

Tervezés

3.4

Végallaskapcsold, referenciakapcsolo és a gép nullpontja

A tervezés soran vegye figyelembe az alabbi tudnivaldkat:

A szoftveres végallaskapcsoloknak az elmozdulasi utnak a hardveres
végallaskapcsolok kdzotti szakaszara kell esnitk.

A referenciapont (a referenciakapcsold) és a szoftveres végallaskapcsolo
helyzetének meghatarozasakor lgyeljen arra, hogy azok ne fedjék egymast.
Atfedés esetén a referenciafelvételkor F78 "IPOS SW limit switch" (IPOS szoftveres
végallaskapcsold) hibaiizenetet kapunk.

Amennyiben a gép nullpontja nem eshet a referenciakapcsoldéra, az Uzembe
helyezéskor megadhato referenciaofszet. Az aldbbi képlet érvényes: gép nullpontja
= referenciapont + referenciaofszet. igy a referenciakapcsolé athelyezése nélkiil
moddosithaté a gép nullpontja.

Vegye figyelembe a "Szoftveres végallaskapcsold” c. fejezetben talalhatd tudnivalokat is.

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas
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— Tervezés

e A folyamatadatok kiosztasa

3.5 A folyamatadatok kiosztasa

A folérendelt vezérlés (PLC) 6 kimeneti folyamatadat-sz6t (PO1 ... POG6) kild a hajtas-
szabalyozonak és 6 bemeneti folyamatadat-szét (P11 ... PI6) fogad a hajtasszaba-

lyozotol.
PO
0] =
slmt
ol ; PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | PO6
THiL =
il
f 1|
‘g@g ﬁ@@@ﬁw c:l Pl | PI2 PI3 | PI4 | PI5 Pl6
Pl
56163AEN
4. dbra: Adatcsere folyamatadatokkal
PO = kimeneti folyamatadatok PI = bemeneti folyamatadatok
PO1  =2.vezérlészo PI1 = allapotszo (IPOS Pl DATA)
PO2 = célhelyzet High PI2 = tényleges helyzet High (IPOS Pl DATA)
PO3 = célhelyzet Low PI3 = tényleges helyzet Low (IPOS PI DATA)
PO4 = el6irt sebesség (IPOS PO DATA) P14 = tényleges sebesség (IPOS Pl DATA)
PO5 = gyorsité rampa (IPOS PO DATA) P15 = effektiv aram (IPOS PI DATA)
PO6 = lassité rampa (IPOS PO DATA) P16 = készulék kihasznaltsaga (IPOS Pl DATA)
Kimeneti A kimeneti folyamatadat-szok kiosztasa a kovetkez6:
folyamatadatok . po1: Control word 2 (2. vezérlgszd)
|15]14]13]12[11]10] 9|8 | 7|6 [ 5]4[3[|2]1]0]|
/SWLS—I [__szabalyozétiltas/
engedélyezés
fenntartva engedel’ye'zes/
gyorsleallas
fenntartva ——— L engedélyezés/leallas
Mode High——m——— ' /tart6 szabalyozas
Mode Low ————————— | L rampa-atkapcsolas
& . paraméterkészlet-
éptetés - A .
atkapcsolas
léptetés + hibanyugtazas
start fenntartva
+ PO2 + PO3: célhelyzet
PO2 célhelyzet High PO3 célhelyzet Low
[15[14]13]12]11[{10{9 |8 |76 [5[4[3]2[1[0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]| 6[5]4]3|2]1]0]

célhelyzet [felhasznaloi egység]

* PO4: el6irt sebesség

[15]14]13]12[11]10]9 |87 ]| 6[5]4[3]2[1]0]
el6irt sebesség [1/min]
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+ PO5 + POB6: gyorsitd rampa és lassité rampa

PO5 gyorsitdé rampa POB6 lassitd rampa
[A5]14]13]12[11[10[ 9[8[ 76 [5]4[3][2[1]0] [15]14]13]12[11[10[ 9[8[ 7][6][5]4]3[2[1]0]
Rampak [s]

Bemeneti A bemeneti folyamatadat-szék kiosztasa a kdvetkezé:
folyamatadatok . pj1; gllapotsz¢

|15]14]13]12]11]10] 9|87 [6 ]| 5[4 [3|2]1] 0|
Hajtasszabalyozé
allapota/hibakod a motor forog (n # 0)

a frekvenciavalté izemkész

IPOS-referencia (= a hajtas referenciaja
felvéve)

célhelyzet elérve

fék kioldva

hiba/figyelmeztetés

jobb végallaskapcsolo

bal végallaskapcsolo

* PI2 + PI3: tényleges helyzet

P12 tényleges helyzet High P13 tényleges helyzet Low
[15[14]13[12]11]10] 9|87 ]| 6|54 [3]|2]1]0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]| 6[5]4]3|2]1]0]
tényleges helyzet [felhasznaléi egység]

* Pl4: tényleges sebesség

Pl4 tényleges sebesség
15[14]13]12[11[10] 9| 8|7 |6 |5]4[3]2]1]0
tényleges sebesség [1/min]

« PI5: effektiv aram

PI5 effektiv aram
[15]14]13]12[11]10] 9| 87| 6]|5]4[3]2[1]0]1]0]
effektiv aram [a késziilék névleges aramanak %-aban]

* PI6: készllék kihasznaltsaga

P16 készilék kihasznaltsaga
[15]14]13]12[11]10] 9| 87| 6|54 [3]2[1]0]1]0]
készUllék kihasznaltsaga [% | x t
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EEEE Szoftveres végallaskapcsold

3.6 Szoftveres végallaskapcsolo

Altalénos A "szoftveres végallaskapcsolo" fellgyeleti funkcié a célpozicié értékeinek az

tudnivalék ésszer(iség szempontjai szerinti ellenérzésére szolgal. Ennek soran Iényegtelen, hogy
pillanatnyilag hol all a hajtas. A hardveres végallaskapcsolok feligyeletével szemben a
szoftveres végallaskapcsoldk felliigyelete lehetéséget ad arra, hogy mar a tengely
mozgasanak megkezdése elétt felfedezheté legyen a célmegadas hibaja. A szoftveres
végallaskapcsolok aktivak, ha a tengely referenciaja fel lett véve, azaz aktiv a PI1
1. bitje (IPOS reference).

A szoftveres Abszolutérték-jeladé vagy Multiturn Hiperface® jeladé alkalmazasa esetén pl.
végallas- jeladdcsere utan sziikség van arra, hogy a hajtas a szoftveres végallaskapcsolokon tul
kapcsolok is mozgathato legyen. Ezért lett az 1. kimeneti folyamatadat-szé (PO1) a 15. bitjéhez az
szabadda tétele "ISWLS" (= a szoftveres végallaskapcsolok szabadda tétele) funkcié hozzarendelve.

A 15. "/SWLS" bit csak léptetd és referenciafelvétel izemmaddban all rendelkezésre. Ha
a 15. bit aktiv, a hajtas az érvényes pozicionalasi teriletrdl a szoftveres végallas-
kapcsolok terlletére futtathatd (— 3. eset).

A kovetkezd harom esetet kulonboztetjik meg:
1. eset + Feltételek:

— Az 1. kimeneti folyamatadat-sz6 (PO1) 15. "/SWLS" bitje nincs beallitva.
— A hajtas érvényes pozicionalasi tertleten all.
— A szoftveres végallaskapcsolok fellgyelete aktiv.

PO1: Control word

@onn 999 99999999
SWLS

3 x Position window

« L,
SWLS left f SWLS right

Position of motor

10981AEN

Léptetd Uzemmaodban a hajtas max. harom pozicidéablaknyira (P922) a szoftveres
végallaskapcsol6 elé megy, és ott megall.

Automata tzemmddban a hajtas a szoftveres végallaskapcsoloig pozicionalhatd, de
azon tul nem.

Referenciafelvétel izemmaddban a szoftveres végallaskapcsoldk nem aktivak, és a
referenciafelvétel soran tul lehet haladni rajtuk.
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2. eset « Feltételek:

— Az 1. kimeneti folyamatadat-sz6 (PO1) 15. "/SWLS" bitje nincs beallitva.
— A hajtas a szoftveres végallaskapcsoldkon kivil all.

FO1: Control word

@99900290 90009000
FSWLS

Nmax Reference speed 2
(P902)

< —————p

- l >

SWLS left SWLS right T
Position of motor
10982AEN
A hajtas engedélyezése utan a kdvetkezd hibatzenet jelenik meg:
{7 254 F78 IPOS SW LIM.SW. MDX61B0008-5A3 * =10 x|
54 FOEE .5, [MDiE1 0003543 g D Help
10983AEN

A hibalizenet resettel nyugtazhaté. A felligyeleti funkcié ki van kapcsolva. A hajtas a
szoftveres végallaskapcsolok teriiletén két kilénb6zé sebességgel mozgathatd, az
alabbiak szerint:

— Tovabb befelé a szoftveres végallaskapcsolok mozgastartomanyaba a
2. referencia-fordulatszammal (P902).

— Maximalis fordulatszammal kifelé a szoftveres végallaskapcsolok mozgas-
tartomanyabal.

A fellgyeleti funkcié ismét aktivalédik, ha:

— A hajtas P941 paraméterrel beallitott tényleges pozicidja ismét a megengedett
pozicionalasi tartomanyba esik.

— A pozicionalasi utasitast a szemkozti szoftveres végallaskapcsolo levaltja.

— A készuléket ki- majd ismét bekapcsoljak.

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas
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ZIZE IPOSPUS® fe|dolgozasi sebesség

3. eset * Feltétel:
— Az 1. kimeneti folyamatadat-sz6 (PO1) 15. "/SWLS" bitje be van allitva.

. P0O1: Control word
.
(09999900 99999209
JSWLS
« >
_’
I I
<« 2 " >
SWLS left SWLS right

10984AEN

"Léptetd Uzemmaod" és "referenciafelvétel lzemmadd" esetén a felligyeleti funkcid ki
van kapcsolva. A hajtas a szoftveres végallaskapcsolok mozgastartomanyan belll,
valamint az érvényes pozicionalasi tartomanybdl a szoftveres végallaskapcsolok
tartomanyaba mozgathato, hibauzenet jelentkezése nélkil. A sebesség valtoztathato.

A szoftveres végallaskapcsolok feliigyeletének atkapcsolasa lizem kézben!
Lehetséges kovetkezmények: sérllésveszely.

Uzem kézben (azaz mozgd tengelynél) a szoftveres végallaskapcsolok feliigyeletét
(PO1, 15. "/SWLS" bit) tilos atkapcsolni.

3.7 IPOSP!Us® feldolgozdsi sebesség
A MOVIDRIVE® MDX61B IPOSPUS®_sebessége a kovetkezd paraméterekkel
madosithaté:
+ P938 IPOS speed TASK1 (1. program IPOS-sebessége), beéllitasi tartomany 0...9
* P939 IPOS speed TASK2 (2. program IPOS-sebessége), beallitasi tartomany 0...9

Ha mindkét paraméter értéke "0", akkor az IPOSP'US® feldolgozasi sebesség megfelel a
MOVIDRIVE® MD_60A-nak:

« P938 =0 2 TASK1 =1 parancs / ms
*+ P938 =0 A TASK2 = 2 parancs / ms

A nullanal nagyobb értékek hozzaadodnak a MOVIDRIVE® MD_60A IPOSPUs®
feldolgozasi sebességéhez. Vegye figyelembe, hogy a TASK1 és a TASK2 egy
ezredmasodpercre esd parancsainak 6sszege (parancs / ms) nem lehet nagyobb, mint 9.

Az alkalmazasmodult MOVIDRIVE® MDX61B késziiléken lizembe helyezve a para-
méterek beallitasa idSoptimalizalt folyamathoz a kdvetkez6 lesz:

+ P938 =5 A TASK1 = 1 parancs / ms + 5 parancs / ms = 6 parancs / ms
+ P939 =4 A TASK2 = 2 parancs / ms + 4 parancs / ms = 6 parancs / ms
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3.8 Biztonsagos leallas

L1

A "biztonsagos leallas" allapot csak az X17 kapocs atkotéseinek (biztonsagi
kapcsoloval vagy biztonsagi PLC-vel torténd) biztonsagos megszakitasaval érheté el.

A "biztonsagos leallas aktiv" allapotot a 7 szegmenses kijelzén "U" jelzj. Az alk’almaz,éls-
modulban ennek az allapotnak a kezelése megegyezik a "SZABALYOZOTILTAS"
allapotéval.

A "biztonsagos leallas" funkciordl tovabbi informacié a kdvetkezd kiadvanyokban
talalhato:

* Biztonsagos lekapcsolas MOVIDRIVE® MDX60B/61B késziilékekhez — El6irasok
- Biztonsagos lekapcsolas MOVIDRIVE® MDX60B/61B késziilékekhez — Alkalmazasok

3.9 SBus kiildési objektum

Az SBus kiildési

objektum
aktivalasa

Az SBus
objektumok
beadllitasa

Lehetdség van SBus kuldési objektum berendezésére, amely a hajtas ciklikus tényleges

poziciojat viszi at. Ezt a funkciot hasznalva a "bdvitett buszpozicionalas" masterként
alkalmazhato "DriveSync" alkalmazasmodulhoz vagy tetszéleges IPOSPIUs® programhoz.

Az SBus kiildési objektum a H115 SwitchSBUS IPOSPIUS® valtozo "1"-re allitasaval és

az IPOSPUS® program ujrainditasaval rendezheté be (— kdvetkezé abra).
] IPDS Variables - ol x|
Identliler Value ‘

W

Az IPOSPUS® program ujrainditasat kdvetéen automatikusan megtorténik a kiildési és a
szinkronizacios objektum inicializalasa. A kiildési objektum tartalma IPOSPUS® encoder
(jelado) értékre lesz allitva.

11010AXX

Kiildési objektum Szinkronizacios objektum
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer IPOS encoder -
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MOVITOOLS® szoftver

4 Telepités
4.1 MOVITOOLS® szoftver

MOVITOOLS®

Technolégiai
kivitel

A "bdvitett buszpozicionalas" alkalmazasmodul a MOVITOOLS® szoftver része (4.20-
as vagy Ujabb verzio esetében). A MOVITOOLS® szoftvernek a szamitogépre torténd
telepitésekor a kovetkez6képpen jarjon el:

+  Helyezze be a MOVITOOLS® CD-t a szamitogép CD-meghajtojaba.

+  Megjelenik a MOVITOOLS® telepitési meniije. Kévesse az utasitasokat — a program
automatikusan végigvezeti Ont a telepitésen.

A MOVITOOLS® most mar elindithatd a Programkezelé (Program Manager)
segitségével. A hajtasszabalyozénak a MOVITOOLS® Manager segitségével torténd
Uzembe helyezéséhez a kdvetkezdképpen jarjon el:

» A '"Language" (nyelv) csoportban jeldlje ki a kivant nyelvet.

* A "PC Interface" mezbben valassza ki azt a PC-interfészt (pl. COM 1), amelyikre a
frekvenciavaltot csatlakoztatta.

* A"Device type" (készlléktipus) csoportban jeldlje ki a "Movidrive B" valasztdgombot.

+ A"Baudrate" mezdben jeldlje ki az alapkésziléken az S13 DIP kapcsoléval beallitott
adatatviteli sebességet (normal beallitas — "57,6 kBaud").

