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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

11 Gebrauch der Dokumentation

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Produkts. Die Dokumentation wendet sich an
alle Personen, die Montage-, Installations-, Inbetriebnahme- und Servicearbeiten an
dem Produkt ausfiihren.

Stellen Sie die Dokumentation in einem leserlichen Zustand zur Verfligung. Stellen
Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen sowie Personen, die unter
eigener Verantwortung am Produkt arbeiten, die Dokumentation vollstandig gelesen
und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden
Sie sich an SEW-EURODRIVE.

1.2 Aufbau der Warnhinweise

1.21 Bedeutung der Signalworte
Die folgende Tabelle zeigt die Abstufung und Bedeutung der Signalworte der Warn-

hinweise.
Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung
A GEFAHR Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Verletzungen
A WARNUNG Mégliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen
A VORSICHT Méogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen
ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Produkts oder
seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung mit dem

Produkt.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

Die abschnittsbezogenen Warnhinweise gelten nicht nur fir eine spezielle Handlung,
sondern flir mehrere Handlungen innerhalb eines Themas. Die verwendeten Gefah-
rensymbole weisen entweder auf eine allgemeine oder spezifische Gefahr hin.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines abschnittsbezogenen Warnhinweises:
SIGNALWORT!
Art der Gefahr und ihre Quelle.

Mégliche Folge(n) der Missachtung.
* MaBnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

8 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Aufbau der Warnhinweise

Bedeutung der Gefahrensymbole

Die Gefahrensymbole, die in den Warnhinweisen stehen, haben folgende Bedeutung:

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Warnung vor heif3en Oberflachen

Warnung vor Quetschgefahr

Warnung vor schwebender Last

>R B

Warnung vor automatischem Anlauf

1.2.3 Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

Die eingebetteten Warnhinweise sind direkt in die Handlungsanleitung vor dem ge-
fahrlichen Handlungsschritt integriert.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

A SIGNALWORT! Art der Gefahr und ihre Quelle. Mogliche Folge(n) der Missach-
tung. MalRnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.
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Mangelhaftungsanspriiche

1.3 Mangelhaftungsanspriiche

Beachten Sie die Informationen in dieser Dokumentation. Dies ist die Voraussetzung
fur den stérungsfreien Betrieb und die Erfillung eventueller Mangelhaftungsanspri-
che. Lesen Sie zuerst die Dokumentation, bevor Sie mit dem Produkt arbeiten!

1.4 Haftungsausschluss

Beachten Sie die Informationen in dieser Dokumentation. Dies ist die Grundvorausset-
zung flr den sicheren Betrieb. Die Produkte erreichen nur unter dieser Voraussetzung
die angegebenen Produkteigenschaften und Leistungsmerkmale. Fir Personen-,
Sach- oder Vermdgensschaden, die entstehen, weil die Betriebsanleitung nicht beach-
tet wurde, Gbernimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung. SEW-EURODRIVE schlief3t
eine Sachmangelhaftung in solchen Fallen aus.

1.5 Mitgeltende Unterlagen

Diese Dokumentation erganzt die Betriebsanleitung und schrankt die Verwendungs-
hinweise entsprechend den nachfolgenden Angaben ein. Sie durfen diese Dokumen-
tation nur in Verbindung mit der Betriebsanleitung verwenden.

1.6 Weiterfiihrende Informationen

Weiterfiihrende Informationen finden Sie in folgenden Dokumentationen:

» Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Positioniersteuerung MOVIPRO®-
SbDC"

« Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Applikationssteuerung MOVIPRO®-
ADC"

« Handbuch/Online-Hilfe "MOVITOOLS® MotionStudio"

» Handbuch "Application Configurator fur CCU"

« Systemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor"
» Handbiicher fir Applikationsmodule

1.7 Produktnamen und Marken

Die in dieser Dokumentation genannten Produkthamen sind Marken oder eingetrage-
ne Marken der jeweiligen Titelhalter.

1.8 Urheberrechtsvermerk

© 2016 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.
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Vorbemerkungen

2 Sicherheitshinweise

21 Vorbemerkungen

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und
Sachschaden zu vermeiden und beziehen sich vorrangig auf den Einsatz der hier do-
kumentierten Produkte. Wenn Sie zusatzlich weitere Komponenten verwenden, be-
achten Sie auch deren Warn- und Sicherheitshinweise.

2.2 Zielgruppe

Fachkraft fur me- Alle mechanischen Arbeiten dirfen ausschlieRlich von einer ausgebildeten Fachkraft
chanische Arbei- ausgefiihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentation sind Personen, die mit
ten Aufbau, mechanischer Installation, Stérungsbehebung und Instandhaltung des Pro-

dukts vertraut sind und Uber folgende Qualifikationen verfiigen:
* Qualifizierung im Bereich Mechanik gemaf den national geltenden Vorschriften
+ Kenntnis dieser Dokumentation

Fachkraft fur elek-  Alle elektrotechnischen Arbeiten dirfen ausschliellich von einer ausgebildeten

trotechnische Ar- Elektrofachkraft ausgefihrt werden. Elektrofachkraft im Sinne dieser Dokumentation

beiten sind Personen, die mit elektrischer Installation, Inbetriebnahme, Stérungsbehebung
und Instandhaltung des Produkts vertraut sind und (ber folgende Qualifikationen ver-
fugen:

» Qualifizierung im Bereich Elektrotechnik gemaf den national geltenden Vorschrif-
ten

« Kenntnis dieser Dokumentation

Die Personen missen darlber hinaus mit den giltigen Sicherheitsvorschriften und
Gesetzen vertraut sein und den anderen in dieser Dokumentation genannten Normen,
Richtlinien und Gesetzen. Die genannten Personen mussen die betrieblich ausdriick-
lich erteilte Berechtigung haben, Gerate, Systeme und Stromkreise geman den Stan-
dards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu programmieren, zu parametrie-
ren, zu kennzeichnen und zu erden.

Unterwiesene Per-  Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung

sonen dirfen ausschlief3lich von ausreichend unterwiesenen Personen durchgefihrt werden.
Diese Unterweisungen mussen die Personen in die Lage versetzen, die erforderlichen
Tatigkeiten und Arbeitsschritte sicher und bestimmungsgemaf durchfiihren zu koén-
nen.

2.3 Bussysteme

Mit einem Bussystem ist es mdglich, elektronische Antriebskomponenten in weiten
Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr,
dass die von auRen nicht sichtbare Anderung der Parameter zu einem unerwarteten,
aber nicht unkontrollierten Systemverhalten fihren kann und die Betriebssicherheit,
Systemverflgbarkeit oder Datensicherheit negativ beeinflusst.

Stellen Sie sicher, dass insbesondere bei Ethernet-basierenden vernetzten Systemen
und Engineering-Schnittstellen kein unbefugter Zugriff erfolgen kann.

Die Verwendung von IT-spezifischen Sicherheitsstandards erganzen den Zugriffs-
schutz auf die Ports. Eine Portiibersicht finden Sie jeweils in den technischen Daten
des verwendeten Gerats.
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Funktionale Sicherheitstechnik

24 Funktionale Sicherheitstechnik

Wenn die Dokumentation es nicht ausdricklich zulasst, darf das Produkt ohne Uber-
geordnete Sicherheitssysteme keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen.

2.5 Hubwerksanwendungen

Um Lebensgefahr durch ein herabstirzendes Hubwerk zu vermeiden, beachten Sie
Folgendes beim Einsatz des Produkts in Hubwerksanwendungen:

+ Sie mussen mechanische Schutzvorrichtungen verwenden.
+ Sie miussen eine Hubwerksinbetriebnahme durchfihren.

1 2 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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3 Einleitung

3.1 Inhalt dieser Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt den Betrieb folgender Gerdte am Feldbussystem
EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP: MOVIPRO®-SDC und MOVIPRO®-ADC

3.2 Kurzbezeichnung in der Dokumentation
In dieser Dokumentation wird folgende Kurzbezeichnung verwendet.
Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
MOVIPRO®-SDC und MOVIPRO®-ADC MOVIPRO®
Ubergeordnete Steuerung SPS

3.3 Funktionsiibersicht MOVIPRO®-SDC und MOVIPRO®-ADC
+ Der Standardumrichter MOVIPRO®-SDC mit Positioniersteuerung ist mit verschie-
denen Grundfunktionen fur einfache Anwendungen ausgestattet.

MOVIPRO®-SDC ermdéglicht Drehzahlregelung und prazise Positionierung (ber
einfache freie Parametrierung ohne Programmieraufwand und Uber standardisierte
Einachsmodule.

« Der Applikationsumrichter MOVIPRO®-ADC setzt auf die Grundfunktionen auf und
beinhaltet zusatzlich noch speziellere Funktionen fiir komplexere Anwendungen.

Je nach verwendetem SD-Kartentyp kann MOVIPRO®-ADC verwendet werden
als:

— parametrierbares Gerat (CCU)
— programmierbares Gerat (MOVI-PLC®)
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Die folgende Abbildung zeigt eine Ubersicht (iber die Funktionen und Optionen von
MOVIPRO®-SDC und MOVIPRO®-ADC:

Zusitzliche Energieeffizient durch
Kommunikationsschnittstellen: optionalen Anschluss
von Energiemanagement-Komponenten

SBUS PLUS
CAN (intern/extern) Parametrierbar und frei programmierbar

durch integrierte MOVI-PLC®
RS485

I SEREE Erweiterte Sicherheitsfunktionen wie

MOVISAFE® Sicherheitsbus z. B. SBC (Safe Brake Control)

Funktionen

Sicherheitsfunktionen
wie STO und SS1

Motor- und Streckengeber

Leistungen von 2,2 — 22 kW

Bremsenansteuerung

Digitale Ein- und Ausgéange Far Asynchronmotoren und
synchrone Servomotoren

geeignet

Gangige Feldbustypen Parametrierbar

MOVIPRO®-SDC MOVIPRO®-ADC

18014403449747467
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34 Applikationsmodule

Ein Umrichter muss in der Industrie auRer der Drehzahlregelung eines Motors haufig
auch komplexe Bewegungsablaufe steuern und typische Aufgaben der speicherpro-
grammierbaren Steuerung (SPS) Gbernehmen.

Fur den Anwendungsbereich "Positionieren" bietet SEW-EURODRIVE verschiedene
standardisierte Steuerungsprogramme, sogenannte Applikationsmodule.

Das Applikationsmodul fihrt mit einer anwenderfreundlichen Bedienoberflache durch
die Parametrierung. Der Anwender muss nur noch diejenigen Parameter eingegeben,
die fir die Anwendung erforderlich sind. Das Applikationsmodul erstellt daraus das
Steuerungsprogramm und I&dt es in den Umrichter.

Das Gerat ubernimmt die komplette Bewegungssteuerung. Somit entlastet das Appli-
kationsmodul die SPS.

3.4.1 Vorteile von Applikationsmodulen
Die Applikationsmodule bieten Ihnen die folgenden Vorteile:
* hohe Funktionalitat
» anwenderfreundliche Bedienoberflache
» Eingabe nur derjenigen Parameter, die fur die Anwendung erforderlich sind
» geflihrte Parametrierung statt aufwendiger Programmierung
* keine Programmiererfahrung erforderlich
» rasche Einarbeitung, dadurch schnelle Projektierung und Inbetriebnahme
+ komplette Bewegungssteuerung direkt im Gerat

3.4.2 Lieferumfang und Dokumentation

Die Applikationsmodule sind Bestandteile des Softwarepakets
MOVITOOLS® MotionStudio. Sie kénnen mit folgenden Geraten verwendet werden:
MOVIPRO®

Informationen zur Bedienung der Applikationsmodule finden Sie in separaten Handbu-
chern. Diese stehen als PDF-Datei auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
— www.sew-eurodrive.com zum Download bereit.
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3.43 Engineering Giber MOVITOOLS® MotionStudio

Mit dem Softwarepaket MOVITOOLS® MotionStudio von SEW-EURODRIVE ist ein
durchgangiges Engineering moglich. In dieser Software stehen alle erforderlichen
Werkzeuge fur die Automatisierung und Inbetriebnahme von Antrieben zur Verfugung:
Plug-in Plug-in
Inbetriebnahme Gateway Konfigurator Plug-in
Parameterbaum

MOVITOOLS®
MotionStudio Plug-in
Datenmanagement
Projelt  Ansicht  Modus  fuor Einstellungen — -
W e o -
H—E

Gerdtebaum LAl =

Scan. Skip Channel (&

= L Network

COM
B 1 MOVIFLD
SBU

B 0 MXA-804-004-503-00
= flls PB-DPY1
= 5 MOP2xD
& 1 MMCOD03543
§ 5 MDSBOA0IS543
= # 125 UFPT1A
& 3 MC 074005281
= 73 ETHERNET

Plug-in
Application Builder

Network

IEC Editor
(CODESYS-kompatibel)

18014399302358795
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3.5 Applikationsmodule fiir MOVIPRO®-SDC

Bei MOVIPRO®-SDC werden die Antriebsdaten des Leistungsteils "PFA-..." transpa-
rent durchgereicht. Sie mussen lediglich das gewunschte Applikationsmodul des Leis-
tungsteils passend zu lhren Anforderungen parametrieren.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Applikationsmodule des Leistungsteils
"PFA-..."" (— B 20).

3.6 Applikationsmodaule fiir MOVIPRO®-ADC

3.6.1 MOVIPRO®-ADC als parametrierbares Gerat (CCU)

MOVIPRO®-ADC beinhaltet die Configurable Control Unit (CCU) mit standardisierten
und direkt lauffahigen CCU-Applikationsmodulen, die Sie nur parametrieren mussen.
Die Funktionalitat der einzelnen CCU-Applikationsmodule kénnen Sie der konkreten
Anwendung anpassen, ohne Programmierkenntnisse und mit geringem zeitlichen Auf-
wand. Eine integrierte Diagnose unterstitzt zusatzlich bei der schnellen und unkompli-
zierten Inbetriebnahme.

Sie kénnen MOVIPRO®-ADC mit der Controller-Software Application Configurator pa-
rametrieren. Der Application Configurator ist Bestandteil des Softwarepakets
MOVITOOLS® MotionStudio.

Controller-Software Application Configurator

Mit dieser Controller-Software wahlen Sie flr jede Achse das passende Applikations-
modul fuir lhre Anwendung (Einachs- oder Mehrachsanwendung), die unabhangig von
der angeschlossenen Antriebselektronik lauft. Die erforderlichen Parameter geben Sie
im Assistenten des betreffenden CCU-Applikationsmoduls ein. AbschlieRend wird die
komplette Konfiguration auf das parametrierbare Gerat tibertragen.

Funktionen von Application Configurator

Die Controller-Software Application Configurator bietet Ihnen die folgenden Funk-
tionen:

* Inbetriebnahme und Konfiguration von CCU-Applikationsmodulen
+ Diagnose von CCU-Applikationsmodulen

Vorteile von Application Configurator
Die Controller-Software Application Configurator bietet Ihnen die folgenden Vorteile:

* Der Prozessdatenmonitor visualisiert den Datenaustausch zwischen den parame-
trierten CCU-Applikationsmodulen und der SPS.

» Die Datenhaltung wird Uber eine SD-Speicherkarte fir das gesamte CCU-Applika-
tionsmodul und alle Antriebsparameter gesichert.

» Der Simulationsbetrieb ermdglicht die Diagnose von Konfigurationen, ohne dass
Gerate und Motoren angeschlossen sind.

+ Eine detaillierte Moduldiagnose erméglicht das einfache Testen des CCU-Applika-
tionsmoduls.

+ Die Aufzeichnung von Variablen tber die Zeit (z. B. Verfahrprofile) zur einfachen
Fehlersuche.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 1 7



Einleitung
Applikationsmodule fir MOVIPRO®-ADC

» Beim Herunterladen der CCU-Applikationsdaten kann gleichzeitig die Controller-
Software Application Configurator auf der SD-Speicherkarte aktualisiert werden.

+ Die CCU-Applikationsmodule laufen zentral auf dem parametrierbaren Gerat und
sind dadurch antriebsunabhangig einsetzbar.

Verfiigbare CCU-Applikationsmodule
Fir MOVIPRO®-ADC stehen folgende CCU-Applikationsmodule zur Verfliigung:
» Transparent 6PD
» Drehzahlvorgabe
» Eil-/Schleichgangpositionierung
* Buspositionierung

Die CCU-Applikationsmodule laufen in der Kommunikations- und Steuerungseinheit
"PFH-...".

Die CCU-Applikationsmodule parametrieren Sie in der Controller-Software Applicati-
on Configurator.

CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD"

Das CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" wird verwendet, wenn die Prozess-
ausgangsdaten von der SPS (Feldbusmaster) (iber den Controller (MOVIPRO®-ADC)

unverandert an untergeordnete Gerate (internes Leistungsteil "PFA-...", externe
Hilfsachsen usw.) weitergeleitet werden sollen. Das Gleiche gilt fur die Prozessdaten-
kommunikation in die umgekehrte Richtung.

Das CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" unterstiitzt alle auf dem internen
Leistungsteil laufenden IPOSP-USe-Applikationsmodule. Weitere Informationen finden
Sie im Kapitel "Applikationsmodule des Leistungsteils "PFA-..."" (— B 20).

CCU-Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe”

Das CCU-Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe™ wird fiir drehzahlgeregelte Anwen-
dungen ohne Positionierung verwendet.

CCU-Applikationsmodul "Eil-/ Schleichgangpositionierung”

Das CCU-Applikationsmodul "Eil-/Schleichgangpositionierung" wird fur einfache Posi-
tionieranwendungen in der Fordertechnik verwendet.

Die Positionierung erfolgt tiber 2 Initiatoren. Der erste Initiator bestimmt den Umschalt-
zeitpunkt von der schnellen zur langsamen Geschwindigkeit. Der zweite Initiator legt
die Stopp-Position fest. Fiir Anwendungen, die in 2 Richtungen positionieren sollen,
werden 4 Initiatoren bendtigt.

Das CCU-Applikationsmodul "Eil-/Schleichgangpositionierung" bietet folgende Funk-
tionalitaten:

+ grafische Oberflache fir die Inbetriebnahme und Parametrierung
— mit einem Monitor zum Steuern und Beobachten
— mit einer Online-Hilfe zur Unterstiitzung
» Antriebsfunktionalitat Tippen und Eil-/Schleichgangpositionierung
+ geeignet fur Rollenbahnen, Hub- und Drehtische

1 8 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung”

Das CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung" wird verwendet, wenn variable Posi-
tionen mit unterschiedlichen Drehzahlen und Rampen gefahren werden (z. B. Hub-
werk).

Die Positionierung erfolgt Uber den angebauten Motorgeber oder optional Uber einen
externen Streckengeber. Dabei wird nur die lineare, absolute Positionierung unter-
stutzt. Sie kénnen unterschiedliche Anwendereinheiten angeben.

Das CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung" bietet folgende Funktionalitaten:
+ variable Einstellungen der folgenden Werte:

Zielposition

Geschwindigkeit

Beschleunigung

Bremsverzdgerung
» permanente Rickmeldung von:
— Statusmeldungen
— Istgeschwindigkeit
— Istposition
* Antriebsfunktionalitaten:
— Tippen
— Referenzieren
— Positionieren
» Unterstlitzung von Motorgeber und optionalem Streckengeber
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3.6.2 MOVIPRO®-ADC als programmierbares Gerat (MOVI-PLC®)

Freie Programmierung iiber MOVI-PLC®

Zur flexiblen Ldsung komplexer Aufgaben der Maschinenautomatisierung bietet
SEW-EURODRIVE die frei programmierbare Motion-Control-Steuerung MOVI-PLC®.

MOVI-PLC® ermdglicht, durch direkte Programmierung anlagenspezifische Anforde-
rungen in Antriebsldsungen umzusetzen. Die gewlinschten Aufgaben lassen sich tGber
die IEC-61131-genormten Sprachen (KOP, FUP, AWL, ST, AS) frei programmieren.
Zusatzlich stehen Funktionsblocke in Motion-Bibliotheken zur Verfligung, die sich be-
liebig zu einem Programm kombinieren lassen und somit eine schnelle Inbetriebnah-
me und die Realisierung komplexer Bewegungsablaufe ermdglichen.

Vorteile von MOVI-PLC®
MOVI-PLC® bietet Innen die folgenden Vorteile:
» einfache Handhabung
+ flexible Programmierung der Anwendung
+ standardisierte Programmiersprachen gemaf IEC 61131-3
* PLCopen-Bibliotheken zur komfortablen Automatisierung
« auf Wunsch: maligeschneiderte, applikationsspezifische Programme

+ Konfiguration, Inbetriebnahme, Uberwachung, Diagnose und Updates aller Kom-
ponenten von SEW-EURODRIVE

+ Koordination mehrerer Achsen

« Konzentration aller Aufgaben der Motion Control in einer MOVI-PLC®
+ Entlastung der SPS

* Verklrzung der Reaktionszeiten

» Steigerung der Performance

3.7 Applikationsmodule des Leistungsteils "PFA-..."

Fir das Leistungsteil "PFA-..." stehen folgende Applikationsmodule zur Verfigung:
* Buspositionierung

* Erweiterte Buspositionierung

* Modulo-Positionierung

» Automotive AMA0801

Die Applikationsmodule basieren auf IPOSP-YS®,

HINWEIS

In MOVIPRO®-ADC kénnen die IPOSP-USe-Applikationsmodule nur dann verwendet
werden, wenn in der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." ein einfaches
Gateway-Programm installiert ist (Auslieferungszustand), oder das CCU-Applikati-
onsmodul "Transparent 6PD" parametriert ist. In diesen Fallen werden die Prozess-
eingangs- und Prozessausgangsdaten von der Kommunikations- und Steuerungsein-
heit unverandert an das Leistungsteil "PFA-..." weitergeleitet.

jde

Die IPOSP-USe-Applikationsmodule parametrieren Sie in der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio.
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3.71 IPOSFLUSe-Applikationsmodul "Buspositionierung”
Das IPOSPUSe-Applikationsmodul "Buspositionierung" bietet folgende Funktionalitaten:
+ variable und uneingeschrankte Anzahl von Zielpositionierungen
» frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit flr die Positionierfahrt
+ maximaler Verfahrweg £ 32700 mm

$8 Buspositionierung | = | = 23 |
2k ar & o
PA 0000h 0000h 0000h PA
PE Q0C0Oh 0000h S090h PE
Busadresse = 20 - Baudrate = 500 kBaud
SBusl1
fe Monitor " Steuerung |
PAl: Steuerwort PE1: Statuswort
99999909 9999999009 24v-BETRIEB 29999999
SSWES | | Reqlersperre/Freig.  Endschalter Links |
Rampe 2 Freigabe/Schnellstopp Endzchalter Bechts
frei Freigabe/Halt Fehler
. Halteregelung Bremze offen
Jngtiltiger Mode Irteqratar 1 Zielpozition ermeicht
Tippen - Farameterzatz 1 |IPOS Referenz
Tippen + Rezet Storung Urnrichter betriebshereit
Start  frei Mator dreht
FPA2: Sollwert Geschwindigkeit PEZ: Istwert Geschwindigkeit
071 2min] 071 2min]
PA3: Zielposition PE3: Istwert Position
0 [inc] -32624 [inc]
@ DI0D: /Reglerzpemne EE Links {EZ Reches
@ DI01: Keine Funktion
@ DI0Z Beset
@ DI03: Referenznocken l | | | Tinc]
@ DI04 Keine Funktion o £000000 12000000 18000000 24000
@ DI05; Keine Funktion
Abbruch | | Inbetriebnahme |
|_ONline [T SBusl
9007201239177483
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3

3.7.2 IPOSPUS®-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung"

Das IPOSPUS®-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung" bietet folgende Funk-
tionalitaten:

variable Anzahl von Zielpositionierungen

Die Verfahrgeschwindigkeit fir die Positionierfahrt sowie die Beschleunigungs-
und Verzdgerungsrampe werden von der SPS variabel vorgegeben.

maximaler Verfahrweg + 262100 mm

Moglichkeit des Betriebs mit 4 anstelle von 6 Prozessdaten. In diesem Fall entfallt
die variable Vorgabe der Rampenform.

-

§8 Enweiterte Buspositionierung | = | = P |

D= | gl % 2|0

Monitor der Buspositionierung

> Decodierte Anzeige <& Hexadezimale Anzeige|

{* Monitor " Steuerung Pé, senden I

PAl: Steuerwort 2

ISWES |
Rampe 2
frei

PE1: Statuswort

24-BETRIER | 20999999

| éeglersperrefreig. Endschater Linkls |
FreigabesSchrellstopp  Endschatter Rechts

FreigabeMHalt Fehler
Halteregelung Bremse offen
Lingitticier Modle Integrator 1 Zielposttion erreicht
Tippen - Parametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Rezet Storung Umrichter betrighsheret
Start  frei Mator dreht
PAZ2/3: Zielposition PE2/3: Istposition
| 0 finc] | 67534932 [inc]
PAA4: Sollgeschwindigkeit PEA: Istgeschwindigkeit
| 0 [1/min] | 0 [1/min]
PAL: Beschleunigungsrampe PES: Wirkstrom
| 0 [ms] | 0[%]

PAB: Verzogerungsrampe PEB: Gerateauslastung

| 0 [ms] | 0[%]
& DI00: AReglerzpene {ES Links JES Peches
@ DI01: Keine Funktion
@ DI0Z Beset
@ D03 Referenznocken | | | Tincl
@ DI04 Keine Funktion o 000000 12000000 15000000 24000
@ DI05; Keine Funktion >
Abbruch | <4 Zuriick | Inbetriebnahme I
| ONiline [ETSHPT] SBusl [ 4
9007201239185803
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3.7.3 IPOSFLUSe.Applikationsmodul "Modulo-Positionierung"

Das IPOS™YS®-Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" bietet folgende Funktionali-
taten:

+ Unterstitzung von Feldbussen mit 4 oder 6 Prozessdatenwdrtern
* Vorgabe der Zielpositionen mit 2 Prozessdatenwoértern
« frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit

+ Bei der Ansteuerung Uber 4 Prozessdatenworter kann zwischen 2 Rampen ge-
wahlt werden.

+ Bei Ansteuerung Uber 6 Prozessdatenwoérter kann die Beschleunigungs- und Ver-
zogerungsrampe Uber das Prozessdatenwort 5 und 6 frei vorgegeben werden.

» Bei kraftschlissiger (schlupfbehafteter) Verbindung zwischen Motorwelle und An-
wendung kann die Wegmessung Uber einen externen Inkremental- oder Absolut-
wertgeber erfolgen. Der Geber muss schlupffrei an die Anwendung montiert sein.

s

¥ Modulo Positionierung == = |
a | @ e @
> Decodierte Anzeige <& Hexadezimale Anzeigel
fe Monitor " Steuerung |
PAl: Steuerwort 2 PE1: Statuswort
99999909 999999900 24v-BETRIEB 29999999
frei | | éeglersperrefreig. frei |
Rampe Freigabesschnellstopp frei
FreigabeMHalt Fehler
Halteregelung Bremse offen
- Irtegrator 1 Zielposition erreicht
Tippen - Parametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Rezet Storung Umrichter betrighsheret
Start  reserviert Mator dreht
PAZ2/3: Zielposition PE2/3: Istposition
0[] 0r1
PAA4: Sollgeschwindigkeit PEA: Istgeschwindigkeit
071 2min] 071 2min]
PAL: Beschleunigungsrampe PES: Wirkstrom
0 [ms] 0[]
PAB: Verzogerungsrampe PEB: Gerateauslastung
0 [ms] 0[]
@@ D00 DIOS
Abbruch Inbetriebnahme
m ADR: 20 Gespeichert |SBusl

9007204510510347
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3.74 IPOSFLUSe.Applikationsmodul "Automotive AMA0801"

Das IPOSPUSe-Applikationsmodul "Automotive AMA0801" bietet folgende Funktionali-
taten:
* Realisierung von Heber und Férderanlagen

» umschaltbare Prozessdaten-Schnittstelle. Wahlweise kann die Sollwertvorgabe
variabel oder binar erfolgen.

* Unterschiedliche Betriebsarten flir Einricht- und Automatikbetrieb und Sonderfunk-
tionen beim Positionierbetrieb

L AMAOSOT [AMA_ModelLT [PFAMDO0Z2B-543)] T4k X
Monitor variable Sollwerntvorgabe

Darstellung der Prozessdaten

FD1 FDz FD3 FD4 FD& FD&

0000 0000 O0OOO 0000 0000 0OO0OO

00CO 0406 8090 0000|0000 0O0OCO

24v-Betrieb Kein Fehler Freilauf n-Regelung

Steuerung uber SPS

" e Y e e Y Y Y Y Y Y Y

o 3

)
Prozessausgangsdaten (Steuerung > Umnichter) Prozesseingangsdaten (Umnchter > Steuerung)
PA1; Steuerwort 1 0000000000000000 PE1: Statuswort 1 0000000000000000

Piz2¢3: Zielposition 0 [1/10 mm] PEZ2/3: Istposition E7534332 [1/10 mm)

Pid; Sollgeschwindigkeit |0 [1/min] PE4: Istgeschwindigkeit 1) [1/min]

Pi5: Rampe auf/ab 1) [10ms] 1) [10'ms] PES: Reserviert 1)

PAE: Synchronoffset 0 [1/410 mm] PEE: Iststrom 0 [ In] =
o
<
=
o
o
r
9]
@
=
=]
=1
=]
=]
w
=3
=
=
=]

| § Zurick | Yfeiter

SEVEEurpdiie Gmbk & Co. kG,

9007201378601867
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Inbetriebnahmeablauf

4 Inbetriebnahme

4.1 Inbetriebnahmeablauf

Folgender Ablauf gibt einen Uberblick (iber die Inbetriebnahme des Gerats und ver-
weist auf mitgeltende Dokumentationen:

1. Inbetriebnahme Geréat
Informationen finden Sie:

* in der Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Positioniersteuerung
MOVIPRO®-SDC"

* in der Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Applikationssteuerung
MOVIPRO®-ADC"

2. Parametrierung, Programmierung® mit der Engineering  Software
MOVITOOLS® MotionStudio

Informationen finden Sie:

» im Kapitel "Parametrierung” (— B 155)

* im Systemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor"
3. Feldbuskonfiguration

Informationen finden Sie:

* in den Kapiteln "Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™" (— B 40)
und "Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP" (— & 91)

+ im Kapitel "Applikationsmodule des Leistungsteils "PFA-..."" (— B 20)
+ im Kapitel "Prozessdatenbeschreibung” (— B 119)

4. Sichern der Geratedaten auf der SD-Speicherkarte.
Informationen finden Sie im Kapitel "Geratedaten sichern" (— B 186).

1) Die Programmierung ist nur fir MOVIPRO®-ADC mdéglich.
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5 Installationshinweise
HINWEIS
i Die Beschreibung der Montage und Installation des Gerats finden Sie in den Be-

triebsanleitungen "Dezentrale Antriebs- und Positioniersteuerung MOVIPRO®-SDC"
und "Dezentrale Antriebs- und Applikationssteuerung MOVIPRO®-ADC".

Das Kapitel beinhaltet nur die Informationen zur Installation von Ethernet.

5.1 Industrial-Ethernet-Netzwerke

511 TCP/IP-Adressierung und Subnetze

MAC-Adresse

IP-Adresse

Adresseinstellungen des TCP/IP-Protokolls werden Uber folgende Parameter vorge-
nommen:

*+  MAC-Adresse

+ |P-Adresse

* Subnetzmaske

+ Standard-Gateway

Zur korrekten Einstellung dieser Parameter werden in diesem Kapitel die Adressie-
rungsmechanismen und die Unterteilung der TCP/IP-Netzwerke in Subnetze erlautert.

Basis fir alle Adresseinstellungen ist die MAC-Adresse (Media Access Controller).
Die MAC-Adresse eines Ethernet-Gerats ist ein weltweit einmalig vergebener 6-Byte-
Wert (48 Bit). Ethernet-Gerate von SEW-EURODRIVE haben die MAC-Adresse
00-0F-69-XX-XX-XX.

Die MAC-Adresse ist flr grofRere Netzwerke schlecht handhabbar. Deshalb werden
frei zuweisbare IP-Adressen verwendet.

Die IP-Adresse ist ein 32-Bit-Wert, der eindeutig einen Teilnehmer im Netzwerk identi-
fiziert. Eine IP-Adresse wird durch 4 Dezimalzahlen dargestellt, die durch Punkte von-
einander getrennt sind.

Jede Dezimalzahl steht fur 1 Byte (8 Bit) der Adresse und kann auch binar dargestellt
werden:

Beispiel IP-Adresse: 192.168.10.4

Byte Dezimal Binar
1 192 11000000
2 168 10101000
3 10 00001010
4 4 00000100

Die IP-Adresse besteht aus einer Netzwerkadresse und einer Teilnehmeradresse.

Welcher Anteil der IP-Adresse das Netzwerk bezeichnet und welcher Anteil den Teil-
nehmer identifiziert, wird durch die Netzwerkklasse und die Subnetzmaske festgelegt.
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Netzwerkklasse

Das erste Byte der IP-Adresse bestimmt die Netzwerkklasse und damit die Aufteilung
in Netzwerkadresse und Teilnehmeradresse:

Wertebereich Netzwerk- | Beispiel: Vollstandige Netz- Bedeutung
(Byte 1 der IP- klasse werkadresse
Adresse)

10 = Netzwerkadresse

0-127 A 10.1.22.3 1.22.3 = Teilnehmeradresse
172.16 = Netzwerkadresse
128 - 191 B 172.16.52.4 52.4 = Teilnehmeradresse
192 — 223 c 192.168.10.4 192.168.10 = Netzwerkadresse

4 = Teilnehmeradresse

Teilnehmeradressen, die in der binaren Darstellung nur aus Nullen oder Einsen beste-
hen, sind nicht zulassig. Die kleinste Adresse (alle Bits sind null) beschreibt das Netz
selbst und die groRte Adresse (alle Bits sind 1) ist fur den Broadcast reserviert.

Fir viele Netzwerke ist diese grobe Aufteilung nicht ausreichend. Diese Netzwerke
verwenden zusatzlich eine explizit einstellbare Subnetzmaske.

Subnetzmaske

Mit einer Subnetzmaske lassen sich die Netzwerkklassen noch feiner unterteilen. Die
Subnetzmaske wird ebenso wie die IP-Adresse durch 4 Dezimalzahlen dargestellt, die
durch Punkte voneinander getrennt sind.

Jede Dezimalzahl steht fir 1 Byte (8 Bit) der Subnetzmaske und kann auch binar dar-
gestellt werden:

Beispiel Subnetzmaske: 255.255.255.128
Byte Dezimal Binar
1 255 11111111
2 255 11111111
3 255 11111111
4 128 10000000

Aus der Binardarstellung der IP-Adresse und der Subnetzmaske wird ersichtlich, dass
in der Subnetzmaske alle Bits der Netzwerkadresse auf 1 gesetzt sind und nur die Bits
der Teilnehmeradresse den Wert 0 haben:

IP-Adresse: 192.168.10.129 Subnetzmaske: 255.255.255.128
Byte 1 -4 Byte 1 -4
11000000 11111111
Netzwerkadresse 10101000 11111111
00001010 11111111
Teilnehmeradresse 10000001 10000000

Das Klasse-C-Netzwerk mit der Netzwerkadresse 192.168.10 wird durch die Subnetz-
maske 255.255.255.128 in den folgenden 2 Netzwerken weiter unterteilt:

Netzwerkadresse Teilnehmeradressen
192.168.10.0 192.168.10.1 — 192.168.10.126
192.168.10.128 92.168.10.129 — 192.168.10.254

Die Netzwerkteilnehmer bestimmen durch die logische Verundung von IP-Adresse
und Subnetzmaske, ob ein Kommunikationspartner im eigenen Netzwerk oder in ei-
nem anderen Netzwerk ist. Wenn der Kommunikationspartner in einem anderen Netz-
werk ist, wird das Standard-Gateway zur Weiterleitung der Daten angesprochen.
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Standard-Gateway

Das Standard-Gateway wird ebenfalls Uber eine 32-Bit-Adresse angesprochen. Die
32-Bit-Adresse wird durch 4 Dezimalzahlen dargestellt, die durch Punkte voneinander
getrennt sind.

Beispiel Standard-Gateway: 192.168.10.1

Das Standard-Gateway stellt die Verbindung zu anderen Netzwerken her. Ein Netz-
werkteilnehmer, der einen anderen Teilnehmer ansprechen will, entscheidet durch lo-
gische Verundung von IP-Adresse und Subnetzmaske, ob der gesuchte Teilnehmer
im eigenen Netzwerk ist. Wenn dies nicht der Fall ist, spricht der Netzwerkteilnehmer
das Standard-Gateway (Router) an, das sich im eigenen Netzwerk befinden muss.
Das Standard-Gateway tibernimmt dann die Weitervermittlung der Datenpakete.

DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol)

Alternativ zur manuellen Einstellung der 3 Parameter IP-Adresse, Subnetzmaske und
Standard-Gateway kénnen diese Parameter im Ethernet-Netzwerk auch automatisiert
durch einen DHCP-Server vergeben werden.

Die IP-Adresse wird dann aus einer Tabelle im DHCP-Server zugewiesen. Die Tabelle
enthalt eine Zuordnung von MAC-Adresse zu IP-Adresse.

5.1.2 Schirmen und Verlegen von Buskabeln

ACHTUNG

Gefahr von flieRendem Ausgleichsstrom durch falsche Art, Schirmung und/oder Ver-
legung der Buskabel.

Médgliche Sachschaden.

» Bei Erdpotenzialschwankungen kann Uber den beidseitig angeschlossenen und
mit dem Erdpotenzial (PE) verbundenen Schirm ein Ausgleichsstrom flieRen.
Sorgen Sie in diesem Fall fir einen ausreichenden Potenzialausgleich gemaf
den einschlagigen VDE-Bestimmungen.

Verwenden Sie ausschlief3lich geschirmte Kabel und Verbindungselemente, die auch
die Anforderungen der Kategorie 5, Klasse D nach IEC 11801 Ausgabe 2.0 erflllen.

Eine fachgerechte Schirmung des Buskabels dampft die elektrischen Einstreuungen,
die in industrieller Umgebung auftreten konnen. Mit den folgenden MalRnahmen errei-
chen Sie die besten Schirmungseigenschaften:

» Ziehen Sie die Befestigungsschrauben von Steckern, Modulen und Potenzialaus-
gleichsleitungen handfest an.

* Verwenden Sie ausschlieBlich Stecker mit Metallgehduse oder metallisiertem Ge-
hause.

» Schliefen Sie die Schirmung im Stecker groRflachig an.
* Legen Sie die Schirmung des Buskabels beidseitig auf.

» Verlegen Sie die Signal- und Buskabel nicht parallel zu Leistungskabeln (Motorzu-
leitungen), sondern moéglichst in getrennten Kabelkanalen.

+ Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen.

» Fihren Sie Signalkabel und den zugehdrigen Potenzialausgleich in geringem Ab-
stand auf kiirzestem Weg zueinander.

* Vermeiden Sie die Verlangerung von Buskabeln tber Steckverbinder.
» Fihren Sie die Buskabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang.
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Einstellen der IP-Adressparameter am Gerat

Erstinbetriebnahme

Werkseitig ist am Gerat das Protokoll DHCP aktiviert. Die IP-Adressparameter werden
also von einem DHCP-Server erwartet.

HINWEIS

i Die Firma Rockwell Automation stellt auf ihrer Homepage einen DHCP-Server mit

der Bezeichnung "BOOTP Utility" kostenlos zur Verfigung.

Anderung der IP-Adressparameter nach erfolgter Erstinbetriebnahme

Wenn das Gerat mit einer glltigen IP-Adresse gestartet wurde, kdnnen Sie auch Uber
die Ethernet-Schnittstelle auf die IP-Adressparameter zugreifen.

Sie kénnen die IP-Adressparameter Uber die Ethernet-Schnittstelle folgendermalfien
andern:

« mit der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio

* mit dem TCP/IP-Interface-Objekt vom EtherNet/IP™ (— B 84)
* mit dem Address Editor von SEW-EURODRIVE (— B 146)

» andere Schnittstellen des Gerats

Wenn dem Gerat ein DHCP-Server die IP-Adressparameter zugeteilt hat, kdnnen Sie
die IP-Adressparameter nur andern, indem Sie die Einstellungen des DHCP-Servers
anpassen.

HINWEIS

Fir alle Arten der IP-Adressparameteranderung gilt: Die Anderung wird erst dann

jde

wirksam, wenn Sie die Versorgungsspannung (inklusive DC 24 V) aus- und wieder
einschalten.
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5.2.3 Deaktivierung/Aktivierung von DHCP

Die Art der IP-Adresszuweisung kdnnen Sie in der Engineering-Software im Parame-
terbaum des Gerats im Parameter DHCP Startup Control anzeigen oder andern:

+ Einstellung "Gespeicherte IP-Parameter"
Die gespeicherten IP-Adressparameter werden verwendet.
+ Einstellung "DHCP"
Die IP-Adressparameter werden von einem DHCP-Server angefordert.

5.2.4 Address Editor von SEW-EURODRIVE

Um auf die IP-Einstellungen der Feldbus-Schnittstelle des Gerats zuzugreifen, kann
der Address Editor von SEW-EURODRIVE verwendet werden.

Der Address Editor wird zusammen mit dem Softwarepaket
MOVITOOLS® MotionStudio installiert, wird aber unabhangig davon verwendet. Weite-
re Informationen finden Sie bei der Beschreibung der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio (— B 146).

Fir eine sichere Zuordnung der im Address Editor angezeigten Gerate, die Uber
X4232 11 und X4232_12 oder X4233 11 und X4233 12 angeschlossen sind, ist auf
dem Gehause ein Etikett mit der MAC-ID des Gerats angebracht. Weitere Informatio-
nen finden Sie im Kapitel "Ethernet-Teilnehmer suchen" (— B 147).

Vorteile vom Address Editor

Der Address Editor bietet Ihnen die folgenden Vorteile:

» Anzeige und Festlegung der IP-Einstellungen aller Gerate von SEW-EURODRIVE
in einem lokalen Subnetz.

» Ermitteln der IP-Einstellungen fur den Engineering-PC an einer Anlage im Betrieb,
um der Engineering-Software den Zugriff auf das Geréat Gber Ethernet zu ermdgli-
chen.

» Festlegung der IP-Einstellungen fir die Feldbus-Schnittstelle des Gerats, auch oh-
ne dass der Netzwerkverbindungen oder Ethernet-Einstellungen des Engineering-
PCs geandert werden missen.

30 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

Installationshinweise
Anschluss an das Ethernet-Netzwerk

5.3 Anschluss an das Ethernet-Netzwerk

5.31 Der integrierte Ethernet-Switch

jde

Auto-Crossing

Autonegotiation

Das Gerat verfugt fir den Anschluss der Feldbustechnik Uber einen integrierten
2-Port-Ethernet-Switch. Folgende Netzwerktopologien werden unterstuitzt:

+ Baumtopologie
+ Sterntopologie
+ Linientopologie
* Ringtopologien (Unterstiitzung ab Firmware des Geréats Version V19)

HINWEIS

Die Anzahl der in Linie geschalteten Industrial-Ethernet-Switches beeinflusst die Te-
legrammlaufzeit. Wenn ein Telegramm die Gerate durchlduft, wird die Telegramm-
laufzeit durch die Funktion "Store-and-Forward" des Ethernet-Switches verzdgert:

* bei 64 Byte Telegrammlange um ca. 10 ps (bei 100 MBit/s)
* bei 1500 Byte Telegrammlange um ca. 130 us (bei 100 MBit/s)

- Das bedeutet, je mehr Gerate durchlaufen werden missen, desto hoher ist die
Telegrammlaufzeit.

Die beiden nach auRen geflihrten Ports des Ethernet-Switches besitzen Auto-Cros-
sing-Funktionalitat. Sie kdnnen sowohl Patch- als auch Crossover-Kabel fiir die Ver-
bindung zum nachsten Ethernet-Teilnehmer verwenden.

Beim Verbindungsaufbau zum nachsten Teilnehmer handeln beide Ethernet-Teilneh-
mer die Baudrate und den Duplex-Modus aus. Die beiden Ethernet-Ports der Ether-
Net/IP™-Anschaltung unterstiitzen hierfir Autonegotiation-Funktionalitat und arbeiten
wahlweise mit einer Baudrate von 100 MBit oder 10 MBit im Vollduplex- oder im Halb-
duplex-Modus.

Hinweise zum Multicast-Handling

jde

+ Der integrierte Ethernet-Switch bietet keine Filterfunktionalitédt fir Ethernet-Multi-
cast-Telegramme. Die Multicast-Telegramme werden von den Adaptern (Gerat) zu
den Scannern (SPS) gesendet und an alle Switchports weitergeleitet.

* IGMP-Snooping (wie in Managed Switches) wird nicht unterstitzt.

HINWEIS

SEW-EURODRIVE empfiehlt, dass Sie das Gerat nur mit folgenden Netzwerkkompo-
nenten verbinden:

» die IGMP-Snooping unterstitzen (z. B. Managed Switch)

+ die Schutzmechanismen gegen zu hohe Multicast-Last integriert haben (z. B. Ge-
rate von SEW-EURODRIVE). Gerate ohne diese Funktion konnen durch hohe
Netzlast fehlerhaft funktionieren.
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5.3.2 Anschluss Gerat — Ethernet-Netzwerk

Das Geréat kann Uber folgende Ethernet-Schnittstellen an das Ethernet-Netzwerk ver-
bunden werden:

. X4232_11 (RJ45-Stecker)
. X4232_12 (RJ45-Stecker)
. X4233_11 (M12-Stecker)
. X4233_12 (M12-Stecker)

Zum Anschluss des Gerats an das Ethernet-Netzwerk verbinden Sie eine der Ether-
net-Schnittstellen mit einer geschirmten Twisted-Pair-Leitung nach Kategorie 5, Klas-
se D gemal IEC 11801 Ausgabe 2.0 mit den anderen Netzwerkteilnehmern.

HINWEIS

Gemall |IEEE Std 802.3, 200 Edition betragt die maximale Leitungslange fir
10 MBaud/100 MBaud Ethernet (10BaseT/100BaseT) zwischen 2 Netzwerkteilneh-
mern 100 m.

e

X4232_11, X4232_12: Ethernet-Schnittstelle

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

« EtherNet/IP™-Schnittstelle
*  Modbus/TCP-Schnittstelle

Anschlussart
Push-Pull RJ45
Anschlussbild

Fn]
el

Belegung

Nr. Name Funktion

1 TX+ Sendeleitung (+)

2 TX- Sendeleitung (-)

3 RX+ Empfangsleitung (+)
4 res. Reserviert

5 res. Reserviert

6 RX- Empfangsleitung (-)
7 res. Reserviert

8 res. Reserviert
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ACHTUNG

Schaden an der RJ45-Buchse durch Einstecken handelsiblicher RJ45-Patchkabel
ohne Push-Pull-Steckergehause.

Zerstérung der RJ45-Buchse.

Stecken Sie in die Push-Pull-RJ45-Buchse nur geeignete Push-Pull-RJ45-
Gegenstecker gemaf IEC 61076-3-117.

Verwenden Sie niemals handelsibliche RJ45-Patchkabel ohne Push-Pull-
Steckergehause. Diese Steckverbinder rasten beim Stecken nicht ein.

Verwenden Sie fur diesen Anschluss nur geschirmte Kabel.

X4233_11, X4233_12: Ethernet-Schnittstelle

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

EtherNet/IP™-Schnittstelle
Modbus/TCP-Schnittstelle

Anschlussart

M12, 4-polig, female, D-codiert

Anschlussbild

Belegung

Nr. Name Funktion

1 TX+ Sendeleitung (+)

2 RX+ Empfangsleitung (+)
3 TX- Sendeleitung (-)

4 RX- Empfangsleitung (-)
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Status- und Fehlermeldungen

Die Statusanzeige auf dem Geratedeckel gibt Auskunft Uber den Geréatestatus. Kon-
taktieren Sie im Falle von sich wiederholenden Fehlfunktionen den Service von
SEW-EURODRIVE.

Wenn mehrere Zustdnde oder Fehler gleichzeitig aktiv sind, zeigt die Statusanzeige
den Zustand oder Fehler mit der hdchsten Prioritat an.

Die Anzeige des Geratestatus hat Prioritat gegenlber der Anzeige des internen Leis-
tungsteils "PFA-...". Bei ausgeschaltetem Wartungsschalter oder Feldbusfehler wird
kein Leistungsteilstatus angezeigt.

Anzeigebeispiele
Folgende Beispiele zeigen, wie das Gerat typischerweise Status- und Fehlermeldun-
gen anzeigt.
Beispiel 1: "Freigabe" des Leistungsteils 1
1820269707
Beispiel 2: Fehler "Ubertemperatur" des Leistungsteils 1
Sobald die Anzeige "A[Nummer des Leistungsteils].F" anzeigt, liegt ein Fehler im Leis-
tungsteil vor. Die Anzeige zeigt abwechselnd die Nummer des Leistungsteils und den
Fehlercode an.
00000 (0 070 04 [0 070 04 (0 ¢ 04
V AR L ‘“Dq
1806505867
Eine Ubersicht tber alle Leistungsteilfehler finden Sie im Kapitel "Fehlerliste des
Leistungsteils" (— B 252).
Statusmeldungen
Wenn Sie ein parametrierbares Gerat verwenden, sind folgende Statusmeldungen
moglich.
Code Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
8.8.8. Applikationsmodul Iauft nicht/ | Erstellen Sie mit dem Appli-
) Applikationsmodul nicht gela- | cation Configurator eine Kon-
S2: ! : "
_ ) den figuration und laden Sie die-
Blinkt Griin se in das Gerat.
S3:
Aus
A1.0 DC-24-V-Betrieb, Frequenz-
umrichter nicht bereit
A1A1 Reglersperre aktiv
A1.2 Keine Freigabe
A1.3 Stillstandsstrom
A14 Freigabe
A15 n-Regelung
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Code Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
A1.6 M-Regelung
A1.7 Halteregelung
A1.8 Werkseinstellung
A1.9 Endschalter angefahren
A1A Technologieoption
Al.c Referenzfahrt IPOSPs®
A1.D Fangen
A1E Geber einmessen
A1.F Fehleranzeige (— B 252)
A1.U "Sicher abgeschaltetes Dreh-
moment" aktiv
A WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch
falsche Interpretation der An-
zeige U = "Sicher abge-
schaltetes Drehmoment”
aktiv — Tod oder schwere
Verletzungen. Die Anzeige
U = "Sicher abgeschaltetes
Drehmoment" aktiv ist nicht
sicherheitsgerichtet. Deswe-
gen durfen Sie diese nicht si-
cherheitstechnisch verwen-
den.
Blinkender Das Applikationsmodul des
Punkt Leistungsteils "PFA-..." 1auft.
buS Err Feldbusfehler * Prufen Sie die Feldbus-
verkabelung zur Uberge-
ordneten Steuerung.
* Prifen Sie die Feld-
busparametrierung des
Gerats und der Uberge-
ordneten Steuerung.
Inl Initialisierung: Es wird zu al-

len internen Komponenten ei-
ne Verbindung aufgebaut.

Nach einem Geratetausch
kann dies mehrere Minuten
dauern.

5
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Code

Bedeutung

Mogliche Ursache

MaBnahme

oFF

Der Wartungsschalter ist aus-
geschaltet.

Schalten Sie den Wartungs-
schalter ein.

Bei Geraten ohne Anschalt-
box:

Prifen Sie die DC-24-V-Ver-
kabelung und die Verkabe-
lung der Schalterriickmel-
dung.

OFL

Interner Kommunikationsfeh-
ler

Wahrend der Datensiche-
rung oder Wiederherstel-
lung einer Datensicherung:

Warten Sie ein paar Minuten,
bis die Anzeige sich andert.

Im normalen Betrieb:

* Trennen Sie das Gerat
fur mindestens 30 s von
der AC-400-V- und
DC-24-V-Versorgungs-
spannung.

e Starten Sie das Gerat
neu.

run

Verbindung wurde erfolgreich
hergestellt. Nach 3 s werden
die Status der Komponenten
oder der Applikation ange-
zeigt.

SF1

Kommunikationsfehler mit
dem Leistungsteil

Parameterkanal 2 nicht
aktiviert (P889)

¢ Handbetrieb nicht been-
det

» Parametersperre Leis-
tungsteil aktiviert (P803)

» Konfiguration im Applica-
tion Configurator nicht
vollstandig durchgeflhrt
oder geladen

« Aktivieren Sie Parameter-
kanal 2

* Handbetrieb aktivieren
und danach wieder deak-
tivieren

* Trennen Sie das Gerat
fur mindestens 30 s von
der AC-400-V- und
DC-24-V-Versorgungs-
spannung.

¢ Starten Sie das Gerat
neu.

SF2

Fehler in externer Peripherie

Prufen Sie die Verkabelung
der digitalen Ein- und Aus-
gange und der Anschlisse
des Kommunikationspakets.
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Code Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
SF3 Fehler beim Laden des Appli- | Nicht freigegebenes Applika- |+ Stellen Sie im Parameter
kationsmoduls tionsmodul geladen P802 "Werkseinstellung"
des Leistungsteils
"PFA-..." den Wert auf
"Auslieferungszustand".

* Laden Sie ein freigegebe-
nes Applikationsmodul in
das Leistungsteil "PFA-..."

SF10 Fehler bei Konfiguration mit | Konfiguration mit dem Appli- | SchlieBen Sie die Konfigura-
dem Application Configurator | cation Configurator nicht ab- |tion mit dem Application Con-
geschlossen figurator ab. Laden Sie diese
in das Gerat.
SF20 Fehler bei Datensicherung, Starten Sie die Datensiche-
Datensicherung auf SD-Spei- rung erneut.
cherkarte fehlgeschlagen
SF21 Fehler bei Datensicherung, | SD-Speicherkarte ist schreib- | Entsperren Sie die SD-Spei-
Datensicherung auf SD-Spei- | geschiitzt cherkarte.
cherkarte fehlgeschlagen
SF22 Fehler bei Datenriicksiche- Starten Sie die Datenriicksi-
rung, Datenrlcksicherung in cherung erneut.
das Gerat fehlgeschlagen
SF23 Fehler bei Datenricksiche- Reglersperre nicht gesetzt Versetzen Sie das Gerat in
rung, Datenrlcksicherung in einen der folgenden Zustan-
das Gerat fehlgeschlagen de:

* Reglersperre (A1.1)

» Sicher abgeschaltetes
Drehmoment (A1.U)

SF99 Interner Systemfehler
SF110 Fehler durch Uberlast Aktor- |Uberlast Aktorspannung Prifen Sie die Verkabelung
spannung der digitalen Ein- und Aus-
gange.
SF120 Fehler durch Uberlast Sen- | Uberlast Sensorspannung Prifen Sie die Verkabelung
sorspannung Gruppe 1 Gruppe 1 der digitalen Ein- und Aus-
gange.
SF121 Fehler durch Uberlast Sen- | Uberlast Sensorspannung Prifen Sie die Verkabelung

sorspannung Gruppe 2

Gruppe 2

der digitalen Ein- und Aus-
gange.

5
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Anschluss an das Ethernet-Netzwerk

Status-LEDs

Die Status-LED befinden sich auf der Service-Einheit des Gerats und zeigen die Feld-
bus- und Geratestatus an.

o )

MOVIPRO®
SERVICE
. @.
1954344587
[1] Status-LED S1, S2, S3
Status-LED S1 EtherNet/IP™ und Modbus/TCP
Zustand LED | Bedeutung
Aus Das Geréat besitzt noch keine IP-Parameter.
Blinkt Griin/ |Das Gerét fuhrt einen LED-Test durch.

Rot

Blinkt Griin | Es besteht keine steuernde I/O-Verbindung.

Leuchtet |Es besteht eine steuernde EtherNet/IP™-I/O-Verbindung.
Grin

Leuchtet Rot | Ein Konflikt bei der IP-Adressvergabe wurde erkannt. Ein anderer
Teilnehmer im Netzwerk verwendet die gleiche IP-Adresse.

Blinkt Rot | Die zuvor aufgebaute steuernde 1/0O-Verbindung befindet sich im
Timeout. Der Zustand wird durch Wiederanlaufen der Kommunikation
zurlickgesetzt.
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Status-LED S2

Status-LED S3

Installationshinweise

Anschluss an das Ethernet-Netzwerk

Zustand LED

Mégliche Ursache

MaBnahme

Blinkt Griin | Die Firmware der Kommunikati- -
ons- und Steuerungseinheit 1auft
ordnungsgeman.
Blinkt Griin/ | Datensicherung wird gerade er- -
Orange stellt/wiederhergestellt.
Leuchtet |Bootvorgang ist aktiv. -
Orange

Blinkt Orange

Firmware wird aktualisiert
oder

* Bootloader-Update erforder-
lich

Blinkt Rot

SD-Karte nicht gesteckt

» Dateisystem auf der SD-Karte
korrupt

* Bootvorgang ist fehlge-
schlagen

Schalten Sie das Gerat aus und
wieder ein. Wenn der Fehler wie-
derholt auftritt, wenden Sie sich
an den Service von
SEW-EURODRIVE.

Zustand LED

Mogliche Ursache

MaBRnahme

Leuchtet Das Anwenderprogramm lauft. -
Grin
Blinkt Griin |« Der Programmablauf ist ge- Starten Sie das Anwenderpro-
stoppt. gramm.
* Bootloader-Update erforder-
lich.
Aus Es ist kein Anwenderprogramm Laden Sie ein Anwenderpro-

geladen.

gramm in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit.

5
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Geratebeschreibungsdatei fiir EtherNet/IP™ (EDS-Datei)

6 Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Projektierung des EtherNet/IP™-
Masters (SPS) und zur Inbetriebnahme des Gerats flir den Feldbusbetrieb.

Voraussetzung flr die korrekte Projektierung und Inbetriebnahme sind:
» der korrekte Anschluss
+ die richtige Einstellung der IP-Adressparameter des Gerats (— & 29).

Die Projektierung wird an Beispielen naher erlautert. Die Beispiele sind mit der Pro-
grammiersoftware RSLogix 5000 der Firma Rockwell Automation durchgefiihrt.

6.1 Geratebeschreibungsdatei fur EtherNet/IP™ (EDS-Datei)

jde

ACHTUNG

Schaden am Gerat durch Fehlfunktionen aufgrund einer modifizierten Geratebe-
schreibungsdatei.

Beschadigung des Gerats.

« Andern oder erganzen Sie nicht die Eintrdge in der Geratebeschreibungsdatei.
Fir Fehlfunktionen des Gerats aufgrund einer modifizierten Geratebeschrei-
bungsdatei tbernimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung.

Fir den ordnungsgemalfen Betrieb des Gerats mit EtherNet/IP™-Schnittstelle ist fol-
gende Geratebeschreibungsdatei erforderlich:

* SEW MOVIPRO.eds

HINWEIS

Die aktuelle Version der Geratebeschreibungsdatei (EDS-Datei) fiir MOVIPRO® mit
EtherNet/IP™-Schnittstelle steht auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
— www.sew-eurodrive.com zum Download bereit.

6.2 Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

Die Vorgehensweise bei der Projektierung hangt von der Version der Programmier-
software RSLogix ab.

» Bis Version V19 kann die Geratebeschreibungsdatei nicht direkt verwendet wer-
den. Verwenden Sie in diesem Fall das allgemeine Gerat "GenericDevice" und
stellen Sie die Kommunikationseigenschaften manuell ein.

* Ab Version V20 verwenden Sie die Geratebeschreibungsdatei direkt.

40 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

6.2.1

Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

Mit RSLogix 5000 bis Version V19 projektieren

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung der Allen-Bradley-Steuerung Con-
trolLogix 1756-L61 mit RSLogix 5000, Version V19.

Far die

Ethernet-Kommunikation wird eine EtherNet/|IP™-Schnittstelle 1756-EN2TR

verwendet.

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie RSLogix 5000 und wahlen Sie die Ansicht "Controller Organi-

zer"

(Baumstruktur auf der linken Fensterhalfte).

2. Markieren Sie im Ordner "I/O Configuration" die EtherNet/IP™-Schnittstelle (hier
1756-EN2TR).

3. Wahlen Sie im Kontextmenl den Mentbefehl [New Module].

= Ein Modulkatalog wird angezeigt.

Select Module Type

Catalog | Module Discovery | Favorites

Clear Filters Show Filkers ¥

Catalog Mumber Description “endor Category
Datakdan 8000 Se... 1D Reader Cognex Corporation Cormmunication
Drivelogi®b 730 EL.. 10100 kMbps Ethermet Port on DrivelLo...  Allen-Bradley Communication
E1 Plus Electronic: Overload Relay Communicati...  Allen-Bradley Cormmunication
E121.. Flowserve 208 ac/ 240 ac/ 325 dc Reliance Electic CFl to Ethertet/AP
E141.. Flowserve 400 ac/ 480 ac/B50Nd: Reliance Electic DPI to EtherNet/P
E151.. Flowserve 600V ac/810Vdc Reliance Electic CFl to Ethertet/AP
EtherMet/P SoftLogikb800 EtherMet/IP Allen-Bradley Communication
ETHERMET-BRI... Generic EtherMet/IF CIP Eridge Allen-Bradley Cormmunication
ETHERMET-OD... Generic Ethermnet Module Allen-Bradley Communication
ETHERMET-PAM... EtherMet/IP Panelview Allen-Bradley Hedl
ETHERMET-5AF... Generic EtherMet/IP S afety Module Allen-Bradley Safety Other
L=34-AENWG 1734 Wireless Ethemet Adapter, Twist...  Prosoft Technology Cormmunication
INDSED Ethermet/IP - Scale Terminal ettler-Taledo Communication
IND780 Ethermet/IP - Scale Terminal ettler-Taledo Communication
In-Sight 1700 Seriez  Vizion System Cognex Corporation Cormmunication

217 of 217 Module Types Found Add to Favarites
[[] Close on Create

16756049803

4. Wahlen Sie in der Kategorie "Communication" den Eintrag "ETHERNET-MODU-

LE".
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

5. Kilicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

New Module
Type: ETHERMET-MODULE Generic Ethemet Module
Vendor: Alen-Bradley
Parent: Scanner
1] Name: MOVIPRO Connection Parameters
’ Assembly )
Description: Instance: Size:
Input: 173 16 = (8bit)
— [9]
Output: 163 16 = Bbit)
2 G Format:| Data - SINT n =
2] emm on'n. g ¥ Corfiguration; |1 0 = (Bbit)
Address / Host Name
[3] ®) P Address:
() Host Name:
[4] —— ] Open Module Properties oK =] Help
18014400474821899

6. Geben Sie in das Eingabefeld [1] den Namen der EtherNet/IP™-Schnittstelle ein,
unter dem die Daten in den Controller-Tags abgelegt werden.

7. Geben Sie in das Eingabefeld [3] die gewlinschte IP-Adresse der EtherNet/IP™-
Schnittstelle ein.

8. Wahlen Sie in der Auswabhlliste [2] als Datenformat den Eintrag "Data-INT" oder

"Data-SINT".

= Die Prozessdaten sind stets 16 Bit (INT) gro®. Die maximale Anzahl an Pro-
zessdaten betragt 120 (fir "Comm-Format" DATA-INT) oder 240 (fur "Comm-
Format" DATA-SINT).

9. Geben Sie in der Gruppe [5] folgende Anschlussparameter an:

Fensterelement Wert
Input Assembly Instance 173
Output Assembly Instance 163
Configuration Assembly Instance 1
Input Size 16
Output Size 16
Configuration Size 0

10. Aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

11. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.
(1]

|
B Module Pro
General | Connection | Madule Infa
[2] Requested Packet Interval (RPI: 100 Sms (1.0 3200.0 ms]

[T Inhibit Module

perties Report: Scanner (ETHERMET-MODULE 1.1)

[ tajor Fault On Controller IF Connection Fails Whils in Fun Mode

Usze Unizast Connection over Ethertet/IP

Mioduls Fault

Status: Offine Lok ][ cancel | appy

15115056395

12. Offnen Sie die Registerkarte [1].

13. Geben Sie in das Eingabefeld [2] die Zykluszeit (Datenrate) ein. Das Gerat unter-
stutzt eine Zykluszeit von minimal 4 ms. Langere Zykluszeiten sind problemlos
moglich.

14. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Das Gerat ist im Projekt aufgenommen und die Einstellungen sind Gibernommen.
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6.2.2 Mit RSLogix 5000 ab Version V20 projektieren

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung der Allen-Bradley-Steuerung Con-
trolLogix 1756-L71 mit Studio 5000 Logix Designer, Version V24 (bis Version V20:

RSLogix 5000).

