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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise
1.1 Gebrauch der Dokumentation

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Produkts und enthalt wichtige Hinweise zu Be-
trieb und Service. Die Dokumentation wendet sich an alle Personen, die Montage-, In-
stallations-, Inbetriebnahme- und Servicearbeiten an dem Produkt ausfiihren.

Die Dokumentation muss in einem leserlichen Zustand zuganglich gemacht werden.
Stellen Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen, sowie Personen,
die unter eigener Verantwortung am Gerat arbeiten, die Dokumentation vollstandig ge-
lesen und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wen-
den Sie sich an SEW-EURODRIVE.

1.2 Aufbau der Sicherheitshinweise

1.2.1 Bedeutung der Signalworte

Die folgende Tabelle zeigt die Abstufung und Bedeutung der Signalworte fiir Sicher-
heitshinweise, Warnungen vor Sachschaden und weitere Hinweise.

Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung

A GEFAHR! Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Korperverletzungen
A WARNUNG! Mogliche, gefahrliche Situation = Tod oder schwere Korperverletzungen

A VORSICHT!  Mogliche, gefahrliche Situation | Leichte Kérperverletzungen

ACHTUNG! Mégliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems
oder seiner Umgebung
HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp:
Erleichtert die Handhabung des
Antriebssystems.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Sicherheitshinweise

Die abschnittsbezogenen Sicherheitshinweise gelten nicht nur fir eine spezielle Hand-
lung, sondern fir mehrere Handlungen innerhalb eines Themas. Die verwendeten
Piktogramme weisen entweder auf eine allgemeine oder spezifische Gefahr hin.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines abschnittsbezogenen Sicherheitshinweises:

A SIGNALWORT!
Art der Gefahr und ihre Quelle.

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

1.2.3 Aufbau der eingebetteten Sicherheitshinweise

Die eingebetteten Sicherheitshinweise sind direkt in die Handlungsanleitung vor dem
gefahrlichen Handlungsschritt integriert.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Sicherheitshinweises:
+ A SIGNALWORT! Art der Gefahr und ihre Quelle.
Mogliche Folge(n) der Missachtung.

— MafBnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.
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Allgemeine Hinweise
Mangelhaftungsanspriche

1.3 Méngelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der Dokumentation ist die Voraussetzung fir den stérungsfreien
Betrieb und die Erflllung eventueller Mangelhaftungsanspriiche. Lesen Sie deshalb
zuerst die Dokumentation, bevor Sie mit dem Gerat arbeiten!

1.4 Haftungsausschluss

Die Beachtung der Dokumentation ist Grundvoraussetzung flir den sicheren Betrieb und
fur das Erreichen der angegebenen Produkteigenschaften und Leistungsmerkmale. Fir
Personen-, Sach- oder Vermogensschaden, die wegen Nichtbeachtung der Betriebsan-
leitung entstehen, ubernimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung. Die Sachmangelhaf-
tung ist in solchen Fallen ausgeschlossen.

1.5 Mitgeltende Unterlagen

Diese Dokumentation erganzt die Betriebsanleitung und schrankt die Verwendungshin-
weise entsprechend den nachfolgenden Angaben ein. Sie diirfen diese Dokumentation
nur in Verbindung mit der Betriebsanleitung verwenden.

1.6  Allgemeine Sicherheitshinweise zu Bussystemen

Sie verfigen hiermit Uber ein Kommunikationssystem, das es ermdglicht, in weiten
Grenzen den Umrichter MOVIPRO®-ADC an die Anlagengegebenheiten anzupassen.
Wie bei allen Bussystemen besteht die Gefahr einer von auf3en (bezogen auf den Um-
richter) nicht sichtbaren Anderung der Parameter und somit des Umrichterverhaltens.
Dies kann zu einem unerwarteten (nicht unkontrollierten) Systemverhalten fuhren.

1.7  Sicherheitsfunktionen

Das MOVIPRO® darf keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen, es sei denn, diese sind
beschrieben und ausdricklich zugelassen.

Stellen Sie sicher, dass flir Sicherheitsanwendungen die Angaben der folgenden Druck-
schrift beachtet werden:

«  MOVIPRO®-ADC - Funktionale Sicherheit

Es dirfen nur Komponenten in Sicherheitsanwendungen eingesetzt werden, die von
SEW-EURODRIVE ausdriicklich in dieser Ausfiihrung geliefert wurden!
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Allgemeine Hinweise
Hubwerksanwendungen

1.8 Hubwerksanwendungen

» Hubwerksanwendungen sind mit dem MOVIPRO®-ADC nur unter folgenden Vor-
aussetzungen maglich:

— Es muss eine Hubwerksinbetriebnahme durchgefuhrt werden.

- Das MOVIPRO® darf nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung fir Hubwerksan-
wendungen verwendet werden.

Verwenden Sie als Sicherheitsvorrichtung Uberwachungssysteme oder mecha-
nische Schutzvorrichtungen, um mdégliche Sach- oder Personenschaden zu vermei-
den.

1.9 Urheberrechtsvermerk
© 2012 — SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten.

Jegliche — auch auszugsweise — Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sons-
tige Verwertung sind verboten.

1.10 Produktnamen und Marken

Die in dieser Dokumentation genannten Produktnamen sind Marken oder eingetragene
Marken der jeweiligen Titelhalter.
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2.1

211

Vorteile

Funktionsumfang
Parametrierbares Gerat (CCU)

Funktionsumfang

Je nachdem, welchen SD-Speicherkartentyp Sie mit lhrem MOVIPRO® verwenden,
kénnen Sie das MOVIPRO® als parametrierbares (CCU) und / oder frei programmier-
bares Gerat (MOVI-PLC®) nutzen.

Folgende Darstellung zeigt die Zuordnung der SD-Speicherkartentypen:

OMH_T.
OMC_T. Frei programmierbares Gerat
Paramtrierbares Gerat
Parametrierbares
Gerat
I
Applikationsmodule mit dem IEC-Programm mit dem PLC-Editor
Application Configurator (CCU) (MOVI-PLC®)

Parametrierbares Gerét (CCU)

Fur einfachere Applikationen steht lhnen das MOVIPRO® in der parametrierbaren Aus-
fuhrung zur Verfigung. Das Gerat beinhaltet die Configurable Control Unit (CCU) mit
standardisierten und direkt lauffahigen Applikationsmodulen, die Sie nur parametrieren
mussen. Die Funktionalitat der einzelnen Applikationsmodule kénnen Sie der konkreten
Applikation anpassen, ohne Programmierkenntnisse und mit geringem zeitlichen Auf-
wand. Eine integrierte Diagnose unterstitzt zusatzlich bei der schnellen und unkompli-
zierten Inbetriebnahme.

Application Configurator

Der Application Configurator ist als Teil der Bedien-Software MOVITOOLS® MotionStu-
dio ein einfaches Werkzeug zur Inbetriebnahme und Diagnose. Unabhangig des bend-
tigten Applikationsmoduls und der eingesetzten Antriebs- und Steuerkomponente von
SEW-EURODRIVE bleibt die Bedienung der unterschiedlichen Anwendungen immer
gleich einfach.

Der Application Configurator bietet Ihnen folgende Vorteile:

» Parametrierbare und standardisierte Losungen fiir gangige Positionier- und Bewe-
gungsablaufe

» Grafisch geflihrte Inbetriebnahme und Diagnose
* Integrierte Tracefunktion zur einfachen Fehlersuche

» Die Bediensoftware bildet grafisch fur jedes Applikationsmodul die Betriebszusténde
ab und ermdglicht eventuelle Fehler schnell zu beheben.

+ Derimplementierte Steuerbetrieb unterstitzt die Vorinbetriebnahme ohne tberlager-
te Steuerung (SPS).

* Der Prozessdaten-Monitor visualisiert den Datenaustausch zwischen den paramet-
rierten Applikationsmodulen und der ibergeordneten Steuerung (SPS).

» Einfaches und schnelles Engineering

» Datenhaltung fur Applikationsmodul und alle Antriebsparameter tUber eine SD-Karte
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Funktionsumfang
Programmierbares / parametrierbares Gerat (MOVI-PLC®)

2.2

2.2.1
Vorteile

Programmierbares / parametrierbares Gerat (MOVI-PL C®)

Zur flexiblen Lésung komplexer Aufgaben der Maschinenautomatisierung bietet
SEW-EURODRIVE Ihnen die frei programmierbare Motion-Control-Steuerung
MOVI-PLC®. Zur schnellen Inbetriebnahme kénnen Sie auf vorgefertigte Programm-
Module zurtckgreifen. Eine hohe Flexibilitdt gewahrleisten die Standard-Programmier-
sprachen FUP, KOP, AWL und Structured Text.

Die MOVI-PLC® verfligt immer Uber die passende Antriebsfunktionalitat und eignet sich
Uberall, wo intelligente Antriebslosungen gefordert sind, z. B., wenn verschiedene An-
triebe perfekt zusammenspielen missen. Dieses Zusammenspiel steuert die
MOVI-PLC® einfach und flexibel.

Motion Control mit MOVI-PLC®

Motion Control mit MOVI-PLC® zeichnet sich durch folgende Vorteile aus:
» Einfache Handhabung

» Vorgefertigte Funktionsmodule sorgen fir eine effiziente Umsetzung der Motion-
Funktionen

» Koordination mehrerer Achsen
* Anbindung Uber einen schnellen synchronen Systembus
» Konzentration aller Aufgaben der Motion Control in einer MOVI-PLC®

«  MOVI-PLC® iibernimmt die Steuerung der Motion Control und die Steuerung der Ab-
laufe von Teilprozessen

» Automatisierung autarker Maschinenmodule
» Entlastung der zentralen SPS

» Verkirzung der Reaktionszeiten

» Steigerung der Performance

» Schutz des unternehmerischen Know-How

» Aufwandsreduzierung beim Wechsel des zentralen Automatisierungssystems
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Funktionsumfang
Applikationsmodule flr ein parametrierbares Gerat

2.3 Applikationsmodule fiir ein parametrierbares Gerat

2.3.1 Beschreibung

Antriebsaufgabe

Lésung mit
MOVIPRO®-ADC

Vorteile

Lieferumfang und
Dokumentation

i

Die Antriebsaufgaben in der Industrie fordern haufig mehr als die Drehzahlregelung
eines Motors. Oft ist es erforderlich, dass der Umrichter auch komplexe Bewegungsab-
laufe steuert und typische Aufgaben der SPS Ubernimmt.

Fur den Anwendungsbereich "Positionieren" bietet SEW-EURODRIVE verschiedene
standardisierte Steuerungsprogramme an — so genannte Applikationsmodule.

Das Applikationsmodul flhrt Sie mit einer anwenderfreundlichen Bedienoberflache
durch die Parametrierung. Sie missen nur noch die Parameter eingeben, die fur lhre
Anwendung erforderlich sind. Das Applikationsmodul erstellt daraus das Steuerungs-
programm und |&dt es in das Gerat. Das MOVIPRO® tibernimmt die komplette Bewe-
gungssteuerung. Somit entlastet das Applikationsmodul die Ubergeordnete Steuerung.

Die Applikationsmodule bieten folgende Vorteile:

» Hohe Funktionalitat

» Anwenderfreundliche Bedienoberflache

» Eingabe nur der fiir die Anwendung notwendigen Parameter

» Geflhrte Parametrierung statt aufwendiger Programmierung

» Keine Programmiererfahrung erforderlich

» Schnelle Einarbeitung, dadurch schnellere Projektierung und Inbetriebnahme

+  Komplette Bewegungssteuerung direkt im MOVIPRO®

Die Applikationsmodule sind ein Bestandteil der Software MOVITOOLS® MotionStudio
und kénnen mit allen MOVIPRO®-ADC genutzt werden.

HINWEIS

Informationen zur Bedienung der Applikationsmodule finden Sie in den Applikations-
Handbiichern von MOVIDRIVE® B. Diese stehen unter www.sew-eurodrive.de als
PDF-Datei zum Download bereit.

2.3.2 Applikationsmodule mit dem Application Configurator

Applikationsmodul
"Transparent”

Applikationsmodul
"“Drehzahlvorgabe”

Fur das MOVIPRO®-ADC stehen folgende Applikationsmodule zur Verfiigung:
+ Transparent

» Drehzahlvorgabe

» Eil- und Schleichgang-Positionierung

» Buspositionierung 6PD

Das Applikationsmodul "Transparent" wird verwendet, wenn die Prozessausgangs-
daten von der Uibergeordneten Steuerung (Master) an den Controller (MOVIPRO®) un-
verandert von diesem an unterlagerte Gerate (integriertes Leistungsteil, externe Hilfs-
achsen etc.) weitergeleitet werden sollen. Das Gleiche gilt fir die Prozessdatenkommu-
nikation in die umgekehrte Richtung. Das Applikationsmodul "Transparent" unterstutzt
alle auf dem integrierten Leistungsteil "PFA-..." laufenden IPOS-Applikationsmodule.

Das Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe" wird fir drehzahlgeregelte Anwendungen
ohne Positionierung verwendet.

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle
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Funktionsumfang 2
Applikationsmodule fur ein parametrierbares Gerat

Applikationsmodul
"Eil- und Schleich-
gang-Positio-
nierung"

Applikationsmodul
"Buspositionie-
rung 6PD"

Das Applikationsmodul "Eil- und Schleichgang-Positionierung" wird fur einfache Positi-
onieranwendungen in der Férdertechnik verwendet.

Die Positionierung erfolgt tGber 2 Initiatoren. Der erste Initiator bestimmt den Umschalt-
zeitpunkt von der schnellen zur langsamen Geschwindigkeit. Der zweite Initiator legt die
Stopp-Position fest.

Fur Anwendungen, die in 2 Richtungen positionieren sollen, werden 4 Initiatoren bend-
tigt.

Das Applikationsmodul "Eil- und Schleichgang-Positionierung" besitzt folgende Funkti-
onalitaten:

» Grafische Oberflache fur die Inbetriebnahme und Parametrierung
— Mit einem Monitor zum Steuern und Beobachten
— Mit einer Online-Hilfe zur Unterstitzung
» Antriebsfunktionalitat Tippen und Eil- und Schleichgang-Positionierung

» Geeignet fir Rollenbahnen, Hub- und Drehtische

Das Applikationsmodul "Buspositionierung 6PD" wird verwendet, wenn variable Positi-
onen mit unterschiedlichen Drehzahlen und Rampen gefahren werden (z. B. Hubwerk).

Die Positionierung erfolgt Gber den angebauten Motorgeber oder optional Uber einen
externen Streckengeber. Dabei wird nur die lineare, absolute Positionierung unterstitzt.
Sie kdnnen unterschiedliche Anwendereinheiten angeben.

Das Applikationsmodul "Buspositionierung 6PD" besitzt folgende Funktionalitaten:
» Variable Einstellungen der folgenden Werte:
— Zielposition
— Geschwindigkeit
— Beschleunigung
— Verzégerung
* Permanente Rickmeldung von:
— Statusmeldungen
— Istgeschwindigkeit
— Istposition
» Antriebsfunktionalitaten:
— Tippen
— Referenzieren
— Positionieren

* Unterstitzung von Motorgeber und optionalem Streckengeber
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2 Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

2.4 IPOS-Applikationsmodule
HINWEIS

@

1 Um die IPOS-Applikationsmodule nutzen zu kénnen, missen Sie mit dem Application
Configurator das Applikationsmodul "Transparent” parametrieren und in die Kommu-
nikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." hochladen.

Sie kdnnen auch alle IPOS-Applikationsmodule nutzen, die auf dem internen Leistungs-
teil "PFA-..." laufen:

» Buspositionierung

» Erweiterte Buspositionierung

* Modulo-Positionierung

+ Tabellenpositionierung

* Restwegpositionierung tUber Bus
*  Automotive AMA0801

241 Buspositionierung
Das IPOS-Applikationsmodul "Buspositionierung" bietet folgende Funktionalitat:
» Variable und uneingeschrankte Anzahl von Zielpositionierungen
» Frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit fur die Positionierfahrt
» Maximale Verfahrstrecke + 32 700 mm

Positioning via HBus

& 2]
PO | 0000h | 0000h < 0000h PO
Pl | 00COh | 0000h | 000Oh Pi
Bus address = 4 - Baud rate = 0 kBaud
PROFIBUS FMS/DP
PO Cmirl wand | Pl Bnalus wiand
| Reseved @D 9PV FIID | AvOPERATON | ) PIIDDD
Jug-JJJJ LnimccmJJJ”‘
Jog+ Limit switch O
Start F ’
free Brake released
Reset fault Taiget position reached
Patameter sat 1 IPOS reference
Integrator 1 Irverter ready
Hak regulation Mokor buming
Enabla/stop
Enable/rapid stop
Controllet inhibit/enable -
PO Setpnint spend FiE; Solpoint spoed
| 0 [rm/s] | 0 [mm/s]
PO Temet position Pid: Sntpoind posifion
| 0w | 0 o)
@ DI0D; /Controller inhdbit [FR- =" 18w
& DIOT: Enable | l
3 §|02Funmt
|03: Reference [
: 104: Limat swatch 000 5000 k |sm
& DIOS: Limit switch COW
[ONine  [PeertoPesr | Saved  |PROFIBUS Fiv D:\..\Projects\Projectidocu_1.BU1 7
1984436491
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Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

2.4.2 Erweiterte Buspositionierung

Das IPOS-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung" bietet folgende Funktiona-

litat:

» Variable Anzahl von Zielpositionierungen

» Die Verfahrgeschwindigkeit fiir die Positionierfahrt sowie die Beschleunigungs- und

Verzoégerungsrampe werden von der SPS variabel vorgegeben.

« Maximale Verfahrstrecke + 262 100 mm

» Der Betrieb mit 4 anstelle von 6 Prozessdaten ist mdglich. Die variable Vorgabe der

Rampenform entfallt in diesem Fall.

[ txtendedpositoning viabus NN
D% an @ elq

=lolx]

Monitor 'Positioning via bus’
v Decoded View |.2, Hexadecimal Wew|

"~ Monitor mode & Control

PO1: Controlword 2

Pl1: Statusword

| 990900 J’|00000_}J0

| TECHNOLOG.OPTION | @ @@ _)OO )9

sais| I U ‘ [ Contr. inhioitienable Limit switch COW |
Ramp 1 Eniableapid stop Lnuwmhm
free
&dterelmad
Jog Mode Tmposﬁmmuad
wm1
Jog + Reset faul hveﬂamdy
Start free Motor turning
P02/3: Setpoint position P12/3: Actual position
fo | el [ 409452 [inc]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
1000 | [1/min] | 0[1/min]
PO5: Start ramp P15: Activ current
f2000 | ms) | 01 %]
PO6: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[ms] 44z
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Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

2.4.3 Modulo-Positionierung

Das IPOS-Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" bietet folgende Funktionalitat:

Feldbusse mit 4 oder 6 Prozessdatenwortern werden unterstitzt.
Vorgabe der Zielpositionen mit 2 Prozessdatenwoértern
Frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit

Bei der Ansteuerung Uber 4 Prozessdatenworter kann zwischen 2 Rampen gewahlt
werden.

Bei Ansteuerung Uber 6 Prozessdatenworter kann die Beschleunigungs- oder Ver-
zdgerungsrampe Uber das Prozessdatenwort 5 oder 6 frei vorgegeben werden.

Bei kraftschlUssiger (= 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.

&# Modulo Pasitionierung = | B S
a|x| & 2o
> Decodierte Anzeige |& Hexadezimale Anzeige]
Eumbnl“ & Manitar ™ Steuerung |
0
a1 4 9990009909 99900080 2/BETRIEE | PSPPI
frei | | RleglersperrefFraig. frei |
Ratnpe FreigaherSchnellstopp frei
FreigabeHatt Fehler
21 & prTE——— Halteregelung Bremse offen
- Irtegrator 1 Zielposition erreicht
Tippen - Patametersatz 1 IPOS Referenz
Tippen + Reset Stérung Umrichter betriehshereit
225" 135 Start  reserviert hdotar dreht
fa " "
ily] 0r]
01 /min] 0 [1/min]
0ms] 0[%]
0 [msz] 0[%]
@@ D00 DIOS
Abbruch Inbetriebnahme
Sirnulator Gespeichert |SBusl
5255769355
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Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

2.4.4 Tabellenpositionierung

Das IPOS-Applikationsmodul "Tabellenpositionierung" bietet folgende Funktionalitat:

» Steuerung Uber Feldbus
+ 32 Tabellenpositionen im Umrichter
» Frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit

W T able positioring

rolaee 9
~Binary inputs basic unit——— ~Binary inputs DIO

' DIOO: /Controller inhibit ! DI0: Mode Low

. DIO: Enable ' DI11: Mode High

' DIDZ Fault Reset bz

' DIOZ: Reference CAM 0 D3 Jog +
) DID4: Limit switch CW ) DI4: Jog -
) DIDS: Limit switch COW ' DI%: Rapid speed ) DOOY: Fault
2 e - _ | DOD2: IPDS referenced
N D7 __) DO17: Pasilion reached
No. [Pasition [mm | Ramp [¢] Speed [pm] il
o
1. |500 2 2000
2 1000 24 1500
3 1500 34 1000
4 2000 02 2500
5 2500 08 1000
-3 3000 1 1000
7 3500 09 2000
8 |4000 1 3000 hd|
| 01 g3s5eTA l
HEMANER
l-e::m |4nm fo lmn |m bR

x Cancel I Fankward |

[ONEne  [PeertoPeer | Saved 8 [
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Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

2.4.5 Restwegpositionierung

Das IPOS-Applikationsmodul "Restwegpositionierung" bietet folgende Funktionalitat:

Variable und uneingeschrankte Anzahl von Zielpositionierungen

Frei wahlbare Verfahrgeschwindigkeit (bei linearen Positionierrampen sind Ande-
rungen wahrend der Fahrt moglich)

Maximale Verfahrstrecke + 32 700 m

c-ensor based poﬂtmnmq vla bsus

IEEEECE

Monitor of sensor based positioning

PO> | 0000h + 0000h + 0000h PO
@< | 01020 0000h § FBBSh dPI=
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& Hlonitor mode € Control Send PA |
P - Conirol word . Blntus wond
(09900000 | 000@@@@@ I IEEEERERE )
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Ramp'1 |_'_|
End:h!rmdm Limit switch Cw
Error

Hdragdatnn Brake released

Integrator 1 T arget position 1eached
Parameter set 1 IPOS reference
Jog+ Reset fault Inverter ready
Stat free Fault material sensor
POZ; Setpoind speed FI2. Seipoint speed
| 0 [1/min] | 0 [1/min)

PO3: Tangel posikion FI3. Selpoinl posion

-1101 [mm]

[7277 [aDOR: 0 | changed  [INTERBUS | 4
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Funktionsumfang
IPOS-Applikationsmodule

24.6 Automotive AMA0801
Das IPOS-Applikationsmodul "Automotive AMA0801" bietet folgende Funktionalitat:

Mit dem Applikationsmodul "Automotive AMAQO801" kénnen Heber, Férderanlagen
und Maschinen realisiert werden, deren Antriebe zeitweise oder stdndig winkelsyn-
chron zueinander fahren missen.

» Das Applikationsmodul "Automotive AMA0801" verfligt Giber eine umschaltbare Pro-
zessdaten-Schnittstelle. Wahlweise kann die Sollwertvorgabe variabel oder binar er-
folgen.

= i el KOM T ( Bt
n -r?:thmmﬂm 5 o e e
3

a M
20000000 000000 0D |
) A0 s 00000000 DOODOOUD
P Fleserviet 00000000 Q0000000 |
P Synchuonnftest ¥ A0 e ! I by

uld Fuieli B, petneen

[ e 1N

" [ Ovevs Gisthashatue
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(‘@ Inbetriebnahme

@ Checkliste fur die Inbetriebnahme

3 Inbetriebnahme
3.1 Checkliste fiir die Inbetriebnahme

Folgende Darstellung gibt einen Uberblick Uber die Inbetriebnahme des MOVIPRO®
und verweist auf die beschreibenden Kapitel und die mitgeltenden Dokumentationen:

Motor installieren — Informationen finden Sie in der Betriebsan-
leitung des Motors.

[l

MOVIPRO® installieren — Informationen finden Sie in der Betriebsan-

[2]
leitung MOVIPRO®-ADC.

MOVIPRO® parametrieren — Informationen finden Sie im Kapitel "Para-

[3]
metrierung des MOVIPRO®" (Seite 46)

[4] Applikationsparameter — Optimieren Sie die MOVIPRO®-Parameter
anpassen entsprechend lhrer Applikation.
[5] Feldbus konfigurieren — Informationen finden Sie in den nachfol-

genden Kapiteln.

PITTTIA Geratedaten auf der SD-  — Informationen finden Sie im Kapitel "Gerate-
|gloloo

ariioni Speicherkarte sichern daten sichern" (Seite 83).

oolonol
ioliool
ooioi

[6]

N Y el ale
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Installationshinweise
Allgemeine Hinweise

4 Installationshinweise

i

HINWEIS

Die Beschreibung der Montage und Installation des MOVIPRO® finden Sie in der Be-
triebsanleitung "MOVIPRO®-ADC".

4.1 Allgemeine Hinweise

411 Buskabel schirmen und verlegen

ACHTUNG!

Bei Erdpotenzial-Schwankungen Gefahr von flieBendem Ausgleichsstrom durch
falsche Art, Schirmung und / oder Verlegung der Buskabel

Mégliche Sachschaden

Bei Erdpotenzial-Schwankungen kann Uber den beidseitig angeschlossenen und
mit dem Erdpotenzial (PE) verbundenen Schirm ein Ausgleichsstrom flieRen. Sor-
gen Sie in diesem Fall fir einen ausreichenden Potenzialausgleich gemaf den ein-
schlagigen VDE-Bestimmungen.

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

Eine fachgerechte Schirmung des Buskabels dampft die elektrischen Einstreuungen,
die in industrieller Umgebung auftreten kénnen. Mit den folgenden MaRnahmen
erreichen Sie die besten Schirmungseigenschaften:

Ziehen Sie die Befestigungsschrauben von Steckern, Modulen und Potenzial-
ausgleichs-Leitungen handfest an.

Verwenden Sie ausschliellich Stecker mit Metallgehduse oder metallisiertem
Gehéuse.

Schlieflen Sie die Schirmung im Stecker grof¥flachig an.
Legen Sie die Schirmung des Buskabels beidseitig auf.

Verlegen Sie die Signal- und Buskabel nicht parallel zu Leistungskabeln
(Motorzuleitungen), sondern méglichst in getrennten Kabelkanalen.

Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen.

Fihren Sie Signalkabel und den zugehdrigen Potenzialausgleich in geringem
Abstand zueinander auf kurzestem Weg.

Vermeiden Sie die Verlangerung von Buskabeln Uber Steckverbinder.

Fihren Sie die Buskabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang.

41.2 TCP/IP-Adressierung und Subnetze
Einleitung Adresseinstellungen des IP-Protokolls werden Gber folgende Parameter vorgenommen:

MAC-Adresse
IP-Adresse
Subnetzmaske
Standard-Gateway

Zur korrekten Einstellung dieser Parameter werden in diesem Kapitel die
Adressierungsmechanismen und die Unterteilung der IP-Netzwerke in Subnetze
erlautert.
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Allgemeine Hinweise

MAC-Adresse

IP-Adresse (IPv4)

Netzwerkklassen

Basis fur alle Adresseinstellungen ist die MAC-Adresse (Media Access Controller). Die
MAC-Adresse eines Ethernet-Gerates ist ein weltweit einmalig vergebener 6-Byte-Wert
(48 Bit). SEW-Ethernet-Gerate haben die MAC-Adresse 00-0F-69-xx-xx-xx. Die
MAC-Adresse ist fur groRere Netzwerke schlecht handhabbar. Daher werden frei
zuweisbare IP-Adressen verwendet.

Die IP-Adresse (IPv4) ist ein 32-Bit-Wert, der eindeutig einen Teilnehmer im Netzwerk
identifiziert. Die IP-Adresse wird durch 4 Dezimalzahlen dargestellt, die durch Punkte
voneinander getrennt sind.

Beispiel: 192.168.10.4

Jede Dezimalzahl steht fir 1 Byte (= 8 Bit) der Adresse und kann auch binar dargestellt
werden (siehe folgende Tabelle).

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
11000000 . 1 10101000 .| 00001010 .| 00000100

Die IP-Adresse besteht aus einer Netzwerkadresse und einer Teilnehmeradresse
(siehe folgende Tabelle).

Netzwerkadresse Teilnehmeradresse
192.168.10 4

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

Teilnehmeradressen, die nur aus Nullen oder Einsen (binar) bestehen, sind nicht
zulassig, da sie fur das Netzwerk an sich oder fir eine Broadcastadresse stehen.

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

Wertebereich andi
Netzwerkklasse Voll.sta.ndnge Netzwerkadresse Bedeutung

Byte 1 (Beispiel)

0-127 A 10.1.22.3 10 = Netzwerkadresse
1.22.3 = Teilnehmeradresse

128 — 191 B 172.16.52.4 172.16 = Netzwerkadresse
52.4 = Teilnehmeradresse

192 — 223 C 192.168.10.4 192.168.10 = Netzwerkadresse
4 = Teilnehmeradresse

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

Standard-Gateway

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.

Beispiel: 255.255.255.128

Jede Dezimalzahl steht flir 1 Byte (= 8 Bit) der Subnetzmaske und kann auch binar
dargestellt werden (siehe folgende Tabelle).

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
11111111 111 1M1 .| 10000000

Wenn Sie die IP-Adresse und die Subnetzmaske untereinander schreiben, sehen Sie,
dass in der Binardarstellung der Subnetzmaske alle Einsen den Anteil der Netzwerk-
adresse festlegen und alle Nullen die Teilnehmeradresse kennzeichnen (siehe folgende
Tabelle).

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
dezimal 192 . 168 . 110 . 1129
IP-Adresse
binar 11000000 . | 10101000 . | 00001010 .1 10000001
dezimal 255 . | 255 . | 255 . 1128
Subnetzmaske
binar 11111111 AR M1 . | 10000000

Das Klasse-C-Netzwerk mit der Adresse 192.168.10. wird durch die Subnetzmaske
255.255.255.128 weiter unterteilt. Es entstehen 2 Netzwerke mit den Adressen
192.168.10.0 und 192.168.10.128.

Die zulassigen Teilnehmeradressen in den beiden Netzwerken lauten:
* 192.168.10.1 ... 192.168.10.126
+ 192.168.10.129 ... 192.168.10.254

Die Netzwerkteilnehmer bestimmen durch die logische UND-Verknipfung von
IP-Adresse und Subnetzmaske, ob sich ein Kommunikationspartner im eigenen Netz-
werk oder in einem anderen Netzwerk befindet. Ist der Kommunikationspartner in einem
anderen Netzwerk, wird das Standard-Gateway zur Weiterleitung der Daten ange-
sprochen.

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: 192.168.10.1

Das Standard-Gateway stellt die Verbindung zu anderen Netzwerken her. So kann ein
Netzwerkteilnehmer der einen anderen Teilnehmer ansprechen will, die IP-Adresse mit
der Subnetzmaske logisch UND-verknipfen und so entscheiden, ob sich der gesuchte
Teilnehmer im eigenen Netzwerk befindet. Ist dies nicht der Fall, spricht er das
Standard-Gateway (Router) an, das sich im eigenen Netzwerk befinden muss. Das
Standard-Gateway Ubernimmt dann die Weitervermittiung der Datenpakete.
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4.1.3 IP-Adressparameter einstellen

Erstinbetrieb- Im Auslieferungszustand haben alle SEW-Controller folgende IP-Adressparameter:
nahme
Ethernet-Service-Schnittstelle
Standard-IP-Adresse Subnetzmaske
192.168.10.4 255.255.255.0

Anderung der IP-Adressparameter nach erfolgter Erstinbetriebnahme

HINWEIS

i Bei PROFINET-IO-Geraten erfolgt die Zuweisung der IP-Adresse Uber das Enginee-
ring-System des |O-Controllers. Das Einstellen der IP-Adresse mit MOVITOOLS®
MotionStudio ist in diesem Fall nicht zwingend erforderlich.

Wenn der SEW-Controller mit einer giiltigen IP-Adresse gestartet wurde, kénnen Sie
sowohl Uber den Ethernet-Feldbusanschluss als auch Uber die Ethernet-Service-
Schnittstelle auf die IP-Adressparameter zugreifen.

Sie kdnnen die IP-Adressparameter der PROFINET-Schnittstelle folgendermalen an-
dern:

« mit der Software MOVITOOLS® MotionStudio
*  mit dem SEW-Address-Editor

Wenn ein DHCP-Server der Feldbusschnittstelle des SEW-Controllers die IP-Adresspa-
rameter zugeteilt hat, kbnnen Sie diese nur andern, indem Sie die Einstellungen des
DHCP-Servers anpassen.

Die oben genannten Méglichkeiten zur Anderung der IP-Adressparameter werden nur
dann wirksam, wenn die Versorgungsspannung (inklusive DC-24-V) aus- und wieder
eingeschaltet wird.

Die Art der IP-Adresszuweisung konnen Sie im MOVITOOLS® MotionStudio im Para-
meterbaum des Controllers im Parameter DHCP Startup Control einstellen.

» Einstellung "Gespeicherte IP-Parameter”
Die gespeicherten IP-Adressparameter werden verwendet.
» Einstellung "DHCP"

Die IP-Adressparameter werden von einem DHCP-Server angefordert.

SEW Address Edi- Um auf die IP-Einstellungen der Feldbusschnittstelle des SEW-Controllers zuzugreifen,
tor ohne dass die Ethernet-Einstellungen von PC und SEW-Controller zueinander passen
mussen, kann auch der SEW Address Editor verwendet werden.

Mit dem Address Editor in MOVITOOLS® MotionStudio kénnen die IP-Einstellungen
aller SEW-Gerate im lokalen Subnetz angezeigt und eingestellt werden. Weitere Infor-
mationen finden Sie im Kapitel "Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio".

