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Wichtige Hinweise

1 Wichtige Hinweise

Dokumentation

Symbolerklérung
der Sicherheits-
und Warnhin-
weise

+ Dieses Handbuch ersetzt nicht die ausfiihrliche Betriebsanleitung!

* Nur durch Elektrofachkraft unter Beachtung der giiltigen Unfallverhiitungsvor-
schriften und der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® installieren und in Betrieb
nehmen!

» Lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch, bevor Sie mit der Installation und Inbe-
triebnahme von MOVIDRIVE®-Antriebsumrichtern mit diesem Applikationsmodul
beginnen.

+ Das vorliegende Handbuch setzt das Vorhandensein und die Kenntnis der
MOVIDRIVE®-Dokumentation, insbesondere des Systemhandbuches
MOVIDRIVE®, voraus.

* Querverweise sind in diesem Handbuch mit "->" gekennzeichnet. So bedeutet bei-
spielsweise (-> Kap. X.X), dass Sie im Kapitel X.X dieses Handbuches zuséatzliche
Informationen finden.

» Die Beachtung der Dokumentation ist die Voraussetzung fir stérungsfreien Betrieb
und die Erfillung eventueller Garantieanspruche.

Beachten Sie unbedingt die in dieser Druckschrift enthaltenen Sicherheits- und
Warnhinweise!

Drohende Gefahr durch Strom.
Mégliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Drohende Gefahr.
Mégliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Gefahrliche Situation.
Mdgliche Folgen: Leichte oder geringfiigige Verletzungen.

Schadliche Situation.
Maogliche Folgen: Beschadigung des Gerates und der
Umgebung.

Anwendungstipps und nitzliche Informationen.

OB P
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2.1

Systembeschreibung
Anwendungsgebiete

Systembeschreibung
Anwendungsgebiete

In automatisierten Férder- und Logistikanwendungen missen zum Transport des Mate-
rials eine Vielzahl von Bewegungen gesteuert werden. Dabei spielen lineare Bewe-
gungen in Form von Fahr- und Hubwerken und rotatorische Bewegungen uber Dreh-
tische eine wesentliche Rolle.

Bei vielen Drehanwendungen soll das Material Uber den kirzesten Weg zum Ziel gelan-
gen (wegoptimierte Positionierung) oder die Zielposition nur mit einer definierten Dreh-
richtung angefahren werden darf (Positionierung mit fester Drehrichtung). Drehbewe-
gungen erfolgen aulRerdem haufig getaktet (Rundtakt-Tische), das Material wird dabei
um eine bestimmte Gradzahl weitergetaktet.

Um diesen Anforderungen gerecht zu werden, wird die Positionsachse auf einen
Zahlenkreis von 0° bis 360° abgebildet. Damit bewegt sich die Istposition immer in
diesem Bereich.

Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" 16st diese Aufgaben mit verschiedenen
Betriebsarten, die Uber die Binareingange oder die virtuellen Klemmen (Steuerung tber
Feldbus) angewahlt werden.

Fir die folgenden Anwendungen ist das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" be-
sonders geeignet:

» Drehwerke und Drehtische
» Schwenkeinrichtungen

* Vorschubeinheiten

* Rundtakt-Tische

Folgende Vorteile zeichnen die "Modulo-Positionierung" aus:
» Anwenderfreundliche Bedienoberflache

* Nur die flr die Modulo-Positionierung erforderlichen Parameter (Zahnezahl des Ge-
triebes, Geschwindigkeit) miissen eingegeben werden

» Geflihrte Parametrierung statt aufwandiger Programmierung
* Monitorbetrieb bietet optimale Diagnose

» Der Anwender bendétigt keine Programmiererfahrung

» Keine langwierige Einarbeitung
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Systembeschreibung
Anwendungsgebiete

Kombinations- Mit der "Modulo-Positionierung" haben Sie folgende Kombinationsmdglichkeiten:

moglichkeiten + Ansteuerung des Antriebsumrichters

— Uber die Binareingange
— Uber eine Feldbus-Schnittstelle

* Verbindung Motorwelle — Last

Formschlissige (= schlupffreie) Verbindung. Die Signale des Motorgebers werden
zur Positionierung verwendet.

52104AXX
Bild 1: Drehtisch mit formschliissiger Verbindung

[1] Sensor zur Erfassung des Nullpunktes (Uber Referenznocken)
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Systembeschreibung
Anwendungsgebiete

» Verbindung Motorwelle — Last

Kraftschlissige (= schlupfbehaftete) Verbindung. Zur Positionierung wird zuséatzlich
zum Motorgeber ein externer Geber bendtigt

52103AXX
Bild 2: Drehtisch mit kraftschliissiger Verbindung

[1] Kraftschlissige (= schlupfbehaftete) Kupplung zwischen Motorwelle und Drehtisch

[2] Externer Inkrementalgeber wird formschlissig (= schlupffrei) an den Drehtisch
montiert

Bei rotatorischen Antrieben mit nicht ganzzahligen Ubersetzungen entspricht eine
Umdrehung einer nicht ganzzahligen Anzahl von Inkrementen, d. h. der Nullpunkt
wandert mit jeder Umdrehung. Dieser Fehler wurde bisher durch die fliegende Refe-
renzierung ausgeglichen. Mit dem Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" kén-
nen nun auch nicht ganzzahlige Ubersetzungen verarbeitet werden, die fliegende
Referenzierung wird nicht mehr benétigt. Auf diese Weise kann ein eindeutiger Be-
zug der Motorinkremente zu einer Umdrehung hergestellt werden, eine Nullpunktab-
weichung findet nicht mehr statt.
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Systembeschreibung
Programm-ldentifikation

2.2 Programm-ldentifikation

Sie kdnnen mit dem Software-Paket MOVITOOLS® das Applikationsprogramm identifi-
zieren, das zuletzt in MOVIDRIVE® MDX61B geladen wurde. Gehen Sie dazu folgen-
dermal3en vor:

«  Verbinden Sie PC und MOVIDRIVE® tber die serielle Schnittstelle.

« Starten Sie MOVITOOLS®.

« Starten Sie in MOVITOOLS® das Programm "Shell".

+ Wahlen Sie im Programm Shell den Menipunkt [Anzeige] / [IPOS-Information..].

V- lolx]

Datei Inbetriebnahme  Paramets

=0 E|d DR &2 Signatur
Geratelnformation

Hauptmenii |

=@ Parameter-Menis

i Anzeigewerte
Solwerte/Integratoren
Reglerparameter
MWotorparameter
Referenzmeldungen
Kontrollfurktionen
Klemmenbelegung
Steuerfunktionen
Geratefunktionen

9.. IPOS-Parameter

- @ Applikationen

[orrive ]

‘Parameter gespeichert 4

06710ADE
Bild 3: IPOS-Information im Shell

» Das Fenster "IPOS-Statusanzeige" wird gedffnet. Sie kdnnen den Eintrdgen entneh-
men, welche Applikations-Software im MOVIDRIVE® MDX61B gespeichert ist.

7P SHELL MOVITDOLS® MOVIDRIVE® B

Datei nt Paameter Anzeige Eatraz  Ferstes Hife
s B H a8
Hauptmenii | [ IPOS -Statusanzeige
I adl PatameterMeniis [
[+ (B 0. Anzeigewene Task1: ISTA.FIT
i+ [ 1. Sobweitednlegatoen
+- [ 2. Regleparameter Tack 2: ISTAHT
- (B8 3. Molopaamelss : S —
+- [§ 4. Refeenzmeldungen U
- (B8 5. Kontioliunktionen HS11 Position Motorgebes =15 ID
[+ B, Elesmmenl u
i g 7. Slwerlmmenm HS08 Posttion Absolutwertgeber DIP X62: Il:l
- B 8. Gerdiefurkiionen HB10 Posiion Sheckengsber 14: [o
- (B8 9. IPOS-Parameter —
[+ B8 Applkatioren P ; :
[+ B8 ApplcatiorSuider - Arwendungen Modlo Postioniening b Feidus
geladenes Modut 1.08
Applikationsmodul: m
Progammardbe:  [5271%
IR o7 0 s gopthot Z

11469ADE
Bild 4: Anzeige der aktuellen IPOS-Programmversion
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2 Systembeschreibung
Versionsverwaltung

2.3 Versionsverwaltung
Die Versionsverwaltung der Applikationsmodule wurde mit MOVITOOLS® ab Version
3.0 geandert.

Um Informationen Uber die aktuelle Version des Applikationsmoduls "Modulo-Positio-
nierung" zu erhalten, haben Sie folgende Mdglichkeiten:

» Aktivieren Sie in [MOVITOOLS] / [SHELL] das Fenster [Anzeige] / [IPOS-Informati-
on].

B 1POS-Statusanzeige =10] x|
Proqrammazuistand
Task1: [START Task 2: [START

H511 Position Motorgeber %15 0
HS503 Position Absolutwertgeber DIP <62 |0

H510 Position Shreckengeber X14: 0

Programminformationen

Modulo Positionienung Liber Feldbus
geladenes Modul [V 1.01

Applikationzmodul:  |J&
Erstellungsdatum: |77
ProgrammgrioBe: 996 %

10090ADE
Bild 5: Anzeige der aktuellen IPOS-Programmversion

» Dricken Sie nach Eingabe der Inbetriebnahmedaten die Taste <Download>. Die ak-
tuell gultige Programmversion des Applikationsmoduls wird angezeigt.

' Modulo Positionierung e =10| x|

DRGSR €20

Bitte klicken Sie auf 'Hilfe', um Informationen iiber die AnschluBtechnik und die Enstellung der
Faramater 2u bekammen.

EURODRIVE ? s |

am

Umn die Inbetrisbnahme der Modulo Positionienung abzuschlieBen, kiickan Sie bitte auf
‘Download'

Galadens IPO5 Programm Yarzion:
Meus IPOS Programm Y essior W10

hbeuch £ Zuniick
T Punkb-zuPurke | Gespeichert 7 Ci\,..\MDw_Parametersastze._Anpliationsmoduis\MT30_Rundachsenmadel]_ModPos,HPK

10063ADE
Bild 6: Anzeige der aktuellen IPOS-Programmversion
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Projektierung —
Voraussetzungen ====

3 Projektierung
3.1 Voraussetzungen

PC und Software  Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" ist als IPOSPUS®_Programm realisiert
und Bestandteil der Software MOVITOOLS® von SEW-EURODRIVE. Um
MOVITOOLS® nutzen zu kénnen, bendtigen Sie einen PC mit Betriebssystem Win-
dows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0, Windows® 2000 oder Windows® XP.

Umrichter, * Umrichter
Motoren und

Geb Die Applikation "Modulo-Positionierung" benétigt zwingend eine Geberriickflihrung
eber

und kann nur mit MOVIDRIVE® -Geraten in der Technologieausfiihrung (...-0T) rea-
lisiert werden. Bei MOVIDRIVE® MDX61B kann der Umrichter wahlweise tiber Klem-
men oder Uber Bus gesteuert werden. Bei MOVIDRIVE® compact MCH41A/42A ist
die Klemmensteuerung nicht mdglich. Sie kdnnen bei MOVIDRIVE® compact
MCH41A/42A die Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS-DP und bei MOVIDRIVE®
MDX61B die Feldbus-Schnittstelle INTERBUS mit Lichtwellenleiter verwenden.

Méglich mit MOVIDRIVE®
Steuerung uiber
compact MCH41A/42A MDX61B

Klemmen Nein Ja, mit Option DIO11B
PROFIBUS-DP Ja, ohne Option Ja, mit Option DFP21B
INTERBUS Nein Ja, mit Option DFI11B
INTERBUS mit Lichtwellenleiter Ja Ja, mit Option DFI21B
CAN-Bus Nein Ja, mit Option DFC11B
DeviceNet Nein Ja, mit Option DFD11B
Ethernet Nein Ja, mit Option DFE11B

* Motoren und Geber

— Fiir den Betrieb an MOVIDRIVE® compact MCH41A/42A:
Synchrone Servomtoren CM, Asynchrone Servomotoren CT/CV oder Drehstrom-
motoren DR/DT/DV/D mit Hiperfacegeber.

— Fir den Betrieb an MOVIDRIVE® MDX61B:
Alle Motoren mit Hiperface- oder Inkrementalgeber mit Option DEH11B.
Synchrone Servomotoren DS/DY mit Resolver mit Option DER11B.

» Externe Geber und Referenznocken

— Formschliissige Verbindung zwischen Motorwelle und Last:
Kein externer Geber notwendig

— KraftschlUssige Verbindung zwischen Motorwelle und Last:
Externer Geber wird zusatzlich zum Motorgeber / Resolver benétigt
Inkrementalgeber als externer Geber: Anschluss an das Grundgerat X14:
Hiperfacegeber als externer Geber: Anschluss Option DEH11B an X14:

— Referenznocken:
Absolute Positionierung — Es wird ein Maschinenbezugspunkt bendtigt. Dieser
wird durch einen Referenznocken festgelegt.
Relative Positionierung — Wenn kein Maschinenbezugspunkt bendtigt wird, wird
auch kein Referenznocken bendtigt.

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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— Projektierung
==EE Funktionsbeschreibung

+ Maogliche Kombinationen

Verbindung Motorwelle — Last

Formschliissig, kein externer Kraftschliissig, externer Geber
Geber notwendig notwendig
Gebertyp externer Geber | - Inkrementalgeber oder
Hiperfacegeber

Referenzfahrt Ja (absolute Positionierung)

Erforderliche
MOVIDRIVE®-Option

Ein- / Ausgabekarte DIO11B oder Feldbus-Schnittstellen (DFP21B, DFI11B)

3.2 Funktionsbeschreibung

Funktions- Die Applikation "Modulo-Positionierung" bietet folgende Funktionsmerkmale:

merkmale «  Wegoptimierte Positionierung

» Die Positionsangabe erfolgt:

winkelbezogen in Grad [°]
winkelbezogen in Zehntelgrad [1/10°]
durch Modulo-Inkremente [360° = 65536]

* Folgende Gebersysteme werden ausgewertet:

Inkrementaler Motorgeber
Externer Inkrementalgeber
Absolutwertgeber

* Keine Positionsdrift bei absoluter Positionierung

+ Die Rampenformen LINEAR, SINUS, QUADRATISCH und RUCKBEGRENZT
konnen fur die Verfahrrampe ausgewahlt werden.

» Bei Ansteuerung iiber Klemmen:

Es kdnnen 16 Tabellenpositionen definiert und ausgewahlt werden.
Fir jede Positionierfahrt kann die Verfahrgeschwindigkeit frei gewahlt und die
Rampe separat eingestellt werden.

+ Bei Ansteuerung iiber Feldbus:

Es werden Feldbusse mit 4 oder 6 Prozessdatenwdrtern unterstitzt. Die Feld-
buskonfiguration muss vor der Inbetriebnahme eingestellt sein.

Die Zielposition wird mit 2 Prozessdatenwortern vorgegeben.

Die Verfahrgeschwindigkeit und die Rampenzeit kénnen frei gewahlt werden.
Bei Ansteuerung uber 4 Prozessdatenwdrter kann zwischen zwei Rampenzeiten
ausgewahlt werden.

Bei Ansteuerung Uber 6 Prozessdatenwortern kann die Beschleunigungs- oder
Verzdgerungsrampe Uber das flnfte oder sechste Prozessdatenwort vorgegeben
werden.

Wahrend des Verfahrvorgangs kann die Rampenzeit und die Positionierge-
schwindigkeit nur bei der Rampenform LINEAR und RUCKBEGRENZT geéandert
werden. Bei quadratischer oder sinusférmiger Rampenform kann die Rampenzeit
und die Positioniergeschwindigkeit nur vor dem Start des Verfahrvorgangs gean-
dert werden.
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Projektierung —
Funktionsbeschreibung ====

Betriebsarten

Automatik-
Betriebsarten

Die Funktionen werden mit den folgenden Betriebsarten realisiert:

Tippbetrieb

— Uber zwei Eingangssignale wird der Antrieb nach rechts oder links bewegt.

— Es konnen Uber einen Binareingang zwei Geschwindigkeiten angewahlt werden,
und zwar Eilgang und Schleichgang zur Feinpositionierung.

— Bei Ansteuerung Uber Feldbus wird die Gber den Bus libertragene Geschwindig-
keit ubernommen.

Teach-Mode (nur bei Klemmenansteuerung)

Jede einzelne Position kann im Tippbetrieb angefahren und dann im Teach-Mode
gespeichert werden.

Referenzierbetrieb

Mit dem Startbefehl wird eine Referenzfahrt gestartet. Mit der Referenzfahrt wird der
Bezugspunkt (Maschinennullpunkt) fir die absoluten Positioniervorgange festgelegt.

Automatikbetrieb wegoptimiert

Wegoptimierte Positionsfahrt. Es wird immer die kirzeste Strecke zum Ziel
gefahren.

Automatikbetrieb mit Drehrichtungssperre (Rechtslauf — Linkslauf)
Die Bewegung erfolgt absolut positionierend in eine feste Drehrichtung.

Automatikbetrieb getaktet (Rechtslauf — Linkslauf)
Die Bewegung erfolgt relativ positionierend in eine feste Drehrichtung.

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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— Projektierung
==== Skalierung des Antriebs

3.3 Skalierung des Antriebs

Antriebe ohne
externen Geber
(formschliissig)

Nicht ganzzah-
lige Getriebe- und
Vorgelegeiiber-
setzungen
(Modulo-Positio-
nierung)

Die Steuerung muss die Anzahl der Geberimpulse (Inkremente) pro Wegeinheit
kennen, um die Weginformation zu errechnen und den Antrieb richtig positionieren zu
kdnnen.

Bei Antrieben ohne externen Geber kdnnen Sie die Skalierung durch die Inbetriebnah-
me der Modulo-Positionierung automatisch durchfiihren lassen. Sie mussen dazu
folgende Daten eingeben:

* Auswabhl einer folgenden Anwendereinheiten:

— Grad[7]
- [1/10°]
— Moduloinkremente [65536 Inkremente / 360°]

+ Ubersetzung des Getriebes (i-Getriebe) durch Angabe der Zahnezahl
+ Ubersetzung des Vorgeleges (i-Vorgelege) durch Angabe der Zahnezahl

Der Skalierungsfaktor Zahler / Nenner wird automatisch durch die Inbetriebnahmefunk-
tion der Modulo-Positionierung berechnet.

Erfolgt bei nicht ganzzahliger Getriebe- und Vorgelegelbersetzung die Wegmessung
Uber den Motorgeber, so entspricht eine Umdrehung des Drehtisches einer nicht ganz-
zahligen Anzahl von Inkrementen. Dadurch wandert der Maschinennullpunkt pro Um-
drehung. Dies hatte bisher eine Fehlpositionierung zur Folge.

Dieser Fehler tritt mit der Modulo-Positionierung nicht mehr auf, da die Zahnezahl des
Getriebes und des Vorgeleges bei der Inbetriebnahme eingegeben werden. Auf diese
Weise wird ein eindeutiger Bezug Motorinkremente — Abtriebsumdrehung hergestellt,
eine Positionsdrift tritt nicht mehr auf. Die Vorgabe der Zielposition und die Anzeige der
Istposition erfolgt systemintern in Abtriebseinheiten (0° ... 360°), normiert auf 216 Die
maximale Aufldsung von 16 Bit kann bei der Inbetriebnahme neben den Einheiten [°]
oder [1/10°] ausgewahlt werden.