» Kattintson az <Update> (frissités) gombra. Megjelenik a csatlakoztatott frekvencia-

valto.
T MANAGER MOYLTOOLS® SEW-EURDDRIVE GmbH & Co  Yersion 4.10 5_ =|00] %|
Language PC Intertace Connected Irveiters Connect bt
C peasch || [oom1 =] || [ Devies Type [_Adar| Signature [coM] || Singe Inverter
[Peer-in-Pear]
 Engish i
" "
" Franpaiz IPC{UM Irerter With Address:
Baudiate
% 96 kBaud = Ho lrwester
i  [OFFLINE)

¢~ 57,6 kB aud [defaul selling

Movickive B Update Gptn_|

Biowize far Project Folder

|e\programmehsawhmavitool: \projects \project Broweee .
Device Type Ewacute Program

™ Movimal Parameters Pregramiming Special

 Movinat ASI Diagnosiz IPDS progranms

~ c

Motz (07 Shel | Compiles | CAM | Eius moritor |

" Movidiive

" Movidsive B ISYHC | ; I

'.'H UFN _I

 MOe Scope | Agsembler | AppBuikdsr | —

10985AEN
5. abra: A MOVITOOLS® ablak

A "bdvitett buszpoziciondlas" alkalmazasmodul csak technolégiai kiviteld (-0T)
MOVIDRIVE® késziilékekkel hasznalhatd. Az alapkivitel (-00) készllékeivel az
alkalmazasmodulok nem hasznalhatok.
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4.2 A MOVIDRIVE® MDX61B bekétési rajza

| X12: MOVIDRIVE ® MDX61B
7)) DGND | 1— rendszerbusz-referencia
J4——P SC11 | 2/~ rendszerbusz, High
g <4—» SC12 | 3<—»rendszerbusz, Low

| X13:
DIGT 1——# /Controller Inhibit (szabalyozotiltas)
DIg1 21— Enable (engedélyezés)/Rapid stop (gyorsleallas)
DI@2 | 3—» Reset
DIg3 | 4—® Reference cam (referenciakapcsolo)
DIg4 | 5—® /Right limit switch (jobb végallaskapcsolo)
DIg5 | 6—® /Left limit switch (bal végallaskapcsold)
DCOM | 7— referencia X13:DIGd...DIB5
VO24 | 84— +24 V-o0s kimenet
DGND | 9—  a binaris jelek referenciapotencialja
ST 10— RS-485 +
ST12 |11 RS.485 -
| X10:
TF1

—» TF/TH bemenet

1  a binaris jelek referenciapotencialja
r—— /Brake (fék)

1
2
3
— DOgJ1-C | 4 reléérintkezd: lzemkész
— bop1-NO, 5 relé, zaro
6
7
8
9
0

®@®E
PO
DO@1-NC relé, nyit @ @ @
DO@2 | 7 /Fault (hiba)
24V —1 VO24 —— +24 V-os kimenet @ @ @
= Vvia — +24 V-0s bemenet —\ =\ =
DGND [10—  a binaris jelek referenciapotencialja @ @ @
F- - - - - e e - — - - = 1 8) (9
DEH11B DER11B | @@
G| [®) |l |®oc
— o ° .
15: M 15: M Kuls6 jeladé bemenete (HIPERFACES®, sin/cos vagy |
@ > 5 . 5 ¢ || 5VTTL) vagy X14-X14 kapcsolat I
[ ] [ ]
9 o3 9¢ og | (bekotés: MOVIDRIVE® MDX60B/618 I
A | Uzemeltetési utasitas) | o
p— — | %
& )
8 x5 |
90 o motorjeladé: |
o9 DEH11B esetén: HIPERFACE®, sin/cos vagy 5V TTL >
@ o 2 DER11B esetén: rezolver, 6 pélusu, 3,5 V~eff 4 kHz : g
18 o1 (bekotés: MOVIDRIVE® MDX60B/61B I -
7 Uzemeltetési utasitas) I
DER11B DEH11B
@)
2
150 ] 150 s
L[]
(]2 X||es
» I » M .
[ ] ° 9. (]
92 o8 R=2¢
=58
9o ¢
<[] °2
% |20
7 15
® o
55257AHU

6. abra: MOVIDRIVE® MDX61B bekétési rajza DEH11B vagy DER11B opciéval
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4.3 MOVIDRIVE® MDX61B busztelepités

Attekintés Kérjuk, a busz telepitéséhez vegye figyelembe a mindenkori terepibusz-interfészhez
mellékelt kézikdnyvek utasitasait. Kérjuk, a rendszerbusz (SBus) telepitéséhez vegye
figyelembe a MOVIDRIVE® MDX60B/61B iizemeltetési utasitasaban talalhato
tudnivaldkat.

DFP21B DFI 21B DFI 11B DFC 11B DFE11B DFD 11B
RUN @ o L 0[5
22; 5] O o
FAULT : NN ON_OFF a2 oro
0 1 2M| Ho,5M N ae- Osio
OUL nc [CH]|S1 27 (O] O BUS-
ORC oHePS| OFF @
O BA 0 1 s
ORD Q© status NAG) [ & — —
O TR — OmOMBu mg; % 1 @
o) © e NAR)| ®OO
= NA}O}E ®06
© EEEED DR(1) 0]6]O)
@8 Pl G = o
) g o y Egﬁ; g S2 @@
s 6 o O
Of | L6 | o) o
— 9 1 X30 oS
aH
Of | 2 o ; :
2l |<ifo2 X30 i e
~3 |&1[s3 :
> o w S
"x’ ) % §
Q
o
<
phrfolr ) M
A00e0 Cﬂ"open ETHERNET  SBus
INTERBUS Device Net
Certified!
56363AXX

7. abra: Busztipusok
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PROFIBUS
(DFP21B)

Miiszaki adatok

Részletes informacié a "DFP21B PROFIBUS DP terepibusz-interfész MOVIDRIVE®
MDX61B-hez" c. kézikdnyvben taldlhatd, amely az SEW-EURODRIVE-nal rendelhetd
meg. Az egyszerli Uzembe helyezéshez a készilék torzsfajljai (GSD fajlok) és a
MOVIDRIVE® MDX61B-hez valo tipusfajljai letdltheték az SEW honlapjardl

(a "Software" cim alatt).

Opcio DFP21B tipusti PROFIBUS terepibusz-interfész
— Cikkszam 824 240 2
DFP21B Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezelészoftver és DBG60B kezelskésziilék
RUN@ |1. segédeszkoz
FA?JLIJﬁ ® 2 Protokollvaltozat PROFIBUS DP és DP-V1 az IEC 61158 szerint
01 Az adatatviteli sebesség automatikus felismerése a
20 0] Tamogatott adatatviteli sebességek kdvetkezé tartomanyban:
21 ] 3 9,6 kBaud ... 12 MBaud
22| 1 ! 9 pé . .
. pélusu Sub-D aljzat (anya)
23 Csatlakoztatas Kiosztas az IEC 61158 szerint
4
35 E Buszlezaras Nem integralt, a PROFIBUS dugaszban kell megvalésitani.
26/ ] Allomascimek 0...125, DIP kapcsoléval allithatéd
nc| I GSD f4jl SEWA6003.GSD
DP-azonositoszam 6003 hex = 24579 dec
Folyamatadatok max. szama 10 folyamatadat
4 Toémeg 0,2 kg
1. LED z4ld: RUN (fut)
2. LED piros: BUS FAULT (buszhiba)
3. DIP kapcsol6 az allomascim bedllitasara
55274AXX | 4. 9 pdlusu Sub-D aljzat (anya): buszcsatlakozas
Csatlakozokiosztas

T

QEE0 8a
[elclclcXclc]
[slc[clefolS]

(2]

RxD/TxD-P

RxD/TxD-N

CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V/100mA)

DGND (M5V)

O o0 » |0 |(w

Tame

N (3]

55276AXX

8. abra: A 9 pdlusu Sub-D dugasz kiosztasa az IEC 61158 szerint

(1) 9 polusu Sub-D csatlakozé (apa)

(2) A jelvezetékek sodrottak legyenek!

(3) Vezetbképes kapcsolat sziikséges a csatlakozohaz és az arnyékolas kdzott!
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INTERBUS Részletes informacio a "DFI21B optikai kabeles INTERBUS terepibusz-interfész
optikai kabellel MOVIDRIVE® MDX61B-hez" c. kézikdnyvben talalhato, amely az SEW-EURODRIVE-
(DFI21B) nél rendelheté meg.

Miiszaki adatok

Opcio DFI21B tipusu INTERBUS terepibusz-interfész (optikai
kabeles)
OFI 218 Cikkszam 8243115
Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezel6szoftver, DBG60B kezelSkészilék és
segédeszkdz CMD Tool
Tamogatott adatatviteli sebességek 500 kBaud és 2 MBaud, DIP kapcsoldval valaszthatd
Tavoli busz bemenete: 2 F-SMA csatlakozé
Csatlakoztatas Tavoli busz kimenete: 2 F-SMA csatlakoz6
Optikailag szabalyozott optikaikabel-interfész
Témeg 0,2 kg
)z
5 3.
.
Q 4.
N2
)S|5.
.
Q 6. 1. DIP kapcsolé a folyamatadat-hossz, a PCP-hossz, valamint az adatatviteli sebesség beadllitasara
2. Diagnosztikai LED-ek
3. Optikai kabel: Remote IN (tavoli BE)
4. Optikai kabel: bejové tavoli busz
5. Optikai kabel: Remote OUT (tavoli KI)
55288AXX | 6. Optikai kabel: tovabbmené tavoli busz
Csatlakozokiosztas
Pozicié Jel Irany Az optikai kabel érszine
3 optikai kabel Remote IN bejové adatok narancs (OG)
(tavoli BE)
bejovd tavoli busz kimend adatok fekete (BK)
5 optikai kabel Remote OUT bejové adatok fekete (BK)
(tavoli KI)
6 kimend tavoli busz kimend adatok narancs (OG)
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Telepités

MOVIDRIVE® MDX61B busztelepités

INTERBUS
(DFI11B)

Miiszaki adatok

Részletes informacié a "DFI11B INTERBUS terepibusz-interfész MOVIDRIVE® MDX61B-
hez" c. kézikényvben taldlhatd, amely az SEW-EURODRIVE-nél rendelheté meg.

Opcio DFI11B tipust INTERBUS terepibusz-interfész
Cikkszam 824 309 3
DFI 11B Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezeldszoftver és DBG60B kezelskésziilék
50 01 segédeszkoz
221 1 Tamogatott adatatviteli sebességek 500 kBaud és 2 MBaud, DIP kapcsoldval valaszthato
5 .
é 1 Tavoli busz bemenete: 9 pélusu Sub-D csatlakozé (apa)
. Tavoli busz kimenete: 9 pélust Sub-D aljzat (anya)
2M[ =0,5M
Ou Csatlakoztatas RS-485 atviteli technika, hateres arnyékolt és sodrott
L érparos vezeték
ORC —
O BA Module Ident (modulazonositd) E3hex = 227 gec
ORD Folyamatadatok max. szama 6 folyamatadat
OTR Témeg 0,2 kg
o
o O
Qb0 3
° g
g o
5| (o]
Silogl |4
x 1%
E %0
Lo
1. DIP kapcsolé a folyamatadat-hossz, a PCP-hossz, valamint az adatatviteli sebesség beallitasara
2. Diagnosztikai LED-ek: 4 x z6ld LED (U, RC, BA, TR); 1 x piros LED (RD)
3. 9 polust Sub-D csatlakoz6 (apa): tavoli busz bemenete
55278AXX | 4. 9 polusu Sub-D aljzat (anya): tavoli busz kimenete
Csatlakozokiosztas Az erek szinének rovid jelei az IEC 757 szerint vannak megadva.

(1) 4)

)
2) /DO | 6 GN
GN 16| /DO o DO |1 YE
YE 1] DO oo DI _[7 PK
PK 1 7 /DI o © DI 2 GY
GY 12| DI o2 COM |3 BN

BN 13| cCoM 5 = 3

= 9
) )
04435AXX
9. ébra: A bejévé tavolibusz-kabel 9 pélustu Sub-D csatlakozoéaljzatanak és a kimend

tavolibusz-kabel 9 pélust Sub-D dugaszanak kiosztasa
(1) A bejové tavolibusz-kabel 9 polusu Sub-D aljzata (anya)
(2) A jelvezetékek sodrottak legyenek!
(3) Vezetbképes kapcsolat sziikséges a csatlakozohaz és az arnyékolas kdzott!
(4) A kimen6 tavolibusz-kabel 9 poélust Sub-D dugasza (apa)
(5) Az 5. érintkez6t és a 9. érintkez6t kdsse at!

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas

25



Telepités

MOVIDRIVE® MDX61B busztelepités

CANopen
(DFC11B)

Miiszaki adatok

Részletes informacié a "Kommunikacié" c. kézikdnyvben taldlhatd, amely az SEW-
EURODRIVE-nal rendelheté meg (elérelathatélag 2005. 03. hotdl).

DFC11B tipusi CANopen terepibusz-interfész

Opcid
Cikkszam 824 317 4
DFC 11B Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezelbszoftver és DBGE0B kezelkésziilek
segédeszkoz
Beallitas a P894 paraméterrel:
ON OFF * 125 kBaud
R s1 1. Tamogatott adatatviteli sebességek « 250 kBaud
ne ferl . 500 kBaud
* 1000 kBaud

9 pdlusu Sub-D csatlakozé (apa, X30)

Cimtartomany

Csatlakoztatas Kiosztas a CiA szabvany szerint
2 % 2 2 eres sodrott vezeték az ISO 11898 szerint
gi=s Buszlezaras DIP kapcsol6val rakapcsolhato (120 Q)

1...127, DIP kapcsoléval allithato

Témeg

0,2 kg

~—— |

55284AXX

2. X31: CAN-Bus csatlakozo

A MOVIDRIVE®
és a CAN
osszekébtése

Csatlakozobkiosztas
(X30)

1. DIP kapcsol6 a buszlezaro ellenallas beallitasara

3. X30: 9 pdlusu Sub-D csatlakoz6 (apa): CAN-Bus csatlakoz6

A DFC11B opcidbnak a CAN-Busra valé csatlakoztatasa az X30 vagy az X31
csatlakozén at az alapkészulékben 1évé SBus-hoz hasonléan torténik (X12). Az SBus1-
gyel szemben az SBus2 a DFC11B opcién at potencidllevalasztassal all rendelkezésre.

&

/

@)

I B

U I

\

¥ @)

6 | DGND o © oo
O [~]olo)
7 | CAN High o . ooe
o 333
2 | CAN Low o)

O T — |
3 | DGND o \
i

06507AXX

10. abra: A buszkabel 9 pélusu Sub-D aljzatanak kiosztasa

(1) 9 polusu Sub-D aljzat (anya)
(2) A jelvezetékek sodrottak legyenek!
(3) Vezetbképes kapcsolat szliikséges a csatlakozohaz és az arnyékolas kozott!

26

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B boévitett buszpozicionalas




Telepités
MOVIDRIVE® MDX61B busztelepités

DeviceNet

(DFD11B)

Miiszaki adatok

Részletes informacié a "DFD11B DeviceNet terepibusz-interfész MOVIDRIVE®
MDX61B-hez" c. kézikdnyvben taldlhatd, amely az SEW-EURODRIVE-nal rendelhetd
meg. Az egyszerli Uzembe helyezéshez a MOVIDRIVE® MDX61B EDS fajljai
letdlthet6k az SEW honlapjardl (a "Software" cim alatt).

Opcio DFD11B tipusu DeviceNet terepibusz-interfész
— Cikkszam 8249725
DFD 11B -
Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezelészoftver és DBGE0B kezelskésziilék
O I\N/IOD/ segédeszkdz
et
O Pio DIP kapcsoldval allithato:
O 1. Tamogatott adatatviteli sebességek * 125kBaud
BIO + 250 kBaud
BUS- .
O oFF 500 kBaud
5 polusu Phoenix kapocs
0 1 Csatlakoztatas Kiosztas a DeviceNet specifikacio szerint
NA(5) [ o (I. kotet, A flggelék)
NA(4) | 0O
mg; = st Megengedett vezeték-keresztmetszet A DeviceNet specifikacionak megfeleléen
mgég E Buszlezaras Buszcsatlakozdk alkalmazésa beépitett buszlezard
oR(1) [ 2. ellenallassal (120 Q) a buszszakasz elején és végén.
BS((S)) - Bedllithatd cimtartomany (MAC-ID) 0...63, DIP kapcsoléval allithatd
EB(S) o s2 Tomeg 0,2 kg
PDE1; o
PD(0) g
F3 |
F2 |
F1 L
1
2
3 3.
4
5
1. LED-jelzés
2. DIP kapcsolé a csomoponti cim (MAC-ID), a folyamatadat-hossz, valamint az adatatviteli sebesség
beallitasara
55280AXX | 3. 5 polusu Phoenix kapocs: buszcsatlakozas
Kapocskiosztas A csatlakozokapcsok kiosztasanak leirasa a DeviceNet specifikacidjaban talalhato

(I. kdtet, A fiiggelék).