Fir die Ethernet-Kommunikation wird eine EtherNet/IP™-Schnittstelle 1756-EN2TR

verwendet.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Starten Sie Studio 5000 Logix Designer und wahlen Sie die Ansicht "Controller Or-

ganizer" (Baumstruktur auf der linken Fensterhalfte).

2. Markieren Sie im Ordner "I/O Configuration" die EtherNet/IP™-Schnittstelle (hier

1756-EN2TR).

3. Wahlen Sie im Kontextmeni den Menlbefehl [New Module].

= Ein Modulkatalog wird angezeigt.

Select Module Type
Catalog | Module Discovery | Favorites
[1] —_ Enter Search Text for Module Thpe. Clear Filters Show Filters ¥
Catalog Number Description Vendor Category A
Liquiflo 2.0 Reliance Electric DPlto EtherMet/IP
MD&0D Reliance Electric MDIto EtherNet/1P
MDE5 Reliance Electric MDlto EtherNet/IP
SEW LT FE33A ABCC 2-Port M40 HMS Industrizl Metworks AB  Generic Device(keyable)
SEW CONTROLLER SEW Eurodrive GmbH Other
SEW-MOVIDRIVE-DFE32B SEW Eurodrive GmbH Other
SEW-GATEWAY-DFEI3E SEW Eurodrive GmbH Other
SEW-MOVIFIT-TECHNOLOGY SEW Eurodrive GmbH Other
SEW GATEWAY UFR41B SEW Eurodrive GmbH Other
[2
SEW MOVIFIT FDC SEW Eurodrive GmbH Other
SEW-GATEWAY-MFEG2A SEW Eurodrive GmbH Other
AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley Drive
AC Drive via 1203-EN1 Allen-Bradley Dirive v
443 of 443 Module Types Found Add ta Favorites
[[] Close on Create Create Close Help
' (3]
16759271947

4. Geben Sie im Suchfeld [1] "Movipro" ein und driicken Sie die <Enter>-Taste.
= Wenn die EDS-Datei ordnungsgemal installiert ist, wird das Gerat im Katalog

angezeigt.
5. Wahlen Sie den Eintrag "SEW MOVIPRO" [2].
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6.

18] —

[4]

Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

Klicken Sie auf die Schaltflache [Create] [3].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

(1] [2
I
C New Module “

General® | Connection | Module Info | Intemet Protocol | Port Configuration

Type: SEW MOVIPRO
Vendor: SEW Eurodrive GmbH

Parent: Scanner

Name: MOVIPRO Ethemet Address

Diescription: (_) Private Networkc:  192.168.1. =

(@) P Address:

() Host Name:

Module Definition
Revision: 1.001
Electronic Keying:  Compatible Module

Connections: Exclusive Owner Connection

Change ...

Status: Creating Cancel Help

16759276939

Geben Sie in das Eingabefeld [3] den Namen der EtherNet/IP™-Schnittstelle ein,
unter dem die Daten in den Controller-Tags abgelegt werden.

Geben Sie in das Eingabefeld [2] die gewlinschte IP-Adresse der EtherNet/
IP™-Schnittstelle ein.

Klicken Sie auf die Schaltflache [4].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

[ Maodule Definition ﬂ
Revision: 1 v 001 |5
Electronic Keying: Compatible Module W
Connections:
Name Size
Exclusive Owner Input: 120 Pl | SINT arra
- v
Conngction Output 120 PO
INT array
DINT array
REAL array

16759280651
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10. Wahlen Sie das Kommunikationsformat und die Anordnung der Prozessdaten.

= Sie koénnen bis zu 120 PI/PO (Prozesseingangsdaten-/Prozessausgangsdaten-
Worter) mit jeweils 16 Bit wahlen. Das Gerat verwendet normalerweise 8 PI/PO
zur Kommunikation mit dem internen Leistungsteil "PFA-..." und der SPS.
Durch die Auswahl des Datentyps SINT wird daher ein Datenarray mit 16 Byte
durch die Software erzeugt.

11. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Das vorhergehende Fenster wird angezeigt.
12. Offnen Sie die Registerkarte [1].
(1] [2] (3]

i New Mod|ile ﬂ

General* | Connection | Module Info | Intemet Protocol | Port Configurai|on

Reguested Packet Interval (RPI)

Name (ms) Input Type Input Trigger

Exclusive Owner Connection miﬂlo - 3200.0 Unicast w || Cyclic w

[ nhibit Module

[“IMajor Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode

Module Fault

Status: Creating Cancel Help
156117198347

13. Geben Sie in das Eingabefeld [2] die Zykluszeit (Datenrate) ein. Das Gerat unter-
stitzt eine Zykluszeit von minimal 4 ms. Langere Zykluszeiten sind problemlos
maoglich.

14. Wahlen Sie in der Auswahlliste [3] den Eingabetyp. In Abhangigkeit der Netzwerk-
konfiguration, ob z. B. ein redundanter Feldbusmaster oder ein HMI-Bediengerat
im Netzwerk eingebunden sind, kénnen Sie entweder "Unicast"- oder "Multicast"-
Verbindung wahlen.

15. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Das Geréat ist im Projekt aufgenommen und die Einstellungen sind Gibernommen.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

6.3
6.3.1

6.3.2

6.3.3

Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Device-Level-Ring-Topologie

Device-Level-Ring-Topologie

Beschreibung

jde

HINWEIS

Das Gerat unterstiitzt nur Announce-Telegramme. Auf dem Feldbus vorhandene Be-
acon-Telegramme werden vom Gerat ignoriert und nur weitergeleitet.

Bei der Verwendung von Device-Level-Ring-Topologie (DLR-Topologie) werden 2
neue Telegramme am Feldbus angezeigt. Um einzelne Fehlerstellen im Ring zu er-
kennen, kdnnen beide Telegramme verwendet werden.

* Die Announce-Telegramme werden zyklisch im Abstand von 1 s versendet.

Fur die Verarbeitung der Announce-Telegramme ist keine spezielle Hardware der
Ringbestandteile erforderlich.

Das Gerat unterstitzt nur Announce-Telegramme.

+ Die Beacon-Telegramme werden zyklisch im Abstand von 400 ys vom Ring-Su-
pervisor versendet.

Fir die Verarbeitung der Beacon-Telegramme ist eine spezielle Hardware der Ge-
rate im Ring erforderlich.

Die Beacon-Telegramme werden vom Gerat ignoriert und nur weitergeleitet.

Ringfehlererkennung

jde

Wenn die Beacon-Telegramme, die zum ersten Port des Ring-Supervisors gesendet
werden, nicht vom zweiten Port des Ring-Supervisors empfangen werden, erkennt der
Ring-Supervisor einen Ringfehler.

Wenn diese Telegramme nicht den gesamten Ring durchlaufen, sendet der Ring-Su-
pervisor ein azyklisches Announce-Telegramm. Dieses azyklische Announce-Tele-
gramm fuhrt zu einem Statuswechsel der EtherNet/IP™-Schnittstelle. Das Netz wird
somit automatisch wieder hergestellt.

HINWEIS

Verwenden Sie in einem DLR-Netz weniger als 50 Ringteilnehmer. Wenn Sie mehr
als 50 Ringteilnehmer in einem DLR-Netz verwenden, missen Sie Folgendes be-
ricksichtigen:

» Das Risiko ist hoher, dass im DLR-Netz mehrfache Fehler auftreten.
» Die Fehlerbehebungszeiten bei einem fehlerhaften DLR-Netz sind hdher.

- Wenn lhre Anwendung mehr als 50 Ringteilnehmer erfordert, empfiehlt Rockwell
Automation, die Ringteilnehmer in einzelne, aber miteinander verknipfte DRL-
Netze aufzuteilen."

1) Siehe Anwendungsleitfaden von Rockwell Automation "EtherNet/IP Embedded Switch Technology — Li-
near and Device-level Ring Topologies", Appendix A

Ringfehlerbehebung

Wenn eine einzelne Fehlerstelle im Ring einen Fehler verursacht und die Behebung
dieses Fehlers langer dauert als die Zeit fir den Feldbus-Timeout, kdnnen Sie die
Feldbus-Zeitliberschreitung (Timeout-Zeit) durch Erhéhen der Zykluszeit verlangern.

6

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 47



Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Anforderungen fir den Feldbusbetrieb

Die Timeout-Zeit des Gerats wird folgendermallen berechnet:

TTimeout = RPIx32

Trmeout  Timeout-Zeit (Feldbus-Zeitliberschreitung) in ms

RPI Zykluszeit RPI (Requested Packet Interval) in ms

Das Geréat unterstiitzt eine Zykluszeit von minimal 4 ms.
Die minimale Timeout-Zeit des Feldbusses betragt somit 128 ms (4 x 32).

6.3.4 Hardware- und Softwarekonfigurationen

jde

Fir die Konfiguration eines DLR-Netzes missen Sie keine speziellen Einstellungen in
der EtherNet/IP™-Schnittstelle vornehmen. Alle Konfigurationen finden im Ring-Su-
pervisor statt.

HINWEIS

Informationen zu der Konfiguration finden Sie im Anwendungsleitfaden von Rockwell
Automation "EtherNet/IP Embedded Switch Technology — Linear and Device-level
Ring Topologies", den die Firma auf ihrer Homepage zur Verfiigung stellt.

6.4 Anforderungen fiir den Feldbusbetrieb

Voraussetzung fur den Feldbusbetrieb ist eine korrekte Inbetriebnahme des Geréats.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Parametrierung" (— B 155).
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6.5
6.5.1

Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™ 6
Projektierungsbeispiele

Projektierungsbeispiele

MOVIPRO® als Positionierantrieb — Prozessdatenaustausch projektieren

jde

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Prozessdatenaustauschs zwi-
schen einem EtherNet/IP™-Master (SPS) und MOVIPRO® als Positionierantrieb in
Studio 5000 Logix Designer.

HINWEIS

Diese Beschreibung gilt fir alle Versionen der Programmiersoftware der Firma Rock-
well Automation (RSLogix 5000, ab Version 20: Studio 5000 Logix Designer).

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.
3.

5.

Nehmen Sie das Gerat in Betrieb (— E 25).
Stellen Sie die IP-Adressparameter des Gerats ein (— B 29).

Fagen Sie in Studio 5000 Logix Designer das Gerat in die Konfiguration fur das "I/
O Configuration" ein (— B 40).

Erstellen Sie einen benutzerdefinierten Datentyp. Damit kdnnen Sie die Prozess-
daten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Datenelemente vereinfa-
chen.

b Data Type: MOVIPRO_PosCtrl_Data
Marne: MOVIPRO_PosCtrl_Data
Description:
Members:
Marme Data Type Description
- N MOWVIPRO_EPI
#

Status_Controller - INT
Digital_Input - INT
Pl - INT]E]

- OUT MOVIPRO_BPO

#

Cantral_Contraoller - INT
Digital_Output - INT
PO - INTfE]

Add Member...

9007201222207371

= In diesem Beispiel wird eine Datenstruktur mit 8 Prozesseingangsdaten-Worter
(PI) und 8 Prozessausgangsdaten-Worter (PO) angelegt.

= Mithilfe des angelegten Datentyps kénnen Sie auf die Prozessdaten-Schnitt-
stelle mit aussagekraftigen Variablennamen zugreifen.

Um den Prozessdatenaustausch zwischen dem Gerat und der SPS zu ermdgli-
chen, fugen Sie am Anfang der MainRoutine CPS-Befehle ein. Die Langenbe-
zeichnungen in den CPS-Befehlen hdngen vom Datentyp des Ziels ab.

= Wahrend des Kopierens der Daten in die benutzerdefinierte Datenstruktur (von
der SPS zum Gerét) werden die Werte einer Struktur kopiert.

= Wahrend des Kopierens der Daten von der benutzerdefinierten Datenstruktur
zu den Ausgangsdaten (vom Gerat zur SPS) werden 16 Byte (SINT) kopiert.
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Process data from drive
CPS-

0 Synchronous Copy File —
Source MOVIPRO:1Data[0]
Dest MOWVIPRO_PosCirlIN
Length 1

Process data to drive

CPS

1 Synchronous Copy File —
Source MOWIPRO_PosCirlOUT
Dest MOVIPRO:O.Data[0]
Length 18
16760603787
6. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die SPS.
7. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
Name =z| ¢ | Usage | Value | Force® | Style | Data Type I Description
—-MOVIPRO_nCtd Local | IS I | MOVIFRO_PosCtd_Da
—-MOVIPRO_nCtd IN | I I R MOVIFRO_BPI
+/-MOVIPRO_nCtd.IN Status_Cortroller 1640000 Hese |INT Status word controller section
+-MOVIPRO _nCid IM.Digital _lnput 1640000 Hex |INT Digital Inputs
—/-MOVIPRO_nCtd.IN.PI oo} | [awu] [Hex |INTIE] Process data from...
+|-MOVIPRO_nCid.IN.PI[O] 1640000 Hex |INT Process data from...
+/-MOVIPRO_nCtd.IN.PI[1] 1640000 Hese |INT Process data from. ..
+-MOVIPRO_nCir.IN.PI[Z] 1640000 Hex |INT Process data from...
+/-MOVIPRO_nCtd.IN.PI[3] 1640000 Hese |INT Process data from. ..
+|-MOVIPRO_nCir.IN.PI[4] 1640000 Hex |INT Process data from...
+/-MOVIPRO_nCtr.IN.PI[5] 1640000 Hese |INT Process data from. ..
—-MOVIPRO_nCtd OUT | I I R MOVIFRO_8PO
+/-MOVIPRO_nCtd . OUT Control_Control 1640000 Hese |INT Control word controller section
+-MOVIPRO _nCid OUT Digital _Output 1640000 Hex |INT Digital outputs
—-MOVIPRO_nCtd . QUT PO oo} | [awu] [Hex |INTIE] Process data to power section
+-MOVIPRO_nCid . OUT . PO[D] 1640000 Hex |INT Process data to power section
+/-MOVIPRO_nCtd OUT PO[1] 1640000 Hese |INT Process data to power section
+/-MOVIPRO_nCtd OUT PO[2] 1640000 Hese |INT Process data to power section
+-MOVIPRO_nCid . OUT PO[3] 1640000 Hex |INT Process data to power section
+/-MOVIPRO_nCtd OUT PO[4] 1640000 Hese |INT Process data to power section
+-MOVIPRO_nCid .OUT . PO[S] 1640000 Hex |INT Process data to power section
18014400477830667

8. Prifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten Ubereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio oder im
Feldbusmonitor des jeweiligen Applikationsmoduls angezeigt werden.
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MOVIPRO® als drehzahlgeregelter Antrieb — Prozessdatenaustausch projektieren

[ 0

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Prozessdatenaustauschs zwi-
schen einem EtherNet/IP™-Master (SPS) und MOVIPROQOP® als drehzahlgeregelten An-
trieb in Studio 5000 Logix Designer.

HINWEIS

Diese Beschreibung gilt fiir alle Versionen der Programmiersoftware der Firma Rock-
well Automation (RSLogix 5000, ab Version 20: Studio 5000 Logix Designer).

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Nehmen Sie das Gerat als drehzahlgeregelter Antrieb in Betrieb (— B 25). Bei
dieser Konfiguration wird kein Applikationsmodul verwendet.

Stellen Sie die IP-Adressparameter des Gerats ein (— B 29).

Flgen Sie in Studio 5000 Logix Designer das Gerat in die Konfiguration fir das "I/
O Configuration" mit 5 Prozessdatenwortern ein (— B 41).

4. Erstellen Sie einen benutzerdefinierten Datentyp. Damit kénnen Sie die Prozess-
daten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Datenelemente vereinfa-
chen.

b Data Type: MOVIPRO_nCtrl_Data
Marme: MOWVIPRO_nCtrl_Data
Description:
Members:
Mame Data Type Description
+ IN MOVIPRO_5PI
L

Status_Contraller - INT
Digital_Input - INT
Pl - INT[H

-~ OUT MOVIPRO_SPC

*

Control_Controller - INT
Digital_Output - INT
PO - INT[H

Add Member...

9007201224042635

5. Geben Sie im Eingabefeld "Description" die Beschreibung der Funktion vom Gerat
und internen Leistungsteil "PFA-..." ein.
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6. Um den Prozessdatenaustausch zwischen dem Gerat und der SPS zu ermdgli-
chen, fliigen Sie in der MainRoutine die entsprechenden CPS-Befehle ein. Achten
Sie darauf, dass die eingefligte CPS-Befehle die ganze Struktur und nicht nur
einen einzelnen Datenwert kopieren.

Process data from drive
l""PE‘

0 Synchronous Copy File —
Source MOVIPRO:1Data[0]
Dest MOWVIPRO_PosCirlIN
Length 1

Process data to drive

1 Synchronous EI‘.jUpy File —
Source MOWIPRO_PosCirlOUT
Dest MOVIPRO:0.Data[0]
Length 18
16760603787
7. Speichern Sie das Projekt und Gbertragen Sie es an die SPS.
8. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
M ame [ IVaIue * I Style |Data Type D ezcription
= MOVIPRO_2 | ...} 'SEW_MOVIPRO_n_Ctl
—MOVIPRO_2FI e _5_words hom MOVIFRO
r+ MOVIFRO_2.FI. n:trl w1 | legoooo|Hes INT Status MOVIPRO
[+ MOVIPRO_2PLet w2 | 16§0000 Hex |INT 12 Dig. Input
+ MDVIF’HD 2PI drwe w1 16#0507 Hex INT PI1 Status from Drive
| r-i- HMOVIPRD_Z FI. drwe w2 1a#1000 |Hex IMNT Fl2 Speed from Drive
i |+‘ MOYIPRO_2.Pl.dive_w3 | 16#0400 |Hex INT P13 Current from Drive
—-MOVIPRO_2. PO Prareh _5 waords ta MOWIPROD
'+ ~MOVIPRO_2.PO.ctrl_ w'l 1640000 |Hex IMT Control MOVIPRO
+ MDVIEE!Q 2__F'E_-::tr| e 71167#701:100 Hex INT 4 Dig. DuEuL
'+ MOVIPRO_2.PO.drive_w1| 16400068 |Hex IMT PO Conrtolw, to Drive
.+ IMOVIPRO_2.PO.dive_w2| 1641000 Hex IMT PO2 Speed to Drive
|+ HMOVIPRD_2 PO drive_w3| 1e#0800|Hex INT P03 Ramp to Drive
18014400478786059

= Die Istwerte des Gerats kdnnen gelesen und die Sollwerte vorgegeben werden.
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6.5.3 Zugriff auf Gerateparameter mit RSLogix 5000

Die Vorgehensweise bei dem Zugriff auf die Gerateparameter hangt von der Version
der Programmiersoftware RSLogix 5000 und der Firmwareversion des Gerats (Unter-
stitzung der DLR-Topologie) ab.

RSLogix 5000 bis Version | RSLogix 5000 ab Version V20
V19
Service
DLR-Unter- keine DLR- DLR-Unter- keine DLR-
stiitzung Unterstiitzung stiitzung Unterstiitzung
GetAttributeSingle
X X - X
SetAttributeSingle
Custom - - X -

Einen busunabhangigen Zugang zu allen Gerateparametern ist mit dem 12-Byte-
MOVILINK®-Parameterkanal madglich. Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal be-
steht aus den folgenden Elementen:

Index Data Subindex Reserved Subaddress 1 | Subchannel 1 | Subaddress 2 | Subchannel 2

15214071179

Beim MOVIPRO® mit EtherNet/IP™-Schnittstelle werden die Routing-Informationen
Subaddress 1 und Subchannel 1 verwendet. Ein Gerateparameter kann nur mit Index
und Subindex angesprochen werden. Die Routing-Informationen Subaddress 2 und
Subchannel 2 werden nicht verwendet.

Geben Sie fir die Routing-Informationen folgenden Werte ein:

Routing-Information Wert
Steuerelektronik/Feldbus |internes Leistungsteil "PFA-..."
Subaddress 1 0 20
Subchannel 1 0
Subaddress 2 0
Subchannel 2 0
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Zugriff auf Gerateparameter ohne DLR-Unterstiitzung mit RSLogix 5000 bis Version V19

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Lese- und Schreibzugriffs auf
die Gerateparameter mit RSLogix 5000, Version V19.

Parameter lesen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "SEW_Parameter_Channel". Damit
kénnen Sie die Prozessdaten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Da-
tenelemente vereinfachen.

i Um einen ordnungsgemafien Betrieb des Parameterkanals sicherzustellen, dndern
Sie nicht die Reihenfolge der Variablen. Auch die Datentypen missen der Abbildung
entsprechen.

MName: SEW_ParameterChannel Data Type Size: 12 bytes
Description:
Members:

Name Data Type Descripticn

Index INT Index of parameter

Data_LOW INT Low word for data

Data_HIGH INT High word for Data

Sublndex SINT Sublndex of parameter

Reserved SINT

Subhddressl SINT Routing information: SubAddress 1

SubChannell SINT Routing information: SubChannel 1

Subhddress? SINT Routing information: SubAddress| 2

SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2

[ ok | [ Cancel || Appl
9007214912527883

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Name Datenstruktur

ReadParameter MESSAGE

ReadParameterRequest SEW_Parameter_Channel

ReadParameterResponse SEW_Parameter_Channel

ReadParameterStart BOOL
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3. Um den Lesebefehl ausfiihren zu kdnnen, passen Sie das Programm der SPS fol-

gendermalden an:

ReadParameterStart e
1 F Message CER
Mezzage Cortrol ReadParameter D 0 Ol 3 —
LR —
18014399382395787

4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache | ...
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

Message Configurati .‘ - ReadParameter

(1

Conﬁguralionl Communicationl Taqg I

2] Message Type: -
[3] _?z'rjveifze |Get Attribute Single ﬂ Source Element: IFIeadParamelerFlequ vll
Source Length: |1 2 3: [Bytes]
Service .
Code: Ie (Hex] Class: I7 (Hex) Destination |HeadPalamelerHesp L"
Instance: |1 Atllibute:|4 [Hex]
= = Mew Tag... I

9007200127693963

5. Wahlen Sie in der Auswahlliste [2] die Einstellung "CIP Generic".

6. Legen Sie die folgenden Einstellungen in der vorgegebenen Reihenfolge fest:

= Die Einstellung fiir die Auswahlliste [3] stellt sich nach Bestatigung der Einga-
ben automatisch auf "Get Attribute Single" ein.

Fensterelement

Einstellung/Wert

Source Element

ReadParameterRequest.Index

Source Lenght (Bytes)

12

Destination ReadParameterResponse.Index
Service Code (Hex) e
Class (Hex) 7
Instance 1
Attribute (Hex) 4
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7. Offnen Sie die Registerkarte [1].
11

I | -
Configuration | Communication | Tag |

&) Path: Browse.., | [2
M Message Path Browser
Broadcast:
Path: |MOVIPRO |
Cammunication Method MOVIPRD
CIP CH+ Cha
CIP With h = S 1/0 Configuration
Source D EI- 1756 Backplane, 1756-47
o ﬁ [0] 1756-LE15 MOYIPRO_Daku
[3] M Cormected B [111756-L5P MOVIPRO_Daku:Partner
= ﬂ [211756-EMBT f4 Scanner
=% Ethemet
o Bl 179BENBT/A Scanner
o W ETHERNET-MODULE MOWVIPRO

18014400479917579
8. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Ein Modulmanager wird angezeigt.

9. Wabhlen Sie unter "I/O Configuration" > "Ethernet" das Zielgerat, mit dem Sie die
Kommunikation aufbauen méchten.

10. Aktivieren Sie nicht das Kontrolifeld [3]. Sowohl die SPS als auch das Gerat las-
sen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.
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11. Speichern Sie das Projekt und Uibertragen Sie es an die SPS.
12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

Mame =g|% | Value € | Force Mask & | Style Data Type
ReadParameter_Start — Decimal |BOOL
—|-ReadParameter_Response [ou.] f---1 SEW_ParameterC...
+|-ReadParameter_Response. Index 8517 Decimal  |INT
+/-ReadParameter_Response.Data_LOW f”"‘f—Hﬁ’\ Decimal  |INT
+ ReadParameter_Hesponse.Data_HIGH\-.._____ __4_;5__,/ Decimal  |INT
+| ReadParameter_Response. Sublndex ] Decimal  |SINT
- | '+ ReadParameter_Response.Reserved ] Decimal | SINT
+| ReadParameter_Response. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Response.SubChannel1 3 Decimal | SINT
+| ReadParameter_Response. SubAddress2 ] Decimal  |SINT
+/-ReadParameter_Response SubChannel2 ] Decimal  |SINT
~ ||=/ ReadParameter_Request [oual [oual SEW_ParameterC...
+/-ReadParameter_Request.Index _% 8517 Decimal  |INT
+ -ReadParameter_Regquest.Data_LOW i] Decimal  |INT
- | |+ ReadParameter_Request.Data_HIGH i Decimal  |INT
+|-ReadParameter_Reguest. Sublndex i Decimal  |SINT
+/ ReadParameter_Regquest. Reserved ] Decimal  |SINT
+| ReadParameter_Request. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubChannel1 :t 3 Decimal | SINT
+/ -ReadParameter_Request.SubAddress2 ] Decimal | SINT
+ ReadParameter_Request.SubChannel2 | ———84_ Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Data ‘ 3000000 ) Decimal  |DINT
__ |+ ReadParameter | Io..] MESSAGE
19132371595
Controller-Tag Wert
ReadParameterStart 1
ReadParameterRequest.Index Index des zu lesenden Parameters
ReadParameter_Request.SubAddress 1 20
ReadParameter_Request.SubChannel 1
ReadParameter_Request.SubAddress 2
ReadParameter_Request.SubChannel 2

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
= Der Lesebefehl wird einmal ausgefiihrt.

= Wenn der Lesebefehl beantwortet wird, zeigt der Controller-Tag "ReadParame-
terResponse.Index" den gelesenen Index. Der Controller-Tag "ReadParameter-
Response.Data" enthalt die gelesenen Daten.

= In diesem Beispiel wird der Wert (3000 min™") des Parameters P302 Maximal-
drehzahl (Index 8517.0) ausgelesen.
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14. Priifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten (bereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt
werden.

E MOVIPRO® PFA-ParametersMotorparameter\Begrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [14min] 30.0

301 Minimaldrehzahl 1 [14min] 15.0
302 Marimaldrehzahl 1 [14min] 3000.0
303 Stromgrenze 1 [%In] 156
304 Drehmomentarenze [%n] 0

17894369291

= Wenn Sie mit der Maus Uber die Parameter fahren, zeigt der Tooltip den Index,
Subindex, Faktor usw. des Parameters.

Parameter schreiben
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "SEW_Parameter_Channel". Damit
kénnen Sie die Prozessdaten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Da-
tenelemente vereinfachen.

HINWEIS

Um einen ordnungsgemalien Betrieb des Parameterkanals sicherzustellen, dndern
Sie nicht die Reihenfolge der Variablen. Auch die Datentypen missen der Abbildung

jde

entsprechen.
Mame: SEW_ParameterChannel Data Type Size: 12 bytes
Description:
Members:
Name Data Type Description
Index INT Index of parameter
Data_LOW INT Low word for data
Data_HIGH IMNT High word for Data
Sublndex SINT Sublndex of parameter
Reserved SINT
SubAddressi SINT Routing information: SubAddress 1
SubChannell SINT Routing information: SubChannel 1
SubAddress2 SINT Routing information: SubAddress| 2
SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2
[ ok | [ Concel | | Appl

9007214912527883

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:
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Name Datenstruktur
WriteParameter MESSAGE
WriteParameterRequest SEW_Parameter_Channel
WriteParameterResponse SEW_Parameter_Channel
WriteParameterStart BOOL

3. Um den Schreibbefehl ausfihren zu kénnen, passen Sie das Programm der SPS
folgendermalen an:

WiriteParameterStart =G
1 F Message =L
Message Control WiiteParameter | .. | HDMN 33—
—CER—
18014399382579339
4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache |-.-..
= Folgendes Fenster wird angezeigt.
[1]
‘ on - WriteParameter x|
Conﬁgurationﬂ Commurication| Tag |
(2 Meszage Type: “CIP Generic j
(3] Service i i Source Element:  |"WriteParameterRe
- k=1 5 Ju -
Tupe: “Set Attribute Single J | J
Source Lenath: 12 B [Bytes]
Service .
Cakes “m (Hex] Class: “? (Hex) Destination |WrileParameterFIesp j
Instance: “2 Attrd_:ute:ﬂd [Hex) New Tag... |

9007200845377675
5. Wahlen Sie in der Auswahlliste [2] die Einstellung "CIP Generic".
6. Legen Sie die folgenden Einstellungen in der vorgegebenen Reihenfolge fest:

= Die Einstellung fir die Auswahlliste [3] stellt sich nach Bestatigung der Einga-
ben automatisch auf "SetAttributeSingle" ein.

Fensterelement Einstellung/Wert
Source Element WriteParameterRequest.Index
Source Lenght (Bytes) 12

Destination WriteParameterResponse.Index
Service Code (Hex) 10

Class (Hex) 7

Instance 2

Attribute (Hex) 4
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7. Offnen Sie die Registerkarte [1].

(3]

(1]

| ——
Message Configura un - WriteParameter - B]

Configuration | Communication |Tag |

® Path:

Broadcast:

Communication Method
CIP DH+ Chan

CIP Wwith

s . Saur
Source [0

"] Connected

Browse... | [2]
M Message Path Browser E|
Path: |MOVIPRO |
MOWIPRO
= 3 1/0 Configuration
=3 1756 Backplane, 1756-47
89 [0]1756-L615 MOVIPRO_Daoku
8 [1]1796-LSP MOVIPRO_Dokuw Partner
=5 ﬂ [2] 1756-EMBT /A Scanner
=& Ethemet
) 175E-ENBT /A Scanner
ol E THERNE T-MODULE MOVIPROD
16761643403

8. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Ein Modulmanager wird angezeigt.

9. Wabhlen Sie unter "I/O Configuration" > "Ethernet" das Zielgerat, mit dem Sie die
Kommunikation aufbauen méchten.

10. Aktivieren Sie nicht das Kontrolifeld [3]. Sowohl die SPS als auch das Gerat las-
sen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.
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11. Speichern Sie das Projekt und Uibertragen Sie es an die SPS.

12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

MName = |7 |Value  *|Force Mask € | Style Data Type
WriteParameter_Start H 1] Decimal  [BOOL
— ‘WriteParameter_Response ool pp—— SEW_ParameterC. ..
+-‘WriteParameter_Response.Index g2517 Decimal  [INT
+| WriteParameter_Response.Data_LOW {"rlﬁ#cﬁcﬂ \ Hex INT
+|-WriteParameter_Response Data_HIGH \4_6#0023 / Hex INT
+| WriteParameter_Response. Sublndex ] Decimal  |SINT
+| WriteParameter_Response.Reserved i Decimal  |SINT
+| WiiteParameter_Response. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ‘WriteParameter_Response.SubChannel1 3 Decimal  |SINT
+/ WriteParameter_Response.SubAddress2 ] Decimal  |SINT
+/-WriteParameter_Response. SubChannel2 0 Decimal  |SINT
—| WriteParameter_Regquest ey e ] SEW_ParameterC...
-+ ‘WriteParameter_Request.Index —? 8517 Decimal  [INT
+|-Wite Parameter_Request.Data_LOW " 164cécl \ Hex INT
+| WriteParameter_Request.Data_HIGH \«.__&E#DDEE / Hex INT
+/-WriteParameter_Reguest.Sublndex ] Decimal  |SINT
+| WriteParameter_Request. Reserved i Decimal  |SINT
+| - WriteParameter_Reguest SubAddress1 | 20 Decimal  |SINT
+|-WriteParameter_Request. SubChannel1 3 3 Decimal  |SINT
+-WriteParameter_Request.SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+ - WriteParameter_Request.SubChannel2 0 Decimal  |SINT
+/-WriteParameter_Data %GDODO Decimal  |DINT

19132375179

Controller-Tag

Wert

WriteParameterStart

1

WriteParameterRequest.Index

Index des Parameters, der beschrieben
werden soll.

WriteParameterRequest.Data

Wert, der in den Parameter geschrieben

werden soll.
WriteParameter_Request.SubAddress 1 20
WriteParameter_Request.SubChannel 1 3
WriteParameter_Request.SubAddress 2
WriteParameter_Request.SubChannel 2 0

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
= Der Schreibbefehl wird einmal ausgefiihrt.

= Wenn der Schreibbefehl beantwortet wird, zeigt der Controller-Tag "WritePara-
meter-Response.Index" den geschriebenen Index. Der Controller-Tag "Write-

ParameterResponse.Data" enthalt die geschriebenen Daten.

= In diesem Beispiel wird der Parameter P302 Maximaldrehzahl! auf 3000 min™

eingestellt.

6
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14. Priifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten (bereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt
werden.

E MOVIPRO® PFA-ParametersMotorparameter\Begrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [14min] 30.0
301 Minimaldrehzahl 1 [14min] 15.0
302 Marimaldrehzahl 1 [14min] 3000.0
303 Stromgrenze 1 [%In] 156

304 Drehmomentarenze [%n] 0

17894369291

= Wenn Sie mit der Maus Uber die Parameter fahren, zeigt der Tooltip den Index,
Subindex, Faktor usw. des Parameters.

Zugriff auf Gerateparameter mit DLR-Unterstiitzung mit RSLogix 5000 ab Version V20

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Lese- und Schreibzugriffs auf
die Gerateparameter mit Studio 5000 Logix Designer, Version V24 (bis Version V20:
RSLogix 5000).

Auf die Gerateparameter kdnnen Sie folgendermalien zugreifen:
+ Uber den 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal in Prozessdaten
» Uber den CIP-Nachrichtendienst

Der Zugriff ist mit allen Gerateversionen maglich.

HINWEIS

Dieses Kapitel beschreibt den Zugriff auf die Gerateparameter Uber den CIP-Nach-
richtendienst. Informationen fiir den Zugriff Giber den 12-Byte-MOVILINK®-Parameter-
kanal finden Sie im Handbuch "Application Configurator fir CCU".

jde
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Parameter lesen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "SEW_ParameterChannel". Damit
kénnen Sie die Prozessdaten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Da-
tenelemente vereinfachen.

i Um einen ordnungsgemalen Betrieb des Parameterkanals sicherzustellen, andern
Sie nicht die Reihenfolge der Variablen. Auch die Datentypen missen der Abbildung
entsprechen.

Name: SEW_ParameterChannel Data Type Size: 12 bytes
Description:
Members:

MName Data Type Description

Index INT Index of parameter

Data_LOW INT Low word for data

Data_HIGH INT High word for Data

Sublndex SINT Sublndex of parameter

Reserved SINT

SubAddress1 SINT Routing information: SubAddress 1

SubChannell SINT Routing information: SubChannel 1

SubAddress2 SINT Routing information: SubAddress| 2

SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2

[ ok | [ Cancel || Apply
9007214470249995

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Name Datenstruktur

ReadParameter_Start BOOL

ReadParameter_Response SEW_ParameterChannel

ReadParameter_Request SEW_ParameterChannel

ReadParameter_Data DINT

ReadParameter MESSAGE

3. Um den Lesebefehl ausfiihren zu kénnen, passen Sie das Programm der SPS fol-
gendermalden an:

ReadParameter_Start MG
JE Message HCEN
Meszage Control v | HODM
. ER>—
9007214470308491

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 63



6 Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierungsbeispiele

4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache |- .
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

(1]
|

Message Configuration - ReadParameter “
Configuration | Communication | Tag
Message Type: CIP Generic v
Service | custom w| SourceElement: | ReadParameter_Req
Type:
Source Length: 12 2 {(Bytes)
Service .
Code: 34 (Hex) Class: | 65 (Hex) Destination ReadParameter_Res|
) Element:
Instance: | 0 Attribute: | 0 (Hex) New Tag...
) Enable ) Enable Waiting i) Start i) Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [ Timed Out «
Emor Path:
Ermor Text:
Abbrechen Ubemehmen Hilfe:
156215569931

5. Legen Sie die folgenden Einstellungen in der vorgegebenen Reihenfolge fest:

Fensterelement Einstellung/Wert
Source Element ReadParameter_Request.Index
Source Lenght (Bytes) 12

Destination Element ReadParameter_Response.Index
Service Code (Hex) 34

Class (Hex) 65

Instance

Attribute (Hex)
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6. Offnen Sie die Registerkarte [1].
(11

Message Configuration - ReadParameter

Configuration | Commurication | Tag

@ Path:

Browse

[2

Broadcast:

Communication Metho

Message Path Browser

Path: |MOVIFRO
MOVIPRO

16998405/DE — 12/2016

®ClP DH-+
=53 140 Corfiguration
P £ 1756 Backplane, 1756-A7
tff [0] 1756-L71 MOVIPRO_Doku
[8] — | Connected = B [1]1756-EN2TR Scanner
@5 Ethemet
- f] 1756-EN2TR Scanner

013500650007 HOVIPRO|
16761256459
7. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Ein Modulmanager wird angezeigt.

8. Wahlen Sie unter "lI/O Configuration” > "Ethernet" das Zielgerat, mit dem Sie die
Kommunikation aufbauen méchten.

9. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die SPS als auch das Gerat las-
sen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

10. Figen Sie in das Programm der SPS folgenden zusatzlichen "COP"-Befehl ein.
Der "COP"-Befehl kopiert die beiden INT-Variablen "ReadParameter_Request.Da-
ta_LOW" und "ReadParameter_Request.Data_HIGH" in eine einzelne DINT-Varia-
ble "ReadParameter_Data":

ReadParameter_Start WSG
JE Message - EN+—
Mezzage Control ReadParameter [..| H{DMI—
—ER>—
ReadParameter.DN COP.
JE Copy File —
Source ReadParameter_Response.Data_LOW
Dest ReadParameter_Data
Length 1
9007214470315787

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 65



6 Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierungsbeispiele

11. Speichern Sie das Projekt und Uibertragen Sie es an die SPS.

12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

Mame -3| =7 | Value € | Force Mask & | Style Data Type
ReadParameter_Start — Decimal |BOOL

—-ReadParameter_Response [oua] f---1 SEW_ParameterC...
+|-ReadParameter_Response. Index 8517 Decimal  |INT
+/-ReadParameter_Response.Data_LOW f""ﬁ—mﬁ\ Decimal  |INT
+ HeadF‘arameter_F{esponse.Data_HIGH""*-E____ _i;i__,/ Decimal ~ [INT
+| ReadParameter_Response. Sublndex ] Decimal  |SINT

- | '+ ReadParameter_Response.Reserved ] Decimal | SINT

+| ReadParameter_Response. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Response.SubChannel1 3 Decimal | SINT
+| ReadParameter_Response. SubAddress2 ] Decimal  |SINT
+/-ReadParameter_Response SubChannel2 ] Decimal  |SINT

~ ||=/ ReadParameter_Request [oual [oual SEW_ParameterC...
+/-ReadParameter_Request.Index g% 8517 Decimal  |INT
+ ReadParameter_Request.Data_LOW i] Decimal  |INT

- | |+ ReadParameter_Request.Data_HIGH ] Decimal  [INT
+|-ReadParameter_Reguest. Sublndex i Decimal  |SINT
+/-ReadParameter_Regquest. Reserved ] Decimal  |SINT
+| ReadParameter_Request. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubChannel1 :t 3 Decimal | SINT
+/ -ReadParameter_Request.SubAddress2 ] Decimal | SINT
+ ReadParameter_Request.SubChannel2 | ———84_ Decimal  |SINT

+-ReadParameter_Data ‘ 3000000 ) Decimal  |DINT
__ |+ ReadParameter | Io..] MESSAGE
19132371595
Controller-Tag Wert

ReadParameter_Start

1

ReadParameter_Request.Index

Index des zu lesenden Parameters

ReadParameter_Request.SubAddress 1

20

ReadParameter_Request.SubChannel 1

ReadParameter_Request.SubAddress 2

ReadParameter_Request.SubChannel 2

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
= Der Lesebefehl wird einmal ausgefiihrt.

= Wenn der Lesebefehl beantwortet wird, zeigt der Controller-Tag "ReadParame-
ter_Response.Index" den gelesenen Index. Die Controller-Tags "ReadParame-
ter_Response.Data_LOW" und "ReadParameter Response.Data_HIGH" ent-
halten das Low-Wort und High-Wort der gelesenen Daten. Die tatsachlichen

Daten zeigt der Controller-Tag "ReadParameterResponse.Data".

= In diesem Beispiel wird der Wert (3000 min™") des Parameters P302 Maximal-

drehzahl (Index 8517.0) ausgelesen.
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14. Priifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten (bereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt
werden.

E MOVIPRO® PFA-ParametersMotorparameter\Begrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [14min] 30.0

301 Minimaldrehzahl 1 [14min] 15.0
302 Marimaldrehzahl 1 [14min] 3000.0
303 Stromgrenze 1 [%In] 156
304 Drehmomentarenze [%n] 0

17894369291

= Wenn Sie mit der Maus Uber die Parameter fahren, zeigt der Tooltip den Index,
Subindex, Faktor usw. des Parameters.

Parameter schreiben
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "SEW_ParameterChannel". Damit
kénnen Sie die Prozessdaten in einer Struktur ordnen und den Zugriff auf die Da-
tenelemente vereinfachen.

HINWEIS

Um einen ordnungsgemalien Betrieb des Parameterkanals sicherzustellen, dndern
Sie nicht die Reihenfolge der Variablen. Auch die Datentypen missen der Abbildung

jde

entsprechen.
Name: SEW_ParameterChannel Data Type Size: 12 bytes
Description:
Members:
MName Data Type Description
Index INT Index of parameter
Data_LOW INT Low word for data
Data_HIGH INT High word for Data
Sublndex SINT Sublndex of parameter
Reserved SINT
SubAddress1 SINT Routing information: SubAddress 1
SubChannell SINT Routing information: SubChannel 1
SubAddress2 SINT Routing information: SubAddress| 2
SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2
‘ oK ‘ | Cancel | Apply

9007214470249995

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 67



6 Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierungsbeispiele

Name Datenstruktur
WriteParameter_Start BOOL
WriteParameter_Response SEW_ParameterChannel
WriteParameter_Request SEW_ParameterChannel
WriteParameter_Data DINT
WriteParameter MESSAGE

3. Um den Schreibbefehl ausfihren zu kénnen, passen Sie das Programm der SPS
folgendermalen an:

WriteParameter_Start WMEG
1 F Message HCEN
Message Control WriteParameter | ... | —{DN—
FER—
9007214470335883
4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache ... .
= Folgendes Fenster wird angezeigt.
(1]
Message Configuration - WriteParameter n

Configuration | Communication | Tag

Message Type: CIP Generic v

Service | custom w|  Source Element: WriteParameter_Req

Type:

Source Length: 12 z (Bytes)
Service ,
Code: 35 (Hex) Class: |65 (Hex) Destination WriteParameter_Res
; Element:

Instance: | 0 Attribute: |0 (Hex) P——
2 Enable 2 Enable Waiting i Start 2 Done Done Length: 0
i} Emor Code: Extended Emor Code: [ Timed Out €
Emor Path:
Emor Texdt:

QK Abbrechen Ubemehmen Hiffe

15215597323

5. Legen Sie die folgenden Einstellungen in der vorgegebenen Reihenfolge fest.

16998405/DE — 12/2016

Fensterelement Einstellung/Wert
Source Element WriteParameter_Request.Index
Source Lenght (Bytes) 12

Destination Element WriteParameter_Response.Index
Service Code (Hex) 35
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Fensterelement Einstellung/Wert
Class (Hex) 65
Instance 0
Attribute (Hex)

6. Offnen Sie die Registerkarte [1].
11

Message Configuration - WriteParameter

Configuration | Communication | Tag

@ Path: Browse.. —————— [2]
] Message Path Browser u
Broadcast:
e Path: |MOVIPRO
Communication Metha MOVIPRO
e CIP DH=+ =
A =13 1/0 Configuration
IE}l-ErFfllID =3 1756 Backplane, 1756-A7
U [0 [0]1756-L71 MOVIPRO_Doku
3] ] Connected = 8§ [111756-EN2TR Scanner
E\----,_r,?,g Ethemet
; ~ 1756-EN2TR Scanner
s 012B_0D65_0007 MOVIPRO

7. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Ein Modulkatalog wird angezeigt.

16761639563

8. Wahlen Sie unter "lI/O Configuration” > "Ethernet" das Zielgerat, mit dem Sie die

Kommunikation aufbauen moéchten.

9. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die SPS als auch das Gerat las-
sen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

10. Figen Sie in das Programm der SPS folgenden zusatzlichen COP-Befehl ein:

= Der COP-Befehl kopiert die DINT-Variable "WriteParameter_Data" in die INT-
Variablen "WriteParameter_Request.Data_LOW" und "WriteParameter Re-

quest.Data_HIGH".

Low word for data
WriteParameter_Start COP.

MSG

1 E Copy File Message  [HGEN
Source WriteParameter_Data Message Control WriteParameter [...| —{DN»—
Dest WriteParameter_Request. Data_LOWW HCER»—
Length 2
9007214470254859
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11. Speichern Sie das Projekt und Uibertragen Sie es an die SPS.
12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

MName = |7 |Value  *|Force Mask € | Style Data Type
WriteParameter_Start H 1] Decimal  [BOOL
—| ‘WriteParameter_Response ool pp—— SEW_ParameterC. ..
+-‘WriteParameter_Response.Index g2517 Decimal  [INT
+/-WriteParameter_Response Data_LOW /’rlﬁ#cﬁcﬂ \\ Hex INT
+|-WriteParameter_Response Data_HIGH \.\1._6#0023_ _,/ Hex INT
+|-Write Parameter_Response. Sublndex ] Decimal  |SINT
+/-WriteParameter_Response. Reserved i Decimal  |SINT
+|-WriteParameter_Response. SubAddress 1 20 Decimal  |SINT
+ ‘WriteParameter_Response.SubChannel1 3 Decimal  |SINT
+|-WriteParameter_Response SubAddress2 ] Decimal  |SINT
+ -‘WriteParameter_Response SubChannel2 0 Decimal  |SINT
—| WriteParameter_Regquest ey e ] SEW_ParameterC...
-+ ‘WriteParameter_Request.Index —? 8517 Decimal  [INT
+|-Wite Parameter_Request.Data_LOW " 164cécl \ Hex INT
+| - WriteParameter_Request.Data_HIGH \.__._];E#DDE;_! / Hex INT
+/-WriteParameter_Reguest.Sublndex ] Decimal  |SINT
+/-WriteParameter_Reguest. Reserved i Decimal  |SINT
+| - WriteParameter_Reguest SubAddress1 | 20 Decimal  |SINT
+ -‘WriteParameter_Request. SubChannel1 3 3 Decimal  |SINT
+/-WriteParameter_Reguest SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+|-WriteParameter_Request. SubChannel2 ] Decimal  |SINT
|+ WriteParameter_Data *@GDODO Decimal  |DINT
19132375179
Controller-Tag Wert
WriteParameter_Start 1
WriteParameter_Request.Index Index des Parameters, der beschrieben
werden soll.
WriteParameter_Data Wert, der in den Parameter geschrieben
werden soll.
WriteParameter_Request.SubAddress 1 20
WriteParameter_Request.SubChannel 1 3
WriteParameter_Request.SubAddress 2
WriteParameter_Request.SubChannel 2 0

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.
= Der Schreibbefehl wird einmal ausgefiihrt.

= Wenn der Schreibbefehl beantwortet wird, zeigt der Controller-Tag "WritePara-
meter_Response.Index" den geschriebenen Index. Die Controller-Tags "Write-
Parameter_Response.Data_ HIGH" und "WriteParameter_Response.Da-
ta_LOW" enthalten die geschriebenen Daten.

= In diesem Beispiel wird der Parameter P302 Maximaldrehzahl! auf 3000 min™
eingestellt.
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14. Priifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten (bereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt
werden.

E MOVIPRO® PFA-ParametersMotorparameter\Begrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [14min] 30.0

301 Minimaldrehzahl 1 [14min] 15.0
302 Marimaldrehzahl 1 [14min] 3000.0
303 Stromgrenze 1 [%In] 156
304 Drehmomentarenze [%n] 0

17894369291

= Wenn Sie mit der Maus Uber die Parameter fahren, zeigt der Tooltip den Index,
Subindex, Faktor usw. des Parameters.
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Beschreibung

7 Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
71 Beschreibung

Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™) ist ein offener Kommunikationsstan-
dard, der auf den klassischen Ethernet-Protokollen TCP/IP und UDP/IP aufsetzt.

EtherNet/IP™ wurde von der Open DeviceNet Vendor Association (ODVA) und Con-
trolNet International (Cl) definiert.

Mit EtherNet/IP™ wird die Ethernet-Technologie um das Applikationsprotokoll CIP
(Common Industrial Protocol) erweitert. CIP ist in der Automatisierungstechnik be-
kannt, da dieses Applikationsprotokoll auch bei DeviceNet™ und ControlNet verwen-
det wird.

7.2 Prozessdatenaustausch

Das Gerat kann je nach ihrem Einsatz folgende Anzahl Prozessdatenworter mit einem
EtherNet/IP™-Master (SPS) austauschen:

+  MOVIPRO®-SDC bis zu 8 Prozessdatenworter
+  MOVIPRO®-ADC bis zu 120 Prozessdatenworter

Die Prozessdatenlange stellt der EtherNet/IP™-Master beim Offnen der Verbindung
ein.

Neben einer steuernden Verbindung "Exclusiv Owner Connection" sind bis zu 2 zu-
séatzliche "Listen Only Connections" mdglich. So kdnnen Stand-by-Steuerungen oder
Visualisierungsgerate die Istwerte des Antriebs ebenfalls auslesen.

Wenn bereits eine steuernde Verbindung tber Modbus/TCP aktiv ist, kann bis zu ei-
nem Power-On-Reset keine "Exclusiv Owner Connection" Uber EtherNet/IP™ aktiviert
werden.
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7.3 Timeout-Verhalten

Der Zustand Timeout wird vom Gerat ausgel6st. Die Timeout-Zeit stellt der EtherNet/
IP™-Master beim Verbindungsaufbau ein. In der EtherNet/IP™-Spezifikation wird
nicht von einer Timeout-Zeit, sondern von einem "Requested Packet Interval (RPI)"
gesprochen.

Die Timeout-Zeit wird im Parameterbaum der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio angezeigt. Allerdings darf die Timeout-Zeit in der Engineering-Software
nicht verstellt werden, da sie nur Uber den Feldbus aktiviert werden kann.

Die im Parameterbaum angezeigte Timeout-Zeit errechnet sich aus dem "Requested
Packet Interval (RPI)" multipliziert mit dem "Timeout-Multiplier".

Wenn eine "Exclusiv Owner Connection" abgebaut wird, bleibt die Timeout-Zeit am
Gerat erhalten und das Gerat verzweigt nach Ablauf der Timeout-Zeit in den Zustand
Timeout. Der Zustand Timeout wird durch die rot blinkende LED "S1" auf der Service-
Einheit des Gerats angezeigt.

Wenn im Gerat das Applikationsmodul "Transparent” parametriert ist, wird im Zustand
Timeout der Antrieb sofort gestoppt und die digitalen Ausgange werden riickgesetzt.

Der Zustand Timeout kann Uber EtherNet/IP™ folgendermalRen zurlickgesetzt wer-
den:

* durch den Reset-Dienst des Identity-Objekts (Class 0x01, Instanz 0x01, Attribut
unbestimmt)

» Uber den erneuten Aufbau der Verbindung
* mit dem Reset-Bit im Steuerwort

7.4 CIP-Objektverzeichnis

Im Common Industrial Protocol (CIP) sind alle Geratedaten tiber Objekte zuganglich.
Im Gerét sind folgende CIP-Objekte integriert:

Klasse Name

hex

01 Identity-Objekt

02 Message-Router-Objekt
04 Assembly-Objekt

06 Connection-Manager-Objekt
07 Register-Objekt

OF Parameter-Objekt

64 Vardata-Objekt

F5 TCP/IP-Interface-Objekt
F6 Ethernet-Link-Objekt
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7.41  Identity-Objekt
+ Beinhaltet allgemeine Informationen Uber das EtherNet/IP™-Gerat.
* Class Code: 01,
Klasse
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0001 Maximale Instanz
Instanz 1

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tiber die Instanz 1 des Identity-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Vendor ID UINT 013B SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
2 Get Device Type UINT 0065 Herstellerspezifischer Typ
3 Get Product Code UINT 007 Produkt Nr. 7: MOVIPRO®
Revision STRUCT of o ) )
4 | Get | Major Revision USINT - EF"'S.'O” des Identity-Objekts, ab-
angig von Firmwareversion
Minor Revision USINT
5 Get Status WORD _ Fur die Codierung des Attributs sie-
he folgende Tabelle

6 Get Serial Number UDINT - Eindeutige Seriennummer
7 Get Product Name |SHORT_STRING|SEW-MOVIPRO|Produktname

Kodierung des Attributs 5 "Status”

Bit Name Beschreibung
0 Owned Steuernde Verbindung ist aktiv.
1 - Reserviert
2 Configured Konfiguration ist erfolgt.
3 - Reserviert
* Wert 0000,,,: Unbekannt
* Wert 0010,;,: Mindestens eine fehlerhafte E/A-Ver-
. bindung erkannt
4-7 Extended Device Status * Wert 0011,,,: Keine E/A-Verbindung aufgebaut
» Wert 0110,;,: Mindestens eine E/A-Verbindung ak-
tiv
8 Minor Recoverable Fault Unbedeutender behebbarer Fehler
9 Minor Unrecoverable Fault Unbedeutender nicht behebbarer Fehler
10 Major Recoverable Fault Bedeutender behebbarer Fehler
11 Major Unrecoverable Fault Bedeutender nicht behebbarer Fehler
12-15 - Reserviert

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Identity-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X X
05 Reset — X
OE Get_Attribute_Single X X
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7.4.2 Message-Router-Objekt

Klasse

Instanz 1

Unterstiitzte Dienste

+ Beinhaltet Informationen Uber die implementierten Objekte.
* Class Code: 02,

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanz 1 des Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
Object_List STRUCT of -
Number UINT 0009 Oblektliste bestehend
ektliste bestehend aus:
01000200 | .
1 Get 04000600 |° Anzahl der Objekte
Classes ARJ“;"?% of 07 00 OF 00 |* Auflistung der Objekte
64 00 F5 00
F6 00
2 Get |Number Available UINT 0009 Maximale Verbindungsanzahl

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Message-Router-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X -
OE Get_Attribute_Single X X
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7.4.3 Assembly-Objekt
+ Greift auf die Prozessdaten des Gerats zu. Um zyklische Prozessdaten auszutau-
schen, werden zu den Instanzen des Assembly-Objekts E/A-Verbindungen aufge-
baut.
* Class Code: 04,
Klasse
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0002 Revision 2
2 Get Max Instance UINT 0082 Maximale Instanz

Instanz 163 — PA-Datenbereich

Diese Instanz greift auf die Prozessausgangsdaten des Gerats. Zu dieser Instanz wird
nur eine einzige Verbindung aufgebaut, weil das Gerat nur von einem einzigen Ether-
Net/IP™-Master gesteuert wird.

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
3 Get Data Array of BYTE - OUTPUT Assembly

Instanz 121 — "Heartbeat"

Mit dieser Instanz baut der EtherNet/IP™-Master eine "Input Only Connection" auf.
Bei dieser Verbindungsart werden keine Prozessausgangsdaten gesendet, sondern
nur Prozesseingangsdaten eingelesen.

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
OUTPUT Assembly
3 Get Data Array of BYTE - Data Size 0

Instanz 173 — PE-Datenbereich

Diese Instanz greift auf die Prozesseingangsdaten des Gerats zu. Zu dieser Instanz
kénnen mehrere Multicast-Verbindungen oder eine Punkt-zu-Punkt-Verbindung aufge-
baut werden.

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
3 Get Data Array of BYTE - INPUT Assembly

jde

Die Bezeichnungen INPUT Assembly und OUTPUT Assembly beziehen sich auf die
Sichtweise des Netzwerks. Ein INPUT Assembly produziert Daten auf dem Netzwerk,
ein OUTPUT Assembly verwendet Daten vom Netzwerk.

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Assembly-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Klasse |Instanz 163 |Instanz 121 |Instanz 173
hex
OE Get_Attribute_Single X X - X
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7.4.4 Register-Objekt
» Greift auf einen SEW-Parameterindex zu.
* Class Code: 07,

Klasse
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
2 Get Max Instance UINT 0009 Maximale Instanz

In den 9 Instanzen des Register-Objekts sind die MOVILINK®-Dienste abgebildet. Auf
diese MOVILINK®-Dienste wird mit den Diensten des Register-Objekts "Get_Attribu-
te_Single" und "Set_Attribute_Single" zugegriffen.

Das Register-Objekt ist so spezifiziert, dass INPUT-Objekte nur gelesen und OUT-
PUT-Objekte gelesen und geschrieben werden kénnen.

In- MOVILINK®-Dienst mit
INPUT/OUTPUT - = . :

stanz Get_Attribute_Single Set_Attribute_Single

1 INPUT READ Parameter Ungiiltig

2 OUTPUT READ WRITE Parameter

3 OUTPUT READ WRITE VOLATILE Parameter

4 INPUT READ MINIMUM Ungiiltig

5 INPUT READ MAXIMUM Ungiiltig

6 INPUT READ DEFAULT Ungililtig

7 INPUT READ SCALING Ungliltig

8 INPUT READ ATTRIBUTE Ungiiltig

9 INPUT READ EEPROM Ungiiltig
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Beschreibung des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals:

)

Input
(Instance 1)

< Get_Attribute_Single

—
)

Get_Attribute_Single

PN

Set_Attribute_Single

Output
(Instance 2)

READ

WRITE

——
)

Get_Attribute_Single

BN
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
CIP-Objektverzeichnis

Instanz1 -9

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick Uber die Instanzen 1 — 9 des Register-Ob-

jekts:
Attri- | Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
» Wert 0: good
1 Get Bad FI BOOL 00
© adrag - Wert 1: bad
L 00 Input-Register
2 Get Direction BOOL 01 Output-Register
3 Get Size UINT 0060 Datenlange in Bits (96 Bit = 12 Byte)
- Daten im Format des 12-Byte-
4 |Get/Set Data ARRAY of BITS MOVILINK®-Parameterkanals

Die Attribute haben folgende Funktionen:

» Attribut 1 signalisiert, ob beim vorherigen Zugriff auf das Datenfeld ein Fehler auf-
getreten ist.

+ Attribut 2 zeigt die Richtung der Instanz.
« Attribut 3 gibt die Lange der Daten in Bits an.

» Attribut 4 zeigt die Parameterdaten. Beim Zugriff auf das Attribut 4 muss dem Ser-
vicetelegramm der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal angehéngt werden.

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal besteht aus den folgenden Elementen:

Name Datentyp Beschreibung
Index UINT SEW-Parameterindex
Data UDINT Daten (32 Bit)
Subindex BYTE SEW-Parametersubindex
Reserved BYTE Reserviert (muss "0" sein)
Subadresse 1 BYTE Je nach anzusprechenden Geratekomponente miissen unterschiedliche

Subkanale und Subadressen verwendet werden:
* Subadresse 1 =0, Subkanal 1 = 0: Parameter der Kommunikations-

Subkanal 1 BYTE und Steuerungseinheit "PFH-..."
» Subadresse 1 = 20, Subkanal 1 = 3: Parameter des Leistungsteils
"PFA-..."
Subadresse 2 BYTE Reserviert (muss "0" sein)
Subkanal 2 BYTE Reserviert (muss "0" sein)

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Register-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Instanz
hex
0x0E Get_Attribute_Single X
0x10 Set_Attribute_Single X
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
CIP-Objektverzeichnis

7.4.5

Klasse

Parameter-Objekt

jde

* Greift ebenfalls auf einen SEW-Parameterindex.

* Class code: OF,,

HINWEIS

Der Zugriff auf einen SEW-Parameterindex Uber das Parameter-Objekt ist umstand-
lich und fehleranfallig.

Verwenden Sie das Parameter-Objekt deshalb nur in Ausnahmefallen, wenn der
EtherNet/IP™-Master die Parametrierung Uber die Mechanismen des Register-Ob-
jekts nicht unterstuitzt.

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0005 Maximale Instanz
« Bit 0: Unterstutzt Parameterin-
t
8 | Get |Parameter Class UINT 0009 sanzen
Descriptor + Bit 3: Speichert Parameter dauer-
haft (nichtfliichtiger Speicher)

9 Get Configuration As- UINT 0000 "Config'L'Jration Assembly" wird nicht

sembly Interface unterstutzt.

Mit den Instanzen des Parameter-Objekts durfen Sie erst dann auf den SEW-Parame-
terindex zugreifen, wenn der eingesetzte EtherNet/IP™-Master das Anhangen eigener
Daten an die Dienste "Get_Attribute_Single" und "Set_Attribute_Single" nicht unter-

stitzt.

Die Adressierung eines SEW-Parameterindex mit dem Parameter-Objekt erfolgt in

mehreren Schritten:

1. Inden Instanzen 1 — 4 stellen Sie die Adresse des gewiinschten Parameters ein.

2. Uber die Instanz 5 greifen Sie auf den Parameter zu, der in den Instanzen 1 — 4

adressiert ist.

Instanz 1 — SEW-Parameterindex

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tiber die Instanz 1 des Parameter-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Set | Parameter Value UINT 207A Index des Parameters
2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert
3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00C7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Datenlénge in Bytes

80 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Instanz 2 — SEW-Parametersubindex

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tber die Instanz 2 des Parameter-Objekts:

CIP-Objektverzeichnis

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex

1 Set | Parameter Value UINT 0000 Low-Byte enthalt den Subindex.
2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert
3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00C7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Datenlange in Bytes

Instanz 3 — SEW-Subparameter 1

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tber die Instanz 3 des Parameter-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
» Low-Byte: Enthalt die Subadresse
1 Set | Parameter Value UINT 0000 1.
» High-Byte: Enthalt den Subkanal 1.
2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert
3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00C7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Datenlange in Bytes

Instanz 4 — SEW-Subparameter 2

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tiber die Instanz 4 des Parameter-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
* Low-Byte: Enthalt die Subadresse
1 Set | Parameter Value UINT 0000 2.
* High-Byte: Enthalt den Subkanal 2.
2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert
3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00C7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Datenlange in Bytes

7
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Instanz 5 — SEW-Read/Write

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick tber die Instanz 5 des Parameter-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex

» Set Service: Fihrt einen Schreibzu-
griff auf den Parameter durch, der
in den Instanzen 1 — 4 adressiert

1 Set | Parameter Value UDINT ist.

» Get Service: Fuhrt einen Lesezugriff
auf den Parameter durch, der in
den Instanzen 1 — 4 adressiert ist.

2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert

3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet

4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00C8 UDINT

6 Get Data Size USINT 04 Datenlange in Bytes

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Parameter-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
OE Get_Attribute_Single X X
10 Set_Attribute_Single — X
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7.4.6 Vardata-Objekt
+ Dieses herstellerspezifische Objekt ermoglicht das Engineering mit Software-Tools
von SEW-EURODRIVE.
* Class Code: 64,
Klasse
Es werden keine Attribute der Klasse unterstitzt.
Instanz 1

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick Uiber die Instanz 1 des Vardata-Objekts:

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Data ARRAY OF SINT - -
2 Get Size UINT 00F2 Maximale Datenlange in Bytes

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Vardata-Objekt unterstitzt:

Service Code

Service Name

Instanzattribut 1

Instanzattribut 2

hex
OE Get_Attribute_Single X X
32 Vardata (Custom) X -

16998405/DE — 12/2016

Der standardisierte Dienst "Get_Attribute_Single" (Service Code 0xOE) liefert beim Zu-
griff auf das Instanzattribut 1 einen Datenstrom mit der maximalen Datenlange (Attri-
but 2). Der Dateninhalt ist mit Nullen belegt. Wenn an das Request-Telegramm ein
Datenstrom ("Service Type Custom") angehangt wird, werden diese Daten in gespie-
gelter Form (Vardata-Testmodus) zurlickgeliefert.

Der Vardata-Dienst (Service Code 0x32) ist herstellerspezifisch. Request und Re-
sponse dieses Diensts haben den gleichen Telegrammaufbau. Das Telegramm ent-
halt Routing-Informationen, die Datenlange des Vardata-Nutzdatentelegramms und
das eigentliche Vardata-Schicht-7-Telegramm. Die Datenlange des Vardata-
Schicht-7-Telegramms ist variabel.

Die folgende Tabelle zeigt den kompletten Telegrammaufbau.