Bei Nutzung eines elektronischen Typenschildes (Hiperfacegeber) kénnen Sie die

Zahnezahl des Getriebes in MOVITOOLS® unter dem Menupunkt [Anzeige] / [Motorge-
berdaten] entnehmen.
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Projektierung
Skalierung des Antriebs

Antrieb mit
externem Geber
(kraftschliissig)

In diesem Fall mussen Sie vor der Inbetriebnahme der Modulo-Positionierung den ex-
ternen Geber (z. B. Hiperfacegeber) aktiviert und skaliert haben. Fihren Sie dazu in
MOVITOOLS®/Shell die folgenden Einstellungen durch:

« Nehmen Sie den Umrichter mit "MOVITOOLS/Shell" in Betrieb.

=10j x|
_Dabei | Inbetrebnahme Parameter Anisigs Extras Fensber Hife
= C
_'I‘?; | EIN [Il= L.lh Geber
x| 941 Cuelle Imeposieion
4% Geperraktor ZEhler
543 Gebecfaktor Nennec
944 Geberskaliecung Ext. Geber x 1
| 995 Streckengeher TyR (X14) HIPERFACE
946 Streckengeber Zahlrichtung (214)  [jopmMad
947 Hiperface-Offset (Xi14) [inc]
B-a
| e Farameter gespechert [ 4

10095ADE
Bild 7: Umrichter in Betrieb nehmen

+ Stellen Sie den Parameter P941Quelle Istposition auf EXT . GEBER (X14) ein. Diese
Einstellung kénnen Sie auch wahrend der Inbetriebnahme der Modulo-Positionie-
rung durchgefiihren.

il 94. IPDS Geber = 10] x|
1941 Quelle Istposition IEXT_ GEBER ([X14) vI

;942 Geberfaktor Z&hler 1

;943 Geberfaktor Nenner J1

1944 Geberskalierung Ext. Geber Ix 1 EI

. 945 Streckengeber Typ (X14) |HIPER”_CE j

946 Streckengeber Z&hlrichtung (¥14) |ygormaL j

947 Hiperface-Offser (X14) [inc] 0

10091ADE

Bild 8: P941 Quelle Istposition einstellen

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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Projektierung
Skalierung des Antriebs

» Bevor Sie die Modulo-Positionierung in Betrieb nehmen, wahlen Sie unter P945
Streckengeber Typ (X14) den angeschlossenen externen Geber (z. B. Hiperfacege-
ber) aus.

=10/
941 Quelle Istposition IEXT_ GEBER. (X14) j
942 Geberfaktor Zahler f1
943 Geberfaktor Nenner f1
244 Gebherskalierung Ext. Geber Ix 1 j
945 Streckengeber Typ (X14) W
246 3treckengeber Zahlrichrung (X14) INORHAL j
947 Hiperface-Offset (X14) [inc] |D

10092ADE

Bild 9: P945 Streckengeber Typ auswéhlen (z. B. Hiperfacegeber)

+ Stellen Sie die Parameter P942...P944 Geberfaktor Zdhler und Nenner und Ge-
berskalierung Ext. Geber richtig ein, bevor Sie die Modulo-Positionierung in Betrieb
nehmen.

* Geben Sie die Zdhnezahl eines vorhandenen Vorgeleges ein. Multiplizieren Sie den
Zahlerfaktor mit dem im Parameter 944 ermittelten Wert fir die Geberskalierung des
externen Gebers (— Kapitel 5.3 "Ermitteln der Modulo-Parameter bei Betrieb mit
externem Geber").

Bei der Inbetriebnahme der Modulo-Positionierung ist jetzt die Berechnung der Skalie-
rung gesperrt.

Weitere Information zur Skalierung der externen Geber finden Sie im Handbuch "Posi-
tionier- und Ablaufsteuerung IPOSPUS®",
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Referenznocken und Maschinennullpunkt z===

3.4 Referenznocken und Maschinennullpunkt

Soll der Maschinennullpunkt (= Bezugspunkt fur die Positionierung) nicht auf dem
Referenzpunkt liegen, kdnnen Sie bei der Inbetriebnahme der Modulo-Positionierung
einen Referenzoffset eintragen.

Es gilt die Formel: Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset.

Auf diese Weise kénnen Sie den Maschinennullpunkt veradndern, ohne den Referenz-
nocken verschieben zu missen. Der Wert fiir den Referenzoffset wird bei der Inbetrieb-
nahme von den Anwendereinheiten in den Modulo-Darstellungsbereich (16 Bit = 360°)
umgerechnet und in den Parameter P900 geladen.

3.5 Hinweise zur Wegmessung

Positionier-
genauigkeit

Die Positioniergenauigkeit eines Drehtischs wird wesentlich durch die Art der Wegmes-
sung bestimmt.

Erfolgt der Antrieb zentrisch, so wird die Positioniergenauigkeit maf3geblich durch das
Getriebespiel bestimmt. In diesem Fall ist der Einsatz von spielarmen Getrieben (Plane-
tengetriebe, spielreduzierte Kegelradgetriebe) notwendig. Die Verwendung eines exter-
nen Gebers, angebaut am Umfang, bietet keinen Vorteil, da der Motor durch das Getrie-
bespiel die gewlinschte mechanische Position nicht einstellen kann.

Hohere Positioniergenauigkeiten lassen sich durch die Verlagerung des Antriebs auf
den Umfang erreichen (Zahnkranz-Ritzel-Verbindung). Das Getriebespiel fallt durch die
sehr hohe Vorgelegelibersetzung nicht mehr ins Gewicht, allerdings ist die Spielfreiheit
der Ritzel-Zahnkranz-Verbindung zu beachten.

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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— Projektierung
==EE Binare Kodierung der Tabellenpositionen

3.6 Binare Kodierung der Tabellenpositionen

Klemmenversion Die Tabellenpositionen missen binar kodiert angegeben werden und werden auch bi-
nar kodiert zuriickgemeldet. Somit ist DI14 (D013) = 2% und DI17 (D016) = 23,
Nr. DI14 (D013) DI15 (D014) DI16 (D015) DI17 (D016)
0 "0" "0" "0" "0"
1 " "0" "0" "0"
2 "0" " "Q" "Q"
3 "" " "0" "Q"
4 "0" "0" " "0"
5 " "Q" " "Q"
6 "0" " " "Q"
7 " " " "0"
8 "0" "Q" "Q" "
9 "" "0" "0" "
10 "0" " "0" "
11 " " "Q" "
12 "Q" "Q" " "
13 " "0" " "
14 "0" " " "
15 " " " "
Busversion In der Busversion entfallt die binare Kodierung der Tabellenpositionen. Position, Ge-

schwindigkeit und Rampenzeit werden variabel durch Prozessdatenwdrter angegeben.

3.7 Prozessdatenbelegung

Die Ubergeordnete Steuerung (SPS) sendet 6 Prozess-Ausgangsdatenworte (PA1 ...
PAG6) an den Umrichter und empfangt vom Umrichter 6 Prozess-Eingangsdatenworte
(PE1 ... PEG). Moglich ist auch die Ansteuerung mit 4 Prozessdatenwoértern (PA1 ... PA4
und PE1 ... PE4).

S PA
=004 j—
&R =C:> PAT | PA2 | PA3 | PA4 | PA5 | PAG C:> 1888
Bl
fr 1]
= EREREEH <3| pet | pe2 | pes | pea | Pes | pes || <D
PE }
04825AXX
Bild 10: Datenaustausch liber Prozessdaten
PA = Prozess-Ausgangsdaten PE = Prozess-Eingangsdaten
PA1 = Steuerwort 2 PE1 = Statuswort (IPOS PE-Daten)
PA2 = Ziel-Position High (IPOS PA-Daten) PE2  =Ist-Position High (IPOS PE-Daten)
PA3 = Ziel-Position Low (IPOS PA-Daten) PE3  =Ist-Position Low (IPOS PE-Daten)
PA4 = Soll-Geschwindigkeit (IPOS PA-Daten) PE4 = Ist-Geschwindigkeit (IPOS PE-Daten)
PA5 = Beschleunigungsrampe (IPOS PA-Daten) PE5 = Wirkstrom (IPOS PE-Daten)
PA6 = Verzbégerungsrampe (IPOS PA-Daten) PE6 = Gerateauslastung (IPOS PE-Daten)
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Prozessdatenbelegung ===
-_—
Prozess-Aus- Die Prozess-Ausgangsdatenworte haben folgende Belegung:
gangsdaten « PAT1: Steuerwort 2
15/14/13 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Reserviert L Reglersperre/Freigabe
Rampenum- .
schaltung Freigabe/Schnellstopp
Mode-Wah| 22— Freigabe/Halt
Mode-Wahl 2" | ~————— Halteregelung
Mode-Wah/ 20— ~——————Rampenumschaltung
Tiopen - Parametersatz-
PP Umschaltung
Tippen + Fehler-Reset
Start Reserviert

« PA2 + PAS3: Ziel-Position
PA2 Ziel-Position High PA3 Ziel-Position Low
3130/29 28 27 2625 24 23 22 21 20 19 18 17/16 15141312 1110 9 8/7 6 5 43 2 1 0]
Ziel-Position [Anwendereinheit]

* PA4: Soll-Geschwindigkeit

PA4 Soll-Geschwindigkeit
1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0
Soll-Geschwindigkeit [1/min]

* PA5 + PAG: Beschleunigungsrampe und Verzdgerungsrampe

PAS5 Beschleunigungsrampe PA6 Verzégerungsrampe
15 14/13 12/1110 9 8 7 6 5 4 3[/2 1 0 151413 12/1110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Rampen [ms]

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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= Prozessdatenbelegung
Prozess-Ein- Die Prozess-Eingangsdatenworte haben folgende Belegung:
gangsdaten « PE1: Statuswort

151413 12/11/10 9 87 65 4 3/2 1 0
Umrichterstatus/Fehler-Code

Motor dreht (n = 0)

Umrichter betriebsbereit

IPOS Referenz (= Antrieb referenziert)

- Ziel-Position erreicht

- Bremse offen

Stérung/Warnung

Endschalter rechts

Endschalter links

 PE2 + PES: Ist-Position

PE2 |st-Position High PES Ist-Position Low
3130 29 28 27 26 25 24/23 22 21 20 19 18 17 16 151413 12/1110 9 8 (7 6 5 4 3 2 1 0
Ist-Position [Anwendereinheit]

Die Ist-Position wird in der Anwendereinheit zur SPS zuriickgemeldet und liegt immer
zwischen 0° und 360° /0 ... 3600 [1/10°]/ 0 ... 65536.

* PE4: Ist-Geschwindigkeit

PE4 Ist-Geschwindigkeit
1514 13/12/11.10 9 8 76 5 4 3 21 0
Ist-Geschwindigkeit [1/min]

* PE5: Wirkstrom

PES5 Wirkstrom
151413121110 9 8 76 5 4 3 21 0
Wirkstrom [% Geratenennstrom]

» PEG6: Gerateauslastung

PE6 Gerateauslastung
151413121110 9 8 76 5 4 3 21 0
Gerateauslastung [% | x t]
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Software-Endschalter ====

3.8 Software-Endschalter

Die Verarbeitung von Software-Endschaltern, insbesondere das Freifahren von Soft-
ware-Endschaltern, wird durch das Applikationsmodul Modulo-Positionierung nicht un-
terstutzt.

3.9 Sicherer Halt
Der Zustand "Sicherer Halt" kann nur durch die sichere Trennung der Briicken an Klem-
me X17 (durch Sicherheitsschalter oder Sicherheits-SPS) erreicht werden.

Der Zustand "Sicherer Halt aktiv" wird in der 7-Segment-Anzeige mit einem "U" ange-
zeigt. Im Applikationsmodul wird dieser Zustand behandelt wie der Zustand "REGLER-
SPERRE".

Weitere Information zur Funktion "Sicherer Halt" finden Sie in den folgenden Druck-

I..l schriften:
|| * Sichere Abschaltung fir MOVIDRIVE™ MDX60B/61B - Auflagen

» Sichere Abschaltung fir MOVIDRIVE® MDX60B/61B - Applikationen

3.10 SBus-Sendeobjekt

Es besteht die Moglichkeit, ein SBus-Sendeobjekt einzurichten, das zyklisch den
Parameter P941 Quelle Istposition des Antriebs Ubertragt. Die "Modulo-Positionierung”
kann mit dieser Funktion als Master fiir das Applikationsmodul "DriveSync" oder ein be-
liebiges IPOSPIS®_programm eingesetzt werden.

Aktivierung des Das SBus-Sendeobjekt wird eingerichtet, indem die IPOSPUS®.variable H115

SBus-Sende- SwitchSBUS auf "1" gesetzt wird und das IPOSPS®-Programm neu gestartet wird (—
objekts folgendes Bild).
=] IPDS variables -10| x|
Identlfler Yalue _|
11010AXX
Einstellung der Nach dem Neustart des IPOSP'YS®-Programms werden Sende- und Synchronisations-
SBus-Objekte objekt automatisch initialisiert. Der Inhalt des Sendeobjekts wird auf IPOSPUS®-Geber
eingestellt.
Sendeobjekt Synchronisationsobjekt
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer IPOS-Geber -

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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==== Optimierung der Betriebsart "Automatik-Rechtslauf/-Linkslauf"

3.11 Optimierung der Betriebsart "Automatik-Rechtslauf/-Linkslauf"

In den Betriebsarten "Automatik-Positionierung Rechtslauf/Linkslauf' erfolgt die Positi-
onierung immer absolut. Es werden nur Positioniervorgange ausgeldst, wenn die Ziel-
position aulRerhalb des Positionsfensters (P922) liegt. Dadurch werden ungewollte 360°
Bewegungen vermieden, z. B. nach Wegnahme und erneutem Zuschalten der Freiga-
be.

(3]
(1]

(2]

270° 90°

180°
59762AXX

[1] Aktuelle Position = 40°
[2] Aktuelle Position + Positionsfenster (P922)
[3] Aktuelle Position — Positionsfenster (P922)

Die Umrechnung des Positionsfensters (P922) auf die Modulo-Inkremente erfolgt nach
folgender Formel:

Positionsfenster x 65536 x Modulo-Nenner
Modulo-Zé&hler x Geberauflésung

AModulo-Positionsfenster =

59748ADE

3.12 Optimierung der Betriebsart "Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf/-Linkslauf”

In den Betriebsarten "Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf/Linkslauf" erfolgt die Positionie-
rung immer relativ. Unabhangig von der gewahlten Anwendereinheit wird jede Positi-
onsvorgabe immer in der Auflésung 360° = 65536 Modulo-Inkremente dargestellt. Ist
die vorgegebene Taktweite nicht 2" mit der Auflésung 360 ° (oder einer Vielfachen) teil-
bar, ergibt sich mit jeder Taktbewegung ein geringfiigiger Positionsdrift.

Beispiel:
* Anwendereinheit =1
+ Taktweite =60°

» Dies ergibt ein Modulo-Ziel = (65536 x 60) / 360 = 10922,66
* Fehler nach 6 Takten = (6 x 10922) = 65536 — 65532 = 4 Modulo-Inkremente

Es kann eine Kompensation des Positionsdrifts aktiviert werden. Dadurch wird der be-
rechnete Modulo-Restwert beim letzten Takt (ausgehend von der berechneten, kleins-
ten geradzahligen Vielfachen der Startposition) addiert. Im obigen Beispiel wird beim
letzten Takt die Zielposition um 4 Modulo-Inkremente korrigiert.

Die Aktivierung der Funktion ist nur fir gleichbleibende Taktschritte und gleichblei-

bender Mode-Anwahl vorgesehen. Mit jeder Abwahl der Betriebsart oder der Vorgabe
einer neuen Schrittweite wird die Funktion neu initialisiert.
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Optimierung der Betriebsart "Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf/-Linkslauf" —

Inbetriebnahme Gehen Sie bei der Inbetriebnahme so vor:

- Setzen Sie den IPOSPUS®_Schalter H116 SwitchDriftComp auf "1"

i IPOS Yariables =]
Identifier Value -
Hlle 3SwitchDriftComp 1
-
[« | AW
59774AXX
270°
[3]
180°
59763AXX

[1] ... [6] Taktweite = TargetPos + 10922
[6] Taktweite = TargetPos + 10922 + Modrest

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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Projektierung
==== Nockenschaltwerk

3.13 Nockenschaltwerk

Inbetriebnahme

Die Funktion "Nockenschaltwerk" wird nicht in der Betriebsart "VFC-n-Regelung &
IPOS" unterstitzt.

Die Funktion "Nockenschaltwerk" kann nur mit MOVIDRIVE® B verwendet werden. Es
kénnen zwei Nockenbereiche flr jeweils einen Digitalausgang genutzt werden. Das
Nockenschaltwerk wird nur einmal wahrend der Initialisierungsphase parametriert.

0°

[2]
270° 90°
[1]
180°
59764AXX
[11DO03=1 DO04 =0
[2]DO03=1 DOO04 = 1

+  Setzen Sie die IPOSPUS®.variable H120 SwitchCam auf "1".

» Definieren Sie den linken und rechten Bereich fliir Cam1 und Cam2 in Anwenderein-
heiten

i IPOS Yariables

Value -

Identifier

H1Z0 SwitchCam 1 _I
Hiz1 Ca.'ml_LEft a0

HizZzz Caml Right 150

H123 Cam2 Left 270

Cam:s Right

59775AXX

» Stellen Sie die Parameter P622 Bindrausgang DO03 und P623 Bindrausgang DO04
auf "IPOS-Ausgang" ein.

* Mit den Parametern P053/P054 Bindrausgang DO03/D0O04 kénnen Sie die Funktion
testen.

* Nach der Parametrierung des Nockenschaltwerks missen Sie den Umrichter neu
starten.

Das Nockenschaltwerk wird nur in referenzierten Achsen wirksam.
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3.14 Riickmeldung der Istposition liiber Analogausgang 1

In der Klemmenversion wird tber die IPOSPUS®_variable H479 AnaOutplPOS die
Modulo-Istposition zyklisch zuriickgemeldet. Damit die Modulo-Istposition Uber den
Analogausgang der Option DIO11B ausgegeben werden kann, miissen Sie den Para-
meter P640 Analogausgang AO1 auf "IPOS-Ausgabe" einstellen.

Die Skalierung des Ausgangssignals ist folgendermafen definiert:
*+ 0..10V=0..360["

« 0..10V=0..3600[1/10 °]

* 0...10V =65536 [Inkremente]

360°
3600 [1/10"]A

65536 Inc.

[1]
-
t [ms]

viA

[2]
|
t [ms]

59765AXX
[1] Anwendereinheiten 360° / 3600 [1/10°] / 65536
[2] IPOSP"US®_variable H479 AnaOutplPOS (0...10V)

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung
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Installation
Software MOVITOOLS®

4 Installation
4.1  Software MOVITOOLS®

Technologie-
ausfiihrung

Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" ist Teil der Software MOVITOOLS®
(Version 3.00 und hoher). Um MOVITOOLS® auf Ihrem Rechner zu installieren, gehen
Sie folgendermalen vor:

+ Legen Sie die MOVITOOLS®-CD in das CD-Laufwerk lhres PCs.

- Das Setup-Meni von MOVITOOLS® wird gestartet. Folgen Sie den Anweisungen,
Sie werden automatisch durch die Installation gefihrt.

Sie kénnen MOVITOOLS® jetzt tiber den Programm—Manager starten. Zur Inbetrieb-
nahme des Umrichters tber den MOVITOOLS™-Manager gehen Sie so vor:

* Markieren Sie in der Gruppe "Sprache" die gewilinschte Sprache.

» Wabhlen Sie im Auswahlfeld "PC-COM" die PC-Schnittstelle (z. B. COM 1) aus, an
der der Umrichter angeschlossen ist.