Kapocs Jelentés Szin

X30:1 V- (0V24) fekete (BK)
X30:2 CAN_L kék (BU)
X30:3 DRAIN csupasz
X30:4 CAN_H fehér (WH)
X30:5 V+ (+24 V) piros (RD)
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Telepités
MOVIDRIVE® MDX61B busztelepités

Ethernet Részletes informacio a "DFE11B Ethernet terepibusz-interfész MOVIDRIVE® MDX61B-
(DFE11B) hez" c. kézikdnyvben talalhatd, amely az SEW-EURODRIVE-nal rendelheté meg.

Miiszaki adatok

Opcio DFE11B tipusu Ethernet terepibusz-interfész
Cikkszam 1820 036 2
DFE 118 Uzembe helyezési és diagnosztikai MOVITOOLS® kezel6szoftver és DBG60B kezelkésziilék
20 segédeszkoz
21
2§ % = Az adatatviteli sebesség automatikus 10 MBaud / 100 MBaud
LIS | 1. felismerése
250 = .
23 % Csatlakoztatas RJ45 dugasz, 8-8
2
DHECP Cimzés 4 bajtos IP-cim
Tome: 0,2 k
© status E g
© 1oomsit 2
Q© linklact.
3.
X30
3 4.
a8
© 1. DIP kapcsol6 az IP-cim legkisebb helyértek bajtjanak (LSB) beallitasara
sS4 2. LED-ek: "Status" (piros/sarga/zéld), "100 MBit" (z6ld), "link/act" (zold)
— 3. X30: Ethernet csatlakozas
56362AXX | 4. MAC-cim

AMOVIDRIVE®és A DFE11B kartyanak az Ethernet hal6zatra valo csatlakoztatasahoz kdsse az X30

az Ethernet Ethernet interfészt (RJ45 csatlakozo) az IEC 11801 2.0 kiadas, D osztaly, 5. kategoria

6sszekétése szerinti, sodrott érparral rendelkezé vezetékkel a kijel6lt hub-ra vagy switch-re. Ehhez
hasznaljon patch kabelt.

6] (30201
N

\1/ %@ﬁ

A
54174AXX
11. abra: RJ45 dugaszolhaté csatlakozo kiosztasa
A = eldlnézet [1] Pin 1 TX+ Transmit Plus (kildés plusz)
B = hatulnézet [2] Pin 2 TX~— Transmit Minus (kildés minusz)
[3] Pin 3 RX+ Receive Plus [6] Pin 6 RX— Receive Minus
(fogadas plusz) (fogadas minusz)

Ha a DFE11B opcionalis kartyat kozvetlendl kivanja &sszekdtni a tervezd
szamitégéppel, akkor crossover kdbel szikséges.
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Telepités
A rendszerbusz (SBus 1) csatlakoztatasa

4.4 A rendszerbusz (SBus 1) csatlakoztatasa

Csak P816 "SBus Baudrate" = 1000 kBaud esetén:

A rendszerbusz-kapcsolatban nem szabad MOVIDRIVE® compact MCH4_A készilékeket
és mas MOVIDRIVE® késziilékeket vegyesen hasznaini.

Ha az adatatviteli sebesség # 1000 kBaud, akkor a készilékek hasznalhatdk vegyesen.

A rendszerbusszal (SBus) legfeliebb 64 CAN-Bus résztvevdé cimezhetdé meg. A
kabelhossztol és a kabelkapacitastdl fliggéen 20-30 résztvevénként alkalmazzon
jelismétiét. Az SBus tamogatja az ISO 11898 szerinti atviteli technikat.

A rendszerbuszrél részletes informaci6 az SEW-EURODRIVE-nal kaphaté "Soros
kommunikacié" c. kézikdnyvben talalhaté.

Az SBus bekdétési rajza

vezérléfej vezérléfej vezérléfej
rendszerbusz rendszerbusz rendszerbusz
lezaro ellendllas E S 12 lezard ellenélllélsljl S12 lezaro ellendllas IE' S12
ON|OFF ON| OFF ON| OFF
rendszerbusz- X12: rendszerbusz- X12: rendszerbusz- X12:

referencia DGND referencia DGND | 1 referencia DGND
rendszerbusz, High -a—® SC11 rendszerbusz, High-e—®~ SC11 rendszerbusz, High-—= SC11
rendszerbusz, Low -4—®~ SC12 rendszerbusz, Low-a—®~ SC12 rendszerbusz, Low-a—#= SC12

e cle [le

12. abra: Rendszerbusz-kapcsolat

54534AHU

Kabelspecifikacio * Neégyeres, sodrott és arnyékolt rézkabelt hasznaljon (adatatviteli kabel rézfonat
arnyékolassal). A kabelnek eleget kell tennie az alabbi specifikacionak:

— Erkeresztmetszet: 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
— Vezeték-ellenallas 1 MHz esetén 120 Q
— Fajlagos kapacitas 1 kHz esetén < 40 pF/m

Alkalmas példaul a CAN-Bus kabel vagy a DeviceNet kabel.

Az arnyékolas » Az arnyékolas mindkét végét nagy fellileten kdsse ra a hajtasszabalyozéra vagy a
bekétése master-vezérlés elektronika-arnyékold kapcsara.
Vezetékhossz * A vezeték megengedett teljes hossza fligg a rendszerbusz (SBus) beallitott

adatatviteli sebességétdl (P816):

125 kBaud — 320 m
250 kBaud — 160 m
500 kBaud — 80 m
1000 kBaud — 40m

Lezar¢ ellenallas * Arendszerbusz elején és végén a rendszerbusz-lezaré ellenallast be kell kapcsolni
(S12 = ON). A tobbi késziiléknél a lezard ellenallast ki kell kapcsolni (S12 = OFF).

* A rendszerbusszal 0Osszekapcsolt készilékek kozott nem szabad potencial-
kilénbségnek lennie. A potencialkilonbség kialakulasat megfelel6 megoldasokkal —
pl. a készllékek hazainak kulon vezetékkel torténd 6sszekdtésével — meg kell
akadalyozni.
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Telepités
A hardveres végallaskapcsoldk csatlakoztatasa

4.5 A hardveres végallaskapcsolok csatlakoztatasa

A hardveres végallaskapcsolok butykeinek a mozgastartomanyt Utkozésig le kell
fedniuk.

Csak nyitoérintkezés (low-aktiv) hardveres végallaskapcsolot hasznaljon!

CW R
X
—/ —

= =

&) )

O n

%) i

L

04437AXX

13. abra: A hardveres végallaskapcsolok csatlakoztatasa
Cw = hajtasszabalyoz6 jobbra forgasa
X = elmozdulasi ut

LS CW = jobb hardveres végallaskapcsold
LS CCW = bal hardveres végallaskapcsold

Ugyeljen a hardveres végallaskapcsolok helyes hozzarendelésére. Ez azt jelenti, hogy
jobbra forgas (CW) esetén a jobb hardveres végallaskapcsolot (LS CW) és balra forgas
(CCW) esetén a bal hardveres végallaskapcsolot (LS CCW) érjuk el.
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Altalanos tudnivalok @

5 Uzembe helyezés
5.1 Altalanos tudnivalok

A sikeres Uzembe helyezés feltétele a helyes tervezés és a hibamentes telepités.
Részletes tervezési tudnivalok a MOVIDRIVE® MDX60/61B rendszerkézikdnyvben
talalhatok.

Ellenérizze a telepitést, a jeladdk csatlakoztatdsat és a terepibusz-kartyak telepitését a
MOVIDRIVE® MDX60B/61B lizemeltetési utasitasban, a terepibusz-kézikdnyvekben és
a jelen kézikdnyvben talalhaté telepitési tudnivaldk alapjan (— Telepités c. fejezet).

Kuls6 jeladoként alkalmazzon abszolutérték-jeladét (csatlakoztatas a DIP11B, X62-re).
Vegye figyelembe a "DIP11B abszolutérték-jelado kartya MOVIDRIVE® MDX61B-hez"
c. kézikdnyv Uzembe helyezési utasitasait is.

5.2 El6késziiletek

A "bdvitett buszpozicionalas" lUzembe helyezése elbtt végezze el a kdvetkezd
|épéseket:

Kosse 0ssze az UWS21A (soros interfész) opcion at a hajtasszabalyozo "Xterminal”
csatlakozoéjat a PC COM portjaval.

Telepitse a MOVITOOLS® szoftvert (4.20-as vagy Ujabb verzio).
Helyezze lizembe a hajtasszabalyozé6t a "MOVITOOLS/Shell" programmal.

— MDX61B aszinkronmotorral: CFC lizemmodok / VFC-n szabalyozas
— MDX61B szinkronmotorral: SERVO ilizemmédok

Csak kuls6é jeladoval torténd Uzemeltetés esetén (abszolutérték-jeladd vagy
inkrementalis jelado):

— Abszolutérték-jelad6: Helyezze Uzembe a DIP11 abszolutértékjelado-kartyat.
Ekkor megtorténik a P942 ... P944 paraméterek bedllitasa (— "DIP11B
abszolutérték-jeladd kartya MOVIDRIVE® MDX61B-hez" c. kézikdnyv).

— Inkrementdlis jelad6: A Shell programban allitsa be a P942 ... P944 Encoder
factor numerator (jeladotényez6 szamlald), Encoder factor denominator
(jeladotényezb nevez8) és Encoder scaling ext. encoder (jeladéskalazas, kilsd
jeladd) paramétereket. A paraméterek részletes leirasa az "IPOSPUS®
poziciondlas és folyamatvezérlés" c. kézikdnyvben talalhaté.

A [MOVITOOLS]/ [Shell] / [Startup] (izembe helyezés) meniipontban valassza ki az
"Extended positioning via bus" (bévitett buszpozicionalas) technoldgiai funkciot.

Kapcsoljon "0" jelet a DIgQg "/CONTROLLER INHIBIT" (szabalyozétiltas)
bemenetre.
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Uzembe helyezés
A "bdvitett buszpozicionalas" program inditasa

5.3 A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

Altaldanos
tudnivalok

* Inditsa el a [MOVITOOLS] / [Shell] programot.

» Valassza a [Startup] / [Extended positioning via bus] (bévitett buszpozicionalas)
menulpontot.

A SHELL MO¥ITOOLS® MOYIDRIYER B

Eile ’m Parameters Display Extras wWindow Help

Select Technology Funckion, ..

Startup, ..

Dip Skartup, ..
Limear makar, .

=lofx|

o x| "

Manual Gperation, ..

Positioning via Bus
Extended pasitioning via bus
Modulo Positioning
Flying saw
Absolute positioning

Sensor based positioning via bus
Center winder

Table positioning via fieldous
E- Table Pasitioning

| |Parameter saved v

11013AEN
14. abra: A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa
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A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa @
A terepibusz- Az "Extended positioning via bus" (bdvitett buszpozicionalas) program elinditdsa utan
paraméterek megtorténik a bévitett buszpozicionalas szempontjabdl fontos dsszes adat beolvasasa.

beallitasa Ha még nem toltdttek érvényes alkalmazasmodult a hajtasszabalyozéra, a bévitett

buszpozicionalas inditdsa utén a kévetkezd ablak jelenik meg.

Y% Extended positioning via bus

0 &0 &l el @

7| @|

~Fieldbus parameter

Fieldbus type

Bus address

Timeout value

Timeout response IRAPID STOP;’WARNGj

Eaud rate ID kBaud j

DI00: AConkraller inhibik
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reset

DI03: Reference Cébd
DI04: ALimnit switch Cws
D 05: ALimit gwitch COW

Cancel | << Back Mext »»

S Feer-toPesr | Changed  |PROFIBUSDP | w

11014AEN
15. abra: Terepibusz-paraméterek beallitasa

Ebben az ablakban a kdvetkezd beallitasokat kell elvégezni:

« Terepibusz-paraméterek beallitasa: Allitsa be a terepi busz paramétereit. A nem
allithaté paraméterek tiltva vannak és nem médosithatok.

A rendszerbusz (SBus) mindig beallithatd, ehhez nem sziikséges opcid.

Ha a terepibusz-kartyahelyen terepibusz-kartya (DFP, DFI, DFC, DFD vagy DFE)
talalhato, akkor PROFIBUS, INTERBUS, CAN, DEVICENET vagy ETHERNET is
valaszthato.
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Uzembe helyezés
A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

©

Az atés a
sebesség
skalazasi tényezé
bedllitasa

Ebben az ablakban az ut és a sebesség skélazasi tényezdje allithato be.

ended po 0 0 D - (O]

=R SRR

Source actual position IMOTOR ENC. (X15) j

—Calculation of the scaling

Diameter of driving wheel

-] |znn ram -]

|12.34

Gearing ratio

external ratio Il

Unit for speed

Imfm:i.n j

Plaze of absolute enzoder

encoder resolution

—Scaling factor for distance

= inc/ Tt
|1|:|1

Increments

Distance

—Scaling factor for speed

|32759 [Unit]
= 1/min/ |[mimin
|1668

Numerator

Denominator

DI00: /Controller inhibit
CI01: Enable

DI0Z: Fault Reset

DI03: Reference Cakd
DI04 ALirnit switch Cw
D05: ALirnit switch COW

LCancel | <¢ Back Mext 2>

[Peer-to-Fesr | Changed  |PROFIBUSDP | 7

Ohlline

11015AEN
16. abra: A skalazas bedéllitasa

Ebben az ablakban a kdvetkez8 beallitasokat kell elvégezni:

* A tényleges pozicié forrasanak valasztomezdje: Valassza ki, hogy melyik
jeladoval térténjen a pozicionalas utmérése:
— MOTOR ENCODER (motorjeladd, X15)
— EXT. ENCODER (kilsé jeladd, X14) ha a kilsé jelado inkrementalis jelad6

— ABSOLUT ENCODER (abszolutérték-jeladd, DIP) ha kilsé jeladoként vagy a
motortengelyen abszolutérték-jeladoé van.

Ha abszolutérték-jeladot alkalmaz, a DIP11B opcid lizembe helyezését a "bévitett busz-
pozicionalas" alkalmazasmodul tzembe helyezése elétt el kell végeznil
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A skalazasi
tényezbk
szamitasa

A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa @

1. eset: Motorjeladé vagy abszolutérték-jeladé a motortengelyen (tényleges
pozicié forrasa)

— A "Diameter of driving wheel" (hajtdé kerék atméréje) vagy "Spindle slop” (orso
menetemelkedése, csak motorjeladd esetében) mezdében valassza ki a
megfelel6 egységet. Egységként milliméter [mm] vagy 1/10 milliméter [1/10 mm]
valaszthato.

— Adja meg a "Gearing ratio" (hajtomiattétel) beviteli mezében a hajtomi attételét
és az "External ratio" (el6tét attétele) beviteli mezében az el6tét-hajtomi attételét.

— A "Unit for speed" (sebesség egysége) mezdében valassza ki a [mm/s], [m/min] és
[1/min] k6zll az egyiket.

— Abszolutérték-jeladora torténd pozicionalas esetén a "Place of absolut encoder”
(abszolutérték-jeladd helye) mezében valassza ki a "Motor shaft" (motortengely)
bejegyzést.

— Kattintson a <Calculation> (szamitas) gombra. A program kiszamitja az "ut" és a
"sebesség" skalazasi tényez6t.

2. eset: Kiilsé jelad6 vagy abszolutérték-jeladé a szakaszon (tényleges pozicié
forrasa)

Ha kulsé jeladét vagy abszolutérték-jeladét alkalmaz a szakaszon, az ut skalazasi
tényez6t kézzel kell szamitani. A sebesség skalazasi tényezdje szamithatd
automatikusan (— koévetkez6 szakasz) vagy kézzel (— 2. példa).

A sebesség skalazasi tényezdjének automatikus szamitasa:

« A "Source actual position" (tényleges pozicié forrasa) mezében valassza ki a
"Motor encoder" bejegyzést.

+ Adjon meg egy értéket a "Diameter of driving wheel" (hajté kerék atmérdje) vagy
"Spindle slope" (ors6 menetemelkedése) beviteli mezében. A [mm] vagy
[1/10 mm] egység a mellette Iévé mez&ben valaszthatd ki.