Name Datentyp
Subadresse 1 BYTE
Subkanal 1 BYTE
Subadresse 2 BYTE
Subkanal 2 BYTE
Data Len Low BYTE
Data Len High BYTE
Reserved BYTE
Reserved BYTE
FC BYTE
Vardata Array of BYTE
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7.4.7 TCPI/IP-Interface-Objekt
+ Ermdglicht die Konfiguration der IP-Parameter tber EtherNet/IP™.
* Class Code: F5,,,
Klasse
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0001 Maximale Instanz
3 Get Number of UINT 0001 Das Gerat hat eine TCP/IP-Schnitt-
Instances stelle.
Instanz 1
Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanz 1 des TCP/IP-Interface-
Obijekts:
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Status DWORD 00000001 Konfiguration gliltig
Confiquration Das Interface-Configuration-Attribut
2 Get Ca gabilit DWORD 00000014  |(5) ist beschreibbar. Die Konfigura-
P y tion kann per DHCP erfolgen.
» Wert 0: Das Gerat verwendet
beim Bootup gespeicherte IP-Pa-
i i ter.
3 | set | Configuration DWORD 00000002 | lameer ) _
Control + Wert 1: Das Gerat erwartet beim
Bootup seine IP-Konfiguration per
DHCP.
Physical Link
Object STRUCT of - Verweis auf Ethernet Link Object
4 Get Path Size UINT 0002 (Class Cod_e 0xF6) als darunterlie-
gende Schicht.
Path Padded EPATH | 20 F6 24 01
Interface STRUCT of - -
Configuration
IP Address UDINT - Aktuell verwendete IP-Adresse
Network Mask UDINT - Aktuell verwendete Subnetzmaske
5 Set Gateway Address UDINT _ VAVI;t;eII eingestelltes Standard-Gate-
Name Server UDINT 00000000 |DNS wird nicht unterstitzt.
Name Server 2 UDINT 00000000 |DNS wird nicht unterstiitzt.
Domain Name STRING sew.de -
6 Get Host Name STRING - Nicht verwendet

Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das TCP/IP-Interface-Objekt unterstitzt:

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X -
OE Get_Attribute_Single X X
10 Set_Attribute_Single — X
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7.4.8 Ethernet-Link-Objekt
* Beinhaltet Informationen zur Ethernet-Kommunikationsschnittstelle.
* Class Code: F6,,,
Klasse
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0002 Maximale Instanz
3 Get Number of UINT 0002 Das Gerat hat zwei TCP/IP-Schnitt-
Instances stellen.

Instanz 1 — Ethernet-Anschluss X4232_1/X4233_1

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanz 1 des Objekts:

Attri-
but

Zugriff

Name

Datentyp

Standardwert
hex

Beschreibung

Get

Interface Speed

UDINT

00000064

Ubertragungsgeschwindigkeit in
MBit/s
Standardwert = 100

Get

Interface Flags

DWORD

+ Bit 0: Zeigt aktiven Link an.

+ Bit 1: Zeigt Full-Duplex-Betrieb
an.

+ Bit 2 — 4: Signalisiert Negotiation-
Status.

+ Bit 5: Zeigt an, ob das manuelle
Setzen einen Reset erfordert.

» Bit 6: Kennzeichnet einen lokalen
Hardwarefehler.

Get

Physical Address

ARRAY of 6
USINTs

00 OF 69
XX XX XX

MAC ID
SEW MAC OUI: 00 OF 69

Instanz 2 — Ethernet-Anschluss X4232_2/X4233_22

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanz 2 des Objekts:

Attri-
but

Zugriff

Name

Datentyp

Standardwert
hex

Beschreibung

Get

Interface Speed

UDINT

00000064

Ubertragungsgeschwindigkeit in
MBit/s
Standardwert = 100

Get

Interface Flags

DWORD

+ Bit 0: Zeigt aktiven Link an.

+ Bit 1: Zeigt Full-Duplex-Betrieb
an.

+ Bit 2 — 4: Signalisiert Negotiation-
Status.

+ Bit 5: Zeigt an, ob das manuelle
Setzen einen Reset erfordert.

» Bit 6: Kennzeichnet einen lokalen
Hardwarefehler.

Get

Physical Address

ARRAY of 6
USINTs

00 OF 69
XX XX XX

MAC ID

SEW MAC OUI: 00 OF 69
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Unterstiitzte Dienste

Die folgende Tabelle zeigt die Dienste, die das Ethernet-Link-Objekt unterstutzt:

Service Code Service Name Instanzattribut 1 Instanzattribut 2
hex
01 Get_Attributes_All X -
OE Get_Attribute_Single X X

7.5 Ruckkehrcodes der Parametrierung uber "Explicit Messages"

Wenn eine Parameteranfrage Uber "Explicit Messages" fehlschlagt, kdnnen Sie die
Ursache Uber einen Fehlercode ermitteln.

Ein Fehler wird folgendermalien generiert:

vom EtherNet/IP™-Master

Wenn das Datenformat bei der Ubertragung nicht eingehalten oder ein nicht imple-
mentierter Dienst ausgefuhrt wird, werden EtherNet/IP™-spezifische Ruckkehrco-
des im Fehlertelegramm geliefert.

Die Codierung der EtherNet/IP™-spezifischen Riickkehrcodes ist im folgenden
Kapitel beschrieben: "General Error-Codes" (— E 88). Weitere Informationen zu
den EtherNet/IP™-spezifischen Riickkehrcodes finden Sie in der EtherNet/IP™-
Spezifikation.

Der "General Error Code" eines herstellerspezifischen Riickkehrcodes ist 1F,,.
vom EtherNet/IP™-Slave

Die Ruckkehrcodes, die der EtherNet/IP™-Slave oder untergeordnete Gerate bei
fehlerhafter Parametrierung zurtickliefern, sind im folgenden Kapitel beschrieben:
"MOVILINK®-spezifische Rickkehrcodes" (— B 89).

durch einen Timeout

Das Timeout-Verhalten ist im folgenden Kapitel beschrieben: "Timeout-Verhalten
der "Explicit Messages™ (— B 90).
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In den Statusregistern der Message-Tags konnen Sie den "General Error Code
(ERR)" und den "Additional Code (EXERR)" auslesen:

# Controller Tags - Sample{controller)

Scope: | 0 Sample ~] __Show. | showas
Name & | Value € | Style |Dala Tupe
—-ReadParameter fecol) MESSAGE
@-ReadParamelm.Flags 16#0290 Hex INT
|| [~ReadParameter EW _ 0 Decimal |BOOL
—ReadParameter.ER 1|Decimal |BOOL
—ReadParameter. DN 0 Decimal |BOOL
—ReadParameter. ST 0|Decimal | BOOL
—ReadParameter EN 1|Decimal  |BOOL
ReadParameter. TO 0 Decimal |BOOL
ReadParameter, EN_CC 1 Decimal |BOOL
[ +-ReadParameter. ERR 16#001E Hex INT
[2] = ;'-é-] ReadParameter EXERR | 16#0000_0810 Hex DINT
14310226443

[11  General Error Code (ERR): Wert 16#001f
[2]  Additional Code (EXERR): Wert 16#0000_0810

Die Ruckkehrcodes werden im folgenden Format zurlickgeliefert:

Byte Offset Funktion Beispiel: Parameter-Response-Telegramm
1 Fhex
0 General Error Codes Vendor Specific
1 Additional Code 011ex
Length (words) Nur Low-Word (Word 1)
P Additional Code 10hex
Word 1 (Low-Byte) MOVILINK® Additional Error Code
3 Additional Code 08«
Word 1 (High-Byte) MOVILINK® Error Class

Der Riickkehrcode 16#0000 0810 aus dem Beispiel hat folgende Bedeutung:
+ Die "MOVILINK® Error Class" 08 im High-Byte des "Additional Codes" steht flr
"General Error".

« Der "MOVILINK® Additional Error Code" 10 im Low-Byte des "Additional Codes"
steht fur "Ungiltiger Index"

Der Rickkehrcode besagt also, dass auf einen nicht existierenden Gerateindex zuge-
griffen wurde.
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
Ruckkehrcodes der Parametrierung Gber "Explicit Messages"

General
Error-Code
hex

Bezeichnung

Beschreibung

00

Success

Erfolgreich

01

Connection failure

Ein verbindungsspezifischer Dienst ist fehlgeschlagen.

02

Ressource unavailable

Quelle, die fir die Ausfiihrung des Diensts erforderlich ist, ist
nicht verfiigbar.

03

Reserviert

04

Path segment error

Der "Path Segment Identifier" oder die Segment-Syntax konn-
ten von dem verarbeitenden Knoten nicht interpretiert werden.

05

Path destination unknown

Der "Path" verweist auf eine Objektklasse, Objektinstanz oder
ein Strukturelement, das von dem verarbeitenden Knoten nicht
unterstitzt wird.

06 - 07

Reserviert

08

Service not supported

Der Dienst wird fiir die ausgewahlte Klasse/Instanz nicht unter-
stitzt.

09

Invalid attribute value

Es wurden ungiiltige Attributdaten gesendet.

0A-0B

0C

Object state conflict

Das ausgewahlte Objekt kann den Dienst in seinem aktuellen
Zustand nicht ausfiihren.

0D

Reserviert

OE

Attribute not settable

Auf das ausgewahlte Objekt kann mit einem Schreibzugriff zu-
gegriffen werden.

10

Device state conflict

Der aktuelle Zustand des Gerats verbietet die Ausfilhrung des
gewinschten Dienstes.

11-12

Reserviert

13

Not enough data

Die Lange der Ubertragenen Daten ist zu kurz, um den Dienst
auszufithren.

14

Attribut not supported

Das ausgewahlte Attribut wird nicht unterstitzt.

15

Too much data

Die Lange der Ubertragenen Daten ist zu lang, um den Dienst
auszufiihren.

16

Object does not exist

Das ausgewahlte Objekt ist im Gerat nicht implementiert.

17-1D

Reserviert

1E

Embedded Service Error

Fehler bei der gerateinternen Bearbeitung

1F

Vendor specific error

Herstellerspezifischer Fehler

20

Invalid parameter

Ungiiltiger Parameter. Diese Fehlermeldung wird verwendet,
wenn ein Parameter die Anforderungen der Spezifikation und/
oder die Anforderungen der Applikation nicht erfullt.

21-FF

Reserviert

88 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

7.5.2

Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
Rickkehrcodes der Parametrierung Gber "Explicit Messages”

MOVILINK®-spezifische Riickkehrcodes

Die folgende Tabelle zeigt die MOVILINK®-spezifische Riickkehrcodes (MOVILINK®

"Error Class" und "Additional Code") bei fehlerhafter Parametrierung:

MOVILINK® Bezeichnung
Error Class Additional Code

0x00 Unknown error
0x01 lllegal Service
0x02 No Response
0x03 Different Address
0x04 Different Type
0x05 Different Index
0x06 Different Service
0x07 Different Channel
0x08 Different Block
0x09 No Scope Data
0x0A llegal Length
0x0B lllegal Address

0x05 0x0C llegal Pointer
0x0D Not enough memory
0x0E System Error
0x0F Communication does not exist
0x10 Communication not initialized
0x11 Mouse conflict
0x12 lllegal Bus
0x13 FCS Error
0x14 PB Init
0x15 SBus - lllegal Fragment Count
0x16 SBus - lllegal Fragment Type
0x17 Access denied

- Not used

0x00 No Error
0x10 lllegal Index
0x11 Not yet implemented
0x12 Read only
0x13 Parameter Blocking
0x14 Setup runs
0x15 Value too large
0x16 Value too small
0x17 Required Hardware does not exist
0x18 Internal Error
0x19 Reserved
0x1A Reserved

0x08
0x1B Parameter protected
0x1C "Controller inhibit" required
0x1D Value invalid
Ox1E Setup started
Ox1F Buffer overflow
0x20 "No Enable" required
0x21 End of File
0x22 Communication Order
0x23 "IPOS Stop" Required
0x24 Autosetup
0x25 Encoder Nameplate Error
0x29 PLC State Error
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7.5.3 Timeout-Verhalten der "Explicit Messages"

Der Zustand Timeout wird vom EtherNet/IP™-Slave ausgel6st. Die Timeout-Zeit stellt
der EtherNet/IP™-Master beim Verbindungsaufbau ein. In der EtherNet/IP™-Spezifi-
kation wird nicht von einer Timeout-Zeit, sondern von einem "Expected Packet Rate"
gesprochen. Die "Expected Packet Rate" errechnet sich aus der Timeout-Zeit wie
folgt:

¢ _ t Timeout _ ExplicitMessages
Expected _ Packet _ Rate _ ExplicitMessages — 4

Die "Expected Packet Rate" stellt das "Forward Open Telegram" beim Verbinden der
Leitung ein.

Wenn fir die "Explicit Messages" ein Timeout auftritt, wird in der Standardeinstellung
von EtherNet/IP™ dieser Verbindungstyp automatisch abgebaut. Um wieder mit "Ex-
plicit Messages" zu kommunizieren, muss dieser Verbindungstyp wieder neu aufge-
baut werden. Der Timeout wird nicht an das IEC-Programm weitergeleitet.

7.6 Technische Daten der EtherNet/IP™-Schnittstelle

EtherNet/IP™ MOVIPRO®
Automatische 10 MBaud/100 MBaud
Baudratenerkennung

Anschlusstechnik M12 (D-codiert)

Unterstutzt Auto-Crossing, Autonegotiation.
100 m gemal IEEE Std 802.3, 200 Edition

4 Byte IP-Adresse oder MAC-ID
(00-0F-69-xx-xx-XX)

Konfigurierbar Gber DHCP-Server oder
MOVITOOLS® MotionStudio ab Version V5.6

Standardwert der Adresse: 192.168.10.4

Integrierter Switch

Maximale Leitungslange

Adressierung

Herstellererkennung

(Vendor-ID) 013Bhex

Name der EDS-Dateien

SEW MOVIPRO.EDS

Name der Icon-Dateien

SEW MOVPRO.ICO
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Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP
Geratebeschreibungsdatei fir Modbus/TCP

8 Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP
In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Projektierung des Modbus/TCP-Mas-
ters (SPS) und zur Inbetriebnahme des Gerats fiir den Feldbusbetrieb.
Voraussetzung flr die korrekte Projektierung und Inbetriebnahme sind:
» der korrekte Anschluss
+ die richtige Einstellung der IP-Adressparameter des Gerats (— & 26).

Die Projektierung wird an Beispielen naher erlautert. Die Beispiele sind mit der Pro-
grammiersoftware PL7 PRO der Firma Schneider Electric durchgefihrt.

8.1 Geratebeschreibungsdatei fur Modbus/TCP

Fir Modbus/TCP sind keine Geratebeschreibungsdateien spezifiziert.

8.2 Projektierung des Modbus/TCP-Masters

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung und Programmierung des Modbus/
TCP-Masters in einer Steuerung TSX Premium P57203 der Firma Schneider Electric
mit PL7 PRO. Als Ethernet-Baugruppe dient eine ETY4103.

Beachten Sie Folgendes:

» Die Hinweise und Bilder im Beispiel beziehen sich auf die englische Version von
PL7 PRO.

* Geben Sie in PL7 PRO Zahlenwerte Uber den Ziffernblock der Tastatur ein.

* Verwenden Sie als Feldbusmaster nur solche Ethernet-Baugruppen der Firma
Schneider Electric, die die Funktion "IO Scanning" der Modbus/TCP-Kommunikati-
on unterstiitzen. Uber die Funktion "Peer Cop" kann nicht auf die Antriebe von
SEW-EURODRIVE zugegriffen werden. Allerdings kénnen Feldbusmaster, die nur
"Peer Cop" unterstiitzen, Gber Read- und Write-Befehle des SPS-Programms auf
die Antriebe zugreifen.

Die Projektierung des Modbus/TCP-Masters erfolgt in mehreren Prozess-Schritten:
1. "Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau)" (— B 92)

2. "Ethernet-Baugruppe einstellen" (— B 93)

3. "Antrieb Uber die Funktion "IO Scanning" ansprechen" (— & 94)
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8.21

Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau)

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie PL7 PRO und geben Sie den Typ der SPS ein.

2. Geben Sie im Application Browser unter "STATION" > "Configuration" > "Hardwa-
re Configuration" den Hardwareaufbau der SPS ein.

LX)
File Edt UiRies Vew Toos PLC Debug Opfiors Window T

i1 ol=| x| Blael g 2m 2zl ®sm 2

__| Awinavion Tabhes
[ __] D ruernt st oo Fie
| Funtima Sareap s

I_ IN o Ll
=1 :j STATEM o
=1 3 Coniiguation 2
B HrdwaeConhgrsbon P i & CE
@bwnt‘migmaﬂ'm 5 5 : T
41| ) Feagiam ¥ x A ¥
R Ty 5 i i
=l J?méaﬂes E 7 g i : {
n P =
] S A [T
z il i i

QFFLINE ju:svs | | | o | .

18014400140458891

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP
Projektierung des Modbus/TCP-Masters

8.2.2 Ethernet-Baugruppe einstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Offnen Sie im PL7 PRO den Hardwarekonfigurator.
2. Doppelklicken Sie auf die Ethernet-Baugruppe (hier: ETY4103).

= Das Fenster fir die Projektierung wird angezeigt.

1102 [3] [4]
i Tsxery4103[fladko posmmona] || =
IConFiguration _ a
’, Designation: TCPAF |101(|1 MODULE ‘
Module IP addr Module utiliti
IP addres= Subnetwork mazk Gateway address v i Scanning [ Global data
| 82, 168, 10 2 | | 255,255,255, 0 | | w2, m.e w0, 1 | [~ Address server [~ Bandwidth
ging | 105 ing | Add 5| ruer | SNMP || GlobalData | Bandwidth | Bridge |
HulaY addr — Connection configuration
’7 Metwork. II Station |4 fosess cantral I_
Hway IP address Protocol  Access Mode ;I
i IP address configuration Addr_
[5] {+ Configured |1 UNITE = | MULTI v |
2 UMTE  w| ¥ MULTI -
1P add) | | - = -
address  ||192 |62 w00 2 B UNTE | #  MULTI v
6 Subnetwork mask  |[285 [255 [268 [0 | 4 | UMITE  w| ¥ MULTI |
[61 ! : ! 5 UMITE | 0  MULTI |
Gateway address 192 |188 II]U II] [ UMITE . ¥ FULTI = |
7 UMITE | 0  MULTI |
(™ Client!Server configuration |2 UNTE > | 1 MULT v
] UMITE | 0  MULTI |
10 UMITE | 0  MULTI |
E|hernet configuration 1 UMITE - o MULTI -
’7 {* Ethernet |l 8023 ‘ 12 UMTE | ¥ MUT =¥
[7] [8l
18014399339035147

3. Wenn Sie ein nicht erweiterbares Rack haben, geben Sie im Eingabefeld [2] den
Wert "1" ein.

4. Geben Sie im Eingabefeld [3] die Nummer des Steckplatzes an, auf dem die
Ethernet-Baugruppe steckt (hier: 4).

= Im Beispiel lautet somit die XWAY-Adresse 1.4.
Aktivieren Sie das Optionsfeld [5].

Geben Sie in den Eingabefeldern [6] die IP-Adresse und die Netzwerkparameter
ein.

7. Wenn die SPS die Adressparameter ber DHCP bezieht, aktivieren Sie das Opti-
onsfeld [7].

Aktivieren Sie das Optionsfeld [8].
Aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].
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8.2.3 Antrieb liber die Funktion "IO Scanning” ansprechen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Offnen Sie im Hardwarekonfigurator von PL7 PRO die Ethernet-Baugruppe.

2. Offnen Sie die Registerkarte [1]. Auf dieser Registerkarte geben Sie an, mit wel-
chen Modbus/TCP-Teilnehmern zyklische Daten ausgetauscht werden.

(1] [2

[ TSXETY 4103 [ARCK 0 POSITION 4] |

Designation: TCRAP (1M00 MODULE

Module IP address Module utilities
IF address Subnetwork. mask Gateway address v [T Global data

192, 1.8, 10 (2 205,255,255, 0 92, %8, 10, 1 [~ Addressserver [ Bandwidth

ging 10 5 ing ] Addi semel] SNMP ] ] ] ]

Input Fall-back Scanning settings [ms) Master XMW zones
™ Fallback to 0 Slow: Mormal: Fast: Fiead Ref. wirite Fief.

(= Maintain 150 3: &0 3: ’_ From |1UU ::I to| Fram |15U il to '_

Scanned peripherals

IP address Unit | Repetitive | RD ref. | RD ref. | RD WRref. | WHRref. | WH Description
1D rate master | slave count | master | slave count
1 | 192162.10.4 0 MORMAL 100 4 ki 150 4 ki
2 MOMNE
3 MOMNE
4 MOMNE
Iz} MOMNE
E MONE
T MORE
) MOMNE

A 4444

<]

3] 41 18] 61 7] 8 [l
9007201560984843
3. Geben Sie in der Gruppe [2] ein, Uber welche Speicherbereiche der SPS der zykli-

sche Datenaustausch mit den Modbus/TCP-Teilnehmern erfolgt. Diese Speicher-
adressen verwenden Sie nachher in [hrem SPS-Programm.

4. Geben Sie im Eingabefeld [3] die IP-Adresse des Antriebs von SEW-EURODRIVE
ein.

Geben Sie im Eingabefeld [4] den Wert "0" ein.

6. Wahlen Sie im Auswahlfeld [5] die Zykluszeit, mit der der Modbus/TCP-Teilnehmer
angesprochen wird.

7. Da die zyklischen Prozessdaten ab Offset 4 liegen, geben Sie in den Eingabefel-
dern [6] und [8] den Wert "4" ein.

8. Geben Sie im Eingabefeld [7] und [9] die Anzahl Prozessdatenworter ein, die aus-
getauscht werden sollen. Die Werte mussen gleich sein.

= Fir MOVIPRO®-SDC kdnnen Sie 1 — 8 und fur MOVIPRO®-ADC 1 — 120 Pro-
zessdatenworter einstellen.

9. Um die Rack-Konfiguration wie auch die globale Konfiguration zu bestatigen, kli-
cken Sie auf die Schaltflache [Confirm].

= Wenn Sie nach dem Ubertragen der Einstellungen das Programm erneut starten,
wechselt die Farbe der LED "S1" auf griin. Informationen zu den LEDs finden Sie
im Kapitel "Status-LEDs" (— B 38).
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8.3 Anforderungen fiir den Feldbusbetrieb

Voraussetzung fur den Feldbusbetrieb ist eine korrekte Inbetriebnahme des Geréats.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Parametrierung" (— B 155).

8.4 Projektierungsbeispiele

8.4.1 Prozessdatenaustausch projektieren

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Prozessdatenaustauschs zwi-
schen Modbus/TCP-Master (SPS) und Gerét in PL7 PRO.

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Stellen Sie die IP-Adresse des Geréats ein (— B 29).

2. Flgen Sie in PL7 PRO im Application Browser das Gerat in die Hardwarekonfigu-
ration fur die Funktion "lO Scanning" ein (— B 91).

3. Legen Sie unter "STATION" > "Programm" > "Mast Task" > "Sections" eine neue
Sektion an.

E\PL7 PRO : <Untitled> =16 x|
File Edit Lkiies View Tools PLC Debug Options Window 2

B2aa@ <y & Blael @& Sm vE2] Bem 28l
=TS
(s ola| 0| 5|

?ﬂ Shrookre Vis

= 3 STATION
=] r"j Configuration

SEW )

#MW1S0:=16#0006:(* Enable Drive *
B Harduate Conliguaton “MU151:=16#7FFF (* Max speed *)
IE Salwane Configuiation #MW152:=16#0000; (* not used =)
=l "_j Program
by MAST Task
[={23 Sections
i 5T Manzen

"

[oFFLTE| fu:svs MODIF, | 4

27021599395294091
= Im Beispiel beginnen die Sollwerte fiir den Antrieb ab MW150.

Speichern Sie das Projekt und Gibertragen Sie es an die SPS.
5. Wechseln Sie in den RUN-Modus der SPS.

= Der Prozessdatenaustausch Uber Modbus/TCP ist aktiv. Die Istwerte vom Ge-
rat kdnnen gelesen und die Sollwerte geschrieben werden.

6. Prifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten Ubereinstimmen, die im Para-
meterbaum oder im Diagnose-Plug-in zum aktiven IEC-Programm in der Enginee-
ring-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt werden.
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Projektierungsbeispiele

8.4.2 Datenaustausch liber Modbus/TCP

Da fur Modbus/TCP eine Vielzahl an Feldbusmaster-Systemen und Softwarelésungen
fur Standard-PCs verfligbar sind, gibt es nicht "die Referenzsteuerung”, mit der alle
Beispiele erstellt werden. In diesem Kapitel finden Sie detaillierte Beispiele fur den Te-
legrammaufbau.

HINWEIS

Den Telegrammaufbau aus den Beispielen kdnnen Sie zur Fehlersuche mit dem Te-
legrammaufbau in eigenen Applikationen vergleichen. Einfache Tools zur Aufzeich-
nung von Telegrammen Uber das Ethernet-Netzwerk sind z. B. Wireshark, Packetizer
usw. Diese Tools kdnnen Sie kostenlos aus dem Internet beziehen und installieren.

[ 0

Das Aufzeichnen (Tracen) von allen Ethernet-Telegrammen in einem Netzwerk ist nur
dann méglich, wenn Sie einen Tab, einen Hub oder einen Switch mit Port-Mirror-Funk-
tion haben. Telegramme, die von und zum Aufzeichnungs-PC gesendet werden, kdn-
nen immer mitgeschrieben werden.

Das folgende Bild zeigt das Schreiben (FC16) von Sollwerten an den Modbus/
TCP-Slave mit der IP-Adresse 10.3.71.119. Die 3 Prozessdatenworter liegen ab Off-
set 4 (reference number) und werden Uber die Unit-ID 255 angesprochen.

ri E % 6.pcap - Wireshark .

File Edit View Go Capture Analyze Statistics Help

BEaes CEXEE Aes9TFT L BF aaam|
Filter: [modbus_tcp. trans_id == 0 > Expression.. Clear Apply
‘ Mo. . Time Source Destination Protocol Info

18 3.4E5663 10.3.64.126 10.3.71.119 Modbus,/TCP  query [ 1 pkt|

10 3.4B87398 10.3.71.119 10.3.64.126 modbus/TCP  response [ 1 pkt

Frame 18 (73 bytes on wire, 73 bytes captured)
Ethernet II, Src: Vmware_44:5a:09 (00:0c:29:44:5a:09), Dst: Cisco_aa:0f:3f ((
Internet Protocol, Src: 10.3.64.126 (10.3.64,126), Dst: 10.3.71.119 (10.3.71.
Transmission Control Protocol, Src Port: iad2 (1031), Dst Port: asa-appl-prot
Modbus /TCP
transaction identifier: 0
protocol identifier: 0
length: 13
unit identifier: 255
= Modbus
function 16: write Multiple Registers
reference number: 4
word count: 3
byte count: 6
pata

= [

0 B B

0000 00 Of 90 aa OF 3f 00 Oc 29 44 5a 09 08 00 45 00 .....7.. JDZ...E.
0010 00 3b 01 be 40 00 80 06 5d 04 Oa 03 40 7e 0a 03  .;..@... J]...@~..
0020 47 77 04 07 OL ¥6 17 f9 df fd Oc el 7a 1d 50 18 GW..u21s 2eo.Z.P.

0030 fa c5 B8 cc 00 00 [NEGVENGVEVEGTEGT U D0 D4
(MICTOR00 03 06 00 06 10 00 05 00

9007201560597131

In allen weiteren Beispielen ist nur der Modbus/TCP-Teil des Telegramms beschrie-
ben. Auf den TCP/IP-Teil des Telegramms und auf den Auf- und Abbau einer TCP/IP-
Verbindung wird nicht ndher eingegangen.

96 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

Prozessdatenaustausch

Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP

Projektierungsbeispiele

Der Prozessdatenaustausch wird entweder tUber FC3 (lesen) und FC16 (schreiben)
oder Uber FC23 (schreiben und lesen) durchgefiihrt.

Prozessdatenaustausch liber FC16

Der Modbus/TCP-Teil fir das Schreiben von je 3 Prozessdatenwortern (Sollwerte)
Uber FC16 an Port 502 eines Modbus/TCP-Slaves ist folgendermalfien aufgebaut:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
1 0x00 Transaction Identifier
, - -
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5
Length Field Wert: Anzahl PD x 2 +7 . . .
5 0x0d (Hier: 3 x 2 +7 = 13) Detailbeschreibung siehe
- Modbus/TCP-Spezifikation
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein. und Kapitel "Das Modbus-
7 0x10 Function Code Dienst: FC16 (Write Register) |Protokoll (Modbus/
8 0x00 _ Offset, ab dem die PD liegen. | 1C7) (= £ 102).
9 0x04 Write Reference Number \\1uss immer 4 sein.
10 0x00 Write Word Count Anzahl PD"
1 0x03 rite Word Coun (Hier: 3)
. Anzahl PD x 22
12 0x06 Write Byte Count (Hier: 3 x 2 = 6)
13 0x00
14 ox11 Data Prozessausgangsdaten-Wort 1
X Daten-Mapping und Daten-
15 0x22 initi i i
Data Prozessausgangsdaten-Wort 2 9ef|n|t|on siehe Kapitel "
16 0x33 Prozessdatenbeschreibung
17 0x44 (—B119)
Data Prozessausgangsdaten-Wort 3
18 0x55

1) fir MOVIPRO®-SDC (1 - 8) fir MOVIPRO®-ADC (1 — 120)
2) fur MOVIPRO®-SDC (2 - 16) fir MOVIPRO®-ADC (2 — 240)

Response-Telegramm

Im Response-Telegramm von Port 502 des Modbus/TCP-Slaves werden nur die Bytes
0 — 11 zurtickgesendet.

Alle Werte bleiben bis auf Byte 5 unverandert. Byte 5 (Low-Byte in Length Field) wird
auf den Wert 6 korrigiert.

8
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Projektierungsbeispiele

Prozessdatenaustausch tiber Dienst FC23

Beim Prozessdatenaustausch tber FC23 ist der Modbus/TCP-Teil fir das Schreiben

Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP

und Lesen von je 3 Prozessdatenwortern (PD) folgendermalen aufgebaut:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
, - —
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5:
Length Field Wert: Anzahl PD x 2 + 11
5 | o (Hier: 3 x 2 + 11 = 17)
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein.
7 0x10 Function Code Dienst: FC23 (Read und Write | petajibeschreibung siehe
Register) Modbus/TCP-Spezifikation
8 0x00 Offset, ab dem die PD liegen. und Kapitel "Das Modbus-
9 0x04 Read Reference Number \\1,s5 immer 4 sein. Protokoll (Modbus/
TCP)" (— B 102).
10 0x00 Read Word Count Anzahl PD"
11 0x03 ea or oun (Hier: 3)
12 0x00 . Offset, ab dem die PD liegen:
13 0x04 Write Reference Number |\1,ss immer 4 sein.
14 0x00 Anzahl PD
Write Word Count Siehe Read Word Count
15 | 0x03 (Hier: 3)
. Anzahl PD x 22

16 0x06 Write Byte Count (Hier: 3 x 2 = 6)
17 0x00

Data Prozessausgangsdaten-Wort 1
18 0x11 .
19 0x22 Daten-Mapping und Daten-

X " ; .

Data Prozessausgangsdaten-Wort 2 9ef|n|t|on siehe Kapltel' "
20 0x33 Prozessdatenbeschreibung
21 0x44 (=B 119)

Data Prozessausgangsdaten-Wort 3
22 0x55

1) fiir MOVIPRO®-SDC (1 — 8) fiir MOVIPRO®-ADC (1 — 120)
2) fir MOVIPRO®-SDC (2 — 16) fiir MOVIPRO®-ADC (2 — 240)
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Projektierungsbeispiele

Im Response-Telegramm von Modbus/TCP-Slaves werden dann die folgenden Daten-
bytes zurlickgesendet:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
, - -
3 0x00 Protocol Identifier
Detailbeschreibung siehe
4 0x00 _ Anzahl der Bytes nach Byte 5 Modbus/TCP-Spezifikation
5 0x09 Length Field Wert: Anzahl PD x 2 + 3 und Kapitel "Das Modbus-
X are -
(Hier:3x2+3=9) Protokoll (Modbus/
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein. TCP)" (— B 102).
7 0x17 Function Code Dlen_st: FC23 (Read und Write
Register)
. Anzahl PD x 2"
8 0x06 Write Byte Count (Hier: 3 x 2 = 6)
9 0x00 )
10 OXAA Data Prozesseingangsdaten-Wort 1
X Daten-Mapping und Daten-

11 0xBB initi i i

Data Prozesseingangsdaten-Wort 2 9ef'mt'0n siehe Kapltel_ "
12 0xCC Prozessdatenbeschreibung
13 | 0xDD , (=5119)

Data Prozesseingangsdaten-Wort 3
14 OxEE

1) fir MOVIPRO®-SDC (2 - 16) fir MOVIPRO®-ADC (2 — 240)

8

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 99



8

Projektierungsbeispiele

Parameterzugriff

Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP

Der Parameterzugriff iber den MOVILINK®-Parameterkanal wird (iber FC23 (schrei-
ben und lesen) durchgefiihrt. Der Auftrag an den MOVILINK®-Dienst und das Abholen
der Antwort wird dabei in einem Modbus/TCP-Service realisiert.

Parameterzugriff (iber Dienst FC23

Zum Lesen eines Parameters ist das TCP/IP-Telegramm folgendermalen aufgebaut:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
; - -
3 0x00 Protocol Identifier
4 | 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5:
Length Field Muss flir den MOVILINK®-Para-
5 0x13 meterkanal gleich 19 sein.
* Wert 0 und OxFE: Zugriff auf
Parameter der Kommunikati-
ons- und Steuerungseinheit
6 | 0x00 Unit Identifier "PFH-..."
* Wert 20 (0x14): Weitergabe . . .
der Anf das Lei Detailbeschreibung siehe
er Anfrage an das Leistungs- |y 1o4hus/TCP-Spezifikation
teil "PFA-..." und Kapitel "Das Modbus-
: _ . Protokoll (Modbus/
. Dienst = FC23 (Read und Write N .
7 | Ox17 Function Code Register) TCP)" (— B 102).
8 | 0x02 Offset, ab dem der MOVILINK®-
Read Reference Number |Parameterkanal liegt:
9 | 0x00 Muss immer 512 sein.
10 | Ox00 Muss fur den MOVILINK®-Para-
1 | oxo04 Read Word Count meterkanal immer 4 sein.
12 | 0x02 Offset, ab dem der MOVILINK®-
Write Reference Number |Parameterkanal liegt:
13 | 0x00 Muss immer 512 sein.
14 | 0x00 . Muss fiir den MOVILINK®-Para-
15 | Ox04 Write Word Count meterkanal immer 4 sein.
®_ -
16 | 0x08 Write Byte Count 8 Byte MOVILINK®-Parameter:
kanal
17 | 0x31 Data: Verwaltungsbytes: 0x31 = lesen
MOVILINK®-Parameterkanal | °" V& UNGSOYIES: - lese
Data: .
18 | 0x00 MOVILINK®-Parameterkanal Parametersubindex Daten-Mapping und Definiti-
19 | 0x20 Dat Parameterindexes: on siehe Profil der Geréate
ata: .
0x206¢ = 8300 = Firmwaresach- [von SEW-EURODRIVE und
20 | 0x6C | MOVILINK®-Parameterkanal nummer Kapitel
"Prozessdatenbeschreibung”
21 | 0x00 (— B 119)
22 | 0x00 Data: Parameterwert, der beim Lese-
23 | 0x00 | MOVILINK®-Parameterkanal |dienst ohne Bedeutung ist.
24 | 0x00
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Response-Telegramm

Das Response-Telegramm enthalt dann die Antwort auf den MOVILINK®-Lesedienst.

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
, - _
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5:
5 0x11 Length Field Muss fir MOVILINK®-Parameter-
X

kanal gleich 11 sein.
* Wert 0 und OXFE: Zugriff auf

Detailbeschreibung sie-
he Modbus/TCP-Spezifi-

Parameter der Kommunikati-  |kation und Kapitel "Das
ons- und Steuerungseinheit Modbus-Protokoll
6 | 0x00 Unit Identifier "PFH-.." (Modbus/

TCP)" (— B 102).
* Wert 20 (0x14): Weitergabe der

Anfrage an das Leistungsteil

"PFA-.."
. Dienst = FC23 (Read und Write
7 0x17 Function Code Register)
8 0x02 | Read Reference Number |° I?yte MOVILINK®-Parameterka-
na
17 0x31 MOVILINK®?;;?;meterkanal Verwaltungsbytes: 0x31 = lesen
Data: .
18 0x00 MOVILINK®-Parameterkanal Parametersubindex
19 | 0x20 Data: Parameterindex: Daten-Mapping und De-
MOVILINK®.P : terkanal 0x206¢ = 8300 = Firmwaresach- [finition siehe Einstellung
20 | Ox6C -Farameterkanal | o mer und Profil der Geréte
21 0x00 von SEW-EURODRIVE.
22 0x00 Data: Detr Pgr?];n;terl\:/\./ert OxA82er5]b0d
o, entspricht der Firmwaresachnum-
23 0x00 | MOVILINK®-Parameterkanal mer 28216102.53
24 0x00
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Beschreibung

9 Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
9.1 Beschreibung

Modbus/TCP ist ein offenes Protokoll, das auf TCP/IP aufsetzt. Es hat sich als eines
der Ersten als Standard bei industriell eingesetzten Ethernet-Anschaltungen fur den
Prozessdatenaustausch etabliert.

Modbus/TCP hat folgende Eigenschaften:

Modbus-Frames werden ber den TCP/IP-Port 502 ausgetauscht.
Jede Feldbusmaster-IP-Adresse wird akzeptiert.

Modbus nutzt ausschlieBlich die Codierung "Big-Endian" (Motorola-Datenformat
oder high byte first).

Der Zugriff ber "Peer Cop" ist nicht méglich. Deshalb muss sichergestellt sein,
dass der verwendete Feldbusmaster die Funktion "IO Scanning" unterstiitzt.

9.1.1 Mapping und Adressierung

jde

Der logische Modbus-Adressraum umfasst 64-k-Worter und wird Gber die Referenz-
nummer (Offset) adressiert. Im Adressraum kénnen 4 verschiedene Tabellen liegen:

Binare Eingange (RO)
Binare Ausgange (RW)
Eingangsregister (RO)
Ausgangsregister (RW)

Die Tabellen kdnnen getrennt liegen oder sich tGberdecken.

Das Gerét stellt folgende Datenbereiche zur Verfligung:

Fur den Prozessdatentransfer ist eine Tabelle angelegt, die sowohl Schreibzugriffe
(fir Sollwerte) als auch Lesezugriffe (fur Istwerte) zulasst.

Diese Tabelle beginnt bei Offset 4 und endet bei Offset OFF,,. Darin liegen die zy-
klisch ibertragenen Prozessdatenwérter (1 — 8 fiur MOVIPRO®-SDC und 1 — 120
fur MOVIPRO®-ADC).

Fur die Prozessausgangsdaten-Warter ist von der SPS eine weitere Tabelle ange-
legt. Die Tabelle ermdglicht einem oder mehreren weiteren Clients das Lesen der
aktuellen Sollwerte z. B. fur Visualisierung.

Diese Tabelle beginnt bei Offset 104, und endet bei Offset 1FF,.,.
Fir den Parameterzugriff ist eine dritte Tabelle angelegt.

Diese Tabelle beginnt bei Offset 200,,,, endet bei Offset 2FF,., und enthalt 4 Wor-
ter des MOVILINK®-Parameterkanals.

Der weitere Adressraum von Offset 400,,, bis FFFF,., ist reserviert und darf nicht
angesprochen werden.

Das Datenwort bei Offset 219,,, (8606,.,) ist ein Sonderfall, der das Schreiben
(und Lesen) der Timeout-Uberwachungszeit ermdglicht.

HINWEIS

Beachten Sie bei Steuerungen der Firma Schneider Electric, dass der Adressbereich
haufig bei 40001, beginnt. Dies entspricht dem Wert "0" fiir den Offset.
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Dienste (Function Codes)

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Beschreibung

Fur den Prozess- und Parameterdatenaustausch sowie zur Gerateidentifikation stellt
das Gerat folgende 4 Dienste FC.. (Function Codes) zur Verfigung.

+ FCO03 - Read Holding Registers
Erlaubt das Lesen eines oder mehrerer Register.
+ FC16 — Write Multiple Registers
Erlaubt das Schreiben eines oder mehrerer Register.
+ FC23 — Read/Write Multiple Registers
Erlaubt das gleichzeitige Lesen und Schreiben eines Registerblocks.
+ FC43 — Read Device Identification
Ermdoglicht eine Gerateidentifikation durch Auslesen des Identity-Objekts.

Zugriff auf Dienste

In der folgenden Tabelle sind die implementierten Register und méglichen Dienste
(Function-Codes) fir den Datenaustausch zusammengefasst:

Offset Bedeutung bei Zugriff Kommentar
hex Lesen (Read) Schreiben (Write)
0-3 - - - Reserviert
Prozesseingangsda- |Prozessausgangsda- 0 — 8 Prozessdatenworter flr
4_FF ten (Istwerte) ten (Sollwerte) FCO03, FC16,|MOVIPRO®-SDC
FC23 0 — 120 Prozessdatenworter
fir MOVIPRO®-ADC
100 — 103 - - - Reserviert
Prozessausgangsda- Zum Lesen der Sollwerte durch
104 — 1FF gang - FCO03 anderen als den steuernden
ten (Sollwerte) Cli
ient
Ergebnis Parameter- |Auftrag Parameterka- | FC03,FC16, ..
200 - 2FF kanal azyklisch nal azyklisch FC23 4 Worter
300 — FFFF - - - Reserviert
Sonderfall: |Feldbus-Timeout-Zeit, |Feldbus-Timeout-Zeit, FCO3 FC16 Parameter P819: 16-Bit-Wert,
219E (8606,,) |Wert lesen Wert schreiben ’ Timeout-Zeit in ms
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

9.2

9.21

Protokollaufbau

Header

Das Modbus-Protokoll besteht aus einem Header und den Function-Code-Daten.

Der Header ist fur alle Request- und Response-Telegramme sowie Fehlermeldungen
(Exceptions) gleich.

An den Header sind je nach "Function Code" eine unterschiedlich gro3e Anzahl Daten
angehangt.

\ MBAP Header D \ Function Code Data D
Transaction ID Protocol ID  |Length (1+1+N)| Unit ID ‘ FC N Data
9007200887174411

In der folgenden Tabelle sind die Protokoll-Bytes des Headers beschrieben.

Byte Bezeichnung Bedeutung
0
] Transaction Identifier Wert: Oft "0" (Wird vom Server (Slave) einfach kopiert.)
2 e
3 Protocol Identifier Wert: 0
4 Length Field (Upper Byte) (Wert: 0
5 Length Field (Lower Byte) |Anzahl der Function Code Data Bytes + 1 ("Unit Identi-

fier")

Slave-Adresse.

Sie muss flr den Zugriff auf die Prozessdaten des Ge-
rats auf 0 (0x00) oder 255 (0OxFF) eingestellt werden.
Beim Zugriff auf den Parameterkanal (Offset 200, —

Unit Identifier (Slave Ad-

6 dress) 203,.,) gelten folgende Adresszuweisungen:
* 0 oder 254 fur Parameter des Kommunikations- und
Steuerungseinheit "PFH-..."
« 20 fur Parameter des Leistungsteils "PFA-..."
7 Function Code Gewduinschter Dienst
8—-N Data Daten je nach gewlinschtem Dienst

Beachten Sie Folgendes:

» Der "Transaction Identifier" (Byte 0 und 1) wird einfach vom Slave kopiert. Er dient
dem Feldbusmaster dazu, zusammenhangende Aktionen zu identifizieren.

» Der "Protocol Identifier" (Byte 2 und 3) muss immer den Wert "0" haben.

» Die Langen-Bytes (Byte 4 und 5) geben die Anzahl der folgenden Bytes an. Da die
maximale Telegrammlange 255 Bytes ist, muss das "Upper Byte" den Wert "0" ha-
ben.

« Der "Unit Identifier" (Byte 6) wird verwendet, um mehrere angeschlossene Teilneh-
mer (z. B. Bridges oder Gateways) zu unterscheiden. Er hat die Funktion einer
Subadresse, die bei den Geraten von SEW-EURODRIVE nur fir den Parameter-
zugriff verwendet wird. Die Prozessdaten werden immer im Gerat abgebildet, das
Uber den "Unit Identifier" mit den Werten "0" oder "FF,.," angesprochen wird.

Die Zuordnung von "Unit Identifier" zu untergeordneten Geraten oder zum internen
Leistungsteil wird in der Routing-Tabelle der Steuerungskonfiguration im IEC Edi-
tor festgelegt. Die "Unit Identifier" sind gemaf der folgenden Tabelle zugeordnet:
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Protokollaufbau

Unit Identifier Option/Schnittstelle
0 oder 255 MOVIPRO®-Steuerung
1 MOVIPRO®-Leistungsteil "PFA-..."
16 — 21 MOVIPRO®-Slaves am externen CAN-Bus

* Nach den 7 Bytes des Headers folgen "Function Code" und Daten.

9.2.2 Dienst FC03 — Read Holding Registers

Mit dem Dienst "FC03 — Read Holding Registers“ wird eine variable Anzahl von Regis-
tern gelesen.

16998405/DE — 12/2016

\ MBAP Header U\ Function Code Data (FC03) I/
Transaction ID Protocol ID . FC
Length (1+5) | Unit ID Read Address | Read Word Count
(0x00) (0x00) ngth (1+5) | Uni (0x03) | © © Y
9007200887224075
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
) Gewilinschter Dienst
Y Function Code Wert: 03 (Read Holding Register)
8 Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Reference Number (Low) |Wert: Offset
10 Word Count (High) Anzahl Worter (Register)
11 Word Count (Low) Anzahl Woérter (Register)
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
. Dienst
Y Function Code Wert: 03 (Read Holding Register)
Anzahl der folgenden Bytes
8 Byte Count Wert: 2 x N
Inhalt des jeweiligen Registers
— D)
9-9+2xN) Data Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
7 Function Code 83)ex
8 Exception Code Fehlercode
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9

9.2.3 Dienst FC16 — Write Multiple Registers
Mit dem Dienst "FC16 — Write Multiple Registers" wird eine variable Anzahl von Regis-
tern geschrieben.
\ MBAP Header D \ Function Code Data (FC16) D
Transaction ID |Protocol ID| Length | Unit ID FC . Write Word | Bytes | Write Data
Write Add
(0x00) (0x00) | (1+6+N) | (0x00) |J [(0x10) " CYNESS oount | (N) | (1=N)
9007200887293707
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
: Gewlinschter Dienst

7 Function Code Wert: 16 (Write Multiple Registers)

8 Reference Number (High) |Wert: Offset

9 Reference Number (Low) |Wert: Offset

10 Word Count (High) Anzahl Worter (Register)

11 Word Count (Low) Anzahl Wérter (Register)

Anzahl der folgenden Bytes
12 Byte Count Wert: 2 x N
. Wert, der im jeweiligen Register geschrieben wird
— 1)
13-13+(2xN) Register Values Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register

Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
7 Function Code \E/)\llgg:Stm (Write Multiple Registers)
8 Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Reference Number (Low) [Wert: Offset
10 Word Count (High) Anzahl Wérter (Register)
11 Word Count (Low) Anzahl Worter (Register)
Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
7 Function Code 90,,6x
8 Exception Code Fehlercode
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9.24

Dienst FC23 — Read/Write Multiple Registers

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Protokollaufbau

Mit dem Dienst "FC23 — Read/Write Multiple Registers" wird eine variable Anzahl von
Registern gleichzeitig geschrieben und gelesen. Der Schreibzugriff findet zuerst statt.
Dieser Dienst wird vorzugsweise flur die Prozessdaten angewendet.

MBAP Header |j \ Function Code Data (FC23) Ij
Tran(zi((:)t(i)(;n D Pr(o(;)(:ggl) D ( 1';(31%9::\]‘) Unit ID (OI):(?7) Read Address |Read Word Count | Write Address | Write Word Count B(y'ze)s W(r1itei E)ata
9007200887389707
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
. Gewtinschter Dienst
7 Function Code Wert: 23 (Read/Write Multiple Registers)
8 Read Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Read Reference Number (Low) |Wert: Offset
10 Read Word Count (High) Anza.h_l Worter (Register), die gelesen werden.
Wert: immer 0
11 Read Word Count (Low) Anzahl Worter (Register), die gelesen werden.
12 Write Reference Number (High) |Wert: Offset
13 Write Reference Number (Low) |Wert: Offset
14 Write Word Count (High) Anza.h_l Worter (Register), die geschrieben werden.
Wert: immer 0
15 Write Word Count (Low) Anzahl Woérter (Register), die geschrieben werden.
. Anzahl der folgenden Bytes
16 Write Byte Count Wert: 2 x N
17 - 17+(2 x . . Wert, der im jeweiligen Register geschrieben wird
Ny |Write Register Values Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lénge
1) Anzahl der Register, die geschrieben werden.
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
. Dienst
! Function Code Wert: 23 (Read/Write Multiple Registers)
Anzahl der folgenden Bytes
8 Byte Count Wert: 2 x n"
9 Data Inhalt des jeweiligen Registers
Wert: 2 — 2 x n Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register, die gelesen werden.

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
7 Function Code 97 ex
8 Exception Code Fehlercode
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9

9.2.5 Dienst FC43 — Read Device Identifications
Der Dienst "FC43 — Read Device Identifications" wird auch als MEI-Transport (Mod-
bus Encapsulated Interface Transport) bezeichnet. Er tunnelt Dienste und Methoden-
aufrufe. Mit dem MEI-Type OxOE wird der Dienst "Read Device Identification" getun-
nelt. Gemall der Modbus-Spezifikation gibt es die 3 Blécke "Basic", "Regular" und
"Extended", die gelesen werden kénnen.
Das Gerat unterstitzt die Blocke "Basic" und "Regular" (Confirmity Level 02). Es wird
immer der gesamte Block gelesen (Streaming). Im "Read Device ID Code" sind somit
die Werte "01" und "02" zuldssig. Die "Object ID" muss den Wert "0" haben. Die Ant-
wort wird nicht fragmentiert.
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
! Function Code \(lgvzvrvtl:"zzc(hézraglgr;?/tice Identification)
8 MEI Type Wert: OXOE
9 Read Device ID Code Wert: 01 oder 02
10 Object ID Wert: 0
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
Y Function Code Wort 43 (Read Device Identification)
8 MEI Type Wert: OxOE
9 Read Device ID Code Wert: 01 oder 02
10 Conformity Level Wert: 02
Wenn die Identifikationsdaten nicht in eine einzige Ant-
11 More Follows ;/_vort passen, sind mehrere Anfrage/Antwort-Transak-
ionen erforderlich.
Wert: 0 (keine weiteren Anfragen)
12 Next Object ID Wert: 0
13 Number of Objects C\?ezr?r(]gggpioe?;?gte
14 Object ID ID des ersten Objekts
15 Object Length Lange des ersten Objekts in Bytes
16 Object Value Wert des ersten Objekts
17 — Number of Ob- |Object ID, Object Lenght
jects x 2" und Object Value aller wei- -
teren Objekte?

1) Im Beispiel bis 22

2) Im Beispiel noch 2 weitere Objekte

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 104)
7 Function Code 43,4
8 Exception Code Fehlercode
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Verbindungsmanagement

Objekte
MOVIPRO®
Objekt ID Bezeichnung Typ M/O Kategorie Wert (Beispiel)
0x00 |VendorName SEW-EURODRIVE
0x01 ProductCode Mandatory Basic |SEW MOVIPRO
0x02 MajorMinorRevisisons | ASCII- 823 568 0.10
0x03  |VendorUrl String www.sew.de
0x04  |ProductName Optional Regular |SEW MOVIPRO
0x05 ModelName -

9.3 Verbindungsmanagement

Gleichzeitig sind bis zu 8 Modbus-Verbindungen mdglich. Davon kann maximal eine
Verbindung auf den Prozessdatenbereich schreibend zugreifen (steuernde Verbin-
dung).

Eine nicht mehr verwendete Verbindung muss vom Feldbusmaster geschlossen wer-
den. Wenn der Slave eine nicht mehr aktive Verbindung entdeckt, geht er davon aus,
dass der zugehorige Feldbusmaster nicht mehr aktiv ist. In diesem Fall baut der Slave
die nicht mehr verwendete Verbindung einseitig ab. Erst dann kann eine 9te Verbin-
dung aufgebaut werden. Bei 8 aktiven Verbindungen wird ein 9ter Verbindungsaufbau
zurtckgewiesen (Socket wird serverseitig geschlossen).

Die Verbindungen 1 — 8 haben folgende Eigenschaften:
» Sie arbeiten unabhangig voneinander.
» Sie sind nicht untereinander priorisiert.

* Nur eine steuernde Verbindung ist erlaubt. Diese Verbindung kann die Prozessda-
ten andern.

Wenn bereits Uber EtherNet/IP™ eine steuernde Verbindung aufgebaut ist, kann kei-
ne weitere steuernde Verbindung Gber Modbus/TCP eingerichtet werden.

Der Slave kann mindestens einen Frame maximaler Modbus-Lange beim Empfang
oder Senden puffern.

9.3.1 Senden von Prozessausgangsdaten (Steuernde Verbindung anfordern)
Prozessdaten kénnen nur in folgenden Fallen gesendet werden:
+ Die Verbindung ist bereits eine steuernde Verbindung.
* Es besteht noch keine steuernde Verbindung.

Wenn das Gerat die Verbindung akzeptiert, ibernimmt es die Prozessausgangsdaten
in das Prozessabbild. Solange diese Verbindung aktiv ist, kann kein weiterer Feldbus-
master die Prozessausgangsdaten (PO-Daten) verandern.
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Verbindungsmanagement

9.3.2 SchlieBen einer Verbindung

Eine Verbindung wird aus der internen Verbindungsliste unter folgenden Bedingungen
geldscht:

+ Die Keepalive-Zeit ist abgelaufen. Der Server empfangt danach keine Antwort
mehr.

« Das Socket liefert einen Fehler zurtick.
» Die Verbindung zum Client wurde abgebaut.

Wenn die Verbindung eine steuernde Verbindung war, kann eine andere steuern-
de Verbindung wieder aufgebaut werden. Wenn keine glltigen Prozessausgangs-
daten innerhalb der Timeout-Zeit gesendet werden, wird ein Feldbus-Timeout aus-
gelost.

Die Keepalive-Zeit ist standardmaRig auf 10 s eingestellt. Wenn eine steuernde Ver-
bindung besteht und die Timeout-Zeit groer als 5 s ist, wird die Keepalive-Zeit auf
den doppelten Wert der Timeout-Zeit erhéht.

Bei einer steuernden Verbindung wird bei einem Kabelbruch oder einem Socketfehler
nach Ablauf der eingestellien Timeout-Zeit der Feldbus-Timeout im Gerat angezeigt.
Danach kann wieder eine neue steuernde Verbindung aufgebaut werden.

9.3.3 Timeout-Verhalten

Die Timeout-Uberwachungszeit ist im Bereich 0 s — 650 s in 10-ms-Schritten einstell-
bar.

+ 0 s und 650 s bedeutet: Timeout-Uberwachung ist ausgeschaltet.

+ 10 ms — 649,09 s bedeutet: Timeout-Uberwachung ist eingeschaltet.
Die Timeout-Zeit kann folgendermalen eingestellt werden:

» durch das Register-Objekt 219E,, (8606,,)

» durch einen Parameterzugriff auf Index 8606 Uber das Register-Objekt 200, —
203,

+ durch Parameter in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio (Plug-in
oder im Parameterbaum)

Eine Anderung der Timeout-Zeit (Schreiben auf den Index 8606) wird erst nach einem
Neustart wirksam.

Die Timeout-Uberwachung wird ausgel6st, wenn eine steuernde Verbindung aktiviert
wird. Der Feldbustreiber prift zyklisch, ob die letzte Aktualisierung der Prozessaus-
gangsdaten innerhalb der Timeout-Zeit empfangen war.

Wenn die Timeout-Zeit auf 0 s oder 65000 s eingestellt ist, ist die Timeout-Uberwa-
chung deaktiviert. Dann wird kein Feldbus-Timeout mehr erkannt. Dies gilt auch, wenn
die steuernde Verbindung abgebaut ist.

Bei einem Timeout wird die programmierte Timeout-Reaktion durchgefiihrt.
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Parameterzugriff iber Modbus/TCP

94 Parameterzugriff uber Modbus/TCP

Parameterzugriffe Gber den MOVILINK®-Parameterkanal in den Registern 200,,, —
203;., Uber Modbus/TCP erfordern die Dienste FC03, FC16 oder FC23 (Schreib- und
Lesezugriff). Schreibzugriffe werden verwendet, um azyklische Anfragen in den ent-
sprechenden Registern abzulegen. Lesedienste lesen aus denselben Registern die
Antworten.

Diese Methode entspricht dem alternativen Konzept aus der Modbus-Spezifikation
"Network Messaging Specification for the MODBUS/TCP Protocol: Version 1.1" (Kapi-
tel Appendix A).

9.4.1 Ablauf mit FC16 und FC03

Master/ Slave/
Modbus-Client Modbus-Server

— FC16 Request mit !
azyklischen Auftrag i
FC16 Response,

. Schreibzugriff 0.k.

i FCO03 Request, um
1 azyklisches Ergebnis

zu lesen
L
L

FCO03 Response mit
T azyklischem Ergebnis

9007200887627659

Bei einem fehlerhaften Schreibzugriff wird der entsprechende Fehlercode gemeldet.
Diese Variante bietet den Vorteil, dass die Schreibdienste durch das einmalige Sen-
den eines Write-Requests (FC16) bereits bearbeitet werden und die Dienstbestati-
gung durch die Auswertung der Write-Response erfolgt. Der Feldbusmaster sendet zu
einem spateren Zeitpunkt einen Read-Request (FC03), um die Werte auszulesen, die
in der Zwischenzeit in das Register geschrieben sind. Weitere Informationen zu den
Fehlercodes finden Sie im Kapitel "Fehlercodes (Exception Codes)" (— B 114).

9.4.2 Ablauf mit FC23

Master/ Slave/
Modbus-Client Modbus-Server
‘ FC23 Request mit
azyklischem Auftrag

FCO03 Response mit
\ azyklischem Ergebnis

9007200887695115
Beim FC23 wird das Ergebnis gleich in der Antwort zurtickgeliefert.
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9.4.3

Write
Request:

Write
Response:

Read
Request:

Read
Response:

Write/Read
Request:

Write/Read
Response:

9.4.4

Protokollaufbau

| MBAP Header Ij | Function Code Data U
Transaction ID| Protocol ID Length [ UnitID FC |Write Address|Write Word Count|Byte Count MOVILINK®
(0x00) (0x00) (1+6+8) *) (0x10) (0x200) (0x04) (0x8) |Parameter Data
Transaction ID| Protocol ID Length | UnitID FC |Write Address|Write Word Count
(0x00) (0x00) (1+5) *) (0x10)|  (0x200) (0)
Transaction ID| Protocol ID Length [ UnitID FC |Read Address|Read Word Count
(0x00) (0x00) (1+5) *) (0x03)|  (0x200) (0x04)
Transaction ID| Protocol ID Length [ UnitID FC |Write Address|Write Word Count|Byte Count MOVILINK®
(0x00) (0x00) (1+6+8) *) (0x03)|  (0x200) (0x04) (0x8) |Parameter Data
9007200887841291
oder:
Transaction ID| Protocol ID Length | Unit ID FC |Read Address|Read Word Count|Write Address|Write Word Count|Byte Count MOVILINK®
(0x00) (0x00) (1+10+8) *) (0x17)|  (0x200) (0x04) (0x200) (0x04) (0x8)  |Parameter Data
Transaction ID| Protocol ID Length  [Unit ID FC |Read Address|Read Word Count|Byte Count MOVILINK®
(0x00) (0x00) (1+6+8) *) (0x17)|  (0x200) (0x04) (0x8) |Parameter Data
9007200887888267

* Der "Unit Identifier" wird im Gateway-Betrieb verwendet, um die Register 200,., —
203, auf die unterlagerten Teilnehmer abzubilden (siehe Kapitel Header).

Die Beschreibung der MOVILINK®-Parameterdaten (8 Byte) und ihre Abbildung auf
die Register 200, — 203, finden Sie im Kapitel MOVILINK®-Parameterkanal.

MOVILINK®-Parameterkanal

Die folgende Tabelle zeigt den Aufbau des azyklischen MOVILINK®-Parameterkanals
(8 Byte). Der Aufbau wird an einem Beispiel naher erlautert. Im Beispiel wird tber den
MOVILINK®-Parameterkanal ein Beschreiben des Feldbus-Timeout (Index 8606) mit
500 ms angefordert.

Offset Bedeutung Beispiel
200y, Verwaltung 32, 0x
200, Subindex 0064
201,64 Index High 21, e
2014 Index Low 9E, o«
202, Daten MSB 00,64
202, Daten 00,64
203, .« Daten 011ex
203, Daten LSB F4, .«
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Sie kdnnen mit FC03, FC16 und FC23 auf den Parameterkanal zugreifen. Bei einem
Schreibzugriff erteilen Sie dem Parameterkanal im Verwaltungsbyte einen Auftrag.
Der Auftrag selbst ist wiederum ein MOVILINK®-Dienst, wie z. B. "Write", "WriteVolati-
le" oder "Read". Das Ergebnis wird mit einem Lesezugriff ausgelesen.

Die Werte im Beispiel (Feldbus-Timeout schreiben) haben folgende Bedeutung:
+ Offset 200, = 3200, (Verwaltung = Schreibe 4 Byte/Subindex = 0)

« Offset 201, = 219E, ., (Index = 8606)

+ Offset 202,,, = 0 (Daten High)

+ Offset 203, = 01F4,,, (Daten Low = 500)

Verwaltungsbyte

Das Verwaltungsbyte im MOVILINK®-Parameterkanal (Byte 0) ist folgendermafRen de-
finiert:

Verwaltungsbyte (1 Byte)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 0000 = No Service
(LSB) 0001 = Read Parameter
1 0010 = Write Parameter
2 0011 = Write Parameter Volatile
Service-Kennung 0100 = Read Minimum
0101 = Read Maximum
3 0110 = Read Default

0111 = Read Scale
1000 = Read Attribute

4 00 = 1 Byte
) 01 =2 Byte
Datenlénge
5 10 = 3 Byte
11 =4 Byte
Muss bei zyklischer Ubertragung mit jedem
6 Datenlange neuen Auftrag gewechselt (getoggelt) wer-
den.
7 ) 0 = Kein Fehler bei der Dienstausfuhrung
Statusbit . ] .
(MSB) 1 = Fehler bei der Dienstausfiihrung

Die einzelnen Bits haben folgende Funktionen:
+ Bits0-3

Beinhalten die Service-Kennung. Sie definieren, welcher Dienst ausgefuhrt wird.
+ Bit4 undBit5

Geben die Datenlange in Byte an. Fir Umrichter von SEW-EURODRIVE muss
dieser Wert generell auf 4 Byte eingestellt werden.
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9 Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Fehlercodes (Exception Codes)

+ Bit 6 (Handshake-Bit)

Dient als Quittierungsbit zwischen Client und Server. Wenn der MOVILINK®-Para-
meterkanal zyklisch Ubertragen wird, muss die Dienstausfiihrung flankengesteuert
Uber das Handshake-Bit veranlasst werden. Dazu wird der Wert dieses Bits mit je-
dem neu auszufiihrenden Dienst gewechselt (getoggelt). Der Umrichter signalisiert
mit dem Handshake-Bit, ob der Dienst ausgefihrt ist oder nicht. Sobald in der SPS
das empfangene und das gesendete Handshake-Bit Ubereinstimmen, ist der
Dienst ausgefuhrt.

+ Bit 7 (Statusbit)

Zeigt an, ob der Dienst ordnungsgemaf ausgefiuhrt werden konnte oder fehlerhaft
war.

HINWEIS

* Den Index, Subindex, Faktor usw. eines Parameters finden Sie im Parameter-
baum der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

» Die Beschreibung der Parameter finden Sie im Kapitel "Parametrierung des
Leistungsteils "PFA-..."" (— B 157).

jde

9.5 Fehlercodes (Exception Codes)
Wenn bei der Verarbeitung eines "Function Code" ein Fehler auftritt, wird dieser in ei-
ner "Exception Response" dem Modbus-Client mitgeteilt.