* An einer sich im Betrieb befindlichen Installation kénnen so die erforderlichen Ein-
stellungen fiir den PC ermittelt werden, um einen Zugriff mit den erforderlichen Dia-
gnose- und Engineering-Tools Uber Ethernet zu ermoglichen.

 Bei einer Geréate-Inbetriebnahme kann so ohne Anderung von Netzwerkverbin-
dungen oder PC-Einstellungen die Zuweisung der IP-Einstellungen fiir die Feldbus-
schnittstelle des SEW-Controllers erfolgen.
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4.2 Feldbusanschluss
4.2.1 Der integrierte Ethernet-Switch

Auto-Crossing

Autonegotiation

Mit dem integrierten Ethernet-Switch kénnen Sie die aus der Feldbustechnik vertrauten
Linientopologien realisieren. Selbstverstandlich sind auch andere Bustopologien wie
Stern oder Baum mdoglich. Ringtopologien werden nicht unterstiitzt.

HINWEIS

Die Anzahl der in Linie geschalteten Industrial Ethernet Switches beeinflusst die Tele-
grammlaufzeit. Durchlauft ein Telegramm die Gerate, so wird die Telegrammlaufzeit
durch die Funktion Store & Forward des Ethernet-Switch verzogert:

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

Das bedeutet, je mehr Gerate durchlaufen werden miissen, desto héher ist die Tele-
grammlaufzeit.

Die beiden nach aufden gefiihrten Ports des Ethernet-Switches besitzen Auto-Crossing-
Funktionalitat. Das heifdt, Sie kdnnen sowohl Patch- als auch Cross-Over-Kabel fur die
Verbindung 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 EtherNet-
Anschaltung unterstutzen hierfir Autonegotiation-Funktionalitédt und arbeiten wahlweise
mit einer Baudrate von 100 Mbit oder 10 Mbit im Vollduplex- oder im Halbduplex-
Modus.
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Feldbusanschluss

4.2.2 Ethernet-Feldbus X4232_11 und X4232_12 (RJ45)
Verwenden Sie vorkonfektionierte, geschirmte RJ45-Steckverbinder nach IEC 11801

Ausgabe 2.0, Kategorie 5.

Funktion

Ethernet-Feldbus-Schnittstelle

Anschlussart

Push-Pull RJ45
Anschlussbild

1

I
e

2354433675

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
ACHTUNG!

Nichteinrasten der RJ45-Patchkabel ohne Push-Pull-Steckergehduse.

Beschadigung des Push-Pull-RJ45-Anschlusses.

* Verwenden Sie ausschliellich Push-Pull-RJ45-Gegenstecker gemall IEC PAS
61076-3-117.

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle




Installationshinweise
Feldbusanschluss

4.2.3 Ethernet-Feldbus X4233_11 und X4233_12 (M12)

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

Ethernet-Feldbus-Schnittstelle 4-polig

Anschlussart

M12, 4-polig, female, D-codiert
Anschlussbild

2464600971

Belegung

Nr. Name Funktion

1 TX+ Sendeleitung (+)

2 RX+ Empfangsleitung (+)

3 TX- Sendeleitung (-)

4 RX- Empfangsleitung (-)

5 res. reserviert

4.2.4 Ethernet-Feldbus X4234_11 und X4234_12 (SCRJ)

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:
Funktion

Ethernet-Feldbus-Schnittstelle SCRJ / POF

Anschlussart

Push-Pull SCRJ

Anschlussbild

r="=1
1 O C 2
= =]
3419100299

Belegung

Nr. Name Funktion

1 Tx Sendeleitung (POF)

2 Rx Empfangsleitung (POF)
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4.2.5 Verbindung MOVIPRO® - Ethernet

Zum Anschluss des MOVIPRO® an das Ethernet-Netzwerk verbinden Sie eine der fol-
genden Ethernet-Schnittstellen mit einer geschirmten Twisted-Pair-Leitung nach Kate-
gorie 5, Klasse D gemaR IEC 11801 Ausgabe 2.0 mit den anderen Netzwerkteilneh-
mern:

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

Fir die folgenden POF-Feldbusanschlisse verwenden Sie geeignete POF-Lichtwellen-
leiter:

+ X4234_11 ( Push-Pull SCRJ)
* X4234_12 ( Push-Pull SCRJ)

Der integrierte Switch unterstiitzt Sie bei der Realisierung einer Linientopologie und bie-
tet Auto-Crossing-Funktionalitat.

HINWEIS

Gemal IEC 802.3 betragt die maximale Leitungslange fur 10/100-MBaud-Ethernet
(10BaseT / 100BaseT) zwischen 2 Netzwerkteilnehmern 100 m.

e
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Uber MOVITOOLS® MotionStudio — ~

5 Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

5.1  Uber MOVITOOLS® MotionStudio
5.1.1 Aufgaben

Das Software-Paket bietet Innen Durchgangigkeit beim Ausfuhren der folgenden Aufga-
ben:

+  Kommunikation zu Geraten aufbauen

* Funktionen mit den Geraten ausflihren

5.1.2 Funktionsprinzip

Uberblick Die folgende Darstellung zeigt Ihnen das Funktionsprinzip des Software-Pakets
MOVITOOLS® MotionStudio.

Beachten Sie, dass diese Darstellung lediglich die logischen Kommunikationsbezie-
hungen zeigt und nicht die Hardwareverbindungen.

Anlagensteuerung

mTrr
Anlagenebene SPS |}
l
|
Systemsteuerung
Systemebene (1]
:§} Funktionen Tools SEW-Communication-Server
53 SBus Profibus | Ethernet [=
% Parametrieung Seriell S7-MPI -

Q Inbetriebnahme T~ \ & \

= > 2
LL‘SJ Visualisierung u. Diag.
1 . E3 L 3
" - Programmierung
[4]
Eeratesteuerung AN ¢
eldebene
E‘Firmware l E‘Firmware | E‘Firmware |

Geréte

1194152459

[1] Kommunikationskanal zu Feldbus oder Industrial Ethernet

[2] Software-Paket MOVITOOLS® MotionStudio mit integriertem SEW-Communication-Server
[3] Kommunikation zwischen Teilnehmern am Feldbus oder Industrial Ethernet

[4] Kommunikationskanal Uber Schnittstellenumsetzer zum SBus (CAN) oder seriell

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle

29



30

~ /é Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

~ ~  Uber MOVITOOLS® MotionStudio

Engineering liber
Schnittstellenum-
setzer

Kommunikation zu
Geréten aufbauen

Funktionen mit den
Geréten ausfiihren

Wenn lhre Gerate als Kommunikationsoption "SBus" oder "Seriell" unterstiitzen, kon-
nen Sie fir das Engineering einen geeigneten Schnittstellenumsetzer einsetzen.

Der Schnittstellenumsetzer ist eine zusatzliche Hardware, die Sie Uber
SEW-EURODRIVE beziehen kdénnen. Sie verbinden damit Ihren Engineering-PC mit
der entsprechenden Kommunikationsoption des Gerats.

Welche Art von Schnittstellenumsetzer Sie bendtigen, hangt von den Kommunikations-
optionen des betreffenden Gerats ab.

Zum Einrichten der Kommunikation zu den Geraten ist im Software-Paket
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 gleichzei-
tig betreiben.

MOVITOOLS® MotionStudio unterstiitzt die folgenden Arten von Kommunikations-
kanalen:

» Seriell (RS485) iber Schnittstellenumsetzer

» Systembus (SBus) Uber Schnittstellenumsetzer
» Ethernet

« EtherCAT®

* Feldbus (PROFIBUS DP/DP-V1)

» Tool Calling Interface

Abhéngig von dem Gerat und seinen Kommunikationsoptionen steht Ihnen von diesen
Kommunikationskanalen eine Auswahl zur Verfligung.

Das Software-Paket bietet Ihnen Durchgangigkeit beim Ausfiihren der folgenden Funk-
tionen:

» Parametrierung (zum Beispiel im Parameterbaum des Gerats)
* Inbetriebnahme

» Visualisierung und Diagnose

* Programmierung

Um die Funktionen mit den Geraten auszufiihren, sind im Software-Paket
MOVITOOLS® MotionStudio die folgenden Grundkomponenten integriert:

*  MotionStudio
« MOVITOOLS®

MOVITOOLS® MotionStudio bietet fur jeden Gerétetyp und dessen Funktionen die pas-
senden Tools an.

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle




/

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio >\ -

Erste Schritte — o

Aufrufschnittstelle TCI (Tool Calling Interface) ist eine standardisierte Aufrufschnittstelle nach den Spezifi-
TCI kationen der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. (PNO).

MOVITOOLS® MotionStudio (ab Version 5.60) unterstltzt TCI fir alle Gerate mit den
folgenden Kommunikationsoptionen:

+ PROFIBUS DP-V1
+ PROFINET IO

Voraussetzung ist, dass diese Gerate in der Projektierungs-Software SIMATIC Manager
(aus dem STEP 7-Software-Paket der Fa. Siemens) projektiert wurden.

Die projektierten Gerate kdénnen Sie in dem Tool "HW Konfig" markieren und
MOVITOOLS® MotionStudio als sogenanntes "Device-Tool" aufrufen.

5.2 Erste Schritte

5.2.1 Software starten und Projekt anlegen

Um MOVITOOLS® MotionStudio zu starten und ein Projekt anzulegen, gehen Sie fol-
gendermalden vor:

1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio aus dem Startmeni von Windows unter
dem folgenden Menlpunkt:

[Start] / [Alle Programme] / [SEW]/ [MOVITOOLS-MotionStudio] / [MOVITOOLS-
MotionStudio]

2. Legen Sie ein Projekt mit Namen und Speicherort an.

5.2.2 Kommunikation aufbauen und Netzwerk scannen

Um mit MOVITOOLS® MotionStudio eine Kommunikation aufzubauen und Ihr Netzwerk
zu scannen, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Richten Sie einen Kommunikationskanal ein, um mit Ihren Geraten zu kommunizie-
ren.

Detaillierte Angaben, um einen Kommunikationskanal zu konfigurieren und zu der
betreffenden Kommunikationsart finden Sie in dem Abschnitt "Kommunikation tber

2. Scannen Sie lhr Netzwerk (Gerate-Scan). Betdtigen Sie dazu die Schaltflache
[Netzwerk-Scan starten] [1] in der Symbolleiste.

DE-EB B 4 + X l_fSc‘an

(1]

9007200387461515
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5.2.3 Gerite konfigurieren
Um ein Gerat zu konfigurieren, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Markieren Sie das Gerét (i. d. R. das Leistungsteil [1]) in der Netzwerksicht.

2. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmenii, um die Tools zum Konfigu-
rieren des Gerats anzuzeigen.

E| Metzwerk
E| 'L-l Ethemet
E@ PMIC-10.3.71.125; MTS
E}uﬁjlmem

[1]79 1. MTS : Vergleich

Inbetriebnahme

-

BE Parameterbaum

-

Programmierung «#  Handbetrieb

Diagnose r
MOVITOOLS 3
|
0 Komponente verwalten (Default - Leistungsteil) — »
Eigenschaften...

2446350859

In dem Beispiel wird das Kontextmeni mit den Tools fiir ein MOVIFIT®-Gerat ge-
zeigt. Der Verbindungsmodus ist "Online" und das Gerat wurde in der Netzwerksicht

gescannt.
3. Wahlen Sie das Tool (zum Beispiel "Parameterbaum”), um das Gerat zu konfigurie-
ren.
Q Toolstart-Seite f!,:E Parameterbaum [Default - Leistungsteil (MTS. AR 5-503)]
=
2. || | =428 MOVIFIT® SC-Parameter
|z % 0.. Anzeigewerte
sl - e-E8 1. Solwerte/Integratoren
% 2.. Netzversorgung
Fr &-E3 3. Motoparameter

@ &.. Klemmenbelegung
B % 7.. Steuefunktionen
M-8 8. Gerdtefunktionen

2446355211
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5.3
5.3.1

Verbindungsmodus

Uberblick

MOVITOOLS® MotionStudio unterscheidet zwischen den Verbindungsmodi "Online"
und "Offline". Den Verbindungsmodus bestimmen Sie selbst. Abhangig von dem ge-
wahlten Verbindungsmodus werden lhnen Offline-Tools oder Online-Tools geratespezi-
fisch angeboten.

Die folgende Darstellung beschreibt die beiden Arten von Tools:

(1 [2] [3]

Offline-Tool |

Online-Tool |

[4]

9007200497934219
[1] Festplatte des Engineering-PCs
[2] Arbeitsspeicher des Engineering-PCs
[3] Engineering-PC
[4] Gerat
Tools Beschreibung
Offline- Anderungen mit Offline-Tools wirken sich zunéchst "NUR"auf den Arbeitsspeicher [2] aus.
Tools +  Speichern Sie Ihr Projekt, damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
ring-PCs [3] gesichert werden.
* Wenn Sie die Anderungen auch auf lhr Gerat [4] Ubertragen méchten, fiihren Sie die
Funktion "Herunterladen (PC->Gerat)" aus,
Online- Anderung mit Online-Tools wirken sich zunéchst "NUR" auf das Gerat [4] aus.
Tools +  Wenn Sie diese Anderungen in den Arbeitsspeicher [2] (ibertragen mdchten, fiihren Sie

die Funktion "Hochladen (Gerét->PC") aus,
» Speichern Sie |hr Projekt, damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Enginee-
ring-PCs [3] gesichert werden.
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HINWEIS

+ Der Verbindungsmodus "Online" ist KEINE Rickmeldung, dass Sie gerade mit
dem Gerat verbunden sind, oder dass das Gerat kommunikationsbereit ist. Wenn
Sie diese Rickmeldung brauchen, beachten Sie den Abschnitt "Zyklischen Er-
reichbarkeitstest einstellen” in der Online-Hilfe (oder im Handbuch) von
MOVITOOLS® MotionStudio.

+ Die Befehle der Projektverwaltung (zum Beispiel "Herunterladen", "Hochladen
etc.), der Online-Geratestatus, sowie der "Gerate-Scan", arbeiten unabhangig von
dem eingestellten Verbindungsmodus.

«  MOVITOOLS® MotionStudio startet in dem Verbindungsmodus, den Sie vor dem
Schliel3en eingestellt hatten.

jude

5.3.2 Verbindungsmodus (Online oder Offline) einstellen
Um den Verbindungsmodus einzustellen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:

* "zum Online-Modus wechseln" [1], fir Funktionen (Online-Tools), die sich direkt
auf das Gerat auswirken sollen.

+ "zum Offline-Modus wechseln" [2], flir Funktionen (Offline-Tools), die sich auf Ihr
Projekt auswirken sollen.

DE-E & ‘ ‘ + + X | [FScan

11 2
9007200389198219

[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"
[2] Symbol "zum Offline-Modus wechseln"

2. Markieren Sie den Gerateknoten

3. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeni, um die Tools zum Konfigu-
rieren des Gerats anzuzeigen.
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5.4 Kommunikation liber Ethernet
5.41 Direkte Kommunikation
Uberblick Die Darstellung zeigt das Netzwerk bei einer direkten Kommunikation Gber Ethernet:
[2]
[3]
ETHERNET|
[4]
| |
1193501835
[1] PC mit Ethernet-TCP/IP-Schnittstelle
[2] Ethernet-TCP/IP-Verbindung
[3] Switch
[4] Gerate (beispielhaft) mit Ethernet-Schnittstellen
Funktion Die Parameteranfragen von MOVITOOLS® MotionStudio werden von einem PC [1] mit

Ethernet-TCP/IP-Schnittstelle liber das Ethernet [2] an einen Switch [3] geleitet.

Von dem Switch [3] werden die Parameteranfragen direkt an die Ethernet-Schnittstellen
der Gerate [4] weitergeleitet.
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5.4.2 Address Editor

Uberblick

Address Editor
starten

Der Address Editor ist ein kostenloses Software-Tool der
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG.
Es steht Ihnen nach der Installation der Engineering-Software

"MOVITOOLS® MotionStudio" zur Verfligung, wird aber unabhangig davon genutzt.

Sie benutzen den Address Editor, um eine Kommunikation lhrer Gerate Uber Ethernet
aufzubauen und die Gerate zu adressieren.

Wenn Sie die Ethernet-Schnittstelle Ihres Engineering-PCs mithilfe eines Patch-Kabels
mit dem Ethernet verbinden, findet der Address Editor alle Ethernet-Teilnehmer in dem
angeschlossenem Netzwerksegment (lokales Netz).

Anders als mit "MOVITOOLS® MotionStudio” ist es nicht notwendig die IP-Adresse des
Engineering-PCs auf das lokale Netz einzustellen.

Damit ist der Address Editor eine sinnvolle Erganzung zu
"MOVITOOLS® MotionStudio".

Wenn Sie einem bestehenden Netzwerk weitere Ethernet-Teilnehmer hinzugeflgt ha-
ben, gehen Sie folgendermalen vor:

* Address Editor starten
* Ethernet-Teilnehmer suchen

Nachdem Sie die hinzugefugten Ethernet-Teilnehmer gefunden haben, fahren Sie fort
mit einer, der beiden folgenden Moglichkeiten:

» Gefundene Ethernet-Teilnehmer passend zum Netz einstellen (adressieren)

» Engineering-PC passend zum Netz einstellen (adressieren)

Sie kénnen den Address Editor direkt nach der Installation des
MOVITOOLS® MotionStudio nutzen.

Um den Address Editor zu starten, gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Beenden Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

2. Starten Sie den Address Editor aus dem Startmenl von Windows unter dem fol-
genden MenUpunkt:

[Start] / [Alle Programme] / [SEW] / MOVITOOLS MotionStudio] / [Address Editor]
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Ethernet-Teilneh-
mer suchen

Mit dem Address Editor kdnnen Sie Ethernet-Teilnehmer in einem Netzwerk suchen.
Sie kdnnen damit insbesondere auch neu hinzugekommene Ethernet-Teilnehmer fin-
den. Dariliber hinaus hilft Innen der Address Editor die Ethernet-Schnittstelle der gefun-
denen Ethernet-Teilnehmer zu lokalisieren.

Um Ethernet-Teilnehmer zu suchen und die Hardware zu lokalisieren, gehen Sie folgen-
dermalen vor:

1. Wahlen Sie fur Gerat und PC als Schnittstelle "Ethernet". Klicken Sie dazu auf das
entsprechende Optionsfeld im unteren Teil des Fensters.

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter], um lhre Auswahl zu bestatigen und zum
nachsten Dialog zu kommen.

3. Warten Sie bis der Netzwerk-Scan automatisch startet. Die Default-Einstellung fur
die Wartezeit (Scan-Timeout) betragt 3s [2]

Hinweis: Wenn nach dem Netzwerk-Scan keine Gerate gefunden werden, kann das
an einer mangelhaften Verkabelung liegen, oder dass Sie mehrere Netzwerkkarten
in lhrem PC eingebaut (aktiviert) haben.

Gehen Sie in diesem Fall folgendermalen vor:

» Wabhlen Sie die gewiinschte Karte aus. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf
das Symbol "Netzwerkkarte selektieren” [3].

» Starten Sie den Netzwerk-Scan manuell. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste
auf das Symbol "Netzwerk-Scan starten" [1].

[1] PR 1¥ Scan Timeout [s] 3 E# Address ChangeTimeout [s] 5 E=] select network card =— [3]
[2] \.n'ﬁl:llruﬁnn ‘ 4
4
1
1
Unit Communication parameters 1
.
i
']
AN
4 0K 4
]
[4] MaC D 00-0F-89-FF-FF-EE IP address 1037113 |
Signature  dfs21b-gateway 1 Subnetwork, mazk 205, 255.252.0 3
Type Gatewap DFSZ1R Standard Gateway 10.3.88.1 L
@ Locate {
s e
9007200768267787

[1] Symbol "Netzwerk-Scan starten"
[2] Eingabefeld "Scan-Timeout"

[3] Symbol "Netzwerkkarte selektieren”
[4] Kontrollfeld "Lokalisieren”

Als Ergebnis wird die aktuelle Adressierung aller Ethernet-Teilnehmer in dem ange-
schlossenen Netzwerk aufgelistet.

4. Um einen Ethernet-Teilnehmer zu lokalisieren, markieren Sie das Kontrollfeld "Loka-
lisieren" [4].

Als Ergebnis blinkt die LED link/act der ersten Ethernet-Schnittstelle des betref-
fenden Ethernet-Teilnehmers grin.
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Gefundene Ether- Um die gefundenen Ethernet-Teilnehmer passend zum Netz einzustellen (zu adressie-
net-Teilnehmer ren), gehen Sie folgendermalen vor:

passend zum Neiz 1. Doppelklicken Sie in den Fensterbereich "Kommunikationsparameter" des betref-

einstellen (adres- fenden Gerats [1].
sieren)

|P address I . 3.71.151
Subnetwork mask 285, 285, 252, © 1]
Standard Gateway I 10. 3.68. 1

[2
9007200786544907

[1] Fensterbereich "Kommunikationsparameter"
[2] Schaltflache "Download"

Sie kdnnen nun folgende Einstellungen andern:

» |P-Adresse des Ethernet-Teilnehmers

» IP-Adresse der Subnetzmaske

* |P-Adresse des Standard-Gateways

+ DHCP-Startup-Konfiguration (falls das Gerat dies unterstutzt)

2. Ubertragen Sie die Anderungen der Adressierung zu dem Ethernet-Teilnehmer. Kli-
cken Sie dazu auf die Schaltflache [Download] [2].

3. Schalten Sie das Gerat aus und anschlielRend wieder ein, damit die geadnderten Ein-
stellung wirksam werden.
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Engineering-PC Um den Engineering-PC passend zum Netz einzustellen (zu adressieren), gehen Sie
passend zum Netz  folgendermalen vor:
e{nstellen (adres- 1. Wahlen Sie in der Systemsteuerung von Windows "Netzwerk- und Internet" ("Netz-
sieren) werk und Freigabecenter" in der klassischen Ansicht).
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Netzwerkverbindung verwalten].
Alle vorhandenen Netzwerkverbindungen werden aufgelistet.
3. Markieren Sie die betreffende Netzwerkverbindung und wahlen Sie im Kontextmenu

den Mentpunkt [Eigenschaften].

4. Markieren Sie das Internetprotokoll "IPv4".

5. Klicken Sie auf die Schaltflache [Eigenschaften].

6. Tragen Sie fir die Subnetzmaske und das Standard-Gateway die gleichen

IP-Adressen ein, wie bei den anderen Ethernet-Teilnehmern in diesem lokalen Netz.

. Tragen Sie fir den Engineering-PC eine IP-Adresse ein, die folgende Bedingungen

erflllt:

* In den Blocken, die das Netzwerk definieren, muss der Adressteil fur den
Engineering-PC der gleiche sein, wie fur die anderen Ethernet-Teilnehmer.

* In den Blécken, die den Teilnehmer definieren, muss sich der Adressteil fur den
Engineering-PC von den anderen Teilnehmern unterscheiden.

+ Im letzten Block durfen die Werte "0", "4", "127" und "255" nicht vergeben werden.

HINWEIS: In der IP-Adresse der Subnetzmaske (zum Beispiel 255.255.255.0)
haben die Werte in den Blécken die folgende Bedeutung:

— "255", definiert die Adresse des Netzwerks, in dem sich die Teilnehmer befin-
den.

— "0", definiert die Adresse des eigentlichen Teilnehmers, um ihn von anderen
zu unterscheiden.

8. Bestatigen Sie mit [OK].
9. Klicken Sie erneut [OK] zum Beenden des Dialogs.
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5.4.3 Kommunikationskanal iiber Ethernet konfigurieren

Um einen Kommunikationskanal fur Ethernet zu konfigurieren, gehen Sie folgenderma-
Ren vor:

1. Klicken Sie auf das Symbol "Kommunikationsanschlisse konfigurieren" [1] in der
Symbolleiste.

DE-E © , - + X | [ scan ‘

(1]

9007200388082827
[1] Symbol "Kommunikationsanschlisse konfigurieren"

Das Fenster "Kommunikationsanschlisse konfigurieren" wird geoéffnet.

Kommunikationsanschliisse konfigurieren Iﬁ
52
] W Aktivieren
[ 1 Ethercat aktivieren: Nein o
| Ethemet =] SMLP akiivieren: Ja ;
— Bearbeiten... ——[3]
Seriell
(] SBus
™ Adtivi
Pt % Aktivieren
S N ] [ e . f" PP e~ ru
18014399653863307

[11 Auswahlliste "Kommunikationsart"
[2] Kontrollfeld "Aktiviert"
[3] Schaltflache [Bearbeiten...]

2. Wahlen Sie aus der Auswahlliste [1] die Kommunikationsart "Ethernet"

In dem Beispiel ist der 1. Kommunikationskanal mit der Kommunikationsart "Ether-
net" aktiviert [2].

3. Betatigen Sie die Schaltflache [Bearbeiten] [3] im rechten Teil des Fensters.
Als Ergebnis werden die Einstellungen der Kommunikationsart "Ethernet" angezeigt.

4. Richten Sie das SMLP-Protokoll ein. Wahlen Sie dazu die Registerkarte
"SMLP-Einstellungen".

SMLP steht fir Simple MOVILINK® Protokoll. Es ist das Gerate-Protokoll von
SEW-EURODRIVE und wird direkt tber TCP/IP Ubertragen.

5. Stellen Sie die Parameter ein. Gehen Sie vor wie im folgenden Abschnitt "Kommuni-
kationsparameter fiir SMLP einstellen" beschrieben.
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5.4.4 Kommunikationsparameter fiir SMLP einstellen

Um die Kommunikationsparameter fir die Kommunikation Uber Ethernet einzustellen,
gehen Sie folgendermalien vor:

1. Andern Sie nétigenfalls die vorgegebenen Kommunikationsparameter. Beziehen Sie
sich dabei auf die detaillierte Beschreibung der Kommunikationsparameter fir
SMLP.

HINWEIS: Beim Gerate-Scan werden nur Gerate erkannt, die im gleichen (lokalen)
Netzwerksegment sind wie der PC, auf dem MOVITOOLS® MotionStudio ausgefihrt
wird. Wenn Sie Gerate auerhalb des lokalen Netzwerksegments haben, fligen Sie
die IP-Adressen dieser Gerate der Liste von SMLP-Servern hinzu.

2. Um eine IP-Adresse hinzuzufuigen, 6ffnen Sie das Kontextmeni und wahlen Sie die
Schaltflache [IP-Adresse hinzufiigen] [1].

Grundeinstellungen

Timeout: 1000  ms  [Standard: 1000 ms)

Broadcast-IP-Adresse: |255_ 255.255.255 | Netzwerkadapter... |

Broadcast-Scandauer: 1 s [Standard: 1)
Adresslisten

IP-Adressen SMLP-Server | Ausgeschlossene IP-Adiessen |

7] 10.3.71.102

« |)>

A Mach oben Ctrl4+Up
v

Mach unten Ctrl+Down

IP-Adresse hinzufiigen r  Ctr+A I e o

" pel X

(1]

IP-Adresse entfernen

OK ||| Abbrechen |

x|

I = g

0K || Abbrechen |
18014399832166155

[1] Schaltflache [IP-Adresse hinzufligen]
[2] Eingabefeld "IP-Adresse"

3. Tragen Sie die IP-Adresse in das Eingabefeld [2] ein und klicken Sie auf die Schalt-
flache [OK].
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5.4.5 Kommunikationsparameter fiir SMLP

Die folgende Tabelle beschreibt die Kommunikationsparameter fir SMLP:

Kommunikationsparameter

Timeout

Beschreibung

Wartezeit in ms, die der Client
nach einer Anfrage auf eine Ant-
wort des Servers wartet.

Hinweis

Default-Einstellung: 1000 ms
+ Erhohen Sie ggf. den Wert,
wenn eine Verzdgerung der
Kommunikation Stérungen
verursacht.

Broadcast-IP-Adresse

IP-Adresse des lokalen Netz-
werksegments innerhalb dessen
der Gerate-Scan erfolgt.

In der Default-Einstellung werden
beim Gerate-Scan nur Gerate
gefunden, die sich im lokalen
Netzwerksegement befinden.

IP-Adresse SMLP-Server

IP-Adresse des SMLP-Servers
oder anderer Gerate, die in den
Gerate-Scan einbezogen werden
sollen, sich aber auBerhalb des
lokalen Netzwerksegments befin-
den.

» Tragen Sie hier die
IP-Adresse von Geraten ein,
die in den Gerate-Scan ein-
bezogen werden sollen, sich
aber auBerhalb des lokalen
Netzwerksegments befinden.

» Tragen Sie hier die IP-
Adresse der
SIMATIC-S7-Steuerung ein,
wenn Sie eine indirekte Kom-
munikation von Ethernet auf
PROFIBUS (iber SIMATIC S7
betreiben.

Ausgeschlossene IP-Adresse

IP-Adressen von Geraten, die
nicht in den Gerate-Scan einbe-
zogen werden sollen

Tragen Sie hier die IP-Adresse
von Geréaten ein, die nicht in den
Gerate-Scan einbezogen werden
sollen. Das kénnen Geréate sein,
die nicht kommunikationsbereit
sind (zum Beispiel weil sie noch
nicht in Betrieb genommen wur-
den).
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5.4.6 Verwendete Kommunikations-Ports

Die folgende Tabelle beschreibt die Kommunikations-Ports, die von
MOVITOOLS® MotionStudio verwendet werden:

Anwendung Nr. des Beschreibung
Kommunikations-Ports
ETH-Server 300 (TCP/UDP) Fir die Services des SMLP (SimpleMovi-

LinkProtocol = MOVILINK® tber Ethernet)
und zur Verwendung eines PCs als Ether-
net-Gateway mithilfe des Programms"
ETHServer.exe"

SEW-Communication-Server 301 (TCP) Zur Kommunikation zwischen
MOVITOOLS® MotionStudio und dem
SEW-Communication-Server

Offline-Data-Server 302 (TCP) Zur Kommunikation des
MOVITOOLS® MotionStudio im Off-
line-Modus
MOVIVISION®-Server 303 (TCP) Zur Kommunikation mit einem PC mit
aktivem MOVIVISION®-Server
Reserviert 304 -
TCI-Server 305 (TCP) Zur Kommunikation Gber TCI (=Tool Cal-
ling Interface der Fa. Siemens)
EcEngineeringServer-Remote- 306 (UDP) Zur direkten Kommunikation (ohne Mas-
Control ter) zu SEW-EtherCAT-Slaves
EcEngineeringServer- Mailbox- 307 (UDP) Zur direkten Kommunikation (ohne Mas-
Gateway ter) zu SEW-EtherCAT-Slaves und zur

Kommunikation tber ein EtherCAT-Mail-
box-Gateway (z. B. in einem TwinCAT-
EtherCAT-Master)

MOVI-PLC®-VisuaIisierung 308 (TCP/UDP) Zur Kommunikation zwischen
MOVI-PLC® und der 3D-Simulation von
MOVITOOLS® MotionStudio
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5.5 Funktionen mit den Geréaten ausfiihren

5.5.1 Gerateparameter lesen oder dndern
Um Gerateparameter zu lesen oder zu andern, gehen Sie folgendermalien vor:
1. Wechseln Sie in die gewlinschte Sicht (Projektsicht oder Netzwerksicht)
2. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:

» Klicken Sie auf das Symbol "zum Online-Modus wechseln" [1], wenn Sie direkt
auf dem Geréat Parameter lesen / andern moéchten.

» Klicken Sie auf das Symbol "zum Offline-Modus wechseln" [2], wenn Sie Parame-
ter im Projekt lesen / &ndern méchten.

Z-EF © ‘ ‘ + + X | [*Scan
1 =
9007200389198219
[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"
[2] Symbol "zum Offline-Modus wechseln"

3. Wahlen Sie das Gerat aus, das Sie parametrieren mdchten.

4. Offnen Sie das Kontextmenii und wahlen Sie den Befehl [Inbetriebnahme] / [Para-
meterbaum].

Als Ergebnis 6ffnet sich die Ansicht "Parameterbaum" im rechten Teil des Bild-
schirms.

5. Klappen Sie den "Parameterbaum" bis zu dem gewiinschten Knoten auf.

[EE Parameterbaum [Antrieb3 (MCO7B0015:583)) | »xd4b X
Il @ ﬂ &= MOVITRAC®E-Parameter\Motorpar : = x|
o
=R || [ 2 2 MOVITRACEE-Parameter ; 310 Start-Stopp-Drehzahl 2 [1 fm'“]IUU—
& |3 (& 0. Anzsigewerts 311 Minimaldrehzahl 2 Oiminl[150
% * _| 1.. Sollwerte/Integratoren : :
- 2. Reglerparameter 312 Maximaldrehzahl 2 n fmln]l‘ISDEI.EI
# = 3. Motorparameter 313 Stromagrenze 2 [#In] ﬁ31—
|=I 30. Begrenzungen 1
D 31, Begrenzungen 2
32 Motorabgleich 1
33 Motorabagleich 2
34, InUL-Uberwachung
[=-‘z4 4.. Referenzmeldungen
3 40. Drehzahl-Referenzme
43, Striom-Aeferenzmeldy
=| 44 Imax-Meldung
w 45. Pl-Regler-Referenzm
e @ 5. Kortrolifunktionen
-3 E.. Klemmenbelegung
/ -2 7. Steuerfunktionen =
#- 8. Geratefunktionen B
4| | 4 | 31. Begrenzungen 2 IJ![I. DldﬁzaH-Helelenzmerdung]
947217163

6. Klicken Sie doppelt, um eine bestimmte Gruppe von Gerateparametern anzuzeigen.

7. Wenn Sie numerische Werte in Eingabefeldern andern, bestatigen Sie diese mit der
Eingabetaste.

HINWEIS

* Detaillierte Angaben zu den Gerateparametern erhalten Sie aus der Parame-
terliste zu dem Gerét.

jude
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5.5.2 Gerite in Betrieb nehmen (Online)
Um Gerate (Online) in Betrieb zu nehmen, gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wechseln Sie in die Netzwerksicht.
2. Klicken Sie auf das Symbol "zum Online-Modus wechseln" [1] in der Symbolleiste.