* A "Gearing ratio" (hajtémuattétel) és az "External ratio" (el6tét-hajtomi attétele)
beviteli mezdben adja meg a megfelel6 attételértékeket.

+ Kattintson a <Calculation> (szamitas) gombra. A program kiszamitja a sebesség
skalazasi tényezéjét.

Az ut skalazasi tényezéjének szamitasa:

* A "Source actual position" (tényleges pozicié forrasa) mezében valassza ki az
"External encoder" (kulsé jeladd) vagy az "Absolut encoder" (abszolutérték-
jelado) bejegyzést. Abszolutérték-jeladdra térténé pozicionalas esetén a "Place
of absolut encoder" (abszolutérték-jeladd helye) mezében valassza ki a "Way"
(szakasz) bejegyzést.

« A "Scaling factor for distance" (Ut skalazasi tényezdje) csoportban az
"Increments"” (impulzus) beviteli mezében adja meg a jelado6 altal utegységenként
kibocsatott impulzusok szamat. Az impulzusok egysége mindig inkrementum
[inc]. A "Distance" (ut) beviteli mez8ben adja meg a megfelel6 utszakaszt.

* A "Scaling factor for distance" (Ut skalazasi tényezdje) csoportban a "Unit"
(egyseég) beviteli mezében adja meg az ut skalazasi tényezéjének egységét.
Minden ezt kdvetben bevitt adat, mint pl. a szoftveres végallaskapcsoldk, a
referenciaofszet, valamint a célpozicid meghatarozasa a megadott egységben
jelenik meg.
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Az utfelbontas
atszamitasa
felhasznaloi
egységekre

Uzembe helyezés
A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

Az ut skalazasi tényezéje (impulzus / ut) szolgal a felhasznaldi elmozdulasegység
meghatdrozasara (pl. mm, fordulat, m). Motorjeladéra térténé pozicionalas esetén az at
skalazasi tényezbje automatikusan szamithato. A kovetkez6 egységek valaszthatok
automatikus szamitaskor:

* mm
« 110 mm

Ha kulsé jeladdét vagy abszolutérték-jeladot alkalmaz a szakaszon, az ut skalazasi
tényezdt kézzel kell szamitani (— 1. és 2. példa).

1. példa: A hajtast a szakaszon elhelyezett abszolutérték-jeladéra kell pozicionalni.
A sebességet [m/min] egységben kell megadni.

* A hajtas adatai:

— A hajtom( attétele (gearing ratio) = 12,34
— Az el6tét attétele (external ratio) = 1
— A futdkerék atméréje = 200 mm

* Ajeladé adatai:

— Tipus: Stahltronik WCS3 abszolutérték-jeladd

— Fizikai felbontas = 1 inkrementum / 0,8 mm

— Jeladdskaldzéds P955 = x8 (— beallitasa automatikusan végbemegy a DIP11B
opcid Uzembe helyezésekor).

* A sebesség skalazasi tényezbjének automatikus szamitasa:
Szamlaloé / nevezb = 32759 / 1668 egység [m/min]
* Az ut skalazasi tényez6jének szamitasa kézzel:
— Elektromos felbontas = 1 inkrementum / 0,8 mm x P955 jeladéskalazas
Eredmény: 1 inkrementum / 0,8 mm x 8 = 8 [inc/0,8 mm]
Eredmény: impulzus / it = 80/ 8 [mm]

N

. példa: A hajtast a szakaszon elhelyezett kiilsé jeladora kell pozicionalni.

A hajtas adatai:

— A hajtom( attétele (gearing ratio) = 12,34
— Az el6tét attétele (external ratio) = 1

A jelad6 adatai:

— Fizikai felbontas = 1024 inkrementum / fordulat
— A futdkerék atméréje (dyiokerek) = 65 mm
— Jeladoskalazas P944 = x2

Az Ut skalazasi tényezbjének szamitasa kézzel:

— impulzusszam = inkrementumok szama / fordulat x 4 x P944
impulzusszam = 1024 inkrementum / fordulat x 4 x 2 = 8192 inkrementum
— Ut =TT % dytekerek
ut = 3,14 x 65 mm = 204,2 mm
Eredmény: impulzus / ut = 8192 / 204 egység [mm]

Amennyiben a szamlaloé (impulzusszam) vagy a nevez6 (Ut) nem egész szam, nagyobb
szamitasi pontossag érheté el, ha a tortet bdvitjik (a szamlalét és a nevez6t azonos
tényezével (pl. 10, 100, 1000, ...) szorozzuk). A bdvitésbdl adéddéan nem sziikil a
mozgastartomany. Az "impulzusszam" és az "ut" maximalis értéke 32767.
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A sebesség
atszamitasa
felhasznaldi
egységekre

A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa @

A "Calculation of the scaling" (skalazas szamitasa) csoportban a "Unit for speed"
(sebesség egysége) legdrdilé meniben harom egység kozil lehet valasztani, és a
skalazasi tényez6k automatikusan szamittathatok ki. A kdvetkezd sebességegységek
valaszthatok:

1/min
mm/s
m/min

Ha a sebességet mas egységben kivanja megadni, kiszamithatja a sebesség skalazasi
tényezojét (— kdvetkezé példa).

1. példa: A hajtast a szakaszon elhelyezett abszolutérték-jeladéra kell pozicionalni.
A sebesség megadasanak mm/s egységben kell torténnie.

A hajtas adatai:

— A hajtom( attétele (gearing ratio) = 15,5
— Az el6tét attétele (external ratio) = 2
— A hajtd kerék atmeérdje (dnajts kerek) = 200 mm

A jelad6 adatai:

— Tipus: Stahltronik WCS2 lineéris utmérd rendszer

— Fizikai felbontas = 0,833 mm 2 1,2 inkrementum/mm

— Jeladdskaldzéds P955 = x8 (— beallitasa automatikusan végbemegy a DIP11B
opcid Uzembe helyezésekor).

$zamlalo = inajtemy * lelstet X 60

szamlalo = 15,5 x 2 x 60 = 1860

nevezd = I x dp,jt kerek (Vagy orsé menetemelkedése)
nevezé = 3,14 x 200 = 628

egység = mm/s

Amennyiben a szamlalé vagy a nevezd nem egész szam, nagyobb szamitasi pontossag
érhet6 el, ha a tortet bévitjik (a szamlalot és a nevezét azonos tényezével (pl. 10, 100,
1000, ...) szorozzuk). A bdvitésbdl adoddéan nem szikil a mozgastartomany.
A szamlal6 és a nevezd maximalis értéke 32767.
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Rampaidék és
korlatok
beadllitasa

Uzembe helyezés
A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

17. abra: Rampaidbk és korlatok beallitasa

ended po 0 0 a b 1O
D3 |0 Sk ¢ 2|0
Joftware limit switch CCW doftware limit switch CW
I—lIIIDIII [mm] IlDIIID [rara ]
Use Hardware limit switch IYES j
Reference Offzset ||:| [rorn ]
Reference trawvel type ]4—- [ v
rHMaximum walues
Max. motor speed in Automatic 1000 [1/min]
Mode 50.917 [m/min]
Max. motor speed in Jog Mode 1000 [l/min]
a0. 917 [m/min]
Nmax speed contraol 3000 [1/min]
@ DI0: AContraller inhibit ILE CCw ILE Cw
@ [0 Enable ‘ ‘
@ D02 Fault Reset
@ D03 Reference CAM | | | [mm1
@ DI04 ALimnit switch Cw 1000 -500 ] 500 1
@ DI0S: Airit swibch COW
Cancel | <¢ Back | Mext 33 |
Sl Feer-to-Fest | Changed  |PROFIBUSDR | v
11016AEN

Ebben az ablakban kell megadni a szoftveres végallaskapcsolokat, a referencia-
ofszetet, a referenciamenet tipusat, valamint a rampaidéket és korlatokat. A bevitel a
skalazas felhasznalbi egységeiben torténik.

Adja meg a szoftveres végallaskapcsoldk poziciéjat a "Software limit switch left /
right" (szoftveres végallaskapcsold balra/jobbra) beviteli mezében. Ugyeljen arra,
hogy a szoftveres végalldskapcsolok poziciéja a hardveres végallaskapcsoldk
elmozdulasi utjan beliilre essen, és ne fedjék egymast a referenciaponttal. Ha
mindkét beviteli mezében "0" értéket ad meg, a szoftveres végallaskapcsolok

kikapcsolt allapotba kertinek.

Adja meg a referenciaofszetet a "Reference offset" (referenciaofszet) beviteli
mezében. A referenciaofszettel a gép nullpontja korrigalhaté. Az alabbi képlet

érvényes:

gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet
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Uzembe helyezés

@7

A "Reference travel type" (referenciamenet tipusa) vélasztomez6ben valassza ki a
megfeleld referenciamenet-tipust (0...8). A referenciamenet tipusa hatarozza meg,
milyen referenciamenet-stratégiaval keruljon meghatarozasra a gép nullpontja.
A H127 ZeroPulse IPOSPUS® valtozoval allithatd be, hogy a referenciamenet a
referenciakapcsold élvaltasara ("0") vagy a jelad6 rakdvetkezd nulla impulzuséra
("1") torténjen-e meg. A H127 IPOSPIUS® valtozo az IPOS Compilerrel szerkeszthets.

el

55260AXX

0. tipus: A referenciapont a referenciamenet startpozicidjatél balra
esf elsé nulla impulzus.

54947AXX

54948AXX

1. tipus: A referenciapont a referenciakapcsol6 bal vége.
gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet

H127 = "1" referenciafelvétel a jeladé nulla impulzusara
H127 = "0" referenciafelvétel élvaltasra

2. tipus: A referenciapont a referenciakapcsol6 jobb vége.
gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet

H127 = "1" referenciafelvétel a jeladd nulla impulzusara
H127 = "0" referenciafelvétel élvaltasra

o\[
54949AXX

1 -

54950AXX

3. tipus: Referenciapont a jobb hardveres végallaskapcsold.
Referenciakapcsolé nem szikséges. A hardveres végallaskapcsolo
elhagyasa (pozitiv él) utan még 4096 inkrementumnyit tovabbhalad.

gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet - 4096

4. tipus: Referenciapont a bal hardveres végallaskapcsolo.
Referenciakapcsold nem sziikséges. A hardveres végallaskapcsolo
elhagyasa (pozitiv él) utan még 4096 inkrementumnyit tovabbhalad.

gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet + 4096

I

54951AXX

5. tipus: Nincs referenciamenet. Referenciapont a pillanatnyi
helyzet, nulla impulzusra val6 vonatkoztatas nélkal.

gép nullpontja = pillanatnyi helyzet + referenciaofszet

]

CAM

6. tipus: A referenciapont a referenciakapcsol6 jobb vége.
gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet

54952AXX
] :‘/.

CAM

7. tipus: A referenciapont a referenciakapcsol6 bal vége.
gép nullpontja = referenciapont + referenciaofszet

54953AXX

o

54951AXX

8. tipus: Nincs referenciamenet. Referenciapont a pillanatnyi
helyzet, nulla impulzusra valé vonatkoztatds nélkil. Az 5. tipussal
szemben a 8. tipusu referenciamenet végrehajthat6 nem "A"
rendszerallapot esetén is.

gép nullpontja = pillanatnyi helyzet + referenciaofszet
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Uzembe helyezés
A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

©

Rampaiddék
beallitasa lepteté
lizemmaodban és
automata
lizemmaddban

Download
(letoltés)

* A "Ramp values" (rampaértékek) csoportban a rampaidéket a "Ramp value jog
mode" (rampaérték lépteté izemmaoddban) és a "Ramp value auto.mode (1) and (2)"
(rampaérték 1. és 2. automata izemmaddban) beviteli mezékben kell megadni. Az
automata Gzemmod 1. rampaja és 2. rampaja kozotti atkapcsolas az 1. kimeneti
folyamatadat-szd 15. bitjével torténik. A megfelel6 gyorsulas [mm/sz] egységben
kerul kijelzésre.

A rampaidé mindig 3000 min" fordulatszamra vonatkozik.
Tehat 1 s rampaid6 esetén a hajtas 500 ms alatt gyorsulna 1500 min™! fordulatszamra.

A mentési folyamat utan a download (letéltés) ablaka jelenik meg.

H=; Extended positioning via bus

0 3| |0y &/ ea| @

7| @|

Fleasze click 'Help', to get infarmation about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

7 Help |

To complete the commissioning of 'Fositioning wia bus', please press the 'Download' buttan.

| [~ Bun extended startup

= Don't change IPOS-Programm
* Download zeries IPOS prograr

[&ctual IPOS program wersion: (MO B] USERPROGRAKM W 1.05
[Mew IPOS program wersion: (MO E] Wo1.05

DI00: /Controller inhibit

LCancel | << Back Download

Olling |Peer—tn—Peer | |C.°.Nopen1 | o
10824AEN
18. abra: A Download (letdltés) ablaka

Nyomja meg a <Download> (letdltés) gombot. Automatikusan megtoérténik a hajtas-
szabalyozdé minden szikséges bedllitasa, és elindul a "bdvitett buszpozicionalas"
IPOSPIUS® program.
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A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa @

A letoltést kdvetben a program megkérdezi, hogy kivan-e monitor tzemmaodba valtani.
Monitor Gzemmaodban elvégezhetb az alkalmazas diagnosztizalasa, és ellendrizhetdk a
vezérldjelek.

Information m |
Startup of bus positioning successful,
Skart bus positioning monitor?

Ja Mein |

11023AEN
19. &bra: Monitor inditasa: Igen/Nem

A <Yes> (igen) gombbal valthat monitor lzemmddba, és indithatja el onnan a kivant
Uzemmodot. A <No> (nem) gombbal a MOVITOOLS/Shell programba valthat.
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@ A "bévitett buszpozicionalas" program inditasa

Ha a "bévitett buszpozicionalas" programot mar elvégzett tzembe helyezés utan ismét
elinditjdk, azonnal a monitor jelenik meg.