* Markieren Sie in der Gruppe "Gerateklasse auswahlen" beispielsweise die Option
"Movidrive B".

» Markieren Sie in der Gruppe "Baudrate" die am Grundgerat mit dem DIP-Schalter
S13 eingestellte Baudrate (Standardeinstellung — "57,6 kBaud" ).

» Klicken Sie auf <Aktualisieren>. Der angeschlossene Umrichter wird angezeigt.

i

Sprachs PC-COM | Angeschlossene Gersle Stele Yerbindung her zu:
@ peusch | [EOENENN -] | [Geiesp [ Ad] signas [coM] || ~ eingstoem Umiches
~ Engish L 1 [Punkt-zu-Punki)
s PCCOM € Umnchier mit Adresse;

Baudrate
- keinem Umichier
95 kitaud © (OFFLINE)
|} 2 x

Projekiptad sratellen

|e \programme’ sewmenatools\proects\project 1

Durehsushen, j

Gerateklasse suswahlen Programem ausfibien

" Mowimat F'aramehicrunuf > IPOS- Speziat
 Movinot AS1 iagnose iogrammienng programme
" Mowitrac 07 . .
Shell ornpilar uEmiCnitor
& i o | gompler | ow | @ |
= Mavidiive B Siatus | isNC | Datensicherung |
" UFx I J
Scope Azzernbler Aprd uilds
€ Mo —/ MOVITOOLS Beenden |

10985ADE
Bild 11: MOVITOOLS®-Fenster

Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" kann nur mit den MOVIDRIVE®-Gera-
ten in der Technologieausfiihrung (-0T) genutzt werden. Mit den Geréten in der Stan-
dardausfiihrung (-00) kénnen die Applikationsmodule nicht genutzt werden.
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Installation
Grundgerat MDX61B mit "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11B"

4.2 Grundgerdt MDX61B mit "Ein-/Ausgabekarte Typ DIO11B"

Klemmenversion In der Klemmenversion kann die "Ein-/Ausgabekarte DIO11B" eingesetzt werden.

MOVIDRIVE ® MDX61B

— |POS-Ausgang: Wert 8 (2"3)

+— |POS-Ausgang: Position erreicht

X13:
DIGD | 1= /Reglersperre
DI@1 | 2= Freigabe/Schnellstopp
DI@2 | 3— Reset
DI@3 | 4— Referenznocken
DIg4 | 5— Keine Funktion
DI@5 | 6 Keine Funktion
DCOM*| 7— Bezug X13:DI@d...DIJ 5
VO | 8~+—— +24V -Ausgang
DGND | 9— BezugspotenzialBinarsignale
ST11 [10~e— RS-485 +
ST12 [11l<e—» RS-485 -
X16:
DI@6 | 1— Keine Funktion
DIg7 | 2— Keine Funktion
DO@3 | 3~+—— IPOS-Ausgang *
DO@4 | 4+— |POS-Ausgang *
DO@5 | 5-+—— Bezugspotenzial Binarsignale
DGND | 6
| X10:
TF1 [ 1= TF-/TH-Eingang
DGND | 2 Bezugspotenzial Binarsignale
DRCLE 2= /Brgmlsé?skontakt
DO@Y1-C| 4 ela y
Doptag 5| Boltebsberel
DOZ1NC| 6 Relais Offner
DO@2 | 7«— IPOS-Referenz
VO24 | 8—— +24V-Ausgang
VI24 | 9— +24V-Eingang
DGND [10— Bezugspotenzial Binarsignale
X22 DIO11B
—< ~—/ DI1@ [ 11— IPOS-Eingang: MODE (2"0)
t—— »——— DI11 [ 22— IPOS-Eingang: MODE (2*1)
t—=— = DI12_[3—*IPOS-Eingang: MODE (2/2)
D13 | 4—* |POS-Eingang: Funktion 1
D14 | 5— |POS-Eingang: Funktion 2
t—— «——— DI15 | 6—* IPOS-Eingang: Funktion 3
DI16 | 7— IPOS-Eingang: Funktion 4
DI17 | 8— IPOS-Eingang: Funktion 5
L4V DCOM | 9— Bezug X22:DI1@...DI17
=)= DGND 10— Bezugspotenzial Binarsignale
X23:
DO1g |1 +—IPOS-Ausgang: MODE (2”0)
DO11 |2 +—IPOS-Ausgang: MODE (2"1)
DO12 |3 ~+—|POS-Ausgang: MODE (2/2)
DO13 |4 ~+—|POS-Ausgang: Wert 1 (270)
DO14 |5 ~+—IPOS-Ausgang: Wert 2 (21)
DO15 |6 ~«—— IPOS-Ausgang: Wert 4 (272)
7
8
9

—— +24V-Eingang

MDX61B

X1

X13

X16

X10

H.
(]

i

X
f

|

I

0022022222002 e||ee

4

T

T

T

o002 l0ee22|

Bild 12: Anschluss-Schaltbild Grundgerit MOVIDRIVE® MDX61B mit Option DIO11B

* siehe Kapitel

"Nockenschaltwerk"
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Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

4.3  Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

Fir die Bus-Installation beachten Sie bitte die Hinweise in den jeweiligen Feldbus-Hand-
bichern, die den Feldbus-Schnittstellen beigefugt sind. Fur die Systembus-Installation
(SBus) beachten Sie bitte die Hinweise in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE®

Ubersicht
MDX60B/61B.
DFP21B DFI21B DFI 11B DFC 11B
01
© RUN 0 2
@BuUs 2 %2
FAULT 2| & 1 ON OFF
M g.sm M R
nc[Cm]|S1
ovu,
Occ
OsBA
ORD
O Fo1
O Fo2 8
&
Az o X31
X30 '\_/' Y, o)
01 % 0
AN\= 6
0[] Ok
N\
2 | | © 9
22| CH
A\Z
23 IO ; O
24O £ < X30
25 ] Asl X
20 @
AS (1
ADDRESS

Bild 13: Bustypen

28

QO status
O 100MBit
QO ikt

4

X30

©
<
u
b
U
b
oy
@
UL
<
=
S
Q
Q
<
=

MOoD/
O Net
QO rio
O sio

BUS-
O or

0 1

g s1
DR(1)
DR(0)
PD(4)
PD(3)

PD§2) s2
PD(1)
(0)

DFD 11B

CANopen

/\

INTERBUS

Certified!

ETHERNET  SBus

Device Net

59793AXX
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Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

PROFIBUS
(DFP21B)

Ausfiihrliche Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Feldbus-
Schnittstelle DFP21B PROFIBUS DP", das Sie bei SEW-EURODRIVE bestellen

kénnen. Zur einfachen Inbetriebnahme kénnen Sie die Geratestammdateien (GSD) und
Typdateien fur MOVIDRIVE® MDX61B von der SEW-Homepage (Rubrik "Software")

herunterladen.

Technische Daten

Feldbus-Schnittstelle DFP21B PROFIBUS DP

FAULT

Sachnummer 824 240 2
DFP21B Protokollvariante PROFIBUS-DP und DP-V1 nach IEC 61158
ORUN . Automatische Baudratenerkennung von
@BUs Unterstiitzte Baudraten 9.6 kBaud .. 12 MBaud

Anschlusstechnik

9-polige Sub-D-Buchse
Belegung nach IEC 61158

Busabschluss

Stationsadresse

Nicht integriert, muss mit geeignetem PROFIBUS-Stecker mit
zuschaltbaren Abschlusswidersténden realisiert werden.

0...125 Uber DIP-Schalter einstellbar

Name der GSD-Datei

SEWAG003.GSD

DP-ldent-Nummer

6003 hex = 24579 dez

X30
0 1 Max. Anzahl Prozessdaten 10 Prozessdaten
207 Hilfsmittel fr Inbetriebnahme und Diagnose Bediensoftware MOVITOOLS® und Bediengerat DBG60B
2! ] Masse 0.2 kg
22/ m
23 I
il B
250
26/ 0]
AS (R
ADDRESS 4 | ED Griin: RUN
2. LED Rot: BUS FAULT
3. DIP-Schalter zur Einstellung der Stationsadresse.
59110AXX | 4. 9-polige Sub-D-Buchse: Busanschluss
Steckerbelegung
’C...é ) (2]
%ﬁ RxD/TxD-P 3
RxD/TxD-N 8 %
.
b CNTR-P 2] =
888 DGND (M5V) | 5 3]
il VP (P5V/100mA)| 6
§ DGND (M5V) 9

(1]

55276AXX

Bild 14: Belegung des 9-poligen Sub-D-Steckers nach IEC 61158

(1) 9-poliger Sub-D-Stecker
(2) Signalleitungen verdrillen!

(3) Leitende Verbindung zwischen Steckergehause und Abschirmung erforderlich!
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Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

INTERBUS mit
Lichtwellenleiter

(DFI21B) bestellen kdnnen.

Technische Daten

Ausfiihrliche Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Feldbus-
Schnittstelle DFI21B INTERBUS mit Lichtwellenleiter", das Sie bei SEW-EURODRIVE

Feldbus-Schnittstelle DFI21B INTERBUS (LWL)

Sachnummer
DFI 21B

8243115

Unterstltzte Baudraten

500 kBaud und 2 MBaud, umschaltbar tiber DIP-Schalter

Anschlusstechnik

F-SMA-Stecker

SN
=
@o
Se=
&
S

N

Eex = 227 ge, (1 PCP-Wort)
EOhex = 224 4oy (2 PCP-Worter)

ou, DP-Ident-Nummern Elhex = 225 4o, (4 PCP-Worter)

Occ 381ex = 56 ez (Micrprocessor not ready)
82?, 2 hex = 3dez

83; Max. Anzahl Prozessdaten 6 Prozessdaten

O TR

Hilfsmittel fir Inbetriebnahme und Diagnose

Bediensoftware MOVITOOLS®, Bediengerit DBG60B und CMD-Tool

A\2 Masse 0.2 k
§ 3. g
E
Y
;g 4.
A\\Z
§ 5.
As ) . .
\J%|6. 1. DIP-Schalter zur Einstellung der Prozessdatenléange, der PCP-Lange und der Baudrate
2. Diagnose-LEDs
3. LWL: Remote IN
4. LWL: ankommender Fernbus
5. LWL: Remote OUT
55288AXX | 6. LWL: weiterfiihrender Fernbus
Anschluss-
belegung = . .
Position Signal Richtung LWL-Aderfarbe
3 LWL Remote IN Empfangsdaten orange (OG)
4 ankommender Fernbus Sendedaten schwarz (BK)
5 LWL Remote OUT Empfangsdaten schwarz (BK)
6 abgehender Fernbus Sendedaten orange (OG)
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Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

INTERBUS Ausfiihrliche Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Feldbus-
(DFI11B) Schnittstelle DFI11B INTERBUS", das Sie bei SEW-EURODRIVE bestellen konnen.

Technische Daten

Feldbus-Schnittstelle DFI11B INTERBUS

Sachnummer 824 309 3
DFI11B Unterstiitzte Baudraten 500 kBaud und 2 MBaud, umschaltbar iber DIP-Schalter
01
20 Fernbuseingang: 9-poliger Sub-D-Stecker
21 1. . Fernbusausgang: 9-polige Sub-D-Buchse
%2 1 Anschlusstechnik RS485-Ubertragungstechnik, 6-adrig geschirmte und paarweise
2 4 verdrillte Zweidrahtleitung
2M| =0,5M
ou E3hex = 227 gez (1 PCP-Wort)
L EOpey = 224 4o, (2 PCP-Worter)
ORC | DP-Ident-Nummem Elpex = 225 4oy (4 PCP-Worter)
OBA ) 38ex = 56 4oz (Micrprocessor not ready)
ORD hex = 9dez
Max. Anzahl Prozessdaten 6 Prozessdaten
Hilfsmittel fir Inbetriebnahme und Diagnose Bediensoftware MOVITOOLS® und Bediengerat DBG60B
f Masse 0.2 kg
=¥
RE 3.
o
o
QiS4
X )
%o

55278AXX

1. DIP-Schalter zur Einstellung der Prozessdatenléange, der PCP-Lange und der Baudrate
2. Diagnose-LEDs: 4 x LED Griin (U, RC, BA, TR); 1 x LED Rot (RD)

3. 9-poliger Sub-D-Stecker: Fernbus-Eingang

4. 9-polige Sub-D-Buchse: Fernbus-Ausgang

Steckerbelegung Kurzzeichen der Aderfarben gemaf IEC 757.

—_
—

.

0000
OO0 000

[2]
GN A—1 6] /DO
YE 1] DO
PK 7| /DI
GY 2| DI
BN ——/—13[ com

@

4]
(2]
/DO | 6 %GN
DO |1 YE
/Dl |7 \ PK
DI |2 — GY
COM |3 [— BN
51 = ®
)
04435AXX

Bild 15: Belegung der 9-poligen Sub-D-Buchse des ankommenden Fernbuskabels und des 9-po-
ligen Sub-D-Steckers des abgehenden Fernbuskabels

(1) 9-polige Sub-D-Buchse des ankommenden Fernbuskabels

(2) Signalleitungen verdrillen!

(4) 9-poliger Sub-D-Stecker des abgehenden Fernbuskabels

)
)
(3) Leitende Verbindung zwischen Steckergehduse und Abschirmung erforderlich!
)
)

(5) Pin 5 mit Pin 9 brucken!
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CANopen
(DFC11B)

Technische Daten

Ausfuhrliche Informationen finden Sie im Handbuch "Kommunikation" das Sie bei SEW-
EURODRIVE bestellen kdnnen (vorauss. ab 010/2006).

Feldbus-Schnittstelle DFC11B CANopen

DFC 11B

ON OFF

chs1 1

B

Sachnummer 824 317 4
Kommunkationsprofil «  SEW-MOVILINK®
*  CANopen

« CAN Layer 2

Anzahl Prozessdatenworte

1 ... 10 Prozessdatenworte

Unterstltzte Baudraten

Einstellung mit Parameter P894:

*« 125 kBaud
250 kBaud
500 kBaud

+ 1000 kBaud

Anschlusstechnik

Zulassiger Leitungsquerschnitt X31

Uber Sub-D9-Steckverbinder X30 (Steckerbelegung nach
CIA-Standard) oder liber Klemme X31

Eine Ader pro Klemme: 0.20 ... 2.5 mm?2 (AWG24 ... 12)

(CAN-Busanschluss) Zwei Adern pro Klemme: 0.25 ... 1 mm?2 (AWG22 ... 17)
Abschlusswiderstand 120 Q (Einstellung tber DIP-Schalter S1-R)
3 Adressierung |Igi?gset;ellung Uber Parameter P891 (SBus MOVILINK®) oder
(CANopen)
Hilfsmittel fur Inbetriebnahme und Diagnose Bediensoftware MOVITOOLS® und Bediengerat DBG60B
Masse 0.2 kg
1. DIP-Schalter zur Einstellung des Busabschlusswiderstandes
— 2. X31: CAN-Busanschluss
55284AXX | 3. X30: 9-poliger Sub-D-Stecker: CAN-Busanschluss
Verbindung Der Anschluss der Option DFC11B an den CAN-Bus erfolgt Giber X30 oder X31 analog
MOVIDRIVE® - zum SBus im Grundgerat (X12). Im Gegensatz zum SBus1 wird der SBus2 uber die Op-
CAN tion DFC11B potenzialgetrennt zur Verflgung gestellt.
Steckerbelegung
(X30)

32

/ \ 6 | DGND
‘\\ l l 7 | CAN High
— \ / 2 | CAN Low
3 | DGND
% (3)

@]

0O 0 0 O
O O O O O

@

06507AXX

Bild 16: Belegung der 9-poligen Sub-D-Buchse des Buskabels

(1) 9-polige Sub-D-Buchse
(2) Signalleitungen verdrillen!

(3) Leitende Verbindung zwischen Steckergehause und Abschirmung erforderlich!

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung




Installation

Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

DeviceNet
(DFD11B)

Ausfiihrliche Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Feldbus-
Schnittstelle DFD11B DeviceNet", das Sie bei SEW-EURODRIVE bestellen konnen.

Zur einfachen Inbetriebnahme kénnen Sie die EDS-Dateien fiir MOVIDRIVE® MDX61B
von der SEW-Homepage (Rubrik "Software") herunterladen.

Technische Daten

Feldbus-Schnittstelle DFD11B DeviceNet

m Sachnummer 8249725
Kommunikationsprotokoll Master-Slave Connection-Set nach DeviceNet-Spezifikation
O Z‘?D/ Version 2.0
e
O pio Anzahl der Prozessdatenworte Uber DIP-Schalter einstellbar:
¢ 1...10 Prozessdatenworte
O sio + 1...4 Prozessdatenworte bei Bit-Strobe 1/0
BUS -
O OFF Uber DIP-Schalter einstellbar:
. * 125 kBaud
o 1 Unterstltzte Baudraten . 250 kBaud
mg; + 500 kBaud
NaG)| @ S Fiir Thick Cable laut DeviceNet-Spezifikation 2.0 Appendix B:
NA(1) Buskabellinge ¢ 500 m bei 125 kBaud
NA(0) * 250 m bei 250 kBaud
DR(1) 2. - 100 m bei 500 kBaud
DR(0) .
gggg Ubetragungspegel 1ISO 1198 - 24 V
EB&; s2 «  2-Leiter-Bus und 2-Leiter-Versorgungsspannung DC 24 V mit
PD(0) Anschlusstechnik 5-poliger Phénix-Klemme
Eg »  Steckerbelegung nach DeviceNet-Spezifikation
F1 5 o
0...63, wahlbar uber DIP-Schalter
MAC-ID Max. 64 Teilnehmer
L Unterstltzte Dienste * Polled I/O: 1 ... 10 Worte
2 « Bit-Strobe I/0: 1 ... 4 Worte
3 3. « Explicit Messages:
4 — Get_Attribute_Single
— Set_Attribute_Single
5 - Reset
%0 — Allocate_MS_Connection_Set
— Release_MS_COnnection_Set

WAXX Hilfsmittel fiir Inbetriebnahme und Diagnose

Bediensoftware MOVITOOLS® und Bediengerat DBG60B

Masse
1. LED-Anzeige

0.2 kg

2. DIP-Schalter zur Einstellung der Knotenadresse (MAC-ID), der Prozessdatenlange und der Baudrate
3. 5-polige Phoenix-Klemme: Busanschluss

Klemmenbelegung  Die Belegung der Anschlussklemmen ist in der DeviceNet-Spezifikation Volume |, Ap-

pendix A, beschrieben.

Klemme Bedeutung Farbe

X30:1 V- (0V24) Schwarz (BK)

X30:2 CAN_L Blau (BU)

X30:3 ' DRAIN Blank

X30:4 CAN_H Weil (WH)

X30:5 V+ (+24 V) Rot (RD)
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Bus-Installation MOVIDRIVE® MDX61B

Ethernet Ausfuhrliche Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Feldbus-
(DFE11B) Schnittstelle DFE11B Ethernet" das Sie bei SEW-EURODRIVE bestellen kdnnen.