D~ © ‘ i & X | [*Scan

(1]
9007200438771211

[1] Symbol "zum Online-Modus wechseln"

3. Wahlen Sie das Gerat aus, das Sie in Betrieb nehmen mochten.

4. Offnen Sie das Kontextmenii und wahlen Sie den Befehl [Inbetriebnahme] / [Inbe-
triebnahme]

Als Ergebnis 6ffnet sich der Inbetriebnahme-Assistent.

5. Folgen Sie den Anweisungen des Inbetriebnahme-Assistenten und laden Sie ab-
schlieRend die Inbetriebnahmedaten in |hr Gerat.
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6  Parametrierung des MOVIPRO®
6.1 Anschluss PC/Laptop

Folgende Abbildung zeigt den Anschluss des PCs / Laptops an die Engineering-Schnitt-
stelle des MOVIPRO®:

131
1204936459

[1] Service-chnittstelle (Ethernet RJ45)des  [2]  handelslbliches Ethernet-Kabel
MOVIPRO [3] Ethernet-Schnittstelle des Laptops

Folgende Tabelle zei%t die IP-Adresse und die Subnetzmaske der Engineering-Schnitt-
stelle des MOVIPRO™:

Ethernet-Service-Schnittstelle
Standard-IP-Adresse Subnetzmaske
192.168.10.4 255.255.255.0

6.2 Voraussetzungen

Stellen Sie sicher, dass die folgenden Voraussetzungen erflllt sind:

- Die aktuelle Version von MOVITOOLS® MotionStudio ist auf dem Engineering-PC
installiert.

» Die aktuelle GSDML Datei ist auf dem Engineering-PC installiert.

HINWEIS
@
1 Die aktuellen Software-Versionen finden Sie auf www.sew-eurodrive.de unter "Do-
kumentationen / Software / CAD".
» Die Verbindung zwischen Engineering-PC und MOVIPRO® iiber die Engineering-
Schnittstelle ist hergestellt.
— Die IP-Adresse von Engineering-PC und MOVIPRO® sind bis auf das untere Byte
identisch.
— Die Subnetzmasken von Engineering-PC und MOVIPRO® sind identisch.
— Das MOVIPRO® kann vom Engineering-PC aus mit Hilfe des Ping-Befehls er-
reicht werden.
HINWEIS
@
1 Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Betrieb des MOVITOOLS® MotionStu-
dio".

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle



http://www.sew-eurodrive.de

Parametrierung des MOVIPRO® (‘ilj

Parametrierung des MOVIPRO® im Uberblick @

6.3 Parametrierung des MOVIPRO® im Uberblick

FUhren Sie zur Parametrierung des MOVIPRO® die folgenden Schritte aus:

1.

2. Legen Sie ein neues Projekt an.
3. Stellen Sie die Kommunikationseinstellungen auf "Ethernet".
4. Flhren Sie einen Gerate-Scan durch.
5. Markieren Sie das Leistungsteil des MOVIPRO® [1] in der Netzwerkansicht.
E' MNetzwerk
El 'E Ethemet
El,EE 152.168.10.4: [Unnamed]
'y EtherCAT
-3, SBus 1
{,E! 20 [Unnamed] |—[1]
...... 1 SBus 2
El "5 Intemal
o | = 15: [Unnamed]
4964907531
6. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmen( den Eintrag

Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

[Inbetriebnahme] / [Inbetriebnahme].

7. Parametrieren Sie die angeschlossenen Geber (Seite 48).

8. Fihren Sie eine Motor-Inbetriebnahme durch.

9. Prifen Sie, ob die Inbetriebnahme-Daten korrekt sind, indem Sie den Antrieb mit
dem Tool "Handbetrieb" verfahren. Damit Sie den Antrieb verfahren kbnnen, miissen
Sie den Anschluss X5502 am MOVIPRO® briicken.

A GEFAHR! Kein sicherheitsgerichtetes Abschalten des Gerats, wenn der An-

schluss gebriickt wird.
Tod oder schwere Verletzungen.

— Briicken Sie den Anschluss nur dann, wenn das Gerat keine Sicherheitsfunktion
gemal DIN EN ISO 13849-1 erfiillen soll.

10.Laden Sie bei Bedarf das entsprechende IPOS-Applikationsmodul in das Leistungs-
teil (PFA-..). Klicken Sie dazu mit der rechten Maustaste und wéahlen Sie im Kontext-
menu den Eintrag [Applikationsmodule].

11.Laden Sie bei Bedarf Ihr frei programmiertes IEC-Programm oder ein Application-
Configurator-Applikationsmodul in die Kommunikations- und Steuerungseinheit

(PFH-..).

12.Projektieren Sie die Feldbus-Schnittstelle und priifen Sie, ob der Prozessdatenaus-
tausch zwischen Steuerung und MOVIPRO® funktioniert.

13.Sichern Sie nach dem Abschluss der Inbetriebnahme und nach dem Anpassen der

Applikationsparameter alle Geratedaten auf der SD-Speicherkarte (Seite 83).

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle

6

47



6

48

(' | > Parametrierung des MOVIPRO®
@ Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

6.4 Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

HINWEIS

i Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kénnen, miissen Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der Speicherkarte sichern.

6.4.1 Geber-Konfiguration

Allgemeine Hin-
weise zur Geber-

Konfiguration
A WARNUNG!
Abbruch der Geberinbetriebnahme bei der Verwendung einer alteren MOVITOOLS®-
MotionStudio-Version.
Tod oder schwerste Verletzungen durch unkontrollierten Anlauf des Motors.
+  Nutzen Sie immer das MOVITOOLS® MotionStudio 5.60 SP2 oder eine aktuellere
Version.

HINWEIS

[ ]

1 Die allgemeinen Hinweise zur Geber-Konfiguration gelten fir folgende Geber-Opti-
onen:
+ PFA-MD...B-G20-B...-../C../000
+ PFA-MD...B-G21-B...-../C../000
+ PFA-MD...B-G22-B...-../C../000
HINWEIS

@

1 Fir die Inbetriebnahme bendtigen Sie MOVITOOLS® MotionStudio 5.7.0.2 oder eine

aktuellere Version.

Eine Inbetriebnahme mit einer friheren Version ist nicht zuldssig!

* Nehmen Sie den Antrieb in Verbindung mit MOVIPRO®, wie in Kapitel "Motor-Inbe-
triebnahme" beschrieben, in Betrieb. Es muss mdglich sein, den Antrieb zu verfah-
ren, z. B. durch das Plug-In "Handbetrieb".

Stellen Sie sicher, dass folgende Punkte korrekt und der Anwendung entsprechend
ausgefihrt sind:

— Verdrahtung
— Klemmenbelegung
— Sicherheitsabschaltungen

» Die Ausflhrung der Werkseinstellung ist nicht notwendig. Wird eine Werkseinstel-
lung aufgerufen, so werden die Parameter des Leistungsteils "PFA-..." auf eine
Grundeinstellung zurlickgestellt.
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Parametrierung Beachten Sie bei der Ausfilhrung und Parametrierung der hier aufgefiihrten Geber die
der Geber folgenden Hinweise:

HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)

— Es wird die SSI-Version mit 10 ... 30 V unterstutzt.

— Die Typenbezeichnung legt alle weiteren Bedingungen fest.
T&R CE 58, CE 65, LE 100 SSI, LE 200, LA 41K-SSI

— Es mussen 24 Datenbits eingestellt werden und die Signalbits missen auf logisch
0 programmiert werden. Im 25. Bit kann entweder O oder ein Error- bzw. Power-
failbit vorhanden sein. Weitere Sonderbits nach der Position werden nicht ausge-
wertet. Die 25-Bit-Version wird nicht unterstutzt.

— Der Ausgabemode muss "Direkt" sein.

— Die Schnittstelle muss auf "SSI" parametriert werden.

T&R CE 58 CANopen

— Der Terminierungsschalter muss auf "ON" geschaltet sein.

— Die Node-ID muss uber den 6-fach-DIP-Schalter auf "1" gestellt werden.

— Die Anzahl der Schritte pro Umdrehung muss auf den Standardwert 4096 pro-
grammiert sein.

T&R LE200 CANopen

— Abschlusswiderstand zur Busterminierung vorsehen.

— Die Node-ID muss Uber den 8-fach-DIP-Schalter auf "1" gestellt werden.
SICK STEGMANN AG100 MSSI, AG626, ATM90, ATM60

Es wird nur die 24-Bit-Version unterstitzt.

SICK STEGMANN ARS60

Es wird nur die 15-Bit-Version unterstutzt.

SICK DME-5000-x11, DME-4000-x11

— Die Schnittstelle muss auf "SSI" parametriert werden.

— Es mussen "24 Datenbits + Fehlerbit" eingestellt werden.

— Die Auflésung muss auf "0,1 mm" oder "1 mm" parametriert werden.
— Die Plausibilitdt muss auf "Normal" eingestellt werden.

SICK DME-5000-x17, DME-4000-x17

— Schnittstelle muss auf "HIPERFACE®" parametriert werden.

— Die Auflésung muss auf "1 mm" parametriert werden.

— Die Plausibilitat muss auf "Normal" eingestellt werden.

SICK DME-4000-x19

— Schnittstelle muss auf "CANopen" parametriert werden.

— Die Node-ID muss auf "1" eingestellt werden.

— Die Auflosung muss auf "0,1 mm" oder "1 mm" parametriert werden.
— Die Plausibilitat muss auf "Normal" eingestellt werden.

Pepperl & Fuchs WCS2(A)-LS311, WCS3(A)-LS311

— Die Typenbezeichnung legt alle notwendigen Bedingungen fest.

— Die Leitungslange zum Geber betragt maximal 10 m.
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Pepperl & Fuchs WCS3B-LS410

— Die Node-ID muss auf "1" eingestellt werden (Schalter 1-6 des 8-fach-DIP-Schal-
ters)

— Die Baudrate muss auf "250 kBaud" eingestellt werden (Schalter 6—7 des 8-fach-
DIP-Schalters)

— Der Ubertragungsmodus muss auf "asynchron O0ms / 10 ms" parametriert
werden (Schalter 1-3 des 4-fach-DIP-Schalters)

— Das Datenprotokoll muss auf "Datenprotokoll 2" eingestellt werden (Schalter 4
des 4-fach-DIP-Schalters auf "on")

Pepperl & Fuchs EDM 30/120/140 - 2347/2440

— Alle Modi werden unterstitzt. Empfehlung: Mode 0 (DIP-Schalter 3 und 4 auf ON)
oder Mode 3 (DIP-Schalter 3 und 4 auf OFF) und Messung auf Tripelreflektor
(DIP-Schalter 2 auf OFF).

Pepperl & Fuchs VDM 100-150

— Betriebsmodus muss auf "Mode 3" eingestellt werden ([Mend] / [Parameter] /
[Betriebmodi] / [Mode 3]).

— Die Codierung muss auf "Gray" parametriert werden.

— Die Auflosung muss auf "0,1 mm" oder "1 mm" eingestellt werden.
LEUZE AMS200, OMS1, OMS2, BPS37

— Es missen "24 Datenbits + Fehlerbit" eingestellt werden.

— Die Aufldsung muss auf "0,1 mm" parametriert werden.

HINWEIS

Fir alle parametrierbaren SSI-Geber gilt:

Die Schnittstelle muss auf "SSI" parametriert werden.

Es missen "24 Datenbits + Fehlerbit" oder "0 in Bit 25" eingestellt werden.

Die Plausibilitat muss auf "Normal = 0" eingestellt werden, wenn die Plausibilitats-
abfrage aktiv ist.

Die Codierung muss auf "Gray" eingestellt werden.
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Geber-Inbetrieb-

1. Klicken Sie auf die Schaltflache [Inbetriebnahme] [1], um den Inbetriebnahme-Assis-
nahme tenten zu starten.

=EIE-N)
- HIHE m |
&l Wl
= b X
Allgemein = e
Verglench [Offine):
_Z Toal zum YVergleichen der Geratedaten
f (Farametersatze, [POS-Variablen etc.],
Inbetricsbnahme -
|
| Inbetriebnahme (Offline):
(] o Inbetriesbnahme-Assistenten, um den Umrichter
|a an den Motor enzupessen und den Repelkreis
Izu opbmieren.
Parameterbaum | Offlne ):
’T:: ﬁg Toal sury Editeren und snzawgen alker
2097970443
[1] Schaltflache [Inbetriebnahme]
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2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter], um zum nachsten Schritt zu gelangen. Mit
den Schaltflachen [Weiter] und [Zurlick] kbnnen Sie vorwarts und rickwarts blattern.

Die Einstellungen bleiben dabei erhalten.

oju] ()

Sie werden schrittweise gefiihrt:

100 LIAOW

1. Geber-Konfiguration

2. Motor-Inbetriebnahme

—

OIpNISUoLOW &S

. Weiter ? |
3024650891

3. Wenn der Antrieb Uber ein elektronisches Leistungsschild verfiigt, kénnen Sie die
ausgelesenen Daten Gbernehmen.

CIENCICY

Motor-Geber

peee L O e L] O e L)

Daten als vorschlag ubernebmsn Daten nicht ubernehmen

1
(] | l

(2]
(3]

2071861387

Die Schaltflachen haben die folgende Funktion:

Schaltflache Funktion

[Daten fest ibernehmen] [1] | Geberdaten in den Inbetriebnahme-Assistenten tbertragen. Ein
Editieren der Geberdaten ist nicht mdglich.

[Daten als Vorschlag Geberdaten in den Inbetriebnahme-Assistenten Ubertragen. Sie
Ubernehmen] [2] koénnen die Geberdaten manuell editieren.
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Schaltflache Funktion

[Daten nicht ibernehmen] [3] | Geberdaten nicht in den Inbetriebnahme-Assistenten Ubertra-
gen. Sie missen alle Geberdaten manuell editieren.

4. Wahlen Sie Ihre Geber-Einstellungen fir den Motor- und — wenn verwendet — fiir den
Streckengeber:

+ "Manuell editieren", um einen Geber auszuwahlen und zu parametrieren.

+ "Automatisch erkennen", um den angeschlossenen Geber auszulesen. Dies ist
nur bei den folgenden SEW-Gebern mdoglich:

Ex7S
ExxH
AXTW
AxxH

+ "Abwahlen", wenn kein Geber angeschlossen ist oder wenn kein Geber fir die
Anwendung benétigt wird.

» "Lage erfassen ein", um die Quelle der Istwerte zu ermitteln.

Geber-Einstellungen

Motor-Geber (X15)

AV].H { ! I' Drehzahl-Erfassung LEZNE

i
/B Manuell editieren = '
= = X Abwihlen

'-gﬂ Lage-Erfassung ein

e P

Strecken-Geber (X14)

AS1H I I- 2 Lage-Erfassung

/B Manuell editieren =
)

X Abwihlen
'-ﬁﬂ Lage-Erfassung ein

1942875915
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SEW-Geber

Gehen Sie folgendermallen vor, um einen SEW-Geber manuell auszuwahlen:
manuell editieren

1. Wahlen Sie bei "Gebergruppierung" die Schaltflache [SEW-Geber].

2. Tragen Sie die Geberbezeichnung entsprechend der Angabe auf dem Geber-Typen-
schild in die jeweiligen Felder ein.

= = B
a5 Motor-Geber AL - ‘Ml

[j Geber-Auswahl p Anbau

1. wihlen Sie die entsprechende Gebergruppierung
=] = - =
/| SEW Geber iﬁ.“’ | Freigegebener Geber | | - || Fremd Geber 2L
— 1 ¥

2. Wihlen Sie den Geber iiber die SEW-Bezeichung auf dem Leistungschild

Mechanische Ausfiihrung Entwicklungsstand

Elektrische Ausfiihrung
G = Gewindeanbau

T H = Hohlwelle L
E = Encoder I = Integriert ‘=
=

R = Resolver K = Konus
L = Linear
& = Spreizwelle

N awNe

S
L = Mod. Resclver
M = Mod. Resolver T

STUW-EURODRIVE ce)

76646 Bruchsa/~ermany

Typ PSF121 OMPSOSIEFHTY|[a £ 1 1

Nr. 01.23456769 0001.22 ERTEWR!

My 13 Mmoo g AT A P 65
fy  6.000 tin Imax 90 A oK F

fy 300 He o Uggs 400 VM M4
Bremse 24V 31 Nm' Gleichrichter

Gefriebe Mg 35 NM negx  1.600/8.000 rmin
Fob Gewicht 3, kg

e Tt

0K || Abtrechen |\

1942880907
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Freigegebene Gehen Sie folgendermaf3en vor, um einen von SEW-EURODRIVE freigegebenen
Geber editieren Fremdgeber manuell auszuwahlen:

1. Wahlen Sie bei "Gebergruppierung" die Schaltflache [Freigegebener Geber].
2. Wahlen Sie den entsprechenden Geber aus der SEW-Datenbank.

Motor-Geber ()
R .

EI:I' Geber-Auswahl ﬁ Anbau

1. Wihlen Sie die prechende Gebergruppierung

= e 2]
l 2. Wihlen Sie den Geber aus der SEW-Datenbank

SKM 36

‘ Name Hersteller Elekirischer Typ Mechanischer Typ Auflosung
LinCoder L 230 |5ick{stegmann Hiperface Linear 5000pm
SKM 36 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 128Inkr.
l SKS 36 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 128Inkr.
SRM 50 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 1024Inkr.
SRM &0 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 1024Inkr.
SRM 64 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241Inkr.
SRS 50 Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241Inkr.
Sick/Stegmann Hiperface Rotatorisch 10241nkr.

£ a

1942882827
3. Wahlen Sie die Registerkarte "Anbau", um die Anbauart des Gebers zu definieren.

Geberanbau Um die Anbauart des Gebers zu definieren, gehen Sie folgendermalen vor:
definieren 1. Geben Sie die Zahlrichtung des Gebers an.
Folgende Optionen sind mdglich:
* "in Motor-Drehrichtung"
* "invers zur Motor-Drehrichtung"
2. Geben Sie das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Motor und Geber an.
HINWEIS

Sie kénnen das Ubersetzungsverhaltnis mit der Inbetriebnahme-Software messen.

Dies ist jedoch erst nach der erfolgreichen Installation der gesamten Applikation mog-
lich.

e
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Ubersetzungsver-

héltnis messen

Parametrierung des MOVIPRO®
Parametrierung des Leistungsteils "PFA-..."

Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie auf die Schaltflache [Ubersetzung messen].

Um das Ubersetzungsverhaltnis mit der Inbetriebnahme-Software zu messen, gehen

Streckengeber - @
l :} Geber-Auswahl p Anbau
Geber-Anbau
. Zahlrichtung des Gebers
T h 1 in Motor-Drehrichtu
gt ﬁ} in Motor- ng
l Direktanbau l
L@ Ubersetzung messen ‘
MOVITOOLSE-MotionStudio OK Abbrechen
3027605515
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2. Stellen Sie die in der folgenden Abbildung unter (1) geforderte MalRnahme sicher
und aktivieren Sie das Kontrollfeld "durchgefiihrt".

3. Klicken Sie auf die Schaltflache [starten].
4. Starten Sie den Handbetrieb, indem Sie auf die Schaltflache [Handbetrieb] klicken.

Streckengeber &

l :} Geber-Auswahl P Anbau

Geber-Anbau

Zahlnchiung des Gebers

B ’:7 E“‘F" I in Motor-Drehnchiung

libersetzungsverhiltnis zwischen Geber und Motor

1 U [ Direktanbau ]

[@ Messung beenden ]

Bitte folgendes sicherstellen: 71 durchaefiht
= Geber 1 (Motorgeber) ist komplett in Betrieb genommen urcnge
Geber2 (Streckengeber) ist bis auf das Ubersetzungsverhaltnis in Betrieb genommen

Achse verfahren
= ' Fahren Sie die Achse mindestens eine Motorumdrehung

Stoppen Sie danach die Ache {Bremse schieBen)
4 Bitte folgendes sicherstellen:
?2?7?? §
=== 2?22? 4
2222
Messglte 99.457888 %

MOWVITOOLS=-MotionStudio oK Abbrechen

3027663755
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5. Schalten Sie den Handbetrieb ein und verfahren Sie die Achse um mindestens eine
Motorumdrehung. Stoppen Sie dann den Antrieb (Bremse schlief3en).

MDX_B h o —
v
Maximum Status

Technologie-Option
Eilgang

JA
Variabel
/\Y\ Istposition 98972
Schleichgang
N

Bindreinggnge 0 1 2 3 4 5 6 7
Minimum DI00..07 DDDDD
DI10..17 I

Bindrausgange 0 1 2 3 4

DO0D..05 DDDDED

Steuerung D010.17 T I I [

Reglerspeme  Stopp Halt t

Eg‘i“g [ Handbetrieb ausschalten ]
Q 2400 1/min
Schleichgang I:I
—
i 0 3000
IEI 600 1/min |
Variabel
>, L|nks
Referenzfahrt ]
Reglerspeme ] Stopp Halt
Timeout [s] : Ausgangsstrom [3%] |35
MOVITOOLSE-MationStugio | 0K
-
3027750923
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6. Unter (4 werden die ermittelten Daten angezeigt. Aullerdem wird unter | 3) ange-

zeigt, ob die Daten glltig sind.

g

Streckengeber

l :} Geber-Auswahl p Anbau
Geber-Anbau

Zahlrichtung des Gebers

T l,“; ﬁj_“; in Motor-Drehrichtung

iibersetzungsverhiltnis zwischen Geber und Motor

Bitte folgendes sicherstellen:

2 | Starten Sie die Messung!

Achse verfahren
* ' Fahren Sie die Achse mindestens eine Motorumdrehung
Stoppen Sie danach die Ache (Bremse schieBen)

4 Bitte folgendes sicherstellen:

i=-=2-= 0,057389

100000
Messglite 99,915110 %

MOVITOOLSE-MotionStudic

=" Geber 1 (Motorgeber) ist komplett in Betrieb genommen

Geber2 (Streckengeber) ist bis auf das Ubersetzungsverhdltnis in Betrieb genommen

Daten giiltig

l Direktanbau l

l@ Messung beenden ]

durchgefihrt

OK Abbrechen

3027897867

7. Wenn die Daten giltig sind, beenden Sie den Handbetrieb, indem Sie auf die Schalt-
flache [Handbetrieb ausschalten] klicken und mit der Schaltflache [OK] bestatigen.
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8. Ubernehmen Sie abschlieRend die ermittelten Daten, indem Sie auf die Schaltfliche
[Daten Gibernehmen] klicken. Die Daten sind nun als Ubersetzungsverhaltnis einge-
tragen.

Streckengeber - I@

[:} Geber-Auswahl P Anbau
Geber-Anbau

Zahlrichtung des Gebers

[T, ﬁ i [ in Motor-Drehrichiung

57389 U l Direktanbau ]

l@ Messung beenden ]

1000000 U

Bitte folgendes sicherstellen: _
= Geber 1 (Motorgeber) ist komplett in Betrieb genommen [7] durchgefihrt
Geber?2 (Streckengeber) ist bis auf das Ubersetzungsverhdltnis in Betrieb genommen

2

Achse verfahren
\+* Fahren Sie die Achse mindestens eine Motorumdrehung
Stoppen Sie danach die Ache (Bremse schieBen)

4 Bitte folgendes sicherstellen:
W

i=-=2= 0,057389 =

100000
Messglite 99,915110 %

MOVITOOLSS-MotionStudio OK Abbrechen

3027977611

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle




Parametrierung des |v|0V|PRO® (‘Cj 6

Parametrierung des Leistungsteils "PFA-... @
Geber-Inbetrieb- Um die Geber-Inbetriebnahme abzuschlieen, klicken Sie die Schaltflache [Laden ins
nahme abschlie- Gerat (PC — Zielsystem)] oder auf [Herunterladen und Motorinbetriebnahme]. Die
Ben Schaltflachen haben folgende Funktion:
Schaltflache Funktion
[Laden ins Gerat (PC — Zielsystem)] Geberdaten in das MOVIPRO® (ibertragen

[Herunterladen und Motorinbetriebnahme] Geberdaten in das MOVIPRO® Uibertragen und
die Motor-Inbetriebnahme starten

Laden ins Gerat (PC -> Zielsystem)

o
wy ¥ | Die Geber sind jetzt volisténdig projektiert.

Aktuelle Geber-Einstellugen direkt in Gerat laden

‘_ Laden ins Gerat (PC -> Zielsystem)

100 LIADOW

Geber-Einstelllungen ins Geridt laden und die Motorinbetriebnahme aufrufen

_ + = i | ! Herunterladen und Motorinbetriebnahme

N SUOLON BS

2071854091

6.4.2 Motor-Inbetriebnahme

1. Flhren Sie eine Geber-Inbetriebnahme durch (Seite 51) und schlielen Sie sie durch
Klicken der Schaltflache [Herunterladen und Motorinbetriebnahme] ab.

2. Um den Parametersatz auszuwahlen, mit dem die Inbetriebnahme durchgefihrt wer-
den soll, o6ffnren Sie die Registerkarte "Parametersatz 1"[1] oder
"Parametersatz 2" [2]. Um die Auswahl zu bestatigen, klicken Sie auf die Schalt-
flache [Inbetriebnahme Satz 1] oder [Inbetriebnahme Satz 2] [3].

Inbetriebnahme Iilﬂ_hj
[1] —— Paremetersatz 1 | Parametersatz 2 1 2]
Der Antriebsumrichter wird momentan in folgender Einstellung Betrieben: L
- -" L pere— PO TSP S
e —————— ,m‘-rm“ """" ' m,ﬂ‘—-""-‘r'
| Inbetriebnahme Satz 1 : FOOTS ST T | [3]
9007201326614539

[1] Registerkarte "Parametersatz 1"
[2] Registerkarte "Parametersatz 2"
[3] Schaltflache [Inbetriebnahme Satz 1] / [Inbetriebnahme Satz 2]

3. Wahlen Sie die Art der Inbetriebnahme nach folgendem Schema aus:

Situation Art der Inbetriebnahme

+ Erstinbetriebnahme des Motors Komplett-Inbetriebnahme (Seite 62)
» umfassende Anderungen durchgefihrt
(z. B. Motor- oder Gebertausch)
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Situation Art der Inbetriecbnahme

* Anpassungen vornehmen (z. B. Netz- Teil-Inbetriebnahme (Seite 65)
oder Motorspannung andern)

» bereits in Betrieb genommenen Dreh- Drehzahlregler optimieren (Seite 65)
zahlregler optimieren

4. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].

Komplett-Inbetrieb-  Fihren Sie eine Komplett-Inbetriebnahme durch, um alle Einstellungen fir den Betrieb
nahme des Antriebs vorzunehmen.

1. Wahlen Sie eine Motorkonfiguration:
* Einzelmotor [1]

Das MOVIPRO® steuert einen einzelnen Motor. Wahlen Sie zunachst die Be-
triebsart "vektorgeregelt / Servo". Fiir den Betrieb von SEW-Motoren ist dies die
optimale Einstellung. Wenn beim Betrieb eines Fremdmotors mit der vektorgere-
gelten Betriebsart kein zufriedenstellendes Ergebnis erzielt werden kann, wahlen
Sie die Betriebsart "Standard (U/f)".

* mehrere identische Motoren [2]

Das MOVIPRO® steuert mehrere Motoren mit gleicher Leistung. Wahlen Sie in
diesem Fall, ob die Motoren mechanisch starr oder nicht / lose gekoppelt sind.

* mehrere unterschiedliche Motoren [3]
Das MOVIPRO® steuert mehrere Motoren mit unterschiedlicher Leistung.

Motorkonfiguration am Umrichter @

[1] * Einzelmator
" Standard [U/f)

* vektorgeregelt / Servo

[2] " mehrere identizche Motoren: 1
{+
i

[3] " mehrere unterschiedliche Motoren

< Zurlick | Weiter = | Abbrechen

.

2071868683
[1] Optionsfeld "Einzelmotor"
[2] Optionsfeld "mehrere identische Motoren"
[3] Optionsfeld "mehrere unterschiedliche Motoren"

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].

3. Kontrollieren Sie die angezeigten Daten des Motorgebers und klicken Sie auf die
Schaltflache [Weiter].

4. Wahlen Sie den Motortyp aus und klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].
Geben Sie entsprechend der Motorkonfiguration folgende Werte ein:

* Motornennspannung [1]
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* Motornennfrequenz [2]
* Netznennspannung [3]
* Fehlerreaktion [4]

» Typ Temperaturfihler [5]

C 29,
@ o

[1] Eingabefeld "Motornennspannung"
[2] Eingabefeld "Motornennfrequenz"
[3] Eingabefeld "Netznennspannung"
[4] Auswahlliste "Fehlerreaktion”

[5] Auswahlliste "Typ Temperaturfiihler"

5. Wahlen Sie, ob der Geber verwendet werden soll, und klicken Sie auf die Schaltfla-

che [Weiter].

6. Wahlen Sie die Betriebsweise des Antriebs.

HINWEIS In der Betriebsart "CFC" ist eine Inbetriebnahme als Hubwerk nicht mog-

lich.

Um den Antrieb als Hubwerk zu nutzen, wahlen Sie die Betriebsweise "Hubwerk".
Damit werden die erforderlichen Parameter entsprechend gesetzt.

Um ein Applikationsmodul zu verwenden, wahlen Sie die Betriebsweise "Positionie-
rung mit IPOS®. Informationen zu Applikationsmodulen finden Sie im Kapitel "Appli-

kationsmodule fir ein parametrierbares MOVIPRO®-ADC".

Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].

7. Wahlen Sie das Regelverfahren des Antriebs und klicken Sie auf die Schaltflache

[Weiter].

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle

SEW-Motortyp 1 IEC, DR, NEMA, CSA, DX, DZ, JEC S5
Motortyp 1 [DRSE05 4 (0H2/0.75kW) =l
Motornennspannung 1 [V] 400 1]
Motornennfrequenz 1 [Hz] |50 [2]
Netznennspannung [Vl |4DD [3]

835 Reaktion TF-MELDUNG |SEIFEIFHTST.MAF|N. _: [4]

530 Sensortyp 1 |TF£TH _: [5]
< Zunick | Weiter = | Abbrechen

2071890571
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8. Geben Sie die Werte des Drehzahlreglers ein und klicken Sie auf die Schaltflache

[Weiter].

Geben Sie die Download-Werte der Antriebsparameter ein. Vom Vorschlag abwei-
chende Download-Werte werden gelb hinterlegt dargestellt. Um alle vorgeschla-
genen Download-Werte zu U(bernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache
[Vorschlag Ubernehmen] [1].

r 5
Parameter &J
Warzchlag Download-wert
130 Rampe tll auf BRECHTS [=] |uz1 |um
131 Rampe til ab RECHTS [s] [0Z1 [0.21
132 Rampe tll auf LINKS [=] |D.21 ||:|_21
133 Rampe tll ab LINES [=1] |uz1 |um
136 Stop-Rampe tl13 [=1] |D_21 |4.q|
137 Not-Rampe tl4 [=] |D.21 ||:|_21
301 Minimaldrehzahl 1 [1/min] |D ||j
302 Maximaldrehzahl 1 [1/min] |1500 |15|:||:|
730 Bremsenfunktion 1 |EIN EIM j
731 Bremsendffnungszeit 1 [=] |D.1 01
732 Bremseneinfallzeit 1 [=] |0.2 o2
— [1]
Worzchlag Lbemehmen
< Zuriick | Weiter > | Abbrechen
.

2071878411

[1] Schaltflache [Vorschlag Gibernehmen]

9. Um die Inbetriebnahme-Parameter zu speichern, klicken Sie die Schaltflache
[Download] [1] oder [Fertig stellen] [2]. Die Schaltflachen haben folgende Funktion:

Schaltflache

Funktion

[Download]
[Fertig stellen]

Inbetriebnahme-Parameter in das MOVIPRO® Ubertragen

Inbetriebnahme-Parameter in das MOVIPRO® Ubertragen und die Inbe-
triebnahme beenden
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Inbetriebnahme-Parameter speichern Iﬁ

Die Berechiiung der Inbetriebnabime-Parameter ist beendet.

Urn die berechneten Daten in den Unirichter zu Ubertragen
und die Inbetriebnahme abzuschliefen, diticken Sie bitte
jetzt »Fertigstellen<.

Um die berechneten Daten in den Umrichter zu Ubertragen
ohne die Inbetrisbnahme abzuzchliefen, diicken Sie bitte
jetzt > Downloads.

Download

' [1]
|

< Zunick | Fertig stellan II Abbenobne l [2]

2071875979

[1] Schaltflache [Download]
[2] [Schaltflache [Fertig stellen]

Teil-Inbetrieb- Fihren Sie eine Teil-Inbetriebnahme durch, um folgende Einstellungen vorzunehmen:
nahme — Motornennspannung
— Motornennfrequenz
— Netznennspannung

— Fehlerreaktion

— Typ Temperaturfuhler

— Download-Werte der Antriebsparameter

Drehzahlregler Fihren Sie eine Optimierung des Drehzahlreglers durch, indem Sie die Download-
optimieren Werte der Antriebsparameter verandern.

6.4.3 IPOS-Applikationsmodule
HINWEIS

(]

1 Um die IPOS-Applikationsmodule nutzen zu kénnen, missen Sie mit dem Application
Configurator das Applikationsmodul "Transparent” parametrieren und in die Kommu-
nikations- und Steuerungseinheit "PFH-..." hochladen.