Folgende "Exception Codes" werden von einem Gerat von SEW-EURODRIVE zuriick-
geliefert:

Exception
Code Bezeichnung Bedeutung
hex

Der im Request Ubermittelte "Function Code" wird vom

01 ILLEGAL FUNCTION Slave nicht unterstitzt.

Es wurde eine ungliltige Datenadresse fiir den Zugriff
auf den Modbus-Slave angegeben. Dies kann folgende
Griinde haben:

* Unglltige Startadresse beim Zugriff auf die Register

02 ILLEGAL DATA ADDRESS des Modbus-Slaves (nicht vorhanden oder "Function
Code" ist auf diese Adresse nicht anwendbar)

* Unglltige Kombination aus Startadresse und Lange

» Kein symmetrischer Zugriff bei "Read/Write"

« Falsche Objekt-ID (bei Zugriff Gber FC43)

Ein Teil des Datenfelds des Modbus-Requests enthalt

einen fur den Modbus-Slave ungltigen Wert. Dies kann

folgende Ursachen haben:

» Der "Word Count" enthalt einen ungiltigen Wert (klei-

03 ILLEGAL DATA VALUE ner als 1 oder grofer als 125)
» Die empfangene PDU-Lange ist zu kurz oder zu lang

(abhangig vom angegebenen "Word Count")
* Interner Fehler beim Lesen oder Schreiben der Pro-
zessdaten

Fehler beim Zugriff auf MOVILINK®-Parameter (z. B. in-
terner Timeout)

04 SLAVE DEVICE FAILURE

Es existiert bereits eine steuernde Verbindung entweder
06 SLAVE DEVICE BUSY durch eine weitere Modbus-Steuerung oder ein anderes
Feldbussystem.

Die Daten kdnnen nicht zu einem Subsystem weiterge-
leitet werden.

0A GATEWAY PATH UNAVAILABLE
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9.6

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Technische Daten Modbus/TCP-Schnittstelle

Technische Daten Modbus/TCP-Schnittstelle

Modbus/TCP MOVIPRO®
Automatische 10 MBaud/100 MBaud
Baudratenerkennung

Anschlusstechnik

M12 (D-codiert) oder RJ45 (Push-Pull)

Integrierter Switch

Unterstutzt Auto-Crossing, Autonegotiation.

Maximale Leitungslange

100 m gemal IEEE Std 802.3, 200 Edition

Adressierung

4 Byte IP-Adresse oder MAC-ID
(00-0F-69-xx-xx-XX)

Konfigurierbar Gber DHCP-Server oder
MOVITOOLS® MotionStudio ab Version V5.6

Standardwert der Adresse: 192.168.10.4

Unterstlitzte Dienste

FCO03, FC16, FC23, FC43
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1 0 Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™ und Modbus/TCP

Prifen der Status-LEDs am Geréat

10 Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™ und Modbus/TCP

Der folgende Diagnoseablauf zeigt die Vorgehensweise zur Integration des Geréats in
ein Ethernet-Netzwerk und die Fehleranalyse der folgenden Problemfalle:

+ Das Geréat ist nicht richtig in das EtherNet/IP™- oder Modbus/TCP-Netzwerk inte-
griert.

» Das Gerat kann mit dem Feldbusmaster (SPS) nicht gesteuert werden.

Zusatzliche Diagnoseinformationen bietet die Online-Statusanzeige im EtherNet/IP™-
Master, im Modbus/TCP-Master sowie die dazugehorige Online-Hilfe.

Weitere Hinweise speziell zur Programmierung des MOVIPRO®-ADC enthalten Sie im
Systemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor".

Die Diagnose erfolgt in mehreren Prozess-Schritten:

1. "Prufen der Status-LEDs am Gerat" (— B 116)

2. "Prifen der Status-LED und Statusanzeige am Feldbusmaster" (— B 117)
3. "Prifen der Fehlerquellen" (— B 117)

10.1 Priifen der Status-LEDs am Gerat

Die Erlauterung der einzelnen LED-Zustdnde finden Sie im Kapitel "Status-
LEDs" (— B 38).

In der folgenden Tabelle sind die sich daraus ergebenden Geratezustande und mégli-
che Ursachen aufgefihrt:

Status-LED S1 | Betriebszustand Mogliche Ursache
Wenn DHCP aktiviert ist, bleibt das Geréat solan-
Aus IP-Stack starting |ge in diesem Zustand, bis eine IP-Adresse zu-

gewiesen wird.

Konflikt bei der IP-Adresse.
Rot IP Conflict Ein anderer Teilnehmer im Netzwerk verwendet
die gleiche IP-Adresse.

Alle LED-Zustande werden fur LED-Test kurz

Blinkt Rot/Griin |LED-Test

angesteuert.
Blinkt Griin Operational Das Gerat ist aktiv am Feldbus, aber ohne steu-
P ernde Verbindung zum Feldbusmaster.
. Eine steuernde Verbindung zu einem Feldbus-
Grun Connected ;
master ist aufgebaut.
Blinkt Rot Timeout Eine bisher steuernde Verbindung ist im Zu-

stand Timeout.

Wenn ein Konflikt bei der IP-Adresse festgestellt wird, prifen Sie die IP-Adresspara-
meter und bei Bedarf stellen Sie sie erneut ein. Verwenden Sie dazu die Engineering-
Software MOVITOOLS® MotionStudio oder befolgen Sie die Anweisungen aus dem
Kapitel "Einstellen der IP-Adressparameter am Gerat" (— B 29).

Wenn keine steuernde Verbindung zum Feldbusmaster besteht, priifen Sie die Kom-
munikation Uber Ethernet. Fiihren Sie dazu Uber die Eingabeaufforderung (DOS-Box)
des PCs die Befehle PING und IPCONFIG aus.
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10.2

10.3

Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™ und Modbus/TCP
Prifen der Status-LED und Statusanzeige am Feldbusmaster

Priufen der Status-LED und Statusanzeige am Feldbusmaster

Verwenden Sie zur Priufung der Status-LED und Statusanzeige die Dokumentation der
Steuerung oder Master-Baugruppe.

Wenn zum Testen oder zur Inbetriebnahme des Gerats noch kein funktionsfahiger
EtherNet/IP™-Master oder Modbus/TCP-Master zur Verfiigung steht, kbnnen Sie den
SEW-EURODRIVE Ethernet Master Simulator einsetzen. Die aktuelle Version des
Ethernet Master Simulators steht auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
— www.sew-eurodrive.com zum Download bereit. Mit dem Ethernet Master Simula-
tor kdnnen Sie mit einer Feldbus-Schnittstelle von SEW-EURODRIVE Prozess- oder
Parameterdaten mit EtherNet/IP ™-Profil oder Modbus/TCP-Profil austauschen.

Prifen der Fehlerquellen

Wenn das Gerat im Status "Connected" ist, ist der Datenaustausch zwischen Feldbus-
master und Gerat aktiv. Wenn die Daten nicht fehlerfrei Gber EtherNet/IP™ oder Mod-
bus/TCP an das Gerat Gbertragen werden, prifen Sie die folgenden méglichen Feh-
lerquellen:

Fehlerquelle MaBnahme

Werden die richtigen Werte fur die Prozessda-
tenworter im Parameterbaum oder im Plug-in
fur das Applikationsmodul angezeigt?

Wenn Ja, setzen Sie die Diagnose
bei Zeile 6 fort.

Ist der Prozessdatenaustausch im Feldbus-
master aktiv?

Werden die Prozessdaten an die richtige Stel- | Prifen Sie die Tags und das Map-
le des Feldbusmasters geschrieben? ping des Feldbusmasters.

Ist die SPS im RUN-Modus oder Uberschreibt
aktives Forcen (Vorgabe der Sollwerte) die ge- -
winschten Prozessdaten zum Antrieb?

Wenden Sie sich flir weitere Hilfe an

. i o
Sendet die SPS-Daten an das Gerat” den Hersteller der SPS.

Werden die Prozessdaten entsprechend der
geladenen Applikationsmodul verwendet?

Welcher Status wird im Monitor des Applikati-
onsmoduls oder im Parameterbaum der Engi-
neering-Software MOVITOOLS® MotionStudio -
fur die Kommunikationsschnittstelle ange-
zeigt?

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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1 0 Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™ und Modbus/TCP

Feldbus-Timeout

10.4 Feldbus-Timeout

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Wiederanlaufen des Antriebs nach einem
Kommunikations-Timeout oder einer Stérungsbeseitigung.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

» Beachten Sie, dass sich der Kommunikations-Timeout selbststandig zurlicksetzt,
sobald das unterlagerte Gerat wieder erreichbar ist. Das heif3t, die Antriebe er-
halten nach Wiederherstellung der Systembuskommunikation sofort wieder die
aktuellen Prozessausgangsdaten von der SPS.

+  Wenn bei einer Stérungsbeseitigung der selbsttatige Wiederanlauf fir die ange-
triebene Maschine aus Sicherheitsgrinden nicht zulassig ist, trennen Sie vor der
Stérungsbeseitigung die Antriebssteuerung vom Netz.

Das Abschalten des Feldbusmasters oder ein Drahtbruch der Feldbusverdrahtung
fuhrt beim Gerat zu einem Feldbus-Timeout:

+ Die LED "S1" signalisiert, dass keine neuen Nutzdaten empfangen werden.

» Die Prozessdaten zu allen unterlagerten Geraten werden auf den Wert "0" gesetzt.
Das heildt, alle am Gerat angeschlossenen Antriebe werden gestoppt.

» Die digitalen Ausgange werden auf den Wert "0" gesetzt.
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Prozessdatenbeschreibung 11

Generelles Prozessabbild

11 Prozessdatenbeschreibung

1.1 Generelles Prozessabbild
Das Prozessabbild, das zwischen dem Feldbusmaster und Gerat ausgetauscht wird,
ist vom Geratetyp abhangig.

Die folgenden Abbildungen zeigen die Prozessabbilder zwischen Feldbusmaster und
Gerat. In den Abbildungen sind folgende Abkiirzungen verwendet:

Begriff Abkiir-
zung
Binareingang (Digital Input) DI
Binarausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) Pl
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

11.2 Prozessabbild MOVIPRO®-SDC

Bei MOVIPRO®-SDC ist die Prozessdaten-Schnittstelle bereits voreingestellt und fest-
gelegt. Sie mlssen lediglich die Antriebsfunktion des Leistungsteils "PFA-..." passend
zu lhren Anforderungen wahlen.

Zwischen dem Feldbusmaster und MOVIPRO®-SDC kdnnen maximal 8 Prozessda-
tenwdrter ausgetauscht werden.

Das Prozessabbild von MOVIPRO®-SDC unterteilt sich grundsétzlich in 2 Teile:
+ SEW Controller (fest):

— MOVIPRO®-Steuerwort/MOVIPRO®-Statuswort

— Digitale Eingange/Digitale Ausgange (DI/DO)
* Antriebsfunktion (parametrierbar):

— Steuerwort/Statuswort des Leistungsteils

— Sollwerte/lstwerte

— Applikationsdaten, wie Position, Drehzahl usw.

PD-Belegung

ks 5
2 ® s
MOVIPRO ]

5[:> Stovermont | DO | PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | POB =3
> o
Ke] |®
3 — |MOVIPRO®| p PI1 PI2 PI3 Pl4 PI5 PI6 {:18
T8 Statuswort e

PD1 PD2 | PD3 | PD4 | PD5 | PD6 | PD7 | PD8
PD-Nummerierung
18015771915
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11 Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild MOVIPRO®-SDC

11.21 MOVIPRO®-SDC-Steuerwort

Das Steuerwort von MOVIPRO®-SDC ist folgendermafen definiert:

MOVIPRO®-SDC-Steuerwort (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0-4 - Reserviert = 0

5 Restart Applikation Wenn in der Kommunikations- und Steuerungseinheit
"PFH-..." ein Fehler vorliegt, wird durch einen

6 Reboot System 0-1-0-Ubergang dieses Bits ein Fehler-Reset angefor-
dert.

7-15 - Reserviert =0

11.2.2 MOVIPRO®-SDC-Statuswort

Das Statuswort des Gerats beinhaltet Diagnoseinformationen, die zur Auswertung in
der Applikation der SPS aufbereitet werden. Die Signale werden Uber Parameter oder
Uber den Prozessdatenkanal an die SPS Ubertragen.

Der logische Kommunikationszustand "0" signalisiert bei jedem Signal den Zustand
"OK". Deshalb geben die asynchron ablaufenden Start-Up-Sequenzen der SPS und
des Gerats beim Anlauf des Systems (Bushochlauf mit Nutzdaten = 0) keine falschen
Diagnosemeldungen aus.

Das Statuswort von MOVIPRO®-SDC ist folgendermaRen definiert:

MOVIPRO®-SDC-Statuswort (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = Wartungsschalter ist betatigt. Netz ist ausgeschal-
tet.

0 = Wartungsschalter ist nicht betatigt (OK).

1-5 - Reserviert = 0

1 = Eine Warnung liegt vor.

0 = Keine Warnung (OK).

1 = Ein Fehler liegt vor.

0 = Kein Fehler (OK).

Geratezustand/Warnung/Fehlernum-  |Die Belegung der Bits 8 — 15 ist abhangig vom Wert
mer der Bits 6 und 7 (siehe folgende Tabelle).

Wartungsschalter (Netzspan-
nung AUS)

6 Warnung

7 Fehler

8-15

Die Bits 8 — 15 des MOVIPRO®-SDC-Statusworts sind folgendermafen belegt:

Bit 8 — 15 des MOVIPRO®-SDC-Statusworts
Bit 6 Bit 7 Bedeutung Codierung und Funktion

0 = Systemhochlauf
1 = Betriebsbereit
1 0 Warnung -

1 = Konfiguration
Keine Konfiguration vorhanden.

2 = Konfiguration
Verbindung zu den konfigurierten Geraten ist nicht
aufgebaut.

5 = Prozessdaten an untergeordnete Geréate ge-
stoppt (Gateway).

99 = Interner Systemfehler

110 = Uberlast Aktorspannung

120 = Uberlast Sensorspannung Gruppe 1
121 = Uberlast Sensorspannung Gruppe 2

0 0 Geratezustand

0 1 Fehlernummer
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11.2.3

Digitale Eingdnge und Ausgédnge

Die Ein-/Ausgangsbytes des Gerats fir 12DI/4DIO (Digitale Eingange/Digitale Aus-

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild MOVIPRO®-SDC

gange) sind folgendermalfien definiert:

|

—

Feldbusmaster

Digitale Ausgénge

115/ 14|13[12]11]10[ 0 |8 |7 6|5 |4 |3]2

o

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘OU

Digitale Eingdnge (DI)

Digitale Eingénge

«OddINOIN

(=

[}

17986358283

Digitale Eingénge (2 Bytes)

o
~-

Bedeutung

Digitaler Eingang DI100/Status digitaler Ausgang DO00

Digitaler Eingang DI01/Status digitaler Ausgang DO01

Digitaler Eingang DI102/Status digitaler Ausgang DO02

Digitaler Eingang DI03/Status digitaler Ausgang DO03

Digitaler Eingang D104

Digitaler Eingang DI05

Digitaler Eingang DI06

Digitaler Eingang DI07

N0 W |IN [~ |O

Digitaler Eingang DI08

Digitaler Eingang DI09

Digitaler Eingang DI10

Digitaler Eingang DI11

Digitaler Eingang D112

Digitaler Eingang D113

Digitaler Eingang DI14

Digitaler Eingang DI15

Digitale Ausgénge (DO)

Digitale Ausgéange (1 Byte)

Bedeutung

Digitaler Ausgang DO 00

Digitaler Ausgang DO 01

Digitaler Ausgang DO 02

Digitaler Ausgang DO 03

Reserviert = 0

11
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11 Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild MOVIPRO®-SDC

11.2.4 Beispiel: Auslieferungszustand

Im Auslieferungszustand oder wenn kein IPOSP-US®-Applikationsmodul geladen ist,
enthdlt das Gerat die Prozessdatenworter des drehzahlgeregelten Antriebs. Beim
drehzahlgeregelten Antrieb wird das Gerat mit 3 Prozessdatenwortern angesprochen.

PD-Belegung

S
2
2 > s

MOVIPRO —]
E[:> MOVIPRO®l Do | POt | PO2 | PO3 2
3 3
3 = MoviPro® o [ ey | P2 | pi (= 3
()
T Statuswort 3 H

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5

PD-Nummerierung
18095896715

11.2.5 MOVIPRO®-SDC-Antriebsfunktionen

Bei MOVIPRO®-SDC werden die Antriebsdaten des Leistungsteils "PFA-..." transpa-
rent auf den Gesamtprozessdaten PD03 — PD08 durchgereicht.

Die Prozessdatenworter des Leistungsteils sind je nach verwendetem Applikationsmo-
dul unterschiedlich belegt. Die Anzahl der Prozessdaten variiert je nach Applikation
zwischen 1 und 6 Prozessdatenworter.

Fir MOVIPRO®-SDC stehen folgende Applikationsmodule zur Verfligung:
+ Drehzahlgeregelter Antrieb (3 PD) — Auslieferungszustand

+ Buspositionierung (3 PD) — IPOSP-Y$®-Applikationsmodul

« Erweiterte Buspositionierung (6 PD) — IPOSP-US®-Applikationsmodul

» Modulo-Positionierung (6 PD) — IPOSP-US®-Applikationsmodul

« Automotive AMA0801 (6 PD) — IPOSP-USe-Applikationsmodul

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Prozessabbild Antriebsfunktionen des
Leistungsteils "PFA-..."" (— B 134).
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11.3

Prozessdatenbeschreibung 11
Prozessabbild MOVIPRO®-ADC

Prozessabbild MOVIPRO®-ADC
Bei MOVIPRO®-ADC ist die Prozessdaten-Schnittstelle offen. Dadurch haben Sie fol-
gende Mdglichkeiten:
«  MOVIPRO®-ADC mit CCU-Applikationsmodulen parametrieren

Die CCU-Applikationsmodule werden mit der Controller-Software Applikation Con-
figurator in Betrieb genommen und konfiguriert.

+  MOVIPRO®-ADC mit MOVI-PLCP® frei programmieren

Die Programmierung und Parametrierung der Prozessdaten-Schnittstelle wird von
einem Programmierer ibernommen.

« In MOVIPRO®-ADC alle IPOSPUS®-Applikationsmodule einbinden, die direkt auf
dem Leistungsteil "PFA-..." laufen.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Prozessabbild Antriebsfunktionen des
Leistungsteils "PFA-..."" (— B 134).

Zwischen dem Feldbusmaster und MOVIPRO®-ADC kdnnen maximal 120 Prozessda-
tenworter ausgetauscht werden. Die Prozessdatenbelegung hangt vom geladenen
IEC-Programm oder von der Konfiguration ab, die in der Controller-Software Applicati-
on Configurator eingestellt ist.

Das Prozessabbild von MOVIPRO®-ADC unterteilt sich grundsatzlich in 2 Teile:
+ SEW Controller (fest):
— MOVIPRO®-Steuerwort/ MOVIPRO®-Statuswort
— Digitale Eingange/Digitale Ausgange (DI/DO)
+ CCU-Applikationsmodul:
— CCU-Steuerwort/CCU-Statuswort
CCU-Sollwerte/CCU-Istwerte
CCU-Applikationsdaten, wie Position, Drehzahl usw.

PD-Belegung
= =
¢ o
e MOVIPRO® =
g[j} MOVIPRO®) DO | PO1 | PO2 | .. | POX | .. |PO118 =3
3 o
Qo =
T
° MOVIPRO® (— =
()
L Statuswort DI Pi Pi2 Plx Pite B 8
PD1 PD2 | PD3 | PD4 PDx .. |PD120
PD-Nummerierung
17958893835
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Prozessdatenbeschreibung

Prozessabbild MOVIPRO®-ADC

11.3.1  MOVIPRO®-ADC-Steuerwort

Das Steuerwort an MOVIPRO®-ADC ist folgendermafen definiert:

MOVIPRO®-ADC-Steuerwort (2 Bytes)

Bit

Bedeutung

Codierung und Funktion

0 Datensatz herunterladen

Die Daten auf der SD-Speicherkarte werden auf das
MOVIPRO®-ADC heruntergeladen.

HINWEIS Die Daten konnen nur bei gesperrtem Leis-
tungsteil "PFA-..." (Reglersperre oder aktivierte Sicher-
heitsfunktion STO) heruntergeladen werden.

1 Datensatz hochladen

Die Daten werden vom MOVIPRO®-ADC auf die SD-
Speicherkarte hochgeladen und gesichert.

re

Datensatz hochladen und Auto-Resto-

» Die Daten werden vom MOVIPRO®-ADC auf die SD-
Speicherkarte hochgeladen und gesichert.

« Die Daten der SD-Speicherkarte werden bei einem
Geratetausch automatisch auf das getauschte
MOVIPRO®-ADC ubertragen.

Reserviert =0

6 Neustart System

Unabhangig von einem Fehler oder dem Status der
Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." fuhrt
ein 0-1-0-Ubergang dieses Bits zum Neustart des Sys-
tems.

7-15

Reserviert = 0

11.3.2 MOVIPRO®-ADC-Statuswort

Das Statuswort des Gerats beinhaltet Diagnoseinformationen, die zur Auswertung in
der Applikation der SPS aufbereitet werden. Die Signale werden Uber Parameter oder
Uber den Prozessdatenkanal an die SPS Ubertragen.

Der logische Kommunikationszustand "0" signalisiert bei jedem Signal den Zustand
"OK". Deshalb geben die asynchron ablaufenden Start-Up-Sequenzen der SPS und
des Gerats beim Anlauf des Systems (Bushochlauf mit Nutzdaten = 0) keine falschen
Diagnosemeldungen aus.

Das Statuswort von MOVIPRO®-ADC ist folgendermaRen definiert:

MOVIPRO®-ADC-Statuswort (2 Bytes)

Bit

Bedeutung

Codierung und Funktion

Wartungsschalter (Netzspan-
nung AUS)

1 = Wartungsschalter ist betatigt. Netz ist ausgeschal-
tet.
0 = Wartungsschalter ist nicht betatigt (OK).

1 Toggle

Das Toggle-Bit wechselt zwischen den Zustéanden "0"
und "1". Der Standardwert ist 100 ms.

A WARNUNG! Unvorhersehbares verhalten der An-
lage beim Ausfall des Toggle-Bits (Ausbleiben des
Flankenwechsels). Das Toggle-Bit zeigt die korrekte
Funktion der Kommunikations- und Steuerungseinheit
"PFH-..." an. Tod, schwere Verletzung oder Sachscha-
den. Schalten Sie den angeschlossenen Antrieb ab, in-
dem Sie die Antriebssteuerung vom Netz trennen oder
am Gerat die Sicherheitsfunktion STO aktivieren.

Reserviert = 0

4 Datensatz vorhanden

Die Daten auf der SD-Speicherkarte sind mit den Da-
ten auf MOVIPRO®-ADC identisch.

5 Auto-Restore konfiguriert

Der automatische Geratetausch ist konfiguriert.

Die Daten der SD-Speicherkarte werden bei einem Ge-
ratetausch automatisch auf das getauschte
MOVIPRO®-ADC (bertragen.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Geratetausch" (— B 247).

6 Warnung

1 = Eine Warnung liegt vor.

0 = Keine Warnung (OK).

1 24 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild MOVIPRO®-ADC

MOVIPRO®-ADC-Statuswort (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion
1 = Ein Fehler liegt vor.
7 |Fehler 0 = Kein Fehler (OK).
8_15 Geratezustand/Warnung/Fehlernum-  |Die Belegung der Bits 8 — 15 ist abhangig vom Wert
mer der Bits 6 und 7 (siehe folgende Tabelle).
Die Bits 8 — 15 des MOVIPRO®-ADC-Statusworts sind folgendermafen belegt:
Bit 8 — 15 des MOVIPRO®-ADC-Statusworts
Bit 6 Bit 7 Bedeutung Codierung und Funktion
0 = Systemhochlauf
1 = Betriebsbereit
10 = Datensicherung
Datensatz wird vom MOVIPRO®-ADC auf die SD-
Speicherkarte hochgeladen.
11 = Datensicherung
Das Hochladen des Datensatzes vom
0 0 Geratezustand MOVIPRO®-ADC auf die SD-Speicherkarte ist er-
folgreich beendet.
12 = Datensicherung
Datensatz wird von der SD-Speicherkarte ins
MOVIPRO®-ADC heruntergeladen.
13 = Datensicherung
Das Herunterladen des Datensatzes von der SD-
Speicherkarte ins MOVIPRO®-ADC ist erfolgreich
beendet.
1 0 Warnung -
1 = Konfiguration
Keine Verbindung zum Leistungsteil "PFA-...".
2 = Fehler externe E/A
3 = Konfiguration
Kein IPOSPYS®-Applikationsmodul vorhanden.
4 = Prozessdaten an untergeordnete Gerate ge-
stoppt (Gateway).
10 = Konfiguration
Keine Konfiguration vorhanden.
11 = Konfiguration
Verbindung zu den konfigurierten Geraten ist nicht
aufgebaut.
0 1 Fehlernummer 20 = Datensicherung

Upload fehlgeschlagen.

21 = Datensicherung
Upload fehlgeschlagen, weil SD-Speicherkarte
schreibgeschiitzt ist.

22 = Datensicherung
Download fehlgeschlagen.

23 = Datensicherung
Sicherheitsfunktion STO erforderlich.

99 = Interner Systemfehler

110 = Uberlast Aktorspannung DO00

120 = Uberlast Sensorspannung Gruppe 1

121 = Uberlast Sensorspannung Gruppe 2

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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11

11.3.3 Datensicherung liber SPS-Prozessdatenvorgabe
Die Sicherung der Geratedaten kann von der SPS Uber Prozessdaten gesteuert wer-
den. Voraussetzung dafir ist, dass Sie im Datenmanagement-Tool der Engineering-
Software MOVITOOLS® MotionStudio die Datenmanagementfunktionen freigeben.
Die folgende Abbildung zeigt den Ablauf der Datensicherung tber eine SPS-Prozess-
datenvorgabe:
MOVIPRO®-ADC-Steuerwort MOVIPRO®-ADC-Statuswort
Bit 2: Datensatz hochladen l3uft.
{ Datensatz hochladen und Wahrend die Daten hoch-
Auto-Restore. - geladen werden, zeigt die
Statusanzeige des
Geréts "Inl" an.
° Schalten Sie das Gerat
1 keinesfalls aus, wahrend
der Prozess lauft.
Bit 2: 4—] 0x0B: Datensatz hochladen
N beendet.
Die SPS muss das Bit
zurticksetzen.
F ’ 0x01: Betriebsbereit.
9007204513749003
11.3.4 Digitale Eingange und Ausgange

Die Ein-/Ausgangsbytes des Gerats fiir 12DI/4DIO (Digitale Eingange/Digitale Aus-
gange) sind folgendermalien definiert:

Digitale Ausgénge
%[j} ‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘OD —p =
: T 2
2 Yoo 2
o (@)
N ‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘OU & °
Digitale Eingénge
17986358283

Digitale Eingdnge (DI)

Digitale Eingédnge (2 Bytes)

Bit Bedeutung

Digitaler Eingang DI00/Status digitaler Ausgang DO00

Digitaler Eingang DI01/Status digitaler Ausgang DO01

Digitaler Eingang DI102/Status digitaler Ausgang DO02

Digitaler Eingang DI103/Status digitaler Ausgang DO03

AW |IN [~ |O

Digitaler Eingang D104
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Digitale Eingdnge (2 Bytes)
Bit Bedeutung

5 Digitaler Eingang DI05
6 Digitaler Eingang DI06
7
8

Digitaler Eingang DI07

Digitaler Eingang DI08
9 Digitaler Eingang DI09
10 Digitaler Eingang DI10
11 Digitaler Eingang D111
12 Digitaler Eingang D112
13 Digitaler Eingang DI13
14 Digitaler Eingang DI14
15 Digitaler Eingang DI15

Digitale Ausgange (DO)

Digitale Ausgange (1 Byte)
Bit Bedeutung
0 Digitaler Ausgang DO 00
1 Digitaler Ausgang DO 01
2 Digitaler Ausgang DO 02
3 Digitaler Ausgang DO 03
4-15 |Reserviert=0

11.3.5 Beispiel: Auslieferungszustand

Im Auslieferungszustand ist in der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..."
von MOVIPRO®-ADC bereits ein einfaches Gateway-Programm vorinstalliert, das bis
zu 6 Prozessdaten fiir das Leistungsteil "PFA-..." unterstltzt. Damit kann die Antriebs-
funktion des Leistungsteils einfach und schnell verwendet werden, ohne dass zusatzli-
che Parametrierungen mit der Controller-Software Application Configurator gemacht
werden muissen.

Die Funktionalitat von MOVIPRO®-ADC ist in diesem Fall mit einem MOVIPRO®-SDC
vergleichbar. Sie mussen lediglich die Antriebsfunktionen des Leistungsteils passend
zu lhren Anforderungen parametrieren. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."" (— B 134).

Im Auslieferungszustand oder wenn kein IPOSPUSe-Applikationsmodul geladen ist,
enthdlt das Gerat die Prozessdatenworter des drehzahlgeregelten Antriebs. Beim
drehzahlgeregelten Antrieb wird das Gerat mit 3 Prozessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung
S
- =
8 MOVIPRO® °)
g o) Steuerwort DO PO1 PO2 PO3 %
2 3
° MOVIPRQO® ®
o (] <:
i Statuswort DI PI1 PI2 PI3 0
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5
PD-Nummerierung
18095896715

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TcP 1 27/



11

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild MOVIPRO®-ADC

11.3.6

MOVIPRO®-ADC CCU-Applikationsmodule

MOVIPRO®-ADC als parametrierbares Gerat beinhaltet standardisierte und direkt lauf-
fahige CCU-Applikationsmodule. Die CCU-Applikationsmodule laufen in der Kommu-
nikations- und Steuerungseinheit "PFH-...". Die Applikationsmodule werden in der
Controller-Software Application Configurator konfiguriert und parametriert.

Fur MOVIPRO®-ADC stehen folgende CCU-Applikationsmodule zur Verfligung:

* Transparent 6PD

» Drehzahlvorgabe

» Eil-/Schleichgangpositionierung

+ Buspositionierung

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Application Configurator fir CCU".

CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD"

Bei dem CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" werden die Antriebsdaten des
Leistungsteils "PFA-..." transparent auf den Gesamtprozessdaten PD03 — PDO08
durchgereicht. Mit dem Applikationsmodul "Transparent 6PD" wird MOVIPRO®-ADC
mit 6 Prozessdatenwdrtern angesprochen.

Das CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" unterstitzt alle auf dem Leistungsteil
laufenden IPOSPUS®-Applikationsmodule. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-.."" (— & 134).

PD-Belegung

s 5
© MOVIPRO® =
0

EE:> S| DO | PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | POG =3
S (@)
K] |®
3 — |MOVIPRO®| p PI1 PI2 PI3 Pl4 PI5 PI6 (= ’u’
L Statuswort e)

PD1 PD2 | PD3 | PD4 | PD5 | PD6 | PD7 | PD8
PD-Nummerierung
18030736523
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CCU-Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe”

Mit dem CCU-Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe" wird MOVIPRO®-ADC mit 3 Pro-
zessdatenwortern angesprochen.

PD-Belegung
SEW Controller JCCU: =
3 Drehzahlvorgabe o
2
g MOVIPRO® =
:> o
E . Steuerwort A
] (@)
Q2 @
k=) >
% (= (= g
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 I
PD-Nummerierung
17963395595
Prozessdaten (PD) des CCU-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort PI1: Statuswort
PO2: Solldrehzahl PI2: Istdrehzahl
PO3: Rampe PI3: Ausgangsstrom

CCU-Applikationsmodul "Eil-/Schleichgangpositionierung”

Mit

dem CCU-Applikationsmodul "Eil-/Schleichgangpositionierung” wird
MOVIPRO®-ADC mit 1, 3 oder 6 Prozessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung
E SEW Controller | CCU: Eil-/Schleichgangspositionierung %
7] <
ol MOVIPRO® 3
5 > Steuenwort PO1 PO2 PO3 PO4 PO5 g
3 ] 3
% — |MOVIPRO® p PI1 P2 | PI3 | P4 | PI5 | Pl6 & 5
'8 Statuswort e)
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8 I
PD-Nummerierung
17963398923
Prozessdaten (PD) des CCU-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort PI1: Statuswort
PO2: Eildrehzahl PI2: Istdrehzahl
PO3: Schleichdrehzahl PI3: Binareingange
PO4: Rampe auf Pl4: Ausgangsstrom
PO5: Rampe ab PI15: Reserviert
PO6: Rampe Stopp P16: Reserviert
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CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung”

Mit dem CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung" wird MOVIPRO®-ADC mit 6 Pro-
zessdatenwortern angesprochen.

PD-Belegung

§ SEW Controller j CCU: Buspositionierung g
7} <
s MOVIPRO® T
E [j) Steuenwort PO2 PO3 | PO4 | PO5 [ — >
3 i (@]
2 @
3 —— [MOVIPRO®| p PI1 P2 | PI3 | P4 | PI5 | Pl6 (z=m S
L Statuswort 8
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8
PD-Nummerierung
17963388427
Prozessdaten (PD) des CCU-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort PI1: Statuswort
PO2: Sollposition (High-Wort) PI2: Istposition (High-Wort)
PO3: Sollposition (Low-Wort) PI3: Istposition (Low-Wort)
PO4: Sollgeschwindigkeit Pl14: Istgeschwindigkeit
PO5: Beschleunigung PI5: Ausgangsstrom
POB6: Verzogerung P16: Statuswort 2
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CCU-Applikationsmodul konfigurieren

Ein CCU-Applikationsmodul wird in der Controller-Software Application Configurator
als Achse in Betrieb genommen.

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie Application Configurator und erstellen Sie eine neue Konfiguration.

2. Flgen Sie in der Konfiguration eine Einzelachse ein. Klicken Sie dazu auf das
Symbol [1].

Konfiguration

.

( [ =% ' MOVIPROE ADC Realtime PLC
- —

&

Funktion

b |

el

Speichern

—Einzelachs  Mehrachs  Léschen Simulation

(1

Smulstion oo achs: Prozessdaten ;
Schnittstelle  adresse  Geratetyp Applikationsmadul Anzahl  Anordnung Konfiguration

Name
| | | | | Avomatisch v |

|
0 e : .

i | MasterL T T 20 |MOVIFROLT Transparent 6PD 6 (| 3 | & || Korfiguration |- |

18150922123
= Im Achsbereich wird eine neue Zeile angezeigt.
3. Legen Sie fir die Achse folgende Einstellungen fest:
Fensterelement Einstellung/Wert
Name Name der Achse
Controller-Schnittstelle SBUS 1
Achsadresse 20
Geratetyp MOVIPRO LT
Sevinscnes ooty

4. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Nach erfolgreicher Konfiguration erscheint am Ende der Zeile ein griner Haken.
= In diesem Beispiel ist das CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" konfiguriert.
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11.4  Prozessabbild MOVIPRO®-ADC mit Netzriickspeisung R15

Gerate mit Netzriickspeiseoption R15 stellen einen Sonderfall dar. Die folgende Abbil-
dung zeigt eine beispielhafte Prozessdatenbelegung von MOVIPRO®-ADC mit Netz-
ruckspeisung R15:

PD-Belegung
= =
2 o
© MOVIPRQO® S
b
g [j) Steuenwort DO PO1 PO1 POx PO120 [ — >
] (@)
2 E)
3 (= [MOVIPRO®[ p PI1 PI1 PIx PI120 || (=p 5
e Statuswort 8
PD1 PD2 PD3 PD4 PDx PD123
PD-Nummerierung
18055681291
Prozessdaten (PD) der Netzriickspeisung
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort R15 PI1: Statuswort R15
11.41 Netzriickspeisung-Steuerwort
Das Steuerwort der Netzriickspeisung R15 ist folgendermalen definiert:
Steuerwort Netzriickspeisung R15 (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 - Reserviert = 0
1 Freigabe 1/Halt 1 f Netzryckspe!sung freigeben.
0 = Netzriickspeisung sperren.
2 Freigabe 2/Halt 1 i Netzrgckspe!sung freigeben.
0 = Netzrlickspeisung sperren.
3-15 - Reserviert = 0
SEW-EURODRIVE empfiehlt, die Netzrickspeisung R15 tber folgende Prozessdaten
anzusteuern:

+ PO = 0x06: Netzriickspeisung freigeben.
» PO = 0x00: Netzriickspeisung sperren.

11.4.2 Netzriickspeisung-Statuswort

Das Statuswort der Netzriickspeisung R15 ist folgendermalfien definiert:

Statuswort Netzriickspeisung R15 (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion

0 - Reserviert = 0

Solange die Netzriickspeisung-Elektronik keinen Feh-
ler meldet und das Versorgungsnetz vorhanden ist,
meldet die Netzriickspeisung den Geratezustand "Be-
reit".

Hinweis: Die Netzriickspeisung meldet unabhangig
von der Codierung des Netzriickspeisung-Steuerworts
("Freigegeben" oder "Gesperrt") den Geratezustand
"Bereit".

2-15 - Reserviert = 0

1 Geratezustand "Bereit"
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11.4.3 Netzriickspeisung konfigurieren

Die Netzriickspeisung R15 wird in der Controller-Software Application Configurator als
Achse in Betrieb genommen.

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie Application Configurator und erstellen Sie eine neue Konfiguration.

2. Flgen Sie in der Konfiguration eine Einzelachse ein. Klicken Sie dazu auf das

Symbol [1].
Konfiguration
B
.f =1 MOWIPROE ADC Realtime PLC
N
- —"
& | @ | &
[1] Firzslschs  Mefvachs  Ldschen | Fumkion | Smulstion | Spsichern
Simulation L Prozessdaten .
Narme: Schrittstelle  adresse  Geratetyp Applikationsmodul Anzshl Anordnung  Kenfiguration
| | | | | | Auwomatsh w |
0 sEw Controller 2 ~
Axis_1 10 1 |ris Rilckspeisung 1PD! 103 | 3 )| konfiguation |+ [
1 4 [2
Axis_2 SBLIS_t 20 [movieRo LT Transparent 6PD BIERE
2n ]

= Im Achsbereich wird eine neue Zeile angezeigt.

3. Legen Sie fir die Achse folgende Einstellungen fest:

Fensterelement Einstellung/Wert
Name Name der Achse
Controller-Schnittstelle 10
Achsadresse 1
Geratetyp R15
Applikationsmodul Ruckspeisung 1PD
Anzahl Prozessdaten 1

4. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].

= Nach erfolgreicher Konfiguration erscheint am Ende der Zeile ein griner Ha-
ken.

5. Konfigurieren Sie anschliefend das gewiinschte CCU-Applikationsmodul.

= In diesem Beispiel ist das CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" konfigu-
riert.
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11.5 Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."

[

Fir das Leistungsteil "PFA-..." stehen folgende Antriebsfunktionen zur Verfigung:
» Drehzahlgeregelter Antrieb — Auslieferungszustand

» Buspositionierung (3PD) — IPOS-YS®-Applikationsmodul

« Erweiterte Buspositionierung (6PD) — IPOS™-US®-Applikationsmodul

« Modulo-Positionierung (6PD) — IPOS-US®-Applikationsmodul

« Automotive AMA0801 (6PD) — IPOSF-USe_Applikationsmodul

HINWEIS

In MOVIPRO®-ADC kénnen die IPOSP-USe-Applikationsmodule nur dann verwendet
werden, wenn in der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." ein einfaches
Gateway-Programm installiert ist (Auslieferungszustand), oder das CCU-Applikati-
onsmodul "Transparent 6PD" parametriert ist. In diesen Fallen werden die Prozess-
eingangs- und Prozessausgangsdaten von der Kommunikations- und Steuerungsein-
heit unverandert an das Leistungsteil "PFA-..." weitergeleitet.

11.5.1  Drehzahlgeregelter Antrieb

Im Auslieferungszustand oder wenn kein IPOSP-YS®-Applikationsmodul geladen ist,
enthalt das Gerat die Prozessdatenwdrter des drehzahlgeregelten Antriebs. Beim
drehzahlgeregelten Antrieb wird das Gerat mit 3 Prozessdatenwortern angesprochen.

PD-Belegung
S
2
8 ° 5
MOVIPRO D
g o Steuerwort o} PO1 PO2 PO3 — %
5 3
o
S MOVIPRO® ®
g Statuswort DI PI1 PI2 PI3 (0
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5
PD-Nummerierung
18095896715
Prozessdaten (PD) des drehzahlgeregelten Antriebs
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort 1 PI1: Statuswort
PO2: Solldrehzahl PI12: Istdrehzahl
PO3: Rampe PI3: Wirkstrom
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PO1: Steuerwort

Das Steuerwort des drehzahlgeregelten Antriebs steuert das Leistungsteil "PFA-...".
Das Steuerwort ist folgendermalien definiert:

Steuerwort Drehzahlgeregelter Antrieb (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 Reglersperre 0 = Freigabe
1 = Regler sperren, Bremse aktivieren.
1 Freigabe/Stopp (1) : E:Z%F;be
5 Freigabe/Halt (1) : Esalitgznbéntegrator- oder Prozessrampe

0 = Halteregelung ist nicht aktiv.
1 = Halteregelung ist aktiv.

0 = Integrator 1

3 Halteregelung

4 Integrator-Umschaltung 1 = Integrator 2

5 Parametersatzumschaltung 0 f Parametersatz 1
1 = Parametersatz 2
Wenn im Leistungsteil ein Fehler vorliegt, wird durch

6 Reset einen 0-1-0-Ubergang dieses Bits ein Fehler-Reset an-
gefordert.

7 - Reserviert = 0

8 Drehrichtung fiir Motorpotenziometer 0 = Drehrichtung rechts

1 = Drehrichtung links

00 = keine Anderung

10=ab

01 = auf

11 = keine Anderung

00 = Drehzahl-Sollwert tber PA2
Anwahl der internen Festsollwerte 10 = interner Sollwert n11 (n21)
n11-n13 und n21 — n23 01 = interner Sollwert n12 (n22)
11 = interner Sollwert n13 (n23)

0 = Festsollwerte des aktiven Parametersatzes (iber Bit
11/12 anwahlbar

1 = Festsollwerte des anderen Parametersatzes Uber
Bit 11/12 anwahlbar

14 - 15 - Reserviert =0

9-10 [Motorpotenziometer Hochlauf/Tieflauf

11-12

13 Umschalten des Festsollwerts

Bei der Auswertung der freigaberelevanten Bits im Steuerwort findet folgende Priori-
sierung statt:

Freigabe

Halteregelung — ]
\

7

Halt ‘ (

Schnellstopp — (
\

/Reglersperre — (
1

v

Verarbeitung
Freigaben

18014399878401675
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PO2: Solldrehzahl

PO3: Rampe

PI1: Statuswort

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."

Wenn die eingestellte Betriebsart (P700/P701 Betriebsart 1/2) einen Drehzahl-Soll-
wert zuldsst, interpretiert das Leistungsteil "PFA-..." den Ubergebenen Zahlenwert als
Solldrehzahl.

Wenn kein Drehzahl-Sollwert programmiert ist, obwohl als Sollwertquelle eine Kom-
munikationsschnittstelle (Feldbus) eingestellt ist, fahrt das Leistungsteil mit Drehzahl-
Sollwert = 0.

Codierung: 1 Digit = 0.2 min”'

Beispiel: 1000 min™, Drehrichtung links
1000

Berechnung: "T02 =—-50004e, = EC78p6x

Das Leistungsteil "PFA-..." interpretiert den Ubergebenen Sollwert als Hochlauf- oder
Tieflauframpe. Der Ubergebene Zeitwert bezieht sich auf eine Drehzahlanderung von
3000 min™'. Die Stopp- und Notstoppfunktion werden durch diese Prozessrampe nicht
beeinflusst. Bei der Ubertragung der Prozessrampe Uber das Feldbussystem werden
die Rampen t11, t12, 21 und t22 unwirksam.

Codierung: 1 Digit=1 ms
Bereich: 100 ms—-65s
Beispiel: 2.0 s =2000 ms = 2000, = 07D0,,

Uber das Statuswort des drehzahlgeregelten Antriebs wird der Geratezustand und im
Fehlerfall die Fehlernummer eingeblendet.

Das Statuswort ist folgendermalen definiert:

Statuswort Drehzahlgeregelter Antrieb (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = Endstufe ist freigegeben.

0 Endstufe freigegeben 0 = Endstufe ist nicht freigegeben.

1 = Leistungsteil "PFA-..." ist betriebsbereit.

! Umrichter betriebsbereit 0 = Leistungsteil "PFA-..." ist nicht betriebsbereit.

1 = Prozessdaten sind freigegeben. Der Antrieb lasst
sich Uber Feldbus steuern.
0 = Prozessdaten sind gesperrt. Der Antrieb lasst sich
nicht uber Feldbus steuern.

2 PO-Daten freigegeben

3 Aktueller Integratorsatz 0 f Integratorsatz 1
1 = Integratorsatz 2

0 = Parametersatz 1

4 Aktueller Parametersatz 1 = Parametersatz 2

1 = Stérung/Warnung liegt vor.

S Storung/Warnung 0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.

6 Endschalter rechts 1 = Endschalter rechts ist aktiv.
0 = Endschalter rechts ist nicht aktiv.
7 1 = Endschalter links ist aktiv.

Endschalter links 0 = Endschalter links ist nicht aktiv.

0 = 24-V-Betrieb
2 = Keine Freigabe

Wenn keine Stérung/Warnung vorliegt
(Bit 5 = 0): Geratezustand des Leis-

8 — 15 |tungsteils

Bei einer Stérung/Warnung (Bit 5 = 1): Fehlernummer (— B 252)

Fehlernummer
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PI2: Istdrehzahl

PI3: Wirkstrom

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."

Das Leistungsteil "PFA-..." liefert den aktuellen Drehzahl-Istwert an die SPS zurlck.
Die Istdrehzahl wird nur dann exakt zuriickgeliefert, wenn das Leistungsteil tber eine
Drehzahlruckflihrung die tatsachliche Motordrehzahl ermitteln kann. Bei schlupfkom-
pensierter Anwendung wird die Abweichung von der realen Motordrehzahl von der
Genauigkeit der eingestellten Schlupfkompensation bestimmt.

Codierung: 1 Digit = 0.2 min™’

Das Leistungsteil "PFA-..." liefert den aktuellen Wirkstrom-Istwert des Ausgangs-
stroms relativ in prozentualer Form an die SPS zurlick. Der Ausgangsstrom bezieht
sich auf den Geratenennstrom I.

Codierung: 1 Digit = 0.1 % Iy

11.5.2 IPOSPUSe.Applikationsmodul "Buspositionierung"

Mit dem IPOSPUSe-Applikationsmodul "Buspositionierung" wird das Gerat mit 3 Pro-
zessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung
S
3
2 ® 5
MOVIPRO
E [ — Steuerwort DO PO1 PO2 PO3 %
2 5
i)
S MOVIPRO® ®
g Statuswort DI PI1 PI2 PI3 (0
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5
PD-Nummerierung
18017593355
Prozessdaten (PD) des IPOSF-YS®-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort 2 PI1: Statuswort
PO2: Sollgeschwindigkeit PI2: Istgeschwindigkeit
PO3: Zielposition PI13: Istposition

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® Antriebsumrichter Bus-
positionierung".
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11 Prozessdatenbeschreibung

Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."

11.5.3 IPOSPUSe.Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung"

Mit dem IPOSPUSe-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung" wird das Gerat
mit 6 Prozessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung
= SEW-Controller | IPOSPLUS®: Erweiterte Buspositionierung
o4
17} =
o MOVIPRO® Qo
E [ Steuerwort PO2 PO3 | PO4 | PO5 — %
2 : 3
° MOVIPRO® ®
S &= Statuswort DI PI1 P12 PI3 P14 P15 P16 (g
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8
PD-Nummerierung
18027971467
Prozessdaten (PD) des IPOSF'US®-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort 2 PI1: Statuswort
PO2: Zielposition High PI12: Istposition High
PO3: Zielposition Low PI13: Istposition Low
PO4: Sollgeschwindigkeit Pl14: Istgeschwindigkeit
PO5: Beschleunigungsrampe P15: Wirkstrom
POB6: Verzégerungsrampe PI16: Gerateauslastung

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation

"Erweiterte Buspositionierung"".

11.5.4 IPOSPUSe.Applikationsmodul "Modulo-Positionierung"

Mit dem IPOSP-US®-Applikationsmodul "Modulo-Positionierung” wird das Geréat mit 6
Prozessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung
o SEW-Controller [ IPOSP-US®: Modulo-Positionierung
e
7} =
o MOVIPRO® o)
E [ Steuerwort PO2 PO3 PO4 PO5 — %
2 - 3
° MOVIPRO® ®
g — Statuswort DI PI1 P12 PI3 Pl4 P15 P16 <i]
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8
PD-Nummerierung
18029657483
Prozessdaten (PD) des IPOSP'US®-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort 2 PI1: Statuswort
PO2: Zielposition High PI12: Istposition High
PO3: Zielposition Low PI13: Istposition Low
PO4: Sollgeschwindigkeit Pl14: Istgeschwindigkeit
PO5: Beschleunigungsrampe P15: Wirkstrom
POB6: Verzogerungsrampe PI16: Gerateauslastung

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX60B / 61B Applika-

tion "Modulo-Positionierung™".
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11.5.5

Prozessdatenbeschreibung
Prozessabbild Antriebsfunktionen des Leistungsteils "PFA-..."

IPOSFLUSe.Applikationsmodul "Automotive AMA0801"

Mit dem IPOSPUS®-Applikationsmodul "Automotive AMA0801" wird das Gerat mit 6
Prozessdatenwdrtern angesprochen.

PD-Belegung

= SEW-Controller [ IPOSPLUS®: Automotive AMA0801
-
17} =
s MOVIPRO® o
E ) oS PO2 | PO3 | PO4 | PO5 — <
: ' 3
° MOVIPRO® ®
i ] Statuswort DI PI1 P12 PI3 Pl4 PI5 PI6 (3
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8
PD-Nummerierung
18029916683
Prozessdaten (PD) des IPOSF'US®-Applikationsmoduls
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort 2 PI1: Statuswort
PO2: Zielposition High oder 16-Einzelbit-Positionen PI12: Istposition High
PO3: Zielposition Low od:irgﬁorrektumert Zielposition PI3: Istposition Low
PO4: Sollgeschwindigkeit oder Korrekturwert Zielpo- | Pl4: Istgeschwindigkeit oder Einzelbit-Positionsmel-
sition Low dung
POS5: Rampe auf/ab oder reserviert PI5: Positionsdifferen; Master-Slave oder 16-Einzel-
bit-Nocken
POB6: Synch-Offset P16: Wirkstrom

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B und
MOVIPRO®-SDC/-ADC Applikationsmodul "Automotive AMA0801"".
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Uber MOVITOOLS® MotionStudio

1 2 Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio

12

12.1
12.1.1

12.1.2

121.3

Funktionen

Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Uber MOVITOOLS® MotionStudio

Die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio bietet Innen Durchgangigkeit
beim Ausfuhren der folgenden Aufgaben:

«  Kommunikation zu Geraten aufbauen
« Funktionen mit den Geraten ausfilhren

Kommunikationskanale

Zum Einrichten der Kommunikation zu den Geraten ist in der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio der SEW-Communication-Server integriert.

Mit dem SEW-Communication-Server richten Sie Kommunikationskanale ein. Einmal
eingerichtet, kommunizieren die Gerate mithilfe ihrer Kommunikationsoptionen Uber
diese Kommunikationskanale. Sie kdnnen maximal 4 Kommunikationskanale gleich-
zeitig betreiben.

MOVITOOLS® MotionStudio unterstitzt die folgenden Arten von Kommunikations-
kanalen:

» Seriell (RS485) tiber Schnittstellenumsetzer

+ Systembus (SBus) Uber Schnittstellenumsetzer

+ Ethernet TCP/IP, PROFINET IO, EtherNet/IP™, Modbus/TCP

+ EtherCAT®

+ Feldbus (PROFIBUS DP-V1)

» herstelleribergreifende Softwareschnittstelle Tool Calling Interface

Abhangig von dem Gerat und seinen Kommunikationsoptionen steht Ihnen von diesen
Kommunikationskanalen eine Auswahl zur Verfigung.

Die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio bietet Ihnen Durchgéngigkeit
beim Ausfiihren der folgenden Funktionen:

* Parametrierung (z. B. im Parameterbaum des Geréats)
* Inbetriebnahme

» Visualisierung und Diagnose

* Programmierung

MOVITOOLS® MotionStudio bietet fiir jeden Geratetyp und dessen Funktionen die
passenden Tools an.
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12.2
12.2.1

12.2.2

Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio 1 2
Erste Schritte

Erste Schritte

Software starten und Projekt anlegen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wabhlen Sie im Startment von Windows folgenden Menibefehl: [Start] > [Alle Pro-
gramme] > [SEW] > [MOVITOOLS-MotionStudio] > [MOVITOOLS-MotionStudio]

= MOVITOOLS® MotionStudio wird gestartet.
2. Legen Sie ein Projekt mit Namen und Speicherort an.

Kommunikation aufbauen und Netzwerk scannen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Klicken Sie in der Symbolleiste auf das Symbol "Kommunikationskanale konfigu-
rieren" [1].

De-HBO & B A + + X |[#5can

[
18014399642823819

= Das folgende Fenster 6ffnet sich.
(1

i ™

| | Bk tivieren [2]
Fot) [use ~|
= g
Seriell
SBuz
Ektivieren
Profibus
STMPI
FLirk,

Aklivieren

MOVITOOLS® MationShudio Ok Abbrechen

9007217492118283

2. Wahlen Sie aus der Auswahlliste die Kommunikationsart [1].
3. Aktivieren Sie die gewahlte Kommunikationsart [2].

. Um die Einstellungen der gewahlten Kommunikationsart zu bearbeiten, klicken Sie
auf die Schaltflache [3].
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1 2 Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Erste Schritte

5. Falls erforderlich, dndern Sie die vorgegebenen Kommunikationsparameter. Be-
ziehen Sie sich dabei auf die detaillierte Beschreibung der Kommunikationskanale
im Einzelnen.

6. Scannen Sie Ilhr Netzwerk mit dem Symbol "Gerate-Scan" [1] in der Symbolleiste.
ODE-E T ‘ + <+ X | [*Scan
|

(1
27021598896943499

12.2.3 Verbindungsmodus

Uberblick
Die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio unterscheidet zwischen den
Verbindungsmodi "Online" und "Offline". Den Verbindungsmodus bestimmen Sie
selbst. MOVITOOLS® MotionStudio startet in dem Verbindungsmodus, den Sie vor
dem Schliel3en eingestellt haben.
HINWEIS
i Der Verbindungsmodus "Online" ist keine Riickmeldung, dass Sie gerade mit dem
Gerat verbunden sind, oder dass das Gerat kommunikationsbereit ist.
*  Wenn Sie diese Riuckmeldung brauchen, beachten Sie den Abschnitt "Zyklischen
Erreichbarkeitstest einstellen" in der Online-Hilfe (oder im Handbuch) von
MOVITOOLS® MotionStudio.
HINWEIS
i Die Befehle der Projektverwaltung (z. B. "Herunterladen”, "Hochladen" usw.), der On-

line-Geratestatus, sowie der "Gerate-Scan", arbeiten unabhangig vom eingestellten
Verbindungsmodus.
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio 1 2
Erste Schritte

Abhangig von dem gewahlten Verbindungsmodus werden lhnen Offline-Tools oder
Online-Tools geratespezifisch angeboten. Die folgende Abbildung zeigt die beiden Ar-
ten von Tools:

(1 [2] (3]

Offline-Tool |

| Online-Tool |

[4]
18014399752675211
[1] Festplatte des Engineering-PCs [3] Engineering-PC
[2] Arbeitsspeicher des Engineering-PCs [4] Gerat
Tools Beschreibung

Anderungen mit Online-Tools wirken sich zunachst nur auf das
Gerat [4] aus.

+ Wenn Sie die Anderungen in den Arbeitsspeicher [2] (ibertra-
Online-Tools gen mdchten, fiihren Sie die Funktion "Hochladen (Ge-
rat — PC)" aus.

« Damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
ring-PCs [3] gesichert werden, speichern Sie lhr Projekt.

Anderungen mit Offline-Tools wirken sich zun&chst nur auf den Ar-
beitsspeicher [2] aus.

« Damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
Offline-Tools ring-PCs [3] gesichert werden, speichern Sie Ihr Projekt.

« Wenn Sie die Anderungen auch auf Ihr Gerét [4] Gbertragen
mochten, fiihren Sie die Funktion "Herunterladen (PC — Ge-
rat)" aus. Kontrollieren Sie anschlieBend die Parametrierung.
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Erste Schritte

Verbindungsmodus (Online oder Offline) einstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wabhlen Sie den Verbindungsmodus:

* Fir Funktionen (Online-Tools), die sich direkt auf das Gerat auswirken sollen,
wechseln Sie in den Online-Modus mit dem Symbol [1].

» Fur Funktionen (Offline-Tools), die sich auf Ihr Projekt auswirken sollen, wechseln
Sie in den Offline-Modus mit dem Symbol [2].

ODE-H D O m + <+ X | [+ 5can
[
[1 [2]
18014399643939211

2. Markieren Sie den Gerateknoten.

3. Wahlen Sie im Kontextmenii die Tools zum Konfigurieren des Gerats.

12.2.4 Gerite konfigurieren

Im Folgenden wird am Beispiel eines MOVIFIT®-Gerats gezeigt, wie die Tools zum
Konfigurieren des Gerats aufgerufen werden.

Der Verbindungsmodus ist "Online". Das Gerat wurde in der Netzwerksicht gescannt.
Gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Markieren Sie in der Netzwerksicht das Gerat (im Beispiel das Leistungsteil [1]).

2. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmend.

- 'L’L_ Ethemet
EI-F ENIP-132.168.10.4: MTF._E31A
) SBus 1
-7 Intem
1] —— & 1: MTF. ADD15-5A3
g Vergleich
‘ Inbetrichnahme 4 ‘ EE Parameterbaum
Programmierung * ||«® Hzndbetrieb
Diagnose >
MOVITOOLS 4
B Komponente verwalten (Default - Leistungsteil) — »
Eigenschaften...

9007201701091851
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio 1 2

Kommunikation tGber Ethernet

3. Wabhlen Sie das Tool zum Konfigurieren des Gerats (im Beispiel den Menibefehl
[Inbetriebnahme] > [Parameterbaum]).

E Toolstart-Saite fEE Parameterbaum [Default - Laistungstall (MTS. A0 5-503)]

O
o

. T TN

" =
iy +

—
e

Baum ﬂ
=425 MOVIFIT® 5C-Paameter

@ 0.. Anzeigewerte

&8 1.. Sollwerte/Integratoren

% 2.. Netzversorgung

@ 3.. Motorparameter

& 6.. Kemmenbelegung

+-{E8 7.. Steuerdfunktionen

% 8.. Geratefunktionen

uauond g

9007201701096203

12.3 Kommunikation liber Ethernet

12.3.1 Gerit liiber Ethernet mit dem PC verbinden

Die folgende Abbildung zeigt das Netzwerk bei einer direkten Kommunikation tber
Ethernet:

(1]
(2]
(3]
(4]

M—=

[3]

ETHERNET)

4]

| |
= EOS - — =
1193501835

Engineering-PC mit Ethernet-Schnittstelle
Ethernet-Verbindung

Switch

Gerate (beispielhaft) mit Ethernet-Schnittstellen
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Kommunikation iber Ethernet

Die Parameteranfragen von der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
werden von einem Engineering-PC [1] mit Ethernet-Schnittstelle Uber das Ethernet [2]
an einen Switch [3] geleitet. Der Switch [3] leitet die Parameteranfragen direkt an die
Ethernet-Schnittstellen der Gerate [4] weiter.

12.3.2 Kommunikationsaufbau mit dem Address Editor

jde

Der Address Editor ist ein kostenloses Software-Tool von SEW-EURODRIVE. Es
steht lhnen nach der Installation der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio zur Verfligung, wird aber unabhangig davon verwendet.

Mit dem Address Editor kdnnen Sie alle am lokalen Netzwerksegment (Subnetz) an-
geschlossenen Gerate von SEW-EURODRIVE finden und die Netzwerkeinstellungen
parametrieren.

HINWEIS

Der Address Editor findet nur Gerate von SEW-EURODRIVE. Die Gerate missen
Uber die Ethernet-Feldbus-Schnittstelle mit dem Netzwerk verbunden sein.

Anders als mit MOVITOOLS® MotionStudio ist es nicht erforderlich die IP-Adresse
des Engineering-PCs auf das lokale Netzwerksegment einzustellen.

Wenn Sie einem bestehenden Netzwerk weitere Ethernet-Teilnehmer hinzuftigen, fih-
ren Sie folgende Prozess-Schritte durch:

1. "Address Editor starten" (— B 146)

2. "Ethernet-Teilnehmer suchen" (— B 147)

3. "IP-Adresse der Ethernet-Teilnehmer anpassen” (— B 148)

4. Optional: "Engineering-PC passend zum Netz einstellen" (— B 149)

Address Editor starten

Sie kénnen den Address Editor bereits direkt nach der Installation der Engineering-
Software MOVITOOLS® MotionStudio verwenden.

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Beenden Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

2. Wabhlen Sie im Startmeni von Windows folgenden Menibefehl: [Start] > [Alle Pro-
gramme] > [SEW] > [MOVITOOLS MotionStudio] > [Address Editor]
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Kommunikation tber Ethernet

Ethernet-Teilnehmer suchen

Mit dem Address Editor kdnnen Sie Ethernet-Teilnehmer in einem Netzwerk suchen.
Sie kdnnen damit insbesondere auch neu hinzugekommene Ethernet-Teilnehmer fin-
den. Darlber hinaus hilft Ihnen der Address Editor die gefundenen Ethernet-Teilneh-
mer zu lokalisieren.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

Starten Sie den Address Editor.

Wahlen Sie fir Gerat und Engineering-PC als Schnittstelle "Ethernet". Aktivieren
Sie dazu das entsprechende Optionsfeld.

Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].
Warten Sie, bis der Netzwerk-Scan automatisch startet. Die Standardeinstellung

fur die Wartezeit ist 3 s (Eingabefeld [2]).

(1] [2] [3]

0 [* Scan-Timeout[s] = &# Adressanderungs-Timeout [s] 5 E=| Netzwerkkarte selektieren ~

nfiguration
Gerat Kommunikationsparameter
Ok
@ DHCP r
MAC-ID 00-0F-63-00-41-SE
Signatur |P-Adresse 10.3.71.130
Typ MTM...E20A.../0S Subnetzmaske 255.255.252.0

@ | Lokalisieren Standard Gateway 10.3.68.1

& Ok

MAC-ID 00-0F-65-00-31-4E
Signatur buc-em-dfed2B-_1
Typ Gateway DFE32B

@ [ Lokalisieren

DHCP u
|P-Adresse 10.3.71.131

Subnetzmaske 255.255.252.0
Standard Gateway 10.2.68.1

[4]
18014400023008779

= Die aktuelle Adressierung aller Ethernet-Teilnehmer in dem angeschlossenen
Netzwerk wird aufgelistet.

Wenn nach dem Netzwerk-Scan keine Gerate gefunden werden, prifen Sie die
Verkabelung, oder ob Sie mehrere Netzwerkkarten in lhrem Engineering-PC ein-
gebaut (aktiviert) haben.

Um die Gerate mit einer bestimmten Netzwerkkarte zu suchen, gehen Sie folgen-
dermalfien vor:

Wahlen Sie die gewlinschte Karte. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf das
Symbol [3].

Starten Sie den Netzwerk-Scan manuell. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf
das Symbol [1].

Um einen Ethernet-Teilnehmer zu lokalisieren, aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].

= Die LED "link/act" der ersten Ethernet-Schnittstelle des betreffenden Ethernet-
Teilnehmers blinkt grin.
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Kommunikation tber Ethernet

IP-Adresse der Ethernet-Teilnehmer anpassen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

Starten Sie den Address Editor und lassen Sie das Netzwerk scannen.

Doppelklicken Sie in den Fensterbereich [1] die Einstellung des Ethernet-Teilneh-
mers, die Sie andern mochten. Sie kdnnen folgende Einstellungen andern:

IP-Adresse

Subnetzmaske

Standard-Gateway

DHCP-Startup-Konfiguration (falls das Gerat dies unterstitzt)

DHCP u

|P-Adresse 10371134
Subnetzmaske 255.255.252.0
Standard Gateway 10.3.68.1

m

IP-Adresse 10, 3.71,.151
Subnetzmaske Im (1
Standard Gateway 0. 3 .68. 1
DHCP u -
- - =
|‘ x Abbruch |g Zurtick | Herunterladen ﬁ } [2]
18014400041285899

Bestatigen Sie die Anderungen mit der Eingabetaste.

Um die Anderungen der Adressierung zu dem Ethernet-Teilnehmer zu Ubertragen,
klicken Sie auf die Schaltflache [2].