Extended positioning via bus

D | S|l ¢ e 0]

Monitor "Positioning via bus’
{ Decoded View |® Hexadecimal View|

* Monitor mode " Contral R I
PO1: Controlword 2 Pi1: Statusword
N— 99090990009 099000000 | crLveT (9990090909 [21
swis| | dortr. intibitienable Limt switch cow |
Ramp 2 Enableirapid stop Limit switch CW
free Enableistop Error
Halt regulation Brake released
8 Integrator 1 Target pozition reached
Jog - Parameter sst 1 IPOS reference
Jog + Reset fautt Inverter ready
Start free Iotor tumning
PO2{3: Setpoint position PI2{3: Actual position
31—+ 0 inc) [ 0 finc] (3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
(3] 0 1 /min] | 011 /min] (3]
PO5: Start ramp P15: Activ current
31— 0 [ms] | 01%) 3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation

Bl Ofml [ 5% El

100:
101: Eral
102 Fault Reset + [5]
103: Reference CéM

104: Mo function
105: Mo function

=
|
[T2T1Y]

e Commissioning |

IR Peer-to-Peer | Changed PROFIBUSDP | 7
11018AEN

20. abra: A bévitett buszpozicionalas monitora

[1] PO1 2. vezérl6szo, egyes bitekre dekddolva

[2] P11 allapotszo, egyes bitekre dekddolva

[3] a folyamatadatok decimalis abrazolasban és felhasznaloi egységekkel
[4] az alapkészulék binaris bemeneteinek allapota

[5] a szoftveres végallaskapcsoldk helyzete és a hajtas pillanatnyi pozicidja

Ismételt lizembe Ha ismét el kivanja végezni az iizembe helyezést, nyomja meg a <Startup> (lizembe

helyezés) gombot. Ekkor megjelenik a terepi busz paramétereinek beallitasara szolgalo
ablak (— "A terepibusz-paraméterek beallitasa" c. rész).
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Paraméterek és IPOSPUS® yaltozok
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5.4

Paraméterek és IPOSP!US® viéltozok

@7

Az lizembe helyezéssel a kovetkezd paraméterek és IPOSPIUS® valtozok automatikusan
beallitdsra kerlinek és a letdltéssel a hajtasszabalyozéra toltédnek:

Paraméterszam P... Index Leiras Erték
100 8461 | Setpoint source (alapjel forrasa) Fieldbus (terepi busz)
101 8462 | Control signal source (vezérlés forrasa) Fieldbus (terepi busz)
300 Start/stop speed 1 (inditasi/leallitasi fordulatszam) 0
301 Minimum speed 1 (minimalis fordulatszam) 0
302 " Maximum speed 1 (maximalis fordulatszam) | Afeliileten allithato
600 8335 | Binary input DIO1 (binaris bemenet) Enable (engedélyezés)/Rapid stop
(gyorsleallas)
601 8336 | Binary input DIO2 (binaris bemenet) No function (nincs funkcioja)
602 8337 | Binary input DIO3 (binaris bemenet) Referenciakapcsolo
603 . 8338 . Binary input DI04 (binaris bemenet) . /Right limit switch (jobb végallaskapcsolo)
604 8339 | Binary input DIO5 (binaris bemenet) /Left limit switch (bal végallaskapcsolo)
605 8919 | Binary input DIO6 (binaris bemenet, No change (nincs valtozas)
csak MDX61B esetében)
606 8920 | Binary input DIO7 (binaris bemenet, No change (nincs valtozas)
csak MDX61B esetében)
610 8340 | Binary input DI10 (binaris bemenet)
611 8341 | Binary input DI11 (binaris bemenet)
612 8342 | Binary input DI12 (binaris bemenet)
613 8343 | Binary input DI13 (binaris bemenet)
No function (nincs funkcioja)
614 8344 | Binary input DI14 (binaris bemenet)
615 8345 | Binary input DI15 (binaris bemenet)
616 8346 | Binary input DI16 (binaris bemenet)
617 8347 | Binary input DI17 (binaris bemenet)
620 8350 | Binary output DOO01 (binaris kimenet) /Fault (hiba)
621 8351 | Binary output DOO02 (binaris kimenet) Ready (lizemkész)
630 8352 | Binary output DO10 (binaris kimenet)
631 8353 | Binary output DO11 (binaris kimenet)
632 8354 | Binary output DO12 (binaris kimenet)
633 8355 | Binary output DO13 (binaris kimenet)
No function (nincs funkcioja)
634 8356 | Binary output DO14 (binaris kimenet)
635 8357 | Binary output DO15 (binaris kimenet)
636 8358 | Binary output DO16 (binaris kimenet)
637 8359 | Binary output DO17 (binaris kimenet)
700 8574 | Operating mode (lizemmod) ... &IPOS
730 8584 | Brake function 1 (fékfunkcio) ON (be)
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@ Paraméterek és IPOSPUS® vaitozok

Paraméterszam P... Index Leiras Erték
813 8600 | SBus address (SBus cim)
815 8602 | SBus timeout delay (SBus idétullépési idd)
816 8603 | SBus baud rate (SBus adatatviteli sebesség)
819 8606 | Fieldbus timeout delay (terepi busz idétullépési id6) | A felileten allithato
831 8610 | Response fieldbus timeout (a terepi busz
idétullépésére adott reakcio)
836 18615  Response SBus timeout (az SBus idétllépésére
adott reakcio)
870 8304 | Setpoint description PO1 (alapjel-leiras) Control word 2 (vezérl6sz6)
871 8305 | Setpoint description PO2 (alapjel-leiras)
872 8306 | Setpoint description PO3 (alapjel-leiras)
873 18307  Actual value description PI1 (tényleges érték leiras) | IPOS PO Data
874 8308 | Actual value description P12 (tényleges érték leiras)
875 8309 | Actual value description PI3 (tényleges érték leiras)
876 18622 PO data enable (kimené PD engedélyezése) ' ON (be)
900 8623 | Reference offset (referenciaofszet)
903 18626  Reference travel type (referenciamenet tipusa) A fellleten allithato
941 Source actual position (tényleges pozicio forrasa)

IPOSPIUs® y3ltozo

Leiras

HA1 Max. motor speed in Automatic mode (max. motorfordulatszam automata izemmaodban)
H2 Max. motor speed in jog mode (max. motorfordulatszam lépteté Gizemmaodban)

H3 Scaling factor for distance numerator (Ut skalazasi tényez&jének szamlaldja)

H4 Scaling factor for distance denominator (Ut skalazasi tényezéjének nevezéje)

H5 Scaling factor for speed numerator (sebesség skalazasi tényezéjének szamlaléja)
H6 Scaling factor for speed denominator (sebesség skalazasi tényezbjének nevezgje)
H7 Ramp 1 (rémpa)

H8 Ramp 2 (rémpa)

H102 Drive wheel diameter (x1000) (hajt6 kerék atmérdje (x1000))

H103 Gear ratio (x1000) (hajtém attétele (x1000))

H104 Additional gear ratio (x1000) (el6tét attétele (x1000))

H115 Switch SBUS (SBUS kapcsold)

H125 Pointer to Scope variable H474 (H474 Scope valtozé mutatdja)

H126 Pointer to Scope variable H475 (H475 Scope valtozé mutatdja)

H127 Referencing to encoder zero pulse (referenciafelvétel a jelad6 nulla impulzusara)
H496 SLS_right Software limit switch CW (INCR) (szoftveres végallaskapcsol6 jobbra (INKR))
H497 SLS_left Software limit switch CCW (INCR) (szoftveres végallaskapcsol6 balra (INKR))

H509 ActPos_Abs

Actual position DIP (DIP tényleges pozicio)

H510 ActPos_Ext
H511 ActPos_Mot

Actual position X14 (tényleges pozicio)

Actual position X15 (tényleges pozicio)

H1002

ScopeDelay

44

Ezeket a paramétereket és IPOSP'US® valtozékat az lizembe helyezést kdévetéen
mar tilos modositani!
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IPOSPIUS® yaltozok régzitése @

5.5 IPOSPIUs® viltozok régzitése

Az IPOSPUS® yaltozok a "Scope" programmal rogzithetdk izem kdézben a MOVI-
TOOLS®-ban. Ez azonban csak a MOVIDRIVE® MDX61B hajtasszabalyozoknal
lehetséges.

A régzitéshez a H474 és H475 32 bites IPOSPUS® yaltozo all rendelkezésre. A H474 és
H475 valtozora mutatd két valtozéval (H125/H126) barmely tetszbleges IPOSPIUS®
valtozo rogzithetd a "Scope” programmail:

* H125 — Scope474Pointer
* H126 — Scope475Pointer

A "Scope" programmal régzitendé IPOSPUS® valtozok szamat az IPOS assembler ill.
compiler valtozéablakaban be kell jegyezni a H125 vagy H126 mutatévaltozok
egyikébe.

Példa A H511 Current motor position (tényleges motorpozicid) IPOSPIUS® valtozot kell
rogziteni. A kdvetkez6képpen jarjon el:

* A compiler vagy assembler programban a véltozéablakban a H125 valtozé értékédl
adjon meg 511-et.

-lo/x]

Identifier Value A
HizZ4 o |
Hiza ]

Hiz7 (] -
< | W

10826AXX

* A "Scope" programban a [File] / [New] (Uj) menupontban paraméterezze a
3. csatornat az IPOS-Variable H474 LOW és a 4. csatornat az IPOS-Variable H474
HIGH értékre. A "Scope" program ekkor régziti a H511 IPOSPIUS® valtozo értékét.

Scope Setup ﬂﬂ
@l Tiigger active Meazurement Y alues
) Data available Channel T Actual speed [pm] [
. Recording active Channel 2:I Setpoint speed [rpm] j
Channel 32| IPOS-Yariable H474 LOW j
BRI PO S - aniable HA74 HIGH

10827AEN
A mutatévaltozok masolasa a H474 vagy H475 IPOSPUS® yaitozokba az IPOSPUS®
programban a TASK 3 alatt torténik meg.
A Task 3 sebessége (parancs / ms) a MOVIDRIVE® MDX61B processzorkihasz-
naltsagatdl fugg.

+ A H1002 valtozéban lathaté az az idé (ms), amire a Task 3-nak sziiksége van, hogy
az értékeket a mutatovaltozobdl a H474 és H475 IPOSPUS® valtozoba masolja. Ha
az érték nulla, akkor a masolasi folyamat kevesebb mint 1 ms-ig tart.
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6  Uzemeltetés és szerviz

6.1 A hajtas inditasa
A letdltést kdovetben a "Yes" (igen) gombbal valtson a "bdvitett buszpozicionalas"
monitorara. A "PO1: 2. vezérl6sz6" 11. és 12. bitjével valaszthaté ki az tzemmad.

Ahhoz, hogy elindithassa a hajtast, vegye figyelembe a kdvetkezé tudnivalokat. Minden
Uzemmddra érvényes:

+ A DIZJ "/CONTROLLER INHIBIT" (szabalyozétiltas) és a DI3 "ENABLE/RAPID
STOP" (engedélyezés/gyorsleallas) binaris bemenetnek "1" jelet kell kapnia.

* Terepi buszon vagy rendszerbuszon at torténé vezérlés esetén: A PO1:0
"CONTROLLER INHIBIT/ENABLE" (szabalyozoétiltas/engedélyezés) vezérl6bitet
allitsa = "0" értékre és a PO1:1 "ENABLE/RAPID STOP" (engedélyezés/
gyorsleallas) és PO1:2 "ENABLE/STOP" vezérl6bitet = "1" értékre.

Uzemmédok Az 1. kimeneti folyamatadat-szé (PO1) kiosztasa a kdvetkez6:
+ PO1: Control word 2 (vezérl6szd)

|15]14]13]12]11]10] 9|8 | 7|6 [5]4|3[2[1]0]
swLs— [ szabalyozdtiltas/
engedélyezés
engedélyezés/
gyorsleallas
engedélyezés/
leédllas

1./2. rampa (4 PD)

fenntartva

Mode select 2°
(Uzemmaodvalasztas)

tarté szabalyozas

Mode select 2° rampa-
(Uzemmaodvalasztas) atkapcsolas
léptetés paraméterkészlet-
P atkapcsolas
Iéptetés + hibanyugtazas
start fenntartva

A "Szoftveres végallaskapcsolok szabadda tétele" opcié léptetd izemmaodban (15. bit:
/SWLS) csak MOVIDRIVE® MDX61B esetén all rendelkezésre.

e Léptetd izemméd (DI11 ="1" és DI12 = "0")

— Lépteté lzemmaoddban a hajtas a 2. vezérlészo (PO1) 9. és 10. bitjével jobbra vagy
balra mozgathato.

— Lépteté Gzemmodban valtoztathaté a sebesség, a PLC a buszon at hatarozza
meg.

¢ Referenciafelvétel izemméd (DI11 = "0" és DI12 = "1")

Referenciafelvétel tzemmddban a 2. vezérlészd (PO1) 8. bitjével referenciamenet
indithatd. A referenciamenettel hatarozhaté meg az abszolut pozicionalasi miiveletek
referenciapontja (a gép nullpontja).
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A hajtas inditasa @

+ Automata iizemméd (DI11 ="1" és DI12 = "1")

A célpozicio a gép el6z6leg referenciamenettel meghatarozott nullpontjara
vonatkoztatott. A referenciamenet feltétlenil szikséges.

A maximalis lehetséges elmozdulasi ut fligg a beallitott Utegységtdl. Példak:
* Utegység [1/10 mm] — elmozdulasi ut = 3,27 m
* utegység [mm] — elmozdulasi ut = 32,7 m

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas
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Uzemeltetés és szerviz

Monitor Uzemmaod

Monitor iizemmod

A "b8vitett buszpozicionalas" monitor lzemmaddjaban megjelenithetdk a terepi buszon
atvitelre kerul6 adatok. A bemeneti és kimeneti folyamatadatokat a program ciklikusan

beolvassa és hexadecimalis formaban megjeleniti.

" Entended positioning via bus

S S R

Monitor "Positioning via bus’
& Decoded View ]e, Hexadecimal View|

' Monttor mode " Control

PO1: Controlword 2

P : Statusword

N— 9999909909 99900000

CTRLINHET (99999999

oLz | | dartr. inhibitiensble Limé switch Co |
Ramp 2 Enablefrapic stop Limit switch QWY
free Error
Brake released
Reserved Target position reached
Jog - IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Motor turning
PO2{3: Setpoint position PI2{3: Actual position
(31— 0 finc] 0 finc]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
B+ 0[1/min] 0[1/min]
PO5: Start ramp P15: Activ current
(3] i 0ms] 0[x]

POB6: Stop ramp

Pl6: Device utilisation

(31 —}7 0 [ms]

5[%]

00: /Contraller mbibit
01; Enable

02 Fault Rezet

03: Reference CAM
04: Mo function

05: Mo function

ST Peer-to-Peer Changed

I Commissioning

21. abra: Monitor lizemmod

+ Az ablak kdzepén a bemeneti és a kimeneti folyamatadatok jelennek meg.
* Avezérlés forrasa a "Monitor mode" (monitor izemmad) vagy a "Control" (vezérlés)

valasztégombbal kapcsolhato at:

[3]

(3]

- (3]

- [5]

11018AEN

— Monitor mode: A folyamatadatokat a folérendelt vezérlés a terepi buszon at

olvassa.

— Control: A folyamatadatok megadasa PC segitségével torténik. A hajtas
folérendelt vezérlés nélkil, PC-vel vezérelhetd. Az egérrel a PO1 vezérlészé
egyes bitjei beallithatok és tordlhetdk. Az értékeket a PO2 "Setpoint speed” (elbirt

sebesség) és a PO3

"Target position" (célpozicié) beviteli mezékben

szamértékként kell megadni. A folyamatadatok a <Send PO> (PO kildése)

gombbal kildhetbk a hajtasszabalyozoéra.
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Léptetd uzemmaod @

6.3 Léptetd iizemmod

« PO1:12="0"és PO1:11 ="1"

A 1éptetdé Uzemmdd szervizelés esetén alkalmazhatd, hogy a hajtast az automata
Uzemmaodtol fiiggetlenil lehessen mozgatni. Nem sziikséges elézetes referenciamenet.

= ged po 1 [] 1 — D x
0] =] | % I%IEEI
Monitor 'Positioning via bus’
& Decoded View |® Hexadecimal View |
{~ Monitor mode f+ Conkral Send P4 I
PO1: Controlword 2 Pi1: Statusword
99999029 900999009 | CRLNET 99999929
s | dantr. inhibitienabls Limit switch oy |
Ramp 2 Enablefrapid stop Limit swwitch Cuy
free Enableistop Error
Halt regulation Brake releazed
Jog Mode Integratar 1 Target position reached
Jog - Farameter set 1 IPOS reference
Jog + Re=et fault Inverter reacdy
Start  free Motor turning
P0O2{3: Setpoint position Pl2{3: Actual position
[0 | el | 0finc]
PO4: Setpoint speed Fl4: Actual speed
1000  [min] | 0 [1/mir]
FPO&L: Start ramp Fl5: Activ current
1000 | [ms] | 0[%]
FPOB: Stop ramp Fl6: Device utilisation
1000 | [ms] | B %]
@ DI00: /Contraller inhibit
@ [|01: Enable
@ [D|02: Fault Reset
& DI03: Reference Cakd
& DI04 MNofunchion
@ D05 Mo function
Cancel | << Back Commissioning
Sl Feer-toPesr | Changed  |PROFIBUS DR | v

11019AEN
22. abra: Léptetd lizemmod

* A hajtas a PO1:9 "Jog +" vagy PO1:10 "Jog —" vezeérlGbit beallitasaval indithato el.
Igy a hajtas mindkét forgasirdnyba mozgathat6. A "Jog +" vagy "Jog —" bit térlésekor
a hajtas leall.

» A sebesség a PO2:Setpoint speed (el6irt sebesség) segitségével hatarozhaté meg.

Vegye figyelembe a "Szoftveres végallaskapcsold” c. fejezetben talalhato tudnivaldkat is.
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@ Referenciafelvétel izemmaod

6.4 Referenciafelvétel iizemmod
« PO1:12="1"és PO1:11 ="0"

A referenciapont (pl. a két hardveres végallaskapcsolo egyikére torténd) referencia-
menettel hatadrozhaté meg.