Sie kénnen auch alle IPOS-Applikationsmodule nutzen, die auf dem internen Leistungs-
teil "PFA-..." laufen:

» Buspositionierung

» Erweiterte Buspositionierung

* Modulo-Positionierung

+ Tabellenpositionierung

» Restwegpositionierung iber Bus
» Automotive AMAQ0801

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle
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Weitere Informati- Weitere Informationen zu den IPOS-Applikationsmodulen finden Sie im Kapitel "Funkti-
onen onsumfang", im Kapitel "Prozessdatenbeschreibung" und in den folgenden Handbu-
chern:

Handbiicher — Applikationen

"MOVIDRIVE® MDX61B Applikation Erweiterte Buspositionierung"
"MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung"

"MOVIDRIVE® MDX61B Applikationsmodul Automotive (AMA0801)"
"MOVIDRIVE® MDX61B Applikation Tabellenpositionierung"
"MOVIDRIVE® Antriebsumrichter Buspositionierung"

"MOVIDRIVE® MDX61B Applikation Restwegpositionierung tiber Bus"

HINWEIS

Die Handblcher finden Sie im Internet unter www.sew-eurodrive.de im Bereich "An-
triebsumrichter MOVIDRIVE® B" in der Kategorie "Handbucher — Applikationen".

jude

6.5 Parametrierung der Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-..."

HINWEIS

i Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kénnen, missen Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der Speicherkarte sichern.

6.5.1 Parametrierbares Gerat (CCU)

HINWEIS

[ ]
1 Fur die Inbetriebnahme bendtigen Sie MOVITOOLS® MotionStudio 5.7.0.2 oder eine
aktuellere Version.

Eine Inbetriebnahme mit einer friiheren Version ist nicht zuldssig!

Erstinbetrieb- Nachdem Sie das parametrierbare MOVIPRO®-ADC zum ersten Mal eingeschaltet ha-
nahme ben, meldet sich das Gerat mit folgender Anzeige:
Anzeige Beschreibung Behebung

Es wurde noch keine Konfi- | Laden Sie eine Konfigura-

‘*‘l X l guration mit dem Applica- | tion mit dem Application
tion Configurator geladen. Conflgurator in das

MOVIPRO®.

In Kombination mit:
S2: Blinkt Griin
S3: Leuchtet Griin

Fihren Sie zur Erstinbetriebnahme folgende Schritte aus:

1. Verbinden Sie das MOVIPRO® mit Inren PC oder Laptop Uber die Ethernet-Service-
Schnittstelle (X4223).

2. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio und legen Sie ein neues Projekt an. Ge-
naue Informationen dazu finden Sie im Handbuch "MOVITOOLS® MotionStudio".

3. Fuhren Sie einen Netzwerk-Scan durch.
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4. Klicken Sie im Bereich "Netzwerk" mit der rechten Maustaste auf Ihr MOVIPRO® [1].
Waéhlen Sie im Kontextmeni [Applikationsmodule] / [Application Configurator] [2].
Der Application Configurator 6ffnet sich.

[S] MOVITOOLS®-MotionStudio - [Default 7]*

Frojekt  Bearbeiten  Metmwerk  Ansicht  Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe m
DE-BEBO ® 1} X | [# Sean Bl ﬁmm
Projekt / Metzwerk, a
m Defaul_7

EE! MOVIPRO ADC R15
: I MOVIPRO ADC RS - Leistungsteil

< n 3
E‘ Wetzwerk
E "1 Ethemet
[1]—> ]
"L, EtherCAT %5
B[/ sBus1 EE
| -l 200 [unbenannt] =
-3 SBus 2 —
E‘""L‘ Intem g
-| @1 15 [unbenannt] 3
S
»
»
»
»
|
El  Online-Gerstestatus anzeigen
By  Projektiertes Gerdt zuweisen...
fll  Gerdt projektieren (alle Komponerten)...
D Gerdteparametersatz veroralten 3
Medium hinzufiigen »
3 Entfernen
Online-Gerdtestatus Eigenschaften.., 2
Adresse Bus Gerdtename Signatur Status Fehler Reset

(2]
5128533515
[1 MOVIPRO®
[2] Schaltflache "Application Configurator”
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5. Klicken Sie im Application Configurator auf die Schaltflache [Neue Konfiguration er-
stellen] [1].

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule

- Diagnose der Applikationsmodule

- Prozessdatenmonitor fiir Applikationsmodule
- Trace fUr Applikationsmodule

‘ Neue Konfiguration | | FFne Kanfiguration &FFne Konfiguration
£ 3 o Cantroller | ‘ AUs Datei | |

]
gl

[1]

5128537099
[11 Schaltflache [Neue Konfiguration erstellen]
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6. MOVIPRO® mit Netzriickspeisung R15

HINWEIS

Dieser Handlungsschritt gilt nur fur MOVIPRO® mit Netzrickspeisung R15. Sollte |hr
Gerat keine Netzriickspeisung R15 haben, lesen Sie beim nachsten Schritt weiter.

[

Klicken Sie im Fenster "Konfiguration" auf die Schaltflache [Funktion] [1]. Das Fens-
ter "Auswahlen der Funktionsmodule" 6ffnet sich. Wahlen Sie [MOVIPRO Ruckspei-
sung] [2] und bestéatigen Sie mit der Schaltflache [Weiter] [3].

[1] (2]
R —
.Ej
5 m MOVIFRO® ADC Re itime PLC
= e
E 2 - —|
B O .
Einzelachs Mefvache  Laschen Funkkion Sirnulation Speic | arn
s = Prozsssdaten _
Hame Auswahlen der Funktionsmodule - i ju Anzahl Anordnung  Kenfiguration
| = | | lAuomarisch - | l
0 [ sew Contr Auswihlen der Ruktionsmodule B Konfiguration
1 -| iy | E Transparenk 3P0 v“_ﬁl_j Konfiguration -v 2

Startzeite

| PO Nutzung & 57120 ]

& E Zunick. Weiter 3

[3]

5128656395
[1] Schaltflache [Funktion]
[2] Funktionsmodul [MOVIPRO Rickspeisung]
[8] Schaltflache [Weiter]
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7. Wahlen Sie zum Beispiel fur den drehzahlgeregelten Betrieb (Auslieferungszustand)
das Applikationsmodul [Transparent 3PD] [1] aus.

[1]
ponmguraion —
w
m MOVIPRO® ADC Realime PLC
5 el
El = .
A I
Einzelachs tehract Léschen Funktion Simulation Speichern
Simulation Ache Prozessdaten
Name l Schnittstelle  Adresse  Geratetyp  Applkationsmodul anzahl Anordnung  Kenfiguration
| | | | | | [uomatsch -] |
0 tr |2 Konfiguration
| =1 =] «
17 Aixis_L [ |sus1 =] [ 20 [wowierolr =||rransparent 3ro =0 ) configwation | | 1)
e U

Transparent &P

EilfSchleich Pos, 1PD
Eilfschleich Pos. 3P0
EilfSchleich Pos. 6PD

Drehzahl Yorgabe 1FD
Drehzahl Yorgabe 3PD
Buspasitionigrung GPD
Universal Madul 4PD
Universal Madul 6PD
Universal Madul 7PD
Universal Modul 10PD

| PO Nutzung (= 67120 ]
1 Startzeite I e

Zurick Weiter

e
5128660875

[11 Applikationsmodul [Transparent 3PD]
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8. Das gelbe Ausrufezeichen [1] bedeutet, dass die Konfiguration noch nicht beendet
ist. In dem Fall kann die Konfiguration nicht in das Leistungsteil geladen werden. Um
die Konfiguration fertig zu stellen, klicken Sie auf die Schaltflache [Konfiguration] [2].

(1]

E MOVIPRO® ADC Realtime PLC

] ~ —_—
P = & B.Q
Einzelachs  [elra Léschen Funkkion Simulatian Speichern
Simulation - her achs : Prozessdaten ;
Marne Schiittstele  Advesse  Gerstetyp Appiikationsmodul Anzshl Anordnung  Konfiguration
| | | | | | fpomarisch | |
0 [Ew contioler [z KniFigniin

1 '-l| Boxis_1 [ lssust | |20 [mowieroLr D[ 0% ) kenfigwation |+ | .

]F'D Nutzung (& (T4 E
E, Startzeite f Zurick. I

(2]

5128665739

[1] Gelbes Ausrufezeichen = Konfiguration nicht fertig gestellt
[2] Schaltflache [Konfiguration]
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9. Das griine Hakchen [1] kennzeichnet, dass die Konfiguration fertig gestellt ist. Ist
dies der Fall, klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter] [2].

(1]
Konfiguration n
E MOVIPRO® ADC Resltime PLC
g ) 3 i
ity = e 4.
Einzelachs el Laschen Funktion Sirulation Speichern
Sirmulation Prozessdaten
Contraller achs :
Name | Schittstelle  Adresss  Garstetyn  Appikationsmodul Anzshl Anordnung  Konfiguratian
| | | | | | [puematish -] |
0 EW troler r_ | Konfiguration

[PD Nutzung & B0

I., Statsete |

(2]
5128696587
[11 Grines Hakchen = Konfiguration fertig gestellt

[2] Schaltflache [Weiter]
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10.Vergleichen Sie die Online- und Offline-Daten [1] miteinander. Weichen diese von-
einander ab, wahlen Sie das Optionsfeld [Download mit Controller Software]. Um die
Daten in das MOVIPRO® zu laden, klicken Sie auf die Schaltflache [Download] [3].

- H Konfiguration speichern
L

E [} .
‘j Konfiguration dokumentieren fter
g
Apphr Versian Release =
™ Download chne Controller Software (nur Einstellungen)
orline 18237428 [0 1

Offine [18234857 [110 jeon

[1] [2] [3]

5128745355

| ﬁ i+ Download mit Controller Software

[11 Online-, Offline-Daten
[2] Optionsfeld [Download mit Controller Software]
[3] Schaltflache [Download]

HINWEIS

Der Download kann einige Minuten dauern.

jude
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Startseite des
Application Confi-
gurators

tors:

WOVITOOLS* MotionStudio

Nachfolgend finden Sie einen Uberblick tiber die Funktionen des Application Configura-

-———

N K f'- it y
[1] : zuea::z:g:n" ian |

@ . <« Online

[

(2] 3] 4]

Offne Konfiguration
vom Controller

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule
- Diagnose der Applikationsmodule
- Prozessdatenmonitor fiir Applikationsmodule

- Trace fiir Applikationsmodule

Offne Konfiguration

[ -
aus Datel | | | VARIOLUTION®: Fakeie

| Ciagnase

[8] [6] [7]
3568256139

Bereich

[1] | Schaltfliche [Neue Konfiguration
erstellen]

Funktion

Hiermit ffnen Sie die Konfigurationsoberflache, um eine neue Konfigu-

ration zu erstellen und auf die SD-Speicherkarte des MOVIPRO® zu
Ubertragen.

[2] | Symbol zur Anzeige der Versions-
informationen

[3] | Schaltfliche [Einstellungen]

Das Symbol zeigt beim Uberqueren mit der Maus (Tooltip) die Version

des Application Configurators an.

Im Meni "Einstellungen” legen Sie fest, wie die Konfiguration vom
MOVIPRO® geladen werden soll:

+ Ein: Nur bei Anderung neu laden
¢ Aus: Immer neu laden

[4] @ Anzeige des Kgmmunikationsstatus
des MOVIPRO

Die Kommunikationsstatus haben folgende Bedeutung:

¢ Griiner Haken und Online: Der Kommunikationsaufbau mit dem
MOVIPRO™ war erfolgreich.

* Rotes Kregz und Offline: Der Kommunikationsaufbau mit dem
MOVIPRO™ war nicht erfolgreich.

[5] | Schaltfliche [Offne Konfiguration
vom Controller]

[6] | Schaltfliche [Offne Konfiguration
von Datei]

[7]1 | Schaltfliche [Diagnose]

Hiermit laden Sie eine Konfiguration von der SD-Speicherkarte des
MOVIPRO® in den Application Configurator.

' Hiermit kdnnen Sie eine vorhandene Konfiguration aus einer Datei
(*.AppConfig.zip) laden.

Hiermit 6ffnen Sie die Diagnoseoberflache mit folgenden Funktionen:

Uberblick (Status MOVIPRO®)
PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)
Trace-Aufzeichnung

Erweiterte Diagnose
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Fenster "Neue

C 29,
@ o

Nachfolgend finden Sie einen Uberblick Uber die Funktionen des Fensters "Neue Kon-

6

Konfiguration figuration erstellen™
erstellen”
(1]
Konfiguration
“ MOWIPRO® ADC Realtime PLC
e e 6 3L QH
| Einzelachs  Mehrachs  Ldschen | Funkkion | Simulation | Speichern
Simulation controller achs Prozessdaten : .
Marne Schnittstelle  Adresse  Gerdtetyp Applikationsmadul Anzahl  Anordnung  Kan ||gurat|on
| | | | | | [putomatsch + 21— 2]
0 [ =vomde [ | Korfguaten |
- ——
11 fods_L T sust  w|lf 20 fmoweroir | [ransparent 30 |3 3 5 ) ronfiquration |+ | 4
= ==
28 s _2 [~ [seusz | |16 [movieEsrDsc +] ShIeiPD [t e o) konfiquation |+ 4
Eilfschleich Pos, 3PD {
EilfSchleich Pos. 6PD ! [3]
Drehzahl Yorgabe 1PD J
Drehzahl Yorgabe 3P0 i?
Buspositionierung 6P l@J
=
=
=
=]
9]
.4
&
| FD Nutzung @ 67120
' Statsefte |
LEWE Forpdotve Gmibh & S k5 ~ . =
[5] [4]
3570021643

Bereich

Funktion

[1] | Symbolleiste

Hier finden Sie die Symbole fiir folgende Aufgaben:
» Einzelachsen einfiigen
« Mehrachsanwendungen einfiigen (fir MOVIPRO® nicht verfiigbar)
» Achsen léschen
* Simulation
— Alle Achsen
— Keine Achsen

» Komplette Konfiguration speichern (alle Achsen)

[2] | Auswahlliste "Anordnung der Pro-
zessdaten"

[3] | Achsbereich

Hier wahlen Sie aus, wie die Prozessdaten der Gerate angeordnet wer-
den sollen:

» Automatisch: Die Gerate werden fortlaufend adressiert.

* Manuell: Sie kdnnen die Adressierung der Gerate manuell anpas-
sen und somit Licken zwischen der Adressierung erzeugen (Nur bei
entsprechender Erfahrung mit der Adressierung von Prozessdaten

empfohlen).
Dieser Bereich stellt die einzelnen Achsen zeilenweise dar.

[4] | Auslastung Prozessdatenworte
[5] | FuBzeile

Dieser Bereich zeigt die verfugbaren Prozessdatenworte an.

' Mit den Schaltflachen in der FuRzeile konnen Sie zwischen den einzel-
nen Programmbereichen vor und zuriick blattern oder auf die Startseite

wechseln.
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Achsen einfligen Um Einzelachsen einzufiigen, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie in der Konfigurationsoberflache auf das Symbol "Einzelachs". Eine neue
Zeile im Achsbereich erscheint:

Simulation

Controller Achs

(1] (2]

Prozessdaten

Name Schnittstelle  Adresse  Gerdtetyp applikationsmodul Anzahl Anordnung | Kenfiguration
| | | | | | [aumomatech - [0
0F [2 | =)
1| Jaxis_t [ |seus_1 =|/| 20 [|moviero | [Transparent 3P0 |3 3 .J 5 )| Konfiguration |+ [ /i [3

[5] (4]
3579825931

2. Konfigurieren Sie die Achse [1] entsprechend Ihrer Anforderungen:

Vergeben Sie einen Namen flr die Achse.

Aktivieren Sie das Kontrollfeld "Simulation", wenn die Achse physikalisch noch
nicht vorhanden ist, Sie aber spater die Diagnose ausfuhren méchten.

Wabhlen Sie als Controller Schnittstelle "SBUS_1". Uber diese Schnittstelle ist die
Kommunikations- und Steuerungseinheit mit der Achse verbunden.

Stellen Sie dieselbe Achsadresse ein wie am Gerat (MOVIPRO® Leistungsteil-
Adresse 20).

Wahlen Sie den Geratetyp "MOVIPRO LT".

Wahlen Sie das gewilnschte Applikationsmodul mit dem passenden Profil aus,
z.B.:

— Applikation als drehzahlgeregelter Antrieb: Transparent 3PD

— Verwendung eines Applikationsmoduls im Leistungsteil (z. B. Erweiterte Bus-
positionierung): Transparent 6PD

3. Klicken Sie auf die Schaltflache [Konfiguration] [5]. Mit dem sich 6ffnenden Assisten-
ten stellen Sie die Parameter fiir das gewahlte Applikationsmodul ein.

HINWEIS

jude

Bei einigen Applikationsmodulen missen Sie keine Einstellungen vornehmen, weil
der Assistent die nétigen Parameter vorbelegt.

4. Folgen Sie den Anweisungen des Assistenten.

Sobald Sie eine Achse konfiguriert haben, wechselt das gelbe Warndreieck [4] zu
einem grunen Haken. Bei Bedarf kdnnen Sie dies rickgangig machen, indem Sie in
der Auswahlliste [3] "Ruicksetzen der Konfiguration" wahlen.

5. Fugen Sie bei Bedarf weitere Achsen hinzu und wiederholen Sie die vorangegan-
genen Schritte.

HINWEIS

jude

Die beanspruchten Prozessdatenworte werden fiir jede Achse angezeigt und fortlau-
fend angeordnet.

6. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter]. Die Benutzeroberflache des Bereichs
"Download" wird aufgerufen. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Down-
load".
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Erweiterte Konfigu-
ration

Erweiterte
Konfiguration des
Controllers

[ 0

Fir einige Applikationsmodule gibt es spezielle Einstellungen. Dazu gehoért zum Bei-
spiel die Aktualisierungsrate der Prozessdaten des Applikationsmoduls "Transparent".

Spezielle Einstellungen fir den Controller finden Sie ebenfalls unter "Erweiterte Konfi-
guration".

Um die erweiterte Konfiguration zu bearbeiten, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Rufen Sie die Konfigurationsoberflache auf.

2. Offnen Sie die Auswabhlliste "Konfiguration" (z. B. in der Zeile "0" "SEW Controller").
3. Klicken Sie auf [Erweiterte Konfiguration].

Prozessdaten
Anzahl Anordnung ~ Konfiguration

| [ 1| |
[2 | -]
JEd| B3 En X

Riicksetzen der Konfiguration

Erweiterte Konfiguration

¥ML-Editor

(1]
3070210571

[1] Eintrag [Erweiterte Konfiguration]
4. Nehmen Sie in dem sich 6ffnenden Fenster die gewlinschten Einstellungen vor.

5. Bestédtigen Sie abschlieRend bei der Applikationsmodul-Konfiguration mit [Weiter]
und bei der Controller-Konfiguration mit [OK].

In der erweiterten Konfiguration des Controllers finden Sie die folgenden Einstellmog-
lichkeiten:

* Prozessdaten Byte Swap:
— Ein: Motorola-Format (z. B. von der Steuerungen der Fa. Rockwell verwendet)

— Aus: Intel-Format (z. B. von Steuerungen der Fa. Siemens verwendet)

HINWEIS

Diese Einstellung gilt fir den kompletten Prozessdatenbereich, d. h. fir alle Achsen.

» 10-Konfiguration: Belegung der binaren Ein- und Ausgangsklemmen
» Parameterkanal:

— Ein: Aktiviert

— Aus: Deaktiviert
» Toggle Bit Intervall
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MOVILINK®-Para-
meterkanal

jude

Wenn Sie den MOVILINK®-Parameterkanal verwenden mochten, aktivieren Sie ihn
Uber die erweiterte Konfiguration.

Der MOVILINK®-Parameterkanal ermdglicht einen busunabhangigen Zugang zu allen
Antriebsparametern des Antriebsumrichters. Innerhalb dieses Parameterkanals stehen
spezielle Dienste zur Verfiigung, um verschiedene Parameterinformationen lesen zu
koénnen.

HINWEIS

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Konfigurations-Software Application
Configurator fur CCU".
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Fenster "Down-
load”

(]

Im Fenster "Download" finden Sie folgende Funktionen:

75 i Gesamte Konfiguration speichern
LIS

p Sl AT gitsin Autor:
2] 5 ;’r sten DERIEMIC
l . oouriesd 3]
AppHr Version Release - et ] - = - - -
I s = @ {” Ohne Cantreller Software {nur Konfiguration) * Nur gednderte Konfiguration
offline|l18234887 [113 100 {* Mit Cantroller Saftware " Kompletie Kanfiguration
[7] 61 [8] [4]
18014401550350219
Bereich Funktion
[1] | Schaltflache [Controller Konfigura- Hiermit speichern Sie die komplette Konfiguration (alle Achsen) als ZIP-
tion speichern] Datei auf lnrem Rechner.
[2] | Schaltflaiche [Konfiguration spei- Hiermit kdnnen Sie die Konfiguration als PDF speichern.
chern]
[3] | Schaltflache [Download] Hiermit kdnnen Sie die Konfiguration wahlweise mit oder ohne Applikati-
onsprogramm auf die SD-Speicherkarte des MOVIPRO® laden.
[4] < Optionsfeld "Download ohne Mit den Optionsfeldern wahlen Sie, ob die Konfiguration mit oder ohne
Applikation (nur Einstellungen)" | Applikationsprogramm auf die SD-Speicherkarte des MOVIPRO® gela-
* Optionsfeld "Download mit Appli- ' den werden soll.
kation Hinweis: Das Programm stellt automatisch die richtige Option ein.
Verwenden Sie beim "Download mit Applikation" die Engineering-
Schnittstelle des MOVIPRO®, um den Vorgang zu verkiirzen.
[5] | Anzeige Hier wird angezelgt welche Version des Applikationsprogramms sich
"Applikationsprogramm Online" auf dem MOVIPRO® befindet.
[6] | Anzeige Hier wird angezeigt, welche Version des Applikationsprogramms in
"Applikationsprogramm Offline" MOVITOOLS® MotionStudio (Offline) verflgbar ist.
Sollte hier eine aktuellere Version als unter [4] angezeigt werden, emp-
fiehlt SEW-EURODRIVE eine Software-Aktualisierung. Das Programm
stellt automatisch die Option "Download mit Applikation" ein.

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

‘ Dokumentation

‘ Handbuch "Konfigurations-Software Application Configurator fiir CCU"
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6.5.2 Programmierbares Gerat (MOVI-PLC®)

HINWEIS

@

1 Sie kénnen das MOVIPRO® nur dann programmieren, wenn Sie eine SD-Speicher-
karte OMH_T. einsetzen.

HINWEIS

[ ]

1 Fur das frei programmierbare MOVIPRO® stellt SEW-EURODRIVE Bibliotheken zur
Verfigung. Die aktuellen Versionen der Bibliotheken finden Sie unter www.sew-eu-
rodrive.de unter der Rubrik "Software".

Verwenden Sie die fiir MOVIPRO® verfugbaren Bibliotheken:

+ PFH_P1D1_1_A (PROFIBUS, DeviceNet)

+ PFH_E2E3_1_A (PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP)
Erstinbetrieb- Nachdem Sie das programmierbare MOVIPRO®-ADC zum ersten Mal eingeschaltet ha-
nahme ben, meldet sich das Gerat mit folgender Anzeige:
Anzeige Beschreibung Behebung

Es ist kein funktionsfa- Laden Sie Ihr Anwender-

> ‘i'l ] ‘*‘i " i higes IEC-Programm ge- | programm in das Gerat.
laden.

In Kombination mit:

S2: Blinkt Griin
S3: Leuchtet Griin

Fihren Sie zur Erstinbetriebnahme folgende Schritte aus:
1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio und legen Sie ein neues Projekt an.
2. Markieren Sie die Kommunikations- und Steuerungseinheit "PFH-...".
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3. Um mit der Programmierung zu beginnen, klicken Sie auf die Schaltflache [Neues
PLC-Editor-Projekt erstellen] [1].

dlungen  Fenster  Hilfe ﬁEw

[+ Scan 11 Bl RODRIVE
te ] X

Applikationsmodule [E:] &
ekt
der
en . : .
*NM' Application Configurator (Online);
1smodus
1 . r—
. P Programmierun o
sinrichten L L =
[1] = Meues PLC-Editor-Projekt erstellen ... (Onling):
i - Erstellen eines neuen Projekts im PLC-Editor.
satze
PLC-Editor-Projekt affnen ... (Onling):
rat e Offnen eines bestehenden Projekts im PLC-
* Editor.
Versionsverwaltung (Online):

beit . Tool zum Verwalten der Versionsstadnde der

L= k- Gerate-Software (Firmware).

3566966667
[1] Schaltflache [Neues PLC-Editor-Projekt erstellen]

4. Wahlen Sie eine beliebige Projektvorlage zur Ansteuerung des internen Leistungs-
teils "PFA-..." (z. B. "Axis_Control_MOVIPRO_PFA_SingleAxis.pro" [1]).
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Vergeben Sie einen beliebigen Projektnamen [2] und bestatigen Sie mit der Schalt-
flache [OK] [3].

Yorlagen Kommentar zur Vorlage
E--* PFH_EZ2E3_1_A Version 2050 PodsControl Beispielprojekd fur MOVIPRO
EIE Release 1
T : . Higrmit wird ein AxisCaontrol Beispielprojekt fir
(1] pg=t] FvisCorirol_MOVIPRO_PFA_Single/Ads pro MOVIPRO mit Standardrunktionalitat erstelt.
-~[E5] Defautt pro PaisControl ist ein Beispielprojekt fur die
e m Update or copy existing project pro einfache Ansteuerung

eines MOVIPRO Antriebsumrichters.
Weiterfuhrende Informationen

sind in der Doku "Handbuch MOVI-PLC®
Beispielprojelt AxisCaontrol

zur Ansteuening von SEW-
Antriebsumrichtem” (Dokunummer xooc) zu
[l finden.

PFH_E2E3_1_AVersion 2050iRelease TWoasControlMOVIPFRO_PFA_Singlefods pro N
Firmware Build: 1059 |IEC Interface Version: 20565
[ Alle Biblictheken anzeigen

MName des neuen PLCEditor Projekts
(2] - "
! “erzeichnis des PLCEditor Projekts

| |C:\Users\DEGROMAR'\Documents\SEW'Motion Studia\Projects" Schulung' UserData\PLC Editor
Durchsuchen

Pfad und Mame des PLCEditor Projekts
|C:‘\Users‘\DEGF{OMAF{\Dncumerﬂs\SE"ﬁ.l"\I'U'IotinnStudio\ijeds‘usmulung\UserData\PLCEd'rtor.pro

Mame des PLCProjekts, das kopiert werden saoll

MOVITOOLSS-MotionStudio | ok || avbrecen | hite |

(3]
3566969739
[1] Auswahl Projektvorlage
[2] Eingabefeld "Projektname"
[3] Schaltflache [OK]

5. Schreiben Sie lhr Anwenderprogramm und laden Sie es abschlieRend in das
MOVIPRO®.

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

Dokumentation
Handbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor"
Handbuch "MOVI-PLC® Beispielprojekt AxisControl"

6.5.3 Feldbus projektieren

Nachdem Sie Geber und Motor in Betrieb genommen haben, missen Sie den Feldbus
projektieren. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel "Projektierung PROFI-
NET 10"
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6.6 Geratedaten sichern

Das MOVIPRO® bietet die Funktion des schnellen Geratetauschs. Das MOVIPRO® ver-
fugt Uber eine tauschbare Speicherkarte, auf der alle Gerateinformationen gespeichert
werden kdnnen.

Muss ein Gerat getauscht werden, kann die Anlage durch einfaches Umstecken der
Speicherkarte in kiirzester Zeit wieder in Betrieb genommen werden.

HINWEIS

Damit Sie bei Bedarf das Gerat schnell tauschen kdnnen, missen Sie nach erfolgter
Inbetriebnahme die Geratedaten auf der Speicherkarte sichern.

jude

Zum Speichern der Geratedaten auf der Speicherkarte gehen Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie in MOVITOOLS® MotionStudio mit der rechten Maustaste auf das Objekt
"MOVIPRO® Realtime" und wahlen Sie im Kontextmeni den Eintrag [Inbetrieb-
nahme] / [Datamanagement].

Das Tool "Datamanagement” 6ffnet sich.

2. Um die Daten vom Gerat auf die SD-Speicherkarte zu sichern, wahlen Sie die Auf-
gabe "Upload".
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3. Starten Sie die Datensicherung mit der Schaltflache [Upload starten] [3].

(1] [2]

Datamanac

o Auto- Zeitpunkt
Auswahl | Node Adr Geratetyp Re Status der Sichanng
0~ PFH-E21A — |
| o Ansteuerung der Datenmanagementiunktion

iiber Prozessdaten freigeben

— v Autamatischer Upload der intermen kMovipro Leistungsteile akfivieren.
Automatische Sichemng 10 min  hach letzter Anderung.

17 1 20 PFA-MDLT '7

Upload starten

(4] (3]

5132541707

Funktion

[1] Mit diesem Kontrollfeld kdnnen Sie die Datensicherung lber die SPS erlauben.

[2] Das aktive Kontrollfeld "Auto-Restore" [2] stellt sicher, dass bei einem erkannten Gerate-
tausch die Daten automatisch riickgesichert werden. Ist das Kontrollfeld "Auto-Restore"
[2] wahrend des Hochladens der Daten nicht aktiviert, missen Sie eine Rucksicherung
manuell mit der Aufgabe "Download" durchfiihren.

[3] Mit der Schaltflache [Upload starten] laden Sie die Daten auf die SD-Speicherkarte hoch.

[4] Das Kontrollfeld bewirkt, dass die Daten bei jeder Anderung nach einer von Ihnen
bestimmten Zeit automatisch auf die SD-Speicherkarte hochgeladen und somit gesichert
werden.

HINWEIS
Referenzfahrt durchfiihren

+ Sobald Sie eine Referenzfahrt ausfuhren, verandern sich diverse Parameter. Fuh-
ren Sie deswegen nach der Referenzfahrt eine Datensicherung durch, damit Ihre
Daten auf der SD-Speicherkarte aktuell sind!
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6.7

Parameteriibersicht des Leistungsteils "PFA-..."

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht aller Parameter:

Werte der Werkseinstellung werden unterstrichen dargestellt.

Zahlenwerte werden mit komplettem Einstellbereich angegeben.

C 29,

6

@—

Parameter Name Wert

0xx Anzeigewerte

00x Prozesswerte

000 Drehzahl Anzeigewert
001 Anwenderanzeige Anzeigewert
002 Frequenz Anzeigewert
003 Ist-Position Anzeigewert
004 Ausgangsstrom Anzeigewert
005 Wirkstrom Anzeigewert
006 / 007 Motorauslastung 1/ 2 Anzeigewert
008 Zwischenkreisspannung Anzeigewert
009 Ausgangsstrom Anzeigewert
01x Statusanzeigen

010 Umrichterstatus Anzeigewert
011 Betriebszustand Anzeigewert
012 Fehlerstatus Anzeigewert
013 Aktueller Parametersatz Anzeigewert
014 Kahlkorpertemperatur Anzeigewert
015 Einschaltstunden Anzeigewert
016 Freigabestunden Anzeigewert
017 Arbeit Anzeigewert
018/019 KTY-Auslastung 1 /2 Anzeigewert
02x Analoge Sollwerte

020 Analogeingang Al1 Anzeigewert
03x Binareingange Grundgerat

030 Binareingang DIZJ Anzeigewert
032-035 Binareingange DI@2 — DIg5 Anzeigewert
05x Bindrausgange Grundgerat

050 Bindrausgang DBO@ Anzeigewert
07x Geratedaten

070 Geratetyp Anzeigewert
071 Ausgangsnennstrom Anzeigewert
072 Option / Firmware Gebersteckplatz Anzeigewert
076 Firmware Grundgerat Anzeigewert
078 Technologiefunktion Anzeigewert
079 Gerateausfiihrung Anzeigewert
08x Fehlerspeicher

080 — 084 Fehler t-0 — t-4 Anzeigewert
094 - 096 PA1 — PA3 Sollwert Anzeigewert
097 - 099 PE1 — PE3 Istwert Anzeigewert
1xx Sollwerte / Integratoren
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Parameter Name ‘ Wert
13x / 14x Drehzahlrampen 1/ 2
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
1337143 Rampe t11 /t21 ab LINKS 0-2-2000s
134 /144 Rampe t12 / 22 AUF = AB 0-10-2000s
135/ 145 S-Verschliff t12 / t22 0-3
136/ 146 Stopp-Rampe t13 / 23 0-2-20s
137 /147 Not-Rampe t14 / t24 0-2-20s
139/ 149 Rampeniuberwachung 1 /2 Aus
16x / 17x Festsollwerte 1/2
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™’!
2xx Reglerparameter
20x Drehzahlregelung
200 P-Verstarkung n-Regler 0.01-2-32
201 Zeitkonstante n-Regler 0-10-3000 ms
202 Verstark. Beschleunigungs-Vorsteue- | 0 —65
rung
203 Filter Beschleunigungs-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 %
21x Halteregler
210 P-Verstarkung Halteregler 01-0.5-32
3xx Motorparameter
30x / 31x Begrenzungen 1/2
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 % Iy
304 Drehmomentgrenze 0-150 %
32x / 33x Motorabgleich 1 /2
320/330 Automatischer Abgleich 1 /2 Ein
321/331 Boost1/2 0-100 %
3227332 IXR-Abgleich 1/ 2 0-100 %
323 /333 Vormagnetisierungszeit 1/ 2 0-2s
324 /334 Schlupfkompensation 1/ 2 0 — 500 min™"
34x Motorschutz
340/ 342 Motorschutz 1/ 2 Aus
341/ 343 Klhlungsart 1/2 Eigenliftung
344 Intervall Motorschutz 01-4-20s
345/ 346 In-UL-Uberwachung 1/ 2 0.1-500 A
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Parameter Name ‘ Wert

35x Motordrehsinn

350/ 351 Drehrichtungsumkehr 1/ 2 ‘ Aus

5xx Kontrollfunktionen

50x Drehzahl-Uberwachungen

500 /502 Drehzahl-Uberwachung 1 /2 Motorisch / generatorisch
501 /503 Verzdgerungszeit 1/ 2 0-1-10s
504 Geberiiberwachung Motor Aus

505 Geberiiberwachung Strecke Aus

52x Netz-Aus-Kontrolle

520 Netz-Aus-Reaktionszeit 0-5s

521 Netz-Aus-Reaktion Ein

522 Phasenausfalliberwachung Ein

53x Temperaturschutz Motor

530 Sensortyp 1 Kein Sensor
531 Sensortyp 2 Kein Sensor
54x Getriebe- / Motor-Uberwachungen

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 Bremsenverschleify Fehler anzeigen
56x Strombegrenzung Ex-e Motor

560 Stromgrenze Ex-e Motor Aus

561 Frequenz A 0-5-60

562 Stromgrenze A 0-50-150 %
563 Frequenz B 0-10-104 Hz
564 Stromgrenze B 0-80-200 %
565 Frequenz C 0-25-104 Hz
566 Stromgrenze C 0-100 - 200 %
6xx Klemmenbelegung

60x Binareingange Grundgerat

601 Binareingang D12 Keine Funktion
602 Binareingang DIJ3 Keine Funktion
603 Bindreingang D14 Keine Funktion
604 Binareingang DIJ5 Keine Funktion
7xx Steuerfunktionen

70x Betriebsarten

700/ 701 Betriebsart 1/ 2 VEC

702 Motorkategorie rotatorisch

71x Stillstandstrom

710/ 711 Stillstandstrom 1/ 2 0—50 % Ipot
72x Sollwert-Halt-Funktion
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Parameter Name Wert

720/723 Sollwert-Halt-Funktion 1 / 2 Aus

721/724 Stoppsollwert 1 /2 0 - 30 - 500 min™’!
722725 Start-Offset 1/ 2 0 — 30 — 500 min™"
73x Bremsenfunktion

730/733 Bremsenfunktion 1/ 2 Ein

731/734 Bremsendffnungszeit 1/ 2 0-2s

732 /735 Bremseneinfallzeit 1 / 2 0-2s

74x Drehzahlausblendung

740/ 742 Ausblendmitte 1/ 2 0 — 1500 — 6000 min™"
741 /743 Ausblendbreite 1/ 2 0-300 min~’!