Damit die geanderten Einstellungen wirksam werden, schalten Sie das Gerat aus
und anschlielend wieder ein.
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Kommunikation tber Ethernet

Engineering-PC passend zum Netz einstellen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

Wahlen Sie in der Systemsteuerung von Windows die Einstellungen fir das Netz-
werk.

Wahlen Sie unter Eigenschaften des verwendeten Adapters das Internetprotokoll
Version 4 "TCP/IPv4".

Tragen Sie unter Eigenschaften des Internetprotokolls die IP-Adressparameter des
Engineering-PCs ein:

Tragen Sie fur die Subnetzmaske und das Standard-Gateway die gleichen
IP-Adressparameter ein, wie bei den anderen Netzwerkteilnehmern im lokalen
Netz.

Tragen Sie abhangig von der Subnetzmaske die IP-Adresse des Engineering-PCs
ein. Beachten Sie, dass die IP-Adresse des Engineering-PCs sich von der
IP-Adresse aller anderen Netzwerkteilnehmer unterscheidet und somit eindeutig
ist. Dabei muss die Netzwerkadresse fur alle Netzwerkteilnehmer Gbereinstimmen
und die Teilnehmeradresse sich fiir alle Netzwerkteilnehmer unterscheiden.

Beispiel: Im Auslieferungszustand haben Gerate von SEW-EURODRIVE folgende
IP-Adressparameter:  Standard-IP-Adresse  "192.168.10.4",  Subnetzmaske
"255.255.255.0". In diesem Fall darf der Engineering-PC im letzten Adressblock
der IP-Adresse nicht die Werte "0", "4", "127" oder "255" haben.

Bestatigen Sie mit [OK].

Um das Fenster zu beenden, klicken Sie erneut auf die Schaltflache [OK].

12.3.3 Kommunikationskanal tiber Ethernet konfigurieren

Fir die Kommunikation tUber Ethernet verwenden die Gerate das Gerateprotokoll von
SEW-EURODRIVE SMLP (Simple MOVILINK® Protokoll), das direkt Gber TCP/IP
Ubertragen wird.

Gehen Sie folgendermalen vor:

12
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Kommunikation tber Ethernet

1. Richten Sie den Kommunikationskanal tGber Ethernet ein (— B 141).

2. Stellen Sie im folgenden Fenster in der Registerkarte "SMLP-Einstellungen” [1] die
Parameter des SMLP-Protokolls ein (— B 151).

(1) Ethernet

1] SMLP-Einzstelungen | Etherzat-Einstellungen |
SMLP aktivieren [Standardwert: J a]

Grundeinstellungen

[Q] ———— Timeout: 1000 —\me  [Standard: 1000 mz)
[8] ———— Broadcast-| P-Adresse: 25h.256. 250,255 [ Metzwerkadapter... ]
[4] ——————Brmoadoast-Scandaver: 1 +z  [Standard: 12
Adresslisten
[6]
[6] ——|P-Adiessen SMLP-Server | Ausgeschlossens IP-&dressen

(7]

MOVITOOLS ®-MationStudic

IP-Adresse: -—[8]

|
WoviTootseseae 0K abbechen fy

18328429835
[11 Registerkarte "SMLP-Ein- [5] Registerkarte "IP-Adressen SMLP-Server"
stellungen”
[2] Timeout [6] Registerkarte "Ausgeschlossene IP-Adressen”

[3] Broadcast-IP-Adresse [71 IP-Adresse hinzufligen
[4] Broadcast-Scan-Dauer [8] Eingabefeld fir IP-Adresse
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Ethernet-Parameter fiir SMLP

Die folgende Tabelle zeigt die Kommunikationsparameter fir SMLP:

Kommunikation tGber Ethernet

Ethernet-Para-
Nr.

Beschreibung

Hinweis

meter
« Standardeinstellung:
Wartezeit in ms, die der 1000 ms
[2] |Timeout Client nach einer Anfrage |« Wenn eine Verzégerung
auf eine Antwort des Ser- der Kommunikation Sté-
vers wartet. rungen verursacht, erho-
hen Sie den Wert.
IP-Adresse des lokalen In der Stan_dardelgstellung
. werden beim Gerate-Scan nur
Broadcast- Netzwerksegments inner- - N
[3] N Gerate gefunden, die sich im
IP-Adresse halb dessen der Gerate-
lokalen Netzwerksegment be-
Scan erfolgt. )
finden.
» Tragen Sie hier die
IP-Adresse von Geraten
ein, die in den Gerate-
IP-Adresse des SMLP-Ser- Scan einbezogen werden
vers oder anderer Gerite, sollen, sich aber auBer-
die in den Geréate-Scan halb des lokalen Netz-
IP-Adresse

[4] SMLP-Server

einbezogen werden sollen,
sich aber auBerhalb des
lokalen Netzwerksegments
befinden.

werksegments befinden.

 Wenn Sie eine indirekte
Kommunikation von Ether-
net auf PROFIBUS betrei-
ben, tragen Sie hier die
IP-Adresse der Steuerung
ein.

Ausgeschlossene

[6] IP-Adresse

IP-Adressen von Geraten,
die nicht in den Geréate-
Scan einbezogen werden
sollen.

Tragen Sie hier die IP-Adres-
se von Geraten ein, die nicht
in den Gerate-Scan einbezo-
gen werden sollen. Das kon-
nen Gerate sein, die nicht
kommunikationsbereit sind
(z. B. weil sie noch nicht in
Betrieb genommen wurden).

Gerate zum lokalen Netzwerksegment hinzufiigen

Beim Gerate-Scan werden nur Gerate erkannt, die im gleichen lokalen Netzwerkseg-
ment sind wie der Engineering-PC. Wenn Sie Gerate aulierhalb des lokalen Netz-
werksegments haben, fiigen Sie die IP-Adressen dieser Gerate der Liste von
SMLP-Servern hinzu.

Gehen Sie folgendermalen vor:
Offnen Sie die Registerkarte "SMLP-Einstellungen” [1] (— B 149).
Markieren Sie die Adressliste des SMLP-Servers.
Offnen Sie die Registerkarte "IP-Adressen SMLP-Server" [5] (— & 149).
Um die IP-Adresse einzutragen, klicken Sie auf das Plussymbol [7].
Tragen Sie in das Eingabefeld [8] die IP-Adresse ein. Klicken Sie auf [OK].

1.

o M DN
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Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Kommunikation iber Ethernet

12

Verwendete Kommunikationsports

Die folgende Tabelle zeigt die Kommunikationsports, die von der Engineering-Softwa-
re MOVITOOLS® MotionStudio verwendet werden:

Nummer des

Anwendung Kommunikations- Beschreibung
ports
Fir die Services des SMLP und zur
ETH-Server 300 (TCP/UDP) Verwendung eines PCs als Ether-

net-Gateway.

SEW-Communication-

Zur Kommunikation zwischen

Server 301 (TCP) MOVITOOLS® MotionStudio und
dem SEW-Communication-Server
Zur Kommunikation von
Offline-Data-Server 302 (TCP) MOVITOOLS® MotionStudio im Off-
line-Modus
Zur Kommunikation mit einem PC
®_
MOVIVISION™-Server 303 (TCP) mit aktivem MOVIVISION®-Server
Reserviert 304 -
Zur Kommunikation tber TCI (Tool
TCI-Server 305 (TCP) Calling Interface der Firma Sie-
mens)
EcEngineeringServer- 306 (UDP) Zur direkten Kommunikation (ohne
RemoteControl Master) zu den Slaves
Zur direkten Kommunikation (ohne
EcEngineeringServer- 307 (UDP) Master) zu den Slaves und zur

Mailbox-Gateway

Kommunikation tber ein Mailbox-
Gateway

MOVI-PLC®-Visualisie-
rung

308 (TCP/UDP)

Zur Kommunikation zwischen
MOVI-PLC® und der 3D-Simulation
von MOVITOOLS® MotionStudio
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12.4
12.4.1

Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
Funktionen mit den Geraten ausfihren

Funktionen mit den Geraten ausfiihren

Gerateparameter lesen oder andern

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wechseln Sie in die gewtinschte Sicht (Projektsicht oder Netzwerksicht).

2. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:

* Wenn Sie direkt auf dem Gerat Parameter lesen/andern mochten, wechseln Sie in

den Online-Modus mit dem Symbol [1].

* Wenn Sie Parameter im Projekt lesen/andern méchten, wechseln Sie in den Offli-
ne-Modus mit dem Symbol [2].

O & -

EH T

+

||
11 2

+ X | [*Scan

18014399643939211

Markieren Sie das Gerat, das Sie parametrieren mdchten.

Wahlen Sie im Kontextmenli den Menibefehl [Inbetriebnahme] > [Parameter-

baum].

= Die Ansicht "Parameterbaum" wird im rechten Teil des Bildschirms angezeigt.

5. Klappen Sie den Parameterbaum bis zu dem gewiinschten Knoten auf.

EE Parameterbaum

[&ntriebd (MCO7BO015643]] |

2 £ MOVITRAC®B-Parameter\hotorpar

uauondp gy

F EE

=428 MOVITRAC®B-Parameter =
-2 0. Anzeigewerte

+-23 1.. Sollwerte/Integratoren
[+-[23 2. Reglerparameter

=424 3. Motorparameter

30. Begrenzungen 1
- 31. Begrenzungen 2
1=/ 32. Motorabgleich 1
33. Motorabgleich 2

34. In-UL-Uberwachung

=24 4.. Referenzmeldungen

D 40. Drehzahl-Referenzme
43, Strom-Referenzmeldy
44, Imax-Meldung
45, PI-Regler-Referenzm

A

-z 5. Kontrollfunktionen
#-[Z3 E.. Klemmenbelegung
-2 7. Steverfunktionen
£

auf die Gruppe.

Wenn Sie numerische Werte in Eingabefeldern andern, bestatigen Sie diese mit

der Eingabetaste.

H-{zd 8. Gerdtefunktionen -
1 | »

Um eine bestimmte Gruppe von Gerateparametern anzuzeigen, doppelklicken Sie

jde

HINWEIS

Detaillierte Angaben zu den Gerateparametern erhalten Sie aus der Parameterliste

zu dem Gerét.

310 Start-Stopp-Drehzahl 2 [1/min] IED_D

N1 Minimaldrehzahl 2
312 Maximaldrehzahl 2
313 Stromgrenze 2

[17min] |1 5.0
[1/min] |1 B00.0

[ZIn] 131

¥ qJ b X

=|x]

31. Begrenzungen 2 I 40. Drehzahl-Heferenzmeldungl

9007200201958155
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1 2 Betrieb der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio

Funktionen mit den Geraten ausfiihren

12.4.2 Gerate in Betrieb nehmen (Online)

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

Wechseln Sie in die Netzwerksicht.

Wechseln Sie in den Online-Modus mit dem Symbol [1].
Oe=z-E | + + X |[*Scan
|
(1]
18014399693512203

Markieren Sie das Gerat, das Sie in Betrieb nehmen mochten.

4. Wahlen Sie im Kontextmenlu den MenUbefehl [Inbetriebnahme] > [Inbetriebnah-

me].
= Der Inbetriebnahmeassistent wird angezeigt.

Folgen Sie den Anweisungen des Inbetriebnahmeassistenten und laden Sie ab-
schlieBend die Inbetriebnahmedaten in lhr Gerat.
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Parametrierung 1
Anschluss PC/Laptop

13 Parametrierung

13.1  Anschluss PC/Laptop

Folgende Abbildung zeigt den Anschluss des PCs/Laptops an die Ethernet-Service-
Schnittstelle des Gerats:

1204936459

[11  Ethernet-Service-Schnittstelle (Ethernet RJ45) des Gerats
[2] Handelsubliches Ethernet-Kabel
[3] Ethernet-Schnittstelle des Laptops

Folgende Tabelle zeigt die IP-Adresse und die Subnetzmaske der Engineering-
Schnittstelle des Gerats:

Ethernet-Service-Schnittstelle

Standard-IP-Adresse Subnetzmaske
192.168.10.4 255.255.255.0
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Parametrierung
Gerat konfigurieren — Checkliste

13.2

Gerat konfigurieren — Checkliste

Gehen Sie folgendermalen vor:

v

v

o g~ b~

10.

Sie haben die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio ab Versi-
on V6.20 aufwarts auf dem Engineering-PC installiert.

Die Geratebeschreibungsdatei (EDS-Datei) des Gerats haben Sie bereits von der
Homepage von SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com heruntergeladen
und auf dem Engineering-PC lokal gespeichert.

Die Verbindung zwischen Engineering-PC und Gerat Uber die Engineering-
Schnittstelle ist hergestellt. Beachten Sie, dass die Subnetzmasken der beiden
Netzwerkteilnehmer identisch sind, aber die IP-Adressen sich in den Teilnehmer-
adressen (unteres Byte der IP-Adresse) unterscheiden. Dann ist das Gerat vom
Engineering-PC aus mit dem Ping-Befehl erreichbar.

Die folgenden Komponenten sind nach den Anweisungen in der Betriebsanleitun-
gen installiert: Netzleitung, Motorkabel, Bremswiderstand, DC-24-V-Stitzspan-
nung

Die Spannungsversorgung des Geréats ist eingeschaltet.

Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio und legen Sie ein neues Projekt an.
Konfigurieren Sie Uber Ethernet einen Kommunikationskanal (— B 141).
Fihren Sie einen Gerate-Scan durch.

Konfigurieren Sie den angeschlossenen Geber .

Flhren Sie eine Motorinbetriebnahme durch (— B 170).

A GEFAHR! Kein sicherheitsgerichtetes Abschalten des Gerats, wenn der An-
schluss gebriickt wird. Tod oder schwere Verletzungen. Briicken Sie die Schaltung
nur dann, wenn das Gerat keine Sicherheitsfunktion gemal DIN EN ISO 13849-1
erfiillen soll.

Um zu prufen, ob die Inbetriebnahmedaten korrekt sind, steuern Sie den Antrieb
im Handbetrieb. Dazu missen Sie den Anschluss X5502 (STO-IN) am Gerat
briicken.

Bei Bedarf laden Sie ein IPOSPUS®-Applikationsmodul in das Leistungsteil
"PFA-..." und passen die Applikationsparameter an (— B 175).

In MOVIPRO®-ADC laden Sie bei Bedarf ein CCU-Applikationsmodul (— B 176)
oder ein frei programmiertes IEC-Programm (— B 184) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit "PFH-...".

Konfigurieren Sie die Feldbus-Schnittstelle und priifen Sie, ob der Prozessdaten-
austausch zwischen SPS und Gerét funktioniert (— B 40) oder (— B 91).

Sichern Sie alle Geratedaten auf der SD-Speicherkarte (— B 186).
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13.3 Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

jde

HINWEIS

Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kénnen, sichern Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der SD-Speicherkarte (Datenmanagement).

Die Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..." erfolgt in mehreren Prozess-Schritten:
1. "Geber in Betrieb nehmen" (— B 157)

2. "Motor in Betrieb nehmen" (— & 170)

3. "IPOSPLUS®-Applikationsmodule in Betrieb nehmen" (— 2 175)

13.3.1 Geber in Betrieb nehmen

Die Inbetriebnahme des Gebers erfolgt in mehreren Prozess-Schritten:
1. "Inbetriebnahme starten" (— & 160)

2. "Geber von SEW-EURODRIVE editieren" (— B 163)

3. "Freigegebene Fremdgeber editieren" (— B 164)

4. "Geberanbau festlegen" (— B 165)

5. "Ubersetzungsverhaltnis festlegen" (— B 165)

6. "Geberinbetriebnahme abschlielen" (— B 169)

Freigegebene Fremdgeber

SSI-Geber

[

Beachten Sie bei der Ausfiihrung und Parametrierung der von SEW-EURODIRVE frei-
gegebene Fremdgeber die folgenden Hinweise.

HINWEIS

Fir alle parametrierbaren SSI-Geber gilt:
+ Die Schnittstelle ist auf "SSI" parametriert.

+ Es sind 24 Datenbits eingestellt. Der 25. Bit kann entweder "0" sein oder ein Feh-
lerbit.

* Die Codierung ist auf "Gray" parametriert.

* Wenn die Plausibilitatsabfrage aktiv ist, ist die Plausibilitat auf "Normal" einge-
stellt.

Geber Bedingung
» Die SSI-Version mit 10 — 30 V wird unterstutzt.
HEIDENHAIN . : ) .
ROQ 424 (AV1Y) + Die Typenbezeichnung legt alle weiteren Bedin-
gungen fest.
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Geber

Bedingung

TR-Electronic
CE-58, CE-65, LE-100 SSI,
LE-200, LA-41-K SSI

* Es sind 24 Datenbits eingestellt. Die Signalbits sind
auf logisch "0" programmiert. Der 25. Bit kann ent-
weder "0" sein oder ein Fehlerbit. Nach der Positi-
on werden weitere Sonderbits nicht ausgewertet.
Die 25-Bit-Version ist nicht unterstutzt.

» Der Ausgabemode ist auf "Direkt" eingestellt.
+ Die Schnittstelle ist auf "SSI" parametriert.

SICK-STEGMANN
AG 100 MSSI, AG 626,
ATM90, ATM60

Nur die 24-Bit-Version wird unterstitzt.

SICK-STEGMANN

Nur die 15-Bit-Version wird unterstitzt.

ARS 60

» Die Schnittstelle ist auf "SSI" parametriert.
SICK » Es sind 24 Datenbits und ein Fehlerbit eingestellt.
DMES000-.11, + Die Aufldsung ist auf "0.1 mm" oder "1 mm" para-
DME4000-.11 metriert.

» Die Plausibilitat ist auf "Normal" eingestellt.
Pepperl+Fuchs + Die Typenbezeichnung legt alle erforderlichen Be-

WCS2A-LS311,
WCS3A-LS311

dingungen fest.
» Die Leitungslange zum Geber ist maximal 10 m.

Pepperl+Fuchs
EDM30/120/140-2347/2440

Alle Modi sind unterstutzt.

SEW-EURODRIVE empfiehlt Mode 0 (DIP-Schalter 3
und 4 auf "ON") oder Mode 3 (DIP-Schalter 3 und 4
auf "OFF") und Tripelreflektor-Messung (DIP-Schalter
2 auf "OFF").

Pepperl+Fuchs
VDM100-150

» Der Betriebsmodus ist in der Inbetriebnahme-Soft-
ware des Gebers Uiber den Menlbefehl [Me-
nu] > [Parameter] > [Betriebmodi] auf "Mode 3" ein-
gestellt.

+ Die Codierung ist auf "Gray" parametriert.

* Die Aufldsung ist auf "0.1 mm" oder "1 mm" para-
metriert.

Leuze electronic
AMS 200, OMS1, OMS2,
BPS 37

+ Es sind 24 Datenbits und ein Fehlerbit eingestellt.
+ Die Auflésung ist auf "0.1 mm" parametriert.
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Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

Geber

Bedingung

TR-Electronic
CE-58 CANopen

Der Terminierungsschalter steht auf "ON".

Die Node-ID ist Uber den 6-fach-DIP-Schalter auf
"1" eingestellt.

Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung ist auf den
Standardwert "4096" programmiert.

TR-Electronic
LE-200 CANopen

Ein Abschlusswiderstand zur Busterminierung ist
vorgesehen.

Die Node-ID ist Gber den 8-fach-DIP-Schalter auf
"1" eingestellt.

Die Schnittstelle ist auf "CANopen" parametriert.
Die Node-ID ist auf "1" eingestellt.

SICK

DME4000-.19 Die Aufldsung ist auf "0.1 mm" oder "1 mm" para-
metriert.
Die Plausibilitat ist auf "Normal" eingestellt.
Die Node-ID ist Gber den 8-fach-DIP-Schalter 1-6
auf "1" eingestellt.
Die Baudrate ist tiber den 8-fach-DIP-Schalter 6—7
auf "250 kBaud" eingestellt.

Pepperl+Fuchs

WCS3B-LS410

Der Ubertragungsmodus ist tiber den
4-fach-DIP-Schalter 1-3 auf "asynchron
0 ms/10 ms" parametriert.

Das Datenprotokoll ist Giber den 4-fach-DIP-Schal-
ter 4 auf "Datenprotokoll 2" eingestellt.

Geber Bedingung

Die Schnittstelle ist auf "HIPERFACE®" parame-
SICK triert.
DMES5000-.17, : . : " " .
DME4000-.17 Die Aufldsung ist auf "1 mm" parametriert.

Die Plausibilitat ist auf "Normal" eingestellt.

13

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNetIP™ oder Modbus/TcP | ] 59



1 Parametrierung
Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

Inbetriebnahme starten

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unkontrolliertes Anlaufen des Motors, wenn die Inbetriebnah-
me wegen Verwendung einer nicht zuldssigen Version der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio abgebrochen wird.

Tod oder schwere Verletzungen.
» Verwenden Sie immer MOVITOOLS® MotionStudio ab Version V6.20 aufwarts.

HINWEIS

Die Ausflhrung der Werkseinstellung ist nicht erforderlich.

e

Wenn eine Werkseinstellung aufgerufen wird, werden die Parameter des Leistungs-
teils "PFA-..." auf eine Grundeinstellung zuriickgestellt.

Gehen Sie folgendermalen vor;

v/ Sie haben die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio ab Versi-
on V6.20 aufwarts auf dem Engineering-PC installiert.

v Um das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Motor und Geber messen zu kénnen,
kann der Antrieb verfahren werden, z. B. durch das Plug-in "Handbetrieb".

v' Die folgenden Installationen sind korrekt und der Anwendung entsprechend aus-
gefuhrt: Verdrahtung, Klemmenbelegung, Sicherheitsabschaltungen

1. Markieren Sie in MOVITOOLS® MotionStudio in der Netzwerksicht das Leistungs-
teil.
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2. Wahlen Sie im Kontextmeni den Menibefehl [Inbetriebnahme] > [Inbetriebnah-
me].

= Der Inbetriebnahmeassistent fir Geberinbetriebnahme wird angezeigt. Folgen
Sie den Anweisungen des Inbetriebnahmeassistenten. Mit den Schaltflachen
[Weiter] und [Zuriick] kdnnen Sie beliebig zwischen den Dialogen wechseln.

1. Motor mit Motor-Geber -

rj%: Inbetriebnah iihren
= &

-]

. Regler-Optimierung

Regler-Optimierung

C
(3 Zuiick ] et T}
Hg uruc Elter g

18014401534132875

3. Fuhren Sie die Inbetriebnahme des Motors mit dem Motorgeber durch.

Wenn der Antrieb Uber ein elektronisches Typenschild verfugt, kbnnen Sie die
ausgelesenen Daten Gbernehmen.

- — O

Folgende Geber verfiigen iiber ein elektronisches Leistungssc...

wotorgeber

EMEN )

[«l} e :} — i E} E:’ i

[ﬂ Daten fest iibernehmen l [J Daten als ¥orschlag l'.ibernehmenl [J Daten nicht iibernehmen l

(
Zuriick ] Wieiter
I — O ol

9007201326602379

Einstellung Beschreibung

Ubertragung der Geberdaten in den Inbetriebnah-
Daten fest ibernehmen meassistenten.
Ein Editieren der Geberdaten ist nicht moglich.
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Einstellung

Beschreibung

Daten als Vorschlag Uberneh-
men

Ubertragung der Geberdaten in den Inbetriebnah-
meassistenten.

Die Geberdaten kdnnen manuell editiert werden.

Daten nicht tibernehmen

Keine Ubertragung der Geberdaten in den Inbetrieb-
nahmeassistenten.

Alle Geberdaten missen manuell editiert werden.

5. Wabhlen Sie die Einstellung fir den Motorgeber und, wenn verwendet, fir den Stre-

ckengeber.

Geber-Einstellungen

o
Motorgeber

ap ¢y [g

SKM 36 |F DEU 21
1

p Manuell editieren = '

'ﬁﬂ Lage-Erfassung ein

45

AS1H [
2

[ﬁ Manuell editieren ]

X Abwihlen
'-Eﬂ Lage-Erfassung ein

)
[@ Zuriick, ] “wieiter @l
18570326923

h" X Abwihlen
Streckengeber
[
SEMY-Eurodrive GmbH & Co. KG
Einstellung

Beschreibung

Manuell editieren

Manuelle Auswahl und Konfiguration des Gebers.

Automatisch erkennen

Auslesen des angeschlossenen Gebers. Folgende
Geber von SEW-EURODRIVE kénnen nur automa-
tisch ausgelesen werden:

« ET7S
« E.H
« ATW
« AH

Abwahlen/auswéahlen

Wenn kein Geber angeschlossen ist oder kein Geber
fur die Anwendung erforderlich ist.

Lage-Erfassung ein/aus

Legt die Quelle fiir den Lageregler fest.
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Geber von SEW-EURODRIVE editieren
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Klicken Sie auf die Gebergruppierung [SEW Geberl].

2. Tragen Sie die Geberbezeichnung entsprechend der Angabe auf dem Typenschild
in die jeweiligen Felder ein.

Motorgeber

[_:} Geber-Auswahl p Anbau

1. Wihlen Sie die entsprechende Gebergruppierung

=T
+' SEW Geber l @ [J Freigegebener Geber l 3 [J Fremd Geber
[  — Lf

LA

2. Wahlen Sie den Geber iiber die SEW-Bezeichung auf dem Leistungschild

Mechanische Ausfithrung Entwicklungsstand

Geber-Art Gewindeanbau Elektrische ausfiihrung
Hohlwelle

1
z
6
C
H

od. Resolver
Mod. Resolver

= HTL
= Hiperface
=M

L
M

SIW-EURODRIVE <3
785846 Bruchse.'Garmany

Typ PSF121 CMPS{)SIBPIHTYJI AV 1 H

Nr. 01.23456789 0001.22 ERTIW )

My 1.3 HNm lp 1.7 A P B5
n,  6.000 thrin Iypay 9.0 A 1K F

f, 300 He  Usys 400 VW M
Bremse 24V 31 Nm - Gleichrichter

Getriebe Mape 35 Nm nege  1.600/8.000 rmin
i5 0 Gewicnt 38 kg

MOWITOOLS ®-MationStudia Abbrechen

18014400452362891
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Freigegebene Fremdgeber editieren

Bestimmte Fremdgeber sind von SEW-EURODRIVE freigegeben und kénnen in Be-
trieb genommen werden (— B 157).

Gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Klicken Sie auf die Gebergruppierung [Freigegebener Geber].
2. Wabhlen Sie den Geber aus der Datenbank von SEW-EURODRIVE.

| Maotorgeber

D Geber-Auswahl £ anbau

1. wahlen Sie die entsprechende Gebergruppierung

[J SEW Geber l @’ o Fremeaiiiﬂii Geber E} [J Fremd Geber

2. Wihlen Sie den Geber aus der SEW-Datenbank

D[} SKM 36
Mechanischer

Name Hersteller Elektrischer Typ Auflosung

EP 0,005mm MTS Sensors S5I1 Spm (200,0 Limm)

Hiperface otatorisch [Fo
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 128Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 1024Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241Inkr.

Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 1024Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 1024Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241Inkr.

wDM100 0,1mm  |Pepperl+Fuchs 551 Linear 100pm (10,0 I/mm}
YDM100 1rnrm Pepperl+Fuchs SS51 Linear 1000prn (1,0 Linm)
WCS2(A)-L5311 | Pepperl+Fuchs SSI Linear 832,333pm (1,2 Iimm)
WICS3[A)-LS311 |Pepperl+Fuchs S5I1 Linear 800pm (1,3 I/'mm)
WCS3B LS410 Pepperl+Fuchs ChkMopen Linear g00pm (1,3 I/mm)
WCS3B-LS31L Pepperl+Fuchs SS51 Linear g00pm (1,3 IAmm)

Abbrechen

18014400452364811
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Geberanbau festlegen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wahlen Sie die Registerkarte "Anbau".
2. Wabhlen Sie die Zahlrichtung des Gebers.

[:} Geber-Auswahl p Anbau
Geber-Anbau

Zahlrichtung des Gebers

in Motor-Drehrichtung

Direktanbau

18565989515

Ubersetzungsverhiltnis festlegen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wenn Sie das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Geber und Motor kennen, tragen
Sie dieses in die entsprechenden Eingabefelder ein.

2. Wenn Sie das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Geber und Motor nicht kennen,
klicken Sie auf die Schaltflache [Ubersetzung messen].

HINWEIS

Voraussetzung fir die Messung des Ubersetzungsverhaltnisses mit der Engineering-
Software MOVITOOLS® MotionStudio ist eine erfolgreiche Installation der gesamten
Applikation.

jde
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Streckengeber

l:} Geber-Auswahl ﬁ Anbau

Geber-Anbau

Zahlrichtung desz Gebers

o
T l in Motor-Drehrichtung
O .

(Ibersetzungsverhdltnis zwischen Geber und Motor

[ Direktanbau

l@] Messung beenden

. Bitte folgendes sicherstellen: :
' Geber 1 {Maotorgebery ist komplett in Betrieh ganammen (g g i
Geber2 (Streckengeber) ist bis auf das Ubersetzungsverhltnis in Betrieb genommen

| starten Sie die Messung! [ starten

. Achse verfahren
Fahren Sie die Achse mindestens eine Motorumdrehung -
Stoppen Sie danach die Achse (Bremse schlieBen) [ Handbetrich

Daten tibernehmen Zahlrichtung

i = 2777 [v

FEEY

Messglte 00,457388 %

18014401537145739

3. Fihren Sie die Schritte \!‘/I - é”l durch.
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4. Verfahren Sie die Achse im Handbetrieb um mindestens eine Motorumdrehung.

¥
Maximum

Eilgang

Schleichgang

tlinimum

Variabe\/—\

N

\

Reglersperre Stopp  Halt t

SEeuerung

Eilgang

—
% 1203

—

Schleichgang

I%I 312

¥ariabel

15

1frmin

Handbetrieb ausschalten I

Timeout [5]

S

Referenzfahrt

Reglerspeme Stopp

Status
Technologie-Option

Istposition 98972

Bindreingdnge 0 1 2 3 4 5 6 7

DI00..07 MOFCIMCCC

DIL0..17 I

Bindrausgange 0 1 2 3 4 5§

DO00..05 0 [ [
I

Ausgangsstrom [3] |35

MOV TOOLS & MationStudio

18014401537232907

= Unter ‘i)' werden die ermittelten Daten und unter ‘Q ihre Gultigkeit ange-

zeigt.
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T

l:} Geber-Auswahl ﬁ Anbau
i Geber-Anbau i

Zahlrichtung desz Gebers

o
Ty ‘h i in Motor-Drehrichtung

(Ibersetzungsverhdltnis zwischen Geber und Motor

1 U [ Direktanbau ]

l@] Messung beenden ]

. 1 Bitte folgendes sicherstellen: :
W= Geber 1 {(Motorgeber) ist komplett in Betrieb genommen (g g i
Geber2 (Streckengeber) ist bis auf das Ubersetzungsverhltnis in Betrieb genommen

3}' Starten Sie die Messung! [@J starten ]
-’:_;."i- Achse ve_rfar_]ren ; ; Daten giiltig
= Fahren Sie die Achse mindestans eine Motorumdrehung " = ;
Stoppen Sie danach die Achse (Bremse schlieBen) | Handbetrieb j
| Daten libernehmen Zahlrichtung
= 57389 [v’ Daten iibernehmen ]
= = e—
i= =52 - 0,057389
Messglte 00,457388 %

18014401537379851

5. Wenn die Daten gultig sind stoppen Sie den Antrieb, beenden Sie den Handbe-
trieb und Ubernehmen Sie die Daten.

= Die ermittelten Daten werden als Ubersetzungsverhéltnis eingetragen.
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Geberinbetriebnahme abschlieRen

Gehen Sie folgendermalen vor:
* Schlief3en Sie die Geberinbetriebnahme ab.

Laden ins Gerat (PC -> Zielsystem) (@]
. ?
‘f _u Die Geber sind jetzt vollstandig projektiert. ES

Aktuelle Geber-Einstellungen direkt in Gerét laden
‘_4 2 Laden ins Gerdt (PC - Zielsystem)
Geber-Einstellungen ins Geréat laden und die Motorinbetriebnahme aufrufen
‘_4"_ + "l — +/| Herunterladen und Motorinbetriebnahme
ar—
( = i) :
SEM-Eurodrive GmbH & Co. KG [g i I e GEJ
9007201326595083

Einstellung Beschreibung

Laden ins Gerat (PC — Ziel- |- w ; ..
( Ubertragt die Geberdaten ins Gerat.
system)

Herunterladen und Motorinbe- | Ubertragt die Geberdaten ins Gerat und startet die
triebnahme Motorinbetriebnahme.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TcP 1 59



1 Parametrierung
Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

13.3.2 Motor in Betrieb nehmen

Gehen Sie folgendermalen vor:
v' Die Geberinbetriebnahme ist durchgefiihrt (— & 160).

1. Wahlen Sie im Inbetriebnahmeassistenten fiir Geberinbetriebnahme die Einstel-

lung [Herunterladen und Motorinbetriebnahme].

= Der Inbetriebnahmeassistent fiir Motorinbetriebnahme wird angezeigt. Folgen
Sie den Anweisungen des Inbetriebnahmeassistenten. Mit den Schaltflachen

[Weiter] und [Zuriick] kdnnen Sie beliebig zwischen den Dialogen wechseln.

2. Wahlen Sie den Parametersatz mit dem Sie die Inbetriebnahme durchfiihren

mochten.

Parametersatz 1 1 Parametersatz 2 ]

Drer Antriebsumrichter wird momentan in falgender Einstellung betieben:

Grundgerat tdatar 1

Typ: 0022-543 Typ: |DY160M4

Signatur: MOVIPRO+Geberl T Mennzpannung []: ’4007
. . Mennfriequenz/ ’7

Betriehsart 1: VFC-n-REG.% IPOS N el 50 Hz

Sollwertquelle:  [SBUS 1 Nepleiod 11.00 K/

Mennstrom:

Steuerquelle: SBUS 1 Bremsenfunktion EIM

IPOS: PSTOP

Alggangsstrom [&] [5.5

Mennleistung: 2.20 ki

Wariante TECHMOLOGIE

Optionen

Feldbus: KEINE Metz

Erweit : KEINE
L Mennspannung V] 400
Geber DEUZIP

Inbetriebnahme Satz 1 | Abbrechen |

27021599836096523

3. Wahlen Sie die Art der Inbetriebnahme:

‘wahlen Sie 'Komplett-nbetrizbnahme durchfithren’, wenn Sie den Mator
zum ersten Mal inbetriebnehmen oder umfaszzende Anderungen
[Motortausch, GeberT ausch usw.] durchgefihit haben.

tidchten Sie nur noch Anpazsungen voinehmen (Metz- oder
Matarspannung usw.). wahlen Sie bitte T eil Inbetriebnahme durchfibren

“wenn Sie lediglich den bereits inbetriebgenommenen Drehzahlregler
optimiersn wallen, so wahlen Sie bitte ‘Drehzahiregler optimieren’.

Auzwahl

% Komplett-Inbetiebnahme durchfihren
" Tel-Inbetiebnahme durchfihren

" Drehzahlregler optimieren

< Zuriick | eiter > | Abbrechen|

18587719307
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Einstellung

Beschreibung

Komplett-Inbetriebnahme
durchfihren (— B 171)

Wenn folgende Situation besteht:
* Erstinbetriebnahme des Motors

+  Durchfiihrung umfassender Anderungen (z. B.
Motor- oder Gebertausch)

Teil-Inbetriebnahme durchfiih-
ren (— B175)

Wenn Inbetriebnahme-Einstellungen der Motorwer-
te (z. B. Netz- oder Motorspannung) oder
Download-Werte der Antriebsparameter angepasst
werden.

Drehzahlregler optimieren
(— B 175)

Wenn bereits in Betrieb genommener Drehzahlreg-
ler durch Anderung der Download-Werte der An-
triebsparameter optimiert wird.

Komplettinbetriebnahme durchfiihren

Fihren Sie eine Komplettinbetriebnahme durch, um alle Einstellungen flir den Betrieb

des Antriebs vorzunehmen.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wahlen Sie eine Motorkonfiguration.

S

@+ Einzelmotor

" Standard [U4]

% vektorgeregelt / Serva

" mehrere identische Motaren

-
-

" mehrere unterschiedliche Motaren

< Zurlick | Y giter > | Abbrechen|

9007201326609675
Einstellung Beschreibung
Das Gerat steuert einen einzelnen Motor.
¢ Fur den Betrieb von Motoren von
SEW-EURODRIVE ist die optimale Betriebsart
. "vektorgeregelt/Servo".
Einzelmotor

* Wenn beim Betrieb eines Fremdmotors mit der
vektorgeregelten Betriebsart kein zufriedenstel-
lendes Ergebnis erzielt wird, wahlen Sie die Be-
triebsart "Standard (U/f)".
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Einstellung

Beschreibung

mehrere identische Motoren

Das Gerat steuert mehrere Motoren mit gleicher
Leistung. Wahlen Sie, ob:

» die Motoren sind mechanisch starr
» die Motoren sind nicht/lose gekoppelt

mehrere unterschiedliche Mo-
toren

Das Gerat steuert mehrere Motoren mit unterschied-
licher Leistung.

2. Prufen Sie die angezeigten Daten des Motorgebers, wenn vorhanden.

3. Wabhlen Sie den Motortyp und geben Sie die Motorwerte an.

SEW-Motortyp 11EC, DR, NEMA, CSA, DX, DZ, JEC [
L NEMA, C54,

Motortyp 1

Motornennspannung 1

Motornennfreguenz 1

Hetznennspannung

535 Reaktion TF-MELDUNG |50FDHTST}NAHN

530 Sensortyp 1

|TF/TH

< Zurlick | Y giter > | Abbrechen|

9007201326631563

Geben Sie an, ob Sie den Geber verwenden mochten.

Wahlen Sie die Betriebsweise des Antriebs:

= In der Betriebsart "CFC" ist eine Inbetriebnahme als Hubwerk nicht mdglich.
Die erforderlichen Parameter um den Antrieb als Hubwerk zu verwenden, wer-
den in der Betriebsweise "Hubwerk" gesetzt.

= Um ein IPOSPYYS®-Applikationsmodul zu verwenden, wahlen Sie die Betriebs-
weise "Positionierung mit IPOS".
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6. Wabhlen Sie das Reglerverfahren des Antriebs und geben Sie die Werte des Dreh-
zahlreglers an.

Steifigkeit

Lasttragheic  [10e-2 kgworwlfd
Bremse m
Schwerer Lifter m
Kiarezeste geforderte Rampe [sS]1|0

JO Motor [10e—4 kg*w*w][EEE6

< Zurick | Wleiter > | Ahhrechen|

18589438603

7. Geben Sie die Download-Werte der Antriebsparameter an. Vom Vorschlag abwei-
chende Download-Werte sind gelb hinterlegt. Um alle vorgeschlagenen Download-
Werte zu Ubernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache [Vorschlag Gibernehmen].

Yorschlag Download-wWert
Start-Stop-Drehz. 1 [1/min] |3D
Stromgrenze 1 [%In]|54 h4D

Lutomatischer ibgleich 1 |HN |HN

Boost 1 [’*]lD |D

IxE ibgleich 1 [] 2158 [13.46

Vormagnetisierungszeit 1 [3] |U.343 |U.38

Schlupfkompensation 1 [1/min] |ED |ED
Drehzahl-fhervachung 1 |MDT&GENEHATDH |MDT&GENERATDH.;:

Verzigerungszeit 1 [=] |1 |1

< Zurlick weiter » | Abbrechen ‘

18589443723
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8. Speichern Sie die Inbetriebnahmeparameter.

Die Berechnung der Inbetrisbnahme-Parameter ist beendet.

Urn die berechneten Daten in den Urarichter zu Libertragen
und die Inbetiebnahme abzuschiiefen, diiicken Sie bite
jetzt »Fertigstellens.

Urn die berechneten Daten in den Umrichter zu Uibertragen
ohne die Inbetrisbnahme abzuschlishen, diicken Sie bitte
jetzt >Downloads<.

Download

¢ Zurlick, | Feitig stellen | Abbrechen |

9007201326616971

Einstellung

Beschreibung

Download

Ubertragt die Inbetriebnahmeparameter ins Gerét.

Fertig stellen

Ubertragt die Inbetriebnahmeparameter ins Gerat
und beendet die Inbetriebnahme.
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Teilinbetriebnahme durchfiihren

Bei einer Teilinbetriebnahme legen Sie folgende Einstellungen fest:
* Motornennspannung

* Motornennfrequenz

* Netznennspannung

* Fehlerreaktion

*  Typ Temperaturfihler

* Download-Werte der Antriebsparameter

Drehzahlregler optimieren

13.3.3

Bei einer Optimierung des Drehzahlreglers verandern Sie die Download-Werte der
Antriebsparameter.

IPOSFLUSe.Applikationsmodule in Betrieb nehmen

[

Fir das Leistungsteil "PFA-..." stehen folgende Applikationsmodule zur Verfigung:
* Buspositionierung

+ Erweiterte Buspositionierung

* Modulo-Positionierung

»  Automotive AMA0801

HINWEIS

In MOVIPRO®-ADC kdnnen die IPOSP-US®-Applikationsmodule nur dann verwendet
werden, wenn in der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." ein einfaches
Gateway-Programm installiert ist (Auslieferungszustand), oder das CCU-Applikati-
onsmodul "Transparent 6PD" parametriert ist. In diesen Fallen werden die Prozess-
eingangs- und Prozessausgangsdaten von der Kommunikations- und Steuerungsein-
heit unverandert an das Leistungsteil "PFA-..." weitergeleitet.

Informationen zur Bedienung der Applikationsmodule finden Sie in separaten HandbU-
chern. Diese stehen als PDF-Datei auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
— www.sew-eurodrive.com zum Download bereit.

Die folgenden Handbticher beinhalten die Inbetriebnahme der IPOSP-US®-Applikations-
module:

+  MOVIDRIVE® Antriebsumrichter Buspositionierung
«  MOVIDRIVE® MDX61B Applikation "Erweiterte Buspositionierung"
+  MOVIDRIVE® MDX60B / 61B Applikation "Modulo-Positionierung"

«  MOVIDRIVE® MDX61B und MOVIPRO®-SDC/-ADC Applikationsmodul "Automoti-
ve AMA0801"
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13.4 Parametrierung der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..."

HINWEIS

Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kénnen, sichern Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der SD-Speicherkarte (Datenmanagement).

jde

13.41 Werkseitig installiertes Gateway-Programm

Um die Inbetriebnahme zu vereinfachen, wird MOVIPRO®-ADC mit einem vorinstal-
lierten Gateway-Programm ausgeliefert. Damit kann MOVIPRO®-ADC bereits nach
der Inbetriebnahme des Gebers/Motors, der verwendeten IPOSPUS®-Applikationsmo-
dule und des Feldbusses betrieben werden. Zusatzliche Parametrierungen mit der
Controller-Software Application Configurator sind in diesem Fall nicht erforderlich.

Wenn Sie aber spezielle MOVIPRO®-ADC-Merkmale wie CCU-Applikationsmodule,
Netzrickspeisung R15 oder externe Slaves verwenden mdchten, missen Sie eine
CCU-Inbetriebnahme in der Controller-Software Application Configurator durchfiihren.

13.4.2 MOVIPROP®-ADC als parametrierbares Gerat (CCU)

Sie kdnnen MOVIPRO®-ADC mit der Controller-Software Application Configurator pa-
rametrieren. Der Application Configurator ist Bestandteil des Softwarepakets
MOVITOOLS® MotionStudio.

Application Configurator starten

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unkontrolliertes Anlaufen des Motors, wenn die Inbetriebnah-
me wegen Verwendung einer nicht zulassigen Version der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio abgebrochen wird.

Tod oder schwere Verletzungen.
» Verwenden Sie immer MOVITOOLS® MotionStudio ab Version V6.20 aufwarts.

Gehen Sie folgendermalen vor:

v Sie haben die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio ab Versi-
on V6.20 aufwarts auf dem Engineering-PC installiert.
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1. Markieren Sie in MOVITOOLS® MotionStudio in der Netzwerksicht die Kommuni-
kation und Steuerungseinheit.

2. Wahlen Sie im Kontextmeni den Meniibefehl [Applikationsmodule] > [Application
Configurator].

= Der Application Configurator wird angezeigt.

Startseite

" Q MOV

TOOLS® MotionStudio

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule
- Diagnose der Applikationsmodule
- Prozessdatenmonitor flr Applikationsmodule

- Trace fr Applikationsmodule

[1 ] [ Meue Konfiguration GFfne Konfiguration OFffne Konfiguration
[

q Diagnose
erstellen wvom Controller aus Datei g

E & ‘Online

9007202822997131

Nr. Beschreibung

[1] | Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Konfigurationsoberflache, um eine neue
Konfiguration zu erstellen und auf die SD-Speicherkarte des Gerats zu Ubertra-
gen.

[2] |Dieses Symbol zeigt beim Uberfahren mit der Maus die Version des Application
Configurators als Tooltip.

[3] |Mit diesem Symbol 6ffnen Sie das Fenster "Einstellungen”. In diesem Fenster
legen Sie Reaktionen fest, die nach bestimmten Aktionen im Application Confi-
gurator ausgeltst werden (z. B. wie die Konfiguration geladen wird).

[4] |Hier wird der Kommunikationsstatus angezeigt:

* Online: Der Kommunikationsaufbau mit dem Gerat war erfolgreich (grtiner
Haken).

» Offline: Der Kommunikationsaufbau mit dem Gerat war nicht erfolgreich (ro-
tes Kreuz).

ACHTUNG! Voraussetzung fir die erfolgreiche Kommunikationsaufbau mit dem
Gerét ist, dass Sie in MOVITOOLS® MotionStudio den Verbindungsmodus auf
"Online" gestellt haben.
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Nr. Beschreibung

[5] |Mit dieser Schaltflache laden Sie eine Konfiguration von der SD-Speicherkarte
des Gerats zur Bearbeitung in den Application Configurator.

ACHTUNG! Diese Funktion ist bei der Erstinbetriebnahme noch nicht verfiig-
bar.

[6] |Mit dieser Schaltflache laden Sie eine vorhandene Konfiguration aus einer Datei
* AppConfig.zip.

[71 |Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Diagnoseoberflache mit folgenden Funk-
tionen:

+ Uberblick: Status des Gerats und Moduldiagnose

* PD-Monitor: Prozessdatenmonitor

* Trace: Aufzeichnung der Variablen

* Erweiterte Diagnose: Aktueller Zustand wichtiger Datenstrukturen

Neue Konfiguration erstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie in den Application Configurator auf die Schaltflache [Neue Konfigura-
tion erstellen].

= Die Konfigurationsoberflache wird angezeigt.
[

- |
] .
= = 3 MCWIPROE ADC Realtime PLC
- —

& | O | ,
Einzelachs  Mehrachs — Léschen Funktion Simulation Speichern [ ]
Sirnulation Controllar achs- Prozessdaten g .
Mame Schrittstelle  adresse  Gerdtetyp Applikationsmadul Anzahl  Anordnung Ko |Igurat|on
| | | | | I i — (3]
0 SEW Controller 2 Konfiguration g
5 _. SBUS_1 - MOVIPRO LT - || Transparent 3P0 - 3 w5 Konfiguration |+ | /1
1 fixis_1 7] 20 3 | )} Fi ¥ =
=}
Transparent 6P <
Transparent 10FD 3
Eil{Schleich Pos, 1PD @)
Eil{Schleich Pos, 3PD @)
Eil{Schleich Pos. 6PD [4]
Drehzahl Yorgabe 1PD UJ
Drehzahl Yorgabe 3PD @
Buspasitionierung 6PD =
Universal Maodul 4P0 =
Universal Modul 6PD =
Universal Modul 7PD =]
Universal Maodul 10PD [
ALl R TS =
[=
=]
(=]
PD Nutzung (s 57120 —=[5
R R
5 i E Zurli | ;
[6]
9007202824762635
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Nr.

Beschreibung

(1]

Hier wird der Geratetyp angezeigt.

(2]

Die Symbolleiste beinhaltet die Symbole fiir folgende Aufgaben:

» Einzelachse einfiigen

« Mehrachsanwendungen einfligen (fur MOVIPRO®-ADC nicht verfligbar)
* Achsen l6schen

* Achs-/Geratelberfgreifende Funktionen wahlen (z. B. Bremsentest)

« Simulation starten (alle Achsen/keine Achse)

» Komplette Konfiguration (alle Achsen) speichern

(3]

In dieser Auswahlliste wahlen Sie, wie die Prozessdaten der Gerate angeordnet

werden:
« Automatisch: Die Gerate werden fortlaufend adressiert.

* Manuell: Sie kdnnen die Adressierung der Gerate manuell anpassen und
somit Licken zwischen der Adressierung erzeugen. SEW-EURODRIVE
empfiehlt, diese Einstellung nur bei entsprechender Erfahrung mit der
Adressierung von Prozessdaten zu verwenden.

(4]

In diesem Achsbereich werden eingeflgte Achsen zeilenweise dargestellt.

(5]

Hier wird angezeigt, wie viel Prozessdatenwdrter belegt oder noch verfugbar
sind.

(6]

Mit den Schaltflachen in der Fuzeile kénnen Sie zwischen den einzelnen Pro-
grammoberflachen vor und zurlick blattern oder auf die Startseite wechseln.

2. Wenn Sie ein MOVIPRO®-ADC mit Netzriickspeisung R15 in Betrieb nehmen, kli-
cken Sie auf die Schaltflache [Funktion]. Ansonsten Uberspringen Sie diese Schrit-
te.

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

Auswahlen der Funktionzmodule

MOWIPRO Rilckspeisung

Starteeite

18599188107

3. Aktivieren Sie das Kontrollfeld "MOVIPRO Riickspeisung" und bestatigen Sie mit
der Schaltflache [Weiter].

13
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Achsen einfiigen und konfigurieren

Fir MOVIPRO®-ADC kénnen nur Einachsmodule eingefiigt werden.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

E

rstellen Sie eine neue Konfiguration (— B 178).

2. Kilicken Sie in der Konfigurationsoberflache auf das Symbol [Einzelachs].

MNarme

SEMWY Controller

=

Im Achsbereich wird eine neue Zeile angezeigt.
(11

Simulation Prozessdaten

Controller- Achs-
Schnittstelle  adresse  Gerdtetyp Applikationsmadul Anzahl  Anardnung
| | | | | Automatisch |

2 konfiguration "

Konfiguration

1@

Axis_1

] [sBus_t ~| 20 [moviroLT ~ [ Transparent 3P0 »]| 3 103 . 5 )| Kenfiguration |« |z

(5] 41 Bl
9007202834566923

Legen Sie im Bereich [5] die Einstellungen flr die Achse nach lhren Anforderun-

gen fest:

= Vergeben Sie einen Namen fiir die Achse.

= Wenn die Achse physikalisch noch nicht vorhanden ist, Sie aber spater den-
noch die Diagnose ausfuhren mochten, aktivieren Sie das Kontrollfeld "Simula-
tion".

= Wahlen Sie die Schnittstelle "SBUS_1". Uber diese Schnittstelle ist die Kommu-
nikations- und Steuerungseinheit mit der Achse verbunden.

= Stellen Sie dieselbe Achsadresse wie am Gerat ein. Fir MOVIPRO®-ADC ist
die Achsadresse des Leistungsteils "PFA-..." 20.

= Wahlen Sie den Geratetyp "MOVIPRO LT".

= Wahlen Sie das gewlnschte CCU-Applikationsmodul mit dem passenden Pro-

fil.

Um die Achse zu konfigurieren, klicken Sie auf die Schaltflache [4].

=

F
=

F

Ein Assistent zum Einstellen des gewahlten CCU-Applikationsmoduls wird an-
gezeigt. Fir einige CCU-Applikationsmodule sind keine Einstellungen erforder-
lich, weil der Assistent die erforderlichen Parameter bereits vorbelegt.

olgen Sie den Anweisungen des Assistenten.

Sobald Sie eine Achse konfiguriert haben, wechselt das gelbe Warndreieck [2]
zu einem grinen Haken. Bei Bedarf kdnnen Sie die Achsenkonfiguration riick-
gangig machen, indem Sie aus der Auswahlliste [3] "Ricksetzen der Konfigura-
tion" wahlen.

Ugen Sie bei Bedarf weitere Achsen ein und wiederholen Sie die Schritte, um die

Achseinstellungen festzulegen und die Achse zu konfigurieren.

Die beanspruchten Prozessdatenworter werden fiir jede Achse angezeigt und fort-
laufend angeordnet.
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Erweiterte Konfiguration einstellen

Fir einige CCU-Applikationsmodule gibt es spezielle Einstellungen, z .B. das Intervall
des Toggle-Bits fur den SEW Controller (Zeile 0).

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Rufen Sie die Konfigurationsoberflache auf (— B 178).

2. Wenn Sie die Einstellungen fir ein bestimmtes CCU-Applikationsmodul &ndern
mochten, klicken Sie am Ende der Zeile fiir die betreffende Achse auf [2].

Smulstion oo ache Prozessdaten _
Harne schnittstelle  adresse  Gerdtetvp applikationsmadul #nzahl  Anordnung  Kenfiguration
| | | | | | Auematisch || 1]
0 SEW Controller 2 Kanfiguration ¥
i P Ais_1 [] [sus_t +| 20 [movieroLT ~ | Transparent aPD =] 2 i3 w5 b konfiguration : [
| 2
18798219915

Legen Sie die gewtiinschten Einstellungen fest und bestatigen Sie mit [Weiter].

Wenn Sie die Einstellungen fiir den gesamten Prozessdatenbereich (alle Achsen)
andern mochten, klicken Sie im Achsbereich am Ende der Zeile 0 (SEW Control-
ler) auf [1].

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

Erweiterte Konfiguration SEW Controller
Toggle Bit Interval @ 100 [ms]—— [1]
Prozessdaten Byte Swap 7] [Aus {MotorolaSiemens) —4_ [2]
Parameterkanal in den Prozessdaten 5] [Aus —4_ [3]
E 10 Konfiguration  { [CJ=Fingang, [¥l= Ausgang J Oomoo Oora
— oot Oo1g
E Ooioz Dot
= Ooms oIt 4
g m=¢ Ooriz - @
O Oors o113
Oore o114
; Oorz dcris
% ‘Wartungsschalteriberwachung Ein - [5]
0K l l Abbrechen
18810225931
Nr. Beschreibung

[1] |In diesem Eingabefeld geben Sie das Toggle-Bit Intervall in ms ein.

[2] |In dieser Auswahlliste wahlen Sie den Byte Swap der Prozessdaten vom Feld-

bus:

* Aus: Big-Endian (Motorola-Prozessoren, wie in Steuerungen der Firma Sie-
mens)

« Ein: Little-Endian (Intel-Prozessoren, wie in Steuerungen der Firma Rock-
well)
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Nr. Beschreibung

[3] |In dieser Auswahlliste aktivieren Sie den MOVILINK®-Parameterkanal:
» Ein: Der MOVILINK®-Parameterkanal ist aktiviert.
» Aus: Der MOVILINK®-Parameterkanal ist deaktiviert.

Der MOVILINK®-Parameterkanal ermdglicht einen busunabhangigen Zugang zu
allen Gerateparametern. In diesem Parameterkanal stehen spezielle Dienste
zur Verfugung mit denen verschiedene Parameterinformationen gelesen wer-
den konnen.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Application Configurator fur
ccu"

[4] |In diesem Bereich legen Sie die Belegung der binaren Ein- und Ausgangsklem-
men des Geréts fest.

[5] |Diese Einstellung ist nur fir Gerate mit Wartungsschalteriberwachung. Hier
wird angezeigt, wie viel Prozessdatenworter belegt oder noch verfiigbar sind.

5. Bestatigen Sie die Einstellungen mit [OK].

Konfiguration ins Gerat laden

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Antriebs.
Tod oder schwere Verletzungen.

» Schalten Sie vor Beginn der Arbeiten den Motor und alle angeschlossenen Op-
tionen spannungslos.

» Sichern Sie den Motor gegen unbeabsichtigtes Einschalten.

Gehen Sie folgendermal3en vor:
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1. Konfigurieren Sie die Achsen (— B 180).
2. Kilicken Sie in der Konfigurationsoberflache auf die Schaltflache [Weiter].

= Die Downloadoberflache wird angezeigt.

Download
= Q
[1] [ — > Gesamte Konfiguration speichern
E]
(E 2
| E] ! o
[2] = . Kaonfiguration dokumentieren (I
'
[3]
=
o
<
_'
o
o
=
3
li Download =z
- o = s
=4
i =]
el e el (1 Ohne Controller Software {nur Konfiguration) Mur geanderte Konfiguration =)
orline 18237478 0 1 @ w
@) Mit Controller Software (@) Komplette Konfiguration c
Offlne 18234887 160 200 B B g—

4

T =
Zurick,

[l (6] [
18696433291

Nr.

Beschreibung

(1]

Mit dieser Schaltflache speichern Sie die Konfiguration in einer Konfigurations-
datei *.AppConfig.zip auf lhren PC. Sie vermeiden dadurch das erneute
Eintragen der Werte bei spateren Inbetriebnahmen mit gleicher Konfiguration.

(2]

Mit dieser Schaltflache erstellen Sie einen Report der Konfiguration als PDF-
Datei.

(3]

Wenn Sie in diesem Eingabefeld einen Namen eintragen, erscheint dieser als
Kennzeichnung im Report.

(4]

In dieser Gruppe werden folgende Informationen des offline auf dem PC und
online auf dem Gerat installierten CCU-Applikationsmoduls angezeigt:

e Sachnummer
* Version
* Release

(3]

Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die Konfiguration mit oder ohne
Controller-Software herunterladen méchten.

(6]

Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die gednderte oder komplette
Konfiguration auf die SD-Speicherkarte des Gerats laden mdchten.

(7]

Mit dieser Schaltflache laden Sie die Konfiguration auf die SD-Speicherkarte

des Gerats.

3. Vergleichen Sie in der Gruppe [4] die Online- und Offline-Daten des CCU-Applika-
tionsmoduls miteinander. Wenn die Daten voneinander abweichen, laden Sie die-
se vom lhren PC ins Gerét.

13
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4. Wabhlen Sie in der Gruppe [5] das Optionsfeld "Download mit Controller-Software".

= Der Application Configurator ersetzt beim Download die bisherige Controller-
Software durch die neue Controller-Software (Softwareaktualisierung).

= Die Softwareaktualisierung kann mehrere Minuten dauern. Um den Vorgang zu
verkurzen, verwenden Sie die lokale Engineering-Schnittstelle (Ethernet oder
USB).

5. Klicken Sie auf die Schaltflache [7].

= Die Konfigurationsdaten aller Achsen werden auf die SD-Speicherkarte des
Geréats Ubertragen.

= Um die neuen Konfigurationsdaten nach dem Download zu verarbeiten, wird
das Geréat neu gestartet.

= Wenn Download und Neustart des Gerats erfolgreich waren, gelangen Sie wie-
der auf die Startseite.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Application Configurator fir CCU".

13.4.3 MOVIPRO®-ADC als programmierbares Gerat (MOVI-PLC®)

jde

jde

HINWEIS

Nur ein MOVIPRO®-ADC mit einer SD-Speicherkarte OMH_T. kann frei programmiert
werden.

Fir das frei programmierbare MOVIPRO®-ADC stellt SEW-EURODRIVE Bibliotheken
zur Verfligung:

+ PFH_P1D1_1_A (PROFIBUS, DeviceNet™)
+ PFH_E2E3_1_A (PROFINET, EtherNet/IP™, Modbus/TCP)

HINWEIS

Die aktuellen Versionen der Bibliotheken finden Sie auf der Homepage von
SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com unter "Online Support" > "Da-
ten & Dokumente" > "Software".
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Gehen Sie folgendermalen vor:
1.

Markieren Sie in MOVITOOLS® MotionStudio in der Netzwerksicht die Kommuni-
kations- und Steuerungseinheit "PFH-...".

2. Wahlen Sie im Kontextmenii den Menibefehl [Programmierung] > [Neues

(1

[2]

5.
Weitere Informationen finden Sie in folgenden Handbucher:

PLC-Editor-Projekt erstellen].

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

@ MOVITOOLS® MotionStudio
4\

]

Yorlagen Kommentar zur Vorlage

B-* AxigControl V2080 \isCantrol Beispielprojekt fur MOVIPRO PFH
= 'E‘:a isControl_MG_S ingleéwis pro Hiermit wird ein AxisControl Beispielprojekt mit Standardfunktionalitat
T cratelt.
\xisControl ist ein Beispielprojekt fur die einfache Ansteuerung
cines SEW Antrisbsumrichters. Weiterflibrende Informationen
sind in der Doku "Handbuch MOVI-PLC® B eispielprojekt AxisControl
H m Diefault pro zur Ansteuerung von SEWw-Antriebsumrichtern’ [Dakunummer sx] 2u
finden.

m Update or copy existing project.pra

AxisControl Y20800R 1 %\AxisControl_PFH_Snglefss. pro
Firmare Build: 1101 IEC Interface Versiorn: 2080

[ Alle Bibliotheken anzeigen

Hame des neuen PLCEditor Projekts

VYerzeichnis des PLCEditor Projekts

C:\Documents\DefaultsDevices M OVIPR 0+GieberPLLE ditar

Pfad und Mame des PLCE ditor Projekts
C:ADocumentsiD efauliDevices\MOVIPRO+Geber\PLCE ditor. pro |

[ ok | bbechen || Hile |

9007202821710731

MOVITOOLS ®-MationStudio

Wahlen Sie eine Projektvorlage zur Ansteuerung des Leistungsteils "PFA-...".

= In diesem Beispiel wird die Projektvorlage "Axis_Con-
trol_MOVIPRO_PFA_SingleAxis.pro" [1] gewahlt.

Vergeben Sie einen Projektnamen [2] und bestatigen Sie mit der Schaltflache
[OK].

Schreiben Sie lhr IEC-Programm und laden Sie es abschlief3end ins Gerat.

MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor
MOVI-PLC® Beispielprojekt AxisControl
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13.5 Geratedaten sichern

Das Gerat bietet die Funktion des schnellen Geratetauschs. Es verfugt Uber eine
tauschbare SD-Speicherkarte, auf der alle Gerateinformationen gespeichert werden
kdnnen. Wenn das Gerat getauscht werden muss, kdnnen Sie die Anlage durch einfa-
ches Umstecken der SD-Speicherkarte schnell wieder in Betrieb nehmen.

HINWEIS

i Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kénnen, sichern Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der SD-Speicherkarte (Datenmanagement).
HINWEIS

i Bei einer Referenzfahrt verandern sich verschiedene Parameter. Damit die Gerate-

daten auf die SD-Speicherkarte aktuell sind, fihren Sie nach einer Referenzfahrt eine
Datensicherung durch.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Markieren Sie in MOVITOOLS® MotionStudio in der Netzwerksicht die Kommuni-
kations- und Steuerungseinheit.

2. Wahlen Sie im Kontextmenli den Menubefehl [Inbetriebnahme] > [Datamanage-
ment].

= Das Datamanagement wird angezeigt.

Datenmanagement

Datenmanagement

Identifizieren:

L
= Priift, ol angeschlossene Achsen getauscht wurden.
Chec
y ) Upload:
[ &: 4 Uhertrégt Achs- und Steusrungsparameter
p auf das Sicherungsmedium (SD-Karte/A-Box).
Upload

y Download:
%_:—‘J Uhertréigt Achsparameter vom Sicherungsmedium

zuriick auf die Achse

(1) Online -
Il‘ﬁ Einstellungen I E

OIpNISUOOW @STOOLIAOKW

18811709451
3. Klicken Sie auf das Symbol [1].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.
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11 [2

e

Auswahl (Node Adr Geratetyp I::;:; Status def?_u"igl:t:nk:ng

PFH-E21A ] (]

7] Ansteuerung der Datenmanagementfunktion
liber Prozessdaten freigeben

——/| Automatischer Upload der internen Mowvipro Leistungsteile aktivieren

Automatische Sicherung 10, min  nhach letzter Anderundg.

1 20 PFA-MDLT ™ 3

Upload starten

Bl oipnisuonow@s 100 LIAOK

[4] (3]
9007204387282699

5132541707

Nr.

Beschreibung

(1]

Mit diesem Kontrollfeld erlauben Sie die Datensicherung tber die SPS.

(2]

Mit diesem Kontrollfeld stellen Sie sicher, dass bei einem erkannten Geréte-
tausch die Daten automatisch rickgesichert werden.

Wenn das Kontrollfeld wahrend des Hochladens der Daten deaktiviert ist, mis-
sen Sie eine Ricksicherung manuell mit der Aufgabe "Download" durchfiihren.

(3]

Mit dieser Schaltflache laden Sie die Daten auf die SD-Speicherkarte hoch.