E aed po [ [] d D — D x
0 o2 = Ol (ke @4 2| @)
Monitor 'Positioning via bus’
< Decoded View |® Hexadecimal ‘v’iewl
= Monitar mode " Contral Send P I
FPO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
| 999099000 90999009 | CrRLNET (299909009
EnLs| | cortr. inbibitienable Limt switch cow |
Ramp 2 Enaklefapid stop Limnit switch Cuy
free Enablelztop Error
Halt regulation Brake releazed
eference Travel Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Iverter ready
Start  free Motor turning
P02{3: Setpoint position Pl2/3: Actual position
o | lincl | 0 finc]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 | [/min] | 0 [ /]
PO&L: Start ramp Pl5: Activ current
[1000 | [ms] | 0 (%]
POB: Stop ramp Fl6: Device utilisation
[1000 |l | 6 [%]
@ DIO: /Contraller inhibit
@ D01 Enable
@ D02 Fault Reset
@ D03 Reference Cabd
@ DI04 Mo function
@ D05 Ma function
Cancel | << Back Commissioning
[SN-Wl Feer-to-Peer | Changed  |PROFIELUS DR | V"

11020AEN
23. abra: Referenciafelvétel izemmod

» A referenciamenet inditasa el6tt gy6z6djon meg arrél, hogy a megfeleld tipusu
referenciamenet (P903) van-e beallitva. Ha nem igy van, inditsa Ujra az lizembe
helyezést, és allitsa be a kivant tipusu referenciamenetet.

* Areferenciamenet inditasahoz allitsa a PO1:8 "Start" bit értékét "1"-re. Az "1" jelnek
a referenciamenet teljes id6tartaman at fenn kell allnia. A sikeresen lezarult
referenciamenetet kdvetéen beall a P11:2 "IPOS reference" (IPOS referencia). Ekkor
torélhetd az "1" jel a PO1:8 "Start" bemenetrél. A hajtas referenciafelvétele
megtortént.

* A referenciamenet fordulatszamai a P901 és a P902 paraméterrel allithatok be.
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» Areferenciamenet soran a leallasi rampa (P136) lesz felhasznalva. Ha a referencia-
menet a startbit elvétele miatt megszakad, akkor a késziilék az 1. pozicional6 rampat
(P911) alkalmazza.

» Hardveres végallaskapcsoldval torténd referenciafelvétel (3. és 4. tipus) esetén a
hardveres végallaskapcsold elhagyasa utén a hajtas 4096 inkrementumnyit tovabb
forog.

* Vegye figyelembe a "Szoftveres végallaskapcsold" c. fejezetben talalhatéd
tudnivalokat is.
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©

6.5

2.

Automata ilizemmod

PO1:12 ="1" és PO1:11 ="1"

Automata Gzemmaodban a hajtas, a gép nullpontjara (referenciapont) vonatkoztatva
abszolut médon pozicionalhato (a tengely referenciafelvétele sziikséges):

1. A célpozicié megadasa a PO2 és a PO3, a sebességé a PO4, a gyorsité rampaé a
PO5, a fékez6 rampaé pedig a POG6 segitségével torténik.

Ha a vezérlés 4 folyamatadattal toérténik, a pozicionalasi rampa a PO1:15
segitségével az lzembe helyezéskor megadott két rampa kézil valaszthato.

Ha a rampaalak (P916) értéke "LINEAR" (linearis) vagy "JERK LIMITED" (korlatozott

lkes),

a sebesség és a rampaidé menet kézben moddosithaté. Minden mas

rampaalak esetén a sebesség és a rampaidd csak all6 helyzetben vagy nem
engedélyezett tengely esetén moédosithato.

"¢ Extended positioning via bus

0| S ke @

=1 E3

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

" Monitar mode * Contral

Send P&

FPO1: Controlword 2

Pl1: Statusword

99999900 |000090900

CTRL. INHIBIT

| 999099999

!S.NLS| | dnntr. inhibitienskle Limit switch CO.-I’\" |
Ramp 2 Enshleirapid stop Limit sweitch Oy
free Ensablefstop Errar
Halt regulation Brake releazed
Automstic Interstor 1 Target postion reackhed
Jog - Farameter set 1 PSS reference
Jog + Reszet fault Invetter rescdy
Start  free Matar turning
FP0O2/3: Setpoint position Pl2{3: Actual position
[10000 | [inc] | 0 finc]
FO04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 C [1/min) | 0 [1/min]
PO&: Start ramp Pl%: Activ current
[1000 | sl | 0[%]
POb: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | [ms] | B (%]
@ DI00: AController inhibit
@ DI01: Enable
@ D02 Fault Reset
@ DI03: Reference Cokd
@ D04 Mo functioh
@ D05 Mo function
Cancel | << Back Commizzioning
eIl Peer-to-Peer | Changed  [PROFIEUS DR | v
11021AEN

24. abra: Automata lizemmod

A pozicionalas inditasahoz éllitsa a PO1:8 "Start" bit értékét "1"-re. Az "1" jelnek a
pozicionalas teljes idétartaman at fenn kell allnia.
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* A sikeresen lezarult pozicionalast kdvetden beall a P11:3 "Target position reached"
(célpozicio elérve). A hajtas helyzetszabalyozott médon leall.

+ Ha beallitott PO1:8 "Start" vezérlébitnél 0j célpoziciét adunk meg a PO3
segitségével, akkor a hajtas azonnal arra all ra.

A hajtasszabalyozo6 a PI2 és a PI3 bemeneti folyamatadat-székkal ciklikusan jelenti a
vezerlésnek a tényleges helyzetet. A hajtasszabalyozé a Pl4, a PI5 és a PI6
segitségével a tényleges sebességet, az effektiv aramot és a késziilék kihasznaltsagat
is jelenti a vezérlésnek.

Példa: Célpozici6  Megkdvetelt célhelyzet: +70000 mm (11170hex).
megadasa dupla

h A PO2 és a PO3 tartalma hexadecimalisan:
szoban

+ POSITION HI: 1

+ POSITION LO: 1170

A PO2 és a PO3 tartalma decimalisan:
+ POSITION HI: 1

+ POSITION LO: 4464

Ha a PLC negativ célhelyzetet ad meg, az a két folyamatadat-széban a
kdvetkezbképpen jelenik meg:

* Megkovetelt helyzet: =70000 mm (FFFE EE90hex)
A PO2 és a PO3 tartalma hexadecimalisan:

— POSITION HI: FFFE
— POSITION LO: EE90

A PO2 és a PO3 tartalma decimalisan:

— POSITION HI: -2
— POSITION LO: 61072

* A P917 Ramp mode (rampa-izemmod) paraméterrel a 2. pozicionald rampa (P912)
hasznalata hatarozhaté meg. Ha a P917 értéke MODE 1, akkor a célpozicio
elérésekor a lassitas (a fékezés a célnal) a 2. pozicionald rampaval (P912) térténik.

* Ha menet kdzben mddosul a haladasi sebesség (P917 = MODE 1), akkor a
lassitashoz a hajtas az 1. pozicionalé rampat (P911) hasznalja.

* Ha menet kézben mddosul a haladasi sebesség és P917 = MODE 2, akkor a
lassitashoz a hajtas mindig a 2. pozicional6 rampat (P912) hasznalja.
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@ Utemdiagramok

6.6 Utemdiagramok

Az Utemdiagramokra a kdvetkez6 feltételek vonatkoznak:

+ DIgJ "/ICONTROLLER INHIBIT" (szabalyozétiltas) = "1" (nincs tiltas)
+ DIg1 "ENABLE/RAPID STOP" (engedélyezés/gyorsleallas) = "1"

+ PO1:1 "ENABLE/RAPID STOP" (engedélyezés/gyorsleallas) = "1"

* PO1:2 "ENABLE/STOP" (engedélyezés/leallas) = "1"

A DBOO "/Brake" (fék) kimenet aktiv, a fék ki van oldva, és a hajtas helyzetszabalyozott
maédon all (— 7 szegmenses kijelzd = "A")

Lépteto
lizemmoéd

PO1:10

PO1:11 —

PO1:12

nmin] A

-

-PO2——

|
|
|
|
|
|
|
1
PO2 —— |
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

v

54963AEN

25. bra: A léptets lizemmod ltemdiagramja

PO1:8 = Start

[1] = Atengely inditasa a "JOG +" (Iéptetés +) bit beallitasaval

PO1:9  =Jog+ (Iéptetés+) [2] = A tengely inditasa a "JOG -" (Iéptetés —) bit beallitasaval

PO1:10 = Jog- (Iéptetés—)
PO1:11 = Mode Low
PO1:12 = Mode High
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Uzemeltet
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felvétel iizemmod

Referencia-

1
\

PO1:8

PO1:11

PO1:12
DIO3
PI1:2
n [1/mi
P901
P902
0
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Reference cam (referenciakapcsold)

= |POS reference

Mode Low
Mode High

Start

Ha a hajtas all, beall a P11:2 "IPOS reference" (IPOS referencia). A hajtas referen-

Referenciamenet inditasa (2. tipusu referenciamenet)
ciafelvétele ekkor megtortént.

A referenciakapcsolo elérése
A referenciakapcsol6 elhagyasa

26. abra: A referenciafelvétel izemmadd (temdiagramja

PO1:8
PO1:11
PO1:12
DI03
PI1:2
(2]

[3]

[4]

(1]
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Automata

lizemmod
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27. abra: Az automata lizemmaod (temdiagramja

Start

PO1:8

Mode Low

PO1:11

Mode High

PO1:12

Célpozicio elérve

PI1:3

Az abszolut automata Gzemmaod kivalasztasa

(1] =
A pozicionalas inditasa (célpozicio
Célpozicio elérve

(2]
(3]

PO3)
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Uzemeltetés és szerviz (‘Cl)

Utemdiagramok @

A hardveres A hardveres végallaskapcsol6 elérése utan (DI04 = "0" vagy DI0O5 = "0") a PI1:5 "Fault"
végallaskapcsolé  (hiba) bit bedll, és a hajtas vészledllassal leall.

szabadda tétele A hajtas Ujbdli szabad mozgatasahoz a kdvetkezéképpen jarjon el:

+ Léptetd lzemmadd: Torolje a PO1:9 "Jog +" bitet és a PO1:10 "Jog —" bitet.
« Automata tzemmdéd: Térdlje a PO1:8 "Start" bitet.

+ Allitsa be a PO1:6 "Reset" bitet. A PI1:5 "Fault" (hiba) bit torlédik.

* A hardveres végallaskapcsoldé automatikusan szabadda valik a P902 Reference
speed 2 (referencia-fordulatszam) paraméterben megadott fordulatszammal.

* Ha a hardveres végallaskapcsol6 szabadda valt, a PO1:6 "Reset" ismét térdlhetd, és
beallithat6 a kivant Gzemmaod.

0 ) S
PO1:11 é ; m; E ;
PO1:12
PO1:6 ? ? | E
] !
DIO4

P15 ———

n[min] A

oz |- «\ s |

0 : : S — >
Po02 —{~ | i ! :
Y : ! ! !
54968AEN

28. ébra: A végéllaskapcsol6 szabaddé tételének ltemdiagramja
PO1:11= Mode Low PO1:6= Reset
PO1:12= Mode High P11:5 = Fault (hiba)

DI04 = Right limit switch (jobb végallaskapcsolo)
[1] = A jobb hardveres végallaskapcsolo elérve, a hajtas a vészleallasi rampaval fékez.
[2] = A PO1:6 "Reset" bit beall. A hardveres végallaskapcsolé szabadda valik.
[3] = A hardveres végallaskapcsol6 szabadda valt.

Ha az elért hardveres végallaskapcsolo hibas (a szabadda valas soran nincs pozitiv él

a DI04-en vagy DI05-6n), a hajtast az engedélyezés elvételével (kapcson vagy buszon
at) le kell allitani.
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@ Hibainformacio

6.7 Hibainformacié

Reset

Idétullépés aktiv

A hibatarolé (P080) az utolsé 6t hibaiizenetet tarolja (t-0...t-4 hiba). Otnél tébb
hibaesemény esetén a legrégebbi hibalzenet térlédik. A hiba idépontjaban a kdvetkezd
informaciok keriilnek mentésre:

Fellépd hiba ¢ a binaris be-/kimenetek allapota * a hajtasszabalyoz6 izemallapota ¢ a
hajtasszabalyozo allapota ¢« a hiitétest hdmérséklete » fordulatszam « kimeneti aram ¢
effektiv aram < a készilék kihasznaltsaga ¢ kdzbens6kori fesziliség ¢ bekapcsolva
toltétt orak - engedélyezett allapotban toltott érak  paraméterkészlet « a motor
kihasznaltsaga.

A hibatél fuggéen haromféle lekapcsolas fordulhat el6; a hajtasszabalyozé hiba-
allapotban tiltott marad:

¢ Azonnali lekapcsolas:

A készilék mar nem képes lefékezni a hajtast; a végfok hiba esetén nagy
ellenallasuva valik és a fék azonnal behuz (DBQJQJ "/Brake" (fék) = "0").

¢ Gyorsleallas:

A hajtas lefékez a t13/t23 ledllasi rampa mentén. A ledllasi fordulatszam elérésekor
behlz a fék (DBQJJ "/Brake" (fék) = "0"). A végfok a fék behuzasi idejének letelte
utan (P732 / P735) nagy ellenallasuva valik.

e Vészleallas:

A hajtas lefékez a t14/t24 vészleallasi rampa mentén. A leallasi fordulatszam
elérésekor behlz a fék (DBJJ "/Brake" (fék) = "0"). A végfok a fék behuzasi idejének
letelte utan (P732 / P735) nagy ellenallasuva valik.

A hibalzenetet az alabbi médokon lehet nyugtéazni:
* A halézati taplalas ki- és bekapcsolasa.

Javaslat: a K11 kontaktor esetében tartsa be a minimélisan 10 s hosszusagu
kikapcsolasi id6t.

+ Visszadllitds (reset) a DID3 binaris bemeneten at. A "bdvitett buszpozicionalas"
Uzembe helyezésével ez a binaris bemenet "Reset" funkciét kap.

* Csak terepi buszon vagy rendszerbuszon at torténd vezérlés esetén: A PO1
vezérlészdban "0" — "1" — "1" jel a PO1:6 bitre.

- AMOVITOOLS® Managerben nyomja meg a reset gombot.

: | x|
50 GO MOXETE0015543 i - [Resst | Hep |

10842AEN
29. dbra: Reset a MOVITOOLS® segitségével

» Kézi visszaallitas (reset) a MOVITOOLS/Shell programban (P840 = "YES" vagy
[Parameter] / [Manual reset)).

+ Kézi visszaallitas (reset) a DBG60B (MDX61B) vagy DBG11A (MCH4_A)
segitségével.

Ha a hajtasszabalyozé kommunikacios interfészen (terepi busz, RS485 vagy SBus)
keresztll kap vezeérlést és a haldzatot ki- €s visszakapcsoltak vagy hibanyugtazas
tortént, az engedélyezés mindaddig hatastalan marad, amig az idétullépés
szempontjabdl felligyelt interfészen at a hajtasszabalyozé ujra érvényes adatot nem
kap.
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C &9,

6.8

Kijelzés

Hibalista

Hibaiizenetek

A hibakdd, ill. a figyelmeztetd jelzés kédja BCD formatumban jelenik meg a kijelzén.
A kijelzések sorrendje az alabbi:

Villog, kb. 1's

L} Kijelzd sétét, kb. 0,2 s
L1 Tizes helyérték, kb. 1's
L} Kijelz6 s6tét, kb. 0,2 s

Ll Egyes helyérték, kb. 1's

}7} Kijelz6 sétét, kb. 0,2 s

01038AXX

Visszaallitas (reset) utan, vagy ha a hibakdd ill. a figyelmeztetd jelzés kdédja ismét "0"
értéket vesz fel, a kijelzd Gzemi kijelzésre valt.

A kovetkezé tablazat a telies hibalista kivonata (— MOVIDRIVE® izemeltetési
utasitas). Itt csak azok a hibak szerepelnek, amelyek kifejezetten ennél az
alkalmazasnal 1éphetnek fel.

A "P" oszlopban talalhaté pont azt jelenti, hogy a reakcié programozhaté (P83
hibareakcid). A "Reakcié" oszlopban a hibara adott valasz gyari beallitasa van
feltlintetve.