77x Energiesparfunktion

770 Energiesparfunktion Aus

8xx Geratefunktionen

80x Setup

802 Werkseinstellung Nein

803 Parametersperre Aus

804 Reset Statistikdaten Keine Aktion

82x Bremsbetrieb

820/ 821 4-Quadranten-Betrieb 1/ 2 Ein

83x Fehlerreaktionen

830 Reaktion 'Externer Fehler’ Notstopp / Stérung
832 Reaktion 'Motoriiberlast’ Notstopp / Stérung
834 Reaktion 'Schleppfehler’ Notstopp / Stérung
835 Reaktion 'TF-Meldung’ Keine Reaktion
836 Reaktion 'Timeout SBus 1’ Notstopp / Stérung
838 Reaktion 'SW-Endschalter’ Notstopp / Stérung
839 Reaktion 'Positionierunterbrechung’ Keine Reaktion
84x Reset-Verhalten

840 Manueller Reset Nein

841 Auto-Reset Nein

842 Restart-Zeit 1-3-30s

85x Skalierung Drehzahl-Istwert

850 Skalierungsfaktor Zahler 1-65535

851 Skalierungsfaktor Nenner 1-65535

852 Anwendereinheit 1/min

86x Modulation

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

87x Prozessdatenbeschreibung

870 Sollwert-Beschreibung PA1 Steuerwort 1

871 Sollwert-Beschreibung PA2 Solldrehzahl

872 Sollwert-Beschreibung PA3 Rampe

873 Istwert-Beschreibung PE1 Statuswort 1
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Parameter Name ‘ Wert

874 Istwert-Beschreibung PE2 Istdrehzahl

875 Istwert-Beschreibung PE3 Ausgangsstrom

876 PA-Daten freigeben ‘ Ja

9xx IPOS-Parameter

90x IPOS-Referenzfahrt

900 Referenz-Offset «(231-1) -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) -(281-1) - (231-1)
906 Nocken-Abstand Anzeigewert

91x IPOS-Verfahrparameter

910 Verstarkung X-Regler 0.1-0.5-32

MM Positionier-Rampe 1 001-1-20s

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

92x IPOS-Uberwachungen

920 SW-Endschalter RECHTS -(2311) -0 - (2%1-1)
921 SW-Endschalter LINKS -(2311) -0 - (2%1-1)
922 Positionsfenster 0 — 50— 32767 Inkremente
923 Schleppfehlerfenster 0 — 5000 — (237-1)
924 Erkennung 'Positionierunterbrechung’ | Ein

93x IPOS-Sonderfunktionen

930 Override Aus

933 Ruckzeit 0.005-2s

938 IPOS-Geschwindigkeit Task 1 0-9

939 IPOS-Geschwindigkeit Task 2 0-9

94x IPOS-Geber

941 Quelle Istposition Motorgeber

948 Automatische Gebertauscherkennung | Ein

96x IPOS-Modulofunktion

960 Modulofunktion Aus

961 Modulo-Zahler 1-(2%1-1)

962 Modulo-Nenner 1-2%

963 Modulo-Geberauflésung 1-4096 — 65535
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6.8 Erlduterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

6.8.1 Symbole

Nachfolgend die Beschreibung der Parameter, aufgeteilt in 10 Parametergruppen. Die
Parameternamen entsprechen der Darstellung im Parameterbaum. Die Werkseinstel-
lung ist jeweils durch Unterstreichung hervorgehoben.

Folgende Symbole erldutern die Parameter:

Diese Parameter sind umschaltbar und in Parametersatz 1 und 2 verfugbar.

Diese Parameter sind nur bei Umrichterstatus "Gesperrt" (= Endstufe hochoh-

— mig) veranderbar.

auto Die Inbetriebnahmefunktion verandert diesen Parameter automatisch.

6.8.2 POxx Anzeigewerte

P00x Prozesswerte
P000 Drehzahl

P001 Anwender-
anzeige

P002 Frequenz

PO0O03 Ist-Position
P004 Ausgangs-

strom

P005 Wirkstrom

90

Diese Parametergruppe enthalt folgende Informationen:

* Prozesswerte und Statuszustande des Grundgerats

* Prozesswerte und Statuszustédnde der eingebauten Optionen
* Fehlerspeicher

* Feldbus-Parameter

Auflésung: + 0,2 min™!

Im VFC- oder U/f-Betrieb ohne Geberanschluss wird die Drehzahl aus der Solldrehzahl
und der eingestellten Schlupfkompensation gebildet. Mit Geberanschluss wird die Dreh-
zahl aus den Geber- oder Resolversignalen gebildet und angezeigt.

Die Anwenderanzeige wird durch die folgenden Parameter bestimmt:
» P850 Skalierungsfaktor Zahler (Seite 119)

» P851 Skalierungsfaktor Nenner (Seite 119)

» P852 Anwendereinheit (Seite 119)

Ausgangsfrequenz des Umrichters.

Position des Antriebs vorzeichenrichtig in Inkrementen im Bereich 0 — + (231-1) Inkre-
mente (mit Geberanschluss). Ohne Geberanschluss ist der Wert Null.

Scheinstrom im Bereich 0 — 200 % des Geratenennstroms.

Wirkstrom im Bereich 0 — 200 % Iy. Bei Drehmoment in positiver Drehrichtung ist der
Anzeigewert positiv, bei Drehmoment in negativer Drehrichtung ist der Anzeigewert ne-
gativ.
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P006 / POO7
Motorauslastung
1/2

P008 Zwischen-
kreisspannung

P009 Ausgangs-
strom

PO01x Statusanzeigen

P010 Umrichter-
status

P011 Betriebs-
zustand

P012 Fehlerstatus

P013 Aktueller
Parametersatz

P014 Kiihlkérper-
temperatur

PO015 Einschalt-
stunden

PO016 Freigabe-
stunden

Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @

Die momentane thermische Motorauslastung des angeschlossenen Motors in Parame-
tersatz 1 / 2 im Bereich 0 — 200 % wird angezeigt. Sie wird Uber die Motortemperatur-
nachbildung im Umrichter ermittelt. Bei Erreichen von 110 % erfolgt beim Synchronmo-
tor mit KTY und beim asynchronen Motor eine Gerateabschaltung.

Angezeigt wird die im Gleichspannungs-Zwischenkreis gemessene Spannung.

Scheinstrom, angezeigt in AC A.

Zustand der Gerateendstufe ("Gesperrt" oder "Freigegeben").

Folgende Betriebszustande sind mdglich:
+ "24-V-Betrieb"

+ "Reglersperre"

+ "Keine Freigabe"

» "Stillstandsstrom"

* "Freigabe (VFC)"

* "Freig. (N-Regel.)"

* "Momentenregelung"
+ "Halteregelung"

+ "Werkseinstellung"

* "Endschalter"

» "Technolog. Option"
+ "Referenzbetrieb"

+ "Fangen |auft"

+ "Geber einmessen"

* "Fehler"

» "Sicherer Halt"
Fehlernummer und Fehler in Klartext.

Parametersatz 1 oder 2.
Kuhlkérpertemperatur des Umrichters im Bereich —40 — 125 °C.

Summe der Stunden, die der Umrichter am Netz oder an einer externen DC-24-V-Ver-
sorgung war, Speicherzyklus 15 min.

Summe der Stunden, die der Umrichter im Betriebszustand "Freigabe" war, Speicher-
zyklus 15 min.
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©

PO17 Arbeit

P018/P019 KTY-
Auslastung 1/ 2

Summe der elektrischen Wirkarbeit, die der Motor aufgenommen hat, Speicherzyklus
15 min.

Anzeige 0 %: Motor ist nicht in Betrieb bei max. Umgebungstemperatur.
Anzeige 110 %: Abschaltpunkt des Motors.

P02x Analoge Sollwerte

P020 Analog-
eingang Al1

Spannung (-10 V — +10 V) am Analogeingang Al1 (020).

PO03x Bindreingdnge Grundgerét

P030, P032 —
P035 Binéreingén-
ge DI0O, DI02 —
DIo5

1

Angezeigt wird der momentane Zustand der Eingangsklemmen DI0O0O und DI02 — DI05
zusammen mit der momentanen Funktionsbelegung. Die mdglichen Klemmenbele-
gungen finden Sie in P601 — P604 Binareingdnge DI@2 — DIJ5 (Seite 108).

HINWEIS
Der Binareingang DI0O ist immer fest mit der Funktion "Reglersperre" belegt.

PO05x Bindrausgédnge Grundgerét

P050 Binéraus-
gang DB0O0O

PO7x Gerétedaten
PO070 Geriétetyp

P0O71 Ausgangs-
nennstrom

P072 Option /
Firmware
Gebersteckplatz

P076 Firmware
Grundgerat

P0O78 Technologie-
funktion

P079 Geréteaus-
fihrung

Angezeigt wird der momentane Zustand des auf dem Grundgerat vorhandenen Binar-
ausgangs zusammen mit der momentanen Funktionsbelegung.

Angezeigt wird die vollstandige Bezeichnung des Geréats, z. B. PFA-MDO0040B-5A3.

Angezeigt wird der Effektivwert des Ausgangsnennstroms.

Angezeigt werden die verbaute Geberkarte und ihre Programmversion.

Angezeigt wird die Programmversion der im Grundgerat verwendeten Firmware.

Angezeigt wird die aktuell eingestellte Technologiefunktion.

"Standard": Einstellung zum Betrieb des Antriebsumrichters mit den Standardfunktionen
(Positionierung, Drehzahlregelung, etc.).

Angezeigt wird die Gerateausfihrung.
"Technologie": Nutzen von Applikationsmodulen und Technologiefunktionen mdéglich.
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P08x Fehlerspeicher
P080 — P084 Es sind 5 Fehlerspeicher vorhanden (t-0 — t-4). Die Fehler werden in chronologischer
Fehler t-0 — t-4 Reihenfolge gespeichert, wobei das jungste Fehlerereignis im Fehlerspeicher t-0 abge-

legt ist. Bei mehr als 5 Fehlern wird das alteste Fehlerereignis, gespeichert in t-4, ge-

|6scht.

Eine Liste der mdglichen Fehlerreaktionen finden Sie in P83x Fehlerreaktionen

(Seite 117).

Folgende Informationen zum Zeitpunkt des Fehlers werden gespeichert und sind im

Fehlerfall sichtbar:

Status (“0* oder “1“) der binaren Ein- / Ausgange

Betriebszustand des Umrichters

Umrichterstatus
Kuhlkdrpertemperatur
Drehzahl

Ausgangsstrom
Wirkstrom
Gerateauslastung
Zwischenkreis-Spannung
Einschaltstunden
Freigabestunden
Parametersatz

Motorauslastung 1 und 2

P09x Busdiagnose
P094 — P096 Angezeigt wird der auf dem Prozessdatenwort momentan Gbertragene Wert in hexade-
PA1 - PA3 Soll- zimaler Form.
wert
PA Sollwert Beschreibung
P094 PA1 Sollwert P870 Sollwertbeschreibung PA1 (Seite 121)
P095 PA2 Sollwert P871 Sollwertbeschreibung PA2 (Seite 121)
P096 PA3 Sollwert P872 Sollwertbeschreibung PA3 (Seite 121)
P097 — P099 Angezeigt wird der auf dem Prozessdatenwort momentan tbertragene Wert in hexade-

PE1 — PE3 Istwert zimaler Form.

\ PE Sollwert

‘ Beschreibung

P097 PE1 Istwert
P098 PE2 Istwert

P873 Istwertbeschreibung PE1 (Seite 122)
P874 Istwertbeschreibung PE2 (Seite 122)

\ P099 PE3 Istwert

| P875 Istwertbeschreibung PE3 (Seite 122)
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6.8.3 P1xx Sollwerte / Integratoren
P13x/ P14x Drehzahlrampen 1/ 2
P130-P133/ P130 Rampe t11 auf RECHTS / P140 Rampe t21 auf RECHTS

P140 — P143
Rampe (117 (21 P131 Rampe t11 ab RECHTS / P141 Rampe t21 ab RECHTS

auf/ab RECHTS/ P132 Rampe t11 auf LINKS / P142 Rampe t21 auf LINKS
LINKS P133 Rampe t11 ab LINKS / P143 Rampe t21 ab LINKS
E Einstellbereich: 0 —2 — 2000 s

Die Rampenzeiten beziehen sich auf einen Sollwertsprung von An = 3000 min'. Die
Rampe ist wirksam bei Veranderung des Drehzahl-Sollwertes und bei Wegnahme der
Freigabe tber Klemme RECHTS / LINKS.

Rechts 4

Rampe Rampe

auf RECHTS ab RECHTS
gt

Rampe Rampe
Links ¥ auf LINKS ab LINKS
277883403
P134/P144 Einstellbereich: 0 — 10 — 2000 s

ARZ’EP_G ;;2 /122 Fiir diese Rampe gilt AUF = AB und RECHTS = LINKS.
g Die Rampen t12 / t22 werden durch einen bindren Eingang aktiviert, der mit der Funk-
tion "Rampen Umsch." programmiert ist. Informationen zur Belegung der binaren Ein-

gange finden Sie in P601 — P604 Binédreingénge DI@2 — DI@5 (Seite 108).

P135/P145 S- Einstellbereich: 0/1/2/3 (0 = Aus, 1 = schwach, 2 = mittel, 3 = stark)
Verschiiff t12 /122 Die 2. Rampe (112 / t22) von Parametersatz 1 und 2 kann mit 3 Verschliffgraden verrun-
'E det werden, um eine sanftere Beschleunigung des Antriebs zu erreichen.
UEA

........ Sollwert-Vorgabe
————— Ohne S-Verschliff
Mit S-Verschliff

t
277886731

Ein begonnener S-Verschliff wird durch die Stopprampe t13 / 23 und Umschaltung auf
Rampe t11 /121 unterbrochen. Eine Ricknahme des Sollwerts oder ein Halt tber die
Eingangsklemmen fiihren dazu, dass der begonnene S-Bogen beendet wird. Der An-
trieb kann somit trotz Sollwertriicknahme noch beschleunigen.

P136/P146 Einstellbereich: 0—-2—-20s
Stopprampe t13 /

123 Die Stopprampe wird durch Wegnehmen der Klemme FREIGABE oder durch einen

Fehler aktiviert. Informationen zu méglichen Fehlerreaktionen finden Sie in P83x Feh-
'E lerreaktionen (Seite 117).

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle




Parametrierung des MOVIPRO® (‘ilj

P137 / P147 Not-
Rampe t14 /t24

1 : IAUTO

P139/P149 Ram-
pentiberwachung 1
/2

'E

P16x /P17x Fest-
sollwerte 1/2

'E
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Einstellbereich: 0—-2—-20s

Die Not-Rampe wird durch einen Fehler aktiviert. Informationen zu méglichen Fehlerre-
aktionen finden Sie in P83x Fehlerreaktionen (Seite 117). Es wird Uberwacht, ob der An-
trieb in der eingestellten Zeit Drehzahl Null erreicht. Nach Ablauf der eingestellten Zeit
wird die Endstufe gesperrt und die Bremse geschlossen, auch wenn Drehzahl Null noch
nicht erreicht wurde.

Einstellbereich: Ja / Nein

Wenn Sie die Verzégerungsrampen sehr viel kirzer einstellen als dies physikalisch in
der Anlage zu erreichen ist, so erfolgt nach Ablauf der Uberwachungszeit die End-
abschaltung auf den noch drehenden Antrieb. Neben der Fehlermeldung fiihrt dies auch
zu einem erhohten Verschleill der Bremse.

Des Weiteren muss die Einstellung der jeweiligen Rampe erhéht werden, wenn das
Rampen-Timeout definitiv durch eine nicht fahrbare Vorgaberampe auftaucht.

Dieser Parameter ist eine zuséatzliche Uberwachungsfunktion zur Drehzahl-Uberwa-
chung. Er gilt aber nur fur die Abwartsrampe. Er kann z. B. bei nicht gewuinschter Dreh-
zahl-Uberwachung die Abwérts-, Stopp- oder Notstopp-Rampe iiberwachen.

Einstellbereich: =6000 — +6000 min™

Fir Parametersatz 1 und 2 kénnen getrennt jeweils 3 interne Sollwerte (= Festsollwerte)
eingestellt werden. Die internen Sollwerte sind aktiv, wenn eine aufn11 /n21 bzw. n12 /
n22 programmierte Eingangsklemme (P6xx Klemmenbelegung) ein “1”-Signal hat:

Einstellbereich: 0 — 6000 min™*

‘ Festsollwert ‘ 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"" |

Programmierung der Eingangsklemmen:

Reaktion Klemme
n11/n21 n12/n22 Freigabe / Stopp Parar:e/t;.rsatz

Stopp mit t13 / t23 X X "0" X
Festsollwert nicht aktiv "0" "o" "y o
n11 wirksam " "o" nqn non
n12 wirksam "Q" " nqn o
n13 wirksam " " nqn Q"
n21 wirksam " "o" nqn nqn
n22 wirksam "0" " nqn nqn
n23 wirksam "y " nqn nqn

Ist eine Eingangsklemme auf "Festsollwert-Umschaltung" programmiert, werden bei Be-
tatigung dieser Klemme (= “1) die Festsollwerte des momentan nicht aktiven Parame-
tersatzes wirksam. Diese Umschaltung ist bei gesperrtem und bei freigegebenem Gerat
maoglich.
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6.8.4 P2xx Reglerparameter

P20x Drehzahl-
regelung

P200 P-Verstéar-
kung n-Regler

IAUTO

P201 Zeitkons-
tante n-Regler

IAUTO

P202 Verstarkung
Beschleunigungs-
Vorsteuerung

IAUTO

P203 Filter
Beschleunigungs-
Vorsteuerung

IAUTO

Drehzahlregelung nur in Parametersatz 1.

Der Drehzahlregler des Leistungsteils ist ein PI-Regler und bei Einstellung folgender
Betriebsarten aktiv:

» Alle Betriebsarten mit "VFC n-Regelung".

» CFC-Betriebsarten: In “CFC & Momentenregelung® ist der Drehzahlregler nur bei ak-
tiver Drehzahlbegrenzung aktiv (P70x Betriebsarten).

» Servo-Betriebsarten: In “Servo & Momentenregelung® ist der Drehzahlregler nur bei
aktiver Drehzahlbegrenzung aktiv (P70x Betriebsarten).

Die Einstellung aller fir die Drehzahlregelung relevanten Parameter wird von den Inbe-
triebnahmefunktionen des MOVITOOLS® MotionStudio unterstiitzt. Direkte Verande-
rungen einzelner Reglerparameter sind der Optimierung durch Spezialisten vorbehal-
ten.

Filter Beschl.-Vorst.  Verstarkung Beschl.-Vorst. Beschleunigungs-

P203 P202 X vorsteuerung
ki
Drehzahlrampen Pl-Regler
P13_ P200 / P201
Drehmoment-
+ Sollwert
>
Filter Drehzahl-Istwert Inkrementalgeber/
P204  Drehzahl- Resolver

5 Istwert Signal-
verarbeitung

278006411

Einstellbereich: 0,01 —2 — 32
Verstarkungsfaktor des P-Anteils des Drehzahlreglers.

Einstellbereich: 0 — 10 — 3000 ms (0 = kein I-Anteil)

Integrationszeit-Konstante des Drehzahlreglers. Der I-Anteil verhalt sich umgekehrt pro-
portional zur Zeitkonstante, d. h. ein grof3er Zahlenwert ergibt einen kleinen |-Anteil, je-
doch 0 = kein |-Anteil.

Einstellbereich: 0 — 65

Verstarkungsfaktor der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Dieser verbessert das Flih-
rungsverhalten des Drehzahlreglers.

Einstellbereich: 0 — 100 ms

Filterzeitkonstante der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Sie beeinflusst das Flhrungs-
verhalten des Drehzahlreglers. Der Differenzierer ist fest programmiert.
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P204 Filter Dreh-
zahl-Istwert

IAUTO

P205 Last-Vor-
steuerung CFC

P206 Abtastzeit n-
Regler

P207 Last-Vor-
steuerung VFC

P21x Halteregler

P210 P-Verstéar-
kung Halteregler

IAUTO
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Einstellbereich: 0 — 32 ms

Filterzeitkonstante des Drehzahl-Istwertfilters.

Die Last-Vorsteuerung CFC wirkt nur in den CFC- und Servo-Betriebsarten.
Einstellbereich: =150 — 0 — 150 %

Der Parameter bestimmt den Anfangswert des Drehmoment-Sollwertes bei der Frei-
gabe. Der Parameter muss eingestellt werden, wenn bei der Freigabe ein erhdhtes An-
fangsmoment bendtigt wird. Durch eine Einstellung groRer 0 % kann beispielsweise das
ungewollte Absacken von Hubwerken beim Lésen der Bremse verhindert werden. Diese
Funktion sollte nur bei Hubwerken ohne Gegengewicht verwendet werden.

Einstellempfehlung: Wert des Wirkstroms (Seite 90) bei Vorgabe n = 0.

Die Abtastzeit n-Regler wirkt nur in den CFC- und Servo-Betriebsarten.
Einstellbereich: 1 ms / 0,5 ms

Die Einstellung 0,5 ms verbessert die Drehzahlregelung bei dynamischen Antrieben mit
geringem Eigentradgheitsmoment.

Die Last-Vorsteuerung VFC wirkt nur in den Betriebsarten mit VFCn-Regelung.
Einstellbereich: =150 — Aus — 150 %

Der Parameter bestimmt den Anfangswert der Schlupfregelung bei der Freigabe. Durch
eine Einstellung gréRer 0 % wird die Schlupfregelung vorgespannt, der Motor entwickelt
somit bei der Freigabe mehr Drehmoment. Dadurch kann beispielsweise das unge-
wollte Absacken von Hubwerken beim Lésen der Bremse verhindert werden. Diese
Funktion sollte nur bei Hubwerken ohne Gegengewicht verwendet werden.

Einstellwerte groRer 150 % schalten die Funktion aus (keine Vorspannung).

Bei Betriebsart "VFC & Hubwerk" und Einstellwert grofer 150 % ist die Vorspannung
0,5 x sy wirksam.

Einstellempfehlung: Wert des Wirkstroms (Seite 90) bei minimaler Drehzahl.

Halteregler nur in Parametersatz 1.

Die Funktion Halteregelung dient zur driftfreien Stillstandsregelung des Antriebs und ist
nur aktivierbar bei Betriebsarten mit Drehzahlregelung (Geberrickfliihrung). Die Halte-
regelung ist aktiv, wenn eine auf HALTEREGELUNG programmierte Eingangsklemme
(P6xx Klemmenbelegung) ein “0“-Signal hat. Das Geréat flihrt dann einen Stopp an der
Rampe "t11 ab" oder "t21 ab" aus. Erreicht der Antrieb die Drehzahl Null, wird die in die-
sem Augenblick glltige Position gehalten. Die Verstarkungsfaktor-Einstellung wird bei
der Inbetriebnahmefunktion des Drehzahlreglers in MOVITOOLS® MotionStudio unter-
stutzt. Bei aktiver Halteregelung zeigt die 7-Segment-Anzeige den Zustand “A1.7“ an.

Einstellbereich: 0,1 — 0.5 — 32

Der Parameter entspricht der Proportionalverstarkung eines Positionsreglers und ist nur
in Verbindung mit der aktivierten Funktion “Halteregelung® wirksam.
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6.8.5 P3xx Motorparameter

Mit dieser Parametergruppe wird der Umrichter an den Motor angepasst. Die Parameter
sind getrennt fir Parametersatz 1 und 2 einstellbar. Es kbnnen somit zwei unterschied-
liche Motoren am selben Umrichter abwechselnd betrieben werden, ohne dass eine
Neueinstellung notwendig wird.

P30x / P31x Begrenzungen 1/ 2

P300/ P310 Start-
Stopp-Drehzahl 1/

=

P301/P311
Minimaldrehzahl 1
/2

E IAUTO

P302 / P312 Maxi-
maldrehzahl 1/ 2

E IAUTO

P303/P313
Stromgrenze 1/ 2

1 : IAUTO

Einstellbereich: 0 — 150 min”’

Bei Inbetriebnahme in der Betriebsart "VFC & Hubwerk" wird der Nennschlupf des an-
geschlossenen Motors eingestellt. Bei allen anderen Betriebsarten wird bei Inbetrieb-
nahme 0,5 x Nennschlupf des angeschlossenen Motors eingestellt.

Wirkt nur in den Betriebsarten VFC und U/f, im CFC- und Servo-Betrieb ist der Parame-
ter ohne Funktion. Die Eingabe legt fest, mit welcher kleinsten Drehzahlanforderung der
Umrichter den Motor bei der Freigabe beaufschlagt. Der Ubergang auf die durch die
Sollwertvorgabe bestimmte Drehzahl erfolgt mit der aktiven Hochlauframpe.

Bei der Ausflhrung eines Stoppbefehls bestimmt diese Einstellung auch die kleinste
Drehzahl, bei der dann die Motorbestromung abgeschaltet wird oder die Nachmagneti-
sierung einsetzt und ggf. die Bremse einfallt.

Einstellbereich: 0 — 15 - 6100 min™"!

Drehzahlwert, der auch bei Sollwertvorgabe Null nicht unterschritten werden kann. Es
ist auch dann die Minimaldrehzahl gltig, wenn npin < Ngtarystopp €ingestellt wurde.

Achtung:

» Bei aktivierter Hubwerksfunktion ist die kleinste Drehzahl 15 1/min, auch wenn np,
kleiner eingestellt wurde.

* Um ein Freifahren der Endschalter auch mit kleineren Geschwindigkeiten zu ermdg-
lichen, ist bei angefahrenem Hardware-Endschalter n,;, nicht aktiv.

Einstellbereich: 0 — 1500 — 6100 min™’

Der hier eingestellte Wert kann durch eine Sollwertvorgabe nicht Uberschritten werden.
Wird npin > Nmax €ingestellt, gilt n,,. Die Maximaldrehzahl hdngt von der eingestellten
Betriebsart ab (Seite 109).

Einstellbereich: 0 — 150 % Iy

In der Werkseinstellung wird die Stromgrenze auf 150 % |y des leistungsangepassten
Motors eingestellt.

Die interne Strombegrenzung bezieht sich auf den Scheinstrom. Im Feldschwachbetrieb
wird oberhalb der Frequenz von 1,15 x g die Stromgrenze automatisch reduziert (gilt
nur in Betriebsarten U/f und VFC ohne Drehzahiregelung). Damit wird ein Schutz gegen
das Kippen des Motors realisiert.

Die im Feldschwachbereich wirksame Stromgrenze kann mit folgender Formel berech-
net werden:

Stromgrenze = (1,15 x fgg / fist) X Einstellwert von P303 / P313
fist ist die aktuelle Drehfeldfrequenz.
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P304 Dreh-

momentgrenze

E IAUTO

jude
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Einstellbereich: 0 — 150 %

Der Parameter begrenzt das maximale Drehmoment des Motors. Die Eingabe wirkt auf
den Sollwert des Motordrehmomentes (k1 * I Umrichter)- Diese Funktion wirkt nur in
den Betriebsarten "CFC" und "Servo" des Parameters P700/ P701 Betriebsart 1/ 2
(Seite 109).

HINWEIS

In den Betriebsarten "CFC" und "Servo" muss P303 Stromgrenze 1 immer = P304
Drehmomentgrenze eingestellt sein, um ein sicheres Auslésen der Drehzahl-Uberwa-
chung zu gewahrleisten.

P32x / P33x Motorabgleich 1/ 2

P320 / P330 Auto-
matischer Abgleich

1/2

P321/P331 Boost

1/2

'E

'E

Einstellbereich: Ein / Aus

Ist nur in den Betriebsarten "VFC" und U/f-Steuerung wirksam. Die Funktion ist nur bei
Einmotorenbetrieb sinnvoll. Der Umrichter stellt P322/P332 IxR Abgleich 1 / 2
(Seite 100) bei jeder Freigabe automatisch ein und speichert den Wert. Dabei ermittelt
der Umrichter eine Grundeinstellung, die fur viele Antriebsaufgaben ausreichend ist. Es
wird in den letzten 20 ms der Vormagnetisierungsphase der angeschlossene Motor ein-
gemessen. Der Motor wird in folgenden Fallen nicht eingemessen:

* P320/P330 Automatischer Abgleich 1/ 2 = "Aus”
* P700/P701 Betriebsart 1/2 = "VFC & Gruppe" oder "VFC & Fangen" (Seite 109)

» P323/P333 Vormagnetisierungszeit 1/ 2 (Seite 100) wurde um mehr als 30 ms ge-
genuber dem Vorschlag verkirzt.

» Betriebsart "VFC n-Regelung" angewahlt, P730/P733 Bremsenfunktion 1/2
(Seite 113) = "Aus"

In diesen Fallen wird der eingestellte IxR-Wert zur Berechnung des Wicklungswider-
stands benutzt.

+ Ein: Automatischer Abgleich.

» Aus: Kein automatischer Abgleich.

Einstellbereich: 0 — 100 %

Bei "VFC & Gruppe": Manuelles Einstellen zum Erhéhen des Startmomentes durch An-
heben der Ausgangsspannung im Bereich unterhalb der Eckdrehzahl.

Bei "VFC": Manuelles Einstellen normalerweise nicht notwendig. In Sonderfallen kann
ein manuelles Einstellen zum Erhdhen des Losbrechmoments notwendig sein. In die-
sem Fall dirfen maximal 10 % angegeben werden.

Uso Y, VFC & GRUPPE Up V, VFC
UAmax" - UAmax"
/) |
/ [ |
1 1
1 1
/ ! — — :100% Boost ! — — :100% Boost
4 I 0% Boost I 0% Boost
/ : :
50V £--f------- Tommmgqmmmmmmmmm - 50V K--f------- Tommmgqmmmmmmmmm -
' Einstellbereich ' Einstellbereich
I Boost \ I Boost
0 } » } } >
0 Neck n Ngqid/ 10 Neck n

9007199532917387
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P322 /P332 IXR
Abgleich 1/ 2

1 : IAUTO

P323/P333 Vor-
magnetisierungs-
zeit1/2

ik

P324 /P334
Schlupfkompensa-
tion 1/2

=

Einstellbereich: 0 — 100 %
In der Werkseinstellung wird der IxXR-Wert des leistungsangepassten Motors eingestellt.

Dieser Parameter wirkt bei der Betriebsart "VFC" auf die drehmomentbildenden GréRen
des berechneten Motormodells. Bei P320/ P330 Automatischer Abgleich 1 / 2
(Seite 99) = "Ein" erfolgt eine automatische Einstellung. Bei der Einstellung 100 % wird
die Ausgangsspannung des Umrichters um 50 V erhdht, wenn der Nennstrom des Mo-
tors flieRt. Manuelle Veranderungen dieses Parameters sind der Optimierung durch
Spezialisten vorbehalten.

Einstellbereich: 0 —2 s

In der Werkseinstellung wird der Vormagnetisierungswert des leistungsangepassten
Motors eingestellt.

Die Vormagnetisierung sorgt fir den Aufbau eines hohen Motordrehmomentes und be-
ginnt, wenn der Umrichter freigegeben wird.

Die Vormagnetisierung ist in der Betriebsart "VFC" mit Geberrtckfuhrung wirksam,
wenn:

» P730/P733 Bremsenfunktion 1/ 2 aktiv ist (Seite 113)
* P710/P711 Stillstandstrom 1/ 2 ausgeschaltet ist (Seite 111)

Einstellbereich: 0 — 500 1/min
In der Werkseinstellung wird der Wert des leistungsangepassten Motors eingestellt.