Technische Daten

Feldbus-Schnittstelle DFE11B Ethernet

Sachnummer 1820 036 2
DFE 11B
o 1 Applikationsprotokolle «  MODBUSITCP (Transmission Control Protocol) zur Steu-
20 [T erung und Parametrierung des Antriebsumrichters
%; % _ «  HTTP (Hypertext Transfer Protocol) zur Diagnose mittels
28] 3 Web-Browser
%g % g 1. *  SMLP (Simple Movilink Protocol), Protokoll, das von
26 [} MOVITOOLS® genutzt wird
%7 % «  DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol) zur automa-
DHC?: tischen Vergabe der Adressparameter
O statss Verwendete Port-Nummern « 502 (MODBUS)
2. + 300 (SMLP)
O 100MBit . 80 (HTTP)
QO linklact + 67/68 (DHCP)
Ethernet-Dienste « ARP
* ICMP ( Ping)
Automatische Baudratenerkennnung 10 MBaud / 100 MBaud
3 Max. Anzahl Prozessdaten 10 Prozessdaten
Anschlusstechnik RJ45 (modular jack 8-8)
%30 Adressierung 4 Byte IP-Adresse
Hilfsmittel fUr Inbetriebnahme und Diagnose Bediensoftware MOVITOOLS® und Bediengerat DBG60B
8 Masse 0.2 kg
a 4.
i
=
g 1. DIP-Schalter zur Einstellung des niederwertigsten Bytes (LSB) der IP-Adresse
sS4 2. LED "Status" (rot/gelb/griin), "100 MBit" (griin), "link/act" (grin)
) 3. X30: Ethernet-Anschluss
56362AXX | 4. MAC-Adresse
Verbindung Zum Anschluss der DFE11B an Ethernet verbinden Sie die Ethernet-Schnittstelle X30
MOVIDRIVE® - (RJ45-Stecker) mit einer Twisted-Pair-Leitung nach Kategorie 5, Klasse D gemaf IEC
Ethernet 11801 Ausgabe 2.0 mit dem vorgesehenen Hub oder Switch. Verwenden Sie dazu ein
Patchkabel.
[6]\ [3< [2\] [/1] 9
\/
A B

54174AXX
Bild 17: Steckerbelegung RJ45-Steckverbinder

A = Ansicht von vorn [1] Pin 1 TX+ Transmit Plus
B = Ansicht von hinten [2] Pin 2 TX- Transmit Minus
[3] Pin 3 RX+ Receive Plus [6] Pin 6 RX- Receive Minus

Wenn Sie die Optionskarte DFE11B direkt mit lnrem Projektierungsrechner verbinden
wollen, benétigen Sie ein Cross-Over-Kabel.
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Anschluss Systembus (SBus 1)

4.4

Anschluss Systembus (SBus 1)

Nur bei P816 "SBus Baudrate" = 1000 kBaud:

Im Systembusverbund durfen keine MOVIDRIVE® compact MCH4_A-Gerate mit ande-
ren MOVIDRIVE®-Geraten gemischt werden.

Bei Baudraten = 1000 kBaud durfen die Gerate gemischt werden.

Uber den Systembus (SBus) kénnen max. 64 CAN-Busteilnehmer adressiert werden.
Verwenden Sie je nach Kabellange und Kabelkapazitat nach 20 bis 30 Teilnehmern
einen Repeater. Der SBus unterstiitzt die Ubertragungstechnik geméan 1ISO 11898.

Ausfuhrliche Informationen tber den Systembus finden Sie im Handbuch "Serielle Kom-
munikation", das bei SEW-EURODRIVE erhaltlich ist.

Anschluss-Schaltbild SBus

Steuerkopf Steuerkopf Steuerkopf
Systembus Systembus
I Abschlusswiderstand @ S12 Abschlusswiderstand @ S12
ON|OFF ON|OFF ON|OFF
Systembus X12: Systembus X12: Systembus X12:
Bezug DGND Bezug DGND | 1 Bezug DGND
Systembus High <¢—® SC11 Systembus High <€—® SC11 Systembus High <€¢—® SC11
SystembusLow <€—® SC12 SystembusLow <@—® SC12 SystembusLow <@—® SC12

54534ADE

Bild 18: Systembusverbindung

Kabelspezifikation

Schirm auflegen

Leitungslénge

Abschlusswider-
stand

Verwenden Sie ein 4-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kupferkabel (Dateniiber-
tragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Das Kabel muss folgende Spezifika-
tionen erfullen:

— Aderquerschnitt 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
— Leitungswiderstand 120 Q bei 1 MHz
— Kapazitatsbelag < 40 pF/m bei 1 kHz

Geeignet sind beispielsweise CAN-Bus- oder DeviceNet-Kabel.

Legen Sie den Schirm beidseitig flachig an der Elektronikschirmklemme des Umrich-
ters oder der Mastersteuerung auf.

Die zulassige Gesamtleitungslange ist abhangig von der eingestellten SBus-Baud-
rate (P816):

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

Schalten Sie am Anfang und am Ende der Systembusverbindung jeweils den Sys-
tembus-Abschlusswiderstand zu (S12 = ON). Bei den anderen Geraten schalten Sie
den Abschlusswiderstand ab (S12 = OFF).

Zwischen den Geraten, die mit SBus verbunden werden, darf keine Potenzialver-
schiebung auftreten. Vermeiden Sie eine Potenzialverschiebung durch geeignete
MaRnahmen, beispielsweise durch Verbindung der Geratemassen mit separater Lei-
tung.

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung

35



5
5.1

5.2

5 @Y
©

Inbetriebnahme
Allgemein

Inbetriebnahme

Allgemein

Voraussetzung fir eine erfolgreiche Inbetriebnahme ist die richtige Projektierung und
die fehlerfreie Installation. Ausfihrliche Projektierungshinweise sind in den System-
handbiichern MOVIDRIVE® MDX60/61B und MOVIDRIVE® compact enthalten.

Uberpriifen Sie die Installation, auch den Anschluss der Geber, anhand der Installatio-
nshinweise in der MOVIDRIVE®-BetriebsanIeitung und in diesem Handbuch (— Kap.
Installation).

Vorarbeiten

Fihren Sie vor der Inbetriebnahme folgende Schritte durch:

» Verbinden Sie den Umrichter tber die serielle Schnittstelle (RS232, USS21A auf PC-
COM) mit dem PC.

« Installieren Sie die Bediensoftware MOVITOOLS® (Version 3.0 oder hoher).
« Nehmen Sie den Umrichter mit "MOVITOOLS/Shell" in Betrieb.

'FlSHELL MOVITOOLSH

Datel | Inbetriebnabme  Parameter  Anzeige Extras  Fensker  Hife

~=1ol |

36

= E Technologiefunktion auswahlen. ..
Inbetriebnahme-Assistent. .
Hau  resvatrarn..
[EE  Handbetrieb... 700 Betriebsart L
E Buspositionizrung T BekE it 3
4 Erweiterte Buspositionierung
[ Rundachse
. Kransteusrun
ll  Modulo Positionierung
[ Flizgende Sage
[ Absolutwertpositionierung
[ Zentralwickler
[ Tabellenpositionisrung iber Feldbus
B M3 Tabellenpositionierung dber Feldbus
Tabellenpositionierung
MG Transparent Mode
‘ Parameter gespeichert Vi
06513ADE
Bild 19: Umrichter in Betrieb nehmen
» Stellen Sie folgende Betriebsarten ein:
Motortyp
Umrichter
DR/DT/DVID CT/CV DS/DY
MOVIDRIVE® MDX61B VFC-n-REG.&IPOS CFC&IPOS SERVO&IPOS
MOVIDRIVE® compact MCH4_A  VFC-n-REG.&IPOS CFC&IPOS -

* Nur bei Betrieb mit einem Inkrementalgeber an Grundgerat: X14 als externen Geber:

— Stellen Sie im MOVITOOLS/SHELL die Parameter P942 ... P944 Geberfaktor
Zahler und Nenner und Geberskalierung Ext. Geber ein.

Die ausfihrliche Beschreibung der Parameter P942 ... P944 finden Sie im Handbuch
"Positionierung und Ablaufsteuerung IPOSPUS®",
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Inbetriebnahme (ﬁ 5

Programm "Modulo-Positionierung" starten @

5.3 Programm "Modulo-Positionierung” starten

Allgemein + Starten Sie [MOVITOOLS] / [Shell].
+ Starten Sie [Inbetriebnahme] / [Modulo-Positionierung].

_ ~lolx
Datss | Inbetristnahre Faanetar Arrsigs Eviess Fanste  Hia

- Tachnologaburkaion sswitian, .

ou  [rbatrsbrnahme,.,

X

=]
B

't

T Faaneter gospethert P
10056ADE

Bild 20: Programm "Modulo-Positionierung" starten

Erstinbetrieb- Wird die "Modulo-Positionierung" zum ersten Mal gestartet, erscheint das Fenster mit
nahme der Abfrage der gewtinschten Sollwertevorwahl.

Modulo Positionierung

Sall die Modulo Positionierung uber
Feldbus oder uber Klemmen angesteuert
werden?

&+ Bus

10058ADE
Bild 21: Gewiinschte Ansteuerung einstellen

» Wahlen Sie die gewinschte Ansteuerung Uber Feldbus oder Klemme aus.

* Nach der Erstinbetriebnahme wird die eingestellte Variante bei jedem Start des Dia-
gnosemonitors (— Kap. 6.1) angezeigt.
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5 (‘@ Inbetriebnahme

@ Programm "Modulo-Positionierung" starten

Einstellung der Die folgenden Einstellungen gelten fir Feldbus- und Klemmenansteuerung.
allgemeinen
Parameter =loj x|

s R R R A

Berechnung der Skalierung

EURODRIVE Geotriebe-Zthnezahl Zahler i
Nenner = 1

o
Vorgelege-Zahnezahl Zihler 1

Henner i

Berechaung

961 Modulo-Zahler

P62 Modulo-Henner 1
Referenzoffset [°1 Iﬂi |
Quelle Istposition |M0TDF.ISEEIE‘.'P. (EL5) j
Referenzfahrttyp — i} -
Maximaler Fahrweg "1 32760

Abbiuch i | Wb v I

Gespekchert  Feldbus

10059ADE
Bild 22: Allgemeine Parameter einstellen

In diesem Fenster missen Sie folgende Einstellungen durchfiihren:
» Gewdlnschte Einheit fir die Positionsvorgabe auswahlen

— Wahlen Sie im Auswabhlfenster Einheit die gewiinschte Auflésung [°], [1/10°] oder
maximale Auflésung d. h. [360° = 65536]

— Tragen Sie die ermittelten Zahnezahlen fiir das eingesetzte Getriebe ein. Ist die
Anzahl der Zahne nicht bekannt, halten Sie bitte Riicksprache mit lhrem An-
sprechpartner bei SEW-EURODRIVE. Bei Motoren des Typs CM, CT, CV oder
DS mit Hiperfacegeber wird lhnen die Zahnezahl im elektronischen Leistungs-
schild angezeigt ((MOVITOOLS] / [Shell] / [Anzeige] / [Motorgeberdaten]).

— Tragen Sie die ermittelten Zahnezahlen fiir das Vorgelege ein, z. B. fir ein
Kettenrad mit 36 Zahnen sowie Tragertaschen an jedem sechsten Kettenglied.
Somit werden fiir das Vorgelege Modulo-Zahler = 6 und Modulo-Nenner = 36 ein-
gegeben (— Kap. 5.2).

— Drlicken Sie <Berechnung>. Der Modulo-Zahler und der Modulo-Nenner werden
berechnet und angezeigt.

+ Referenzoffset

— Sie konnen einen Referenzoffset in der gewahlten Einheit (z. B. [°]) eintragen.
Nach Abschluss der Referenzfahrt bleibt die Achse auf der mechanischen Null-
punktposition stehen, die Istposition (0°-Referenzoffset) wird angezeigt.

* Gebertyp auswahlen

— Motorgeber (X15) bei Betrieb ohne externen Geber
— Externer Geber (X14) bei Inkrementalgeber als externen Geber
— Absolutwertgeber (DIP) bei Absolutwertgeber als externen Geber.
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Programm "Modulo-Positionierung" starten @

Haben Sie als Gebertyp "Motorgeber" ausgewahlt, ist die Eingabe der Motorinkremente
gesperrt. In diesem Fall wird die IPOS-Geberaufldsung von 4096 Inkrementen ange-

zeigt.

* Im Anzeigefenster P963 Modulo-Geberauflésung wird die Aufldsung des ausgewahl-
ten Gebertyps angezeigt.

» Wahlen Sie den richtigen Referenzfahrttyp (0, 1, 2, 5) aus:

!

O

O
O

}

O

52288AXX

Typ 0: Keine Referenzfahrt. Referenzpunkt ist der linke Nullimpuls
von der augenblicklichen Lage.

Maschinennullpunkt = Linker Nullimpuls von der augenblicklichen
Lage + Referenzoffset

Typ 1: Referenzpunkt ist linkes Ende des Referenznockens.
Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset

Typ 2: Referenzpunkt ist rechtes Ende des Referenznockens.
Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset

Typ 5: Keine Referenzfahrt. Referenzpunkt ist die augenblickliche
Lage ohne Bezug auf einen Nullimpuls.
Maschinennullpunkt = augenblickliche Lage + Referenzoffset

* Anzeigefenster des maximalen Fahrweges. Die maximale Zielposition wird nach der
folgenden Formel berechnet:

PosMax = 231 / (Modulo-Geberauflésung x Modulo-Zahler) errechnet.

— In der Auflésung [276/360°] ist der maximale Verfahrbereich auf den errechneten
Wert begrenzt.

— In der Auflésung [°] ist der maximale Verfahrbereich auf 32760° (91 Umdre-
hungen) begrenzt.

— In der Auflésung [1/10°] ist der maximale Verfahrbereich auf 32400 1/10°
(9,1 Umdrehungen) begrenzt.

— Falls in der Auflésung [°] und [1/10°] der Modulo-Verfahrbereich kleiner als die
maximale Auflésung ist, wird dieser angezeigt.

— Ist der maximale Verfahrbereich kleiner 360° wird eine Fehlermeldung erzeugt.
Die Inbetriebnahme kann dann nicht mehr fortgesetzt werden.

Prifen Sie in diesem Fall, ob der eingegebene Modulo-Nenner mit der Modulo-Ge-
berauflésung gekiirzt werden kann. Wird die Fehlermeldung immer noch erzeugt,
kdnnen Sie einen zusatzlichen externen Geber montieren.

+ Bei Vorgabe von Zielpositionen, die gleich oder gréfer als der maximale Fahrweg
sind, wird der angeforderte Verfahrauftrag verworfen und die Achse bleibt in Lagere-

gelung stehen.
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@ Programm "Modulo-Positionierung" starten

» Drlcken Sie "Weiter>>". Es erscheint das folgende Fenster:

— Bei Feldbusansteuerung: Eingabe der Feldbusparameter
— Bei Klemmenansteuerung: Eingabe der Tabellenpositionen

Eingabe der Bei Feldbusansteuerung wird das folgende Inbetriebnahmefenster gedffnet.
Feldbusparamter
=lol x|
DeERa | ¢¢ 0
Feldbusparameter
Faldbustyp |Peldbus j

o
% a5
210 W
25 5
el

Busadresse
Timsout Zeit
Timsout Reaktion

Baudrate

AMpF O

Bséﬁenz‘ungen

Bild 23: Feldbusparameter einstellen

Max. Motordrehzahl im 1000 [1/min]
Automatik Mode

Max. Motordrehzahl im 1000 [1/min]
Tippbetrieh

Nmax Drehzahlregler 1500 [1/min]

fbbruch
| Geindert  Feldbus
10060ADE

In diesem Fenster werden die fiur den Busbetrieb relevanten Einstellungen

durchgefiihrt:

» Auswahlfenster Feldbustyp

— Wird die Inbetriebnahme online durchgefiihrt, wird der eingestellte Feldbustyp er-
kannt und angezeigt
— Mdglich sind die Feldbustypen PROFIBUS, INTERBUS, INTERBUS mit Licht-

wellenleiter, DeviceNet und CANopen/Ethernet.

* Anzeigefenster Busadresse

— Die eingestellte Adresse der Feldbuskarte wird angezeigt.

* FeldbusTimeout-Zeit

— Die eingestellte Timeout-Zeit der Feldbuskarte wird angezeigt.

» Feldbus Timeout-Reaktion

— Die Timeout-Reaktion kann ausgewahlt werden.

* Feldbus Timeout-Baudrate

— Die eingestellte Baudrate der Feldbuskarte wird angezeigt.

40
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Programm "Modulo-Positionierung" starten @

*+ Rampen

— Die beiden Rampen werden in der Einheit [ms] bezogen auf einen Sollwertsprung
von A 3000 1/min vorgegeben. Dieses Eingabefenster ist nur editierbar, wenn
zuvor die Buskonfiguration auf 4 Prozessdatenworter eingestellt wurde. Die Um-
schaltung der Rampenzeiten erfolgt tber den virtuellen Eingang DI16 im
Prozessdatenwort 1.

* Maximale Motordrehzahl im Automatikbetrieb

— Drehzahlbegrenzung fur Automatikbetrieb. Die Drehzahl mull mindestens 10 %
kleiner als die Maximaldrehzahl des Drehzahlreglers sein.

+ Maximale Motordrehzahl im Tippbetrieb

— Drehzahlbegrenzung fiir Tippbetrieb. Die Drehzahl muf® mindestends 10 % klei-
ner als die Maximaldrehzahl des Drehzahlreglers sein.

* Maximale Drehzahl des Drehzahlreglers

— Der eingetragene Wert wird in den Parameter P302 Maximaldrehzahl1
Ubertragen.
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@ Programm "Modulo-Positionierung" starten

Eingabe der Bei Klemmenansteuerung wird das folgende Inbetriebnahmefenster gedffnet.
Tabellenpositionen )
i = .1

0@ @ka s ¢e0l

Tippbetrieh

Geschwindigkeit Bilgang [1/min] 1
Eumnnl“ Geschwindigkeit 8chleichgang [l/min] 1

Ramps [=] 1
Hr. |Paoshan ] JFlurnD:Is[ JEcsMr\-d'lukdl[Urﬂ'n] J 3+ Hinzuligen
] 12 1 1 +i L
1 2m 2 2

&bbnach <€ Zuriack

[ Getndet P

10061ADE

Bild 24: Eingabe der Tabellenpositionen

In diesem Fenster miissen Sie folgende Einstellungen durchfiihren:

Tippbetrieb

E

Tragen Sie die fur den Tippbetrieb gultigen Geschwindigkeiten und die Rampe
ein.

instellungen fir bis zu 16 Tabellenpositionen

Die Tabellenpositionen werden in der Einheit Grad [°], [1/10°] oder maximale Auf-
I6sung [360° 2 65536] eingetragen.

Es kénnen nur positive Zahlenwerte eingetragen werden, wobei auch Werte
grélRer 360° (bis zur angezeigten Maximalposition) zuldssig sind.

Die Rampen beziehen sich auf einen Drehzahlsprung von An = 3000 1/min und
werden in der Einheit [s] angegeben.

Die Drehzahlen werden in 1/min vorgegeben.
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Programm "Modulo-Positionierung" starten @
Anderungen Speichern Sie die vorgenommenen Eintrdge mit <Ja> ab. Die Daten werden bei Klem-
speichern menansteuerung in der Datei *.MPK und bei Feldbusansteuerung in der Datei *.MPB

gespeichert.

x|

& ) Sollen die Anderungen gespeichert werden?

Mein | Abbrechen I
. 10062ADE
Bild 25: Anderungen speichern
Download Driicken Sie <Download>. Es werden automatisch alle Einstellungen in den Umrichter

geladen. Die aktuell giltige Version des Applikationsmoduls (— Kap. 6.2) wird ange-
zeigt (z. B. V1.01).

| iodulo Positonierung =lojx|
DSERSR ¢ 20
Bitte klicken Sie auf 'Hilfe', um Informationen iiber die AnschluBtechnik und die Enstellung der
Faramater 2u bekammen.
EURODRIVE
T Hire |

am
F50 AR
amo m
LS50 Y T
-
.

i Umn die Inbetrisbnahme der Modulo Positionienung abzuschlieBen, kiickan Sie bitte auf
‘Download!