Hiba

. Megnevezés
kod 9

Reakcio

P Lehetséges ok

Intézkedés

00 nincs hiba

Uz

07 (ifesziiltség

Azonnali
lekapcsolas

Tul nagy a kdzbensbékori feszliltség

» Csokkentse a lassité rampa meredekségét
* Ellen6rizze a fékellenallas tapvezetékét
* Ellen6rizze a fékellenallas miiszaki adatait

08 |nfellugyelet

Azonnali
lekapcsolas

* A fordulatszam-szabalyozé ill.
aramszabalyoz6 (VFC Gzemmodban
jelado nélkil) a szabalyozasi hataron
dolgozik mechanikai tulterhelés ill.
halézati faziskimaradas vagy a motor
faziskimaradasa miatt.

* Helytelen a jelad6 bekotése vagy a
forgasirany.

» Nyomatékszabalyozas esetén np, o«
tullépése.

* Csokkentse a terhelést

* Novelje a beallitott késleltetési id6t (P501 ill.
P503)

* Ellendrizze a jeladd csatlakozasat, esetleg
parosaval cserélje fel az A/A és a B/B pontokat

* Ellenérizze a jelado feszultségellatasat

* Ellen6rizze az aramkorlatozast

*  Adott esetben csokkentse a rampak
meredekseégét

* Ellen6rizze a motort és a tapvezetékét

* Ellen6rizze a halézati fazisokat

Kézikényv — MOVIDRI VE® MDX61B bévitett buszpozicionalas
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Uzemeltetés és szerviz
Hibalizenetek

©

Hiba

Kkéd Megnevezés Reakcio P Lehetséges ok Intézkedés
« Ellendrizze, és amennyiben szikséges,
IPOS ILLOP * Hibas parancs az IPOSPlus® program helyesbitse a programmeméoria tartalmat.
10 (érvénytelen Vészledllas ve_grehajta’\sakor. * Toltse be a mggfelelo programot a
o » Hibas feltételek a parancs programmemoriaba.
mivelet) . iy g . lus®
végrehajtasakor. +  Ellendrizze a program lefolyasat (— IPOSPYS
kézikdnyv)
* Ajeladé kabele vagy arnyékolasa nem
Azonnali csatlakozik megfeleléen Ellenérizze a jeladokabelt és az arnyékolast a helyes
14 | Jeladd | . » Rovidzarlat/vezetékszakadas a jelad6é |csatlakozas, révidzarlat és vezetékszakadas
ekapcsolas kabeld o
abelében szempontjabol.
* Hibas a jeladd
» Hivja be a gyari beallitast, hajtson végre
alaphelyzetbe allitast (Reset) és Uj
114 Hiba az EEPROM-hoz vagy a paraméterezést.
25 |EEPROM Gyorsledllas memoriakartyadhoz val6 hozzaféréskor * Ahiba ismételt fellépése esetén forduljon az SEW
szervizhez.
* Cserélje ki a memoriakartyat.
T . A tervezett megszolalasi idon belul nem j6tt |+ Ellendrizze a master kommunikacios rutinjat.
28 erept ,bu'sz Gyorsleallas  + |étre kommunikacié a master és slave * Novelje meg a terepi busz idétullépési idejét
Idétallepés Y - J g pi bus, ullep ]
kozott. (P819), vagy kapcsolja ki a felligyeletet.
29 \k/:;?c?sl,loalf’)- Vészleallas IPOSPUS® {1zemmadban «  Ellendrizze a mozgastartomanyt.
clérve végallaskapcsolora futott a hajtas. * Helyesbitse a felhasznaléi programot.
* Tul forré a motor, kioldott a h6érzékelé < Hagyja lehiini a motort és térdlje a hibat
* A motor héérzékelje nincs vagy nem |«  Ellenérizze a MOVIDRIVE® és a héérzékels
Hoéérzekels  Nincs jol van csatlakoztatva Osszekotd vezetékeit.
31 S . e« Megszakadta MOVIDRIVE® és a * Ha nincs csatlakoztatva héérzékel6: X10:1 és
(TF) kioldo reakcié el s o Al ps
motor héérzékel6jének kapcsolata X10:2 atkoteése.
* Hianyzik az X10:1 és az X10:2 k6z6tti =  Allitsa a P835-6t "No response"” (nincs reakcid)
atkotés. értékre.
* Nem megengedett tipusu opcionalis
kartya * Helyezze be a megfeleld opcionalis kartyat.
Hianyzik az  Azonnali * Az alapjelforras, a vezérl6forras vagy | Allitsa be a helyes alapjelforrast (P100).
36 onci6 lekancsolas az tzemmod nem megengedett ennél |+ Allitsa be a helyes vezérl6forrast (P101).
P P az opcionalis kartyanal. * Allitsa be a helyes lizemmaodot (P700 ill. P701).
* Helytelen jeladétipus van bedllitvaa » Allitsa be a helyes jeladétipust.
DIP11A opcién.
» A fordulatjelad6 csatlakoztatasa * Ellenérizze a fordulatjeladé csatlakoztatasat
helytelen * Novelje a rampaidét
* Tudl meredekek a gyorsitérampak +  Allitsa nagyobbra a P 6sszetevét
Azonnali * Tl kicsi a poziciészabalyoz6 P * Paraméterezze Ujra a fordulatszam-szabalyozot
42  Kovetési hiba lekapcsolés Osszetevéje * Novelje a kdvetési hiba tlirését
* A fordulatszam-szabalyozé * Ellendrizze a jeladd, a motor és a haldzati fazisok
paraméterezése helytelen bekotését
*  AkoOvetési hiba tlirésének értéke tul * Ellenérizze a mechanika kénnyd jarasat, esetleg
kicsi megakadt
EEPROM Azonnali A frekvenciavalté elektronikajaban zavar
94  |ellenérzd | . |épett fel, esetleg kiils6 elektromagneses  Kuldje be a késziiléket javitasra.
. ekapcsolas ! e A
Osszeg hatas vagy meghibasodas miatt.
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Fontos tudnivaldk

7 MOVIDRIVE® A/ B/ compact kompatibilitas
7.1 Fontos tudnivalék

MOVIDRIVE®
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact
tervezése

Hardverkapcsok
kompatibilitasa

Szoftveres
végallaskapcsolé

IPOSP!US®
valtozok
régzitése

SBus kiildési
objektum a
DriveSync Slave
szamdra

A "bbvitett buszpozicionalas" alkalmazasmodul MOVIDRIVE® MDX61B alkalmaz-
asaval kulonféle kiegészitdé funkciokat kinal, amelyek a MOVIDRIVE® MD_60A vagy
MOVIDRIVE® compact hasznalata esetén nem allnak rendelkezésre. Ebben a
fejezetben arrdl talalhaté informacié, hogy miben tér el az alkalmazasmodul
MOVIDRIVE® MD_60A vagy MOVIDRIVE® compact késziilék hasznalata esetén, és
mire kell tgyelni a tervezéskor.

* Hajtasszabalyozé
A "bdvitett buszpozicionalas" alkalmazasmodul feltétlenil igényli a jelado-
visszacsatolast, és ezért csak az alabbi hajtasszabalyozdkkal valésithatd meg:

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

+  MOVIDRIVE® MDV / MDS60A busztelepités

A bévitett buszpozicionalas 6 folyamatadat-szot hasznal. Ezért csak a "PROFIBUS"
és az "optikai kabeles InterBus" terepibusz-tipus hasznalhaté. Ha e két terepibusz-
tipus egyikét alkalmazzak, a MOVIDRIVE® MDV / MDS60A esetén DFP21A,
DFP11A vagy DFI21A opci6 szikséges.

Vegye figyelembe az adott terepibusz-kézikdnyvekben talalhaté tudnivaldkat.

A MOVIDRIVE® MDX61B a MOVIDRIVE® MD_60A-hoz képest két kiegészité digitalis
bemenettel (DI06, DI07) és harom kiegészit® digitalis kimenettel (DO03, DO04, DO05)
rendelkezik. A kiegészit6 hardverbemenetek és -kimenetek az elsé uzembe helyezés
soran "no function" értéket kapnak és bels kiértékelésik nem torténik meg.

A szoftveres végallaskapcsolok szabadda tétele MOVIDRIVE® MD_60A, MOVIDRIVE®
compact MCx / MCH esetében csak az alabbi firmware-verziotdl lehetséges:

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

Az IPOSPIUs® valtozok rogzitése a "Scope" MOVITOOLS® programmal csak
MOVIDRIVE® MDX61B késziilék esetén lehetséges.

MOVIDRIVE® MD_60A vagy MOVIDRIVE® compact MCx / MCH késziilék alkalmazasa
esetén nem lehet SBus kiildési objektumot berendezni a tényleges pozicid atvitelére.
A "DriveSync" alkalmazasmodul rakapcsolasa szintén nem lehetséges.
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Fontos tudnivaldk

Bekotési rajzok

® ( j
MOVIDRIVE™ compact MCH4_A O O

X11:

S DIg@
o DIg1
| DIg2
o DIg3
DIg4
DIg5
DCOM
V024

DGND

[x12:
DBZQ
DOJ1-C
DO@1-NO
DO@1-NC
DO@2/A01
Vi24
DGND

% /szabalyozdtiltas

—® engedélyezés/gyorsledllas

—® reset

[—® referenciakapcsold

[—® /jobb végallaskapcsold

[—® /bal végallaskapcsold

referencia X10:DIGJ...DIB5
[~—— +24 V-os kimenet

—{ a binaris jelek referenciapotencialja

Olo|N[o|a|bd|w[N|=

- /fék
reléérintkez6: lizemkész

Aj reléérintkez5, 24rd 0
reléérintkezd, nyitd

~&—— /hiba

——m +24 V-0s bemenet =
—  abinaris jelek referenciapotencialja o

i
J

24V

Njo|a[hlw|N|=

X14:

Kls6 jeladé bemenete (HIPERFACE®,
sin/cos vagy 5 V TTL) vagy X14-X14 kapcsolat
(bekstés — MOVIDRIVE® compact MCH
uzemeltetési utasitas)

X14 Encoder /0

X11

Remote OUT]|
X32_IN [

X12 |3

X15:

)
)
LU

8

Q|

8
X12

motorjeladé (HIPERFACE®, sin/cos vagy 5V TTL)
(bekotés — MOVIDRIVE® compact MCH
Uzemeltetési utasitas)

Remote OUT]
X33 OUT

X15 Encoder IN

X30: (MCH41A)

PROFIBUS-DP csatlakozas
(bekotés — MOVIDRIVE® compact MCH
lizemeltetési utasitas)

X30: (MCH42A) optikai kabel
Remote IN (tavoli BE)
bejové adatok

X31: (MCH42A) optikai kabel
Remote IN (tavoli BE)
kimend adatok

INTERBUS

X32: (MCH42A) optikai kabel
Remote OUT (tavoli KI)
bejoévé adatok

Certified!

optikai kabeles INTERBUS csatlakoz6
(bekotés — MOVIDRIVE® compact MCH
tUzemeltetési utasitas

X33: (MCH42A) optikai kabel
Remote OUT (tavoliKl)
kimené adatok

0@ )0 0 e

56269AHU
30. dbra: MOVIDRIVE® compact MCH4_A
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MOVIDRIVE® A /B / compact kompatibilitas
Fontos tudnivalok

MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

24 |—m +24 V-0s bemenet

X10:
REF1 1 <+—+10V
A1 22—
REF2 3——-10V
Al12 4|—-
SC11 5 |~&—® rendszerbusz, High
Al21 6|—® TF/TH bemenet
SC12 7 |~&—® rendszerbusz, Low
AGND 8l— az analog jelek referenciapotencialja
1 DIg@ 9|~ /szabalyozotiltas
o DIg1 10|—® engedélyezés/gyorsleallas
—— DIg2 11 |—® reset
o DIg3 12— referenciakapcsolo
L DIg4 13|~ ® /jobb végallaskapcsold
DIg5 14|—® /bal végallaskapcsold
DCOM |15 referencia X10:DI&...DIB5
V024 16 [<&—— +24 V-os kimenet
DGND 17—  a binaris jelek referenciapotencialja
DO@1-C |18[—— reléérintkezd: lizemkész
DO@2 |19 «a{— /hiba
DO@1-NO (20 reléérintkezd, zard
DBOJ |21|-- ffék
DO@1-NC |22 reléérintkezé, nyit6
DGND |23|— a binaris jelek referenciapotencialja
- " Vi24
I

X14: (MCV/MCS)

kiilsé jeladé bemenete,
inkrementalis jeladd, 5V TTL
(bekotés — MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS lzemeltetési utasitas)

X15: (Mcv/MCS)

motorjeladé:

inkrementalis jeladé (MCV) vagy rezolver (MCS)
(bekotés — MOVIDRIVE® compact

MCV/MCS lizemeltetési utasitas)

X30: (MCv/MCS41A)
PROFIBUS-DP csatlakoztatas
(bekotés — MOVIDRIVE® compact
MCV/MCS41A tizemeltetési utasitas)

X14 X15
ENCODER /O ENCODER IN|
PROFIBUS DP

X30

REF1

REF2

A1

Sc11

Al12

SC12

Al21

DIOQ

AGND

DIg2

12

DIg1

DIg4

14

DIg3

DCOM

16

DIg5

DGND

18

V024

DO@2

20

DO@G1-C

DBOQ

21

22

DOG1-NO|

DGND

23

24

DO@1-NC]

[TIAZETY X10 vi24

31. abra: MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
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1 Fontos tudnivaldk

MOVIDRIVE® DIP MDV (MDS)
1™ /szabalyozotiltas i —
2|— ™ engedélyezés/gyorsleallas 1 ‘ 1 |
3 reset 219 210
4" referenciakapcsold 3 @)‘ 3 @‘ X11
5" /jobb végallaskapcsold E ‘ 4 @)‘
6—® /bal végallaskapcsold 4 @ |
7— referencia X13:DI@@...DIZ5 | 51 519,
84— +24 V-o0s kimenet X60 E 6 @)\ S11
9—  abinaris jelek referenciapotencialja S1
Ol RS45+ 79 || s
1 |—m= RS485- 8 @)‘
9 @\ —
10 - 1
. |
z(|14 ladd b t e N \ 2
lls6 jeladd bemenete,
inkrementalis jeladd, 5V TTL 1 @ I_I ‘g i’ E
(bekotés — MOVIDRIVE® iizemeltetési utasitas) 2 g 1 ®‘ X10 \@ 5 E
s ] | = <t
1§17
xe1 1 5/9 % . 8} g8
X15: I 6| xi3 |99
- 6|l
motorjeladé: 7 @) 810
inkrementalis jeladé (MDV) vagy rezolever (MDS) 8 @ % 7 g‘ —
8
(bekotés — MOVIDRIVE® tizemeltetési utasitas) 9 @ 9 @)}
| E——r
10 @)‘
11 | (Supply out 24\/:-‘
X10 S
TF1 1 [ hoérzékels (TF) bemenet H
DGND 724{ a binaris jelek referenciapotencialja 0 © )
DB@@ | 3 [ fiék gg o ° 00
1 DO@1-C | 4 reléérintkez6: tizemkész X62 ) 0 %6
© <]
DO@1-NO| 5 ] relé, zar6 °Q 0o S
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1 Cimlista
Cimlista
Németorszag
Kozponti iroda Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 7251 75-0
Gyar Ernst-Blickle-Stralte 42 Fax: +49 7251 75-1970
Ertékesitési iroda D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Postafidk-cim: sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal
Szerviz Kozép- SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 7251 75-1710
Competence Center Németorszag Ernst-Blickle-Strafl3e 1 Fax: +49 7251 75-1711
Hajtomivek/ D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Motorok
Ko6zép- SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 7251 75-1780
Németorszag Ernst-Blickle-Strafl3e 42 Fax: +49 7251 75-1769
Elektronika D-76646 Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Eszak SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strale 40-42 Fax: +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Kelet SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax: +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Dél SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 89 909552-10
Domagkstralle 5 Fax: +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Miinchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
Nyugat SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.: +49 2173 8507-30

Siemensstralle 1
D-40764 Langenfeld (Dusseldorf)

Fax: +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline/24 6ras telefonos készenlét

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Tovabbi németorszagi szervizallomasok cimét igény esetén megkuldjuk.