Nur wirksam in den Betriebsarten "VFC", "VFC n-Regelung" und U/f. Die Schlupfkom-
pensation erhéht die Drehzahlgenauigkeit des Motors. Bei manueller Eingabe ist der
Nennschlupf des angeschlossenen Motors einzugeben. Wird zum Ausgleich von
Exemplarstreuungen der Motoren ein Wert eingegeben, der vom Nennschlupf abweicht,
ist ein Einstellbereich von £ 20 % vom Nennschlupf zulassig.
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P34x Motorschutz

P340/ P342
Motorschutz 1/ 2

'E

[

jude
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Einstellbereich: Aus / Ein Asynchronmotor / Ein Servomotor

Je nach angeschlossenem Motor (Synchron- oder Asynchronmotor) hat diese Funktion
die im Folgenden beschriebenen Wirkungen.

Aus: Funktion nicht aktiv
Ein Asynchronmotor:

Das Leistungsteil Ubernimmt bei Aktivierung dieser Funktion elektronisch den ther-
mischen Schutz des angeschlossenen Motors. Die Motorschutzfunktion ist in den
meisten Fallen einem herkdmmlichen thermischen Schutz (Motorschutzschalter)
vergleichbar und bertcksichtigt zudem die drehzahlabhangige Kiihlung durch den
Eigenlufter. Die Motorauslastung wird Uber folgende Gréf3en ermittelt:

Umrichterausgangsstrom

Klhlungsart
Motordrehzahl
Zeit

Als Grundlage des thermischen Motormodells dienen die bei der Inbetriebnahme mit
MOVITOOLS® MotionStudio eingegebenen Motordaten und die Einhaltung der fiir
den Motor vorgeschriebenen Betriebsbedingungen.

HINWEIS

Muss der Motor auch gegen Ausfall der Liftung, Verschluss der Luftwege o. a. ge-
schitzt werden, verwenden Sie als Schutz Kaltleiter TF oder Bimetallschalter TH.

Folgende Melde- und Anzeigefunktionen sind in Verbindung mit dem Motorschutz
verflgbar:

Parameter Melde- und Anzeigefunktion

P006 / POO7 Motorauslastung 1/ @ Anzeige der Motorauslastung fiir Parametersatz 1/ 2.

2 (Seite 91)

P832 Reaktion ‘Motortiberlast’ Fehlerreaktion des Umrichters bei Erreichen P0O06 / PO07
(Seite 117) Motorauslastung 1/ 2 von 110 %.

Werkseinstellung: Notstopp / Stérung.

Dazu sind die folgenden Parameter einzustellen:

Parameter Einstellung / Bedeutung
P341 Kiihlungsart (Seite 102) Eigenkihlung oder Fremdkiihlung

Binarausgang programmierbar Vorwarnung, falls die Motorauslastung 1 / 2 den Wert von

auf: 100 % uberschreitet. In diesem Fall wird der program-
/Motorauslastung 1/ 2 mierte Ausgang auf "0" = 0 V gesetzt.
HINWEIS

Durch Ausschalten des Umrichters (Netz und 24 V extern) wird die Motorauslastung
immer auf Null zuriickgesetzt, d. h. nach dem Wiedereinschalten wird eine bereits vor-
handene Motorerwarmung nicht bertcksichtigt.

Die Motorschutzfunktion verarbeitet die Auslastung der angeschlossenen Motoren
getrennt fir beide Parametersatze. Ist nur ein Motor fest am Umrichter angeschlos-
sen und wird die Funktion "Parametersatz-Umschaltung" nur fir steuerungstech-
nische Zwecke genutzt, darf die Motorschutzfunktion nicht verwendet werden. Bei
Gruppenantrieben ist die Motorschutzfunktion ebenfalls nicht zu verwenden, da nicht
jeder einzelne Motor zuverlassig geschiitzt werden kann.
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jde

P341/P343 Kiih-
lungsart 1/ 2

'E

P344 Intervall fiir
Motorschutz

'E

Ein Servomotor:

— Motor ohne Temperaturfihler KTY: Das Leistungsteil berechnet anhand des Stro-

mes die Auslastung des Motors und zeigt sie an. Zweck ist es, schon nach weni-
gen Zyklen oder wahrend der Inbetriebnahme zu ermitteln, ob sich der Antrieb auf
Grund einer Uberlast mit dem Fehler "A1.F31" (TF-Ausléser) abschalten wird.
Diese Einstellung ist nur fur Parametersatz 1 mdglich.

Voraussetzungen: Die Ermittlung der Motorauslastung hat als Bezugsgrofie
immer den Motornennstrom. Um eine moglichst exakte Aussage zu erhalten, mit
welcher Auslastung der angeschlossene Motor den Maschinenzyklus antreibt,
muss die Dauer des Maschinenzyklus eingegeben werden.

Folgende Melde- und Anzeigefunktionen sind in Verbindung mit dem Motorschutz
verflgbar:

Parameter Melde- und Anzeigefunktion

P006 Motorauslastung 1 Anzeige der Motorauslastung fiir Parametersatz 1. Ist nach ca.

(Seite 91) 10 bis 20 Zyklen bzw. nach ca. 2 s gultig und kann von einer
SPS ausgewertet werden.

P007 Motorauslastung 2 In der Einstellung P340 = "Ein Servomotor" ohne Funktion

(Seite 91)

P832 Reaktion 'Motoriiber- In der Einstellung P340 = "Ein Servomotor" ohne Funktion

last’ (Seite 117)

Stellen Sie dazu folgenden Parameter ein:

Parameter Bedeutung

P344 Intervall Motorschutz Entspricht dem Maschinenzyklus der Anwendung. Bereich:
(Seite 102) 0.1s—-20s.

HINWEIS

Durch die Aktivierung der Funktion wird keine Uberwachung und kein Schutz des an-
geschlossenen Motors realisiert. Der Schutz muss mittels TF / TH gewahrleistet sein.

Auch eine Programmierung eines Bindrausgangs auf "Motorauslastung 1" oder
"Motorauslastung_2" ist in der Einstellung P340 = EIN SERVO unwirksam.

— SEW-Motor mit Temperaturfihler KTY: Die Motorauslastung wird anhand eines

im Leistungsteil gespeicherten Motormodells berechnet (PO0O6
Motorauslastung 1 (Seite 91), P018 KTY-Auslastung 1 (Seite 92)). Wenn die
vom Motor abhangige Abschaltgrenze erreicht ist, wird der Umrichter mit der in
P832 Reaktion 'Motoriiberlast’ (Seite 117) eingestellten Reaktion abgeschaltet.
Die Einstellungen in P341 Kiihlungsart 1 (Seite 102) und P344 Intervall Motor-
schutz (Seite 102) sind in diesem Fall wirkungslos.

Einstellbereich: Eigenliftung / Fremdliftung

Um die Berechnung der thermischen Belastung des Motors, wie unter P340 / P342 Mo-
torschutz 1/ 2 (Seite 101) beschrieben, moglichst exakt durchfiihren zu kdénnen, ist die
Kenntnis der Kihlungsart des Motors notwendig.

Einstellbereich: 0,1 -4 —20 s

P344 ist fir Asynchronmotoren unwirksam. Dieser Parameter entspricht bei Synchron-
motoren ohne Temperaturfihler KTY der Taktzeit der Bewegung und wird fur die Funk-

tion PO06 / PO0O7 Motorauslastung 1/ 2 (Seite 91) verwendet. Der Einstellbereich be-
tragt 100 ms — 20000 ms.

Dabei sollte immer die Zeit fur Hin- und Rickbewegung eingestellt werden.
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P345 /346 I/ U, -
Uberwachung 1/ 2

1 : IAUTO

P35x Motordreh-
sinn

P350/ P351 Dreh-
richtungsumkehr 1
/2

'E IAUTO
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Einstellbereich: 0,1 — 500 A

Die Funktion ist nicht abschaltbar. Die Werkseinstellung ist abhangig von der Nennleis-
tung des Leistungsteils und wird auf den Nennstrom des SEW-Motors gleicher Leistung
gesetzt (bei Geraten mit Resolver-Eingang: Werkseinstellung = 0).

Bei 150 % Motornennstrom schaltet der Umrichter nach 5 Minuten mit "A1.F84" ab.
Bei 500 % Motornennstrom schaltet der Umrichter nach 20 Sekunden mit "A1.F84" ab.

SEW-EURODRIVE definiert die Drehrichtung mit Blick auf die A-Seite des Motors. Eine
Drehung in Uhrzeigersinn (positiv) wird als rechts und umgekehrt als links definiert. Bei
der Ausfihrung des Motoranschlusses laut SEW-Bezeichnung ist diese Definition rea-
lisiert.

Einstellbereich: Ein / Aus

Drehrichtungsumkehr positiver Sollwert negativer Sollwert
(positive Verfahrrichtung) (negative Verfahrrichtung)

Aus Motor dreht rechts Motor dreht links

Ein Motor dreht links Motor dreht rechts

» Ein: Die obige Definition wird umgedreht. Die Zuordnung der Endschalter bleibt
grundsatzlich erhalten. Bei Drehrichtung RECHTS wird der Antrieb ordnungsgeman
gestoppt, wenn er den rechten Endschalter anfahrt. Der richtige Anschluss der End-
schalter wie auch die Definition des Referenzpunktes und der Verfahrpositionen
muss bei der Nutzung und gerade nach der Umschaltung dieses Parameters sorg-
faltig beachtet werden.

HINWEIS: Wird der Parameter “Drehrichtungsumkehr” verandert, nachdem die An-
lage referenziert wurde, verliert die Anlage ihren Bezugspunkt fur die absolute Posi-
tion. Dies kann zu unerwlnschten Fahrbewegungen der Achse fihren.

* Aus: Es gilt die SEW-Definition.

6.8.6 P5xx Kontrollfunktionen

Um die Ablaufe der antriebsspezifischen GréRen im jeweiligen Anwendungsfall Gberwa-
chen und bei nicht erlaubten Abweichungen reagieren zu kdénnen, sind die folgenden
Kontrollfunktionen implementiert. Die Kontrollfunktionen sind z. T. in beiden Parameter-
satzen getrennt verfiigbar. Die Reaktion auf das Ansprechen der Kontrollfunktionen
kann mit P83x Fehlerreaktionen (Seite 117) eingestellt werden.

P50x Drehzahl-Uberwachungen

P500 / P502 Dreh-
zahl-Uber-
wachung 1/2

'E

Einstellbereich: Aus / Motorisch / Generatorisch / Motorisch / Generatorisch

Die durch den Sollwert geforderte Drehzahl kann nur erreicht werden, wenn der Lastan-
forderung entsprechend genligend Drehmoment zur Verfiigung steht. Wird P303 / P313
Stromgrenze 1/ 2 (Seite 98) und externe Strombegrenzung erreicht, geht das Leis-
tungsteil davon aus, dass das Drehmoment an der Maximalgrenze angelangt ist und die
gewiinschte Drehzahl nicht erreicht werden kann. Die Drehzahl-Uberwachung spricht
an, wenn dieser Zustand fur die in P501 / P503 Verzégerungszeit 1/ 2 (Seite 104) ein-
gestellte Dauer anhalt.

Schalten Sie die Drehzahl-Uberwachung bei Hubwerken ein und stellen Sie die Verzo-
gerungszeit auf einen mdglichst kleinen Wert. Die Drehzahl-Uberwachung ist nicht si-
cherheitsrelevant, da eine Fehlbewegung des Hubwerks nicht zwingend mit einem Be-
trieb in der Strombegrenzung gleichzusetzen ist.
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P501 / P503 Ver-
zbégerungszeit 1/ 2

'E

P504 Gebertiber-
wachung Motor

P505 Gebertiber-
wachung Strecke

P52x Netz-Aus-
Kontrolle

P520 Netz-Aus-
Reaktionszeit

P521 Netz-Aus-
Reaktion

P522 Phasenaus-
falltiberwachung

Einstellbereich: 0—-1-10s

In Beschleunigungs- und Verzégerungsvorgangen oder bei Lastspitzen kann es zu
kurzzeitigem Erreichen der eingestellten Stromgrenze kommen. Ein ungewollt sensib-
les Ansprechen der Drehzahl-Uberwachung kann durch die entsprechende Einstellung
der Verzégerungszeit verhindert werden. Die Stromgrenze muss fur die Dauer der Ver-
zdgerungszeit ununterbrochen erreicht sein, bevor die Uberwachung anspricht.

Einstellbereich: Ja / Nein

* Nein: Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Motorgeber wird nicht direkt
erkannt. Bei defekter Verbindung erfolgt im freigegebenen Zustand der Fehler
"A1.F08" (Drehzahl-Uberwachung), falls dieser nicht deaktiviert wurde.

» Ja: Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Motorgeber wird bei Verwen-
dung von Sin/Cos- und TTL-Gebern direkt erkannt. Im Fehlerfall erfolgt die Fehler-
meldung "A1.F14" (Geber). Dieser Fehler wird auch in gesperrtem Zustand gene-
riert.

HINWEIS: Die Geberiberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion! Wenn
Sie einen HIPERFACE®-Geber einsetzen, ist die Gebertberwachung (auch fiur die
Strecke) unabhéangig von der Einstellung in P504 immer aktiv.

Einstellbereich: Ja / Nein

* Nein: Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Streckengeber wird nicht di-
rekt erkannt. Bei defekter Verbindung erfolgt im freigegebenen Zustand der Fehler
"A1.F08" (Drehzahl-Uberwachung), falls dieser nicht deaktiviert wurde.

» Ja: Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Streckengeber wird bei Ver-
wendung von Sin/Cos- und TTL-Gebern direkt erkannt. Im Fehlerfall erfolgt die Feh-
lermeldung "A1.F14" (Geber). Dieser Fehler wird auch in gesperrtem Zustand gene-
riert.

Einstellbereich: 0 — 5 s

Einstellbereich: Reglersperre / Notstopp

Ist ein Bindreingang auf "Netz-Ein" programmiert, wird die hier eingestellte Reaktion
ausgeldst, wenn der Bindreingang ein "0"-Signal erhalt.

Einstellbereich: Aus / Ein

Das MOVIPRO® iberwacht die Netzeingangsphasen auf Phasenausfall einer Phase.
Fallen zwei Phasen aus, so wird der Zwischenkreis spannungslos, was einer Netzaus-
schaltung entspricht. Da die Netzeingangsphasen nicht direkt gemessen werden kon-
nen, ist eine Uberwachung nur indirekt tiber die Welligkeit des Zwischenkreises mog-
lich, die sich bei Ausfall einer Phase drastisch erhoht.

Die Zwischenkreis-Spannung wird im Zeitraster At = 1 ms auf Unterschreiten eines mi-
nimalen Spannungspegels, der von der nominalen Netzbemessungsspannung des Ge-
rats abhangt, Uberwacht.

Es ergibt sich folgender nominaler Richtwert fiir die Erkennung eines Phasenausfalls:
* 50-Hz-Netz: ca. t,5x=3,0 s
* 60-Hz-Netz: ca. t5x=2,5s
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Bei Erkennen eines Netzphasenausfalls wird sofort die Endstufe gesperrt und die
Bremse fallt ein. Es erfolgt die Fehlermeldung "A1.F06" (Phasenausfall). Die Fehlerre-
aktion ist "Sofortabschaltung mit Verriegelung". Der Fehler kann nur durch Ausfihrung
eines Gerate-Resets wieder beseitigt werden.

P53x Temperaturschutz Motor

P530 Sensortyp 1

|

AUTO

P531 Sensortyp 2

T

AUTO

Einstellbereich: Kein Sensor/ TF/TH/ TF/TH DEU / KTY / KTY DEU (KTY nur fir SEW-
Synchronmotoren)

Auswahl des zum Motorschutz verwendeten Sensors in Parametersatz 1.
» TF/TH: Stellen Sie die Reaktion ein mit P835 Reaktion 'TF-Meldung’ (Seite 118).

+ KTY: Stellen Sie P340 Motorschutz 1 (Seite 101) auf "Ein Servo". Damit ist das Mo-
tormodell aktiviert. Stellen Sie die Reaktion ein mit P832 Reaktion Motortiberlast
(Seite 117).

Einstellbereich: Kein Sensor / TF/TH

Auswahl des zum Motorschutz verwendeten Sensors in Parametersatz 2.

P54x Getriebe- / Motoriiberwachungen

Mit diesen Parametern wird die Reaktion eingestellt, die bei einem Motor- oder Getrie-
beproblem ausgeldst wird. Dazu muss die dazugehdrige Programmierung der Binarein-
gange vorgenommen werden. Die Fehlerreaktionen werden auch im Umrichterzustand
"Reglersperre" ausgeldst.

Reaktion Beschreibung

Keine Reaktion Es wird weder ein Fehler angezeigt noch eine Fehlerreaktion ausge-
fuhrt. Der gemeldete Fehler wird komplett ignoriert.

Fehler Anzeigen Der Fehler wird angezeigt (auf der 7-Segment-Anzeige und im

MOVITOOLS® MotionStudio). Das Gerat fiihrt jedoch ansonsten keine
Fehlerreaktion aus. Der Fehler kann durch einen Reset wieder zurtck-
gesetzt werden (Klemme, Feldbus, Auto-Reset).

Sofortstopp / Stérung Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Bereitmeldung
wird zurickgenommen. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfiihrung
eines Fehler-Resets mdglich, bei dem sich der Umrichter neu initiali-
siert.

Notstopp / Stérung Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14 / 124 (Seite 95). Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird zurickgenommen. Ein erneuter Start ist
erst nach Ausflihrung eines Fehler-Resets maglich, bei dem sich der
Umrichter neu initialisiert.

Schnellstopp / Stérung Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Stopp-
rampe t13 / 123 (Seite 94). Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen. Ein erneuter Start ist
erst nach Ausflihrung eines Fehler-Resets moglich, bei dem sich der
Umrichter neu initialisiert.

Sofortstopp / Warnung Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Bereitmeldung
wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler durch einen internen Vor-
gang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so lauft der Antrieb,
ohne eine neue Gerateinitialisierung auszufiihren, wieder los.
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P540 Reaktion
Schwingung / War-
nung

P541 Reaktion
Schwingung / Feh-
ler

P542 Reaktion
Olalterung / War-
nung

P543 Reaktion
Olalterung / Fehler

P544 Olalterung /
Ubertemperatur

P545 Olalterung /
Bereitmeldung

P549 Reaktion
Bremsenver-
schleil3

Reaktion Beschreibung

Notstopp / Warnung Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14 / t24 (Seite 95). Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler
durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt,
so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung auszufiihren,

wieder los.

Schnellstopp / Warnung |Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Stopp-
rampe t13 / 123 (Seite 94). Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler
durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt,
so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung auszufihren,
wieder los.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Antriebsschwingungssensor eine Warnung meldet, fuhrt der Umrichter die
eingestellte Reaktion aus.

Werkseinstellung: Schnellstopp / Warnung

Wenn der Antriebsschwingungssensor einen Fehler meldet, fihrt der Umrichter die ein-
gestellte Reaktion aus.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor eine Warnung meldet, fiihrt der Umrichter die eingestellte
Reaktion aus.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor einen Fehler meldet, fiihrt der Umrichter die eingestellte
Reaktion aus.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor eine Ubertemperatur meldet, fihrt der Umrichter die ein-
gestellte Reaktion aus.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Olalterungssensor die Bereitmeldung zuriicknimmt, filhrt der Umrichter die
eingestellte Reaktion aus.

Werkseinstellung: Fehler anzeigen

Wenn der Bremsverschlei3-Sensor auslost, fihrt der Umrichter die eingestellte Reak-
tion aus.
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P56x Strombegrenzung Ex-e-Motor

P560 Strom-
grenze Ex-e-Motor

IAUTO

P561 Frequenz A
AUTO

P562 Strom-
grenze A

IAUTO

P563 Frequenz B
AUTO

Die Parametergruppe P56x Strombegrenzung Ex-e-Motor enthalt Anzeige- und Ein-
stellwerte, die spezifisch fir die Funktion "Strombegrenzung im Ex-e-Motor am Umrich-
ter" sind. Die Werkseinstellung ist jeweils durch Unterstreichung hervorgehoben. Die
Werkseinstellungen gelten fur den Auslieferungszustand.

Frequenzen, die kleiner als Frequenz A sind, sind nur eingeschrankt zulassig. Fre-
quenzen, die grof3er als die Motor-Bemessungsfrequenz sind, sind grundsatzlich unzu-
Iassig. Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung "Explosionsgeschitzte
Drehstrommotoren". Es gelten immer folgende Regeln:

» Frequenz A < Frequenz B < Frequenz C < Motor-Bemessungsfrequenz

» Stromgrenze A < Stromgrenze B < Stromgrenze C

Strombegrenzung
4
I
1,5 Iy(Motor)
! !
1 o
v} c *‘
In(Motor) — | |
IS
3 A
Motortyp-
abhéné?g Zuldssiger
Dauerstrombereich
\ \ -
fiHz
fa T fc feek
1280044043

Einstellbereich: Ein / Aus
Ein: Strombegrenzung fur Ex-e-Motoren aktiv.

Durch die Inbetriebnahme wird bei den fiir Ex-e-Betrieb ausgewahlten und zugelas-
senen Motoren die Strombegrenzung fiir Ex-e-Motoren aktiviert.

Einstellbereich: 0 — 5 — 60 Hz

Wert fir minimale Betriebsfrequenz A. Die Zeitdauer des Betriebs bei der
Betriebsfrequenz A, unabhangig vom Strombetrag, betragt 60 Sekunden. Nach Ablauf
dieser Zeit schaltet der Umrichter ab und gibt die Fehlermeldung "A1.F110" (Fehler "Ex-
e-Schutz") aus.

Einstellbereich: 0 — 50 — 150 %

Stromgrenze, die bei der Betriebsfrequenz fo zugelassen wird. Der Verlauf zwischen
Stromgrenze A und Stromgrenze B ist linear.

Einstellbereich: 0 — 10 — 104 Hz
Wert fur die Betriebsfrequenz fg.
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P564 Strom- Einstellbereich: 0 — 80 — 200 %
grenze B Stromgrenze, die bei der Betriebsfrequenz fg zugelassen wird. Der Verlauf zwischen
AUTO Stromgrenze B und Stromgrenze C ist linear.

P565 Frequenz C Einstellbereich: 0 — 25 — 104 Hz

AUTO Wert fUr die Betriebsfrequenz f¢.

P566 Strom- Einstellbereich: 0 — 100 — 200 %

grenze C Stromgrenze, die zwischen Betriebsfrequenz fc und der Motor-Bemessungsfrequenz
IAUTO zugelassen ist. Die Motor-Bemessungsfrequenz bei Sternschaltung betragt 50 Hz, bei

Dreieckschaltung 87 Hz. Nach der Inbetriebnahme mit einem Ex-e-Motor entspricht die
Stromgrenze C anndhernd dem Motor-Bemessungsstrom Iy.

6.8.7 P6xx Klemmenbelegung

P601 — P604 Die Binareingange kénnen auf folgende Funktionen programmiert werden:
Binéareingénge
DIg2 — glﬂg wirksam bei
Wirkung bei Umrichtersta- werk-
—— Funktion tus seitig siehe
wou_gi wyn_gi gesper freige- auf
0"-Signal 1"-Signal rt geben
DIg2
. . DIg3
Keine Funktion - - - - DIg4
| DIg5
Freigabe / Stopp | Stopp ant13 /123 Freigabe nein ja
Rechts / Halt Haltan t11 /121  Freigabe Rechts- nein ja P13x / P14x
oder t12 / t22 lauf .
' . . (Seite 94)
Links / Halt Halt an t11 / t21 Freigabe Links- nein i3
oder t12 / t22 lauf )
ni1/ Nur externe Soll- = n11/ . .
n21 n13/ werte n21 n13/ nein la
n12/ n23 | Nurexterne Soll- = n12/ n23 nein "
n22 werte n22 ) P16x / P17x
Seite 95
Festsollwerte des Fes.tsollwel_'te des ( )
Festsollwert- . nicht aktiven . .
Umschaltung ask:;It\;Zg Zﬁraer\?vgﬁ:' Parametersatzes ja a
9 angewahit
Parametersatz- . .
Umschaltung” Parametersatz 1 = Parametersatz 2 ja nein
Drehzahlrampen- | 1. Rampe (111 / | 2. Rampe (112 / ia ia P13x/P14x
Umschaltung t21) aktiv t22) aktiv ) ) (Seite 94)
[Externer Fehler Externer Fehler - nein ja
Fehler-Reset Reset bei positiver Flanke ("0" auf "1")|  ja ja
. . . P210
/Halteregelung Halteregelung aktiv - nein ja (Seite 97)
/Endschalter EndschalterRechts . . .
rechts angefahren Nicht angefahren | nein ja
/Endschalter links Endschalter Links Nicht angefahren| nein ja
angefahren
IPOS-Eingang Funktion abhangig vom Applikationsmodul
Referenznocken nicht betatigt betatigt ‘ nein ‘ ja
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wirksam bei
Wirkung bei Umrichtersta- werk-
Funktion tus seitig siehe
o wan_qi gesper | freige- auf
0"-Signal 1"-Signal rt geben
Start einer Refe-
Referenzfahrt renzierung far . .
Start ) das Applikations- "M€" a
modul
Netz-Ein-Erken- siehe P521 Externe Meldung i ia P52x
nung (Seite 104) "Netz ein" ) ) (Seite 104)
/Schwingung Schwingungssen- | Schwingungs- ja ja
Warnung sor meldet eine sensor meldet
Warnung keine Warnung
/Schwingung Schwingungssen- = Schwingungs- ja ja
Fehler sor meldet einen sensor meldet
Fehler keinen Fehler
/Olalterung War- | Olalterungssensor = Olalterungssen- | ja ja
nung meldet eine sor meldet keine
Warnung Warnung
/Olalterung Fehler| Olalterungssensor = Olalterungssen- | ja ja
meldet einen sor meldet keinen
Fehler Fehler
/Olalterung Olalterungssensor | Olalterungssen-  ja ja
Ubertemperatur _ meldet sor meldet keine
Ubertemperatur = Ubertemperatur
Olalterung Olalterungssensor = Olalterungssen- | ja ja
Bereitmeldung ist nicht bereit sor ist bereit
Bremsenver- Bremse ist Bremse ist in ja ja
schleillmessung verschlissen Ordnung

1) Beachten Sie bei Betriebsarten mit Geberrickfiihrung: Die Parametersatz-Umschaltung darf nicht hau-
figer als im 2-Sekunden-Takt erfolgen.

6.8.8 P7xx Steuerfunktionen

fde

P70x Betriebsarten

P700/P701
Betriebsart 1/ 2

g IAUTO

Innerhalb der Parametergruppe 7xx werden alle Einstellungen in Bezug auf die funda-
mentalen Steuereigenschaften des Umrichters festgelegt. Dies sind alles Funktionen,
die der Umrichter bei Aktivierung automatisch ausfuhrt und die sein Verhalten in be-
stimmten Betriebsarten beeinflussen.

HINWEIS

Beim Einsatz von Inkrementalgebern (Resolver, Gegentakt-TTL, RS422, Sin/Cos,
HIPERFACE® Single-Turn) wird durch Umschalten des Parametersatzes die Position
H510 und H511 unglltig. Soll nach dem Umschalten der Parametersatze eine giiltige
Position erhalten bleiben, muss ein Absolutwertgeber (SSI, HIPERFACE® Multi-Turn)
eingesetzt werden.

Mit diesem Parameter wird die grundsatzliche Betriebsart des Umrichters fiir den Pa-
rametersatz 1 und 2 eingestellt. Dies umfasst insbesondere die Festlegung des Motor-
systems, der Geberrlickflihrung und entsprechender Regelungsfunktionen. Die Umrich-
ter sind im Auslieferungszustand auf den jeweiligen dem Umrichter leistungsmaRig an-
gepassten Motor parametriert.
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P702 Motor-
kategorie

IAUTO

Parametrierung des MOVIPRO®
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Fur Parametersatz 1 kdnnen alle Betriebsarten eingestellt werden, fir Parametersatz 2
nur die Betriebsarten ohne Geberrlckfuhrung (Gruppe 1). Ohne eine Neuinbetrieb-
nahme darf die Betriebsart nur innerhalb einer Gruppe umgeschaltet werden.

Gruppe Parametersatz 1/ 2 Geriatetyp und Option Motor
P700 Betriebsart 1
P701 Betriebsart 2
"VFC" MOVIPRO®-ADC
"VFC & Gruppe"

"VFC & Hubwerk"

1 "VFC & Gleichstrombremsung"
"VFC & Fangfunktion"
"U/f-Kennlinie"

"U/f & Gleichstrombremsung"

DR ohne Geber

"VFC n-Regelung"
"VFC n-Regelung & Gruppe"
"VFC n-Regelung & Hubwerk"
"VFC n-Regelung & IPOS"
"CFC"
3 "CFC & Momentenregelung”
"CFC & IPOS"
"Servo"
4 "Servo & Momentenregelung”
"Servo & IPOS"

MOVIPRO®-ADC
+ Geberoption

DR mit Inkrementalgeber
oder HIPERFACE®-Geber

DR mit Inkrementalgeber
oder HIPERFACE®-Geber

CMP mit HIPERFACE®-
Geber oder Resolver

Einstellbereich: Rotatorisch / Linear

Dieser Parameter wird bei der Inbetriebnahme automatisch eingestellt. Er zeigt an, wel-

cher Motortyp angeschlossen ist.
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Einstellbereich: 0 — 50 % lpot

Mit dem Stillstandsstrom wird wahrend des Motorstillstands und geschlossener Bremse
ein einstellbarer Strom in den Motor eingepragt. Der Stillstandsstrom ist durch "/Regler-
sperre = 0" abschaltbar. Hierdurch kénnen folgende Funktionen erfiillt werden:

» Bei niedriger Umgebungstemperatur des Motors kann die Gefahr von Kondensatbil-
dung und Einfrieren (insbesondere der Scheibenbremse) verhindert werden. Bei der
Einstellung der Stromhohe ist eine Uberhitzung des Motors zu vermeiden. Empfeh-
lung: Motorgehause handwarm.

» Aktivierter Stillstandsstrom erméglicht den Schnellstart des Motors, da dieser erregt
gehalten wird, so dass ohne Einhaltung der Vormagnetisierungszeit gestartet wer-
den kann. Empfehlung: Bei Hubwerken Einstellung auf 45 — 50 %.

Die Funktion Stillstandsstrom wird durch P710 / P711 = 0 deaktiviert. Die Einstellung er-
folgt in % des Motornennstroms. Der Stillstandsstrom wird auf jeden Fall auf P303 /
P313 Stromgrenze 1/ 2 (Seite 98) liberwacht.

* Inder Betriebsart "CFC" wird immer mindestens der gemaf Motormodell notwendige
Magnetisierungs-Strom eingepragt. Wird P710 / P711 hoher eingestellt, so gilt die-
ser héhere Wert.

* In der Betriebsart "Servo" ist diese Funktion wirkungslos. Es wird kein Strom einge-
pragt.

* In den Betriebsarten "VFC & Hubwerk" und "VFC n-Regelung & Hubwerk" wird
immer der Nenn-Magnetisierungs-Strom eingepragt, wenn P710 aktiviert ist.

* In den Ubrigen Betriebsarten erfolgt ein Schnellstart nur, wenn der eingestellte Still-
standsstrom gréRer oder gleich dem Nenn-Magnetisierungs-Strom ist.

Wahrend der Stillstandsstromphase wird ein Einmessen des Motorwiderstands in Zeit-
intervallen der eingestellten Vormagnetisierungszeit vorgenommen, sofern der Still-
standsstrom wahrend des Messintervalls konstant und gréRer oder gleich dem Nenn-
magnetisierungsstrom des Motors war. Erfolgt eine erneute Freigabe, bevor das Mess-
intervall abgelaufen ist, so wird kein neuer Widerstandswert errechnet. Der bestehende
Widerstandswert wird weiter verwendet.
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C 20,
O,

P72x Sollwert-
Haltfunktion

Parametrierung des MOVIPRO®
Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

Die Sollwert-Haltfunktion erméglicht eine durch den Umrichter automatisch erzeugte
Freigabefunktion in Abhangigkeit des Hauptsollwertes. Es erfolgt eine Freigabe mit
allen notwendigen Funktionen wie Vormagnetisierung, Bremsenansteuerung usw. In
jedem Fall muss eine zusatzliche Freigabe Gber Klemmen erfolgen.

/Reglersperre
ng >
T

Rechts/Halt
nge

~ Y

Freigabe/"1" T
Stopp

Q"

—~ Vv

/Bremse
nge

Ngo Min”" o
120 4 Start-
Integrator- | Offset /

eingang /
60_,,,; ,,,,,,, eepessccccscsccccscsccccscsccccccsccccccadeccaanaa - S

~ v

Stop-_ | N
Sollwert ?
’ d
N min”!
Ist A
120 A
Integrator- _.fB;remsen—_t : Brefn'\llser]t— ‘_foremsen—.t \ Byefn\llser]t—
6ffnungszei . einfallzeit  6ffnungszei einfallzei
ausgang e % t11 auf Rechts t11 ab Rechts \ i Q 11
60 - stop-\ | | | 3\ | :
30 Rampe t13 :
0 ’ ; - L
Vormagneti- Vormagneti- t

sierungszeit sierungszeit

9007199533486731

P720/ P723 Soll- Einstellbereich: Ein / Aus
wert-Halt-Funktion
1/2

'E

P721/P724

Stopp-Sollwert 1/

2

'E

Einstellbereich: 0 — 30 — 500 min~!

In der Betriebsart "VFC & Hubwerk" wird der minimale Stopp-Sollwert intern auf
16 min™! begrenzt.

P722 / P725 Start- Einstellbereich: 0 — 30 — 500 min~!
Offset 1/2

'E

Bei Stopp-Sollwert + Startoffset (Startsollwert) > n,,5, erfolgt keine Freigabe.
Bei Stopp-Sollwert > n,;, ist ein Fahren mit n,;, nie moéglich.
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Parametrierung des MOVIPRO®
Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

C 29,

P73x Bremsen-
funktion

jude

P730/P733 Brem-
senfunktion 1/ 2

'E

P731/P734 Brem-
sendffnungszeit 1/

=

P732/P735 Brem-
seneinfallzeit 1/ 2

E IAUTO

Das Leistungsteil ist in der Lage, eine am Motor angebaute Bremse zu steuern. Die
Bremsenfunktion wirkt auf den mit der Funktion “/Bremse* (24 V = Bremse geliiftet) fest
belegten Bindarausgang DB@JJ. Bei Antrieben mit Geberriickfiihrung (Drehzahlrege-
lung) kann hiermit zwischen elektrischem Halten der Last und mechanischem Bremsen-
einfall im Haltezustand gewahlt werden.