(4]

Mit diesem Kontrollfeld stellen Sie sicher, dass die Daten des Leistungsteils
"PFA-..." bei jeder Anderung nach einer bestimmten Zeit automatisch auf die
SD-Speicherkarte hochgeladen und somit gesichert werden.

4. Um die Datensicherung auf die SD-Speicherkarte durchzufiihren, klicken Sie auf

die Schaltflache [3].
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13.6 Parameteriibersicht des Leistungsteils "PFA-..."

Die folgenden Tabellen zeigen eine Ubersicht aller Parameter:

+ Werte der Werkseinstellung sind hervorgehoben.

+ Zahlenwerte sind mit komplettem Einstellbereich angegeben.

0.. Anzeigewerte
00. Prozesswerte
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
000 Drehzahl -
001 Anwenderanzeige -
002 Frequenz -
003 Ist-Position 0 -+ (2*-1) Inkremente
004 Ausgangsstrom 0—200 % Iy
005 Wirkstrom 0-200 % ly
006/007 |Motorauslastung 1/2 0-200 %
008 Zwischenkreisspannung -
009 Ausgangsstrom -
0.. Anzeigewerte
01. Statusanzeigen
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
010 Umrichterstatus -
011 Betriebszustand -
012 Fehlerstatus -
013 Aktueller Parametersatz -
014 Kihlkérpertemperatur -40—-125°C
015 Einschaltstunden -
016 Freigabestunden -
017 Arbeit -
018/019 |KTY-Auslastung 1/2 -
0.. Anzeigewerte
02. Analoge Sollwerte
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
020 Analogeingang Al1 -10—-+10V
0.. Anzeigewerte
03. Bindreingange Grundgerat
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
030 Binareingang DIOO -
032 — 035 |Binareingdnge DI02 — DI05 -
0.. Anzeigewerte
05. Binarausgange Grundgerat
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
050 Bindrausgang DB00 -
0.. Anzeigewerte
07. Geratedaten
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
070 Geratetyp -
071 Ausgangsnennstrom -
072 Option/Firmware Gebersteckplatz -
076 Firmware Grundgerat -
078 Technologiefunktion -
079 Gerateausfiihrung -
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0.. Anzeigewe|

rte

08. Fehlerspeicher

Nr.

Name"

Bereich/Werkseinstellung

080 — 084

Fehler t-0 — t-4

094 — 096

PO1 — PO3 Sollwert

097 — 099

P11 — PI3 Istwert

1) Pl = Prozesseingangsdaten-Wort, PO = Prozessausgangsdaten-Wort

1.. Sollwerte/Integratoren

13./14. Drehzahlrampen 1/2

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
130/140 |Rampe t11/t21 auf rechts 0-2-2000s
131/141 |Rampe t11/t21 ab rechts 0-2-2000s
132/142 |Rampe t11/t21 auf links 0-2-2000s
133/143 |Rampe t11/t21 ab links 0-2-2000s
134/144 |Rampe t12/122 auf = ab 0-10-2000s
135/145 |S-Verschliff t12/t22 0-3
136/146 |Stopp-Rampe t13/t23 0-2-20s
137/147 |Not-Rampe t14/24 0-2-20s
139/149 |Rampeniiberwachung 1/2 Aus
1.. Sollwerte/Integratoren
16./17. Festsollwerte 1/2
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
160/170 |Interner Sollwert n11/n21 -6000 — 150 — +6000 min!
161/171 |Interner Sollwert n12/n22 -6000 — 750 — +6000 min™
162/172 |Interner Sollwert n13/n23 -6000 — 1500 — +6000 min™
2.. Reglerparameter
20. Drehzahlregelung
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
200 P-Verstarkung n-Regler 0.01-2-32
201 Zeitkonstante n-Regler 0-10- 3000 ms
202 Verstarkung Beschleunigung-Vorsteuerung 0-65
203 Filter Beschleunigung-Vorsteuerung 0-100 ms
204 Filter Drehzahl-Istwert 0-32ms
205 Last-Vorsteuerung CFC -150 -0 — +150 %
206 Abtastzeit n-Regler 1.0 ms/0.5 ms
207 Last-Vorsteuerung VFC -150 -0 - +150 %
2.. Reglerparameter
21. Halteregler
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
210 P-Verstarkung Halteregler 0.1-0.5-32
3.. Motorparameter
30./31. Begrenzungen 1/2
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
300/310 |Start-Stopp-Drehzahl 1/2 0 — 150 min™
301/311 |Minimaldrehzahl 1/2 0-15-6100 min”
302/312 |Maximaldrehzahl 1/2 0-1500 — 6100 min”’'
303/313 |Stromgrenze 1/2 0 — 150 % ly(Motor)
304 Drehmomentgrenze 0-150 %
3.. Motorparameter
32./33. Motorabgleich 1/2
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
320/330 |Automatischer Abgleich 1/2 Ein
321/331 |Boost 1/2 0-100 %
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3.. Motorparameter
32./33. Motorabgleich 1/2
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
322/332 |IxR-Abgleich 1/2 0-100 %
323/333 |Vormagnetisierungszeit 1/2 0-2s
324/334 |Schlupfkompensation 1/2 0 — 500 min™
3.. Motorparameter
34. Motorschutz
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
340/342 |Motorschutz 1/2 Aus
341/343 |Kihlungsart 1/2 Eigenliiftung
344 Intervall Motorschutz 0.1-4-20s
345/346 |l-U.-Uberwachung 1/2 0.1-500 A
3.. Motorparameter
35. Motordrehsinn
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
350/351 |Drehrichtungsumkehr 1/2 Aus
5.. Kontrollfunktionen
50. Drehzahl-Uberwachungen
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
500/502 |Drehzahl-Uberwachung 1/2 Motorisch/generatorisch
501/503 |Verzogerungszeit 1/2 0-1-10s
504 Geberiiberwachung Motor Aus
505 Geberlberwachung Strecke Aus
5.. Kontrollfunktionen
52. Netz-Aus-Kontrolle
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
520 Netz-Aus-Reaktionszeit 0-5s
521 Netz-Aus-Reaktion Reglersperre
522 Phasenausfalliberwachung Ein
5.. Kontrollfunktionen
53. Temperaturschutz Motor
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
530 Sensortyp 1 Kein Sensor
531 Sensortyp 2 Kein Sensor
5.. Kontrollfunktionen
54. Getriebe-/Motor-Uberwachungen
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
540 Reaktion Schwingung/Warnung Fehler anzeigen
541 Reaktion Schwingung/Fehler Schnellstopp/Warnung
542 Reaktion Olalterung/Warnung Fehler anzeigen
543 Reaktion Olalterung/Fehler Fehler anzeigen
544 Reaktion Olalterung/Ubertemperatur Fehler anzeigen
545 Reaktion Olalterung/Bereitmeldung Fehler anzeigen
549 Reaktion Bremsenverschlei Fehler anzeigen
5.. Kontrollfunktionen
56. Strombegrenzung Ex-e Motor
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
560 Stromgrenze Ex-e Motor Aus
561 Frequenz A 0-5-60Hz
562 Stromgrenze A 0-50-150 %
563 Frequenz B 0—-10-104 Hz
564 Stromgrenze B 0-80-200 %
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5.. Kontrollfunktionen

56. Strombegrenzung Ex-e Motor

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
565 Frequenz C 0-25-104 Hz
566 Stromgrenze C 0-100—-200 %
6.. Klemmenbelegung
60. Bindreingdnge Grundgerat
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
601 Binareingang DI02 Keine Funktion
602 Binareingang DI03 Keine Funktion
603 Binareingang DI04 Keine Funktion
604 Binareingang DI05 Keine Funktion
7.. Steuerfunktionen
70. Betriebsarten
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
700/701 |Betriebsart 1/2 VFC
702 Motorkategorie rotatorisch
7.. Steuerfunktionen
71. Stillstandstrom
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
710/711 |Stillstandstrom 1/2 0 - 50 % Iy (Motor)
7.. Steuerfunktionen
72. Sollwert-Halt-Funktion
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
720/723 |Sollwert-Halt-Funktion 1/2 Aus
721/724 |Stoppsollwert 1/2 0 — 30 — 500 min"’
722/725 |Start-Offset 1/2 0 - 30— 500 min’'
7.. Steuerfunktionen
73. Bremsenfunktion
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
730/733 |Bremsenfunktion 1/2 Ein
731/734 |Bremsendffnungszeit 1/2 0-2s
732/735 |Bremseneinfallzeit 1/2 0-2s
7.. Steuerfunktionen
74. Drehzahlausblendung
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
740/742 |Ausblendmitte 1/2 0 - 1500 — 6000 min™*
741/743 |Ausblendbreite 1/2 0 — 300 min™
7.. Steuerfunktionen
77. Energiesparfunktion
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
770 Energiesparfunktion Aus
8.. Geratefunktionen
80. Setup
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
802 Werkseinstellung Nein
803 Parametersperre Aus
804 Reset Statistikdaten Keine Aktion
8.. Geratefunktionen
82. Bremsbetrieb
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
820/821 |4-Quadranten-Betrieb 1/2 Ein
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8.. Geratefunktionen
83. Fehlerreaktionen
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
830 Reaktion 'Externer Fehler’ Notstopp/Storung
832 Reaktion 'Motoriiberlast’ Notstopp/Stérung
834 Reaktion 'Schleppfehler’ Notstopp/Stérung
835 Reaktion 'TF-Meldung’ Keine Reaktion
836 Reaktion 'Timeout SBus 1’ Notstopp/Storung
838 Reaktion 'SW-Endschalter’ Notstopp/Stérung
839 Reaktion 'Positionierunterbrechung’ Keine Reaktion
8.. Geratefunktionen
84. Reset-Verhalten
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
840 Manueller Reset Nein
841 Auto-Reset Nein
842 Restart-Zeit 1-3-30s
8.. Geratefunktionen
85. Skalierung Drehzahl-Istwert
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
850 Skalierungsfaktor Zahler 1-65535
851 Skalierungsfaktor Nenner 1-65535
852 Anwendereinheit 1/min
8.. Geratefunktionen
86. Modulation
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
860/861 |PWM-Frequenz 1/2 4/8/12/16 kHz
862/863 |PWM fix 1/2 Aus
864 PWM-Frequenz CFC 4/8/16 kHz
8.. Geratefunktionen
87. Prozessdatenbeschreibung
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
870 Sollwert-Beschreibung PA1 Steuerwort 1
872 Sollwert-Beschreibung PA2 Solldrehzahl
872 Sollwert-Beschreibung PA3 Rampe
873 Istwert-Beschreibung PE1 Statuswort 1
874 Istwert-Beschreibung PE2 Istdrehzahl
875 Istwert-Beschreibung PE3 Ausgangsstrom
876 PA-Daten freigeben Ja
9.. IPOS-Parameter
90. IPOS-Referenzfahrt
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
900 Referenz-Offset -(24-1) -0 - (23'-1)
901 Referenzdrehzahl 1 0 - 200 — 6000 min™
902 Referenzdrehzahl 2 0 — 50 — 6000 min”'
903 Referenzfahrttyp [0] Linker Nullimpuls
904 Referenzierung auf Nullimpuls Ja
905 Hiperface-Offset (Motor) -(23'-1) — (2%'-1)
906 Nocken-Abstand Anzeigewert
9.. IPOS-Parameter
91. IPOS-Verfahrparameter
Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
910 Verstarkung X-Regler 0.1-0.5-32
911 Positionier-Rampe 1 0.01-1-20s
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9.. IPOS-Param

eter

91. IPOS-Verfahrpa

rameter

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
912 Positionier-Rampe 2 0.01-1-20s
913 Verfahrdrehzahl RECHTS 0 - 1500 — 6000 min™
914 Verfahrdrehzahl LINKS 0 - 1500 — 6000 min™
915 Geschwindigkeitsvorsteuerung -99.99 -0-100 — 199.99 %
916 Rampenform Linear
917 Rampenmode Mode 1
918 Quelle Bussollwert 0 —499 — 1023

9.. IPOS-Parameter

92. IPOS-Uberwachungen

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
920 SW-Endschalter RECHTS -(2%'-1) - 0 — (2°"1)
921 SW-Endschalter LINKS -(25'-1) - 0 — (2°"1)
922 Positionsfenster 0 — 50 — 32767 Inkremente
923  |Schleppfehlerfenster 0-5000 — (2*'-1)
924 Erkennung 'Positionierunterbrechung’ Ein

9.. IPOS-Parameter

93. IPOS-Sonderfunktionen

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
930 Override Aus
933 Ruckzeit 0.005-2s
938 IPOS-Geschwindigkeit Task 1 0-9
939 IPOS-Geschwindigkeit Task 2 0-9

9.. IPOS-Parameter

94. IPOS-Geber

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
941 Quelle Istposition Motorgeber
948 Automatische Gebertauscherkennung Ein

9.. IPOS-Parameter

96. IPOS-Modulofunktion

Nr. Name Bereich/Werkseinstellung
960 Modulofunktion Aus
961 Modulo-Zahler 1-(2%'-1)
962 Modulo-Nenner 1-2%
963 Modulo-Geberauflésung 1—4096 — 65535
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13.7 Parameterbeschreibungen

Beachten Sie Folgendes:

* Die Parameterbeschreibungen sind in 10 Parametergruppen aufgeteilt.
+ Die Parameternamen entsprechen der Darstellung im Parameterbaum.
* In der Parameterbeschreibungen werden folgende Symbole verwendet:

Parameter, die umschaltbar und in Parametersatz 1 und 2 verfiigbar sind.

| Parameter, die nur bei Umrichterstatus "Gesperrt" (Endstufe hochohmig) ver-
anderbar sind.

Parameter, die durch die Inbetriebnahmefunktion automatisch verandert wer-
den.

AUTO

13.7.1 Parametergruppe 0: Anzeigewerte
Diese Parametergruppe enthalt folgende Informationen:
* Prozesswerte und Statuszustande des Grundgerats
* Prozesswerte und Statuszustande der eingebauten Optionen
* Fehlerspeicher
» Feldbusparameter

P00. Prozesswerte

P000 Drehzahl
Auflésung: = 0,2 min”

Im VFC- oder U/f-Betrieb ohne Geberanschluss wird die Drehzahl aus der Solldreh-
zahl und der eingestellten Schlupfkompensation gebildet. Mit Geberanschluss wird die
Drehzahl aus den Geber- oder Resolversignalen gebildet und angezeigt.

P001 Anwenderanzeige
Wird durch folgende Parameter bestimmt:
» P850 Skalierungsfaktor Zahler (— B 232)
» P851 Skalierungsfaktor Nenner (— E 232)
+ P852 Anwendereinheit (— E 232)

P002 Frequenz
Ausgangsfrequenz des Gerats (vorzeichenbehaftet)

PO003 Ist-Position
Mit Geberanschluss zeigt die Position des Antriebs vorzeichenrichtig in Inkrementen

im Bereich 0 — + (23'-1) Inkremente. Ohne Geberanschluss ist der Wert Null.

P004 Ausgangsstrom
Scheinstrom im Bereich 0 — 200 % des Geratenennstroms |
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P005 Wirkstrom
Wirkstrom im Bereich 0 — 200 % des Geratenennstroms | (vorzeichenbehaftet)

Bei Drehmoment in positiver Drehrichtung ist der Anzeigewert positiv, bei Drehmo-
ment in negativer Drehrichtung ist der Anzeigewert negativ.

P0O06/P007 Motorauslastung 1/2

Momentane thermische Motorauslastung des angeschlossenen Motors im Bereich 0 —
200 %

Die Motorauslastung wird iber die Motortemperaturnachbildung im Gerat ermittelt.
Wenn 110 % Motorauslastung erreicht wird, erfolgt beim Synchronmotor mit KTY und
beim asynchronen Motor eine Gerateabschaltung.

P008 Zwischenkreisspannung

Im Gleichspannungs-Zwischenkreis gemessene Spannung in V

P009 Ausgangsstrom
Scheinstrom in AC A

P01. Statusanzeigen

P010 Umrichterstatus
Folgende Zustande der Gerateendstufe sind moglich:
+ Gesperrt
+ Freigegeben

PO011 Betriebszustand
Folgende Betriebszustande sind mdéglich:
* 24-\V/-Betrieb
* Reglersperre
* Keine Freigabe
+ Stillstandsstrom
+ Freigabe (VFC)
» Freig. (N-Regel.)
*  Momentenregelung
+ Halteregelung
*  Werkseinstellung
* Endschalter
+ Technologie Option
* Referenzbetrieb
» Fangen lauft
» Geber einmessen
* Fehler
» Sicherer Halt
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P012 Fehlerstatus

Fehlernummer und Fehler in Textform

P013 Aktueller Parametersatz

Parametersatz 1 oder 2

P014 Kiihlkbérpertemperatur
Kahlkérpertemperatur des Gerats im Bereich -40 — 125 °C

P015 Einschaltstunden

Summe der Stunden, in denen das Gerat am Netz oder an einer externen

DC-24-V-Versorgung angeschlossen war.
Speicherzyklus: 15 min

P016 Freigabestunden
Summe der Stunden, in denen das Gerat im Betriebszustand "Freigabe" war.
Speicherzyklus: 15 min

PO17 Arbeit
Summe der elektrischen Wirkarbeit, die der Motor aufgenommen hat.
Speicherzyklus: 15 min

P018/P019 KTY-Auslastung 1/2
Anzeige 0 %: Motor ist nicht in Betrieb bei maximaler Umgebungstemperatur.
Anzeige 110 %: Abschaltpunkt des Motors

P02. Analoge Sollwerte

P020 Analogeingang Al1
Einstellbereich: -10 — +10 V
Spannung am Analogeingang Al1
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P03. Binareingange Grundgerat
P0O30 — P035 Binédreingdnge DIO0 — DI05

Momentaner Zustand der Eingangsklemmen DI0O0 — DI0S (— B 219) und die momen-
tane Funktionsbelegung

HINWEIS

i Der Binareingang DI00 ist immer fest mit der Funktion "/Reglersperre” belegt.

P05. Binarausgange Grundgerat

P050 Binédrausgang DB00

Momentaner Zustand des Bindrausgangs und die momentane Funktionsbelegung

P07. Geratedaten

P070 Gerétetyp
Vollstandige Bezeichnung des Gerats, z. B. PFA-MD0040B-5A3

PO071 Ausgangsnennstrom

Effektivwert des Ausgangsnennstroms in A

PO072 Option/Firmware Gebersteckplatz

Verbaute Geberkarte und ihre Programmversion

P076 Firmware Grundgerét

Programmversion der im Grundgerat verwendeten Firmware

P078 Technologiefunktion
Aktuell eingestellte Technologiefunktion

Einstellung "Standard": Betrieb des Gerats mit den Standardfunktionen (Positionie-
rung, Drehzahlregelung, usw.)

PO79 Geréteausfiihrung

Gerateausfiihrung

Einstellung "Technologie™: Applikationsmodule und Technologiefunktionen kénnen
verwendet werden.
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P08. Fehlerspeicher

P080 — P084 Fehler t-0 — t-4

Das Gerat hat 5 Fehlerspeicher (t-0 — t-4). Die Fehler (— & 228) werden in chronolo-
gischer Reihenfolge gespeichert. Das letzte Fehlerereignis ist im Fehlerspeicher t-0
abgelegt. Bei mehr als 5 Fehlern wird aus dem Fehlerspeicher t-4 das alteste Fehler-
ereignis geldscht.

Zum Zeitpunkt des Fehlers werden folgende Informationen gespeichert und angezeigt:

P09. Busdiagnose

Status ("0" oder "1") der binaren Eingange/binaren Ausgange
Betriebszustand des Geréts
Umrichterstatus
Kuhlkorpertemperatur
Drehzahl

Ausgangsstrom

Wirkstrom
Gerateauslastung
Zwischenkreisspannung
Einschaltstunden
Freigabestunden
Parametersatz
Motorauslastung 1 und 2

P094 — P096 PA1 — PA3 Sollwert

Momentan Ubertragener Wert der Prozessausgangsdaten-Woérter (— B 233) in hexa-
dezimaler Form

P097 — P099 PE1 — PES3 Istwert

Momentan Ubertragener Wert der Prozesseingangsdaten-Worter (— B 234) in hexa-
dezimaler Form
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13.7.2 Parametergruppe 1: Sollwerte/Integratoren
In dieser Parametergruppe werden folgende Einstellungen festgelegt:
* Drehzahlrampen
* Drehzahl-Festsollwerte

P13./P14. Drehzahlrampen 1/2

P130 - P133/P140 — P143 Rampe t11/t21 auf/ab RECHTS/LINKS
Einstellbereich: 0 —2 — 2000 s
Die Parameter im Einzelnen sind:
*  P130 Rampe t11 auf RECHTS/P140 Rampe t21 auf RECHTS
* P131 Rampe t11 ab RECHTS/P141 Rampe t21 ab RECHTS
* P132 Rampe t11 auf LINKS/IP142 Rampe t21 auf LINKS
* P133 Rampe t11 ab LINKS/P143 Rampe t21 ab LINKS

Die Rampenzeiten beziehen sich auf einen Sollwertsprung von An = 3000 min™. Die
Rampe ist wirksam bei Veranderung des Drehzahl-Sollwerts und bei Wegnahme der
Freigabe Uber die Klemme RECHTS/LINKS.

Rechts 4

(1] (2]

\4

(3] (4]

Links ¥
18364786955

[11 Rampe auf RECHTS
[2] Rampe ab RECHTS
[3] Rampe auf LINKS
[4] Rampe ab LINKS

P134/P144 Rampe t12/t22 AUF = AB
Einstellbereich: 0 — 10 — 2000 s
Fir diese Rampe gilt AUF = AB und RECHTS = LINKS.

Die Rampen t12/t22 werden durch einen Bindreingang (— B 219) aktiviert, der mit
der Funktion "Drehzahlrampen-Umschaltung" programmiert ist.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TcP 1 90



Parametrierung
Parameterbeschreibungen

13

P135/P145 S-Verschliff t12/t22

P137/P147 Not-Rampe t14/t24

Einstellbereich: 0 — 3 (0 = Aus, 1 = schwach, 2 = mittel, 3 = stark)

Um eine sanftere Beschleunigung des Antriebs zu erreichen, kann die 2. Rampe (t112/
t22) mit 3 Verschlifigraden verrundet werden.

n A 1 @ [3]

t
898213899

[11  Sollwertvorgabe
[2] Drehzahl ohne S-Verschliff
[3] Drehzahl mit S-Verschliff

Ein begonnener S-Verschliff wird durch die Stopprampe t13/t23 und Umschaltung auf
Rampe t11/t21 unterbrochen. Eine Ricknahme des Sollwerts oder ein Halt Gber die
Eingangsklemmen fuhren dazu, dass der begonnene S-Bogen beendet wird. Der An-
trieb kann somit trotz Sollwertricknahme noch beschleunigen.

P136/P146 Stopp-Rampe t13/t23

Einstellbereich: 0—-2-20s

Wird durch Wegnahme der Klemme "Freigabe" oder durch einen Fehler (— B 228)
aktiviert.

AUTO

Einstellbereich:0-2-20 s
Wird durch einen Fehler (— B 228) aktiviert.

Die Funktion Gberwacht, ob der Antrieb in der eingestellten Zeit Drehzahl Null erreicht.
Wenn die eingestellte Zeit abgelaufen ist, wird die Endstufe gesperrt und die Bremse
geschlossen, auch dann, wenn der Antrieb Drehzahl Null noch nicht erreicht hat.
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P139/P149 Rampenliiberwachung 1/2
Einstellbereich: Ein/Aus

Wenn die Verzégerungsrampen sehr viel kiirzer eingestellt sind als physikalisch in der
Anlage moglich, erfolgt nach Ablauf der Uberwachungszeit die Endabschaltung auf
den noch drehenden Antrieb. Dies fiihrt neben der Fehlermeldung auch zu einem er-
hohten Verschleil® der Bremse.

Auch wenn das Rampen-Timeout eindeutig durch eine nicht fahrbare Vorgaberampe
auftaucht, muss die Einstellung der jeweiligen Rampe erhoht werden.

Der Parameter ist eine zusétzliche Uberwachungsfunktion zur Drehzahliiberwachung,
gilt aber nur fur die Abwartsrampe. Er kann z. B. bei nicht gewinschter Drehzahluber-
wachung die Abwarts-, Stopp- oder Notstopprampe Uberwachen.

16./P17. Festsollwerte 1/2

Einstellbereich: -6000 — +6000 min""

FUr Parametersatz 1 und 2 kénnen getrennt jeweils 3 interne Drehzahl-Sollwerte, so-
genannte Festsollwerte, eingestellt werden. Die internen Sollwerte sind aktiv, wenn ei-
ne auf n11/n21 oder n12/n22 programmierte Eingangsklemme (— E 219) ein “1”-Sig-

nal hat.
Im Einstellbereich 0 — +6000 min™ haben die Parameter folgende werkseitig einge-
stellte Werte:
Parameter Werkseinstellung
P160/P170 Interner Sollwert n11/n21 n11/n21 = 150 min™’
P161/P171 Interner Sollwert n12/n22 n12/n22 = 750 min™'
P162/P172 Interner Sollwert n13/n23 n13/n23 = 1500 min™
Die folgende Tabelle zeigt die Programmierung der Eingangsklemmen:
Reaktion Eingangsklemme
n11/n21 | n12/n22 | Freigabe/Stopp | Parametersatz 1/2
Stopp mit t13/t23 - - "o" -
gstsi\t/sollwert nicht "o "o nqn "o
n11 wirksam " "0" " "o"
n12 wirksam "0" "1 " "0"
n13 wirksam " "1 " "o"
n21 wirksam "1" "0" "1" "1
n22 wirksam "0" "1 " "y
n23 wirksam "1 " "1 "

Wenn eine Eingangsklemme auf "Festsollwert-Umschaltung" programmiert ist, werden
bei Betatigung dieser Klemme ("1"-Signal) die Festsollwerte des momentan nicht akti-
ven Parametersatzes wirksam.

Die Umschaltung auf Festsollwerte ist sowohl bei gesperrtem als auch bei freigegebe-
nem Geratezustand maoglich.
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13.7.3 Parametergruppe 2: Reglerparameter

In dieser Parametergruppe werden folgende Einstellungen festgelegt:
* Drehzahlregelung
* Halteregelung

P20. Drehzahlregelung

Die Funktion Drehzahlregelung steht nur in Parametersatz 1 zur Verfligung.

Der Drehzahlregler des Leistungsteils "PFA-...
lung wirkt in folgenden Betriebsarten:

ist ein PIl-Regler. Die Drehzahlrege-

» alle Betriebsarten mit VFC n-Regelung

+ CFC-Betriebsarten: In der Betriebsart "CFC & Momentenregelung" ist der Dreh-
zahlregler nur bei aktiver Drehzahlbegrenzung aktiv.

» Servo-Betriebsarten: In der Betriebsart "Servo & Momentenregelung" ist der Dreh-
zahlregler nur bei aktiver Drehzahlbegrenzung aktiv.

Die Inbetriebnahmefunktionen der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
unterstitzen die Einstellung aller relevanten Parameter fir die Drehzahlregelung. Di-
rekte Veranderungen einzelner Parameter sollen nur von Spezialisten Ubernommen
werden.

Die folgende Abbildung zeigt die Reglerstruktur der Parameter der Drehzahlregelung:

P203 [4] P202
P13. P200/P201
+ + (8]
e
P204 [2] (1]
f ) < : )
18403733899
[1] Inkrementalgeber/Resolver
[2] Signalverarbeitung
[3] Drehzahl-Istwert
[4] Beschleunigungsvorsteuerung
[5] Drehmoment-Sollwert
P13. Parameter der Drehzahlrampe
P200/P201 PI-Regler
P203 Filter Beschleunigungs-Vorsteuerung
P202 Verstarkung Beschleunigungs-Vorsteuerung
P204 Filter Drehzahl-Istwert
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AUTO

P200 P-Verstdrkung n-Regler
Einstellbereich: 0,01 — 2 — 32
Verstarkungsfaktor des P-Anteils des Drehzahlreglers

IAUTO

P201 Zeitkonstante n-Regler
Einstellbereich: 0 — 10 — 3000 ms
Integrationszeitkonstante des Drehzahlreglers

Der I-Anteil verhalt sich umgekehrt proportional zur Zeitkonstante: Ein grofer Zahlen-
wert ergibt einen kleinen I-Anteil. Jedoch Wert Null bedeutet "kein I-Anteil".

IAUTO

P202 Verstarkung Beschleunigungs-Vorsteuerung
Einstellbereich: 0 — 65

Verstarkungsfaktor der Beschleunigungsvorsteuerung, der das Fuhrungsverhalten des
Drehzahlreglers verbessert.

IAUTO

P203 Filter Beschleunigungs-Vorsteuerung
Einstellbereich: 0 — 100 ms

Filterzeitkonstante der Beschleunigungsvorsteuerung, die das Fihrungsverhalten des
Drehzahlreglers beeinflusst. Der Differenzierer ist fest programmiert.

IAUTO

P204 Filter Drehzahl-Istwert

Einstellbereich: 0 — 32 ms

Filterzeitkonstante des Drehzahl-Istwertfilters

P205 Last-Vorsteuerung CFC
Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "CFC" und "Servo".
Einstellbereich: -150 — 0 — +150 %

Bestimmt den Anfangswert des Drehmoment-Sollwerts bei der Freigabe. Der Parame-
ter muss eingestellt werden, wenn bei der Freigabe ein erhéhtes Anfangsmoment be-
notigt wird. Ein Parameterwert groRer als 0 % kann z. B. das ungewollte Absacken
von Hubwerken beim Lésen der Bremse verhindern. Diese Funktion soll nur bei Hub-
werken ohne Gegengewicht verwendet werden.

Einstellempfehlung: Wert des Wirkstroms (— B 195) bei Drehzahl Null (n = 0)
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P206 Abtastzeit n-Regler

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "CFC" und "Servo".
Einstellbereich: 1 ms/0,5 ms

Die Einstellung 0,5 ms verbessert die Drehzahlregelung bei dynamischen Antrieben
mit geringem Eigentragheitsmoment.

P207 Last-Vorsteuerung VFC

P21. Halteregler

P210 P-Verstdrkung Halteregler

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten mit "VFC n-Regelung".
Einstellbereich: -150 — Aus — +150 %
Bestimmt den Anfangswert der Schlupfregelung bei der Freigabe.

Wenn der Parameterwert groRer ist als 0 %, wird die Schlupfregelung vorgespannt
und der Motor entwickelt bei der Freigabe mehr Drehmoment. Dadurch wird z. B. das
ungewollte Absacken von Hubwerken beim Lésen der Bremse verhindert. Diese Funk-
tion soll nur bei Hubwerken ohne Gegengewicht verwendet werden.

Parameterwerte groRer als 150 % schalten die Funktion aus (keine Vorspannung). In
der Betriebsart "VFC & Hubwerk" ist bei Parameterwert groRer als 150 % die Vor-
spannung 0,5 x s, wirksam (s = Nennschlupf des angeschlossenen Motors).

Einstellempfehlung: Wert des Wirkstroms (— B 195) bei minimaler Drehzahl

Die Funktion Halteregelung steht nur in Parametersatz 1 zur Verfligung.

Dient zur driftfreien Stillstandsregelung des Antriebs. Die Halteregelung ist nur bei Be-
triebsarten mit Drehzahlregelung (Geberrtckfuhrung) aktivierbar.

Wenn eine auf /[HALTEREGELUNG programmierte Eingangsklemme (— B 219) ein
"0"-Signal hat, ist die Halteregelung aktiv. Das Gerat filhrt dann einen Stopp an der
Rampe "t11 ab" oder "t21 ab" aus. Wenn der Antrieb die Drehzahl Null erreicht, wird
die in diesem Augenblick gultige Position gehalten.

Die Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers in der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio unterstutzt die Einstellung des Verstarkungsfaktors.

Bei aktiver Halteregelung zeigt die 7-Segment-Anzeige des Gerats den Zustand
"A1.7".

AUTO

Einstellbereich: 0,1 — 0,5 — 32

Entspricht der Proportionalverstarkung eines Positionsreglers. Der Parameter wirkt
nur, wenn die Funktion "Halteregelung" aktiviert ist.
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P300/P310 Start-Stopp-Drehzahl 1/2

P301/P311 Minimaldrehzahl 1/2

P302/P312 Maximaldrehzahl 1/2

Parametrierung
Parameterbeschreibungen

Parametergruppe 3: Motorparameter

Mit dieser Parametergruppe wird das Gerat an den Motor angepasst. Die Parameter
sind getrennt flr Parametersatz 1 und 2 einstellbar. Somit kénnen 2 unterschiedliche
Motoren am selben Gerat abwechselnd betrieben werden, ohne dass eine Neueinstel-
lung erforderlich ist.

P30./P31. Begrenzungen 1/2

IAUTO

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "VFC" und "U/f". In den Betriebsarten
"CFC" und "Servo" ist der Parameter ohne Funktion.

Einstellbereich: 0 — 150 min™

Legt fest, mit welcher kleinsten Drehzahlanforderung das Gerat den Motor bei der
Freigabe beaufschlagt. Der Ubergang auf die Solldrehzahl (durch die Sollwertvorgabe
bestimmt) erfolgt mit der aktiven Hochlauframpe.

Bei Inbetriebnahme ohne Geber wird 0,5 x Nennschlupf des angeschlossenen Motors
eingestellt. Bei Inbetriebnahme mit Geber wird 15 min™' eingestellt.

Bei der Ausfiihrung eines Stoppbefehls bestimmt diese Einstellung auch die kleinste
Drehzahl, bei der die Motorbestromung abgeschaltet wird oder die Nachmagnetisie-
rung einsetzt und ggf. die Bremse einfallt.

IAUTO

Einstellbereich: 0 — 15 — 6100 min""

Drehzahlwert, der auch bei Sollwertvorgabe Null nicht unterschritten wird. Selbst wenn
die Minimaldrehzahl kleiner als die Start-Stopp-Drehzahl (N, < Ngastopp) iSt, ist die Mi-
nimaldrehzahl gliltig.

Achtung:

» Bei aktivierter Hubwerksfunktion ist unabhangig vom eingestellten Wert der Mini-
maldrehzahl die kleinste Drehzahl 15 min™".
* Um ein Freifahren der Endschalter auch mit kleineren Geschwindigkeiten zu er-

moglichen, ist bei angefahrenem Hardware-Endschalter die Minimaldrehzahl nicht
aktiv.

* In der IPOS-Betriebsarten gilt die Minimaldrehzahl nicht.

AUTO

Einstellbereich: 0 — 1500 — 6100 min™"

Drehzahlwert, der durch eine Sollwertvorgabe nicht Uberschritten wird. Wenn die Mini-
maldrehzahl gréRer als die Maximaldrehzahl (n,,;, > Nn..,) ist, ist die Maximaldrehzahl
gultig.

Die Maximaldrehzahl hangt von der eingestellten Betriebsart (— B 220) ab.
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P303/P313 Stromgrenze 1/2

P304 Drehmomentgrenze

AUTO

Einstellbereich: 0 — 150 % des Motornennstroms I

In der Werkseinstellung ist die Stromgrenze auf 150 % I des leistungsangepassten
Motors eingestellt.

Die interne Strombegrenzung bezieht sich auf den Scheinstrom. In den Betriebsarten
"U/f" und "VFC" ohne Drehzahlregelung wird im Feldschwachbetrieb oberhalb der Fre-
quenz von 1,15 x f., die Stromgrenze automatisch reduziert. Damit ist ein Kippschutz
des angeschlossenen Motors realisiert. Die im Feldschwachbereich wirksame Strom-
grenze wird mit folgender Formel berechnet:

Stromgrenze = (1,15 x f”f—"k) x Einstellwert P303/P313
Ist

18327565835

feew  Eckfrequenz
fit aktuelle Drehfeldfrequenz

AUTO

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "CFC" und "Servo".
Einstellbereich: 0 — 150 %

Begrenzt das maximale Drehmoment des Motors. Die Eingabe wirkt auf den Sollwert
des Motordrehmoments (k; x I (Gerat)). Um ein sicheres Auslésen der Drehzahliber-
wachung zu gewahrleisten, muss der Parameterwert immer kleiner oder gleich der
Stromgrenze (— B 206) sein.

P32./P33. Motorabgleich 1/2

P320/P330 Automatischer Abgleich 1/2

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "VFC" und "U/f". Die Funktion ist nur bei
Einmotorenbetrieb sinnvoll.

Einstellbereich: Ein/Aus

Wenn der Parameter aktiviert ist, stellt das Gerat den Parameter P322/P332 IxR Ab-
gleich 1/2 bei jeder Freigabe automatisch ein und speichert den Wert. Dabei ermittelt
das Geréat eine Grundeinstellung, die fur viele Antriebsaufgaben ausreichend ist. Der
angeschlossene Motor wird in den letzten 20 ms der Vormagnetisierungsphase einge-
messen, aulder wenn:

* der Parameter deaktiviert ist
» die Betriebsarten "VFC & Gruppe" oder "VFC & Fangfunktion" eingestellt sind

+ die Vormagnetisierungszeit (— B 208) um mehr als 30 ms gegenliber dem Vor-
schlag verkirzt ist.

* in der Betriebsart "VFC n-Regelung" der Parameter P730/P733 Bremsenfunktion
1/2 (— B 223) deaktiviert ist.

In diesen Fallen wird der eingestellte IXR-Wert zur Berechnung des Wicklungswider-
stands verwendet.
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P321/P331 Boost 1/2

Einstellbereich: 0 — 100 %

In der Betriebsarten "U/f" und "VFC & Gruppe": Um das Startmoment durch Anheben
der Ausgangsspannung im Bereich unterhalb der Eckdrehzahl zu erhdhen, ist ein ma-
nuelles Einstellen des Parameter erforderlich.

In der Betriebsart "VFC": Ein manuelles Einstellen des Parameters ist normalerweise
nicht erforderlich. In Sonderfallen kann ein manuelles Einstellen zum Erhéhen des
Losbrechmoments erforderlich sein. In diesem Fall dirfen maximal 10 % eingestellt
werden.

Die folgende Abbildung zeigt die Phase-Null-Leiterspannung (nicht die Spannungsdif-
ferenz zwischen den Auf3enleitern).

Uaa VFC
Uamax] g
1
|
| m——- 100% Boost
,’-— 1 : —_— 0% Boost
/ ! 1 1
! 1 1
/o 1 1
I e e e
1 1
X ! ! 1[3]
e ! >
11 21 ngy n

36028797297140363

(11 Ngchiger
[2] 2 X Nggpypr
[3] Einstellbereich Boost
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P323/P333 Vormagnetisierungszeit 1/2

P324/P334 Schlupfkompensation 1/2

P34. Motorschutz

AUTO

Einstellbereich: 0 —20 s

In der Werkseinstellung ist der Vormagnetisierungswert des leistungsangepassten
Motors eingestellt.

Die Vormagnetisierung sorgt fir den Aufbau eines hohen Motordrehmoments und be-
ginnt, wenn das Geréat freigegeben wird.

IAUTO

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten "VFC", "VFC n-Regelung" und "U/f".
Einstellbereich: 0 — 500 min™
In der Werkseinstellung ist der Wert des leistungsangepassten Motors eingestellt.

Erhoht die Drehzahlgenauigkeit des Motors. Bei manueller Eingabe muss der Nenn-
schlupf des angeschlossenen Motors eingegeben werden. Wenn zum Ausgleich von
Exemplarstreuungen der Motoren ein Wert eingegeben wird, der vom Nennschlupf ab-
weicht, ist ein Einstellbereich von £ 20 % vom Nennschlupf zulassig.

P340/P342 Motorschutz 1/2

jde

Einstellbereich: Aus/Ein Asynchronmotor/Ein Servomotor

Je nach angeschlossenem Motor (Synchron- oder Asynchronmotor) hat diese Funk-
tion unterschiedliche Wirkungen.

Einstellung: Aus
Die Funktion ist nicht aktiv.

Einstellung: Ein Asynchronmotor

Das Leistungsteil "PFA-..." ibernimmt elektronisch den thermischen Schutz des ange-
schlossenen Motors. Die Motorschutzfunktion ist in den meisten Fallen mit einem her-
kémmlichen thermischen Schutz (Motorschutzschalter) vergleichbar, aber berlicksich-
tigt Uberdies die drehzahlabhangige Kihlung durch den Eigenlifter. Die Motorauslas-
tung wird Uber folgende GréRen ermittelt:

* Umrichterausgangsstrom
» Kihlungsart

* Motordrehzahl

+ Zeit

Grundlage des thermischen Motormodells sind die in der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio eingestellten Motordaten und die fir den Motor vorge-
schriebenen Betriebsbedingungen.

HINWEIS

Wenn der Motor auch gegen Ausfall der Liftung, Verschluss der Luftwege o. A. ge-
schitzt werden muss, verwenden Sie als Schutz Kaltleiter TF oder Bimetallschalter
TH.
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Folgende Melde- und Anzeigefunktionen sind in Verbindung mit dem Motorschutz ver-
fugbar:

Parameter Melde- und Anzeigefunktion
P006P007 Motorauslastung 1/2 Motorauslastung fur Parametersatz 1/2
(— B 195)

] Fehlerreaktion des Geréats, wenn die Motoraus-
P832 Reaktion "Motoriberlast’ lastung den Wert 110 % erreicht.
(— B 229)

Werkseinstellung: Notstopp/Stérung.

Folgende Parameter missen eingestellt werden:

Parameter Einstellung/Bedeutung

P341/P343 Kiihlungsart 1/2
(— B 210)

Eigenkihlung oder externe Kihlung

Vorwarnung, wenn die Motorauslastung den
Binarausgang programmiert auf die | Wert von 100 % Uberschreitet. In diesem Fall
Reaktion: "/Motorauslastung 1/2" wird der programmierte Binarausgang auf Null
(0 V) gesetzt.

HINWEIS

Durch Ausschalten des Gerats (Netz und externe DC-24-V-Versorgung) wird die Mo-
torauslastung immer auf Null gesetzt. Nach dem Wiedereinschalten wird eine bereits
vorhandene Motorerwarmung nicht beriicksichtigt.

Die Motorschutzfunktion verarbeitet die Auslastung der angeschlossenen Motoren fur
beide Parametersatze getrennt. Die Motorschutzfunktion darf in folgenden Fallen
nicht verwendet werden:

« wenn nur ein Motor fest am Gerat angeschlossen ist und die Funktion "Parameter-
satz-Umschaltung" nur fir steuerungstechnische Zwecke verwendet wird.

» bei Gruppenantrieben. In diesem Fall kann nicht jeder einzelne Motor zuverlassig
geschutzt werden.

Einstellung: Ein Servomotor
* Motor ohne Temperaturfuhler KTY:

Das Leistungsteil "PFA-..." berechnet anhand des Motornennstroms die Motoraus-
lastung. Damit soll schon nach wenigen Zyklen oder wahrend der Inbetriebnahme
ermittelt werden, ob sich der Antrieb aufgrund einer Uberlast mit der Fehlermel-
dung "A1.F31" (TF/TH-Ausl6ser) abschalten wird. Um die Auslastung, mit der der
angeschlossene Motor den Maschinenzyklus antreibt, moglichst exakt zu ermit-
teln, muss die Dauer des Maschinenzyklus eingegeben werden.

Diese Einstellung ist nur fir Parametersatz 1 mdglich.

Folgende Melde- und Anzeigefunktionen sind in Verbindung mit dem Motorschutz ver-
fugbar:

Parameter Melde- und Anzeigefunktion

Motorauslastung fur Parametersatz 1. Ist nach
P006 Motorauslastung 1 (— B 195) |10 bis 20 Zyklen oder nach etwa 2 s glltig und
kann von einer SPS ausgewertet werden.

P0O07 Motorauslastung 2 (— B 195) | In dieser Einstellung ohne Funktion
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jde

Parameter Melde- und Anzeigefunktion
P832 Reaktion 'Motoriiberlast’ . . .
(> B 229) In dieser Einstellung ohne Funktion

Folgende Parameter miissen eingestellt werden:

Parameter Bedeutung
P344 Intervall fiir Motorschutz Maschinenzyklus der Anwendung.

(— B210) Einstellbereich: 0.1 — 20 s
HINWEIS

Durch die Aktivierung der Funktion wird keine Uberwachung und kein Schutz des an-
geschlossenen Motors realisiert. Auch die Programmierung eines Binarausgangs auf
"/Motorauslastung 1/2" ist unwirksam.

Der Motorschutz muss durch TF/TH gewahrleistet sein.

*  Motor von SEW-EURODRIVE mit Temperaturfiihler KTY:

Das Leistungsteil "PFA-..." berechnet die Motorauslastung anhand eines internen
Motormodells, das als BezugsgroRen die Parameter P0O06 Motorauslastung 1
(— B 195) und P018 KTY-Auslastung 1 (— B 196) verwendet.

Wenn die vom Motor abhangige Abschaltgrenze erreicht ist, wird das Gerat mit der
Reaktion abgeschaltet, die im Parameter P832 Reaktion ’‘Motoriiberlast’
(— B 229) eingestellt ist. Die Einstellungen in den Parameter P341 Kiihlungsart 1
(— B 210) und P344 Intervall fiir Motorschutz (— B 210) sind in diesem Fall wir-
kungslos.

P341/P343 Kiihlungsart 1/2

Einstellbereich: Eigenliiftung/Fremdliftung

Die Kenntnis der Kihlungsart des Motors ist fur die moglichst exakte Berechnung der
thermischen Belastung des Motors (— B 208) erforderlich.

P344 Intervall fiir Motorschutz

Einstellbereich: 0,1 -4—-20s
Dieser Parameter ist fur Asynchronmotoren unwirksam.

Entspricht bei Synchronmotoren ohne Temperaturfiihler KTY der Taktzeit der Bewe-
gung. Der Parameter wird als Bezugsgrofe fir die Berechnung des Parameters PO06/
P007 Motorauslastung 1/2 (— B 195) verwendet.

Stellen Sie immer die Zeit fir Hin- und Riickbewegung ein.
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P35. Motordrehsinn

P350/P351 Drehrichtungsumkehr 1/2

jde

Parametrierung
Parameterbeschreibungen

IAUTO

Einstellbereich: 0,1 — 500 A
Diese Funktion ist nicht abschaltbar.

Die Werkseinstellung ist abhangig von der Nennleistung des Leistungsteils "PFA-..."
und ist auf den Nennstrom des Motors von SEW-EURODRIVE gleicher Leistung ge-
setzt. Bei Gerate mit Resolvereingang hat der Parameter in der Werkseinstellung den
Wert Null.

Bei 150 % des Motornennstroms |, schaltet das Gerat nach 5 Minuten ab. Die Fehler-
meldung "A1.F84" (Motorschutz) wird angezeigt.

Bei 500 % des Motornennstroms I schaltet das Gerat nach 20 Sekunden ab. Die Feh-
lermeldung "A1.F84" (Motorschutz) wird angezeigt.

SEW-EURODRIVE definiert die Drehrichtung mit Blick auf die A-Seite des Motors. Ei-
ne Drehung in Uhrzeigersinn (positiv) wird als rechts und umgekehrt als links definiert.
Bei der Ausflhrung des Motoranschlusses laut der Bezeichnung von
SEW-EURODRIVE ist diese Definition realisiert.

IAUTO

Einstellbereich: Ein/Aus

positiver Sollwert negativer Sollwert
Drehrichtungsumkehr
(positive Verfahrrichtung) | (negative Verfahrrichtung)
Aus Motor dreht rechts Motor dreht links

Ein Motor dreht links Motor dreht rechts

» Einstellung "Ein": Die Definition von SEW-EURODRIVE fiir die Motordrehrichtung
wird umgedreht. Die Zuordnung der Endschalter bleibt grundsatzlich erhalten: Bei
Drehrichtung RECHTS wird der Antrieb ordnungsgemal gestoppt, wenn er den
rechten Endschalter anfahrt.

Beachten Sie nach der Umschaltung des Parameters den richtigen Anschluss der
Endschalter sowie die Definition des Referenzpunkts und der Verfahrpositionen.

HINWEIS

Wenn der Parameter verandert wird, verliert die Anlage ihren Bezugspunkt fir die
Position ohne Ricknahme des Referenzbits. Dies kann zu unerwiinschten Fahrbe-
wegungen der Achse fiihren.

Eine Referenzierung ist nach der Parameteranderung (auch nach Aktivierung der Bi-
narklemme) zwingend erforderlich.

+ Einstellung "Aus": Die Motordrehrichtung entspricht der Definition von
SEW-EURODRIVE.
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13.7.5 Parametergruppe 5: Kontrollfunktionen

Mit dieser Parametergruppe werden die Abldufe der antriebsspezifischen GroéRen
Uberwacht, um bei nicht erlaubten Abweichungen reagieren zu kénnen. Die Kontroll-
funktionen sind z. T. in beiden Parametersatzen getrennt verfligbar. Das Ansprechen
einer Kontrollfunktion 16st eine Fehlerreaktion (— B 228) aus.

P50. Drehzahl-Uberwachungen

P500/P502 Drehzahl-Uberwachung 1/2

Einstellbereich: Aus/Motorisch/Generatorisch/Motorisch/generatorisch

Der Drehzahl-Sollwert kann nur erreicht werden, wenn der Lastanforderung genligend
Drehmoment zur Verfiigung steht. Wenn die interne Stromgrenze (— B 206) die ex-
terne Stromgrenze erreicht, vermutet das Leistungsteil "PFA-...", dass das Drehmo-
ment an der Maximalgrenze angelangt ist und die gewuinschte Drehzahl nicht erreicht
werden kann. Wenn dieser Zustand fiir die Dauer der Verzogerungszeit (— B 212)
anhalt, wird die Drehzahlliberwachung ausgelost.

Schalten Sie bei einem Hubwerk die Drehzahliberwachung ein und stellen Sie die
Verzdgerungszeit auf einen mdglichst kleinen Wert. Die Drehzahliberwachung ist
nicht sicherheitsrelevant, da eine Fehlbewegung des Hubwerks nicht zwingend mit ei-
nem Betrieb in der Strombegrenzung gleichzusetzen ist.

P501/P503 Verzégerungszeit 1/2

Einstellbereich: 0—-1-10s

In Beschleunigungs- und Verzégerungsvorgangen oder bei Lastspitzen kann die ein-
gestellte interne Stromgrenze kurzzeitig erreicht werden. Durch die entsprechende
Einstellung der Verzdgerungszeit kann ein ungewollt sensibles Ansprechen der Dreh-
zahluberwachung verhindert werden. Erst wenn die Stromgrenze fur die Dauer der
Verzdgerungszeit ununterbrochen erreicht ist, soll die Drehzahliberwachung
(— B 212) ausgelost werden.

P504 Geberiiberwachung Motor

[

Einstellbereich: Ein/Aus

+ Einstellung "Ein": Ein Drahtbruch zwischen dem Gerat und Motorgeber wird bei
Verwendung eines Sin/Cos- oder TTL-Gebers direkt erkannt. Bei einer defekten
Verbindung wird die Fehlermeldung "A1.F14" (Geber) angezeigt. Die Fehlermel-
dung wird auch in gesperrtem Zustand des Gerats generiert.

» Einstellung "Aus": Ein Drahtbruch zwischen dem Gerat und Motorgeber wird nicht
direkt erkannt. Wenn die Drehzahlliberwachung nicht deaktiviert ist, wird bei einer
defekten Verbindung die Fehlermeldung "A1.F08" (Drehzahliberwachung) ange-
zeigt. Die Fehlermeldung wird nur im freigegebenen Zustand des Gerats generiert.

HINWEIS

Die Geberliberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion. Wenn ein
HIPERFACE®-Geber verwendet wird, ist die Geberiiberwachung (auch fir die Stre-
cke) unabhangig von der Parametereinstellung immer aktiv.
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P505 Geberiiberwachung Strecke
Einstellbereich: Ein/Aus

+ Einstellung "Ein": Ein Drahtbruch zwischen dem Gerat und Streckengeber wird bei
Verwendung eines Sin/Cos- oder TTL-Gebers direkt erkannt. Bei einer defekten
Verbindung wird die Fehlermeldung "A1.F14" (Geber) angezeigt. Die Fehlermel-
dung wird auch in gesperrtem Zustand des Gerats generiert.

» Einstellung "Aus": Ein Drahtbruch zwischen dem Gerat und Streckengeber wird
nicht direkt erkannt. Wenn die Drehzahliberwachung nicht deaktiviert ist, wird bei
einer defekten Verbindung die Fehlermeldung "A1.F08" (Drehzahliberwachung)
angezeigt. Die Fehlermeldung wird nur im freigegebenen Zustand des Gerats ge-
neriert.

P52. Netz-Aus-Kontrolle
P520 Netz-Aus-Reaktionszeit

Einstellbereich: 0 — 5 s

Zeit, die ein Netz-Aus anstehen muss, damit die parametrierte Netz-Aus-Reaktion
ausgeldst wird.

P521 Netz-Aus-Reaktion

Einstellbereich: Reglersperre/Notstopp

Wenn ein Bindreingang auf "Netz-Ein" programmiert ist, und sobald er ein "0"-Signal
erhalt, wird die hier eingestellte Reaktion ausgeldst.

P522 Phasenausfalliiberwachung
Einstellbereich: Aus/Ein

Das Gerat Uberwacht die Netzeingangsphasen auf Phasenausfall einer Phase. Wenn
2 Phasen ausfallen, wird der Zwischenkreis spannungslos. Dieser Zustand entspricht
einer Netzausschaltung. Da die Netzeingangsphasen nicht direkt gemessen werden
kénnen, ist eine Uberwachung nur indirekt (iber die Welligkeit des Zwischenkreises
moglich. Wenn eine Phase ausfallt, erhoht sich die Welligkeit drastisch.

Die Zwischenkreisspannung wird im Zeitraster At = 1 ms auf Unterschreiten eines mi-
nimalen Spannungspegels iberwacht, der von der nominalen Netzbemessungsspan-
nung des Gerats abhangt.

Ein Phasenausfall wird nach folgendem nominalen Richtwert erkannt:
* In einem 50-Hz-Netz: Der Spannungspegel ist etwa t.,, = 3,0 s unterschritten.
* In einem 60-Hz-Netz: Der Spannungspegel ist etwa t,,, = 2,5 s unterschritten.

Wenn ein Netzphasenausfall erkannt wird, wird sofort die Endstufe gesperrt und die
Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung "A1.F06" (Netzphasenausfall) wird angezeigt und
die Fehlerreaktion "Sofortabschaltung mit Verriegelung" ausgefihrt. Der Fehler kann
nur durch einen Gerate-Reset wieder zuriickgesetzt werden.
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P53. Temperaturschutz Motor

| JAUTO

P530 Sensortyp 1

Einstellbereich: Kein Sensor / TF/TH/ TF/TH DEU / KTY / KTY DEU
Auswahl des zum Motorschutz verwendeten Sensors in Parametersatz 1

» Einstellung "TF/TH": Stellen Sie die Reaktion mit dem Parameter P835 Reaktion

"TF-Meldung’ (— B 230) ein.

» Einstellung "KTY": Kann nur fur Synchronmotoren von SEW-EURODRIVE gewahlt
werden. Aktivieren Sie das Motormodell mit der Einstellung "Ein Servomotor" des
Parameters P340 Motorschutz 1 (— B 208). Stellen Sie die Reaktion mit dem Pa-

rameter P832 Reaktion ‘Motoriiberlast’ (— B 229) ein.

| |AUTO

P531 Sensortyp 2

Einstellbereich: Kein Sensor / TF/TH
Auswahl des zum Motorschutz verwendeten Sensors in Parametersatz 2

P54. Getriebe-/Motor-Uberwachungen

Mit diesen Parametern wird die Reaktion eingestellt, die bei einem Motor- oder Getrie-
beproblem ausgel6st wird. Die Binareingdnge mussen mit der entsprechenden Funk-
tion programmiert werden. Die Fehlerreaktionen werden auch im Geratezustand "Reg-

lersperre" ausgelost.

Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen Fehlerreaktionen:

Reaktion

Beschreibung

Keine Reaktion

Weder ein Fehler wird angezeigt noch eine Fehlerreaktion
ausgefihrt. Der gemeldete Fehler wird komplett ignoriert.

Fehler Anzeigen

Anzeige des Fehlers auf der 7-Segment-Anzeige des Gerat
und in der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio.

Das Gerét filhrt ansonsten keine Fehlerreaktion aus.

Der Fehler kann durch einen Gerate-Reset (Klemme, Feld-
bus, Auto-Reset) wieder zuriickgesetzt werden.

Sofortstopp/Stérung

Sofortabschaltung des Gerats mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein.
Die Bereitmeldung wird zurlickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines Fehler-
Resets mdglich, bei dem sich das Gerat neu initialisiert.

Notstopp/Stoérung

Abbremsen des Antriebs an der Notstopprampe t14/t24
(— B 200).

Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe ge-
sperrt und die Bremse fallt ein.

Die Fehlermeldung erfolgt sofort.
Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines Fehler-
Resets mdglich, bei dem sich das Gerat neu initialisiert.

2 1 4 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

Parametrierung
Parameterbeschreibungen

Reaktion

Beschreibung

Schnellstopp/Stérung

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Stopprampe
t13/t23 (— 3 200).

Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe ge-
sperrt und die Bremse fallt ein.

Die Fehlermeldung erfolgt sofort.
Die Bereitmeldung wird zurlickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines Fehler-
Resets mdglich, bei dem sich das Gerat neu initialisiert.

Sofortstopp/Warnung

Sofortabschaltung des Gerats mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein.
Die Bereitmeldung wird nicht zurGckgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen Vorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, lauft der Antrieb ohne eine
neue Geréateinitialisierung wieder los.

Notstopp/Warnung

Abbremsen des Antriebs an der Notstopprampe t14/t24
(— B 200).

Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt
und die Bremse fallt ein.

Die Fehlermeldung erfolgt sofort.
Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen VVorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, 1auft der Antrieb ohne eine
neue Gerateinitialisierung wieder los.

Schnellstopp/Warnung

Abbremsen des Antriebs an der Stopprampe t13/t23
(— B 200).

Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt
und die Bremse fallt ein.

Die Fehlermeldung erfolgt sofort.
Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen Vorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, [auft der Antrieb ohne eine
neue Gerateinitialisierung wieder los.

P540 Reaktion Schwingung/Warnung

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Antriebsschwingungssensor eine Warnung meldet, fihrt das Gerat die ein-

gestellte Reaktion aus.

P541 Reaktion Schwingung/Fehler

Werkseinstellung: Schnellstopp/Warnung

Wenn der Antriebsschwingungssensor einen Fehler meldet, fihrt das Geréat die einge-

stellte Reaktion aus.
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P542 Reaktion Olalterung/Warnung
Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor eine Warnung meldet, filhrt das Gerét die eingestellte
Reaktion aus.

P543 Reaktion Olalterung/Fehler
Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor einen Fehler meldet, fiihrt das Gerét die eingestellte Re-
aktion aus.

P544 Olalterung/Ubertemperatur
Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor eine Ubertemperatur meldet, fiihrt das Gerat die einge-
stellte Reaktion aus.

P545 Olalterung/Bereitmeldung
Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor die Bereitmeldung zurlicknimmt, fiihrt das Gerét die ein-
gestellte Reaktion aus.

P549 Reaktion Bremsenverschleild

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der BremsverschleiRsensor auslost, fihrt das Gerat die eingestellte Reaktion
aus.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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P56. Strombegrenzung Ex-e-Motor

P560 Stromgrenze Ex-e-Motor

P561 Frequenz A

Anzeige- und Einstellwerte, die spezifisch fur die Funktion "Strombegrenzung im Ex-e-
Motor am Umrichter" sind.

N

2

u

fEck

Strombegrenzung
Iy
1,5 Iy(Motor)
! !
| Ha
Iy c ;
In(Motor) — !
i B
A
Motortyp-
abhéngig Iy
| | £
fa fa fc feok

18379642507

Motornennstrom in A

maximal zulassiger Strom in A
zulassiger Dauerstrombereich in A
Uberlaststrom in A

Eckfrequenz in Hz

A, B, C begrenzende Punkte

Frequenzen, die kleiner als f, sind, sind nur eingeschrankt zuléssig.

Frequenzen, die grof3er als die Motorbemessungsfrequenz sind, sind grundsatz-
lich unzulassig.

Frequenz A < Frequenz B < Frequenz C < Motorbemessungsfrequenz
Stromgrenze A < Stromgrenze B < Stromgrenze C

Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung "Explosionsgeschiitzte
Drehstrommotoren”.

AUTO

Einstellbereich: Ein/Aus

IAUTO

Einstellung "Ein": Die Strombegrenzung fur Ex-e-Motoren ist aktiv. Fir den
Ex-e-Betrieb ausgewahlten und zugelassenen Motoren wird die Strombegrenzung
bereits bei der Inbetriebnahme aktiviert. Die Stromgrenze (— B 206) kann bei ak-
tiver Schutzfunktion nicht mehr gedndert werden.

Einstellung "Aus": Die Strombegrenzung fiir Ex-e-Motoren ist inaktiv.

Einstellbereich: 0 — 5 — 60 Hz

Wert fir minimale Betriebsfrequenz f,. Das Gerat wird unabhangig vom Strombetrag
60 s lang mit der Betriebsfrequenz f, betrieben. Nach Ablauf dieser Zeit schaltet das
Gerat ab und zeigt die Fehlermeldung "A1.F110" (Ex-e-Schutz).
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AUTO

P562 Stromgrenze A

Einstellbereich: 0 — 50 — 150 %

Stromgrenze, die bei der Betriebsfrequenz f, zugelassen ist. Der Verlauf zwischen
Stromgrenze A und Stromgrenze B ist linear.

P563 Frequenz B

Einstellbereich: 0 — 10 — 104 Hz
Wert fur die Betriebsfrequenz fg.

AUTO

P564 Stromgrenze B

Einstellbereich: 0 — 80 — 200 %

Stromgrenze, die bei der Betriebsfrequenz fg zugelassen wird. Der Verlauf zwischen
Stromgrenze B und Stromgrenze C ist linear.

AUTO

P565 Frequenz C
Einstellbereich: 0 — 25 — 104 Hz
Wert fur die Betriebsfrequenz f.

AUTO

P566 Stromgrenze C

Einstellbereich: 0 — 100 — 200 %

Stromgrenze, die zwischen Betriebsfrequenz f. und der Motorbemessungsfrequenz
zugelassen ist. Die Motorbemessungsfrequenz ist bei Sternschaltung 50 Hz und bei
Dreieckschaltung 87 Hz. Nach der Inbetriebnahme mit einem Ex-e-Motor entspricht
die Stromgrenze C annahernd dem Motorbemessungsstrom I.

218  Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Mit dieser Parametergruppe werden die Binareingange des Gerats programmiert.

P60. Binareingdnge Grundgerit

P601 — P604 Bindreingdnge DI02 — DI05

7

Die Bindreingdnge konnen auf folgende Funktionen programmiert werden:

Funktion Wirkung bei wirksam bei
Geratestatus
"0"-Signal "1"-Signal gesperrt freigegeben
Keine Funktion" - - - -
Freigabe/Stopp? Stopp an t13/t23 Freigabe nein ja
Rechts/Halt? Halt an t11/t21 oder t12/t22 Freigabe Rechtslauf nein ja
Links/Halt? Halt an t11/t21 oder t12/t22 Freigabe Linkslauf nein ja
n11/n21% Nur externe Sollwerte n11/n21 nein ja
n13/n23 n13/n23 - -
n12/n22 Nur externe Sollwerte n12/n22 nein ja
3) Festsollwerte des aktiven |Festsollwerte des nicht aktiven Para- . .
Festsollwert-Umschaltung ja ja
Parametersatzes metersatzes
Parametersatzumschaltung® Parametersatz 1 Parametersatz 2 ja nein
Drehzahlrampen-Umschaltung? 1. Rampe (t11/t21) aktiv 2. Rampe (t12/t22) aktiv ja ja
/Externer Fehler Externer Fehler — nein ja
Fehler-Reset Reset bei positiver Flanke ("0" auf "1") ja ja
/Halteregelung® Halteregelung aktiv - nein ja
/Endschalter rechts Endschalter Rechts ange- Nicht angefahren nein ja
fahren
/Endschalter links Endschalterrl(_alrr:ks angefah- Nicht angefahren nein ja
IPOS-Eingang Funktion abhangig vom IPOSP-YSe-Applikationsmodul
Referenznocken nicht betétigt betatigt nein ja
Referenzfahrt Start _ Start einer Referenmerung fur das nein ja
Applikationsmodul
e 5) siehe P521 Netz-Aus-Reak- Externe Meldung . .
Netz-Ein-Erkennung tion (— B 204) "Netz ein” ja ja
/Schwingung Warnung Schwmgungssensor meldet | Schwingungssensor meldet keine ja ja
eine Warnung. Warnung.
/Schwingung Fehler Schwmg_ungssensor meldet | Schwingungssensor meldet keinen ja ja
einen Fehler. Fehler.