Franciaorszag

Gyar Haguenau SEW-USOCOME Tel.: +33 3 88 73 67 00
Ertékesitési iroda 48-54, route de Soufflenheim Fax: +33 3 88 73 66 00
Szerviz B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Szereldiizemek Bordeaux SEW-USOCOME Tel.: +33 557 26 39 00
Ertékesitési iroda Parc d’activités de Magellan Fax: +33 5 57 26 39 09
Szerviz 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel.: +334 721537 00
Parc d’Affaires Roosevelt Fax: +334 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel.: +33 1 64 42 40 80

Zone industrielle
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil 'Etang

Fax: +33 1 64 42 40 88

Tovabbi franciaorszagi szervizallomasok cimét igény esetén megkdldjik.

Algéria

Ertékesitési iroda

Alger

Réducom

16, rue des Fréres Zaghnoun
Bellevue El-Harrach

16200 Alger

Tel.: +213 21 8222-84
Fax: +213 21 8222-84

Argentina

Szerelblizem
Ertékesitési iroda
Szerviz

Buenos Aires

SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A.

Centro Industrial Garin, Lote 35
Ruta Panamericana Km 37,5
1619 Garin

Tel.: +54 3327 4572-84
Fax: +54 3327 4572-21
sewar@sew-eurodrive.com.ar
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Ausztralia
SzerelSiizemek Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel.: +61 3 9933-1000
Ertékesitési iroda 27 Beverage Drive Fax: +61 3 9933-1003
Szerviz 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 Fax: +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Ausztria
Szerel6iizem Bécs SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel.: +43 1 617 55 00-0
Ertékesitési iroda Richard-Strauss-Strasse 24 Fax: +43 1 617 55 00-30
Szerviz A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Belgium
Szerel6iizem Briissel SEW Caron-Vector S.A. Tel.: +32 10 231-311
Ertékesitési iroda Avenue Eiffel 5 Fax: +32 10 231-336
Szerviz B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Brazilia
Gyar Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel.: +55 11 6489-9133

Ertékesitési iroda
Szerviz

Avenida Amancio Gaiolli, 50
Caixa Postal: 201-07111-970

Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250

Fax: +55 11 6480-3328
http://www.sew.com.br
sew@sew.com.br

Tovabbi braziliai szervizallomasok cimét igény esetén megkuldjuk.

Bulgaria
Ertékesitési iroda Szofia BEVER-DRIVE GMBH Tel.: +359 (2) 9532565
Bogdanovec 1 Fax: +359 (2) 9549345
BG-1606 Sofia bever@mbox.infotel.bg
Chile
Szerel6iizem Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel.: +56 2 75770-00
Ertékesitési iroda Chile Las Encinas 1295 Fax: +56 2 75770-01
Szerviz Parque Industrial Valle Grande sewsales@entelchile.net
LAMPA
RCH-Santiago de Chile
Postafidk-cim:
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Csehorszag
Ertékesitési iroda Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel.: +420 220121234 + 220121236
Business Centrum Praha Fax: +420 220121237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Dania
Szerel6iizem Koppenhaga SEW-EURODRIVE A/S Tel.: +45 43 9585-00

Ertékesitési iroda
Szerviz

Geminivej 28-30, P.O. Box 100
DK-2670 Greve

Fax: +45 43 9585-09
http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
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Dél-Afrika
SzerelSiizemek Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel.: +27 11 248-7000
Ertékesitési iroda Eurodrive House Fax: +27 11 494-3104
Szerviz Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads dross@sew.co.za
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O0.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel.: +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax: +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 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 Fax: +27 31 700-3847
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Elefantcsontpart
Ertékesitési iroda Abidjan SICA Tel.: +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Fax: +225 2584-36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Esztorszag
Ertékesitési iroda Tallinn ALAS-KUUL AS Tel.: +372 6593230
Paldiski mnt.125 Fax: +372 6593231
EE 0006 Tallinn
Finnorszag
Szerel6iizem Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel.: +358 201 589-300
Ertékesitési iroda Vesimaentie 4 Fax: +358 201 7806-211
Szerviz FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew-eurodrive.fi
Gabon
Ertékesitési iroda Libreville Electro-Services Tel.: +241 7340-11
B.P. 1889 Fax: +241 7340-12
Libreville
Gorogorszag
Ertékesitési iroda Athén Christ. Boznos & Son S.A. Tel.: +30 2 1042 251-34
Szerviz 12, Mavromichali Street Fax: +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
Hollandia
Szerel6iizem Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel.: +31 10 4463-700
Ertékesitési iroda Industrieweg 175 Fax: +31 10 4155-552
Szerviz NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Hongkong
Szerelbiizem Hongkong SEW-EURODRIVE LTD. Tel.: +852 2 7960477 + 79604654

Ertékesitési iroda
Szerviz

Unit No. 801-806, 8th Floor
Hong Leong Industrial Complex
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong

Fax: +852 2 7959129
sew@sewhk.com
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Horvatorszag
Ertékesitési iroda Zagrab KOMPEKS d. o. o. Tel.: +385 1 4613-158
Szerviz PIT Erdédy 4 11 Fax: +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
India
Szerel6iizem Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel.: +91 265 2831021
Ertékesitési iroda Plot No. 4, Gidc Fax: +91 265 2831087
Szerviz Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 mdoffice@seweurodriveindia.com
Gujarat
Miiszaki irodak Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.: +91 80 22266565
308, Prestige Centre Point Fax: +91 80 22266569
7, Edward Road salesbang@seweurodriveindia.com
Bangalore
Mumbai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.: +91 22 28348440
312 A, 3rd Floor, Acme Plaza Fax: +91 22 28217858
Andheri Kurla Road, Andheri (E) salesmumbai@seweurodriveindia.com
Mumbai
irorszag
Ertékesitési iroda Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel.: +353 1 830-6277
Szerviz 48 Moyle Road Fax: +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Izrael
Ertékesitési iroda Tel Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel.: +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax: +972 3 5599512
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
Japan
Szerel6iizem Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel.: +81 538 373811
Ertékesitési iroda 250-1, Shimoman-no, Fax: +81 538 373814
Szerviz Iwata sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818
Kamerun
Ertékesitési iroda Douala Electro-Services Tel.: +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Fax: +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Szereldliizemek Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Ertékesitési iroda 210 Walker Drive Fax: +1 905 791-2999
Szerviz 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 Fax: +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
LaSalle, Quebec H8N 2V9

Fax: +1 514 367-3677
a.peluso@sew-eurodrive.ca

Tovabbi kanadai szervizallomasok cimét igény esetén megkuldjik.

Kina

Gyar Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel.: +86 22 25322612

Szerel6iizem No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax: +86 22 25322611

Ertékesitési iroda Tianjin 300457 http://www.sew.com.cn
Szerviz

Szerel6iizem Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel.: +86 512 62581781

Ertékesitési iroda
Szerviz

333, Suhong Middle Road
Suzhou Industrial Park
Jiangsu Province, 215021
P. R. China

Fax: +86 512 62581783
suzhou@sew.com.cn
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Kolumbia
Szerel6iizem Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel.: +57 1 54750-50
Ertékesitési iroda Calle 22 No. 132-60 Fax: +57 1 54750-44
Szerviz Bodega 6, Manzana B sewcol@sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota
Korea
Szerel6iizem Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Ertékesitési iroda B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax: +82 31 492-8056
Szerviz Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr
Ansan 425-120
Lengyelorszag
Szerel6iizem Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.o.0. Tel.: +48 42 67710-90
Ertékesitési iroda ul. Techniczna 5 Fax: +48 42 67710-99
Szerviz PL-92-518 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Lettorszag
Ertékesitési iroda Riga SIA Alas-Kuul Tel.: +371 7139386
Katlakalna 11C Fax: +371 7139386
LV-1073 Riga info@alas-kuul.ee
Libanon
Ertékesitési iroda Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel.: +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Fax: +961 1 4949-71
gacar@beirut.com
Litvania
Ertékesitési iroda Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Merkines g. 2A Fax +370 315 56175
LT-62252 Alytus info@irseva.lt
Luxemburg
Szerel6iizem Briisszel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Ertékesitési iroda Avenue Eiffel 5 Fax: +32 10 231-336
Szerviz B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Magyarorszag
Ertékesitési iroda Budapest SEW-EURODRIVE Kift. Tel.: +36 1 437 0658
Szerviz H-1037 Budapest Fax: +36 1 437 0650
Kunigunda u. 18. office@sew-eurodrive.hu
Malajzia
Szerel6iizem Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel.: +60 7 3549409
Ertékesitési iroda No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax: +60 7 3541404
Szerviz 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my
West Malaysia
Marokko
Ertékesitési iroda Casablanca S.R. M. Tel.: +212 2 6186-69 + 6186-70

Société de Réalisations Mécaniques
5, rue Emir Abdelkader
05 Casablanca

+6186-71
Fax: +212 2 6215-88
srm@marocnet.net.ma
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Mexiko

Szerel6iizem Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Tel.: +52 442 1030-300

Ertékesitési iroda S.A.deC. V. Fax: +52 442 1030-301

Szerviz Privada Tequisquiapan No. 102 scmexico@seweurodrive.com.mx
Parque Ind. Queretaro C. P. 76220
Queretaro, Mexico

Nagy-Britannia

Szerel6iizem Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel.: +44 1924 893-855

Ertékesitési iroda Beckbridge Industrial Estate Fax: +44 1924 893-702

Szerviz P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West-Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk

Norvégia

Szereldlizem Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel.: +47 69 241-020

Ertékesitési iroda Solgaard skog 71 Fax: +47 69 241-040

Szerviz N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no

Olaszorszag

Szerel6iizem Milano SEW-EURODRIVE LTD. Blickle & Co.s.a.s. Tel.: +39 2 96 9801

Ertékesitési iroda Via Bernini,14 Fax: +39 2 96 799781

Szerviz 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it

Oroszorszag

Ertékesitési iroda Szentpétervar ZAO SEW-EURODRIVE Tel.: +7 812 5357142 +812 5350430
P.O. Box 263 Fax: +7 812 5352287
Szentpétervar sew@sew-eurodrive.ru

Peru

Szerel6iizem Lima SEW DEL PERU Tel.: +51 1 3495280

Ertékesitési iroda MOTORES REDUCTORES S.A.C. Fax: +51 1 3493002

Szerviz Los Calderos # 120-124 sewperu@terra.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima

Portugalia

Szerel6iizem Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel.: +351 231 20 9670

Ertékesitési iroda Apartado 15 Fax: +351 231 20 3685

Szerviz P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

infosew@sew-eurodrive.pt
Romania
Ertékesitési iroda Bukarest Sialco Trading SRL Tel.: +40 21 230-1328

Szerviz

str. Madrid nr.4
011785 Bucuresti

Fax: +40 21 230-7170
sialco@sialco.ro

Szerbia és Montenegré

Ertékesitési iroda Belgrad

DIPAR d.o.o.
Kajmakcalanska 54
SCG-11000 Beograd

Tel. +381 11 3046677
Fax +381 11 3809380
dipar@yubc.net

Spanyolorszag

Szerellizem Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel.: +34 9 4431 84-70
Ertékesitési iroda Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax: +34 9 4431 84-71
Szerviz E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Svajc

Szerel6iizem Bazel Alfred Imhof A.G. Tel.: +41 61 41717-17
Ertékesitési iroda Jurastrasse 10 Fax: +41 61 41717-00
Szerviz CH-4142 Munchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch

info@imhof-sew.ch
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Svédorszag
Szerel6iizem Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel.: +46 36 3442-00
Ertékesitési iroda Gnejsvagen 6-8 Fax: +46 36 3442-80
Szerviz S-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Joénk&ping info@sew-eurodrive.se
Szenegal
Ertékesitési iroda Dakar SENEMECA Tel.: +221 849 47-70
Mécanique Générale Fax: +221 849 47-71
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar
Szingapur
Szerel6iizem Szingapur SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel.: +65 68621701 ... 1705
Ertékesitési iroda No 9, Tuas Drive 2 Fax: +65 68612827
Szerviz Jurong Industrial Estate sales@sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644
Szlovakia
Ertékesitési iroda Szered SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 31 7891311
Trnavska 920 Fax +421 31 7891312
SK-926 01 Sered sew@sew-eurodrive.sk
Szlovénia
Ertékesitési iroda Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel.: +386 3 490 83-20
Szerviz Ul. XIV. divizije 14 Fax: +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Thaifold
Szerel6iizem Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel.: +66 38 454281
Ertékesitési iroda Bangpakong Industrial Park 2 Fax: +66 38 454288
Szerviz 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Muang District
Chon Buri 20000
Torokorszag
Szerel6iizem Isztambul SEW-EURODRIVE Tel.: +90 216 4419163 + 216 4419164
Ertékesitési iroda Hareket Sistemleri Sirketi + 216 3838014
Szerviz Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax: +90 216 3055867
TR-81540 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Tunézia
Ertékesitési iroda Tunisz T. M.S. Technic Marketing Service Tel.: +216 1 4340-64 + 1 4320-29
7, rue Ibn El Heithem Fax: +216 1 4329-76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh
Uj-Zéland
Szereldliizemek Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel.: +64 9 2745627
Ertékesitési iroda P.O. Box 58-428 Fax: +64 9 2740165
Szerviz 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
Christchurch

Fax: +64 3 384-6455
sales@sew-eurodrive.co.nz
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Cimlista 1

USA

Gyar
Szerel6ilizem
Ertékesitési iroda
Szerviz

Greenville

SEW-EURODRIVE INC.

1295 Old Spartanburg Highway
P.O. Box 518

Lyman, S.C. 29365

Tel.: +1 864 439-7537

Fax: Sales +1 864 439-7830
Fax: Manuf. +1 864 439-9948
Fax: Ass. +1 864 439-0566
Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com

Szereléliizemek
Ertékesitési iroda
Szerviz

San Francisco

SEW-EURODRIVE INC.
30599 San Antonio St.
Hayward, California 94544-7101

Tel.: +1 510 487-3560
Fax: +1 510 487-6381
cshayward@seweurodrive.com

Philadelphia/PA

SEW-EURODRIVE INC.

Pureland Ind. Complex

2107 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 08014

Tel.: +1 856 467-2277
Fax: +1 856 467-3792
csbridgeport@seweurodrive.com

Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel.: +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax: +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com

Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel.: +1 214 330-4824

3950 Platinum Way
Dallas, Texas 75237

Fax: +1 214 330-4724
csdallas@seweurodrive.com

Tovabbi USA-beli szervizallomasok cimét igény esetén megkuldjik.

Venezuela

Szerel6iizem
Ertékesitési iroda
Szerviz

Valencia

SEW-EURODRIVE Venezuela S.A.
Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319

Zona Industrial Municipal Norte
Valencia, Estado Carabobo

Tel.: +58 241 832-9804
Fax: +58 241 838-6275
sewventas@cantv.net

sewfinanzas@cantv.net
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Hajtémiives motorok \ Ipari hajtomiivek \ Hajtaselektronika \ Hajtasautomatizalas \ Szolgaltatasok

Miként hozzuk mozgasba a vilagot?

Olyan munkatarsakkal,
akik villamgyorsan és
helyesen gondolkodnak
és Onnel kdzosen
fejlesztik a jové
megoldasait.
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Globalis jelenléttel
gyors és meggy6z0
megoldasok érdekében.
Mindendtt.

Szervizzel, amely az
egész vilagon elérheté
kozelségben van.

Hajtasokkal és
vezérlésekkel, amelyek
automatikusan javitjak az
On (izemi folyamatainak
hajtasteljesitményét.

Innovativ otletekkel,
amelyekben holnap
mar a holnaputan
megoldasai rejlenek.

Megalkuvast nem ismerd

mindségi kdvetelményekkel,
Atfogé know-how-val amelyek magas szinvonala
korunk legfontosabb leegyszerisiti a napi
iparagaiban. munkavégzést.

SEW-EURODRIVE

Mozgasba hozzuk
‘ a vilagot

Jelenléttel az Interneten,
amely 24 6ras
hozzaférést biztosit

az informacidkhoz és a
szoftverfrissitésekhez.
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SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.0. 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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