HINWEIS

Bei "/Reglersperre" = 0 erfolgt immer der Einfall der Bremse.

Freigabe 1" T

|l0ll ;t
Vormagentisierungszeit | |Na$magenﬁsierungsze‘ﬂ
remsen- Bremsen- t
pffnungszei einfallzeit x>
n t
Nsoll /_
Nstart-stop

0 >t

/BREMSE ' |
nge :t

Endstufe Ein | |
nge ;t

Drehfeld Ein ' |
ngy ;t

278749067

Einstellbereich: Ein / Aus

Diese Funktion legt fest, ob bei Wegnahme der Freigabe (Freigabe = "0") die Bremse
betatigt werden soll oder nicht. Bei Hubwerksbetrieb im gesteuerten Betrieb ist die
Bremse immer aktiv.

Einstellbereich: 0 —2 s

In der Werkseinstellung wird die Bremsendffnungszeit des leistungsangepassten Mo-
tors eingestellt.

Dieser Parameter legt fest, wie lange nach Ablauf der Vormagnetisierungszeit der Motor
noch stehen bleibt und die Bremse dadurch Zeit hat zu 6ffnen.

Einstellbereich: 0 —2 s

In der Werkseinstellung wird die Bremseneinfallzeit des leistungsangepassten Motors
eingestellt.

Hier ist die Zeit einzustellen, welche die mechanische Bremse benétigt, um einzufallen.
Mit diesem Parameter wird ein Durchsacken des Antriebs (besonders bei Hubwerken)
vermieden.
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(‘CD Parametrierung des MOVIPRO®

@ Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

P74x Drehzahlaus-  Ausblendmitte und Ausblendbreite sind Betragswerte und wirken bei Aktivierung auto-
blendung matisch auf positive und negative Sollwerte. Die Funktion wird deaktiviert durch Aus-

blendbreite = 0.

A Ausgangsdrehzahl
A f'P741/P743
P740/P742| |- v E
n-Sollwert |
n-Sollwert
positiv und negativ

n-Sollwert

Rampen

t11/t12

(Integrator-
eingang)

L

n-Sollwert
(Integrator-

ausgang)

278752395

Durch die Funktion “Drehzahlausblendung” kann das Verharren der Motordrehzahl in-
nerhalb eines bestimmten Drehzahlfensters vermieden werden. Insbesondere bei Ma-
schinen mit ausgepragten mechanischen Resonanzen werden dadurch Schwingungen

und Gerausche unterdriickt.

P740/P742 Aus- Einstellbereich: 0 — 1500 — 600 min”’
blendmitte 1/ 2

3
P741/P743 Aus- Einstellbereich: 0 — 300 min™"
blendbreite 1/ 2

'E
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Parametrierung des MOVIPRO® (‘Cl) 6

Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @

6.8.9 P8xx Geratefunktionen

P80x Setup
P802 Werksein- Einstellbereich: Nein / Standard / Auslieferungszustand
steliung Sie kdnnen mit P802 die im EEPROM gespeicherte Werkseinstellung fir nahezu alle
Parameter wiederherstellen.
HINWEIS
@
1 Mit der Einstellung "Standard" werden nahezu alle Parameterwerte tGberschrieben, mit

der Einstellung "Auslieferungszustand" werden alle Parameterwerte tberschrieben.
Speichern Sie die eingestellten Parameterwerte mit Hilfe von MOVITOOLS® Motion-
Studio, bevor Sie die Parameter zurticksetzen. Nach dem Ricksetzen missen die ge-
anderten Parameterwerte und Klemmenbelegungen wieder den Anforderungen ange-
passt werden.

» Mit der Auswahl "Standard" werden folgende Daten nicht zurlickgesetzt:
— Applikationsmodul
— P20x Drehzahlregelung (Seite 96)
— P210 P-Verstarkung Halteregler (Seite 97)
— P30x/P31x Begrenzungen 1/ 2 (Seite 98)
— P32x/P33x Motorkompensation 1/ 2 (Seite 99)
— P344 Intervall fiir Motorschutz (Seite 102)
— P345/P346 In-/ U, -Uberwachung 1/ 2 (Seite 103)
— P53x Temperaturschutz Motor (Seite 105)
— P70x Betriebsarten (Seite 109)
— P73x Bremsenfunktion (Seite 113)
— P905 Hiperface-Offset (Motor) (Seite 125)
— P910 Verstarkung X-Regler (Seite 126)
— P94x IPOS-Geber (Seite 129)
— Fehlerspeicher
— Statistikdaten

+ Mit der Auswahl "Auslieferungszustand" setzen Sie auch die oben aufgefihrten
Daten zuruck.

Wahrend des Zuriicksetzens wird auf der 7-Segment-Anzeige "8.8.8" angezeigt. Ist das
Zuriicksetzen beendet, erscheint in der 7-Segment-Anzeige wieder der vorherige Be-
triebszustand des Umrichters und P802 springt selbststéandig auf "Nein" zurlick.
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(‘CD Parametrierung des MOVIPRO®

@ Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-...

P803 Parameter-
sperre

jude

P804 Reset
Statistikdaten

P82x Bremsbetrieb

P820/ P821 4-
Quadranten-
Betrieb 1/ 2

Einstellbereich: Ein / Aus

HINWEIS
Eine Inbetriebnahme ist bei P803 = EIN nicht méglich.

Durch Einstellen von P803 auf "EIN" ist es mdglich, jegliche Veranderung der Parameter
zu verhindern. Die Parametersperre hat jedoch keine Auswirkung auf folgende Parame-
ter:

* P803 Parametersperre
* P840 Manueller Reset
* P876 PA Daten freigeben

Dies ist zum Beispiel nach optimierter Einstellung des Leistungsteils sinnvoll. Um eine
Parameterverstellung wieder zu ermdglichen, muss P803 auf "AUS" zurlickgestellt wer-
den.

Einstellbereich: Nein / Fehlerspeicher / kWh-Zahler / Betriebsstunden

Mit P804 kénnen die in EEPROM gespeicherten Statistikdaten Fehlerspeicher, Kilowatt-
stundenzahler und Betriebsstundenzahler zuriickgesetzt werden. Diese Daten werden
bei der Auswahl "Standard" des P802 Werkseinstellung nicht beeinflusst.

Einstellbereich: Ein / Aus

Wird nur in den Betriebsarten ohne Geberriickfuhrung (VFC, U/f) berlicksichtigt, bei
allen anderen Betriebsarten wird 4-Q-Betrieb vorausgesetzt. Mit P820 / P821 kann fir
den Parametersatz 1/ 2 der 4-Q-Betrieb ein- und ausgeschaltet werden. Ist am
MOVIPRO® ein Bremswiderstand angeschlossen, ist 4-Q-Betrieb mdglich (links /
rechts; motorisch / generatorisch). Ist am MOVIPRO® kein Bremswiderstand ange-
schlossen und somit kein generatorischer Betrieb moglich, muss P820 / P821 auf "Aus"
gestellt werden. Das MOVIPRO® versucht in diesen Betriebsarten die Verzogerungs-
rampe so zu verlangern, dass die generatorische Leistung nicht zu gro wird und die
Zwischenkreis-Spannung unterhalb der Abschaltschwelle bleibt.

Trotz der vom MOVIPRO® selbsttatig verlangerten Verzdégerungsrampen kann es vor-
kommen, dass die generatorische Leistung beim Bremsvorgang zu grof3 wird und sich
das MOVIPRO® mit Fehlermeldung FO7 (Zwischenkreis-Uberspannung) abschaltet. In
diesem Fall missen die Verzégerungsrampen manuell verlangert werden.
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Parametrierung des MOVIPRO®
Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

P83x Fehler-
reaktionen

P830 Reaktion
"Externer Fehler’

P832 Reaktion
"Motoriiberlast’

Folgende Reaktionen kdnnen programmiert werden:

C 29,

@—

Reaktion Beschreibung

Keine Reaktion

fuhrt. Der gemeldete Fehler wird komplett ignoriert.

Es wird weder ein Fehler angezeigt noch eine Fehlerreaktion ausge-

Fehler Anzeigen

gesetzt werden (Klemme, Feldbus, Auto-Reset).

Der Fehler wird angezeigt (auf der 7-Segment-Anzeige und im
MOVITOOLS® MotionStudio). Das Gerat fiihrt jedoch ansonsten keine
Fehlerreaktion aus. Der Fehler kann durch einen Reset wieder zurlck-

Sofortstopp / Stérung

siert.

Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Bereitmeldung
wird zurlickgenommen. Ein erneuter Start ist erst nach Ausfliihrung
eines Fehler-Resets moglich, bei dem sich der Umrichter neu initiali-

Notstopp / Stérung

Schnellstopp / Stérung

Umrichter neu initialisiert.

Umrichter neu initialisiert.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14 / t24 (Seite 95). Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird zurickgenommen. Ein erneuter Start ist
erst nach Ausfiihrung eines Fehler-Resets mdglich, bei dem sich der

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Stopp-
rampe t13 / 123 (Seite 94). Nach Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird zuriickgenommen. Ein erneuter Start ist
erst nach Ausfiihrung eines Fehler-Resets moglich, bei dem sich der

Sofortstopp / Warnung

Es erfolgt eine Sofortabschaltung des Umrichters mit Fehlermeldung.
Die Endstufe wird gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Bereitmeldung
wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler durch einen internen Vor-
gang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt, so |auft der Antrieb,
ohne eine neue Geréteinitialisierung auszufiihren, wieder los.

Notstopp / Warnung

wieder los.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Notstopp-
Rampe t14 / t24 (Seite 95). Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler
durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt,
so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung auszufihren,

Schnellstopp / Warnung

wieder los.

Es erfolgt ein Abbremsen des Antriebs an der eingestellten Stopp-
rampe t13 / 123 (Seite 94). Bei Erreichen der Stoppdrehzahl wird die
Endstufe gesperrt und die Bremse fallt ein. Die Fehlermeldung erfolgt
sofort. Die Bereitmeldung wird nicht zurickgenommen. Wird der Fehler
durch einen internen Vorgang oder durch einen Fehler-Reset beseitigt,
so lauft der Antrieb, ohne eine neue Gerateinitialisierung auszufihren,

Werkseinstellung: Notstopp / Stérung

Der Fehler wird nur im Umrichterstatus FREIGEGEBEN ausgelost. Mit P830 wird die
Fehlerreaktion programmiert, die Uber eine auf "/EXT. FEHLER" programmierte Ein-
gangsklemme ausgelost wird.

Werkseinstellung: Notstopp / Stérung

P340 Motorschutz 1 (Seite 101) auf "Ein Asynchronmotor"

P340 Motorschutz 1 (Seite 101) auf "Ein Servomotor" und P530 Sensortyp 1

(Seite 105) auf "KTY"

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle
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(‘CD Parametrierung des MOVIPRO®

@ Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

P834 Reaktion
"Schleppfehler’

P835 Reaktion
"TF-Meldung’

IAUTO

P836 Reaktion
"Timeout SBus 1’

P838 Reaktion
"SW-Endschalter’

P839 Reaktion
"Positionierunter-
brechung’

Reaktion Schleppfehler nur mit Applikationsmodul.
Werkseinstellung: Notstopp / Stérung

Mit P834 wird die Fehlerreaktion programmiert, die tGber die Schleppfehleriiberwachung
eines Applikationsmoduls ausgeldst wird.

Werkseinstellung: Keine Reaktion

Mit P835 wird die Fehlerreaktion programmiert, die (iber die Temperaturfihler-Uberwa-
chung des ggf. in der Motorwicklung eingebrachten TF oder TH ausgel6st wird.

Werkseinstellung: Notstopp / Stérung

Mit P836 wird die Fehlerreaktion programmiert, die Uiber die Systembus-Timeout-Uber-
wachung ausgeldst wird.

Werkseinstellung: Notstopp / Stérung

Mit P838 wird die Fehlerreaktion programmiert, die der Umrichter durchfiihrt, wenn bei
referenziertem Antrieb eine Zielposition aul3erhalb der Software-Endschalter vorgege-
ben wird. Die Software-Endschalter werden Gber die Parameter P920 / P921 (Seite 127)
eingestellt.

Werkseinstellung: Keine Reaktion

Ist P924 Erkennung ’Positionierunterbrechung (Seite 128)’ auf "Ein" eingestellt, wird bei
der Unterbrechung eines Positioniervorgangs die hier eingestellte Reaktion ausgeldst.

P84x Reset-Verhalten

P840 Manueller
Reset

Einstellbereich: Ja / Nein

» Ja: Der im Leistungsteil vorliegende Fehler wird zurlickgesetzt. Nach ausgefiihrtem
Reset steht P840 wieder automatisch auf "Nein". Liegt kein Fehler vor, so ist das Ak-
tivieren des manuellen Resets wirkungslos.

* Nein: Kein Reset.
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P841 Auto-Reset

P842 Restart-Zeit

P85x Skalierung
Drehzahl-Istwert

P850 Skalierungs-
faktor Zahler

P851 Skalierungs-
faktor Nenner

P852 Anwender-
einheit

Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @

Einstellbereich: Ein / Aus

A GEFAHR!

Quetschgefahr durch selbsttatiges Anlaufen des Motors durch Auto-Reset.

Tod oder schwerste Verletzungen.

+ Auto-Reset nicht bei Antrieben einsetzen, deren selbsttatiger Anlauf auf Personen
oder Gerate Gefahr bedeutet.
* Manuellen Reset durchfihren.

» Ein: Die Auto-Reset-Funktion wird aktiviert. Diese Funktion fuhrt im Fehlerfall nach
P842 Restart-Zeit selbsttatig einen Gerate-Reset aus. Es sind in einer Auto-Reset-
Phase maximal fiinf Auto-Resets maoglich. Treten fiinf Fehler auf, die durch einen
Auto-Reset zurlickgesetzt werden, so ist kein Auto-Reset mehr méglich, bis einer der
folgenden Falle auftritt:

— manueller Reset Uiber die Eingangsklemme

— manueller Reset lber die serielle Schnittstelle (MOVITOOLS® MotionStudio,
Ubergeordnete Steuerung)

— Ubergang in den 24-V-Stiitzbetrieb oder komplettes Ausschalten des Umrichters
Danach sind wieder funf Auto-Resets mdglich.

* Aus: Kein Auto-Reset.

Einstellbereich: 1 —=3—-30s

Mit P842 wird die Wartezeit eingestellt, die nach Auftreten eines Fehlers bis zur Ausflih-
rung eines Auto-Resets vergehen soll.

Mit der Skalierung Drehzahl-Istwert wird ein anwenderspezifischer Anzeigeparameter
P001 Anwenderanzeige (Seite 90) festgelegt. Die Anwenderanzeige soll z. B. in s dar-
gestellt werden. Dazu ist ein Skalierungsfaktor von 1/60 erforderlich. Der Skalierungs-
faktor Zahler muss somit auf 1 und der Skalierungsfaktor Nenner auf 60 eingestellt wer-
den. In P852 Anwendereinheit wird die Skalierungseinheit s eingetragen.

Drehzahl- P850 _ 1 001 25
Istwert P851~ 60 ANWEND [1/s 1
(1500 min™) T

P852

279044491

Einstellbereich: 1 — 65535

Einstellbereich: 1 — 65535

Werkseinstellung: 1/min
Maximal acht ASCII-Zeichen, wird in PO01 Anwenderanzeige (Seite 90) dargestellt.

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle
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(‘CD Parametrierung des MOVIPRO®

@ Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

P86x Modulation

P860/P861 PWM-
Frequenz 1/2

'E

pP862/ P863 PWM
fix1/2

'E

P864 PWM-Fre-
quenz CFC

Einstellbereich: 4/8/12 /16 kHz

Mit P860 / P861 kann in der Betriebsart VFC die Taktfrequenz am Umrichterausgang
fur Parametersatz 1 / 2 eingestellt werden. Wird mit P862 /P863 PWM fix 1/ 2
(Seite 120) die Taktfrequenz fir Parametersatz 1 / 2 nicht fest auf den eingestellten
Wert fixiert, so schaltet der Umrichter ab einer gewissen Gerateauslastung automatisch
auf niedrigere Taktfrequenzen zurtick. Dadurch werden die Schaltverluste in der End-
stufe und somit die Gerateauslastung reduziert.

Einstellbereich: Ein / Aus

» Ein: Ist eine selbsttatige Reduktion der PWM-Frequenz (z. B. beim Einsatz von Aus-
gangsfiltern) nicht gewiinscht, kann mit P862 / P863 = "Ein" fir Parametersatz 1/ 2
die mit P860 / P861 PWM-Frequenz 1/ 2 eingestellte Frequenz fixiert werden.

* Aus: Das MOVIPRO® reduziert bei hoher thermischer Auslastung der Endstufe
selbsttatig die eingestellte Ausgangsfrequenz (bis minimal 4 kHz), um eine Abschal-
tung mit Fehler "Gerateauslastung" zu vermeiden.

Einstellbereich: 4/ 8 / 16 kHz

Mit P864 kann in den Betriebsarten "CFC" und "Servo" die Taktfrequenz am Umrichter-
ausgang fir Parametersatz 1 eingestellt werden. Die Taktfrequenz wird fest eingestellt
und reduziert sich bei hoher Gerateauslastung nicht automatisch.
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Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @

P87x Prozessdatenbeschreibung

Mit P870 / P871 / P872 wird der Inhalt der Prozess-Ausgangsdatenworte PA1 / PA2 /
PA3 definiert. Dies ist notwendig, damit das Leistungsteil die entsprechenden Sollwerte

P870/P871/
P872 Sollwertbe-
schreibung PA1/

PA2/PA3

zuordnen kann.

Sollwertbeschreibung Werkseinstellung
P870 Sollwertbeschreibung PA1 Steuerwort 1

P871 Sollwertbeschreibung PA2 Solldrehzahl

P872 Sollwertbeschreibung PA3 Rampe

Folgende Belegungen der PAs stehen zur Verfiigung:

Belegung
Keine Funktion

Beschreibung
Der Inhalt des Prozess-Ausgangsdatenworts wird ignoriert.

Solldrehzahl
Sollstrom

Drehzahl-Sollwertvorgabe in min”’

Stromsollwertvorgabe (bei Momentenregelung)

Sollposition Low
Sollposition High

Positions-Sollwert Low-Word
Positions-Sollwert High-Word

Max. Drehzahl

Maximale Systemdrehzahl (P302 / P312)

Max. Strom Strombegrenzung in % von Iy des Umrichters (P303 / P313)
Schlupfdrehzahl | Schlupfkompensation (P324 / P334)

Rampe Rampenzeit fir Sollwertvorgabe

Steuerwort 1 Steuersignale fiir Start / Stopp etc.

Steuerwort 2 Steuersignale fiir Start / Stopp etc.

Solldrehzahl [%] @ Vorgabe eines Drehzahl-Sollwertes in % von npax

IPOS-PA-Data Vorgabe eines 16-Bit-codierten Wertes fiir IPOSPYS® (nur bei Applikations-

modul)

Weitere Erlauterungen siehe Handbuch "Feldbus-Gerateprofil mit Parameterverzeich-

nis-".
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P873/P874/
P875 Istwertbe-

schreibung PE1/

PE2/PE3

P876 PA-Daten
freigeben

Parametrierung des MOVIPRO®
Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

Mit P873 / P874 / P875 wird der Inhalt der Prozess-Eingangsdatenworte PE1 / PE2 /
PES3 definiert. Dies ist notwendig, damit das MOVIPRO® die entsprechenden Istwerte

zuordnen kann.
Istwertbeschreibung Werkseinstellung
P873 Istwertbeschreibung PE1 Statuswort 1
P874 Istwertbeschreibung PE2 Istdrehzahl
P875 Istwertbeschreibung PE3 Ausgangsstrom

Folgende Belegungen der PEs stehen zur Verfligung:

Belegung Beschreibung

Keine Funktion Der Inhalt des Prozess-Eingangsdatenworts ist 0000,y
Istdrehzahl Aktueller Drehzahl-Istwert des Antriebs in min”’
Ausgangsstrom Momentaner Ausgangsstrom des Systems in % von Iy
Wirkstrom Momentaner Wirkstrom des Systems in % von Iy:

» Positives Vorzeichen = positives Drenmoment
* Negatives Vorzeichen = negatives Drehmoment

Istposition Low" Momentane Istposition Low- . . o
Word. Die Istposition wird eingelesen
- — - : aus P941 Quelle Istposition
Istposition High") Momentane Istposition High- (Seite 129).
Word.
Statuswort 1 Statusinformationen des Umrichters
Statuswort 2 Statusinformationen des Umrichters
Istdrehzahl [%] Momentaner Drehzahl-Istwert in % von np,a
IPOS-PE-DATA Riickmeldung eines 16-Bit-codierten Wertes fiir IPOSP'YS® (nur bei
Applikationsmodulen).
Statuswort 3 Statusinformationen des Umrichters

1) Es missen immer beide Belegungen eingestellt werden.

Weitere Erlauterungen siehe Handbuch "Feldbus-Gerateprofil mit Parameterverzeich-
nis".

Einstellbereich: Ein / Aus

+ Ein: Die zuletzt von der Feldbussteuerung gesendeten Prozess-Ausgangsdaten
werden wirksam.

» Aus: Die zuletzt giltigen Prozess-Ausgangsdaten bleiben weiterhin wirksam.

HINWEIS: Wird die Belegung der Prozessdaten gedndert, stellt sich P876 automa-
tisch auf "Aus".
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6.8.10 P9xx IPOS-Parameter

P90x IPOS Refe-
renzfahrt

P900 Referenzoft-
set

i

P901 Referenz-
drehzahl 1

Die IPOSPUS®_parameter kénnen nur in Verbindung mit Applikationsmodulen genutzt
werden.

A GEFAHR!

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.

Tod oder schwerste Verletzungen.

» Verhindern Sie unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.

+ Beachten Sie, dass eine Veranderung dieser Parameter ohne Kenntnis des even-
tuell aktiven IPOSPUS®_programms unerwartete Verfahrbewegungen und unge-
wollte Belastungen des mechanischen Antriebsstranges zur Folge haben kann.
Die Kenntnis des Handbuches IPOSPUS® st unbedingte Voraussetzung zur Ein-
stellung dieser Parameter.

Die Referenzfahrt dient dazu, einen Maschinennullpunkt festzulegen, auf den sich alle
absoluten Positionierbefehle beziehen. Hierzu sind verschiedene so genannte Refe-
renzfahrtstrategien unter P903 Referenzfahrttyp (Seite 124) wahlbar. Diese definieren
entsprechende Verfahrmodi, um z. B. einen Referenznocken zu suchen. Ausgehend
von dem durch die Referenzfahrt gefundenen Referenzpunkt kann mit P900 Refe-
renzoffset (Seite 123) der Maschinennullpunkt gemaf der Gleichung

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
verschoben werden.

Die Drehzahlen der nach Referenzfahrttyp notwendigen Verfahrbewegungen werden
durch P901 Referenzdrehzahl 1 (Seite 123) und P902 Referenzdrehzahl 2 (Seite 124)
eingestellt.

Einstellbereich: —-(231-1) - 0 — (237-1)

Der Referenzoffset (Nullpunktkorrektur) wird verwendet, um den Maschinennullpunkt
festzulegen. Es gilt:

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset

Der Referenzoffset bezieht sich immer auf den tGber P941 Quelle Istposition (Seite 129)
eingestellten Geber.

Dies kann der Motorgeber, ein externer Geber oder der DIP-Geber sein. Die entspre-
chenden Istpositionen werden in IPOSPUS®_variablen angezeigt.

* H510 Istposition externer Geber
+ H511 Istposition Motorgeber
Der Referenzoffset wird nach erfolgreich beendeter Referenzfahrt aktiv.

HINWEIS

Bei einer Referenzfahrt eines Antriebssystems mit HIPERFACE®-Geber wird der Wert
von P905 durch die Referenzfahrt neu berechnet und tberschrieben.

Einstellbereich: 0 — 200 — 6000 1/min

Mit der Referenzdrehzahl 1 wird die Verfahrdrehzahl fir den ersten Teil der Referenz-
fahrt festgelegt. Zur Drehzahlanderung wird immer die Stopprampe t13 (Seite 94) ver-
wendet. Die Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entspre-
chenden Referenzfahrttyp festgelegt. Die Drehzahl wird benutzt, bis der Referenzno-
cken erreicht wird.
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O,

P902 Referenz-
drehzahl 2

P903 Referenz-
fahrttyp

Parametrierung des MOVIPRO®
Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..."

Einstellbereich: 0 — 50 — 6000 1/min

Mit der Referenzdrehzahl 2 wird die Verfahrdrehzahl fir den zweiten Teil der Referenz-
fahrt festgelegt. Zur Drehzahldnderung wird immer die Stopprampe t13 (Seite 94) ver-
wendet. Die Suchrichtungen wahrend der Referenzfahrt sind durch den entspre-
chenden Referenzfahrttyp festgelegt. Die Drehzahl wird benutzt vom Verlassen des Re-
ferenznockens zum Erreichen des ersten Nullimpulses.

Einstellbereich: 0 — 8

Der Referenzfahrityp legt fest, mit welcher Referenzfahrtstrategie der Maschinennull-
punkt einer Anlage festgelegt werden soll.

Mit dieser Einstellung wird auch die Suchrichtung flr den Referenznocken in den ein-
zelnen Phasen der Referenzierung festgelegt.

Uber den Parameter P904 Referenzierung auf Nullimpuls (Seite 125) wird eingestellt,
ob die Referenzfahrt auf den Flankenwechsel des Referenznockens oder den darauffol-
genden Nullimpuls des Gebers erfolgt.

Mit Ausnahme des Referenzfahrttyps 8 ist bei allen tbrigen Referenzfahrttypen ein be-
triebsbereiter und freigegebener Antrieb die Voraussetzung fir die Durchfihrung der
Referenzfahrt.

Es stehen auch Typen zur Verfiigung, die ohne einen Referenznocken arbeiten kénnen.
* Typ 0O: Linker Nullimpuls

— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = linker Nullimpuls von aktueller Position

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
» Typ 1: Linkes Ende des Referenznockens

— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
» Typ 2: Rechtes Ende des Referenznockens
— Erste Suchrichtung ist rechts

— Referenzpunkt = erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
* Typ 3: Endschalter rechts
— Erste Suchrichtung ist rechts

— Referenzpunkt = erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom rechten End-
schalter

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
— Die Referenzfahrt sollte auf Nullimpuls erfolgen.

* Typ 4: Endschalter links
— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = Erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom linken End-
schalter

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
— Die Referenzfahrt sollte auf Nullimpuls erfolgen
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P904 Referenzie-
rung auf Nullimpuls

P905 Hiperface-
Offset (Motor)

jude

P906 Nocken-
Abstand

Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @

* Typ 5: Keine Referenzfahrt
— Referenzpunkt = aktuelle Position
— Maschinennullpunkt = Referenzoffset

» Typ 6: Referenznocken bilindig zum rechten Endschalter
— Erste Suchrichtung ist rechts

— Referenzpunkt = erster Nullimpuls oder fallende Flanke links vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
HINWEIS: Referenznocken und Endschalter missen blndig sein.
» Typ 7: Referenznocken biindig zum linken Endschalter
— Erste Suchrichtung ist links

— Referenzpunkt = erster Nullimpuls oder fallende Flanke rechts vom Referenzno-
cken

— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenzoffset
HINWEIS: Referenznocken und Endschalter missen blndig sein.
+ Typ 8: Ricksetzen der Geberposition bei nicht betriebsbereitem Antrieb
Die Referenzierung kann bei nicht freigegebenem Antrieb erfolgen.
— Referenzpunkt = aktuelle Position
— Maschinennullpunkt = Referenzoffset

Einstellbereich: Ja / Nein
» Ja: Die Referenzfahrt erfolgt auf den Nullimpuls des eingestellten IPOSPIUS®_Gebers.
» Nein: Die Referenzfahrt erfolgt auf der fallenden Flanke des Referenznockens.

Einstellbereich: —(231-1) — 0 — (237-1)
Mit dem Parameter wird der Nullpunkt der Geberanzeige festgelegt.

Dieser Parameter wird verwendet, um den Maschinennullpunkt ohne Referenzfahrt zu
definieren. Dazu wird der Geberwert mit dem Offset verrechnet. P905 wirkt auf die Ist-
position des Motorgebers H511:

H511 = Geberwert — P905

Die Umrechnung der Istposition erfolgt direkt nach der Eingabe der Werte. Ein
HIPERFACE®-Multiturn-Geber muss einmal, ein HIPERFACE®-SingIeturn-Geber muss
immer referenziert werden.

HINWEIS

Bei einer Referenzfahrt eines Antriebssystems mit HIPERFACE®-Geber wird der Wert
von P905 durch die Referenzfahrt neu berechnet und tberschrieben.

Es gilt:
P905 = Geberwert — P900

Der Parameter enthalt die Anzahl der Inkremente vom Verlassen des Referenznockens
bis zum Nullimpuls des Motorgebers. Der Nocken-Abstand wird nach erfolgreich been-
deter Referenzfahrt angezeigt und betragt im Idealfall die Halfte der Geberauflésung
nach 4-facher Auswertung. Gegebenenfalls den Nocken verschieben.
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©

P91x IPOS Verfahrparameter

P910 Verstérkung
X-Regler

P911 /912 Positio-
nier-Rampe 1/ 2

P913/P914 Ver-
fahrdrehzahl
RECHTS / LINKS

i

P915 Geschwin-
digkeitsvorsteue-
rung

i

P916 Rampenform

7

Einstellbereich: 0,1 — 0,5 - 32

Einstellwert fiir den P-Regler des Lageregelkreises von IPOSPUS®. Hier wird in der
Grundeinstellung der Wert von P210 P-Verstédrkung Halteregler (Seite 97) Gbernom-
men.

Einstellbereich: 0,01 —1-20 s

Einstellwert fur die Rampe, die wahrend des Positioniervorgangs verwendet wird. Fur
Beschleunigung und Verzégerung wird bei P916 Rampenform (Seite 126) "Sinus" und
"Quadratisch" immer die gleiche Rampe (Positionier-Rampe 1) verwendet. Bei einge-
stellter Rampenform "Linear" wird die Verzégerung in Abhangigkeit von P917 Rampen-
mode (Seite 127) eingestellt:

+ P917 = Mode 1: Die Verzdgerung zur Anfahrt der Zielposition (Zielboremsung) wird
nur mit der Positionier-Rampe 2 durchgefuhrt. Bei allen anderen Positioniervorgan-
gen wird die Positionier-Rampe 1 verwendet.

+ P917 = Mode 2: Bei Anderung der Fahrgeschwindigkeit wahrend der Fahrt wird zur
Verzdgerung immer die Positionier-Rampe 2 verwendet. Zur Beschleunigung wird
die Positionier-Rampe 1 verwendet.

Einstellbereich: 0 — 1500 — 6000 1/min
Gibt an, mit welcher Drehzahl positioniert werden soll. Die Einstellung muss an die Ma-
ximaldrehzahl des Motors angepasst werden.

HINWEIS

P302 / P312 Maximaldrehzahl 1/ 2 (Seite 98) begrenzt P913 / P914, deshalb P302 /
P312 immer ca. 10 % gréler einstellen als P913 / P914, sonst kdnnte ein Schleppfeh-
ler auftreten.

Einstellbereich: —199,99 — 0 — 100 — 199,99 %

Mit der Einstellung auf 100 % fahrt der Antrieb zeitoptimal mit linearem Geschwindig-
keitsprofil. Wird der Wert kleiner als 100 % eingestellt, entsteht beim Positioniervorgang
ein grélRerer Abstand zwischen Sollposition und Istposition (Schleppabstand). Dadurch
ergibt sich fur den Beschleunigungsvorgang ein “sanftes” Einlaufen in die Zielposition.

HINWEIS

Der Parameter P915 wirkt nur bei den Rampenformen "Linear" und "Ruckbegrenzt".
Fir die Rampenformen "Sinus" und "Quadratisch" ist die Funktion unwirksam.

Mit diesem Parameter wird die Art der Positionierrampe festgelegt. Dies hat Einfluss auf
den Drehzahl- bzw. Beschleunigungsverlauf wahrend der Positionierung.

Rampenform Positionierverhalten

Linear Zeitoptimal, jedoch blockférmiger Beschleunigungsverlauf

Quadratisch Sanfterer Beschleunigungsverlauf und héherer Momentenbedarf als
"Linear".

Sinus Sehr sanfter Beschleunigungsverlauf, héherer Momentenbedarf als
bei "Quadratisch"
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P917 Rampen-
mode

P918 Quelle Bus-
sollwert

Erlauterung der Parameter des Leistungsteils "PFA-..." @
Rampenform Positionierverhalten
Busrampe Einstellung zum Betrieb des Antriebsumrichters mit Gbergeordneter

Steuerung. Die Steuerung generiert einen zyklischen Positions-Soll-
wert, der direkt auf den Lageregler geschrieben wird. Der Rampenge-
nerator ist deaktiviert. Die von der externen Steuerung zyklisch
gesendeten Positionsvorgaben werden linear interpoliert. Zur Konfi-
guration muss ein Prozess-Ausgangsdatenwort auf "Position High"
und ein weiteres auf "Position Low" parametriert werden.