Galadens IPO5 Programm Yarzion:
Meus IPOS Programm Y essior Wo1m

fhibeuch 4 Zuaick

T Punkt-zuPurke | Gespeichert 7 Ci\,..\MDw_Parametersastze._Anpliationsmoduis\MT30_Rundachsenmadel]_ModPos,HPK

10063ADE
Bild 26: Download-Fenster (Klemmenansteuerung)
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@ Programm "Modulo-Positionierung" starten

ST
- & @0 !

EBitte klicken Sie auf 'Hilfe’, um Informationen uber die AnschluBtechnik und die Einstallung dear
Parametsr tu bekommen.

EURODRIVE —

Parameatar und IFOSplus Programm laden .

Geladene [POS Programm ierson: =)

Neue [POS Programm Version Y1m

Q,H:Iud\ [ e v i) |I

PETT Punkt-zu-Punkt | Gespeichert  PROFIBUS DF

10064ADE
Bild 27: Download-Fenster (Feldbusansteuerung)

Zum Diagnose- Nach dem Download werden Sie gefragt, ob Sie zum Diagnosemonitor (— Kap. 5.4)
monitor wechseln wechseln wollen.

4

b Modulo Positionierung erfolgreich
* in Betrieb genommen.

Wallen Sie zum Monitor
der Modulo Positlonierung wechseln?

10066ADE
Bild 28: Monitor Ja/Nein

Mit "Ja" wechseln Sie zum Diagnosemonitor. Mit "Nein" wechseln Sie zu
MOVITOOLS/Shell.
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5.4 Diagnosemonitor

Bei laufendem Anlagenbetrieb kann der Diagnosemonitor mit [MOVITOOLS] / [SHELL]
/ [Inbetriebnahme] / [Modulo-Positionierung] aufgerufen werden. Nach Einlesen der In-
betriebnahmedaten aus dem Antriebsumrichter wird der Diagnosemonitor aufgerufen.

Klemmenan-
steuerung

& Modulo Posilionienung

=R N

SEVW

Ermgange: =
EURODRIVE iR Fegecpors | Tippbetrieb
DI01: Fresgabe .
D02 Resst ik huells Position:
' DI03 Refereranceken | o
DI04 Feine Funkiion

DI05: Kemne Funkibon — - - =
1 i
e —— Mi.  |Pesilion [] Fampe 5] Geschwindighsit [1/min]

DIT1: Mode 2* 2
D2 Mode 2
D13 Start

Di14: Tippen +
DIN% Tippen -
D& Eilgarg

Buzgange
 DDOC Bremse
@ DDM: /Stonng
DO Achee Relesnzied

DO Mode 2
DD11: Mode 2*

' D012 Mode 2¢
D013 Posiion 2 *
D014: Poshion 2!
DN Pasbon 2
DD1&: Pogiion 2%
D07 Pashon erecht

Ebbnuch Inbetiebnohme
[T PurkbezuPurkt Geandent |2 y

10088ADE
Bild 29: Diagnosemonitor (Klemmenansteuerung)
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Feldbusan-
steuerung

% Modulo Positionierung

< Decodierte Anzeige |® Hexadezimale Anzeige |

" Monitar

PR sender |
PE1: Statuswort

(* Steuerung |t

PA1: Steuerwort 2

o009 o o 00009 O

| TecnoLoGoFTION |@@@ @ @@ 0

!fél [ I | ﬁeﬂerspeneﬁdg. \‘rél | |
Rampe | I Freigabe/Schnelistopp frei
Freigabe/Hat Fehier
= Hakeregelung Bremse offen
IR Integrator 1 ZTielposition erreicht
Tippen - Parametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Reset Stérung Umrichter betriebsberet
Start reserviert IMator dreht
PA2{3: Zielposition PE2{3: Istposition
o | [ 28[1
PAA4: Sollgeschwindigkeit PE4: Istgeschwindigkeit
[100 | [/min] [ 111 [1/min]
PAS: Beschl gung p PES: Wirkstrom
{1000 | s [ 211
PAB: Verzogerungsrampe PEG: Gerateausl| ]
[1000 {rns] [ 0[x1

IC'U'OD DIoo ... DIOS

| ONine [N | Gespeichert [SBusl

| 4

10089ADE

Bild 30: Diagnosemonitor (Feldbusansteuerung)

Im Zustand "Reglersperre" kann vom Monitorbetrieb in den Steuerbetrieb umgeschaltet
werden. Mit diesem Modus kann ohne Busanschaltung Uber die RS485-Schnittstelle
des Antriebsumrichters die Modulo-Positionierung angesteuert werden.

Neben der Anzeige in Anwendereinheiten kann auch eine hexadezimale Anzeige erfol-

gen.
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5.5 Parameter

Durch die Inbetriebnahme werden folgende Parameter automatisch eingestellt:

Einstellung
Parameter-Nummer Parameter Klemmenansteuerung | Feldbusansteuerung
P100 Sollwertquelle Unipolar / Festsollwert Feldbus
P101 Steuerwortquelle Klemmen Feldbus
P302 Maximaldrehzahl 1 - Einstellbar
P600 Binareingang D11 Freigabe/Schnellstopp | Freigabe/Schnellstopp
P601 Binareingang DIg2 Fehler-Reset Fehler-Reset
P602 Binareingang DIG3 Referenznocken Referenznocken
P603 Binareingang DIg4 - -
P604 Binareingang DIg5 - -
P605 Binareingang DI1& - DI17 IPOS-Eingang -
P620 Binarausgang DO@1 Keine Stérung Keine Stérung
P621 Binarausgang DOJ2 IPOS-Ausgang IPOS-Ausgang
P622 Bindrausgang DOJ3 IPOS-Ausgang IPOS-Ausgang
P623 Binarausgang DOJ4 IPOS-Ausgang IPOS-Ausgang
P630 . Bindrausgang DO19 - DO17 IPOS-Ausgang -
P700 Betriebsart ..&IPOS ...&IPOS
P870 Sollwert-Beschreibung PA1 - Steuerwort 2
P871 Sollwert-Beschreibung PA2 - IPOS PA-Data
P872 Sollwert-Beschreibung PA3 - IPOS PA-Data
P873 Sollwert-Beschreibung PE1 - IPOS PE-DATA
P874 Sollwert-Beschreibung PE2 - IPOS PE-DATA
P875 Sollwert-Beschreibung PE3 - IPOS PE-DATA
P876 PA-Daten freigeben - Ein
P900 Referenzoffset Einstellbar Einstellbar
P903 Minimaldrehzahl 1 Einstellbar Einstellbar
P941 Quelle Istposition Einstellbar Einstellbar
P960 Modulo-Funktion Einstellbar Einstellbar
P961 Modulo-Zahler Einstellbar Einstellbar
P962 Modulo-Nenner Einstellbar Einstellbar
P963 Modulo-Geberauflésung Einstellbar Einstellbar

Diese Parameter diirfen nach der Inbetriebnahme nicht mehr verandert werden!

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung

5

@7

47



) e

In der folgenden Tabelle ist aufgefiihrt, in welchen IPOSPIUS®_variablen und Shell-Para-
metern die Daten abgelegt werden.

Eingabefeld Inbetriebnahmeoberfliche IPOSPUs®._yariable (H...)
Shell-Parameter (P...)

Klemmenansteuerung | Feldbusansteuerung

Modulo-Positionierung Ansteuerung H113

Einheit H103 und H104

Getriebe-Zdhnezahl Zahler H109

Getriebe-Zahnezahl Nenner H110

Vorgelege-Zéhnezahl Zahler H112

Vorgelege-Ziahnezahl Nenner H113

Referenziere auf Nullpunkt H127

Referenzoffset P900

Quelle Istposition P941

Referenzfahrtyp P903

Maximaler Verfahrweg H102

Tippgeschwindigkeit Eilgang H102

Tippgeschwindigkeit Schleichgang HO01

Tippen Rampe HO003

Sollposition 0 HO004

Sollrampe 0 HO005 Low

Sollgeschwindigkeit 0 HO005 High

Sollposition 1 HO006

Feldbustyp P100 und P101

Busadresse P093

Timeoutzeit P819

Timeoutreaktion . P831

Baudrate P092

Rampe 1 HO03

Rampe 2 ' H107

Max. Motordrehzahl Automatik H100

Max. Motordrehzahl Tippen H101

Nmax Drehzahlregler P302

Switch SBus H115

Switch Drift Comp H116

Switch Cam H120

Cam1_Left H121

Cam1_Right H122

Cam2_Left H123

Cam2_Right H124

Scope 474 Pointer H125

Scope 475 Pointer H126

Diese Parameter diirfen nach der Inbetriebnahme nicht mehr verandert werden!
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5.6 Ermitteln der Modulo-Parameter bei Betrieb mit Motorgeber

Im folgenden Beispiel wird schrittweise gezeigt, wie die eingegebenen Daten in der In-
betriebnahmeoberflache verarbeitet werden. Die Berechnung der Modulo-Parameter
wird nach Eingabe der Zahnezahlen des Getriebes automatisch durchgefihrt.

Vorgaben Getriebedaten:
« KA47B
* Abtriebsdrehzahl: 19 1/min
* Motordrehzahl: 2000 1/min
+ Ubersetzung: 104,37

Schritt 1: Ermitteln der Zadhnezahl des Getriebes

Bitte halten Sie bei der Ermittlung der Z&dhnezahlen Ricksprache mit SEW. In diesem
Beispiel wurden folgende Zahnezahlen ermittelt:

Z1=17/22=74123=8/24=33/25=16/26=93

52294AXX
Bild 31: Inbetriebnahmebeispiel

[1] Abtrieb
[2] Getriebe
[3] Motor mit Motorgeber

Schritt 2: Getriebedaten (Modulo-Zahler /-Nenner) berechnen

Modulo Zahler 72 x 74 x 76
Nenner Z1xZ3x 25

Modulo Zahler _ _ 74x33x93 __ 227106 _ 113553
Nenner 17 x8x 16 2176 1088

59445ADE
Bild 32: Modulo-Zéahler / -Nenner berechnen

Ergebnis:

*  Modulo-Zahler = 113553

* Modulo-Nenner = 1088

*  Modulo-Geberauflosung = 4096
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Schritt 3: Uberpriifen des Modulo-Darstellungsbereiches und Ermitteln der maxi-
malen Zielposition

Dieser Schritt wird nach Eingabe der Zahler-/Nennerfaktoren in die Inbetriebnahme-
oberflache automatisch durchgefihrt. Da systemintern nur Integerzahlen im 32-Bit-For-
mat verarbeitet werden kénnen, missen Sie auf der Inbetriebnahmeoberflache kon-
trollieren, ob der Darstellungsbereich Uberschritten wurde. Dazu fuhrt das Programm
folgende Kontrollrechnung durch:

* Priifen des Modulo-Darstellungsbereiches:

Das Produkt aus Modulo-Geberaufldsung und Modulo-Zahler muss kleiner als 231
sein (dezimal: 2.147.483648).

Beispiel: 113553 x 4096 < 23'. Die Bedingung ist erfiillt. Der Modulo-Darstellungsbe-
reich wird nicht Gberschritten, die Zielposition Iasst sich darstellen.

» Priifen der maximalen Zielposition:

231 231 231
Maximale Zielposition = = = = 46
P Modulo 360° Modulo-Zéhler x Modulo-Geberauflésung 113553 x 4096

06493ADE
Bild 33: Priifen der maximalen Zielposition

Die maximale Zielposition entspricht 4,6 Abtriebsumdrehungen oder 1662°.

Wird bei der Prifung erkannt, dass der Modulo-Darstellungsbereich tberschritten wur-
de, kann versucht werden, Modulo-Nenner mit Modulo-Geberauflésung zu kirzen. Im
obigen Beispiel wirde sich folgendes ergeben:

* Modulo-Nenner = 1088 / 64 = 17

* Modulo-Geberauflosung = 4096 / 64 = 64

Das bedeutet, dass die maximale Zielposition auf den 64fachen Wert erhéht werden
konnte.
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5.7 Ermitteln der Modulo-Parameter bei Betrieb mit externem Geber

Handelt es sich bei der realisierten Anwendung um ein schlupfbehaftetes System oder
wird der Modulo-Darstellungsbereich bei Motorgebereinsatz Uberschritten, kann ein ex-
terner Inkrementalgeber eingesetzt werden.

Vorgaben Fir die folgende Anwendung sollen die Modulo-Parameter ermittelt werden:

52103AXX
Bild 34: Drehtisch mit kraftschliissiger Verbindung

Legende
[1] Kraftschlussige (= schlupfbehaftete) Verbindung zwischen Motorwelle
und Drehtisch

[2] Extern angebauter Inkrementalgeber wird mit eigenem Getriebe form-
schlissig (= schlupffrei) an den Drehtisch montiert

Getriebedaten:

» Drehtisch mit kraftschlissiger (= schlupfbehafteter) Verbindung
+ Ubersetzung: 30,4

+ Auflésung des eingebauten Motorgebers: 4096

Es ist ein Inkrementalgeber mit eigenem Getriebe als Vorgelege mit folgenden Eigen-
schaften angebaut:

» Vorgelegelbersetzung des extern angebauten Gebers: 5
» Auflésung des extern angebauten Inkrementalgebers: 4096
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Schritt 1: Anpassung der Auflésung des Inkrementalgebers an den Motorgeber

Zur Inbetriebnahme des Inkrementalgebers beachten Sie die Hinweise im Handbuch
"Positionierung und Ablaufsteuerung IPOSPUS®".

1. Uberpriifen Sie zuerst die Zahlrichtung des Motorgebers und des externen Gebers.
Stellen Sie das Ergebnis (Normal oder invertiert) in P946 Zéahirichtung X14 ein.
Notieren Sie sich die Istposition des Motorgebers (H511) und des externen Gebers
(H510). Wahlen Sie dazu [MOVITOOLS] / [Shell] / [Anzeige] / [IPOS-Information].

' SHELL MOVITODLS® MOVIDRIVE® B

Datei i Parameter  Anzeige Exras Fenster  Hifle

=50 ®¥H S5

Hauptmenii
_m | B IPOS-5tatusanzeige

ER- | garunduﬂerik Proey: etand
- 0. Anzeigewerte Task1: IF
& @l 1.. Sobwette/Integratoren E13
& @l 2. Reglerpatarmeter Task 2 W
& @8 3. Motorparameter
F- (@l 4., Referenzmeldungen Task 3 ngmp
=+

(@8 5. Kenholfurklicnen .
H511 Position Matorgebes %15 Il]
& 6. Klemmenbelegung

& 7. Steuerfurktionen HS09 Posiion Abschiweitgeber DIPXE2. [0
i 8. Gesdlefunktionen . =
@ 9. IPDS-Parametar H510 Position Sreckengeber X14: I

Applikationsn
ApplicationSuider - Anwendungen

B
EE = #

Pragramminfomationsn
MOYI-FLC

[+

geladenes Modut v 0L02
Progammgicbe:  [TR8%

| ONine  [FOGLEN |Parameter gespeichert v

11467ADE

Bild 35: Istposition von Motorgeber und externem Geber

2. Verfahren Sie die Achse ein Stlick. Notieren Sie sich erneut die Istposition von Mo-
torgeber (H511) und externem Geber (H510). Berechnen Sie die Differenz:

— H511 (Schritt 1) — H511 (Schritt 2) = H511(Diff.)
— H510 (Schritt 1) — H510 (Schritt 2) = H510 (Diff.)

3. Bilden Sie den Quotienten "Q" aus den Differenzwerten [H511(Diff.) / H510 (Diff.)].
Der Wert fir "Q" ist in diesem Beispiel 13,77.

4. Stellen Sie den Wert "Q", oder einen Wert, der "Q" am nachsten kommt (vorzugswei-
se den kleineren Wert), im Parameter P944 Geberskalierung Ext. Geber ein. In
diesem Fall wird im Feld P944 der Wert "8" eingestellt.

5. Wiederholen Sie die Schritte 1 bis 3. Tragen Sie den Wert H511 (Diff.) in P942 Ge-
berfaktor Zahler und den Wert H510 (Diff.) in P943 Geberfaktor Nenner ein.

6. Stellen Sie P941 Quelle Istposition auf Externen Geber (X14) ein.
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Schritt 2: Ermitteln der Modulo-Parameter

Zur Ermittlung der Modulo-Parameter muss die Zéhnezahl des Vorgeleges (hier: Uber-
setzung 5) bekannt sein. Das bedeutet im vorliegenden Fall:

* Modulo-Zahler =5
*  Modulo-Nenner = 1

* Modulo-Geberauflosung (— Schritt 1): P944 x 4096 = 8 x 4096 = 32768. (d. h. eine
Umdrehung des Inkrementalgebers wird auf 32768 Inkremente skaliert).

Da nur Werte von 1 bis 20000 Inkremente eingetragen werden kénnen, wird der Modu-
lo-Parameter Modulo-Zéhler mit dem Faktor 8 multipliziert.

Folgende Werte mussen dann fiir die Modulo-Parameter in der Inbetriebnahmeoberfla-
che eingetragen werden:

* Modulo-Zahler =5 x 8 =40
*  Modulo-Nenner =1
* Modulo-Geberaufldsung = 4096
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5.8 Aufzeichnen von IPOSPIUS®_variablen

Beispiel

IPOSPUS®_variablen kénnen im laufenden Betrieb mit dem Programm "Scope" in
MOVITOOLS® aufgezeichnet werden. Dies ist jedoch nur fir die Umrichter
MOVIDRIVE® MDX61B mdglich.

Zur Aufzeichnung stehen die beiden 32-Bit-IPOSPYS®_variablen H474 und H475 zur
Verfiigung. Uber zwei Zeigervariablen (H125/H126) auf H474 und H475 kann jede be-
liebige IPOSP'YS®_variable mit dem Programm "Scope" aufgezeichnet werden:

* H125 — Scope474Pointer
+ H126 — Scoped75Pointer

Die Nummer der IPOSPUS®_variable, die mit dem Programm "Scope" aufgezeichnet
werden soll, muss Uber das Variablenfenster des IPOS-Assemblers bzw. Compilers in
eine der Zeigervariablen H125 oder H126 eingetragen werden.

Es soll die IPOSPUS®.variable H5711 Aktuelle Motorposition aufgezeichnet werden.
Gehen Sie so vor:

» Tragen Sie im Programm "Scope" im Variablenfenster den Wert 511 in der Variable
H125 ein.

i 1POS Variables N [=1E
Identifier Value -]
Hiz4 (] |

HizZea o

H127 0 hd
i[_l M

10826AXX

» Parametrieren Sie im Programm "Scope" unter [Datei] / [Neue Aufzeichnung] Kanal
3 auf IPOS-Variable H474 LOW und Kanal 4 auf IPOS-Variable H474 HIGH. Das
Programm "Scope" zeichnet jetzt den Wert der IPOSPYS®_variable H511 auf.

Scope-Einstellungen N 21x]

o Trigar akniy Mebfwert-FKanalbelegung

_Il Daten verfiigbar

Kanal 1:{|5t-Drehzahl [1/min]

_J Aufzeichnung akliv Kanal 2{ wirkstrom [% In]

Kanal 3{IPOS Variable H474 LOW

Lef Lef Lef Lol

Kanal 4{1P0S-Variable H474 HIGH

10827ADE
- Das Kopieren der Zeigervariablen auf die IPOSPYS®_varaiblen H474 oder H475 wird
im IPOSPUS®_programm in TASK 3 ausgefiihrt.