" Olalterungssensor meldet ei-|  Olalterungssensor meldet keine . .
/Olalterung Warnung ja ja
ne Warnung. Warnung.

/Glalterung Fehler OIaIterqngssensor meldet Olalterungssensor meldet keinen ja ja
einen Fehler. Fehler.

- - Olalterungssensor meldet Olalterungssensor meldet keine . .
/Olalterung Ubertemperatur Ubertemperatur. Ubertemperatur. ja ja
Olalterung-Bereitmeldung OIaIterungs:?enitsor ist nicht Olalterungssensor ist bereit. ja ja
Bremsenverschleimeldung Bremse ist verschlissen. Bremse ist in Ordnung. ja ja

1) werkseitig auf D102, DI03, DI04, DI05

2) siehe Parameterbeschreibung P13./P14.
3) siehe Parameterbeschreibung P16./P17.
4) Bei Betriebsarten mit Geberriickfiihrung darf die Parametersatzumschaltung nicht haufiger als im 2-Sekunden-Takt erfolgen.

16998405/DE — 12/2016

5) siehe Parameterbeschreibung P210
6) siehe Parameterbeschreibung P52.
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13.7.7

[ 0

P70. Betriebsarten

P700/P701 Betriebsart 1/2

jde

P702 Motorkategorie

Parametergruppe 7: Steuerfunktionen

Mit dieser Parametergruppe werden die fundamentalen Steuereigenschaften des Ge-
rats festgelegt. Diese Funktionen werden bei Aktivierung vom Gerat automatisch aus-
gefuhrt und beeinflussen sein Verhalten in bestimmten Betriebsarten.

HINWEIS

Beim Einsatz eines Inkrementalgebers (Resolver, Gegentakt-TTL, RS422, Sin/Cos,
HIPERFACE® Single-Turn) werden durch Umschalten des Parametersatzes die
IPOS-Variablen H510 Istposition und H511 Istposition unguiltig. Nur wenn ein Abso-
lutwertgeber (SSI, HIPERFACE® Multi-Turn) eingesetzt ist, bleibt eine Position nach
Umschalten der Parametersatze erhalten.

IAUTO

Stellt die grundsatzliche Betriebsart des Gerats fiir den Parametersatz 1 und 2 ein.
Dabei werden insbesondere das Motorsystem, die Geberriickflihrung und entspre-
chende Regelungsfunktionen festgelegt.

Im Auslieferungszustand sind die Gerate auf den leistungsangepassten Motor para-
metriert. Fir Parametersatz 1 kdnnen alle Betriebsarten eingestellt werden, fiur Para-
metersatz 2 nur die Betriebsarten ohne Geberrickfliihrung (Gruppe 1).

HINWEIS

Ohne eine Neuinbetriebnahme darf die Betriebsart nur innerhalb einer Gruppe umge-
schaltet werden.

Die folgende Tabelle zeigt die moglichen Betriebsarten des Gerats:

Einstellbereich: rotatorisch/linear

Gruppe Betriebsart Geratetyp und Option Motor
"WEC"
"VFC & Gruppe"
"VFC & Hubwerk"
1 "VFC & Gleichstrombremsung" MOVIPRO® DR.. ohne Geber
"VFC & Fangfunktion"
"U/f-Kennlinie"
"U/f & Gleichstrombremsung"
"VFC n-Regelung" .
" " DR.. mit Inkremental-
2 .,VFC n-Regelung & Gruppe " MOVIPRO® mit Geber geber oder
VFC n-Regelung & Hubwerk HIPERFACE®-Geber
"VFC n-Regelung & IPOS"
"CFC" DR.. mit Inkremental-
3 "CFC & Momentenregelung" MOVIPRO® mit Geber geber oder
"CFC & IPOS" HIPERFACE®-Geber
"Servo" CMP. mit
4 "Servo & Momentenregelung" MOVIPRO® mit Geber HIPERFACE®-Geber
"Servo & IPOS" oder Resolver
AUTO|

Wird bei der Inbetriebnahme automatisch eingestellt. Zeigt den angeschlossenen Mo-
tortyp an.

22()  Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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P710/P711 Stillstandstrom 1/2

Einstellbereich: 0 — 50 % des Motornennstroms I

Pragt wahrend des Motorstillstands und geschlossener Bremse ein einstellbarer
Strom (in % des Motornennstroms |) in den Motor ein. Der Stillstandsstrom ist durch
"/Reglersperre = 0" abschaltbar.

Der Stillstandsstrom erfullt folgende Funktionen:

Verhindert bei niedriger Umgebungstemperatur eine Kondensatbildung am Motor
und das Einfrieren der Bremse (insbesondere der Scheibenbremse).

Stellen Sie die Stromhohe so ein, dass der Motor nicht Uberhitzt wird.
SEW-EURODRIVE empfiehlt eine Stromhohe, bei der das Motorgehause hand-
warm ist.

Ermoglicht den Schnellstart des Motors ohne Einhaltung der Vormagnetisierungs-
zeit.

SEW-EURODRIVE empfiehlt bei Hubwerken den Stillstandsstrom auf 45 — 50 %
des Motornennstroms |, einzustellen.

Die Funktion Stillstandsstrom ist beim Wert 0 % des Motornennstroms |, deaktiviert.
Der Stillstandsstrom wird auf jeden Fall auf die Stromgrenze (— B 206) uberwacht.

In der Betriebsart "CFC" wird immer mindestens der Magnetisierungsstrom einge-
pragt, der gemal Motormodell erforderlich ist.

In der Betriebsart "Servo" wird kein Strom eingepragt.

In den Betriebsarten "VFC & Hubwerk" und "VFC n-Regelung & Hubwerk" und ak-
tiviertem Stillstandsstrom wird immer der Nennmagnetisierungsstrom eingepragt.

In den Ubrigen Betriebsarten erfolgt ein Schnellstart nur, wenn der eingestellte
Stillstandsstrom gréRer oder gleich dem Nennmagnetisierungsstrom ist.

Wenn in der Stillstandsstrom-Phase in Zeitintervallen der eingestellten Vormagnetisie-
rungszeit der Stillstandsstrom konstant und grofier oder gleich dem Nennmagnetisie-
rungsstrom des Motors ist, wird der Motorwiderstand eingemessen. Wenn wahrend
des Messintervalls eine erneute Freigabe erfolgt, wird der Widerstandswert nicht er-
rechnet. In diesem Fall wird der bestehende Widerstandswert weiter verwendet.
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P72. Sollwert-Halt-Funktion

Bei aktivierter Sollwert-Haltfunktion erzeugt das Gerat automatisch eine Freigabe in
Abhangigkeit des Hauptsollwerts. Alle erforderlichen Funktionen wie Vormagnetisie-
rung, Bremsenansteuerung usw. werden freigegeben. Eine zusatzliche Freigabe tUber
Klemmen muss aber in jedem Fall noch erfolgen.

/Reglersperre

Rechts/Halt

Freigabe/
Stopp

/Bremse

Integrator-
eingang

Integrator-
ausgang

(1]
(2]
(3]
(4]
3]
(6]
(7]

Stopp- |
Sollwert

"o

ngn

o

G

nge

"o

ngn

Nsoll 4
120 A

60

0

N st 4

120 1

60
30 A

0

Start-Offset
Vormagnetisierungszeit
Bremsenoffnungszeit
t11 auf RECHTS

t11 ab RECHTS

t13 Stopprampe
Bremseneinfallszeit

P720/P723 Sollwert-Halt-Funktion 1/2

Einstellbereich: Ein/Aus
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P721/ P724 Stoppsollwert 1/2
Einstellbereich: 0 — 30 — 500 min™’

In der Betriebsart "VFC & Hubwerk" ist der minimale Stoppsollwert intern auf 16 min™
begrenzt.

P722/P725 Start-Offset 1/2
Einstellbereich: 0 — 30 — 500 min™’

* Wenn der Startsollwert (Stoppsollwert + Startoffset) grof3er als die Maximaldreh-
zahl ist, erfolgt keine Freigabe.

* Wenn der Stoppsollwert gréRer als die Minimaldrehzahl ist, kann mit der Minimal-
drehzahl nie gefahren werden.

P73. Bremsenfunktion

Das Leistungsteil "PFA-..." kann eine am Motor angebaute Bremse steuern. Die Brem-
senfunktion wirkt auf den Binarausgang DBO0O, der mit der Funktion “/Brem-
se“ (24-V-Betrieb = Bremse geliiftet) fest belegt ist.

Bei einem Antrieb mit Geberrickfuhrung (Drehzahlregelung) kann hiermit zwischen
elektrischem Halten der Last und mechanischem Bremseneinfall im Haltezustand ge-
wahlt werden.

HINWEIS

i Bei aktiver Reglersperre (Reglersperre = "0") fallt die Bremse immer ein.
Freigabe T
0 i Bl .t
- <« o <
IRZ [4] t
< —p «
n t
Nsoll /_
nstarl/stopp
0 >
/Bremse T -
>
Endstufe Ein | |
"o >
Drehfeld Ein | |
"o >

18402473227

[11  Vormagnetisierungszeit
[2] Bremsendffnungszeit

[31 Nachmagnetisierungszeit
[4] Bremseneinfallzeit
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P731/P734 Bremsendffnungszeit 1/2

P732/P735 Bremseneinfallzeit 1/2

P730/P733 Bremsenfunktion 1/2

Einstellbereich: Ein/Aus

Legt fest, ob bei Wegnahme der Freigabe (Freigabe = "0") die Bremse betatigt wird
oder nicht. Bei einem Hubwerk im gesteuerten Betrieb ist die Bremse immer aktiv.

IAUTO

Einstellbereich: 0 —2 s

In der Werkseinstellung ist die Bremsenoffnungszeit des leistungsangepassten Motors
eingestellt.

Legt die Zeit fest bis der Motor nach Ablauf der Vormagnetisierungszeit noch stehen
bleibt und die Bremse dadurch Zeit hat zu 6ffnen.

IAUTO

Einstellbereich: 0 —2 s

In der Werkseinstellung ist die Bremseneinfallzeit des leistungsangepassten Motors
eingestellt.

Legt die Zeit fest, die die mechanische Bremse bendtigt, um einzufallen. Mit diesem
Parameter wird ein Absacken des Antriebs (besonders bei Hubwerken) verhindert.

P74. Drehzahlausblendung

Mit diesen Parametern kann verhindert werden, dass die Motordrehzahl innerhalb ei-
nes bestimmten Drehzahlfensters verharrt. Insbesondere bei Maschinen mit ausge-
pragten mechanischen Resonanzen werden dadurch Schwingungen und Gerdusche
unterdrickt.

Die Parameter wirken bei Aktivierung automatisch auf positive und negative Sollwerte.
In der Werkseinstellung (P741/P743 Ausblendbreite 1/2 = 0) ist die Funktion deakti-
viert.

Die folgende Abbildung zeigt die Wirkungsweise der Parameter:

A Ausgangsdrehzahl
raop7az| || 4+ |[PTa1/P743 5
1] [2] [4]
—> > i —
n-Sollwert
positiv und negativ

18409535883

[11  n-Sollwert

[2]  n-Sollwert am Integratoreingang
[3] Rampen t11/t12

[4] n-Sollwert am Integratorausgang
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P740/P742 Ausblendmitte 1/2
Einstellbereich: 0 — 1500 — 600 min""

P741/P743 Ausblendbreite 1/2
Einstellbereich: 0 — 300 min™'

P77. Energiesparfunktion

Energieeinsparungen kénnen beim Betrieb von Pumpen, Liftern, Transportbandern
usw. erzielt werden. Bei diesem Verfahren wird die Magnetisierung des Asynchronmo-
tors belastungsabhangig durch Anpassung des Spannung-Frequenz-Verhaltnisses
geregelt, der Motor wird untermagnetisiert.

P770 Energiesparfunktion
Einstellbereich: Ein/Aus

Der Parameter ist nur in den Betriebsarten "VFC", "VFC & Gruppe", "VFC & Fangfunk-
tion" und "U/f-Kennlinie" wirksam.

Im Leerlauf kann die Leistungsaufnahme des Motors um bis zu 70 % gesenkt werden.
Beachten Sie die folgenden Einschrankungen:

» Die Energiesparfunktion bringt nur im Teillastbereich Vorteile.
» Wahrend des Betriebs sollen keine groReren Lastspriinge auftreten.
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13.7.8 Parametergruppe 8: Geratefunktionen

Mit dieser Parametergruppe werden spezifische Geratefunktionen festgelegt.

P80. Setup
P802 Werkseinstellung

Einstellbereich: Nein/Standard/Auslieferungszustand

Stellt die im EEPROM gespeicherte Werkseinstellung fir die Parameter wieder her.

HINWEIS

e

Bevor Sie die Parameter zurlicksetzen, speichern Sie die eingestellten Parameter-
werte mit der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio. Nach dem Riickset-

zen mussen Sie die Parameterwerte und Klemmenbelegungen wieder den Anforde-
rungen anpassen.

» Einstellung "Standard": Nahezu alle Parameterwerte werden (berschrieben. Fol-
gende Daten werden nicht zurlickgesetzt:

Applikationsmodul

Fehlerspeicher

Statistikdaten

P20. Drehzahlregelung (— E 202)

P210 P-Verstarkung Halteregler (— B 204)
P30./ P31. Begrenzungen 1/2 (— B 205)
P32./P33. Motorkompensation 1/2 (— B 206)
P344 Intervall fiir Motorschutz (— B 210)
P345/346 IN/UL-Uberwachung 1/2 (— & 211)
P53. Temperaturschutz Motor (— B 214)
P70. Betriebsarten (— B 220)

P73. Bremsenfunktion (— B 223)

P905 Hiperface-Offset (Motor) (— B 238)
P910 Verstérkung X-Regler (— B 239)

P94. IPOS-Geber (— B 243)

+ Einstellung "Auslieferungszustand": Alle Parameterwerte werden Uberschrieben.

Wahrend des Riicksetzens zeigt die 7-Segment-Anzeige des Geradts den Zustand
"8.8.8". Wenn das Riicksetzen beendet ist, erscheint in der 7-Segment-Anzeige der
vorherige Betriebszustand des Gerats. Der Parameter springt selbststandig auf die
Einstellung "Nein" zurlck.

276  Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

P803 Parametersperre

Parametrierung
Parameterbeschreibungen

Einstellbereich: Ein/Aus

Einstellung "Ein": Das Gerat kann nicht in Betrieb genommen werden. Jegliche
Verstellung der Parameter ist verhindert. Ausgenommen von der Sperre sind fol-
gende Parameter:

— P803 Parametersperre
— P840 Manueller Reset (— B 230)
— P876 PA-Daten freigeben (— B 234)

Eine Parametersperre ist beispielsweise nach einer optimierten Einstellung des
Leistungsteils "PFA-..." sinnvoll.

Einstellung "Aus": Parameterverstellungen sind méglich.

P804 Reset Statistikdaten

Einstellbereich: Nein/Fehlerspeicher/kWh-Zahler/Betriebsstunden

Setzt die in EEPROM gespeicherten Statistikdaten, Fehlerspeicher, Kilowattstunden-
zahler und Betriebsstundenzahler zuriick.

Diese Daten werden bei der Einstellung "Standard" des Parameters P802 Werksein-
stellung (— B 226) nicht zurlickgesetzt.

P82. Bremsbetrieb

P820/P821 4-Quadranten-Betrieb 1/2

Einstellbereich: Ein/Aus

Der Parameter wirkt nur in den Betriebsarten ohne Geberrickfihrung (VFC und U/f).
Bei allen anderen Betriebsarten ist 4-Quadranten-Betrieb vorausgesetzt.

Wenn am Gerat ein Bremswiderstand angeschlossen ist, sind folgende 4-Qua-
dranten-Betriebsarten mdglich:

— links/rechts
— motorisch/generatorisch

Wenn am Gerat kein Bremswiderstand angeschlossen und somit kein generatori-
scher Betrieb mdglich ist, muss der Parameter auf "Aus" gestellt werden.

Das Gerat versucht in diesen Betriebsarten die Verzégerungsrampe so zu verlan-
gern, dass die generatorische Leistung nicht zu gro® wird und die Zwischenkreis-
spannung unterhalb der Abschaltschwelle bleibt.

Trotz der vom Gerat selbsttatig verlangerten Verzégerungsrampen kann es vor-
kommen, dass die generatorische Leistung beim Bremsvorgang zu grof3 wird und
sich das Gerat mit der Fehlermeldung "FO7" (Zwischenkreis-Uberspannung) ab-
schaltet. In diesem Fall missen die Verzdgerungsrampen manuell verlangert wer-
den.

13

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 227



1 Parametrierung
Parameterbeschreibungen

P83. Fehlerreaktionen

Mit diesen Parametern stellen Sie die Reaktion fiir auftretende Fehler und Stérungen
ein.

Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen Fehlerreaktionen:

Reaktion Beschreibung

Weder ein Fehler wird angezeigt noch eine Fehlerreaktion

Keine Reaktion ausgeflhrt. Der gemeldete Fehler wird komplett ignoriert.

Anzeige des Fehlers auf der 7-Segment-Anzeige des Gerat
und in der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio.

Fehler Anzeigen Das Gerét fiihrt ansonsten keine Fehlerreaktion aus.

Der Fehler kann durch einen Gerate-Reset (Klemme, Feld-
bus, Auto-Reset) wieder zuriickgesetzt werden.

Sofortabschaltung des Gerats mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein.
Sofortstopp/Storung Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines Fehler-
Resets maoglich, bei dem sich das Geréat neu initialisiert.

Abbremsen des Antriebs an der Notstopprampe t14/t24
(— B 200).

Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe ge-
sperrt und die Bremse fallt ein.

Notstopp/Storung Die Fehlermeldung erfolgt sofort.

Die Bereitmeldung wird zurlickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfuhrung eines Fehler-
Resets mdglich, bei dem sich das Gerat neu initialisiert.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der Stopprampe
t13/t23 (— B 200).

Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe ge-
sperrt und die Bremse fallt ein.

Schnellstopp/Storung Die Fehlermeldung erfolgt sofort.

Die Bereitmeldung wird zurickgenommen.

Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung eines Fehler-
Resets mdglich, bei dem sich das Gerat neu initialisiert.

Sofortabschaltung des Gerats mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein.
Sofortstopp/Warnung Die Bereitmeldung wird nicht zuriickgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen Vorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, 1auft der Antrieb ohne eine
neue Gerateinitialisierung wieder los.
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Reaktion Beschreibung
Abbremsen des Antriebs an der Notstopprampe t14/t24
(— B 200).
Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt
und die Bremse fallt ein.
Notstopp/Warnung Die Fehlermeldung erfolgt sofort.

Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen VVorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, 1auft der Antrieb ohne eine
neue Gerateinitialisierung wieder los.

Schnellstopp/Warnung

Abbremsen des Antriebs an der Stopprampe t13/t23
(— B 200).

Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die Endstufe gesperrt
und die Bremse fallt ein.

Die Fehlermeldung erfolgt sofort.
Die Bereitmeldung wird nicht zurGckgenommen.

Wenn der Fehler durch einen internen Vorgang oder durch
einen Fehler-Reset beseitigt ist, l[Auft der Antrieb ohne eine

neue Gerateinitialisierung wieder los.

P830 Reaktion ‘Externer Fehler’

Werkseinstellung: Notstopp/Storung

Wird nur im Umrichterstatus "Freigegeben" Gber eine auf "/Externer Fehler" program-
mierte Eingangsklemme ausgelost.

P832 Reaktion 'Motoriiberlast’

Werkseinstellung: Notstopp/Storung

Wird bei einer Motoriiberlast ausgelést. Zur Uberwachung der Motoriiberlast wéhlen
Sie eine der beiden folgenden Einstellungen:

* im Parameter P340 Motorschutz 1 (— B 208) die Einstellung "Ein Asynchronmo-

tor

* im Parameter P340 Motorschutz 1 (— B 208) die Einstellung "Ein Servomotor"
und im Parameter P530 Sensortyp 1 (— B 214) die Einstellung "KTY"

P834 Reaktion ‘Schleppfehler’

Die Reaktion ist nur mit einem Applikationsmodul mdglich.

Werkseinstellung: Notstopp/Storung

Wird Uber die Schleppfehleriiberwachung des Applikationsmoduls ausgelést.
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IAUTO

P835 Reaktion 'TF-Meldung

Werkseinstellung: Keine Reaktion

Wird Uber die Temperaturfihleriiberwachung des ggf. in der Motorwicklung einge-
brachten Temperaturfihler TF oder TH ausgel6st.

P836 Reaktion 'Timeout SBus 1’

Werkseinstellung: Notstopp/Stérung
Wird Uber die Systembus-Timeout-Uberwachung ausgelést.

P838 Reaktion 'SW-Endschalter’

Werkseinstellung: Notstopp/Stérung

Wenn beim referenzierten Antrieb eine Zielposition auRerhalb der Software-Endschal-
ter vorgegeben ist, wird diese Reaktion ausgeldst. Die Software-Endschalter werden
Uber den Parameter P920/P921 SW-Endschalter RECHTS/LINKS (— B 241) einge-
stellt.

P839 Reaktion 'Positionierunterbrechung’
Werkseinstellung: Keine Reaktion

Wenn der Parameter P924 Erkennung ’Positionierunterbrechung’ (— E 242) aktiviert
ist, wird bei der Unterbrechung eines Positioniervorgangs diese Reaktion ausgelost.

P84. Reset-Verhalten
P840 Manueller Reset

Einstellbereich: Ja/Nein

» Einstellung "Ja": Setzt den Fehler im Leistungsteil "PFA-..." zurtick. Sobald der Re-
set ausgefihrt ist, stellt sich der Parameter automatisch wieder auf die Einstellung
"Nein". Wenn kein Fehler vorliegt, ist das Aktivieren des manuellen Resets wir-
kungslos.

+ Einstellung "Nein": Kein Reset wird ausgefihrt.

23()  Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

P841 Auto-Reset

P842 Restart-Zeit

Parametrierung 1
Parameterbeschreibungen

Einstellbereich: Ein/Aus

A GEFAHR

Quetschgefahr durch selbsttatiges Anlaufen des Motors durch Auto-Reset.
Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

» Setzen Sie die Auto-Reset-Funktion nicht bei Antrieben ein, deren selbsttatiger
Anlauf auf Personen oder Gerate eine Gefahr bedeutet.

¢ Fuhren Sie einen manuellen Reset durch.

» Einstellung "Ein": Fihrt im Fehlerfall nach einer einstellbaren Wartezeit selbsttatig
einen Gerate-Reset aus. Die Wartezeit wird (iber den Parameter P842 Restart-Zeit
(— B 231) eingestellt.

In einer Auto-Reset-Phase sind maximal 5 Auto-Resets maoglich. Wenn 5 Fehler
auftreten, die durch Auto-Reset zurlickgesetzt werden, ist solange kein Auto-Reset
mehr maéglich, bis einer der folgenden Falle auftritt:

— manueller Reset Gber die Eingangsklemme

— manueller Reset Uber die serielle Schnittstelle (mit der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio oder liber die SPS)

— Ubergang in den 24-V-Stiitzbetrieb oder komplettes Ausschalten des Gerats
Danach sind wieder 5 Auto-Resets moglich.
» Einstellung "Aus™: Kein Auto-Reset wird ausgefiihrt.

Einstellbereich: 1 —3-30s

Wartezeit, die nach Auftreten eines Fehlers bis zur Ausflihrung eines Auto-Resets ver-
gehen soll.

P85. Skalierung Drehzahl-Istwert

Legt einen anwenderspezifischen Anzeigeparameter fest. Der Anzeigeparameter ist
im Parameter PO01 Anwenderanzeige (— B 194) dargestellt.

Beispiel
Um den Drehzahl-Istwert in s anzuzeigen, ist ein Skalierungsfaktor 1/60 erforderlich.
Fir den Anzeigeparameter missen folgende Einstellungen festgelegt werden:

Parameter Einstellung
P850 Skalierungsfaktor Zahler 1

P851 Skalierungsfaktor Nenner 60
P852 Anwendereinheit s’

Mit diesen Einstellungen wird ein Drehzahl-Istwert von 1500 min™ im Parameter P001
Anwenderanzeige als 25 s dargestellt.
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P850 Skalierungsfaktor Zahler
Einstellbereich: 1 — 65535

P851 Skalierungsfaktor Nenner
Einstellbereich: 1 — 65535

P852 Anwendereinheit
Werkseinstellung: 1/min

Die Anwendereinheit kann aus maximal 8 ASCII-Zeichen bestehen. Die Anwenderein-
heit wird im Parameter PO01 Anwenderanzeige (— B 194) dargestellit.

P86. Modulation

P860/P861 PWM-Frequenz 1/2
Der Parameter wirkt nur in der Betriebsart "VFC".
Einstellbereich: 4/8/12/16 kHz

Stellt die Taktfrequenz am Gerateausgang fur Parametersatz 1/2 ein. Die eingestellte
Taktfrequenz kann mit dem Parameter P862/P863 PWM fix 1/2 (— B 232) fest fixiert
werden.

Wenn die Taktfrequenz nicht fest auf den eingestellten Wert fixiert ist, schaltet das
Gerat ab einer gewissen Auslastung automatisch auf niedrigere Taktfrequenzen zu-
ruck. Dadurch werden die Schaltverluste in der Endstufe und somit die Gerateauslas-
tung reduziert.

P862/P863 PWM fix 1/2
Einstellbereich: Ein/Aus

» Einstellung "Ein": Fixiert fir Parametersatz 1/2 die im Parameter P860/P861
PWM-Frequenz 1/2 (— B 232) eingestellte Taktfrequenz. Damit wird eine selbst-
tatige Reduktion der Taktfrequenz (z. B. beim Einsatz von Ausgangsfiltern) verhin-
dert.

» Einstellung "Aus"; Das Gerat reduziert bei hoher thermischer Auslastung der End-
stufe selbsttatig die eingestellte Ausgangsfrequenz (bis minimal 4 kHz). Damit wird
eine Abschaltung des Gerats mit der Fehlermeldung "Gerateauslastung" vermie-
den.

P864 PWM-Frequenz CFC
Der Parameter wirkt nur in der Betriebsarten "CFC" und "Servo".
Einstellbereich: 4/8/16 kHz

Stellt die Taktfrequenz am Gerateausgang flr Parametersatz 1 ein. Die Taktfrequenz
wird fest eingestellt und reduziert sich bei hoher Gerateauslastung nicht automatisch.
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P870/P871/P872 Sollwertbeschreibung PA1/PA2/PA3

Definiert den Inhalt der Prozessausgangsdaten-Worter PA1/PA2/PA3. Erst nach die-
ser Festlegung kann das Leistungsteil "PFA-..." die entsprechenden Sollwerte zuord-

nen.

Die Parameter im Einzelnen sind:

Parameter Werkseinstellung
P870 Sollwertbeschreibung PA1 Steuerwort 1

P871 Sollwertbeschreibung PA2 Solldrehzanhl

P872 Sollwertbeschreibung PA3 Rampe

Die Prozessausgangsdaten-Worter kénnen folgendermallen belegt werden:

Belegung

Beschreibung

Keine Funktion

Der Inhalt des Prozessausgangsdaten-Worts wird ignoriert.

Solldrehzahl

Drehzahl-Sollwertvorgabe in min™’

Sollstrom

Strom-Sollwertvorgabe bei Drehmomentregelung

Sollposition Low

Positions-Sollwert Low-Word

Sollposition High

Positions-Sollwert High-Word

Max. Drehzahl

Maximale Systemdrehzahl (— B 205)

Max. Strom Strombegrenzung in % von | des Gerats (— B 206)
Schlupfdrehzahl | Schlupfkompensation (— B 208)

Rampe Rampenzeit fur Sollwertvorgabe

Steuerwort 1 Steuersignale fur Start/Stopp usw.

Steuerwort 2 Steuersignale fur Start/Stopp usw.

Solldrehzahl [%]

Drehzahl-Sollwertvorgabe in % von n,,,

IPOS-PA-Data

Vorgabe eines 16-Bit-codierten Werts fiir ein

IPOSPUSe-Applikationsmodul

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Feldbus-Gerateprofil mit Parameter-

verzeichnis".
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P873/P874/P875 Istwertbeschreibung PE1/PE2/PE3

Definiert den Inhalt der Prozesseingangsdaten-Woérter PE1/PE2/PE3. Erst nach dieser
Festlegung kann das Leistungsteil "PFA-..." die entsprechenden Istwerte zuordnen.

Die Parameter im Einzelnen sind:

Parameter

Werkseinstellung

P873 Istwertbeschreibung PE1

Statuswort 1

P874 Istwertbeschreibung PE2

Istdrehzahl

P875 Istwertbeschreibung PE3

Ausgangsstrom

Die Prozesseingangsdaten-Worter kdnnen folgendermalien belegt werden:

Belegung

Beschreibung

Keine Funktion

Der Inhalt des Prozesseingangsdaten-Worts ist 0000,.,.

Istdrehzahl Aktueller Drehzahl-Istwert des Antriebs in min™
Ausgangsstrom | Aktueller Ausgangsstrom des Systems in % von |
Wirkstrom Aktueller Wirkstrom des Systems in % des Geratenennstroms |

» Positives Vorzeichen entspricht einem positiven Drehmoment.

* Negatives Vorzeichen entspricht einem negativen Drehmo-
ment.

Istposition Low"

Aktuelle Istposition Low-Word

Istposition High"

Aktuelle Istposition High-Word

Statuswort 1

Statusinformationen des Gerats

Statuswort 2 Statusinformationen des Gerats

Istdrehzahl [%] Aktueller Drehzahl-Istwert in % der Maximaldrehzahl n,,,

IPOS-PE-Data Ruckmeldung eines 16-Bit-codierten Werts fir ein
IPOSPUSe_Applikationsmodul

Statuswort 3 Statusinformationen des Gerats

1) Die Istposition wird aus dem Parameter P941 Quelle Istposition eingelesen. Sowohl das Low-Word als

auch das High-Word mussen eingestellt werden.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Feldbus-Gerateprofil mit Parameter-

verzeichnis".

P876 PA-Daten freigeben

Einstellbereich: Ein/Aus

jde

+ Einstellung "Ein": Die zuletzt von der SPS gesendeten Prozessausgangsdaten
werden wirksam.

+ Einstellung "Aus": Die zuletzt giltigen Prozessausgangsdaten bleiben weiterhin
wirksam.

HINWEIS

Wenn die Belegung der Prozessdaten gedndert wird, stellt sich der Parameter auto-
matisch auf "Aus".
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Parametergruppe 9: IPOS-Parameter

Diese Parameter kdnnen nur in Verbindung mit IPOSPYS®-Applikationsmodulen ver-
wendet werden.

A GEFAHR

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.
» Verhindern Sie unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.

» Beachten Sie, dass eine Veranderung dieser Parameter ohne Kenntnis des evtl.
aktiven IPOSPYS®-Appliaktionsmoduls unerwartete Verfahrbewegungen und un-
gewollte Belastungen des mechanischen Antriebsstrangs zur Folge haben kann.
Die Kenntnis des Handbuchs "Positionierung und Ablaufsteuerung mit IPOSP-vse"
ist unbedingte Voraussetzung zur Einstellung dieser Parameter.

P90. IPOS Referenzfahrt

Die Referenzfahrt dient dazu, einen Maschinennullpunkt festzulegen, auf den sich alle
absoluten Positionierbefehle beziehen.

Mit dem Parameter P903 Referenzfahrttyp (— B 237) werden verschiedene Refe-
renzfahrtstrategien festgelegt, die entsprechende Verfahrmodi definieren. Wenn z. B.
eine Referenzfahrt mit einem Referenznocken durchgefiihrt wird, berechnet sich der
Maschinennullpunkt folgendermafen:

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

Dabei wird der Referenzpunkt bei der Referenzfahrt und der Referenz-Offset im Para-
meter P900 Referenzoffset (— B 236) festgelegt.

Die Drehzahlen der nach Referenzfahrttyp erforderlichen Verfahrbewegungen werden
durch P901 Referenzdrehzahl 1 (— B 236) und P902 Referenzdrehzahl 2 (— B 236)
eingestellt.
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P900 Referenzoffset

jde

Einstellbereich: -(2*'-1) — 0 — (2%'-1)

Nullpunktkorrektur zur Berechnung des Maschinennullpunkts

Auf den Maschinennullpunkt beziehen sich alle absoluten Positionierbefehle.
Der Maschinennullpunkt wird folgendermafien berechnet:
Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

Der Referenzpunkt wird dabei in der Referenzfahrt festgelegt.

Der Referenz-Offset bezieht sich immer auf den Geber. Dies kann der Motorgeber, ein
externer Geber oder der DIP-Geber sein. Den Geber wahlen Sie im Parameter P941
Quelle Istposition (— B 243).

Die Istpositionen werden in folgenden IPOSP-YS®-Variablen angezeigt:

» Der externe Geber in der IPOS™-YS®-Variable H570 Istposition.

« Der Motorgeber in der IPOSF'Y*®-Variable H571 Istposition.

Der Referenz-Offset wird nach erfolgreich beendeter Referenzfahrt aktiv.

HINWEIS

Bei einer Referenzfahrt mit HIPERFACE®-Geber wird der Wert des Parameters P905
Hiperface-Offset (Motor) folgendermalen neu berechnet und Uberschrieben:

Hiperface-Offset = Geberwert - Referenz-Offset

P901 Referenzdrehzahl 1

Einstellbereich: 0 — 200 — 6000 min™'

Legt die Verfahrdrehzahl fir den ersten Teil der Referenzfahrt bis zum Erreichen des
Referenznockens fest.

Zur Drehzahlanderung wird immer die Stopprampe t13 (— B 200) verwendet. Die
Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entsprechenden Referenz-
fahrttyp festgelegt.

P902 Referenzdrehzahl 2

Einstellbereich: 0 — 50 — 6000 min™’

Legt die Verfahrdrehzahl fur den zweiten Teil der Referenzfahrt vom Verlassen des
Referenznockens zum Erreichen des ersten Nullimpulses fest.

Zur Drehzahlanderung wird immer die Stopprampe t13 (— B 200) verwendet. Die
Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entsprechenden Referenz-
fahrttyp festgelegt.
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P903 Referenzfahrttyp

Parametrierung
Parameterbeschreibungen

Einstellbereich: 0 — 8

Referenzfahrtstrategie, mit der der Maschinennullpunkt einer Anlage festgelegt wird.
Dabei wird ein Verfahrmodus definiert, um z. B. einen Referenznocken zu suchen.

Mit diesem Parameter wird auch die Suchrichtung fir den Referenznocken in den ein-
zelnen Phasen der Referenzierung festgelegt.

Uber den Parameter P904 Referenzierung auf Nullimpuls (— B 238) wird eingestellt,
ob die Referenzfahrt auf den Flankenwechsel des Referenznockens oder den darauf-
folgenden Nullimpuls des Gebers erfolgt.

Voraussetzung fur die Durchfiihrung der Referenzfahrt ist ein betriebsbereiter und frei-
gegebener Antrieb. Ausnahme bildet der Referenzfahrttyp 8.

Folgende Referenzfahrttypen sind maoglich:

Typ 0: Linker Nullimpuls

— Erste Suchrichtung: Links

— Referenzpunkt: Linker Nullimpuls von aktueller Position
— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset
Typ 1: Linkes Ende des Referenznockens

— Erste Suchrichtung: Links

— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset
Typ 2: Rechtes Ende des Referenznockens
— Erste Suchrichtung: Rechts

— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset
Typ 3: Endschalter rechts
— Erste Suchrichtung: Rechts

— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom rechten End-
schalter

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset
— Die Referenzfahrt soll auf Nullimpuls erfolgen.

Typ 4: Endschalter links

— Erste Suchrichtung: Links

— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom linken End-
schalter

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset

— Die Referenzfahrt soll auf Nullimpuls erfolgen.

Typ 5: Keine Referenzfahrt

— Referenzpunkt: Aktuelle Position (Referenzieren mit Antriebsfreigabe)
— Maschinennullpunkt: Referenz-Offset

Typ 6: Referenznocken biindig zum rechten Endschalter

— Erste Suchrichtung: Rechts
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— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset

— Referenznocken und Endschalter missen biindig sein.
+ Typ 7: Referenznocken biindig zum linken Endschalter

— Erste Suchrichtung: Links

— Referenzpunkt: Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt: Referenzpunkt + Referenz-Offset
— Referenznocken und Endschalter missen biindig sein.

+ Typ 8: Ricksetzen der Geberposition bei nicht betriebsbereitem Antrieb
— Referenzpunkt: Aktuelle Position (Referenzieren mit Antriebsfreigabe)
— Maschinennullpunkt: Referenz-Offset

— Die Referenzierung kann bei nicht freigegebenem Antrieb erfolgen.

P904 Referenzierung auf Nullimpuls

Einstellbereich: Ja/Nein

+ Einstellung "Ja": Die Referenzfahrt erfolgt auf den Nullimpuls des eingestellten
IPOSPUSe.Gebers.

» Einstellung "Nein": Die Referenzfahrt erfolgt auf der fallenden Flanke des Refe-
renznockens.

P905 Hiperface-Offset (Motor)

Einstellbereich: -(23'- 1) -0 — (23" - 1)
Legt den Nullpunkt der Geberanzeige fest.

Der Parameter wird verwendet, um den Maschinennullpunkt ohne Referenzfahrt zu
definieren. Dazu wird der Geberwert mit dem Offset verrechnet. Die IPOSP-Y*®-Varia-
ble H511 Istposition des Motorgebers wird direkt nach der Eingabe der Werte folgen-
dermallen berechnet:

H511 = Geberwert - Hiperface-Offset

Ein HIPERFACE®-Multiturn-Geber muss einmal, ein HIPERFACE®-Singleturn-Geber
muss immer referenziert werden.

HINWEIS

i Bei einer Referenzfahrt mit HIPERFACE®-Geber wird der Wert des Parameters P905
Hiperface-Offset (Motor) folgendermalen neu berechnet und Gberschrieben:
Hiperface-Offset = Geberwert - Referenz-Offset
P906 Nocken-Abstand

Enthalt die Anzahl der Inkremente vom Verlassen des Referenznockens bis zu dem
Nullimpuls des Motorgebers. Der Parameter wird nach erfolgreich beendeter Refe-
renzfahrt angezeigt.

Im Idealfall ist der Nockenabstand die Halfte der Geberauflésung nach 4-facher Aus-
wertung. Um sich an den Idealfall anzunahern, missen Sie ggf. den Nocken verschie-
ben.
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P91. IPOS Verfahrparameter

P910 Verstérkung X-Regler
Einstellbereich: 0,1 — 0,5 - 32
Einstellwert fir den P-Regler des Lageregelkreises des IPOSP-US®-Applikationsmoduls

In der Grundeinstellung wird der Wert des Parameters P210 P-Verstarkung Haltereg-
ler (— B 204) Gbernommen.

P911/912 Positionier-Rampe 1/2
Einstellbereich: 0,01 —1-20s
Einstellwert fir die Rampe, die wahrend des Positioniervorgangs verwendet wird.

+ Fur Beschleunigung und Bremsverzégerung wird bei einer sinusférmigen oder
quadratischen Rampe immer die Positionierrampe 1 verwendet.

* Bei einer linearen Rampe wird die Bremsverzdgerung abhangig von dem Rampen-
modus (— B 240) eingestellt.

— Wenn der Rampenmodus "Mode 1" eingestellt ist, wird die Bremsverzégerung
zur Anfahrt der Zielposition (Zieloremsung) nur mit der Positionierrampe 2
durchgefiihrt. Bei allen anderen Positioniervorgangen wird die Positionierram-
pe 1 verwendet.

— Wenn der Rampenmodus "Mode 2" eingestellt ist, wird bei Anderung der Fahr-
geschwindigkeit wahrend der Fahrt zur Bremsverzdgerung immer die Positio-
nierrampe 2 verwendet. Zur Beschleunigung wird die Positionierrampe 1 ver-
wendet.

P913/P914 Verfahrdrehzahl RECHTS/LINKS
Einstellbereich: 0 — 1500 — 6000 1/min

Drehzahl, die zur Positionierung verwendet wird. Sie ist von der Maximaldrehzahl des
Motors (— B 205) begrenzt.

HINWEIS

i Um einen Schleppfehler zu vermeiden, stellen Sie die Maximaldrehzahl immer etwa
10 % groRer als der Verfahrdrehzahl ein.

P915 Geschwindigkeitsvorsteuerung
Der Parameter wirkt nur bei den Rampenformen "Linear" und "Ruckbegrenzt". Fir die
Rampenformen "Sinus" und "Quadratisch" ist die Funktion unwirksam.
Einstellbereich: -199,99 — 0 — 100 — 199,99 %

» Einstellung "100 %": Der Antrieb fahrt zeitoptimal mit linearem Geschwindig-
keitsprofil.

+ Wenn der Wert kleiner als 100 % ist, entsteht beim Positioniervorgang ein gréf3e-
rer Abstand zwischen Sollposition und Istposition (Schleppabstand). Dadurch er-
gibt sich fur den Beschleunigungsvorgang ein "sanftes" Einlaufen in die Zielpositi-
on.
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P916 Rampenform

Legt die Art der Positionierrampe fest. Dies hat Einfluss auf den Drehzahl- und Be-
schleunigungsverlauf wahrend der Positionierung.

Folgende Rampenformen sind mdéglich:

Rampenform

Positionierverhalten

Linear

Zeitoptimaler, jedoch blockférmiger Beschleunigungsverlauf

Quadratisch

Sanfterer Beschleunigungsverlauf, aber héherer Momentenbe-
darf als bei Rampenform "Linear”

Sinus

Sehr sanfter Beschleunigungsverlauf, aber héherer Momen-
tenbedarf als bei Rampenform "Quadratisch"

Busrampe

Einstellung zum Betrieb des Gerats mit einer SPS.

Die SPS generiert einen zyklischen Positions-Sollwert, der di-
rekt auf den Lageregler geschrieben wird. Der Rampengene-
rator ist deaktiviert. Die von SPS zyklisch gesendeten Positi-
onsvorgaben werden linear interpoliert. Zur Konfiguration
muss ein Prozessausgangsdaten-Wort auf "Position High" und
ein weiteres auf "Position Low" parametriert werden.

Ruckbegrenzung

Basierend auf dem Prinzip der Linearrampe werden das Dreh-
moment und somit auch die Beschleunigung trapezférmig auf-
gebaut.

Beim Beschleunigen wird das Drehmoment linear mit der Zeit
bis zum Maximalwert aufgebaut. Ebenso wird das Drehmo-
ment linear mit der Zeit wieder auf Null abgebaut. Damit ist
das System kaum zum Schwingen angeregt.

Wenn eine Ruckzeit eingestellt ist, verlangert sich der Positio-
nierzeit gegenuber der linearen Rampe um die eingestellte
Ruckzeit (— B 242). Die Beschleunigung und das Drehmo-
ment erhdhen sich gegenuber der linearen Rampe nicht.

P917 Rampenmode

Der Parameter wirkt nur bei der Rampenform "Linear".
Einstellbereich: Mode 1/Mode 2
Bestimmt die Verwendung der Positionierrampe 2 (— B 239).

» Einstellung "Mode 1": Die Bremsverzogerung zur Anfahrt der Zielposition (Ziel-
bremsung) wird nur mit der Positionierrampe 2 durchgefiihrt. Bei allen anderen Po-
sitioniervorgangen wird die Positionierrampe 1 verwendet.

Wenn die Positionsinterpolation 12 Bit oder 16 Bit aktiviert ist, arbeitet diese in
Mode 1 ohne Totzeitkompensation.

» Einstellung "Mode 2": Wenn wahrend der Fahrt sich die Fahrgeschwindigkeit &n-
dert, wird zur Bremsverzégerung immer die Positionierrampe 2 verwendet. Zur Be-
schleunigung wird die Positionierrampe 1 verwendet.

Wenn die Positionsinterpolation 12 Bit oder 16 Bit aktiviert ist, arbeitet diese in
Mode 2 ohne Totzeitkompensation.
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P918 Quelle Bussollwert
Einstellbereich: 0 — 499 — 1023

Stellt beim Betrieb mit EtherCAT® die Quelle fir den Sollwert im
IPOSPYSe.Applikationsmodul ein.

P92. IPOS Uberwachungen
P920/P921 SW-Endschalter RECHTS/LINKS

Die Uberwachung der Software-Endschalter wirkt nur in den IPOSP-US®_Betriebsarten.
Einstellbereich: -(23'-1) — 0 — (2%'-1)

Legt softwareseitig die Grenzen des Zielbereichs fest, in dem Verfahrbefehle noch ak-
zeptiert werden.

Wenn der Parameter P941 Quelle Istposition (— B 243) auf "Motorgeber" oder "Ex-
terner Geber" eingestellt ist, sind die Software-Endschalter erst nach einer durchge-
fuhrten Referenzfahrt wirksam.

Wenn die Zielposition H492 des aktuellen Verfahrbefehls aul3erhalb der aktiven Soft-
ware-Endschalter liegt, wird der Verfahrbefehl nicht ausgefiihrt. Der Antrieb reagiert
entsprechend der Fehlerreaktion, der im Parameter P838 Reaktion 'SW-Endschalter’
(— B 230) eingestellt ist. Wenn die Fehlerreaktionen ".../Warnung" oder ".../Stérung"
eingestellt sind, wird die Fehlermeldung "A1.F78" (IPOS SW-Endschalter) angezeigt:

» Einstellung ".../Stérung": Nach einem Fehler-Reset ist der Antrieb mit Inkremental-
geber nicht mehr referenziert. Die Software-Endschalter sind unwirksam und wer-
den erst nach neuer Referenzierung wieder aktiv. Ein Antrieb mit Absolutwertge-
ber bleibt dagegen auch nach einem Fehler-Reset referenziert.

» Einstellung ".../Warnung": Der Antrieb bleibt nach einem Fehler-Reset referenziert.
Durch die Massentragheit der Maschine oder durch Fehlparametrierung des Reg-
lers kann aber das Ziel Uberfahren werden. Die Software-Endschalter fangen die-
sen Fall nicht ab.

Zur Deaktivierung miissen beide Endschalter auf "0" eingestellt werden (z. B. fiir End-
losverfahren).

P922 Positionsfenster
Einstellbereich: 0 — 50 — 32 767 Inkr.

Definiert einen Entfernungsbereich (Positionsfenster) um die Zielposition eines Ver-
fahr- oder Stoppbefehls. Wenn sich ein Antrieb im Positionsfenster um die aktuelle
Zielposition (H492) befindet, gilt der Zustand "Achse in Position = Ja". Die Information
"Achse in Position" wird als abschlieRende Bedingung flir wartende Positionierbefehle
verwendet.

P923 Schleppfehlerfenster
Einstellbereich: 0 — 5000 — (23'-1) Inkr.

Definiert eine zuldssige Betragsdifferenz zwischen Soll- und Istposition. Bei Uber-
schreitung wird die Schleppfehlerreaktion ausgeldst, die im Parameter P834 Reaktion
‘Schleppfehler’ (— B 229) eingestellt ist.

Die Einstellung "0" deaktiviert die Schleppfehleriberwachung.
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P924 Erkennung Positionierunterbrechung

Einstellbereich: Ein/Aus

Stellt ein, ob eine Unterbrechung des Positioniervorgangs (Wegnehmen der Freigabe)
Uberwacht wird. Die Fehlerreaktion wird im Parameter P839 Reaktion 'Positionierun-
terbrechung’ (— B 230) eingestellt.

P93. IPOS Sonderfunktionen

P930 Override

P933 Ruckzeit

Einstellbereich: Ein/Aus

Erméglicht die Anderung der im IPOSPUSe-Applikationsmodul programmierten Ver-
fahrgeschwindigkeit der Positioniervorgange. Die Anderung erfolgt im Bereich 0 —
150 % der jeweils programmierten Geschwindigkeit. Hierzu wird der Analogeingang
verwendet, wobei 0 — 150 % dann 0 — 10 V am Analogeingang entsprechen. Der Ma-
ximalwert der Geschwindigkeit wird durch die Maximaldrehzahl des Motors (— B 205)
begrenzt.

Einstellbereich: 0,005 -2 s
Dauer des Momentenaufbaus

Wenn die Ruckzeit kleiner oder gleich als die Positionierrampe 1 und 2 (— & 239) ist,
verlangert sich die Positionierzeit gegentber der linearen Rampe um die eingestellte
Ruckzeit. Andernfalls ist der Momentenaufbau weiterhin trapezférmig und die einge-
stellte Ruckzeit entspricht nicht der Dauer der Momentenaufbau.

P938/P939 IPOS Geschwindigkeit Task1/Task2

Einstellbereich: 0 — 9 zusatzliche Assemblerbefehle/ms

Erhoht die Geschwindigkeit um bis zu 9 zusatzliche Assemblerbefehle pro Millisekun-
de. Die Ressourcen fur die Geschwindigkeitserhdhung wird zwischen Task1 und
Task2 geteilt: Task1 und Task2 diirfen zusammen 9 zusatzliche Assemblerbefehle pro
Millisekunde zugeordnet werden.

Die Standardeinstellung fiir Task1 ist "1" und fur Task2 ist "2". Eine mogliche Ge-
schwindigkeitserhohung ist beispielsweise:

Task1 + 2 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 3 Assemblerbefehle/ms
Task2 + 7 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 9 Assemblerbefehle/ms
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P941 Quelle Istposition

Einstellbereich: Motorgeber/Ext. Geber
Legt fest, auf welchen Geber das IPOSP-US®-Applikationsmodul positioniert.

P948 Automatische Gebertauscherkennung

jde

Der Parameter wirkt nur bei HIPERFACE®-Gebern.
Einstellbereich: Ein/Aus

+ Einstellung "Ein:" Der Tausch eines HIPERFACE®-Gebers wird erkannt. Bevor
das Bit "IPOS referenziert" gesetzt wird, ist eine Referenzfahrt erforderlich.

« Einstellung "Aus": Der HIPERFACE®-Geber ist immer referenziert. Das Bit "IPOS
referenziert" ist gesetzt.

HINWEIS

Wenn der Parameter aus- und wieder eingeschaltet wird, ist nach einem Neustart
des Gerats das Bit "IPOS referenziert" auf "0" gesetzt. Um das Bit "IPOS referenziert"
wieder auf "1" zu setzen, ist eine Referenzfahrt erforderlich.

P96. IPOS Modulofunktion

P960 Modulofunktion

Diese Parameter dienen zur Endlospositionierung, beispielsweise bei Drehtischen
oder Kettenférderern. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE®
MDX60B / 61B Applikation "Modulo-Positionierung""
Beachten Sie, dass folgende Voraussetzung erflillt sein muss:

231

Maximale Zielposition < ———
P963 x P961

19032235915

Einstellbereich: Aus/Kurz/Rechts/Links
» Einstellung "Aus": Die Modulofunktion ist ausgeschaltet.

» Einstellung "Kurz": Die Modulofunktion "kurzer Weg" ist aktiv. Der Antrieb bewegt
sich von der Istposition auf kiirzestem Weg zur Zielposition. Beide Drehrichtungen
sind mdglich.

» Einstellung "Rechts": Die Modulofunktion "Rechts" ist aktiv. Der Antrieb bewegt
sich von der Istposition mit Drehrichtung "Rechts" zur Zielposition, auch wenn da-
mit der langere Weg gefahren wird. Die Drehrichtung "Links" ist nicht mdglich.

» Einstellung "Links": Die Modulofunktion "Links" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich
von der Istposition mit Drehrichtung "Links" zur Zielposition, auch wenn damit der
langere Weg gefahren wird. Die Drehrichtung "Rechts" ist nicht moglich.
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P961 Modulo-Z&hler
Einstellbereich: 1 — (23" - 1)
Nachbildung des Getriebes

Der Modulo-Zahler wird mit den Zahnzahlen von Getriebe und Vorgelege folgender-
malen berechnet:

Modulo-Zéhler = Zahler Getriebe i x Zahler Vorgelege i

P962 Modulo-Nenner
Einstellbereich: 1 — (2% - 1)
Nachbildung des Getriebes

Der Modulo-Nenner wird mit den Zahnzahlen von Getriebe und Vorgelege folgender-
malien berechnet:

Modulo-Nenner = Nenner Getriebe i x Nenner Vorgelege i

P963 Modulo-Geberauflésung
Einstellbereich: 1 — 4096 — 65535
Auflésung des gewahlten IPOSPUSe-Gebersystems in Inkrementen

Bei Positionierung auf den Motorgeber wird die IPOS™-US®-Geberauflésung von 4096
Inkrementen eingetragen (Voraussetzung ist die Geberaufldsung von 512 bis 2048).
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Parameterubersicht der Geberoption

Die Geberoption wird durch die Inbetriebnahme parametriert (— & 157). Dabei legen
Sie fest, welcher Geber mit welcher Auflésung am Gerat angeschlossen ist.

Zusétzlich kénnen Sie im Parameterbaum der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio Anpassungen vornehmen, z. B. an der Zahlrichtung oder an der Taktfre-

quenz.
Baum [l MOWIPRO® PR&-ParametsrOption Gebersteckplatz DEUAMotorgeber E
—-ig3 MOVIPRO® PR&-Parameter
: Gebert ® -
-] ATERAnfomation cbertyp HIPERFACE® / RS-485
/=] Typenschild Geberskalienng Z5hler 1024
%l P05 -Information "
; Geberskal N
{%l Gerateinformationen SRR W] i
+@ 0. Anzeigewerte Zahlrichtung Marnal A
#-{E3 1. Solwertentegrat .
:g 5 HDeg":r[:u:ral:n:i? aren Positionsmodus Mit Uberlaufzahler A
- 3. Motorparameter Geberiibenwachung Mator fus -
+% 5.. Kontolfunktionen "
+@ £ Klemmenblegung Positionzoffset lInkr.] 0
+% 7.. Steuerfunktionen 551 Taktfrequenz 250 kHz -
+-{E 8. Gesdtefunklionen
+@ 9. |POS-Parameter EnDat Taktrequenz 250 kHz -
=423 Option Gebersteckplatz DEU CaMNopen Baudrate 500 kBaud -
tdotorgeber
9007202284802059
Parameter Beschreibung
Gebertyp Zeigt den Geber, der Uber die Inbetriebnahme eingestellt ist.

Geberskalierung
Zahler

Zeigt den Zahler der Geberskalierung, der liber die Inbetrieb-
nahme eingestellt ist.

Geberskalierung
Nenner

Zeigt den Nenner der Geberskalierung, der Gber die Inbetrieb-
nahme eingestellt ist.

Legt die Zahlrichtung des angeschlossenen Gebers fest. Be-

Zahlrichtung achten Sie, dass bei Rechtsdrehung der Motorwelle der Geber
positiv zadhlen muss.

+ Einstellung "Mit Uberlaufzéhler": Die Geberliberlaufe wer-
den mitgezahlt und eine interne 32-Bit-Position wird im Ge-
rat erzeugt.

» Einstellung "Single-Turn Absolutposition": Die Position wird

Positionsmodus Uber einen Single-Turn Absolutwertgeber so dargestellt,

wie der Geber sie liefert. Geberliberlaufe werden nicht mit-
gezahlt.

* Einstellung "Linearbetrieb": Die Position wird so darge-
stellt, wie der Geber sie liefert. Gebertberlaufe werden

nicht mitgezahlt.
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Parameter

Beschreibung

Geberuberwachung
Motor/Strecke

» Einstellung "Ein": Ein Sin/Cos- oder TTL-Geber erkennt
einen Drahtbruch zwischen dem Gerat und Geber direkt.
Bei einer defekten Verbindung wird die Fehlermeldung
"A1.F14" (Geber) angezeigt. Die Fehlermeldung wird auch
in gesperrtem Zustand des Gerats generiert.

» Einstellung "Aus": Ein Drahtbruch zwischen dem Gerat
und Geber wird nicht direkt erkannt. Wenn die Drehzahl-
Uberwachung nicht deaktiviert ist, wird bei einer defekten
Verbindung die Fehlermeldung "A1.F08" (Drehzahliberwa-
chung) angezeigt. Die Fehlermeldung wird nur im freigege-
benen Zustand des Gerats generiert.

HINWEIS Wenn ein HIPERFACE®-Geber verwendet wird, ist
die Geberlberwachung unabhangig von der Parametereinstel-
lung immer aktiv.

Positions-Offset

Einstellbereich: -23' — 0 — 23'-1

Der Parameter muss nur bei Drehgebern eingestellt werden.
Bei anderen Gebern muss der Parameter auf "0" eingestellt
werden.

HINWEIS Bei einer Referenzfahrt wird der Positionswert auto-
matisch neu berechnet und Gberschrieben.

SSI-Taktfrequenz

Einstellbereich: 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

Legt die Taktfrequenz fest, mit der die Absolutwert-Informatio-
nen vom Geber an das Gerat Ubertragen werden.

EnDat-Taktfrequenz

Einstellbereich: 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

Legt die Taktfrequenz fest, mit der die Absolutwert-Informatio-
nen vom Geber an das Gerat tbertragen werden.

CANopen-Baudrate

Einstellbereich: 125, 250, 500 kBaud, 1 MBaud
Legt die Ubertragungsgeschwindigkeit des CAN-Busses fest.

246 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP

16998405/DE — 12/2016



16998405/DE — 12/2016

14 Service

Service
Geratetausch

141 Geratetausch

Das Gerat bietet die Funktion des schnellen Geratetauschs. Es verfugt Uber eine
tauschbare SD-Speicherkarte, auf der alle Gerateinformationen gespeichert werden.
Wenn das Gerat getauscht werden muss, kdnnen Sie die Anlage durch einfaches Um-
stecken der SD-Speicherkarte schnell wieder in Betrieb nehmen.

1411 Voraussetzungen fiir einen erfolgreichen Geratetausch

Beachten Sie Folgendes:

Die Gerate, die Sie miteinander austauschen mdéchten, missen identisch sein.
Wenn sich die Gerate in ihrer Konfiguration unterscheiden, kann kein erfolgreicher
Geratetausch gewahrleistet werden.

Sichern Sie die Daten des zu tauschenden Gerats vorher auf der SD-Speicherkar-
te. SEW-EURODRIVE empfiehlt lhnen, die Datensicherung grundsatzlich direkt
nach der Inbetriebnahme eines Gerats durchzufihren.

Entnehmen und stecken Sie die SD-Speicherkarte nur im ausgeschalteten Zu-
stand des Gerats.

Beachten Sie bei programmierbaren Geraten, dass die Statusanzeige abhangig
von der Programmierung ist. Der Baustein flir die Datensicherungsfunktion (Data-
management) muss im Programm eingebunden sein!

14.1.2 Geritetausch durchfiihren

jde

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

© N O R Db

Wenn Sie sich nicht sicher sind, ob die aktuelle Gerateparametrierung auf der
SD-Speicherkarte gespeichert ist, flhren Sie Uber das MOVITOOLS®
MotionStudio eine Datensicherung durch.

Nehmen Sie das Gerat vom Netz.

Bauen Sie es aus der Anlage aus.

Schrauben Sie die Speicherkartenabdeckung auf dem Gehausedeckel ab.
Entnehmen Sie die SD-Speicherkarte des zu tauschenden Geréts.

Bauen Sie die SD-Speicherkarte in das neue Gerat ein.

Bauen Sie das neue Gerat in die Anlage ein. Nehmen Sie es ans Netz.
Schalten Sie das neue Gerat ein.

HINWEIS

Das Gerat durchlauft mehrere Initialisierungsschritte. Schalten Sie das Gerat wah-
rend dieser Zeit keinesfalls aus!

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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7-Segment-Anzeige:

Status-LED S2: Blinkt Griin/Orange

Die Datensicherung der Kommunikations- und Steuerungseinheit wird wiederhergestellt.

i

Dieser Vorgang kann mehrere Minuten dauern!

Schalten Sie das Gerat wahrend dieser Zeit keinesfalls aus!

> 5 Minuten

fde

Falsche Version
Bootloader-Software

Kapitel
~SD-Speicherkarte
als Ersatzteil bestellt”

7-Segment-Anzeige:
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Status-LED S2: Blinkt Griin
o Status-LED S3: Leuchtet Griin

Die Daten der Kommunikations- und Steuerungseinheit wurden wiederhergestellt. Fiihren Sie
ein DC-24-V-Reset durch, indem Sie das Gerat aus- und wieder einschalten.

7-Segment-Anzeige:

Bootvorgang ist aktiv.

7-Segment-Anzeige: il
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.
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Status-LED S2: Blinkt Griin
L Status-LED S3: Leuchtet Griin

Die Datensicherung des Leistungsteils wird wiederhergestellt.

7-Segment-Anzeige:
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Status-LED S2: Blinkt Griin
Status-LED S3: Leuchtet Griin

Die Datensicherung wurde vollstandig wiederhergestellt.

27021599717141259

+ Die auf der SD-Speicherkarte gespeicherten Parameter sind wieder verfiigbar.
Wenn das neue Gerat einen veranderten Parametersatz beinhalten soll, nehmen
Sie nun die Anderungen am Parametersatz vor. Sichern Sie die Anderungen nach

der Inbetriebnahme wieder auf der SD-Speicherkarte.

+ Bei Anwendungen mit Gebern, beachten Sie das Kapitel "Referenzfahrt bei
Gerate- oder Gebertausch" (— B 250).
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14.1.3 SD-Speicherkarte als Ersatzteil bestellt

Wenn Sie eine SD-Speicherkarte als Ersatzteil bestellt haben, ist es mdglich, dass
sich die Versionen der Bootloader-Software zwischen SD-Speicherkarte und |hrem
Geréat unterscheiden.

In diesem Fall verharrt das Gerat langer als 5 Minuten in folgendem Zustand:

7-Segment-Anzeige Status-LED S2

Blinkt 8.8.8 Blinkt Griin/Orange

Gehen Sie wie folgt vor:

1.

o M DN

o

11.

12.
13.

Nehmen Sie das Gerat vom Netz.

Schrauben Sie die Speicherkartenabdeckung ab.
Entnehmen Sie die SD-Speicherkarte.

Verbinden Sie ein SD-Kartenlesegerat mit lhrem PC.

Schieben Sie die SD-Speicherkarte in das SD-Kartenlesegerat und navigieren Sie
Uber den Dateipfad [Computer] > [SD] > [System] zur Datei "BootConfig.cfg".

Offnen Sie die Datei "BootConfig.cfg" mit einem Texteditor.
Suchen Sie in der Datei nach folgendem Ausdruck:
<!-- Confirm bootloader update with reset button? -->

<ConfirmBlUpdateWithResetBtn>true</ConfirmBlUpdateWithRe-
setBtn>

Andern Sie im Parameter den Wert "true" in den Wert "false".
Der Ausdruck muss dann wie folgt lauten:

<ConfirmBlUpdateWithResetBtn>false</ConfirmBlUpdateWithRe-
setBtn>

Speichern Sie die Datei.

. Klicken Sie in der Statusleiste auf [Gerat sicher entfernen]. Sobald die Bestatigung

erscheint, entnehmen Sie die SD-Speicherkarte aus dem SD-Karten-Lesegerat.

Schieben Sie die SD-Speicherkarte wieder in den Einschub des Gerats und ver-
schrauben Sie die Speicherkartenabdeckung.

Nehmen Sie das Gerat ans Netz.

Folgen Sie dem Ablauf des Kapitels "Geratetausch durchfiihren" (— & 247) ab
Schritt 8.

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 249
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14.2
14.2.1

14.2.2

14.2.3

14.2.4

14.3

Referenzfahrt bei Gerate- oder Gebertausch

Inkrementalgeber

Wenn Sie Inkrementalgeber zur Positionierung verwenden, miissen Sie nach dem
Einschalten eine Referenzfahrt durchfithren. Dadurch sind keine besonderen Mafnah-
men erforderlich.

Absolutwertgeber

Bei Absolutwertgebern speichert das Gerat die Position mit 32 Bit. Dies ermdglicht
einen grolReren Absolutbereich darzustellen, als ein Geber mit typischen 12 Bit im
Singleturnbereich und 12 Bit im Multiturnbereich liefert.

Fihren Sie bei einem Gebertausch eine Referenzfahrt durch.

Lineare Gebersysteme

Wenn Sie absolute lineare Gebersysteme ohne Geberiiberlauf so tauschen, dass das
Gebersystem nach dem Tausch die gleichen Werte liefert, kdnnen Sie auf eine neue
Referenzfahrt verzichten.

HIPERFACE®-Geber

Bei Verwendung von HIPERFACE®-Gebern kénnen Sie lUber den Parameter P948
festlegen, ob nach dem Gebertausch eine Referenzfahrt notwendig ist oder nicht.