» Die Geschwindigkeit (Befehle / ms) des Task 3 ist abhangig von der Prozessoraus-
lastung des MOVIDRIVE® MDX61B.

* In der Variable H1004 steht die Zeit (ms), die in Task 3 bendtigt wird, um die Werte
aus der Zeigervariable auf die IPOSP"S®_Variablen H474 und H475 zu kopieren. Ist
der Wert Null, dauert der Kopiervorgang weniger als 1 ms.
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6 Betrieb und Service
6.1 Antrieb starten

Wechseln Sie nach dem Download mit "Ja" zum Monitor der "Modulo-Positionierung".

Betriebsarten Bei Klemmenansteuerung wird die Betriebsart mit den Binareingangen DI10 (Mode 20),
Klemmenansteu-  DI11 (Mode 2') und DI12 (Mode 22) eingestellt.
erung Y -
Binareingang
Mode
Betriebsart
DI10 DI11 DI12
20 21 22
Tippbetrieb "o" "o ng
Teach-Mode " "o" nv
Referenzierbetrieb "o" nqn g
Automatik wegoptimiert "y nqn ng
Automatik Positionierung Rechtslauf "o" "0" "1
Automatik Positionierung Linkslauf """ "o" "
Automatik Taktbetrieb Rechtslauf "0" " "
Automatik Taktbetrieb Linkslauf " " "
Betriebsarten Bei Feldbusansteuerung wird die Betriebsart mit virtuellen Eingangsklemmen DI13
Feldbusansteue-  (Mode 2°), DI14 (Mode 2") und DI15 (Mode 22) eingestellt.
rung : _
Virtuelle Eingangsklemme
Mode
Betriebsart
DI13 DI14 DI15
20 21 22
Ungiiltige Betriebsart "Q" "o" Q"
Tippbetrieb nqn "o nQv
Referenzierbetrieb "o" nqn T
Automatik wegoptimiert " "y Qg
Automatik Positionierung Rechtslauf "o" "o" "
Automatik Positionierung Linkslauf " "o" nqw
Automatik Taktbetrieb Rechtslauf "0" "1 "
Automatik Taktbetrieb Linkslauf " " "

» Tippbetrieb

— Uber die Eingangssignale "Tippen +" und "Tippen —" wird der Antrieb nach rechts
oder links bewegt.

— Bei Klemmenansteuerung kdnnen Uber einen Bindreingang die zwei Geschwin-
digkeiten "Eilgang" und "Schleichgang" zur Positionierung ausgewahlt werden.

— Bei Feldbusansteuerung wird Uber das Prozessdatenwort PD3 die Geschwin-
digkeit vorgegeben. Ohne Geschwindigkeitsvorgabe dreht der Antrieb mit einer
Geschwindigkeit von 0,2 1/min.

* Teach-Mode (nur bei Klemmenansteuerung)

Jede einzelne Position kann im Tippbetrieb angefahren und dann im Teach-Mode
gespeichert werden.
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* Referenzierbetrieb

Mit einem Startbefehl an einem Binareingang wird eine Referenzfahrt gestartet. Mit
der Referenzfahrt wird der Bezugspunkt (Maschinennullpunkt) fiir die absoluten
Positioniervorgéange festgelegt.

+ Automatikbetrieb wegoptimiert

Wegoptimierte Positionsfahrt. Es wird immer die kirzeste Strecke zum Ziel
gefahren.

* Automatikbetrieb mit Drehrichtungssperre (Rechtslauf — Linkslauf)
Die Bewegung erfolgt absolut positionierend in eine feste Drehrichtung.

+ Automatikbetrieb getaktet (Rechtslauf — Linkslauf)
Die Bewegung erfolgt relativ positionierend in eine feste Drehrichtung.

Ohne erfolgreich durchgefiihrte Referenzfahrt verweigert das Programm die
Anwahl des Teach-Mode und des Automatikbetriebes.

Bei Vorgabe von Zielpositionen, die groRer als die maximale Modulo-Verfahrposi-
tion sind, wird der Verfahrauftrag verworfen — die Achse bleibt in Lageregelung
stehen. Es wird keine Fehlermeldung ausgegeben.
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6.2 Referenzierbetrieb

Klemmenansteuerung DI10 ="0" DI11="1" DI12 ="0"
Feldbusansteuerung DI13 ="0" DI14 ="1" DI15="0"

Durch die Referenzfahrt auf den Referenznocken wird der Referenzpunkt festgelegt. Mit
dem Referenz-Offset, den Sie bei der Inbetriebnahme einstellen, kdnnen Sie den
Maschinennullpunkt verandern, ohne den Referenznocken verandern zu mussen.

Es gilt die Formel: Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

+ Sie missen bei der Inbetriebnahme den richtigen Referenzfahrttyp eingestellt ha-
ben. Ist dies nicht der Fall, starten Sie erneut die Inbetriebnahme und stellen Sie den
richtigen Referenzfahrttyp ein.

» Starten Sie die Referenzfahrt mit "1"-Signal auf "Start". Das "1"-Signal muss fur die
gesamte Dauer der Referenzfahrt anstehen. Beachten Sie, dass bei den Referenz-
fahrttypen 0 und 5 keine Achsbewegung durchgefiihrt wird.

» Erreicht der Antrieb den Referenzpunkt (D13 "Referenznocken" = "1"), fahrt der An-
trieb mit Referenzdrehzahl 2 weiter und bleibt beim Verlassen des Referenzpunktes
(DIg3 "1" — "0") lagegeregelt stehen. Der Ausgang DO@2 "IPOS Referenz" wird auf
"1" gesetzt. Nehmen Sie das "1"-Signal an DI13 jetzt zurtck.

» Der Antrieb ist jetzt referenziert. Sie kénnen jetzt die gewlinschte Betriebsart
einstellen.

+ Alternativ kann die Positionserfassung Uber Absolutwertgeber erfolgen.

Beachten Sie bei Referenzfahrttyp 1, 2 oder 5: Bei Bedarf kann die Referenzfahrt
auf die Nullspur des Gebers erfolgen. In diesem Fall muss die IPOSPUS®_y/ariable
H127 auf "1" gesetzt werden.

Beachten Sie bei Referenzfahrttyp 1 und 2: Die Parameter P136 Rampenzeit und
P902 Referenzdrehzahl 2 beeinflussen die Endposition nach Durchfuhrung der Re-
ferenzfahrt. Die angezeigte Istposition bezieht sich auf den Abstand zur mecha-
nischen Nocke.
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& Modulo Positionierung

Eingange
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) D2 Mode 27
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00

22 YI0

s
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@ D001 Staung
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@ D017: Mode 21
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) DONE; Position 2
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Bild 36: Betriebsart Referenzierbetrieb (Klemmenansteuerung)
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Bild 37: Betriebsart Referenzierbetrieb (Feldbusansteuerung)
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6.3 Tippbetrieb

Klemmenansteuerung DI1g ="0" DI11 ="0" Di12 ="0"
Feldbusansteuerung DI13="1" DI14 ="0" DI15="0"
Bei Klemmenansteuerung im Tippbetrieb kénnen Sie durch "1"-Signale auf die Binar-
eingange DI14 "Tipppen +" oder DI15 "Tippen —" den Antrieb von Hand in Drehrichtung

rechts oder links verfahren. Die Geschwindigkeit kdnnen Sie von Schleichgang (DI16 =
"0") auf Eilgang (DI16 = "1") umschalten.

Bei Feldbusansteuerung kénnen Sie Uber das Prozessdatenwort 3 die Geschwindigkeit
frei vorgeben.

Der Tippbetrieb wird bendtigt:

» fiur das Anfahren neuer Tabellenpositionen, die im Teach-Mode gespeichert werden
sollen

« flr den Servicefall, wenn der Antrieb unabhangig von der Automatik der Anlage ver-
fahren werden soll

& Modulo Positicnierung

2y & @ eldl

=10l =|

Emnganpe f! -
EURODRIVE @ DIOL: Meghrzpsee it
@ DI0Y: Freigabe :
D2 Resat o Ahtuells Positiarr
D103, Fiederenznocken | 2586 °10
@ DID4: Keine Furktion ;
B DB Keine F
L Elﬁ M:° ;“W" N [Foson[/10]  [Rempel]  [Geschwindihet [1mn] |
3 [
Di1; Mode 2 L 1 50
0112 Mode 22 1 =] B0
2

1
DI 3: Stait 1200 1 0
1
1

& DI14: Tippen +
, D% Tippen-
R @ DI Eigang

S 1300 50
4 2400 50
5

Auginge
@ D000 Bramse
@ DOm: Stonng

DO02: Achze Relesenzizi
-
l Do10: Made 2
_ D011 Mode 21
D012 Mode 2*
@ 0013 Position 2
Di014; Pasilion 2 1
@ D015 Position 2#
D016 Pasilion 2
DO17: Pogition amaicht

mi s
o
=

4500

Abbiuch LI Inbetiebnahme
Punkt-zu-Punis Gespachest |7 Cal. AMDEA_Parametarsastze_ApplkatorsmoduleMT30_Rundadheenmadell_ModPos, MPx
10070ADE

Bild 38: Tippbetrieb (Klemmenansteuerung)
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X

Bild 39: Tippbetrieb (Feldbusansteuerung)
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Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung




Betrieb und Service >\ /é
Teach-Mode — -
6.4 Teach-Mode
Klemmenansteuerung DI1g ="1" DI11 ="0" Di12 ="0"
Feldbusansteuerung Nicht mdglich

Im Teach-Mode kdnnen Sie die aktuelle Position des Antriebs als neue Tabellenposition
speichern. Die Position, die Sie als neue Tabellenposition speichern wollen, miissen Sie

vorher im Tippbetrieb anfahren.

Geben Sie die neue Position folgendermalien ein:

» Fahren Sie im Tippbetrieb die Position an.
» Schalten Sie in den Teach-Mode um.

» Wabhlen Sie mit DI14 ... DI17 den Tabellenplatz (Nr.) aus, auf den die neue Position
geschrieben werden soll. Die Positionen sind binar kodiert. DI14 = "1" bedeutet Ta-
bellenplatz Nr. 1 (20) und DI17 = "1" bedeutet Tabellenplatz Nr. 8 (23). Soll Nr. 0 an-
gewahlt werden, missen DI14 ... DI17 "0"-Signal erhalten. Fur Tabellenplatz Nr. 3

missen DI14 (20) und DI15 (21) "1"-Signale erhalten.

» Legen Sie an Binareingang DI13 "Strobe" die Signalfolge "0"-"1"-"0" ("1"-Signal mit
mind. 100 ms). Die neue Position wird damit auf den gewahlten Tabellenplatz

geschrieben. Die Position ist jetzt spannungsausfallsicher gespeichert.

1 = o ] e @

Engangs
EURODRIVE & o feskomo
& DN Freigabe
DI Resat
DHI3: Referenznacken
& DID4; Keine Furktion
@ DIDS: Kene Furktion

@ 0N Mode 2 *
DT Mode 2
DN Z: Mode 22
03 Stait
D1 4: Position 2 *
D% Position 21
DIN&: Position 2*
DN7: Position 2*

1800 HO

Ausgange

@ D000 Bremee

@ DOm: Stong

@ D002 Achize Releenzien

@ D010 Made 2*

_ 0017: Mode 2!
D012: Made 2*
0013 Posihon 2
D014 Pasition 2 1
D015: Position 2%
DO1E: Pasilion 2
DO17: Position amaicht

=10l =|

Alituelia Position:

3590 °10
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0

1 00
2 1200
3 1ann

d: I2«iDD

5 |00
| 18 4500

Aampe [] Gezchwandighet [1./min]

[t}
a0
a0
50

Abbiuch =i Inbetsiabnahme
Punkt-zu-Purkt Gespaichest |7 il \MDes _Paramebarsastze_spplkabonsmoduleiMT30_Rundadhsenmodell_ModPos, MPK
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Bild 40: Teach-Mode (nur bei Klemmenansteuerung)
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6.5 Automatikbetrieb

Klemmenan-
steuerung

Feldbusan-
steuerung

Absolute
Positionierung

Im Automatikbetrieb kdnnen Sie mit den Binareingéngen DI14 ... DI17 eine Tabellenpo-
sition anwahlen. Je nach Betriebsart wird diese Tabellenposition als absolute Zielposi-
tion oder als relative Taktweite interpretiert.

Es kdnnen nur Tabellenplatze angewahlt werden, in denen Positionen eingetragen sind.
Mit einem "1"-Signal am Binareingang DI13 "StartPos." wird die Positionierfahrt gestar-
tet. Das "1"-Signal muss wahrend der gesamten Positionierfahrt an DI13 anstehen,
sonst stoppt der Antrieb. Die unterbrochene Positionierfahrt kann durch erneutes
Setzen von DI13 fortgesetzt werden.

Wird die angewahlte Position erreicht, bleibt der Antrieb lagegeregelt stehen. Der blaue
Balken zeigt den angewahlten Tabellenplatz an. Die aktuelle Position des Antriebs wird
als Zahlenwert im Fenster "Aktuelle Position" und grafisch mit einem griinen Pfeil im
Zahlenkreis angezeigt.

Im Automatikbetrieb kénnen Sie Uber die Prozesseingangsdatenworter 2 und 3 eine
Zielposition in der bei der Inbetriebnahme definierten Einheit vorgeben. Die Vorgabe der
Geschwindigkeit in der Einheit 1/min erfolgt Giber das Prozesseingangsdatenwort 4.

Je nach Betriebsart wird diese Tabellenposition als absolute Zielposition oder als rela-
tive Taktweite interpretiert.

Das "1"-Signal muss wahrend der gesamten Positionierfahrt an DI13 anstehen, sonst
stoppt der Antrieb. Die unterbrochene Positionierfahrt kann durch erneutes Setzen von
PA1:Bit 8 fortgesetzt werden.

Wird die angewahlte Position erreicht, bleibt der Antrieb lagegeregelt stehen. Die Istpo-
sition wird Uber die Prozessausgangsdatenwdrter 2 und 3 sowie in der Darstellung
"Rundtisch" mit einem griinen Pfeil im Zahlenkreis angezeigt.

In den Betriebsarten "Wegoptimierte Automatik" und "Automatik Rechtslauf / Linkslauf"
erfolgt die Positionierung immer absolut.

Ablauf einer Positionierfahrt bei absoluter Positionierung:
» Die Achse muss referenziert sein.

+ Bei gesetztem "Start" und Geratestatus Technologiefunktion wird die vorgegebene
Zielposition angefahren.

» Hat der Antrieb seine Zielposition erreicht, erscheint die Meldung "in Position".

» Die Positionierfahrt kann durch Wegnahme des "Start"-Signals unterbrochen
werden.

+ Die angewahlte Zielposition kann wahrend des Verfahrvorganges geandert werden
und fiihrt sofort zur Anderung des aktuellen Verfahrauftrages.

Es koénnen nur Zielpositionen zwischen 0° und 359,99° vorgegeben werden. Bei Vorga-
be einer groleren Zielposition, z. B. 420°, wird die Zielposition um 360° subtrahiert. Es
wird dann auf die Zielposition 60° gefahren.
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Optimierung der In den Betriebsarten "Absolut rechts" und "Absolut links" werden bei MOVIDRIVE® B
absoluten Positio- nur Positioniervorgange ausgeldst, wenn die Zielposition auRerhalb des Positionsfens-
nierung ters (P922) liegt. Damit treten ungewollte 360°-Bewegungen nicht mehr auf.

Relative In den Betriebsarten "Automatik Taktbetrieb Rechtslauf / Linkslauf" erfolgt die Positio-
Positionierung nierung immer relativ.

Ablauf einer Positionierfahrt bei relativer Positionierung:

Die Achse muss referenziert sein.

Bei gesetztem "Start" und Geratestatus Technologiefunktion wird die vorgegebene
Zielposition relativ zur augenblicklichen Istposition angefahren.

Hat der Antrieb seine Zielposition erreicht, erscheint die Meldung "in Position".

Die Positionierfahrt kann durch Wegnahme des "Start"-Signals unterbrochen
werden.

Nachdem die Meldung "in Position" erzeugt wurde, wird nach dem Umschalten des
"Start"-Signals ein neuer Takt vorgegeben.

Die angewahlte Zielposition kann wahrend des Verfahrvorganges nicht geandert
werden. Um den aktuellen Verfahrauftrag zu verwerfen, muss die Betriebsart geén-
dert werden.

Wird nach der erreichten Zielposition die Freigabe/Reglersperre weggenommen,
wird nach erneuter Freigabe die Achse auf die urspriingliche Zielposition neu ausge-
richtet. Dieser Vorgang dauert mindestens 100 ms.

Es kénnen Taktweiten zwischen 0° und der bei der Inbetriebnahme eingestellten Maxi-
malposition angewahlt werden.

Um Fehlfunktionen zu vermeiden, miissen Sie das Positionsfenster (P922) sowie die
Steifigkeit des Drehzahlregelkreises so einstellen, dass die Rickmeldung "in Positi-
on" nicht flackert (dies ist evtl. verbunden mit einer Wartezeit in der SPS).

Zur Ausldsung eines erneuten Takts muss die Meldung "in Position" anstehen. Ist
dies nicht der Fall, wiirde die letzte gespeicherte Zielposition angefahren.

Wahrend der Positionierung in den Betriebsarten "Automatik Taktbetrieb Rechtslauf
/ Linkslauf" sollte der Antriebsumrichter sténdig im Zustand "freigegeben” betrieben
werden. Durch Wegnahme der Freigabe z. B. nach Ende eines Taktes treten ablau-
fbedingt Wartezeiten auf.
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6.6 Wegoptimierte Automatik
Klemmenansteuerung DI1g ="1" D11 ="1" DI12 ="0"
Feldbusansteuerung D13 ="1" DI14 ="1" DI15 ="0"

Die Positionierfahrt erfolgt wegoptimiert, es wird immer die kirzeste Strecke zum Ziel
gefahren.
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Bild 41: Automatik, wegoptimiert (Klemmenansteuerung)
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Bild 42: Automatik, wegoptimiert (Feldbusansteuerung)
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6.7

Klemmenansteuerung

Feldbusansteuerung

Automatik-Positionierung Rechtslauf

DI1@ ="0"
D13 ="0"

DI11 = "0"
DI14 = "0"

DI12="1"
D15 ="1"

Die Positionierfahrt erfolgt absolut positionierend in positive Drehrichtung (CW).
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Bild 43: Automatik-Positionierung Rechtslauf (Klemmenansteuerung)
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Bild 44: Automatik-Positionierung Rechtslauf (Feldbusansteuerung)
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6.8 Automatik-Positionierung Linkslauf

Klemmenansteuerung DI1g ="1" DI11 ="0" D12 ="1"
Feldbusansteuerung DI13="1" DI14 ="0" DI15="1"

Die Positionierfahrt erfolgt absolut positionierend in negative Drehrichtung (CCW).

& Modulo Positisniering =10l x|
& | @ eal |

Engsnge
EURODRIVE  © D0 Megkomo
DT Fred
o 2 ooz Rﬁz:be e Mkuelle Position: |
DI Referenznocken ‘
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@ DIOS: Keine Furkfion - S |
Mr.  |Pagtion[*10 RAampe [i Gez &l [1./min|
@ D10 Node2* PH0] [Rarpels]  |Beschwindigkelt [Tn] |

D1 Mode 2* L Bl 1 50
@ onz o2 R
& DN3 Stan
@ DI14: Position 2 * - 1= %
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DI Pasition 21 3 |ram 50
DI: Position 22 — -
—
5

117: Pagition 2%
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800
4500

I e g P
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@ D002 Achize Releenzien
-
b @ D010 Mode 2*
1 D011 Mode 21
@ D012 Mede 2°
@ 0013 Position 2 *
D014 Pasilion 21
' D016 Position 2¢
DO18: Posilion 27
@ D017 Position emaicht

Abbiuch I Zuri Inbetiebnahme

mpm‘zu-lﬁurﬁt Ge;pmd'nut 7 €2\ \MDA_Parametarsastze_ApplkationsmoduledMT30_Rundachsenmadell_ModPos, MPK

10079ADE
Bild 45: Automatik-Positionierung Linkslauf (Klemmenansteuerung)

& Modulo Positionierung = =10fx

" onitar & Steugiung
PAl: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
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| S [ [ 211
@ d@ed D00 DIOS

06434ADE
Bild 46: Automatik-Positionierung Linkslauf (Feldbusansteuerung)
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6.9 Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf

Klemmenansteuerung DI1g ="0" DI11="1" DI12="1"
Feldbusansteuerung DI13 ="0" DI14 ="1" DI15="1"
Die in der Tabelle eingetragenen Positionen werden als Schrittweite fir die relative

Positionierung in positiver Drehrichtung (CW) ausgewertet. Mit D114 = "1" wird also der
Positionswert von Tabellenplatz Nr.1 als Schrittweite ausgewertet.
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0403 O
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380 0 e m & DaD4; Ko Funktion L 1199 J1D
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tadticd WOHE | | @ DAY Mode2!
@ DNZ Mode 23
@ DI} Sl
20 1 = @ D4 Posion 2 *
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DA16:; Poslon 2
DI 7. Posiion 2

| Poshon [ /10} ]H-me [e] |Eelwdﬂﬂn’n| !
ko] 1 f0
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T pubcubunt | Gewpechet 7 T MDA P aretat oot _ApphkatboramodusiMT 0 _Furdact s rodel_ModPos MR

10082ADE
Bild 47: Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf (Klemmenansteuerung)
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Bild 48: Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf (Feldbusansteuerung)

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung 67




>\ /ﬁ Betrieb und Service

- >  Automatik-Taktbetrieb Linkslauf

6.10 Automatik-Taktbetrieb Linkslauf

Klemmenansteuerung DI1g ="1" D11 ="1" D12 ="1"
Feldbusansteuerung D13 ="1" DI14 ="1" DI15="1"
Die in der Tabelle eingetragenen Positionen werden als Schrittweite fir die relative Po-

sitionierung in negativer Drehrichtung (CCW) ausgewertet. Mit DI14 ="1" und DI16 ="1"
wird also der Positionswert von Tabellenplatz Nr.5 als Schrittweite ausgewertet.

& Modulo Positionierung

@ DW0: Meglarzpens
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& it 299310 |
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@ ONo:M 24 [ gatioe [*110] l ampe [z] i eschwandigheil [ ] I

@ DA Mode 2* o o 1 50
@ o1z o T
@ D3 Stan
@ D4 Position 2 * .2__. 1M i

DS Pastion 21 2

DI &: Postion 2= =
DN Position 2*

1
1800 1 50
2400 1 50
1
1

3500 50
4500 50

Ausgange
@ D000 Bramse
@ 00mM Siaung
@ D002 Achze Refeenzien
-
-ﬂ @ D010 Mode 2*
DO11: Mode 21
D012 Made 2*
@ 0013 Position 2
D014 Position 21
' D015 Position 2*
D018 Position 27
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Bild 49: Automatik-Taktbetrieb Linkslauf (Klemmenansteuerung)
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& Modulo Positionienang
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Bild 50: Automatik-Taktbetrieb Linkslauf (Feldbusansteuerung)
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6.11 Taktdiagramme

Fir die Taktdiagramme gelten folgende Voraussetzungen:
* Inbetriebnahme korrekt durchgefuhrt.

+ DIgQ "/REGLERSPERRE" = "1" (keine Sperre)

+ DIg3 "FREIGABE/SCHNELLSTOPP" = "1"

Der Binarausgang DI@@ "/Bremse" wird gesetzt. Die Bremse Iiftet und der Antrieb steht
lagegeregelt. Bedingt durch Programmlaufzeiten kann sich der Beginn der Achsbewe-
gung in den folgenden Taktdiagrammen um ca. 50 ms verzdgern.

Referenzierbetrieb (Feldbusansteuerung)

(1] [2] (3] 4]

oArs ‘ soms | L L |
PAT: —
PA1:12 ‘ 3 3 3 | : | 3 3 3 3
DI03: — L
PE1:2: : : : : : : 1 : | |

n 1/min] | | | | | | | Lo | |
S I s S
Po02 N

0 -
| | | | | | B | ' 54964AXX

PA1:8 Start

PA1:11  Mode 2°

PA1:12  Mode 2’

PA1:13  Mode 22

DIO3 Referenznocken

PE1:2 IPOS Referenz

[1 Start der Referenzfahrt (Referenzfahrttyp 2)

[2] Referenznocke angefahren

[3] Referenznocke verlassen

[4] Wenn Antrieb steht, wird PE1:2 "IPOS-Referenz" gesetzt. Der Antrieb ist jetzt

referenziert.
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Tippbetrieb und Teach-Mode (Klemmenansteuerung)

DM@

DI11 ——

DI12

1 ; =200 ms
DI13 : j ‘ -

DI14 —\ |
DI15 \

DI16

DI17

n[1/min]
200

20
0
-20

-200

DO@Y2

DO17

(1 [2 3] [4] (3] (6]
52293AXX

DI1@ = Mode 2°

DI11 = Mode 2°

DI12 = Mode 22

DI13 = Funktion 1

DI14 = Funktion 2

DI15 = Funktion 3

DI16 = Funktion 4

DI17 = Funktion 5
DO@2= Achse referenziert
DO17 = Position erreicht

1) = Betriebsart Tippbetrieb aktiviert

2) = Tippen positiv, Eilgang aktiv

3) = Tippen negativ, Eilgang aktiv

4) = Teach-Mode aktiviert

5) = Tabellenplatz Nr. 3 wird ausgewahlt
6) = Neue Position wird gespeichert

~ o~~~ o~ o~
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gt

/

v

Automatikbetrieb (Feldbusansteuerung)

Rechtslauf /
Linkslauf

>\
—~

6

PA1:11

PA1:12

i
!

PA1:12 Mode 2'

PE1:3
n [1/min]

59792AXX

Start

PA1:8

Mode 2°

PA1:11

Mode 22

PA1:13

Zielposition erreicht

PE1:3

[1]

Anwahl! Automatik Rechstlauf

Start Positionierung (Zielposition = PA3)

Zielposition erreicht

(2], [3]

[3]

[4]

Anwahl! Automatik Linkslauf
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Taktdiagramme

Automatikbetrieb (Feldbusansteuerung)

Relative Positio-
nierung rechts

(3]

(2]

[4]

(2]

PA1:8

PA1:11

PA1:12 —

PA1:13 —

PE1:3

n [1/min]
PA2
PA1:8 Start

59791AXX

Mode Low 22

PA1:13

PE1:3 Zielposition erreicht

PA1:11 Mode 2°
PA1:12 Mode 2"

Sollposition + "Maximaler Verfahrweg Rechts").

[1] = Start Positionierung (Zielposition =

(2]
(3]
(4]

Mit positiver Startflanke wird der Verfahrvorgang ausgelést.

Position erreicht.

Wegnahme "Start" berechnet neues Ziel.

73

Handbuch — Applikation MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung




Betrieb und Service

> Taktdiagramme
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Taktes und Abwahl
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6.12 Stérungsinformation

Reset

Umrichter wartet
auf Daten

Der Fehlerspeicher (P080) speichert die letzten funf Fehlermeldungen (Fehler t-0...t-4).
Die jeweils alteste Fehlermeldung wird bei mehr als finf aufgetretenen Fehlerereignis-
sen geldscht. Zum Zeitpunkt der Stérung werden folgende Informationen gespeichert:

Aufgetretener Fehler e Status der bindren Ein-/Ausgange e Betriebszustand des Um-
richters e Umrichterstatus e Kiihlkérpertemperatur e Drehzahl e Ausgangsstrom e Wirk-
strom e Gerateauslastung e Zwischenkreisspannung e Einschaltstunden e Freigabe-
stunden e Parametersatz e Motorauslastung.

In Abhangigkeit von der Stérung gibt es drei Abschaltreaktionen; der Umrichter bleibt im
Stérungszustand gesperrt:

» Sofortabschaltung:

Das Gerat kann den Antrieb nicht mehr abbremsen; die Endstufe wird im Fehlerfall
hochohmig und die Bremse fallt sofort ein (DBJJ "/Bremse" = "0").

* Schnelistopp:

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Stopp-Rampe t13/t23. Bei Erreichen
der Stoppdrehzahl fallt die Bremse ein (DBJJ "/Bremse" = "0"). Die Endstufe wird
nach Ablauf der Bremseneinfallzeit (P732 / P735) hochohmig.

* Notstopp:

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Not-Rampe t14/t24. Bei Erreichen der
Stoppdrehzahl fallt die Bremse ein (DB@J "/Bremse" = "0"). Die Endstufe wird nach
Ablauf der Bremseneinfallzeit (P732 / P735) hochohmig.

Eine Fehlermeldung lasst sich quittieren durch:
* Netz-Ausschalten und -Wiedereinschalten.

Empfehlung: Halten Sie fiur das Netzschitz K11 eine Mindest-Ausschaltzeit von 10
Sekunden ein.

* Reset Uber Binareingang DIJ2. Durch die Inbetriebnahme der "Modulo-Positionie-
rung" wird dieser Binareingang mit der Funktion "Reset" belegt.

* Nur bei Steuerung Uber Feldbus/Systembus: "0"—V1"—"0"-Signal an Bit PA1:6 im
Steuerwort PA1.

+  Driicken Sie Im MOVITOOLS®-Manager den Reset-Taster.

{2 254 ENDSCH.ERREICHT MDVGDADDS-5A3 ™

254 EMDSCH.ERREICHT [MDVEOADDT 5-5A3 [ " 4| Hife |

02771ADE
Bild 51: Reset mit MOVITOOLS®

* Manueller Reset im MOVITOOLS/Shell (P840 = "JA" oder [Parameter] / [Manueller
Reset)).

* Manueller Reset mit DBG11A (durch Driicken der Taste <E> im Fehlerfall gelangt
man direkt zu Parameter P840).

Wird der Umrichter Gber eine Kommunikationsschnittstelle (Feldbus, RS485 oder SBus)
gesteuert und wurde Netz-Aus und wieder Netz-Ein oder ein Fehler-Reset durchgefiihrt,
bleibt die Freigabe solange unwirksam, bis der Umrichter Gber die mit Timeout Uber-
wachte Schnittstelle wieder giiltige Daten erhalt.
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6.13 Fehlermeldungen

Fehlermeldun Der Fehlercode wird in einer 7-Segment-Anzeige angezeigt, wobei folgende Anzeigeab-
g g g g 9 g g
liber 7-Segment- folge eingehalten wird (z. B. Fehlercode 100):

Anzeige

,’-g Blinkt,ca. 1s

g@g Anzeige aus, ca. 0,2 s

:@g Hunderterstelle (wenn vorhanden), ca. 1's

gcg Anzeige aus, ca. 0,2 s

H Zehnerstelle, ca. 1s

gcg Anzeige aus, ca. 0,2 s

H Einerstelle, ca. 1 s

g@g Anzeige aus, ca. 0,2 s

59208AXX

Nach Reset oder wenn der Fehlercode wieder den Wert “0* annimmt, schaltet die An-
zeige auf Betriebsanzeige.

Fehlerliste Ein Punkt in der Spalte "P" bedeutet, dass die Reaktion programmierbar ist (P83_ Feh-
lerreaktion). In der Spalte "Reaktion" ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion auf-
gelistet.

Fehler- Bezei . m{F

o ezeichnung Reaktion P Moégliche Ursache MaBnahme

00 kein Fehler -

*  Verzbgerungsrampen verlangern
Uz-Uber- Sofort- . . *  Zuleitung Bremswiderstand priifen
07 spannung abschaltung Zwischenkreisspannung zu hoch Technische Daten des Bremswiderstandes
prufen
* Inhalt des Programmspeichers Uberpriifen
- Fehlerhaften Befehl bei der [IPOSPUs®. und, falls notwendig, korrigieren.
) Programmausfiihrung erkannt. * Richtiges Programm in den Programmspei-
10 IPOS-ILLOP Notstopp » Fehlerhafte Bedingungen bei der cher laden.
Befehlsausfiihrung. «  Programmablauf priifen (— IPOSPUS®_Hand-
buch)
*  Geberkabel oder Schirm nicht korrekt
14 Geber Sofort- angeschlossen Geberkabel und Schirm auf korrekten Anschluss,
abschaltung | |+ Kurzschluss/Drahtbruch im Geberkabel Kurzschluss und Drahtbruch priifen.
*  Geber defekt
Es hat innerhalb der projektierten +  Kommunikationsroutine des Masters liber-
28 Feldbus Schnell- R Ansprechliberwachung keine Kommunika- prufen
Timeout stopp tion zwischen Master und Slave stattgefun- «  Feldbus Timeout-Zeit (P819)
den. verlangern/Uberwachung ausschalten
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Fehlermeldungen

Fehler-

o Bezeichnung |Reaktion P Mégliche Ursache MaRBnahme
*  Motor abkiihlen lassen und Fehler zurtick-
*  Motor zu heif3, TF/TH hat ausgelost setzen
TF/TH-Aus-  Keine » TF/TH des Motors nicht oder nicht . AnschIUsse/\(/@erbindung zwischen
31 |Gser Reaktion . korrekt angeschlossen MOVIDRIVE® und TF/TH Uberprifen.
« Verbindung MOVIDRIVE® und TF/TH |  Wird kein TF/TH angeschlossen: Briicke
am Motor unterbrochen X10:1 mit X10:2.
+ P835 auf "Keine Reaktion" setzen.
»  Optionskartentyp unzulassig. * Richtige Optionskarte einsetzen.
» Sollwertquelle, Steuerquelle oder * Richtige Sollwertquelle (P100) einstellen.
36 Option fehlt Sofort- Betriebsart fiir diese Optionskarte * Richtige Steuerquelle (P101) einstellen.
abschaltung unzulassig. * Richtige Betriebsart (P700 bzw. P701)
» Falscher Gebertyp fiir DIP11B einge- einstellen.
stellt. * Richtigen Gebertyp einstellen.
. rr-‘ziz];etrenznocken fehlt oder schaltet . Referenznocken [jberprijfen" )
39 Referenzfahrt Sofort- e|s  Anschluss der Endschalter fehlerhaft Anschluss der Endschalter Uberpriifen
abschaltung R . » Einstellung Referenzfahrttyp und die dafir
. eferenzfahrttyp wurde wahrend der . - .
Referenzfahrt verandert notwendigen Parameter Uberpriifen
* Anschluss Drehgeber iberprifen
* Rampen verlangern
» Drehgeber falsch angeschlossen * P-Anteil groRer einstellen
Sofort- * Beschleunigungsrampen zu kurz * Drehzahlregler neu parametrieren
42 Schleppfehler abschaltung e+ P-Anteil des Positionsreglers zu klein |+  Schleppfehlertoleranz vergrofRern
» Drahzahlregler falsch parametriert * Verdrahtung Geber, Motor und Netzphasen
*  Wert fir Schleppfehlertoleranz zu klein Uberpriifen
* Mechanik auf Schwergangigkeit Uberpriifen,
evtl. auf Block gefahren
Prifsumme | Sofort- Umrichterelektronik gestort. Evtl. durch « . .
94 EEPROM abschaltung | |EMV-Einwirkung oder Defekt. Gerat zur Reparatur einschicken.
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7 Kompatibilitat MOVIDRIVE® A /B / compact

7.1

Projektierun
MOVIDRIVI
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact

Kompatibilitét der
Hardware-
klemmen

Aufzeichnen von
IPOSPUS®_\/ari.
ablen

SBus-Sende-
objekt fiir Drive-
Sync Slave

Wichtige Hinweise

Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" fur MOVIDRIVE® MDX61B bietet ver-
schiedene Zusatzfunktionen, die beim Einsatz von MOVIDRIVE® MD_60A oder
MOVIDRIVE® compact nicht zur Verfigung stehen. In diesem Kapitel erhalten Sie In-
formation dariber, worin sich das Applikationsmodul bei Verwendung eines
MOVIDRIVE® MD_60A oder MOVIDRIVE® compact-Gerat unterscheidet und worauf
Sie bei der Projektierung achten missen.

* Antriebsumrichter

Das Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" benétigt zwingend eine Geberriick-
fuhrung und kann deshalb nur mit den folgenden Antriebsumrichtern realisiert wer-
den:

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

«  Bus-Installation MOVIDRIVE® MDV / MDS60A
Beachten Sie die Hinweise in den jeweiligen Feldbus-Handbichern.

MOVIDRIVE® MDX61B verfugt gegenuber MOVIDRIVE® MD_60A Uber zwei zuséatz-
liche Digitaleingange (D106, DIO7) und uber drei zusatzliche Digitalausgange (DOO03,
D004, DO05). Die zusatzlichen Hardwareein- und -ausgange werden bei der Erstinbe-
triebnahme auf "keine Funktion" parametriert und intern nicht ausgewertet.

Das Aufzeichnen von IPOSPUS®_variablen mit dem MOVITOOLS®-Programm "Scope"
ist nur mit MOVIDRIVE® MDX61B maoglich.

Wenn Sie MOVIDRIVE® MD_60A oder MOVIDRIVE® compact MCx / MCH einsetzen,
kénnen Sie kein SBus-Sendeobjekt zur Ubertragung der Istposition einrichten. Die
Anbindung des Applikationsmoduls "DriveSync" ist nur tber Inkrementalgeber maglich.
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Kompatibilitat MOVIDRIVE® A / B / compact
Wichtige Hinweise

Anschluss-Schaltbilder MOVIDRIVE® compact MCH41A/42A

MOVIDRIVE® compact MCH

X14:
Eingang Externer Geber (HIPERFACE, sin/cos
oder 5V TTL) oder X14-X14-Verbindung

(Anschluss — Betriebsanleitung
MOVIDRIVE® compact MCH)

X15:

Motorgeber (HIPERFACE, sin/cos oder 5V TTL)
(Anschluss — Betriebsanleitung
MOVIDRIVE® compact MCH)

X14 Encoder 1/O

X15 Encoder IN

0000000
00000000

".',) © ©

X11
— 1 DI@DF | 1—"/Reglersperre
DIg1 2— Freigabe/Schnellstopp
DIg2 | 3— Reset
DI@3 | 4— ™ Referenznocken |
¢+——'—— DI@4 | 5—* Ohne Funktion |
¢——=—t—— DIg5 [ 6— Ohne Funktion
[— DCOM | 7 Bezug X10:DI@@...DID5
VO24 | 8<——+24V-Ausgang
DGND | 9— Bezugspotenzial Binarsignale
[x12
DBYY | 1r<——/Bremse
DO@1-C |2 Relaiskontakt /Stérun
& DO@1-NO| 3— | Relaiskontakt §ch|ieﬁ%r /Stérung I |
DO@1-NC| 4 Relaiskontakt Offner /Stérung =
§<‘24 v [RO22/A01| 5~<—— Antrieb referenziert o
= VI24 | 6—» +24V-Eingang 858209
"4 . L
DGND [7— Bezugspotenzial Binarsignale 0000000

JIT

[l [ofoo ool oo
g
<|

rENE

il

X30: (MCH41A)

PROFIBUS-DP Anschluss
(Anschluss — Betriebsanleitung
MOVIDRIVE® compact MCH)

X30: (MCH42A) LWL Remote IN
Empfangsdaten

&
/\ X31: (MCH42A) LWL Remote IN
Sendedaten

X32: (MCH42A) LWL Remote OUT

Certified! Empfangsdaten

INTERBUS-Iwl Anschluss
(Anschluss — Betriebsanleitung

MOVIDRIVE® compact MCH)

X33: (MCH42A) LWL Remote OUT
Sendedaten

Bild 52: Anschluss-Schaltbild MOVIDRIVE® compact MCH41A/42A
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7 ® Kompatibilitat MOVIDRIVE® A / B / compact
Wichtige Hinweise

Steckerbelegung Beachten Sie die Hinweise in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® compact MC_41A.
PROFIBUS-DP
(2)

()

RxD/TxD-P (B/B)| 3 ﬂ
RxD/TxD-N (A/A)| 8
CNTR-P 4
DGND (M5V) | 5
VP (P5V) 6
e

= 3

04915AXX
Bild 53: Belegung des 9-poligen Sub-D-Steckers nach EN 50170 V2

(1) X30: 9-poliger Sub-D-Stecker
(2) Signalleitungen verdrillen!
(3) Leitende Verbindung zwischen Steckergehause und Abschirmung erforderlich!