Service-Einheit

Die Service-Einheit dient zur Inbetriebnahme sowie zur Diagnose und Wartung des
Gerats. Sie verfugt Uber eine Statusanzeige und eine Ethernet-Service-Schnittstelle.
Folgende Abbildung zeigt die Service-Einheit:

(1]
(2]

(3]
[4]

SEN

[EURGDRIV

27021606021937419
[11  Service-Einheit
[2] Statusanzeige
[3] Ethernet-Service-Schnittstelle (Ethernet-RJ45)
[4] Status-LEDs
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Die Statusanzeige und die Status-LED geben Status- oder Fehlermeldungen aus und
erleichtern Ihnen somit, den momentanen Status des Gerats zu erfassen.

14.3.1 Ethernet-Service-Schnittstelle

Fir Konfiguration und Wartung ist eine Ethernet-Service-Schnittstelle vorhanden, mit
der Sie das Gerat mit einem Engineering-PC verbinden kénnen.

Benotigtes Werkzeug
Schraubenschliissel mit Schliisselweite 8

Benoétigtes Material
Ethernet-Kabel mit RJ45-Steckverbindern

Engineering-PC mit der Ethernet-Service-Schnittstelle verbinden
1. Schrauben Sie die Verschluss-Schraube mit dem Schraubenschliissel ab.

2. Stecken Sie den einen RJ45-Steckverbinder des Ethernet-Kabels in die Ethernet-
Service-Schnittstelle.

3. Stecken Sie den anderen RJ45-Steckverbinder des Ethernet-Kabels in die Ether-
net-Schnittstelle des Engineering-PCs.

Adressen
« Standard-IP-Adresse: 192.168.10.4
« Subnetzmaske: 255.255.255.0

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP 25 1
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14.4 Fehlerliste des Leistungsteils
In der Spalte "Reaktion (P)" ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion aufgelistet.
Die Angabe "(P)" bedeutet, dass die Reaktion mit dem Parameter P83 _ Fehlerreakti-
on eingestellt werden kann.
Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
00 Kein Feh-
ler
01 Uberstrom | Sofort- 0 Endstufe * Kurzschluss am Kurzschluss entfer-
stopp 1 Uee-Uberwa- Ausgang nen
chung oder Un- |+ Zu groRRer Motor Kleineren Motor
terspannungs- . Defekte Endstufe anschlieRen
Uberwachung des Bei defekter End-
Gate-Treibers * Rampenbegren- ! -
stufe Service von
: zung abgeschaltet
5 Umrichter ver- und eingestellte SEW-EURODRIVE
harrt in Hardwa- Rampenzeit zu kontaktieren
restrombegren- kurz Rampenzeit ver-
zun --
g +  Bremswiderstand langern
zu niederohmig Technische Daten
«  Kurzschluss im des Bremswider-
Bremswiderstands- stands prafen
kreis Zuleitung des
Bremswiderstands
prifen
03 Erdschluss | Sofort- 0
stopp
04 Brems- Sofort- 0 Zwischenkreis- |+ Generatorische Verzdgerungsram-
Chopper stopp 1 spannung zu Leistung zu grof} pen verlangern
?_ros im4-Q-Be- |, gremswiderstands- Zuleitung zum
ne kreis unterbrochen Bremswiderstand
» Kurzschluss im priifen
Bremswiderstands- Technische Daten
kreis des Bremswider-
* Bremswiderstand stands priifen
zu hochohmig Bei defektem
«  Brems-Chopper Brems-Chopper
defekt Geréat tauschen
06 Netzpha- | Sofort- 0 Zwischenkreis- Phasenausfall Netzzuleitung prifen
senausfall |stopp spannung peri-
odisch zu klein
07 Zwischen- | Sofort- 0 Zwischenkreis- Zwischenkreisspan- Verzbgerungsram-
kreistiber- |stopp y spannung zu nung zu hoch pen verlangern
Spannung g_ro[& im 2-Q-Be- Zuleitung Bremswi-
trieb derstand prifen
Technische Daten
des Bremswider-
stands prifen

252 Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
08 Drehzahl- | Sofort- 0 Umrichter in der |« Drehzahlregler/ » Last verringern
Uberwa- stopp (P) Strombegr_en- S_tromregler (in Be-|, Eingestellte Verzo-
chung zung oder in der triebsart VFC ohne :
Schiuofb Geb beitet gerungszeit (P501/
chlupfbegren- eber) arbeitet an P503) erhdhen.
zung der Stellgrenze
3 Svstemarenze wegen mechani- i G?beranschluss
"Ithrehgahl" scher Uberlastung prufen, evtl. AJA
tiberschritten oder Phasenausfall und B/B paarweise
an Netz oder Motor|  tauschen
Drghz:hldgferenz «  Geber nicht korrekt |*  Spannungsversor-
ZWISC “en rtam(—j angeschlossen gung des Gebers
Ips(ialseort m? un oder falsche Dreh- prufen
2 x Rampenzeit richtung - Strombegrenzung
groRer als derzu |+ Bei Drehmoment- prifen
erwartende regelung wird N, |« Ggf. Rampen ver-
Schlupf Uberschritten. langern
4 Maximale Dreh- |* In Betriebsart VFC: |.  Motorzuleitung und
feld-Drehzahl AL;S590a|r_1Igsfrequenz Motor priifen
. . S
Uberschritten ) z * Netzphasen priifen
Maximale Dreh- |° In Betriebsart U/:
feldfrequenz (bei Ausgangsfrequenz
VFC max. 150 Hz| > 600 Hz
und bei U/f max.
600 Hz) Uber-
schritten
09 Inbetrieb- | Sofort- 0 Inbetriebnahme | Der Umrichter ist fir | Inbetriebnahme fiir die
nahme stopp fehlt die angewahlte Be- entsprechende Be-
: triebsart noch nichtin |triebsart durchfiihren
1 Falsche Betriebs- : . :
art ausgewshit Betrieb genommen oder Geber in Betrieb
9 oder die Geberdaten |nehmen.
2 Falscher Geber- |wurden noch nicht ge-
typ oder Geber- |laden.
karte defekt
10 IPOS®-IL- |Notstopp |0 Ungultiger * Fehlerhaften Be- |+ Inhalt des Pro-
LOP IPOSPs®-Befehl fehl bei der grammspeichers
IPOSPUs®-Pro- prifen und ggf.
grammausfiihrung korrigieren
erkannt + Richtiges Pro-

» Fehlerhafte Bedin- gramm in den Pro-
gungen bei der Be- grammespeicher la-
fehlsausfiihrung den

* Applikationsmodul
neu laden
11 Ubertem- | Notstopp |0 Kihlkérpertem- | Thermische Uberlas- | Last verringern und/
peratur (P) peratur zu hoch |tung des Umrichters oder ausreichend Kiih-
oder Temperatur- lung sicherstellen
fuhler defekt
3 Ubertemperatur
Schaltnetzteil

14
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Code

Bedeu-
tung

Reaktion

(P)

Sub-
code

Bedeutung

MGogliche Ursache

MaBnahme

14

Geber

Sofort-
stopp

Geber nicht an-
geschlossen, Ge-
ber defekt, Ge-
berkabel defekt

25

Geberfehler Mo-
torgeber — Dreh-
zahlbereich Uber-
schritten

Geber an Motor-
geber dreht
schneller als
6542 min™

26

Geberfehler Mo-
torgeber — Karte
defekt

Fehler in der
Quadrantenaus-
wertung

27

Geberfehler —
Geberanschluss
oder Geber de-
fekt

28

Geberfehler Mo-
torgeber — Kom-
munikationsfehler
RS485-Kanal

29

Geberfehler ex-
terner Geber —
Kommunikations-
fehler RS485-Ka-
nal

30

Unbekannter Ge-
bertyp am exter-
nen Geber/Motor-
geber

31

Fehler Plausibili-
tatskontrolle
HIPERFACE® am
externen Geber/
Motorgeber

Inkremente verlo-
ren gegangen.

Geberkabel oder
Schirm nicht kor-
rekt angeschlos-
sen

Kurzschluss/Draht-
bruch im Geberka-
bel

Geber defekt

Geberkabel und
Schirm auf korrekten
Anschluss, Kurz-
schluss und Draht-
bruch prifen.
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
14 Geber Sofort- 32 HIPERFACE®- * Geberkabel oder | Geberkabel und
stopp Geber an Motor- Schirm nicht kor- | Schirm auf korrekten
geber meldet rekt angeschlos- | Anschluss, Kurz-
einen Fehler sen schluss und Draht-
33 |HIPERFACE®- |+ Kurzschluss/Draht- | Pruch prifen.
Geber an exter- bruch im Geberka-
nen Geber mel- bel
det einen Fehler |. Geber defekt
34 Geberfehler Mo-
torgeber Resol-
ver
Geberanschluss
oder Geber de-
fekt
17 Systemsto- | Sofort- 0 Fehler "Stack Umrichterelektronik + Erdanbindungen
rung stopp overflow" gestort, moglich durch und Schirmungen
18 0 Fehler "Stack un- EMV-Einwirkung prifen oder ver-
" bessern
derflow
. » Bei wiederholtem
19 0 Ei/?llfr External Auftreten Service
von
20 0 Fehler "Undefi- SEW-EURODRIVE
ned Opcode" kontaktieren
21 0 Fehler "Protecti-
on Fault"
22 0 Fehler "lllegal
Word Operand
Access"
23 0 Fehler "lllegal In-
struction Access"
24 0 Fehler "lllegal Ex-
ternal Bus Ac-
cess"

14
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
25 EEPROM |Schnell- 0 Lese- oder Fehler bei Zugriff auf |+ Werkseinstellung
stopp Schreibfehler auf | EEPROM aufrufen, Reset
EEPROM-Leis- durchfiihren und
tungsteil neu parametrieren
11 NV-Speicherung » Bei erneutem Auf-
Lesefehler treten Service von
. SEW-EURODRIVE
NVRAM geratein- kontaktieren
tern
13 NV-Speicherung
Chipkarte
Speicherbaustein
defekt
14 NV-Speicherung
Chipkarte
Speicherkarte de-
fekt
16 NV-Speicherung
Initialisierungs-
fehler
26 Externe Notstopp |0 Externe Klemme |Externes Fehlersignal |Jeweilige Fehlerursa-
Klemme (P) Uber programmierba- | che beseitigen, even-
ren Eingang eingele- |tuell Klemme umpro-
sen grammieren
27 Endschal- |Notstopp |0 Endschalter feh- |« Drahtbruch/Fehlen |+ Verdrahtung End-
ter fehlen len oder Draht- beider Endschalter schalter priifen
bruch +  Endschaltersind |+ Endschalteran-
2 Endschalter ver- bezogen auf Mo- schlisse tauschen
tauscht torgrehri;:]t[]tung «  Klemmen umpro-
ertausc ;
3 |Beide Endschal- | oo grammieren
ter gleichzeitig
aktiv
29 Endschal- |Notstopp |0 HW-Endschalter |In Betriebsart IPOSP“® |« Verfahrbereich
ter ange- angefahren wurde ein Endschalter prifen
fahren anggfah_ren (nur mit +  Anwenderpro-
Applikationsmodul). gramm korrigieren
30 Notstopp- | Sofort- 0 Zeitliberschrei- * Antrieb Uberlastet |+« Projektierung pru-
Timeout stopp tung Not- «  Notstopprampe zu fen
stopprampe kurz +  Notstopprampe
verlangern
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
31 TF/TH- Keine Re- |0 Fehler thermi- * Motor zu heil}, TF/ |+ Motor abkiihlen
Ausloser | aktion (P) scher Motor- TH hat ausgel6st lassen und Fehler
schutz «  TF/TH des Motors zurlcksetzen
nicht oder nicht * Anschlisse/Ver-
korrekt ange- bindung zwischen
schlossen Gerat und TF/TH
«  Verbindung Gerat prafen
und TF/TH am Mo- |« P835 auf "Keine
tor unterbrochen Reaktion" setzen
32 IPOS®-In- | Notstopp |0 IPOSP“s®-Pro- Programmiergrundsat- | Applikationsmodul neu
dexuber- gramm fehlerhaft | ze verletzt, dadurch laden
lauf systeminterner Stack-
Uberlauf
34 Rampen- | Sofort- 0 Zeitlberschrei- Zeitliberschreitung der |+ Abwartsrampen
Timeout stopp tung Schnell- Abwartsrampen, bei- verlangern
stopprampe gplelswelse durch «  Uberlast beseitigen
Uberlast
35 Betriebsart | Sofort- 0 Betriebsart nicht | Betriebsart nicht oder |Mit P700/P701 richtige
stopp verflgbar falsch definiert Betriebsart einstellen
1 Zuordnung Be-
triebsart-Hardwa-
re falsch
37 System- Sofort- 0 Fehler "Watch- Fehler im Ablauf der | Service von
Watchdog |stopp dog-Uberlauf Systemsoftware SEW-EURODRIVE
System" kontaktieren
38 System- Sofort- 0 Fehler "System- | Systemstorung Service von
software stopp software" SEW-EURODRIVE
kontaktieren
39 Referenz- | Sofort- 0 Fehler "Referenz- |+ Referenznocken * Referenznocken
fahrt stopp (P) fahrt" fehlt oder schaltet prifen
nicht +  Anschluss der
* Anschluss der Endschalter prifen
Endschalter fehler- |, Einstellung Refe-
haft renzfahrttyp und
* Referenzfahrttyp die daftr notwendi-
wurde wahrend der gen Parameter
Referenzfahrt ver- prifen
andert
40 Boot-Syn- | Sofort- 0 Timeout bei Boot- | Fehler bei Boot-Syn- | Bei wiederholtem Auf-
chronisati- | stopp Synchronisation | chronisation zwischen |treten Service von
on Umrichter und Option. | SEW-EURODRIVE
kontaktieren
41 Watchdog- | Sofort- 0 Fehler Watch- Fehler bei Kommuni- | Service von
Option stopp dog-Timer von/zu | kation zwischen Sys- | SEW-EURODRIVE
Option. temsoftware und Opti- | kontaktieren

onssoftware

14
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
42 Schlepp- | Sofort- 0 Schleppfehler » Drehgeber falsch |» Anschluss Drehge-
fehler stopp (P) Positionierung angeschlossen ber prifen
* Beschleunigungs- |+ Rampen verlan-
rampen zu kurz gern
* P-Anteil des Positi- |« P-Anteil groer
onsreglers zu klein einstellen
» Drehzahlregler » Drehzahlregler neu
falsch parametriert parametrieren
*  Wert fur Schlepp- |« Schleppfehlertole-
fehlertoleranz zu ranz vergroern
Klein * Verdrahtung Ge-
ber, Motor und
Netzphasen priifen
* Mechanik auf
Schwergangigkeit
prufen, evtl. auf
Block gefahren
43 Timeout Sofort- 0 Timeout Handbe- | Handbetrieb wurde a) Aktivieren Sie den
Handbe- stopp (P) trieb nicht korrekt beendet. Handbetrieb.
trieb = Der Handbetrieb
ist nun korrekt be-
endet.
44 Gerateaus- | Sofort- 0 Fehler Gerate- Gerateauslastung » Leistungsabgabe
lastung stopp auslastung (IxT-Wert) > 125 % verringern
8 Fehler U, -Uber- « Rampen verlan-
wachung gern
+ Wenn genannte
Punkte nicht mog-
lich, gréReren Um-
richter einsetzen
» Last verringern
45 Initialisie- | Sofort- 0 Aligemeiner Feh- | EEPROM im Leis- Auslieferungszustand
rung stopp ler bei der Initiali- | tungsteil nicht oder herstellen (P802)
sierung falsch parametriert Fehler danach nicht
3 Datenbusfehler zuriicksetzbar, Service
bei RAM-Check von
6 | CPU-Clock-Feh- SEW-EURODRIVE
kontaktieren
ler
7 Fehler in der
Stromerfassung
10 Fehler beim Set-
zen des Flash-
Schutzes
11 Datenbusfehler
bei RAM-Check
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Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
47 System- Schnell- 0 Timeout System- | Fehler bei Kommuni- | Systembusverbindung
bus 1 stopp (P) bus CAN1 kation Uber den Sys- | priifen
Timeout tembus 1.
57 TTL-Geber | Sofort- 1 TTL-Geber:
stopp Drahtbruch
512 | TTL-Geber: Feh-
ler bei Amplitu-
denkontrolle
541 TTL-Geber: Richtige Einstellung
Falsche Einstel- der System-Zahler-
lung der Zahler- Nenner-Werte vorneh-
Nenner-Werte men.
16385 | TTL-Streckenge-
ber: Drahtbruch
16896 | TTL-Streckenge-
ber: Fehler bei
Amplitudenkon-
trolle
16898 | TTL-Streckenge- Richtige Einstellung
ber: Falsche Ein- der System-Zahler-
stellung der Zah- Nenner-Werte vorneh-
ler-Nenner-Werte men.
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Fehlerliste des Leistungsteils

Code

Bedeu-
tung

Reaktion

(P)

Sub-
code

Bedeutung

MGogliche Ursache

MaBnahme

58

Sin/Cos-
Geber

Sofort-
stopp

Sin/Cos-Geber:
Drahtbruch

512

Sin/Cos-Geber:
Fehler bei Ampli-
tudenkontrolle

514

Sin/Cos-Geber:
Spursignalfehler

515

Sin/Cos-Geber:
Falsche Einstel-
lung der Zahler-
Nenner-Werte

Richtige Einstellung
der System-Zahler-
Nenner-Werte vorneh-
men.

16385

Sin/Cos-Stre-
ckengeber:
Drahtbruch

16896

Sin/Cos-Stre-
ckengeber: Feh-
ler bei Amplitu-
denkontrolle

16898

Sin/Cos-Stre-
ckengeber: Spur-
signalfehler

16899

Sin/Cos-Stre-
ckengeber:
Falsche Einstel-
lung der Zahler-
Nenner-Werte

Richtige Einstellung
der System-Zahler-
Nenner-Werte vorneh-
men.

26() | Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
59 Geberkom- | Schnell- 1 HIPERFACE®-
munikation | stopp Geber: Spursi-
gnalfehler
2 HIPERFACE®- Geber falsch einge- * Auslieferungszu-
Geber: Einmess- | messen stand herstellen
fehler (P802)

*  Geberinbetrieb-
nahme erneut
durchfiihren

16 HIPERFACE®- Verbindung Gerat und | Verdrahtung priifen

64 Geber: Kommuni- | HIPERFACE®-Geber
kationsfehler unterbrochen

128

192

256

320

384

448

512

576

1024 |EnDat-Geber: Verbindung Gerat und | Verdrahtung prifen
Kommunikations- | EnDat-Geber unter-

1088
fehler brochen

1152

1216

1280

1388

16385 | HIPERFACE®-
Streckengeber:
Spursignalfehler

16386 | HIPERFACE®- Geber falsch einge- * Auslieferungszu-
Streckengeber: | messen stand herstellen
Einmessfehler (P802)

* Geberinbetrieb-
nahme erneut
durchfiihren

Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Service
Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
59 Geberkom- | Schnell- 16400 | HIPERFACE®- Verbindung Gerat und |Verdrahtung prifen
munikation | stopp Streckengeber: HIPERFACE®-Stre-
16448 o
Kommunikations- | ckengeber unterbro-
16512 | fehler chen
16576
16640
16704
16768
16832
17408 | EnDat-Strecken- |Verbindung Gerat und | Verdrahtung prifen
geber: Kommuni- | EnDat-Streckengeber
17472 :
kationsfehler unterbrochen
17536
17600
17664
17772
77 IPOS®- Keine Re- |0 Ungliltiges Steu- | Nur in Betriebsart » Serielle Verbin-
Steuerwort | aktion (P) erwort IPOSP® | |PQSPs®; dung zur externen
+  Es wurde versucht, Steuerung prifen
einen ungultigen » Schreibwerte der
Automatik-Mode externen Steue-
einzustellen (Uber rung prufen
extemne Steue- |, pg16 richtig ein-
rung). stellen
+ "P916 = Busram-
pe" eingestellt
78 IPOS® Keine Re- |0 Software-End- Nur in Betriebsart * Anwenderpro-
Software- | aktion (P) schalter angefah- | IPOSP<®: gramm prifen
Fndschal- ren Programmierte Zielpo- |* Position der Soft-
er sition liegt aulBerhalb ware-Endschalter
des durch die Softwa- prufen
re-Endschalter be-
grenzten Verfahrbe-
reichs
80 RAM-Test |Sofort- 0 Fehler "RAM- Interner Geratefehler, |Service von
stopp Test" Speicher defekt SEW-EURODRIVE
kontaktieren

262  Handbuch — MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
81 Startbedin- | Sofort- 0 Fehler Startbe- Nur in Betriebsart * Inbetriebnahmeda-
gung stopp dingung bei "VFC | "VFC & Hubwerk™: ten prifen und ggf.
& Hubwerk Der Strom wihrend neue Inbetriebnah-
der Vormagnetisie- me
rungszeit konnte nicht |+ Verbindung Um-
in erforderlicher Hohe richter und Motor
in den Motor einge- prifen
pragt werden: +  Querschnitt der
* Motornennleistung Motorzuleitung
im Verhaltnis zur prufen und ggf. er-
Umrichternennleis- héhen
tung zu klein
*  Querschnitt Motor-
zuleitung zu klein
82 Ausgang | Sofort- 0 Ausgang offen Nur in Betriebsart * Verbindung Um-
offen stopp bei "VFC & Hub- |"VFC & Hubwerk": richter und Motor
werk” * 2 oder alle Aus- prafen
gangsphasen un- |+ Inbetriebnahmeda-
terbrochen ten prifen und ggf.
«  Motorennleistung neue Inbetriebnah-
im Verhaltnis zur me
Umrichternennleis-
tung zu klein
84 Motor- Notstopp |0 Fehler "Motor- * Auslastung des » Last verringern
schutz P) ngper?tur-Nach- Motor? zu hoch . Rampen verlén-
fidung + I-U.-Uberwa- gern
2 Kurzschluss oder IC"hL:ng hat ausge- |, Langere Pausen-
DrahttbrrflﬂiT Tem- 0s zeiten einhalten
eraturfihler . -
> PS30 wurde nach- |, p345/p346 prifen
3 Kein thermisches traglich auf "KTY .
Motormodell vor- eingestellt »  GroReren Motor
handen einsetzen
4 Fehlerin U -
Uberwachung
11 Kurzschluss
Temperaturfihler
86 Speicher | Sofort- 0 Fehler bei der » Die Parameterda- |Versetzen Sie das Ge-
Leistungs- |stopp Verbindung mit ten des Leistungs- |ratin den Ausliefe-
teil dem Speicher teils sind inkonsis- |rungszustand. Sollte
tent. dies den Fehler nicht
. Der Speicherist | Peheben, tauschen
defekt. Sie das Gerat.
88 Fangen Sofort- 0 Fehler "Fangen" |Nur in Betriebsart Freigabe erst bei Ist-
stopp "VFC n-Regelung™: drehzahl < 6000 min™
Istdrehzanhl
> 6000 min™ bei Frei-
gabe des Umrichters
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Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code

94 Prifsum- | Sofort- 0 Leistungsteilpara- | Umrichterelektronik Schicken Sie das Ge-
me stopp meter gestort, evtl. durch rat zur Reparatur an
EE-ROM EMV-Einwirkung oder |SEW-EURODRIVE.

Steuerkopfdaten
Defekt.
Leistungsteilda-
ten
7 Ungultige Version
des Konfigurati-
onsdatensatzes

97 Kopierfeh- | Sofort- 0 Aufspielen des * Fehler bei der Da- |« Kopiervorgang

ler stopp Parametersatzes tendbertragung wiederholen
ist oder war feh- |, Speicher kann * Auslieferungszu-
lerhaft nicht gelesen oder stand herstellen
1 Abbruch des geschrieben wer- (P802) und Kopier-
Downloads eines den vorgang wiederho-
Parametersatzes len
ins Gerat
2 Ubernahme der
Parameter nicht
maoglich
98 CRC Error | Sofort- 0 Fehler "CRC Uber | Interner Geratefehler | Schicken Sie das Ge-
stopp internen Flash" ) ; rat zur Reparatur an
Flash-Speicher defekt SEW-EURODRIVE.

99 IPOS® Sofort- 0 Fehler "Rampen- | Nur in Betriebsart Das IPOSP“®-Pro-
Rampen- | stopp berechnung" IPOSPUs®; gramm so andern,
berech- Bei sinusférmiger oder daZSVR?rmﬁ enzelr:en_
nung quadratischer Positio- gn K 'te anrgeschwin-

nierrampe wird ver- '9 ?tl enznurtlmdg:-
sucht, bei freigegebe- zperl E? ustan d ?ts
nem Umrichter Ram- mI;C ers geande
penzeiten und Verfahr- werden.
geschwindigkeiten zu

andern.

100 | Schwin- Fehleran- |0 Schwingungsdia- | Schwingungssensor |* Schwingungsursa-
gung War- |zeigen (P) gnose Warnung |warnt (siehe Betriebs- che ermitteln
nung anleitung "DUV10A") |, Betrieb weiterhin

mdglich bis F101
auftritt

101 Schwin- Schnell- 0 Schwingungsdia- | Schwingungssensor | SEW-EURODRIVE
gung Feh- |stopp (P) gnose Fehler meldet Fehler empfiehlt, die Schwin-
ler gungsursache sofort

Zu beseitigen.

102 |Olalterung |Fehleran- |0 Olalterung War- | Der Olalterungssensor | Olwechsel einplanen
Warnung | zeigen (P) nung hat eine Warnmeldung

ausgegeben.
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code

103 |Olalterung |Fehleran- |0 Olalterung Fehler | Der Olalterungssensor | SEW-EURODRIVE
Fehler zeigen (P) hat eine Fehlermel- empfiehlt, das Getrie-

dung ausgegeben. bedl sofort zu wech-
seln.

104 |Olalterung |Fehleran- |0 Olalterung Uber- | Der Olalterungssensor |+ Ol abkiihlen lassen
Ubertem- | zeigen (P) temperatur hat Ubertemperatur «  Einwandfreie Ge-
peratur gemeldet. triebekiihlung prii-

fen

105 |Olalterung |Fehler an- |0 Olalterung Bereit- | Olalterungssensorist |+ Spannungsversor-
Bereitmel- |zeigen (P) meldung nicht betriebsbereit gung des Olalte-
dung rungssensors prui-

fen

+  Olalterungssensor
prufen, ggf. tau-
schen

106 |Bremsen- |Fehleran- |0 Bremsenver- Bremsbelag verschlis- |Bremsbelag wechseln
verschlei} |zeigen (P) schleill sen (siehe Betriebsanlei-

tung des Motors)

110 |Fehler Notstopp |0 Zeitdauer des Zeitdauer des Betriebs |+  Projektierung pri-
"Ex-e- Betriebs unter unter 5 Hz Uberschrit- fen
Schutz" 5 Hz Uberschrit- | ten +  Zeitdauer des Be-

ten triebs unter 5 Hz
verkurzen

14
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Service
Fehlerliste des Leistungsteils

bindung zum Leis-
tungsteil "PFA-..." wur-
de unterbrochen.

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
111 Fehler Schnell- 0 Kommunikations- | Es konnte keine Ver- |Bei Verwendung Ap-
"Timeout" |stopp/War- fehler mit dem bindung zum Leis- plikationsmodul
intern nung Leistungsteil tungsteil "PFA-..." auf- |"Transparent 3PD"
gebaut werden +  Klicken Sie in
(Connect fehige- MOVITOOLS®
schlagen). MotionStudio mit
116 Die bestehende Ver- der rechten

Maustaste auf lhr
Gerét.

» Wahlen Sie [Appli-
kationsmodule]
> [Application Con-
figurator].

« Wabhlen Sie [Offne
Konfiguration vom
Controller] und
prifen und andern
Sie gegebenenfalls
folgende Einstel-
lungen:

— Controller-
Schnittstelle
= SBUS 1

— Achs-
adresse = 20

— Geratetyp
= MOVIPRO LT

Bei Verwendung an-
derer Applikations-
module

* Klicken Sie in
MOVITOOLS®
MotionStudio mit
der rechten
Maustaste auf das
Leistungsteil Ihres
Gerats.

* Wahlen Sie [Tech-
nologie Edito-
ren] > [Drivestartup
fir MOVI-PLC/
CCU] und fiihren
Sie den Drive Start
Up durch.
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 1 Plausibilitatskon- Prifen Sie die Leitun-
wertgeber |stopp trolle gen der Sinus-Spuren
oder tauschen Sie den
Geber.
2 HIPERFACE®-
Geber: Gebertyp
unbekannt
3 HIPERFACE®-
Geber: Daten
Gebertypenschild
korrupt
32 HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
Geber: interner ber.
Geberfehler
33 HIPERFACE®-
Geber: Analog-
spannungen au-
Rerhalb Toleranz
122 | Absolut- Sofort- 34 HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber | stopp 35 Geber: interner ber.
Geberfehler
36
37
38
39
40
122 | Absolut- Sofort- 41 HIPERFACE®- Verbindung Gerat und | Prufen Sie die Ver-
wertgeber | stopp 42 Geber: Kommuni- | HIPERFACE®-Geber | drahtung.
kationsfehler unterbrochen
43
44
45
122 | Absolut- Sofort- 46 HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber |stopp 47 Geber: interner ber.
Geberfehler
48
49
50

14
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Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 60 HIPERFACE®-
wertgeber |stopp Geber: Analog-
spannungen au-
Rerhalb Toleranz

61 HIPERFACE®- * Verschmutzung Tauschen Sie den Ge-
Geber: Sender- |, Senderbruch ber.
strom kritisch

62 HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
Geber: Geber- ber.
temperatur
kritisch

63 HIPERFACE®- Drehzahl zu hoch, kei- | Verringern Sie die
Geber: Positions- | ne Positionsbildung Drehzahl.
fehler mdglich

122 | Absolut- Sofort- 64 HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber |stopp 65 Geber: interner ber.
Geberfehler
66
67
122 | Absolut- Sofort- 256 | SSI-Geber: Einbruch der Prifen Sie die Versor-
wertgeber | stopp Spannungsein- | DC-12-V-Versor- gungsspannung des
bruch gungsspannung Gebers.

257 | SSI-Geber: Takt Prifen Sie die Verbin-
oder Datenleitung dung zum Geber.
unterbrochen

258 | SSI-Geber: Posi-
tionssprung

122 | Absolut- Sofort- 259 | SSI-Geber: Takt- Erhéhen Sie die Takt-
wertgeber | stopp frequenz zu nied- frequenz.
rig

260 |SSI-Geber: Ge- Prifen Sie die Para-
ber meldet pro- metrierung des Ge-
grammierbaren bers.

Fehler

261 SSI-Geber: kein » Tauschen Sie den
High-Pegel vor- Geber.
handen * Kontaktieren Sie

den Service von
SEW-EURODRIVE

268 | Handbuch - MOVIPRO® mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 513 |EnDat-Geber:
wertgeber |stopp Plausibilitatskon-
trolle
514 EnDat-Geber: in- Tauschen Sie den Ge-
terner Geberfeh- ber.
515
ler
516
544
576 |EnDat-Geber: in- Prifen Sie die Para-
terne Geberwar- metrierung des Ge-
nung bers.
122 | Absolut- Sofort- 768 |CANopen-Geber: | CANopen-Geber * Prufen Sie die
wertgeber | stopp PDO-Timeout schickt keine PDO-Da- Schnittstelle.
ten * Prifen Sie die
Konfiguration.
769 | CANopen-Geber: Prifen Sie die Para-
Geber meldet metrierung des Ge-
programmierba- bers.
ren Fehler
770 | CANopen-Geber:
Positionssprung
122 | Absolut- Sofort- 771 CANopen-Geber: Prifen Sie den Geber.
wertgeber |stopp Emergency-Mel-
dung
772 |CANopen-Geber: Tauschen Sie den Ge-
interner Geber- ber.
773
fehler
774
122 | Absolut- Sofort- 16385 | HIPERFACE®-
wertgeber |stopp Streckengeber:
Plausibilitatskon-
trolle
16386 | HIPERFACE®-
Streckengeber:
Gebertyp unbe-
kannt
122 | Absolut- Sofort- 16387 | HIPERFACE®-
wertgeber | stopp Streckengeber:
Daten Geberty-
penschild korrupt
16417 | HIPERFACE®-
Streckengeber:
Analogspannun-
gen aullerhalb
Toleranz

14
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Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBRnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 16418 | HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber |stopp Streckengeber: ber.
16419 |,
interner Geber-
16420 | fehler
16421
16422
16423
16424
122 | Absolut- Sofort- 16425 | HIPERFACE®- Verbindung Gerat und |Prifen Sie die Ver-
wertgeber | stopp Streckengeber: HIPERFACE®-Geber |drahtung.
16426 S
Kommunikations- | unterbrochen
16427 | fehler
16428
16429
122 | Absolut- Sofort- 16430 | HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber | stopp Streckengeber: ber.
16431 |,
interner Geber-
16432 | fehler
16433
16434
122 | Absolut- Sofort- 16444 | HIPERFACE®-
wertgeber |stopp Streckengeber:
Analogspannun-
gen aullerhalb
Toleranz
16445 | HIPERFACE®- * Verschmutzung Tauschen Sie den Ge-
Streckengeber: |, Senderbruch ber.
Senderstrom
kritisch
122 | Absolut- Sofort- 16446 | HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber |stopp Streckengeber: ber.
Gebertemperatur
kritisch
16447 |HIPERFACE®- Drehzahl zu hoch, kei- | Verringern Sie die
Streckengeber: ne Positionsbildung Drehzahl.
Positionsfehler moglich
122 | Absolut- Sofort- 16448 | HIPERFACE®- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber |stopp 16449 _Streckengeber: ber.
interner Geber-
16450 | fehler
16451
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Service

Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 16640 | SSI-Streckenge- | Codeband oder Spie- |Entfernen Sie die Ver-
wertgeber |stopp ber: Fehlermel- | gel verschmutzt schmutzungen.
dung des Ge- . Codeband/Spiegel und | Priifen Sie die Aus-
bers, Fehler-Bit . . L
Geber nicht korrekt richtung und Orientie-
des Gebers ge- .
setzt ausgerichtet rung von Barcode-
band/Spiegel zum Ge-
ber.
EMV-Stérung durch Prifen Sie die EMV-
nicht korrekte Geberin- | gerechte Installation
stallation des Gebers.
Fehler der Versor- Prifen Sie die Versor-
gungsspannung gungsspannung des
Gebers.
Falscher Modus im Stellen Sie den Modus
Geber eingestellt "24bit + err" ein.
122 | Absolut- Sofort- 16641 | SSI-Streckenge- Prufen Sie die Verbin-
wertgeber |stopp ber: Takt- oder dung zum SSI-Stre-
Datenleitung un- ckengeber.
terbrochen
16642 | SSI-Streckenge-
ber: Positions-
sprung
16643 | SSI-Streckenge- Erhdhen Sie die Takt-
ber: Taktfrequenz frequenz.
Zu niedrig
122 | Absolut- Sofort- 16644 | SSI-Streckenge- Prufen Sie die Para-
wertgeber | stopp ber: Geber mel- metrierung des Ge-
det programmier- bers.
baren Fehler
16645 | SSI-Streckenge- » Geber tauschen
ber: Kein High- .« Service von
Pegel vorhanden SEW-EURODRIVE
kontaktieren
16897 | EnDat-Strecken-
geber: Plausibili-
tatskontrolle
122 | Absolut- Sofort- 16898 | EnDat-Strecken- Tauschen Sie den Ge-
wertgeber | stopp geber: interner ber.
16899 Geberfehler
16900
16928
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Fehlerliste des Leistungsteils

Code |Bedeu- Reaktion |Sub- |Bedeutung MGogliche Ursache MaBnahme
tung (P) code
122 | Absolut- Sofort- 16960 | EnDat-Strecken- Parametrierung des
wertgeber |stopp geber: interne Gebers priifen
Geberwarnung
17152 | CANopen-Stre- | CANopen-Streckenge- | Schnittstelle oder Kon-
ckengeber: PDO- | ber schickt keine figuration prufen
Timeout PDO-Daten
17153 | CANopen-Stre- Parametrierung des
ckengeber: Ge- Gebers prifen
ber meldet pro-
grammierbaren
Fehler
122 | Absolut- Sofort- 17154 | CANopen-Stre-
wertgeber |stopp ckengeber: Posi-
tionssprung
17155 | CANopen-Stre- Prifen Sie den Geber.
ckengeber:
Emergency-Mel-
dung
17156 | CANopen-Stre- Tauschen Sie den Ge-
ckengeber: inter- ber.
17157 ner Geberfehler
17158
123 | Positionier- | Notstopp 0 |Fehler Positionie- | Unterbrochene Posi- |Vermeiden Sie das
unterbre- | (P) rung/Positionier- |tionierung (z. B. unbe- | Prellen der Freigabe:
chung unterbrechung 2b3||<::ht|lgtebs Prell;r:j Realisieren Sie die Ap-
der hreulgarfe)hun da- plikation mit einer li-
Zgrlc: 't'e anren der | nearen statt einer
Ielposition nichtlinearen Rampe
(— P916 Rampen-
form)
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Stichwortverzeichnis
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7-Segment-ANZeige.......cevvieieeeiiiiiiiiieieeeeeeen 250
A
Abschnittsbezogene Warnhinweise ...................... 8
Address Editor
bestimmungsgemalie Verwendung................ 30
Ethernet-Teilnehmer suchen........................ 147
IP-Adresse Ethernet-Teilnehmer.................. 148
Starten ..o 146
VOrteIle ..o 30
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IPOSPLUS®-Applikationsmodul ..................... 24
Prozessdaten .........cccccooviiiiiiiiiiis 139
Autonegotiation ... 31
B
Betrieb
Fehlermeldungen ...........coooviriiii, 34
Status-LED ... 38
Statusmeldungen ..........ccccccooiiiiiiiiiiiiieeeeee. 34
Betriebsarten, Parameter ..........ccccccoevvvvvveeee. 220
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Bindrausgange, Parameter ...........ccccccccoeiii. 197
Binareingange, Parameter ........................ 197, 219
Bremsbetrieb, Parameter ............ccccccceiiiii. 227
Bremsenfunktion, Parameter............cccccveee. 223
Busdiagnose, Parameter............ccccccceeiiiiinni. 198
Buspositionierung
CCU-Applikationsmodul ...........ccceeeeeeeeeeiannnne. 19
IPOSPLUS®-Applikationsmodul ..................... 21
Prozessdaten .............ocoiiiiiin, 130, 137
Cc
CCU-Applikationsmodul
Buspositionierung.............ccccccvviiieeeiieee e, 19
Drehzahlvorgabe...........ccccooviiiiiiiiiienecee, 18
Eil-/Schleichgangpositionierung ..................... 18
konfigurieren. ... 131
Prozessdaten fir "Buspositionierung” .......... 130
Prozessdaten fur "Drehzahlvorgabe" ........... 129

Prozessdaten fiir "Eil-/Schleichgangpositionie-
rung" 129

Prozessdaten fur "Transparent 6PD" ........... 128
Transparent 6PD .........cccccvvvieeiiiiiiiieee, 18
CIP
Assembly-Objekt ........cccceevveieeiiiiiiiiiieeee, 76
Ethernet-Link-Objekt ..o, 85
Identity-Objekt ..., 74
Message-Router-Objekt .........ccccccooeiiiiiinnee. 75
Parameter-Objekt..........cccoovieeeeeeeiiiiiiie, 80
Register-Objekt ... 77
TCP/IP-Interface-Objekt............cccccvvvvieeenennnn. 84
Vardata-Objekt ........c.coeviiiiiiiiii e 83
Verzeichnis der Objekte ............ccccvvvveeeennnnn. 73
Common Industrial Protocol, siehe CIP .............. 73
D
Datenhaltung
Geratedaten sichern..........cccccceeivieeeeeee 186
Uber SPS-Prozessdatenvorgabe.................. 126
Datensicherung
Geratedaten sichern..............cccccccoiis 186
Uber SPS-Prozessdatenvorgabe................. 126
Device-Level-Ring-Netz, siehe DLR-Netz ........... 47
DHCP
Beschreibung ..., 28
deaktivieren/aktivieren.............ccccccoeviieeennne 30



Stichwortverzeichnis

Dienste Modbus/TCP .......cccccovviiiiieiiiiiee e 103
FCO03 — Read Holding Register .................... 105
FC16 — Write Multiple Register .................... 106
FC23 — Read/Write Multiple Register........... 107
FC43 — Read Device Identifications............. 108

DLR-Netz
Hardware/Software konfigurieren................... 48
Ringfehler beheben.............ccccoie. 47
Ringfehler erkennen...........cccccoeviiiiieenineenn. 47
TOPOIOGIE. .t 47

Dokumente, erganzend ...........cccovveiieiiieiiinninnnn, 10

Drehzahlausblendung, Parameter..................... 224

Drehzahlbegrenzungen, Parameter .................. 205

Drehzahlgeregelter Antrieb
Pl1: Statuswort ... 136
P12: Istdrehzahl ...........ccccoiiiiiiii 137
P13: Wirkstrom........oooooiiiiiiiiis 137
PO1: Steuerwort..........cccceeiviiiiiieee e 135
PO2: Solldrehzahl .............cccoovieiiiienee 136
PO3: Rampe......cccvveiiiiiiieeee e 136
Prozessdaten ...........cccooeviiieneeen. 122,127,134

Drehzahl-Istwert, Parameter fir Skalierung ...... 231

Drehzahlrampen, Parameter............................. 199

Drehzahlregelung, Parameter ............c.ccccc...... 202

Drehzahluberwachung, Parameter.................... 212

Drehzahlvorgabe
CCU-Applikationsmodul .............cccvveeeeeeeee..n. 18
Prozessdaten ..........ccoccoceiiiiiiiiin 129

Dynamic Host Configuration Protocol, siehe DHCP.
28

E
EDS-Datei, siehe Geratebeschreibungsdatei...... 40
Eil-/Schleichgangpositionierung
CCU-Applikationsmodul ...............covveeeeeeeee.n. 18
Prozessdaten .......cccccccooevviciiiiiieiiee e, 129
Eingange
binar, Parameter.............cccveeeeiieiinnnnnn. 197, 219
digital, Prozessdatenaustausch............ 121, 126
Eingebettete Warnhinweise.............cccccceeviiinns 9
Energiesparfunktion, Parameter....................... 225
Engineering, MOVITOOLS® MotionStudio ........ 140
Ergénzende Dokumente.............cccccciieiiiinnna, 10
Erweiterte Buspositionierung
IPOSPLUS®-Applikationsmodul ..................... 22
Prozessdaten .......cccccccooevieciiiiiieeiie e 138

Ethernet Industrial Protocol, siehe EtherNet/IP™ 72
EtherNet/IP™

Beschreibung ... 72
CIP-Objekte.......cueeeeiiiiiieeeeeee e 73
DLR-Topologie ......ccooviiiiiiiiiiieeeie e 47
EDS-Datei ....ceeeeeiiieeiiie e 40
Geratebeschreibungsdatei ..............cccceeenneee 40
Inbetriebnahme ..........cccccooiiiii 40
Master projektieren............cccccceiiiiiiiiiiiinee 40
Projektierung ........cccoooieiiiiii e 40
Projektierungsbeispiele ...................... 49, 51, 53
Prozessdatenaustausch.............cccccceeninneen. 72
Ruckkehrcodes der Parametrierung............... 86
technische Daten der Schnittstelle.................. 90
Timeout-Verhalten............cooccciiiieiiiieeces 73
EtherNet/IP™-Master
Projektierung mit RSLogix 5000..................... 41

Projektierung mit Studio 5000 Logix Designer 44
EtherNet/IP™-Scanner, siehe EtherNet/IP ™-Mas-

O 40
Ethernet-Kommunikation............ccccccceeeiniiinni. 149
Ethernet-Netz

Anschluss MOVIPRO® .........cccooviieieeieene. 32

Buskabel schirmen und verlegen ................... 28

Ethernet-Switch ..., 31

Netzwerktopologien...........ccccccveeeiiiiiiiiiiiieee. 31

Steckverbinder ..........cocveeeeiiiiiiieei e, 32, 33
Ethernet-Schnittstelle ..., 250
Ethernet-Service-Schnittstelle ........................... 251
Ethernet-Steckverbinder.............ccccocveeennee. 32,33
Ethernet-Switch ...........ccooiiiiiis 31

AULO-CroSSiNg....ccccvivviieeeiiiieieeeiieeeeeeeeeee 31

Autonegotiation ...........ccooiiiiiiinii e 31

Multicast-Handling...........ccveiieiiiniiie 31
Ethernet-Teilnehmer

IP-Adresse anpassen..........ccccevvvvvvevnennnnnnn. 148

SUChEN ... 147
Exception Codes Modbus/TCP ......................... 114
Explicit Messages-Fehlercodes.............ccccceeee.. 86

durch Timeout ..o 90

General Error-Codes.........cccccvvviiiieiieeeeeeie, 88

MOVILINK®-spezifische...........c.ccccveverecueeanennn 89
F
FCO03 — Read Holding Register ..............c......... 105
FC16 — Write Multiple Register ...........cccoceeee. 106
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FC23 — Read/Write Multiple Register................. 107
FC43 — Read Device ldentifications .................. 108
Fehlercodes........ccccvmviiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 252
Fehlercodes der ,Explicit Messages® .................. 86
durch Timeout ..........ovvviiiiiiiiiiiiieee e, a0
General Error-Codes ........cceeeeeeieieiiiieeennanann.. 88
MOVILINK®-spezifische.............cccceevveeierennns 89
Fehlercodes Modbus/TCP.........cccccccvvveeiiiiinees 114
Fehlerdiagnose (EtherNet/IP™, Modbus/TCP)
Diagnoseablauf ...........cccccoviiiiiiiiiine 116
Fehlerquellen prifen .........cccccccooeeiiiennnnnnen. 117
Statusanzeige am Master prifen ................. 117
Status-LEDs prifen............ccocecvvveieeenneeen. 116
Fehlerliste.........oooovvmimiiiiiiccceeceeee e 252
Fehlermeldungen ... 34
Anzeigebeispiele ..........ccccoiiiiiiii e, 34
Fehlerreaktionen ..........cccccvvvciiiiiiiiiieeeee, 252
Fehlerreaktionen, Parameter............................. 228
Fehlerspeicher, Parameter...........c...ooooooo. 198
Festsollwerte, Parameter ..........ccccccoeveeiiiininnes 201
Function Codes Modbus/TCP .......................... 103
Funktionale Sicherheitstechnik
Sicherheitshinweis...............cccooeciiiiiiie . 12
Funktionsibersicht
MOVIPRO®-ADC .......oeeeveeieeeeeee e 13
MOVIPRO®-SDC .......c.oeeeveeeeeeeee e 13
G
Gatewaybetrieb MOVIPRO®-ADC...................... 176
Geber
CANopen-Geber, freigegeben...................... 159
HIPERFACE®-Geber, freigegeben............... 159
in Betrieb nehmen ..........cccocoeeeeeeeil 157
Parameter..........cooovmmcccccee e 245
SSI-Geber, freigegeben ..........cccccoiviis 157
TaUSCH...oieccce e, 250
Gebertausch.......ccoooeeiiiiiiiiii, 250
Gefahrensymbole
Bedeutung ........oocveeiiiiiiiie e 9
Gerat
Fehlercodes...........cccccooviiiiiiiiiiiiicenn, 252
TaUSCH...oieccce e, 247
Gerat mit PC verbinden
Uber Ethernet..........ooooviiiiiiiii 145
Geratebeschreibungsdatei
EtherNet/IP™ . 40
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MOdBUS/TCP ..oooeeiiiiieiieeee e, 91
Geratedaten
Parameter...........cccoooiiiii 197
SICNEIM ..o 186
Geratestatus.........ccceveeeeiiiiiiiiiii, 38, 39
GeratetausCh.......cccceeeviiiiii 247
Getriebeliberwachung, Parameter .................... 214
H
Haftungsausschluss .........ccccocveeieiiciiiee e 10
Halteregler, Parameter...........cccccocvvveveeeeniiinns 204
Hinweise
Bedeutung Gefahrensymbole........................... 9
Kennzeichnung in der Dokumentation ............. 8
Hubwerksanwendungen...........cccccooieeeiniiiienenne 12
|
Inbetriebnahme ..........ccooiiiii 25
EtherNet/IP™ ... 40
GeDbEr .o 157
Gerat in MOVITOOLS® MotionStudio........... 154
IPOSPLUS®-Applikationsmodul ................... 175
Leistungsteil .........cooooviiiiiiii 157
MOodbUS/TCP ... 91
MOTOF i, 170
IP-AdreSSe....cooeiiiiiiiieiiiiiiee e 26
IP-Adressparameter ..o 26
andern nach Erstinbetriebnahme ................... 29
DHCP deaktivieren/aktivieren ............ccccc....... 30
einstellen bei Erstinbetriebnahme .................. 29
einstellen Uber Address Editor ....................... 30
IPOSPLUS®-Applikationsmodul
Automotive AMAOSOT.............oooiririr, 24
Buspositionierung............ccccccvviiieeeiieee e, 21
erweiterte Buspositionierung ...........cccccceeeee. 22
in Betrieb nehmen ..........ccccoooiiiiii 175
Modulo-Positionierung............ccccovcvveeeeiiinnenn. 23
Prozessdaten fir "Automotive AMAO801".... 139
Prozessdaten fur "Buspositionierung”.......... 137
Prozessdaten fiir "Erweiterte Buspositionierung"
138
Prozessdaten fur "Modulo-Positionierung”... 138
IPOSPLUS®-Geber, Parameter......................... 243
IPOSPLUS®-Modulofunktion, Parameter........... 243
IPOSPLUS®-Referenzfahrt, Parameter ............. 235
IPOSPLUS®-Sonderfunktionen, Parameter-...... 242
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IPOSPLUS®-Uberwachungen, Parameter......... 241
IPOSPLUS®-Verfahrparameter...............c.......... 239
K
Kommunikations- und Steuerungseinheit
Applikationsmodule ...........ccccoiviiiiiicen, 18
Gatewaybetrieb ..........cocooeiiiiiiii 20
Gateway-Betrieb...........ccooviiiii 176
in Betrieb nehmen ..., 176
parametrieren .........ccccvvvvvvviiiiiieieee e, 176
Kommunikationsart
Ethernet-Kommunikation konfigurieren........ 149
Kommunikationsports..........ccccccoeeeiiiiiineeeenne 152
Komponenten
Service-Einheit .......cccccvveeeiiiiiiiieeeeee, 250
Konfigurationsablauf................cccooccii. 156
L
Laptop
AArESSIEreN....ceeiiiiiiiiee e 149
Laptop, verbinden mit..............cccoociinine. 155
Leistungsteil
Applikationsmodule ...........ccccooiiiiiiiiiiiiie 20
in Betrieb nehmen ..........cccoooiii 157
Parametertbersicht...............ccccooooii, 188
pParametrieren .......ccccceeoveveeciiiiiieeee e 157
Prozessabbild Antriebsfunktionen................ 134
M
MAC-AAIESSE ... 26
Mangelhaftungsanspriche............ccccccvveieeiiiinnn, 10
Marken ..o 10
Modbus/TCP
Adressraum .........cooooiiiiiiiee e 102
Beschreibung .......oooovviiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeee, 102
Dienste ..., 103
Exception Codes ........cccvvveeeeieeiieiiiiiiie, 114
Fehlercodes..........oooiiiie 114
Function Codes .........ccccveeiiiiiiiiiiiieee e 103
Gerétebeschreibungsdatei ............cccccceeeenene 91
Inbetriebnahme ... 91
Parameterzugriff.........cccocoi 111
Projektierung .........oooueveviiiiiiiiiiiiiieie e, 91
Projektierung Master ...........cccocceiiiiieneenne 91
Projektierungsbeispiele ...........ccccceeeeeenn.. 95, 96
Protokollaufbau ..., 104

Prozessausgangsdaten senden................... 109
steuernde Verbindung anfordern.................. 109
technische Daten der Schnittstelle................ 115
Timeout-Verhalten...........cccccoiininen. 110
Verbindungen schlief3en...........ccccceveevnnneenn. 110
Verbindungsmanagement ..............cccooeueeen. 109
Modbus/TCP-Master
Antrieb Uber "IO Scanning" ansprechen......... 94
Ethernet-Baugruppe einstellen....................... 93

Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau). 92

Modbus/TCP-Scanner, sieche Modbus/TCP-Master .
91

Modbus-Protokoll, sieche Modbus/TCP.............. 102
Modulation, Parameter...............ccccooviiriiiiiinnnn, 232
Modulo-Positionierung
IPOSPLUS®-Applikationsmodul ..................... 23
Prozessdaten ... 138
Motor
explosionsgeschitzt, Parameter Strombegren-
ZUNQG ittt e e 217
in Betrieb nehmen ..ol 170
Temperaturschutz, Parameter...................... 214
Uberwachung, Parameter ............................ 214
Motorabgleich, Parameter...........cccccccceeiiinni. 206
Motordrehsinn, Parameter..........cccccccoevvevnnnnnnne. 211
Motorschutz, Parameter.............cccccccveeeieininn. 208
MOVILINK®
Parameterkanal ...........ccccoooeeviieeiiiniiie, 112
Rickkehrcodes............oooovvviiiiiiiiiiicccceeeeee, 89
MOVI-PLC®
bestimmungsgemafie Verwendung................ 20
Bibliotheken.........c..ccccoeciiiiiiiciieeeeee, 20, 184
Vorteile ... 20
MOVIPRO®
Anschluss Ethernet-Netz..............cccccceennnn. 32
digitale Ein- und Ausgange .................. 121, 126
Ethernet-Schnittstellen ....................coccuunn 32
IPOSPLUS®-Applikationsmodule ................... 20
konfigurieren.........cccoeeeceee e 156
Prozessabbild Antriebsfunktionen ................ 134
Prozessabbild, generell..............cccooinnie 119
MOVIPRO®-ADC
Bibliotheken ... 184
Datensicherung Uber SPS.............cccceninnee 126
Gateway-Betrieb..........ccccoeeeviiiiiiee e 176
parametrieren ........cccccceeeeeeeeeecnviiieeeeenn. 157,176
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Programmi€ren ...........cooeeeeiueiieeeeeeeeeeee e 185 Ethernet-Link ..o 85
Prozessabbild..........c.oocoiiiiiii 123 Identity ......ooeeeii 74
Prozessdaten Aufbau...........cccccooviienennnee. 123 Message-Router...........ccccoiiiiiiiiiiiiiiie 75
Prozessdaten der CCU-Applikationsmodule 128 Parameter........cccoveeeei i 80
Prozessdaten des drehzahlgeregelten Antriebs.. Register.... .. 77
127 TCP/IP-INtErface. ..........ovveerveeeereeeereereeennes 84
Prozessdaten im Auslieferungszustand ....... 127 Vardata........cocoeveiiiii 83
StatuSWOrt ...oeeeeiiiiiee e 124 P
Steuerwort ... 124
MOVIPRO®-ADC mit Netzriickspeisung P00. Prozesswerte ...........cccocevereneneneseneenen. 194
KONfIQUIEreN......covvvivee e, 133 PO1. Statusanzeigen ..........cccccevivieieieieeee e, 195
Prozessdaten Aufbau.................cccccoeeen 132 P02. Analoge Sollwerte ..........cccccevecvieeeeiiinnnn. 196
Statuswort ... 132 P03. Binareingange Grundgerat....................... 197
Steuerwort ..o 132 PO5. Binarausgange Grundgerat....................... 197
MOVIPRO®-SDC PO7. Geratedaten .........ccocceeeveeeicie e 197
parametrieren .............ccooeeeeiiieeeeeeee e, 157 PO08. Fehlerspeicher ..o, 198
Prozessabbild...........ccoooiiiiiiiiii s 119 P09. Busdiagnose ..........coeeveveiviiiiiiiieieee e 198
Prozessdaten Aufbau...........ccccceeeveiiiiiinnns 119 P13. Drehzahlrampen 1 .........cccoeeeeiiiiiiiiin, 199
Prozessdaten der Antriebsfunktionen .......... 122 P14. Drehzahlrampen 2 ........ccccooveeeeeieeeeeiiee 199
Prozessdaten des drehzahlgeregelten Antriebs.. P16. Festsollwerte 1. 201
122 P17. Festsollwerte 2..........coooevrcenirieeene. 201
Prozessdaten im Auslieferungszustand ....... 122 P20. Drehzahlregelung..........ccccccccveeeeieeecreenee. 202
Statuswort ... 120 P21. Halteregler .........ooooveeeeeeeeeeeeeeeeeeen. 204
Steuerwort ... 120 P30. BEgrenzungen 1 .........cccoeeeveceeeeeeesenenn, 205
MOVITOOLS® MotionStudio P31. Begrenzungen 2...........cccoeeeeeeeeeeeeerennnnn. 205
Aufgaben ... 140 P32. Motorabgleich 1 ......c.ooveveveeeeeeeeeeeen. 206
bestimmungsgemalie Verwendung.............. 140 P33. Motorabglich 2 ..........ccccevevueieireeeeeen, 206
Funktionen............ooiniiiiinnn, 16,140 P34. MOtOrSChULZ ......ooeoveeereceeee e 208
Gerat in Betrieb nehmen ..., 154 P35 Motordrehsinn ...........c.ccovervveeeerierieninnns. 211
Gerat konfigurieren...........ccccoveeiiiien s 144 P50. Drehzahl-Uberwachungen ....................... 212
Gerateparameter lesen/andern .................... 153 P52. Netz-Aus-Kontrolle...........ccccoeeeiieeeniennnne. 213
Kommunikation aufbauen........................ 141 P53. Temperaturschutz Motor............c.............. 214
Kommunikationskanale .............cccccccceeiniis 140 P54. Getriebe-/Motor-Uberwachungen ............. 214
Kommunikationsports............cccccovviieeeennnnne. 152 P56. Strombegrenzung Ex-e-Motor................... 217
Projekt anlegen ..., 141 P60. Binareingange Grundgerét...................... 219
Verbindungsmodus einstellen .................. 142 P70. Betriebsarten............cccccoooeveverrireiernnennn. 220
Multicast-Handling ... 31 P71. StillstandStrom ..o 221
N P72. Sollwert-Halt-Funktion.............cccccceevnneen.. 222
P73. Bremsenfunktion...........ccccooveviiiieeiii, 223
Netz-Aus-Kontrolle, Parameter ..........c......cc. 213 74 Drehzahlausblendung ..o 224
Netzrickspeisung Konfigurieren ............c........ 133 P77. Energiesparfunktion ...........c.cocccceeeenninnenn. 225
NEEZWEIKKIBSSE w.vvso v L T eT S 226
o P82. Bremsbetrieb..............covvveevvrererreerrrerneens 227
Objekt P83. Fehlerreaktionen ............ccccooiiiiiiiiinni. 228
ASSEMDIY ..o 76 P84. Reset-Verhaten ... 230
P85. Skalierung Drehzahl-Istwert...................... 231
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P86. Modulation ..........cccccooiiiiiiiiiiiiiee e, 232
P87. Prozessdatenbeschreibung ...................... 233
P90. IPOS Referenzfahrt..........ccccccoeeeviieeeennnne. 235
P91. IPOS Verfahrparameter .............cccccoeenne. 239
P92. IPOS Uberwachungen .............c..c.ccco.n..... 241
P93. IPOS Sonderfunktionen ........ccccccceeeeinnees 242
P94. IPOS Geber ......ccooviiiiiiiiiiieeeee e 243
P96. IPOS Modulofunktion ..........cccccceeeeeiiinnnes 243
Parameter
Beschreibungen ...........cccccoiiiiiiiiiin 194
des Leistungsteils.......cccccooiiiiiiiiiiiiin, 188
Ethernet-Kommunikation konfigurieren ........ 149
fur die Geberoption.........ccccccoeeeiiiiiiiiiiiinee, 245
Symbole in der Beschreibungen .................. 194
tabellarische Ubersicht..............ccccoveveevnnne. 188
Parameterbaum aufrufen .............ccccocceee 153
Parametergruppe
PO.. Anzeigewerte .........ccccooviiiiiiiiiien e 194
P1.. Sollwerte/Integratoren............cccceeeenneee. 199
P2.. Reglerparameter ...........cccccoeeviiieeennnne. 202
P3.. Motorparameter ..........ccccceeeeieieiinenennnn. 205
P5.. Kontrollfunktionen ...........ccccccveeeeiiinnnns 212
P6.. Klemmenbelegung.........cccccceieeeiinnnnes 219
P7.. Steuerfunktionen............cccccoiiiiiiiinnns 220
P8.. Geratefunktionen ..........cccccccoevviereeenee. 226
P9.. IPOS-Parameter .........cccccccvevveeeeiiiinnns 235
Parameterzugriff Gber EtherNet/[P™
CIP-Objekte......ccccveeeeeiiiiieeecee e 73
General Error-Codes........ccccoocvveeeeeiciieeeeeene 88
MOVILINK™-Rickkehrcodes.............ccceeeneee. 89
Ruckkehrcodes..........ccccoiiiiiiiiiiiiiiiie 86
Parameterzugriff Giber Modbus/TCP.................. 111
Ablauf mit FC16 und FCO3...........cccceeeenneee. 111
Ablauf mit FC23........cccoviiiiiee e 111
MOVILINK®-Parameterkanal......................... 112
Protokollaufbau .............cocccoiiiiiiiis 112
Parametrierung
Kommunikations- und Steuerungseinheit..... 176
Leistungsteil ..., 157
Parametrierung des Gerats
Uber MOVITOOLS® MotionStudio ................ 153
PC
adressieren........ccuueeeeiiiiiee e 149
PC, verbinden mit.........c.oeeiiiiiiiiiiiee e 155

PL7 PRO, Projektierung Modbus/TCP-Master.... 91

Produktnamen ... 10
Projektierung
EtherNet/IP™-Master..........ccccccevviiieeeevnnnnenn. 40
Modbus/TCP-Master ..........cccccceviiiieeiinieenn. 91
Projektierungsbeispiel EtherNet/IP™
auf Parameter zugreifen...........cccccoeeoeeeene 53
Parameter lesen (RSLogix 5000)................... 54

Parameter lesen (Studio 5000 Logix Designer) ..
63

Parameter schreiben (RSLogix 5000)............ 58
Parameter schreiben (Studio 5000 Logix Desi-
GNET) ottt e e e 67
Prozessdatenaustausch projektieren ....... 49, 51
Projektierungsbeispiel Modbus/TCP
auf Parameter zugreifen..........cccccccoveeeees 100
Datenaustausch ...........ccccooviiiiiiiiiine e, 96
Prozessdaten austauschen...............c.ccueeeee 97
Prozessdatenaustausch projektieren ............. 95
Protokollaufbau Modbus/TCP ................... 104, 112
Dienst FC03 — Read Holding Register ......... 105
Dienst FC16 — Write Multiple Register ......... 106

Dienst FC23 — Read/Write Multiple Register 107
Dienst FC43 — Read Device Identifications.. 108

Header........ccoiiiiii e 104
Prozessabbild

Antriebfunktionen des Leistungsteils............ 134

MOVIPRO®, generell ...........cccccoveeuveeeennennne. 119

MOVIPRO®-ADC .......ccoeeiiieiectieeie e, 123

MOVIPRO®-ADC mit Netzrlickspeisung....... 132

MOVIPRO®-SDC......cceeeeiieiectieeieee e, 119
Prozessdaten

CCU-Applikationsmodul "Buspositionierung" 130
CCU-Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe" 129

CCU-Applikationsmodul "Eil-/Schleichgangposi-
tionierung" 129

CCU-Applikationsmodul "Transparent 6PD" 128

drehzahlgeregelter Antrieb............cccccceeee. 134
IPOSPLUS®-Applikationsmodul "Automotive
AMADOBOT" ...t 139

IPOSPLUS®-Applikationsmodul "Buspositionie-

rung" 137

IPOSPLUS®-Applikationsmodul "Erweiterte Bus-
positionierung" 138
IPOSPLUS®-Applikationsmodul "Modulo-Positio-
nierung" 138

Istdrehzahl drehzahlgeregelter Antrieb ........ 137
MOVIPRO®-ADC ......cccoeeiiieieeriecieeie e, 123
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MOVIPRO®-ADC mit Netzrliickspeisung....... 132
MOVIPRO®-ADC-Statuswort........................ 124
MOVIPRO®-ADC-Steuerwort ....................... 124
MOVIPRO®-SDC ......ccoeeeeeeeeeeeeeeee 119
MOVIPRO®-SDC-Statuswort........................ 120
MOVIPRO®-SDC-Steuerwort ....................... 120
Rampe drehzahlgeregelter Antrieb .............. 136
SEW Controller.........coooovvveeieiiiiiieeeens 119, 123
Solldrehzahl drehzahlgeregelter Antrieb ...... 136
Statuswort drehzahlgeregelter Antrieb ......... 136
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