Steckerbelegung Beachten Sie die Hinweise in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® compact MC_41A.

INTERBUS-LWL
— = 1]
— N - N
S3FEERL SOBEERL
0000000 0000000
H X30 H X30
o) )
OoG (3 © (33 ©
Shllee 3lse
|11e3| [ Lxat *|1138] | |x31
° )
BK 3 = 3 =
0 |x32 o |lx32
2 Al
I of (|32 ©=|
: | 2: ]| fxa3
ol K
O,

05208AXX
Bild 54: Belegung des 9-poligen Sub-D-Steckers nach EN 50170 V2
Anschluss Signal Richtung LWL-Aderfarbe
X30 LWL Remote IN Empfangsdaten Orange (OG)
X31 ankommender Fembus Sendedaten Schwarz (BK)
X32 LWL Remote OUT Empfangsdaten Schwarz (BK)
X33 abgehender Fernbus Sendedaten Orange (OG)
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Kompatibilitat MOVIDRIVE® A / B / compact @
Wichtige Hinweise

Anschluss-Schaltbilder MOVIDRIVE® MD_60A

| x13: MOVIDRIVE ® MDV (MDS)
— *—1 DIgJ[ 1—>/Reglersperre —
DI@1]| 2 Freigabe/Schnellstopp 1 {
DIg2| 3— Materialsensor 2
DIg3| 4—* Referenznocke 3 ‘ X1
+————— DI@4] 5—* Keine Funktion 2!
+———t—— DI@5]| 6—* Keine Funktion 5 \
[ DCOM 7—— Bezug X13:DIg@...DI&5 I
VO24| 8~——+24 V-Ausgang S11 E] mA<>V
DGND 9—1 Bezugspotenzial Binarsignale s12 RON<>OFF
ST11 |10~=—» RS485+ TR
ST12 |11} RS485- > \ X12
3f9 =
X14: (MDV/MDS) —_’I RE
2
Eingang externer Geber I NE
Inkrementalgeber 5V TTL — I8l 4 E
(Anschluss—>Betriebsanleitung MOVIDRIVE ®) ; | xS 5|
3l 1§ 6|
200 \ ; [
X15: (MDV/MDS) |5 |9 } o %
6|0l (X13
Motorgeber: % 7 } Q19
Inkrementalgeber (MDV) oder Resolver (MDS) |8 9 =
(Anschluss—>Betriebsanleitung MOVIDRIVE®) 9 |
10 |
11 ) "SupplyOUTZW: W
X10: :
TF 1— TF-Eingang
DGND | 2—1 Bezugspotenzial Binarsignale 5 © 00
DB@J | 3+ /Bremse o0
1 DOg1-C| 4 /Stérung oo ©
X DOBINO | 5 /Stérung ° 2o
DOJ1-NC | 6 /Stérung l
® DO@2 | 7+ Betriebsbereit 4 5
%V V024 | g+—+24 V-Ausgang ENCODER IN
~(=)+ VI24_| 9 +24 V-Eingang ENCODER INOUT _ osoiver IN)
DGI\ID 10— Bezugspotenzial Binarsignale
59751ADE

Bild 55: MOVIDRIVE® MDV / MDS60A
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(] Anderungsindex
Anderungen gegenuber der Vorgangerversion

8  Anderungsindex
8.1 Anderungen gegeniiber der Vorgédngerversion

Im folgenden sind die Anderungen in den einzelnen Kapiteln gegeniliber der Ausgabe
08/2003, Sachnummer 11221704 (DE), aufgefuhrt.

System- .
beschreibung
Projektierung .
Installation .
Inbetriebnahme .
Betrieb und .
Service
Kompatibilitat .
MOVIDRIVE® A /

B/ compact

Folgende Unterkapitel wurden neu aufgenommen:

— Programme-Identifikation
— Versionsverwaltung
— "Option Schnittstellenumsetzer UWS21B"

Folgende Unterkapitel wurden neu aufgenommen:

— Software-Endschalter

— Sicherer Halt

— SBus Sendeobjekt

— Optimierung der Betriebsart "Automatik-Rechtslauf/Linkslauf"

— Optimierung der Betriebsart "Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf/-Linkslauf"
— Nockenschaltwerk

— Ruckmeldung der Istposition Gber Analogausgang 1

Folgendes Unterkapitel wurde neu aufgenommen:
— Anschluss Systembus (SBus 1)

Folgendes Unterkapitel wurde neu aufgenommen:
- Aufzeichnen von IPOSPUS®_variablen

Das Kapitel "Betrieb und Service" wurde komplett neu strukturiert und Gberarbeitet.

Das Kapitel "Kompatibilitat MOVIDRIVE®A /B / compact" wurde neu aufgenommen.
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9 Index
A
AnderungsindeX ..........cccceeeveveeieeireiee e 82
Anwendungsgebiete .........cccceiiiiiiin e, 6
Aufzeichnen von IPOS-Variablen ....................... 54
Automatik-Positionierung Linkslauf .................... 66
Automatik-Positionierung Rechtslauf .................. 65
Automatik-Taktbetrieb Linkslauf ......................... 68
Automatik-Taktbetrieb Rechtslauf ...................... 67
B
Betrieb und Service .......ccccoooiiiiiiii e 55
Absolute Positionierung .............cccccceuveeeeeen. 62
Antrieb starten ..o 55
Betriebsart Automatik-Positionierung
LinKSIQuT .....ooooveiiieeeiiiieiee e 66
Betriebsart Automatik-Positionierung
Rechtslauf ........cccceevevceeeiiiiiieeeees 65

Betriebsart Automatik-Taktbetrieb Linkslauf .68
Betriebsart Automatik-Taktbetrieb

Rechtslauf ........cccceevviceeeiiiiiiieeees 67
Betriebsart Automatikbetrieb

bei Feldbusansteuerung .................. 62
Betriebsart Automatikbetrieb

bei Klemmenansteuerung ................ 62
Betriebsart Referenzierbetrieb ...................... 57
Betriebsart Teach-Mode ................cccoauunnee 61
Betriebsart Tippbetrieb ...........ccccccccniiiiunnnns 59
Betriebsart Wegoptimierte Automatik ........... 64
Einstellung der Betriebsarten

bei Feldbusansteuerung .................. 55
Einstellung der Betriebsarten

bei Klemmenansteuerung ................ 55
FeRIerliste ... 76
Fehlermeldungen ..o 76
Relative Positionierung ...........cc...cccccueeeeeunnee 63
Stérungsinformation ............cccccceecviiiiivennnn. 75
Taktdiagramm Automatikbetrieb Rechtslauf/

Linkslauf (Felldbusansteuerung) ..... 72

Taktdiagramm Automatikbetrieb Relative
Positionierung rechts

(Feldbusansteuerung) ...........c......... 73
Taktdiagramm Referenzierbetrieb ................ 70
Taktdiagramm Tippbetrieb

und Teach-Mode ............cccccceeeeenn. 71
Versionsverwaltung ...........cccccccceeieiiiiniiienns 10

Betriebsarten ... 13
Binare Kodierung der Tabellenpostionen ............ 18
BUSSIEUEIUNG ... 28
D

Diagnosemonitor ...........ceeeiiiiieeeiiiiieee e 45
E

Einstellung der Betriebsarten

bei Feldbusansteuerung ........ccccccceeeiiiiiiiieenennenn. 55
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Einstellung der Betriebsarten

bei Klemmenansteuerung ...........cccccevviiieeennnnee 55
F
Fehlerliste .......ooooiiiie e, 76
Fehlermeldung ........cccccoiiiiiiinii e 76
Funktionsbeschreibung ..........ccoccociiiininnnne 12
Funktionsmerkmale .............ccccoiiieiiiniiiieniine, 12
H
Hinweise zur Wegmessung ..........cccccveeeveeeeeeenn. 17
|
Identifikation ... 9
Inbetriebnahme ..........cocciiiiii e, 36
DiagnosSemonitor ............ccccccouiieeiiiiiineneens 45
Ermitteln der Modulo-Parameter
bei Betrieb mit externem Geber ...... 51
Ermitteln der Modulo-Parameter
bei Betrieb mit Motorgeber ............. 49
Erstinbetriebnahme ............cccccoveeiiiiieeeennns 37
Parametereinstellungen ................cccccceeen. 47
Programm Modulo-Positionierung starten ... 37
Vorarbeiten ... 36
Installation ..., 26
Anschluss Systembus (SBUS) ...........cc......... 35
CANopen (DFCT1B) ......coooiiiieiiiieeeee 32
DeviceNet (DFD11B) .....cccooviiiieeiiiiiiieeeene 33
Ethernet (DFET1B) ....coooiiieiiiiiieeiiiieeeee 34
INTERBUS (DFI11B) ...eeiiiieeeieeeee e 31
INTERBUS mit LWL (DFI21B) .....cocoeeeaenne 30
MDX61B mit Bussteuerung ............ccccceeeu. 28
MOVIDRIVE® MDX61B in Klemmenversion
mit Ein-/Ausgabekarte DIO11B ....... 27
PROFIBUS (DFP21B) ....oeeeeiiiieeeeeieeeeee 29
Software MOVITOOLS® .........ccccoccveveeennn. 26
Technologieausfihrung ...........cccccccoevvneeenn. 26
K
Kombinationsmadglichkeiten ..........ccccccoccicinnnn. 7

Kompatibilitat MOVIDRIVE® A / B / compact .... 78
P

Programme-Identifikation ...........cccccooiiiiiiinnnnn 9

Projektierung .......occoceeiiiiiiiiii e 11
Sicherer Halt ............cocoovveeiiciiiieieiee e 21
Software-Endschalter ...........cccccccoccveveennnne. 21

Prozessdatenbelegung ........ccccoccveviiiiiiieeeenne 18
Prozess-Ausgangsdaten ...........cccccccoeeeeeenn. 19
Prozess-Eingangsdaten .............cccoccccceeeenn. 20

R

Referenzierbetrieb .........ccccooiiiiiiiiiiii 57

Referenznocken und Maschinennullpunkt ......... 17

S

Sicherheitshinweise .........cccccceiiiiiiiiiiee e 5
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Adressenliste

Adressenliste 1

Deutschland

Hauptverwaltung Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fertigungswerk Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970
Vertrieb D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Postfachadresse sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Service Mitte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Getriebe / Ernst-Blickle-Strale 1 Fax +49 7251 75-1711
Motoren D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Mitte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Elektronik Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Nord SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stralle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (bei Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dénkritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (bei Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sid SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (bei Miinchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
West SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstralte 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (bei Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / 24-h-Rufbereitschaft +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Deutschland auf Anfrage.
Frankreich
Fertigungswerk Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vertrieb 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Montagewerke Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vertrieb Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Frankreich auf Anfrage.
Algerien
Vertrieb Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Fax +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach
16200 Alger
Argentinien
Montagewerk Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Vertrieb Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Service Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
01/2007
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1 Adressenliste
Australien
Montagewerke Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Vertrieb 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Service 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
Belgien
Montagewerk Briissel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Brasilien
Fertigungswerk Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133
Vertrieb Avenida Amancio Gaiolli, 50 Fax +55 11 6480-3328
Service Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Weitere Anschriften Uiber Service-Stationen in Brasilien auf Anfrage.
Bulgarien
Vertrieb Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Chile
Montagewerk Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Vertrieb Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Service Parque Industrial Valle Grande ventas@sew-eurodrive.cl
LAMPA
RCH-Santiago de Chile
Postfachadresse
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fertigungswerk Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montagewerk No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
Vertrieb Tianjin 300457 gm-tianjin@sew-eurodrive.cn
Service http://www.sew.com.cn
Montagewerk Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Vertrieb 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Service Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. China
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in China auf Anfrage.
Danemark
Montagewerk Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Vertrieb Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Fax +45 43 9585-09
Service DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Elfenbeinkiiste
Vertrieb 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
Estland
Vertrieb Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230

Mustamae tee 24
EE-10620Tallin

Fax +372 6593231
veiko.soots@alas-kuul.ee
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Adressenliste 1

Finnland
Montagewerk Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Vertrieb Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Service FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew.fi
Gabun
Vertrieb Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
B.P. 1889 Fax +241 7340-12
Libreville
Griechenland
Vertrieb Athen Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Service 12, Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
GroRbritannien
Montagewerk Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Vertrieb Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Service P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Hong Kong
Montagewerk Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Vertrieb Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 2 7959129
Service Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Indien
Montagewerk Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831086
Vertrieb Plot No. 4, Gidc Fax +91 265 2831087
Service Por Ramangamdi « Baroda - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Gujarat mdoffice@seweurodriveindia.com
Technische Biiros Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
308, Prestige Centre Point Fax +91 80 22266569
7, Edward Road salesbang@seweurodriveinindia.com
Bangalore
Irland
Vertrieb Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Israel
Vertrieb Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
Italien
Montagewerk Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vertrieb Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Service 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Japan
Montagewerk Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Vertrieb 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Service Iwata sewjapan@sew-eurodrive.co.jp

Shizuoka 438-0818

01/2007
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1 Adressenliste
Kamerun
Vertrieb Douala Electro-Services Tel. +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Fax +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Montagewerke Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Vertrieb 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Service Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
|.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 Fax +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Kanada auf Anfrage.
Kolumbien
Montagewerk Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Vertrieb Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Service Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Korea
Montagewerk Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Vertrieb B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Service Unit 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Ansan 425-120 master@sew-korea.co.kr
Kroatien
Vertrieb Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service PIT Erdody 4 Il Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Lettland
Vertrieb Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libanon
Vertrieb 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
Litauen
Vertrieb Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Nauijoji 19 Fax +370 315 56175
LT-62175 Alytus info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.lt
Luxemburg
Montagewerk Briissel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Malaysia
Montagewerk Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Vertrieb No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Service 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my

West Malaysia
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Marokko
Vertrieb Casablanca Afit Tel. +212 22618372
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 22618351
MA 20300 Casablanca richard.miekisiak@premium.net.ma
Mazedonien
Vertrieb Skopje SGS-Skopje / Macedonia Tel. +389 2 385 466
"Teodosij Sinactaski" 66 Fax +389 2 384 390
91000 Skopje / Macedonia sgs@mol.com.mk
Mexiko
Montagewerk Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, S.  Tel. +52 442 1030-300
Vertrieb A.deC. V. Fax +52 442 1030-301
Service Privada Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Ind. Queretaro C. P. 76220 scmexico@seweurodrive.com.mx
Queretaro, Mexico
Neuseeland
Montagewerke Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Vertrieb P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Service 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Niederlande
Montagewerk Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Vertrieb Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Service NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Norwegen
Montagewerk Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Vertrieb Solgaard skog 71 Fax +47 69 241-040
Service N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Osterreich
Montagewerk Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Vertrieb Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Service A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Peru
Montagewerk Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Vertrieb S.AC. Fax +51 1 3493002
Service Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polen
Montagewerk Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90
Vertrieb ul. Techniczna 5 Fax +48 42 67710-99
Service PL-92-518 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montagewerk Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Vertrieb Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Service P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

infosew@sew-eurodrive.pt
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Rumaénien

Vertrieb Bucuresti Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328

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

Russland

Montagewerk St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142

Vertrieb P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523

Service 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru

sew@sew-eurodrive.ru

Schweden

Montagewerk Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00

Vertrieb Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442-80

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

Schweiz

Montagewerk Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717

Vertrieb Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700

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

info@imhof-sew.ch
Senegal
Vertrieb Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70

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

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

Serbien und Montenegro

Vertrieb Beograd DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244 / +381 11 288
Ustanicka 128a 0393
PC Kosum, IV floor Fax +381 11 347 1337
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net
Singapur
Montagewerk Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Vertrieb No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Service Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Slowakei
Vertrieb Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 49595201
Rybnicna 40 Fax +421 2 49595200
SK-83107 Bratislava http://www.sew.sk
sew@sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
ul. Vojtecha Spanyola 33 Fax +421 41 700 2514
SK-010 01 Zilina sew@sew-eurodrive.sk
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-97411 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Slowenien
Vertrieb Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Spanien
Montagewerk Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 9 4431 84-70
Vertrieb Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Fax +34 9 4431 84-71
Service E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es

sew.spain@sew-eurodrive.es
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Sidafrika
Montagewerke Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Vertrieb Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Service Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Aeroton Ext. 2 dross@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 5652-9830
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
Thailand
Montagewerk Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Vertrieb Bangpakong Industrial Park 2 Fax +66 38 454288
Service 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th

Muang District
Chon Buri 20000

Tschechische Republik

Vertrieb Praha SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 2220121236
Business Centrum Praha Fax +420 220121237
Luna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Tunesien
Vertrieb Tunis 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
Tirkei
Montagewerk Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 + 216 4419164 +
Vertrieb Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. 216 3838014
Service Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax +90 216 3055867
TR-34846 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Ukraine
Vertrieb Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Service Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Ungarn
Vertrieb Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
USA
Fertigungswerk Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montagewerk 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Vertrieb P.O. Box 518 Fax Manuf. +1 864 439-9948
Service Lyman, S.C. 29365 Fax Ass. +1 864 439-0566
Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
01/2007
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USA
Montagewerke San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Vertrieb 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6381
Service Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/lPA SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in den USA auf Anfrage.
Venezuela
Montagewerk Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Vertrieb Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Service Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve

Valencia, Estado Carabobo

sewventas@cantv.net
sewfinanzas@cantv.net
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Getriebemotoren \ Industriegetriebe \ Antriebselektronik \ Antriebsautomatisierung \ Services

Wie man die Welt bewegt

Mit Menschen, die
schneller richtig
denken und mit
lhnen gemeinsam die
Zukunft entwickeln.

Mit einem Service, der
auf der ganzen Welt
zum Greifen nahe ist.

Mit Antrieben und
Steuerungen, die Ihre
Arbeitsleistung auto-
matisch verbessern.

Mit einem umfassenden
Know-how in den
wichtigsten Branchen
unserer Zeit.

Mit kompromissloser
Qualitat, deren hohe
Standards die tag-
liche Arbeit ein Stiick
einfacher machen.

SEW-EURODRIVE

. Driving the world

Mit einer globalen Prasenz

fir schnelle und

iberzeugende Ldsungen.

An jedem Ort.

Mit innovativen Ideen,
in denen morgen
schon die Ldsung fir
ubermorgen steckt.

Mit einem Auftritt im
Internet, der 24 Stunden
Zugang zu Informationen
und Software-Updates
bietet.
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e

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

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

— www.sew-eurodrive.com
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