Ruckbegrenzung Die Ruckbegrenzung basiert auf dem Prinzip der Linear-Rampe. Bei
der Ruckbegrenzung werden das Drehmoment und somit auch die
Beschleunigung trapezférmig aufgebaut. Die Ruckbegrenzung baut
das Drehmoment beim Beschleunigen linear mit der Zeit auf, bis der
Maximalwert erreicht ist. Ebenso wird das Drehmoment linear mit der
Zeit wieder auf Null abgebaut. Dadurch wird erreicht, dass das Sys-
tem kaum zum Schwingen angeregt wird. Unter P933 Ruckzeit
(Seite 128) kann ein Wert zwischen 0.005 s und 2 s angegeben wer-
den. Die Positionierzeit verlangert sich gegenuber der linearen
Rampe um die eingestellte Ruckzeit. Die Beschleunigung und das
Drehmoment erhéhen sich gegeniber der linearen Rampe nicht.

Einstellbereich: Mode 1 / Mode 2

Mit diesem Parameter wird die Verwendung von P912 Positionierrampe 2 (Seite 126)
bei eingestellter Rampenform "Linear" bestimmt.

+ P917 = Mode 1: Die Verzdgerung zur Anfahrt der Zielposition (Zielbremsung) wird
nur mit der Positionierrampe 2 durchgefthrt. Bei allen anderen Positioniervorgangen
wird die Positionierrampe 1 verwendet. Wurde die Positionsinterpolation 12 Bit oder
16 Bit aktiviert, arbeitet diese in Mode 1 ohne Totzeitkompensation.

+ P917 = Mode 2: Bei Anderung der Fahrgeschwindigkeit wahrend der Fahrt wird zur
Verzdgerung immer die Positionierrampe 2 verwendet. Zur Beschleunigung wird die
Positionierrampe 1 verwendet. Wurde die Positionsinterpolation 12 Bit oder 16 Bit
aktiviert, arbeitet diese in Mode 1 ohne Totzeitkompensation.

Einstellbereich: 0 — 499 — 1023

Bei Betrieb mit EtherCAT® kann tber Parameter P918 die Quelle fur den Sollwert in
IPOSPIUS® gingestellt werden.

P92x IPOS-Uberwachungen

P920/P921 SW-
Endschalter
RECHTS / LINKS

Einstellbereich: —(231-1) - 0 — (231-1)

Mit den Software-Endschaltern kann der Anwender softwareseitig die Zielvorgabe ein-
grenzen, in dem Verfahrbefehle akzeptiert werden. Mit diesen beiden Parametern wer-
den die Zielbereichsgrenzen festgelegt. Wird P941 Quelle Istposition (Seite 129) auf
"Motorgeber" oder "Externer Geber" eingestellt, sind diese erst nach einer durchgefiihr-
ten Referenzfahrt wirksam. Sind die Software-Endschalter wirksam, wird Gberpriift, ob
die Zielposition H492 des aktuellen Verfahrbefehls auferhalb der Software-Endschalter
liegt. Liegt die Zielposition auf3erhalb, wird der Verfahrbefehl nicht ausgefihrt. Der An-
trieb reagiert entsprechend der eingestellten Fehlerreaktion in P838 Fehlerreaktion SW-
Endschalter (Seite 118). Ist P838 auf "... / Warnung" oder "... / Stérung" eingestellt, wird
die Fehlermeldung "A1.F78" (IPOS SW-Endschalter) erzeugt. Die Uberwachung der
Software-Endschalter ist nur in den Betriebsarten "...& IPOS" wirksam.

Ist P838 auf"... / Stérung" programmiert, so ist nach einem Fehler-Reset der Antrieb mit
Inkrementalgeber nicht mehr referenziert, ein Antrieb mit Absolutwertgeber bleibt refe-
renziert.

Ist der Antrieb nicht referenziert, sind die Software-Endschalter unwirksam und werden
erst nach neuer Referenzierung wieder aktiv.
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P922 Positions-
fenster

P923 Schleppfeh-
lerfenster

P924 Erkennung
Positionierunter-
brechung

Ist P838 auf "... / Warnung" programmiert, bleibt der Antrieb nach dem Reset referen-
ziert. Durch die Massentragheit der Maschine oder durch Fehlparametrierung des Reg-
lers kann das Ziel Uberfahren werden. Die Software-Endschalter fangen diesen Fall
nicht ab.

Deaktivierung: Beim Endlosverfahren sind beide Parameterwerte auf 0 zu stellen,
damit ist die Software-Endschalterfunktion deaktiviert.

Einstellbereich: 0 — 50 — 32 767 Inkr.

Der Parameter definiert einen Entfernungsbereich (Positionsfenster) um die Zielposition
eines Verfahr- oder Stopp-Befehls. Befindet sich ein Antrieb im Positionsfenster um die
aktuelle Zielposition (H492), gilt der Zustand “Achse in Position = Ja". Die Information
“Achse in Position” wird als abschlieRende Bedingung fiir wartende Positionierbefehle
verwendet.

Einstellbereich: 0 — 5000 — 231 —1 Inkr.

Das Schleppfehlerfenster definiert eine zuldssige Betragsdifferenz zwischen Soll- und
Istposition. Wird diese Uberschritten, so wird eine Schleppfehlerreaktion ausgeldst. Die
Reaktion kdnnen Sie mit P834 Reaktion Schleppfehler (Seite 118) einstellen.

Deaktivierung: Einstellwert = 0 deaktiviert die Schleppfehleriiberwachung

Einstellbereich: Ein / Aus

Mit diesem Parameter wird eingestellt, ob ein Unterbrechen des Positioniervorgangs
(Wegnehmen der Freigabe) Uberwacht wird. Die Reaktion wird mit P839 Reaktion 'Po-
sitionierunterbrechung’ (Seite 118) eingestellt.

P93x IPOS-Sonderfunktionen

P930 Override

P933 Ruckzeit

Einstellbereich: Ein / Aus

Die Override-Funktion erméglicht die Veranderung der im IPOSPUS®_Programm pro-
grammierten Verfahrgeschwindigkeit der Positioniervorgadnge im Bereich von 0 bis
150 % der jeweils programmierten Geschwindigkeit. Hierzu wird der Analogeingang be-
nutzt, wobei 0 — 150 % dann 0 — 10 V am Analogeingang entsprechen. Der Maximal-
wert der Geschwindigkeit wird auf jeden Fall durch P302 / P312 Maximaldrehzahl 1/ 2
(Seite 98) begrenzt.

Einstellbereich: 0,005 -2 s

Die Ruckzeit gibt die Dauer des Momentenaufbaus an. Die Positionierzeit verlangert
sich gegenuber der linearen Rampe um die eingestellte Ruckzeit. Dabei ist zu beachten,
dass P911/ P912 Positionier-Rampe 1/ 2 (Seite 126) einen groReren oder gleichen
Wert aufweist:

P933 < P911
P933 < P912

Wird dies nicht eingehalten, so ist weiterhin ein trapezformiger Momentenaufbau vor-
handen, wobei dann die eingestellte Ruckzeit nicht die Zeit fir den Momentenaufbau ist.
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C 29,

P938 IPOS
Geschwindigkeit
Task1

P939 IPOS
Geschwindigkeit
Task2

P94x IPOS-Geber

P941 Quelle Istpo-
sition

P948 Auto-
matische Geber-
tauscherkennung

P96x IPOS-Modu-
lofunktion

P960 Modulofunk-
tion

Einstellbereich: 0 — 9 zuséatzliche Assemblerbefehle/ms

Die Standardeinstellung fir Task1 ist "1". Mit P938 kann die Geschwindigkeit um bis zu
9 zusatzliche Assemblerbefehle pro Millisekunde erhéht werden. Die Ressourcen fiir die
Geschwindigkeitserh6hung teilt sich P938 mit P939 IPOS Geschwindigkeit Task2
(Seite 129), d. h. Task1 und Task2 dirfen zusammen 9 zusatzliche Assemblerbefehle
pro Millisekunde zugeordnet werden. Beispiel:

Task1 + 2 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 3 Assemblerbefehle/ms
Task2 + 7 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 9 Assemblerbefehle/ms

Einstellbereich: 0 — 9 zusatzliche Assemblerbefehle/ms

Die Standardeinstellung fir Task2 ist "2". Mit P939 kann die Geschwindigkeit um bis zu
9 zusatzliche Assemblerbefehle pro Millisekunde erhéht werden. Die Ressourcen fiir die
Geschwindigkeitserhéhung teilt sich P939 mit P938 IPOS Geschwindigkeit Task1
(Seite 129), d. h. Task1 und Task2 diirfen zusammen 9 zusatzliche Assemblerbefehle
pro Millisekunde zugeordnet werden. Beispiel:

Task1 + 2 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 3 Assemblerbefehle/ms

Task2 + 7 zusatzliche Assemblerbefehle/ms = 9 Assemblerbefehle/ms

Einstellbereich: Motorgeber / Ext. Geber
Legt fest, auf welchen Geber das Applikationsmodul positioniert.

Einstellbereich: Ein / Aus
Dieser Parameter ist nur bei HIPERFACE®-Gebern wirksam.

« Ein: Ein Tausch eines HIPERFACE®-Gebers wird erkannt. Bevor das Bit "IPOS re-
ferenziert" gesetzt wird, ist eine Referenzfahrt nétig.

« Aus: Der HIPERFACE®-Geber ist immer referenziert. Das Bit "IPOS referenziert” ist
gesetzt.

HINWEIS: Wird P948 aus- und wieder eingeschaltet, ist nach einem Neustart des
MOVIPRO® das Bit "IPOS referenziert" auf "0". Um das Bit "IPOS referenziert" wie-
der auf "1" zu setzen, ist eine Referenzfahrt notig.

Die IPOSPIS®_Modulofunktion dient zur Endlospositionierung, beispielsweise bei Rund-
takttischen oder Kettenférderern.

Einstellbereich: Aus / Kurz / Rechts / Links
* Aus: Die Modulofunktion ist ausgeschaltet.

» Kurz: Die Modulofunktion "kurzer Weg" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Ist-
position auf kiirzestem Weg zur Zielposition. Beide Drehrichtungen sind méglich.

* Rechts: Die Modulofunktion "Rechts" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Ist-
position mit Drehrichtung "Rechts" zur Zielposition, auch wenn damit der langere
Weg gefahren wird. Die Drehrichtung "Links" ist nicht mdglich.

» Links: Die Modulofunktion "Links" ist aktiv. Der Antrieb bewegt sich von der Istposi-
tion mit Drehrichtung "Links" zur Zielposition, auch wenn damit der langere Weg ge-
fahren wird. Die Drehrichtung "Rechts" ist nicht mdglich.
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@ Parametertbersicht der Geber-Option

P961 Modulo-Zah-
ler

P962 Modulo-Nen-
ner

P963 Modulo-
Geberauflésung

Einstellbereich: 1 — (237-1)

Nachbildung des Getriebes durch Eingabe der Zahnzahlen von Getriebe und Vorge-
lege.

Modulo-Zahler = Zahler Getriebe i x Zahler Vorgelege i

Einstellbereich: 1 — (231-1)

Nachbildung des Getriebes durch Eingabe der Zahnzahlen von Getriebe und Vorge-
lege.

Modulo-Nenner = Nenner Getriebe i x Nenner Vorgelege i

Einstellbereich: 1 — 4096 — 65535
Auflésung des gewahlten IPOSPUS®_Gebersystems in Inkrementen.

Bei Positionierung auf den Motorgeber wird die IPOSPYS®-Geberauflésung von 4096 In-
krementen eingetragen (Voraussetzung ist die Geberauflésung von 512 bis 2048).

6.9 Parameteriibersicht der Geber-Option

Die Geber-Option wird durch die Inbetriebnahme parametriert (siehe Kapitel "Geber-
Konfiguration"). Dabei legen Sie fest, welcher Geber mit welcher Auflésung am
MOVIPRO® angeschlossen ist.

Zusatzlich kdnnen Sie im Parameterbaum Anpassungen vornehmen, z. B. an der Zahl-
richtung oder an der Taktfrequenz.

[ 5 MOVITOOLS@-MotionStudio - IMOVIPRO]®
Projekt  Bearbeiten  MNetzwerk  Ansicht  Plugin  Einstellungen  Fenster  Hilfe
hE-BnoDH wn [t Scan 1 B
Projekt ] Netzwerk 1| B] Toclstart-Seite B Parameterbaum [MOVIPRO - Leistungsteil (PFA-MDO040B-5A3)]
mY MOVIFRO 0 |/&||eaum ﬂ [E] MOVIPRO® PFi-Parameter\Option Gebersteckplatz DEUMotorgeber
= MOVIPRO o
: d |2 ||[=-88 MOVIPRO® PFAP:
- MOVIPRO - Leistungstell o, |£ E‘@@ plihiiiiuisiad Getertyp e
% 2 .{=| Typenschild Geberskalierung Zahler 1024
+{=] IPOS-Information Geberskalierung Nenner 1
* % Gerateinformationen
--|=| PROFlsafe Option 511 Zahlrichtung Normal -
= - 0. Anzeigewerte ) = =
[ 1. Sollwarte/Integratoren Positiensmodus Mit Uberaufzahler -
[ {1 2. Regleparameter Geberiberwachung Mator Aus -
[E ®-{E8 3.. Motorparameter .
—= {8 5.. Kontrolfunktionen R T finkcr]fo
= []-@ 6.. Klemmenbelegung S5l Taktfreguenz 250 kHz -
= -8 7.. Steusfunktionen
[=-{53 8.. Gerdtefunktionen EnDat Taktfrequenz 250 kHz -
= B 9. IPOS-Parameter CAMNopen Baudrate 500 kBaud -
EI-@ Option Gebersteckplatz DEU
= S
Streckengeber
E| Metzwerk /
L Pl Serell [COM 1)
3030061067
Parameter Beschreibung
Gebertyp Der tiber die Inbetriebnahme des MOVIPRO® eingestelite Geber wird ange-
zeigt.
Geberskalie- Der Zahler, der Uiber die Inbetriebnahme des MOVIPRO® eingestellten
rung Zahler Geberskalierung wird angezeigt.
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C 29,

Parameter

Beschreibung

Geberskalie-
rung Nenner

Der Nenner, der (ber die Inbetriebnahme des MOVIPRO® eingestellten
Geberskalierung wird angezeigt.

Zahlrichtung Legt die Zahlrichtung des angeschlossenen Gebers fest. Die Einstellung
muss so erfolgen, dass bei Rechtsdrehung der Motorwelle der Geber positiv
zahlt.

Positionsmo- Mit Uberlaufzahler:

dus * Geberiiberlaufe werden mitgezahlt und es wird eine interne 32-Bit-Posi-

tion im Umrichter erzeugt.

Single-Turn Absolutposition:

* Nur Uber Single-Turn Absolutwertgeber. Die Position wird so dargestellt,
wie der Geber sie liefert. Geberiiberlaufe werden nciht mitgezahit.

Linearbetrieb:

» Die Position wird so dargestellt, wie der Geber sie liefert. Geberiiberlaufe
werden nicht mitgezahit.

Gebertiberwa- | NEIN:

chung Motor

* Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Motorgeber wird nicht
direkt erkannt. Bei defekter Verbindung erfolgt im freigegebenen Zustand
der Fehler "F08 Drehzahl-Uberwachung", falls dieser nicht deaktiviert
wurde.

JA:
» Ein Drahtbruch zwischen Frequenzumrichter und Motorgeber wird bei
Verwendung von Sin/Cos- und TTL-Gebern direkt erkannt. Im Fehlerfall

erfolgt die Fehlermeldung "F14 Geberfehler". Dieser Fehler wird auch im
gesperrten Zustand generiert.

HINWEIS Die Geberlberwachung ist keine sicherheitsrelevante Funktion!
Wenn Sie einen HIPERFACE®-Geber einsetzen, ist die Geberiiberwachung
(auch fir die Strecke) unabhangig von der Einstellung in P504 immer aktiv.

Positions-Off-  Einstellbereich: (-231 ... 0 ... 23'-1)

set Der Positions-Offset muss nur bei Drehgebern eingestellt werden. Bei ande-
ren Gebern sollte er auf "0" eingestellt werden.
HINWEIS Durch eine Referenzfahrt wird der Positionswert nach erfolgreicher
Beendigung der Referenzfahrt automatisch neu berechnet und uberschrie-
ben.

SSI-Taktfre- Einstellbereich: 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

quenz Dieser Parameter legt die Taktfrequenz fest, mit der die Absolutwert-Informa-
tionen vom Geber an den Umrichter Ubertragen werden.

EnDAT-Taktfre- | Einstellbereich: 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

quenz Dieser Parameter legt die Taktfrequenz fest, mit der die Absolutwert-Informa-
tionen vom Geber an den Umrichter Ubertragen werden.

CANopen- Einstellbereich: 125, 250, 500 kBaud, 1 MBaud

Baudrate

Dieser Parameter legt die Ubertragungsgeschwindigkeit des CAN-Busses
fest.
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7 Projektierung PROFINET IO
7.1  PROFINET IO-Controller projektieren

Folgende Abschnitte beschreiben die Projektierung eines SEW-Controllers mit PROFI-
NET-Schnittstelle. Die Projektierung wird beispielhaft anhand der Projektierungs-Soft-
ware SIMATIC STEP 7 und einer SIMATIC CPU 315F-2 PN/DP erlautert.

7.1.1  GSDML-Datei fiir MOVIPRO®-ADC / -SDC installieren

HINWEIS

@

1 Die aktuelle Version der GSD(ML)-Dateien kénnen Sie von der SEW-Homepage
(www.sew-eurodrive.de) herunterladen. Sie finden sie in der Rubrik "Software" fur
die jeweiligen Gerate.

Gehen Sie zur Installation der GSDML-Datei folgendermalen vor:

1. Starten Sie STEP 7 HW Konfig und wahlen Sie im Menl [Extras] den Menupunkt
[Neue GSD-Datei installieren].

Ein Fenster wird angezeigt.

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Durchsuchen] und wahlen Sie die zum SEW-Con-
troller MOVIPRO®-ADC / -SDC passende GSDML-Datei. Die GSDML-Datei gilt fir
folgende SEW-Controller:

«  MOVIPRO®-SDC Realtime CCU
«  MOVIPRO®-SDC Realtime PLC
+  MOVIPRO®-ADC Realtime CCU
+  MOVIPRO®-ADC Realtime PLC
+  MOVIPRO®-ADC Realtime SNI CCU
«  MOVIPRO®-ADC Realtime SNI PLC
Der im Dateinamen enthaltene Ausdruck "yyyymmdd" steht fur das Datum.
3. Um die Auswahl zu bestatigen, klicken Sie auf die Schaltflache [OK].

4. Die PROFINET-IO-Anschaltung fir den jeweiligen SEW-Controller finden Sie an-
schlieBend im Hardware-Katalog unter [PROFINET IO] / [Weitere Feldgerate] /
[Drives] / [SEW] / [SEW-Controller].

Weitere Informationen zur PROFINET-Anschaltung des MOVIPRO®-ADC / -SDC
finden Sie im Kapitel "PROFINET-Anschaltung fiir ein MOVIPRO® projektieren”

7.1.2 PROFINET-Geratenamen vergeben
Gehen Sie zur Vergabe des PROFINET-Geratenamens folgendermafen vor:

1. Wahlen Sie in STEP 7 HW Konfig im Men( [Zielsystem] den MenUeintrag [Ethernet]
/ [Ethernet-Teilnehmer bearbeiten ...] aus.
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|
Folgendes Fenster wird angezeigt:
Ethernet-Teilnehmer bearbeiten %
| Ethemet Teilnehmer
Online etreichbare Teilnehmer |
MaC-Adiesse: |ED_EIF_59_ﬁﬁD_EB Durchsuchen... ) . [1]
s T
IP-K.onfiguration einztellen
[ |P-Parameter verwenden
|
(2] \ Metziibergang
IP-Adresse; ‘ ~
Sy 110'3'?1'158 [ Keinen Router versenden ‘
Subretraske: |255.255.252.D ™ Router vensmenden
3] ‘ Adesze:  [10.3.68.1 —[4]
™ IP-Adresse von einem DHCP-Server bezishen
| identifiziert Liber
e e '
| Cligrt-ID: |
[5] ———— IPKonfiguration zusseizen J
! Gerdtename vergeben
Gierdtename: iMUWPHU Mame zuweizen }7 [7]
[6]
Riickzetzen auf ‘Werk seinstellungen
Zuriicksetzen
[8] Schliefen Hilfe

9007200469135755

[1] Schaltflache [Durchsuchen...]

[2] Eingabefeld " IP-Adresse"

[3] Eingabefeld "Subnetzmaske"

[4] Eingabefeld "Router-Adresse”

[5] Schaltflache " IP-Konfiguration zuweisen"
[6] Eingabefeld "Geratename"

[7] Schaltflache "Name zuweisen"

[8] Schaltflache [SchlieRen]

2. Klicken Sie in der Gruppe "Ethernet Teilnehmer" auf die Schaltflache
[Durchsuchen...] [1]. Sie erhalten eine Ubersicht tiber alle PROFINET-IO-Teilneh-
mer, die Sie mit ihrem Projektierungswerkzeug online erreichen.

Zusatzlich kann die Blinkpriifung genutzt werden, um den Teilnehmer optisch zu lo-
kalisieren. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Status-LED S1
PROFINET 10"

3. Wahlen Sie den gewlinschten Teilnehmer aus.

Der SEW-Teilnehmer erscheint unter Geratetyp. Der Geratename muss sinnvoll ver-
geben werden. Mehrere SEW-Controller kbnnen durch die angezeigten MAC-Adres-
sen unterschieden werden. Die MAC-Adresse ist auf dem SEW-Controller aufge-
klebt.
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[

. Tragen Sie den Geratenamen im Eingabefeld "Geratename" [6] ein und klicken Sie

auf die Schaltflache [Name zuweisen] [7].

Der Geratename kann bis zu 255 Zeichen lang sein. Der Geratename wird an den
Teilnehmer Ubertragen und dort gespeichert.

Mit der Schaltflache [Zurlicksetzen] kénnen Sie den Geratenamen des SEW-Con-
trollers online zurlicksetzen. Danach ist ein Neustart des SEW-Controllers notwen-
dig.

. Vergeben Sie eine IP-Adresse [2] und eine Subnetzmaske [3] sowie ggf. eine Rou-

ter-Adresse [4].

Klicken Sie auf die Schaltflache [IP-Konfiguration zuweisen] [5].

HINWEIS

Der 10-Controller darf hierbei noch nicht im zyklischen Datenaustausch mit den
IO-Devices sein.

. Prlfen Sie mit einem erneuten Klick auf die Schaltflache [Durchsuchen] [1], ob die

Einstellungen Gbernommen wurden.

. Klicken Sie auf die Schaltflache [SchlieRen] [8].
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7.2 PROFINET-Anschaltung fiir ein MOVIPRO® projektieren

7.2.1 Neues Projekt anlegen
Gehen Sie zum Anlegen eines neuen Projekts folgendermalen vor:
1. Starten Sie den SIMATIC-Manager und legen Sie ein neues Projekt an.

Wahlen Sie lhren Steuerungstyp aus und fiigen Sie die gewtlinschten Bausteine ein.
Sinnvoll sind insbesondere die folgenden Bausteine:

+ Baustein OB82: Dieser Baustein sorgt dafiir, dass die Steuerung bei sogenann-
ten Diagnosealarmen nicht auf "STOP" geht.

+ Baustein OB86: Dieser Baustein zeigt den Ausfall von dezentraler Peripherie an.

» Baustein OB122: Dieser Baustein wird aufgerufen, falls die Steuerung nicht auf
Daten ein es Teilnehmers der dezentralen Peripherie zugreifen kann. Dies kann
z. B. auftreten, wenn das MOVIPRO® spater als die Steuerung betriebsbereit ist.

2. Starten Sie STEP 7 HW Konfig und wahlen Sie im Steuerungsrack den PROFINET-
IO-Slot an.

3. Flgen Sie uber das Kontextmen der rechten Maustaste ein PROFINET-10-System
ein.

4. Vergeben Sie dabei eine IP-Adresse fiir den PROFINET-10-Controller.
5. Fugen Sie mit der Schaltflache [Ethernet] ein neues PROFINET-Subsystem ein.

6. Offnen Sie im Hardware-Katalog [PROFINET 10]/ [weitere FELDGERATE]/ [Drives]
/ [SEW] / [MOVIPROQ].

Folgende Eintrage werden angeboten:

Eintrag Geréte
MOVIPRO V1.0 MOVIPRO®-Sonderkonstruktionen (SK-Geréte)
MOVIPRO V1.0ALT MOVIPRO —Sonderkonstrulgltlonen (SK-Gerate), die keine
Topologieerkennung unterstutzen
MOVIPRO®-SDC / -ADC mit Feldbusanschluss
MOVIPRO V1.1 PROFINET Kupfer (M12 oder RJ45)
MOVIPRO®-SDC / -ADC mit Feldbusanschluss
MOVIPRO V1.5 LWL PROFINET SCRJ (POF)

7. Ziehen Sie den zu lhrem MOVIPRO® passenden Eintrag mit der Maus auf das PRO-
FINET-10-System und vergeben Sie den PROFINET-Stationsnamen. Dieser Name
muss mit dem im MOVIPRO® eingestellten PROFINET-Geratenamen Ubereinstim-
men.
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8. Geben Sie die 10- und Peripherie-Adressen in Slot 2 ein und speichern Sie die Kon-
figuration ab.

Fur die Projektierung mit PROFINET wird das Slot-Modell verwendet. Dabei ist
jeder Slot einer MOVIPRO®-Feldbusschnittstelle zugeordnet. Folgende Aufteilung
wird verwendet:

=23 MOVIPRO
- gg MOVIPRO ¥1.0
-gg MOVIPROW1.0ALT
- g MOVIPRO V1.1
(=g MOVIPRO W1.5LwL )

freee E Leerplatz

=1 Slotl: PROFIS afe Option
] FModul1/0 (2 Byte)
=] Shot217: PD Kanal
01 Prozessdatermwort
02 Prozessdatermorte
03 Prozeszdatermorte
04 Prozessdatermorte
05 Prozessdatermorte
(& Prozessdatermorte
07 Prozessdatermorte
03 Prozessdatermorte
03 Prozessdatermorte
10 Prozessdatermorte
11 Prozessdatermorte
12 Prozeszdatermarte
13 Prozeszdatermarte
14 Prozeszdatermaorte
15 Prozeszdatermarte
16 Prozeszdatermarte
18 Prozeszdatermarte
21 Prozeszdatermorte
24 Prozeszdatermorte

32 Prozessdaterwiorte

18014399723884043

Slot 1 wird fur die Geratevariante mit PROFIsafe verwendet. Hier wird das F-Modul
konfiguriert um das Gerat Uber PROFIsafe in die Funktion STO ,Safe Torque Off* zu
schalten. Weiterfiihrende Informationen finden Sie im Handbuch "MOVIPRO®-ADC
— Funktionale Sicherheit".

Die Slots 2 — 17 sind mit Prozessdatenkanalen des Antriebs belegt. Ab Werk wird
Slot 2 mit 10 Prozessdaten belegt.

9. Erweitern Sie Ihr Anwenderprogramm um den Datenaustausch mit den neuen Gera-
ten. Die Prozessdateniibertragung erfolgt konsistent. SFC14 und SFC15 kénnen flr
die Prozessdatenlbertragung verwendet werden.
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7.2.2 Teilnehmer konfigurieren

Nach der Konfiguration der einzelnen Slots muss der neu eingefiugte Teilnehmer mit
weiteren Einstellungen konfiguriert werden.

Gehen Sie zur Konfiguration des Teilnehmers folgendermal3en vor:
1. Doppelklicken Sie auf das Geratesymbol des neuen Teilnehmers.

Folgendes Fenster wird angezeigt:

Eipenschaften - SEW-MOVIPRO g|
[1] —— &llgemein ]

Furzbezeichnung:  SEW-MOWIPRO
MOVIPRO mit PROFIMET 10 Interface [incl. Topologieerkennung)

Bestal-Mr: 182w
Farnilie: SEW
Gerdtename: [MOvIPRO
[2] J
GSD-Datei: GESDMLA21-SEwW-WMOVIPRO-2007 031 7. rml

Auggabestand Sndern... |

Teilnebmer / PH-I0 System

Gierdtenummer: 2 | |PROFINET-O-System (100)
IP-Adresse: 1037178 Ethernet.. — 3]
[+

Kommentar;

Abbrechen Hilfe

9007200469066891

[1] Registerkarte "Allgemein"
[2] Eingabefeld "Geratename"
[3] Schaltflache [Ethernet...]

2. Geben Sie in der Registerkarte "Allgemein" [1] im Eingabefeld "Geratename" [2] den
vorher vergebenen Geratenamen ein.

Achten Sie dabei auf die Gro3- und Kleinschreibung.

3. Um die vorher vergebene IP-Adresse einzutragen, klicken Sie in der Gruppe
"Teilnehmer / PN-IO System" auf die Schaltflache [Ethernet] [3].

4. Um die Aktualisierungszeit des Teilnehmers einzustellen, doppelklicken Sie auf den
Slot ,Ethernet Interface"
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Folgendes Fenster wird angezeigt:

Eigenschaften - Ethernet Interface (X1} @
Aligemein ] Adressen  10-Zyklus ]
1 J
[ ] Aldualisierungszeit
Modus: ‘ - J
Faktor Sendetakt [ms]
[2] ———— Aktualisierungszet [ms]: | j = ‘1 j x |1.000
Ansprechiberwachungszet
Anzahl akzeptierter Altualisierungszyklen mit fehlenden 10 Daten: 3 hd
Ansprechiberwachungszeit [ms]: 12.000

9007200469069323
[1] Registerkarte "lO-Zyklus"
[2] Auswahlfelder "Aktualisierungszeit"

5. Stellen Sie in der Registerkarte "lO-Zyklus" [1] die Aktualisierungszeit [2] ein, mit der
der Teilnehmer seine Prozessdaten aktualisiert.

Das MOVIPRO® unterstiitzt als Gateway eine minimale Aktualisierungszeit von
4 ms.

7.3 PROFINET-Diagnosealarme

7.3.1 Diagnosealarme einschalten

Die PROFINET-Schnittstelle unterstltzt Diagnosealarme im Falle eines Geratefehlers.
Diese Diagnosealarme sind werkseitig ausgeschaltet. Sie konnen die Alarme in STEP 7
HW Konfig einschalten, indem Sie folgendermafen vorgehen:

1. Markieren Sie "Slot 0".

2. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmenu den Eintrag
"Objekteigenschaften ...".

Ein Fenster wird angezeigt.
3. Wahlen Sie die Registerkarte "Parameter" [1] aus.

4. Wahlen Sie im Knoten "Diagnose - Alarme aktivieren" [2] die Alarme auf "Ein".

Eigenschaften - MOVIPRO (R-/50) =3

Allgemein I Adressen  Parameter ]
)

(1]

‘et
o= |
—+=3 Alarmeinstellungen (Kopf) |
[£] Diagnose - Alarme aktivieren Ein —_ [2]

9007200469169931

[11  Registerkarte "Parameter”
[2]  Knoten "Diagnose - Alarme aktivieren"
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7.3.2 Fehlerursache ermitteln

Ein Fehler in der zum gesteckten Modul gehérenden Funktionseinheit fuhrt dazu, dass
ein Diagnosealarm als sogenanntes "kommendes Ereignis" an die Steuerung gesendet
wird.

Um einen Fehler in STEP 7 HW Konfig zu ermitteln, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Klicken Sie auf das Symbol "ONLINE <> OFFLINE", um in den Kommunikationsmo-
dus "Online" zu wechseln.

2. Markieren Sie das Symbol der SEW-PROFINET-Anschaltung.

3. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmenu den Eintrag
"Baugruppenzustand".

Ein Fenster wird angezeigt.

L5 Baugruppenzustand - PMETDeviceMame o |[E ][ e
Pfad:  [myProject\SIMATIC 300(1)\CPU 315F-2 PN/DP Betriebszustand der CPU: <fi> RUN
Status: #24 Fehler
[1] Allgemein l 10-Device Diagnose
Bezeichnung: PMETDeviceName Systemkennung PROFIMET 1O
Name: my-MOVIPRO
Version: Bestell-Nr./ Bezeichn. Komponente Ausgabestand
182000 Hardware 10
- Firmware: V1.00
10-System 100 Adresse: E 2044
Geratenummer: 1
Status: Baugruppe projektiert, aber nicht vorhanden
Fehler extem
Schlielen | Altualisieren ‘ Drucken... Hiffe:

1214650379
[11  Registerkarte "IO-Device Diagnose"

4. Wahlen Sie die Registerkarte "IO-Device Diagnose" [1].

5. Um detaillierte Informationen zum Fehler zu erhalten, klicken Sie auf die Schaltflache
[Anzeigen].

Nach dem Rucksetzen des Fehlers wird ein sogenanntes "gehendes Ereignis" an die
Steuerung gesendet. Die SF-LED der CPU erlischt und im Baugruppenzustand wird
kein Fehler mehr angezeigt.
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PROFINET-Konfiguration mit Topologieerkennung

Einfiihrung

Mit der PROFINET-Topologieerkennung wird es mdglich, im PROFINET-IO-Controller
neben den PROFINET-IO-Devices auch die Struktur des Netzwerks zu projektieren und
zu Uberwachen.

Ausgangspunkt fir die Projektierung ist das sogenannte ,Physical Device (PDEV)“. Das
PDEYV ist ein Modell fiir die Ethernet-Schnittstelle und taucht in der Projektierung auf
Slot 0 mit dem Subslot ,Ethernet Interface” und je einem Subslot flr jeden Ethernet-Port
auf.

Die so sichtbar gemachten Ethernet-Ports lassen sich mit dem Projektierungswerkzeug
verbinden. Es entsteht ein Abbild der gewlinschten Ethernet-Verkabelung der Anlage.
Dieses Abbild wird im PROFINET-IO-Controller gespeichert.

Zur Ermittlung der realen Anlagentopologie mussen die PROFINET-IO-Device das so-
genannte LLDP-Protokoll unterstiitzen. Uber LLDP tauschen die PROFINET-IO-
Devices Informationen mit den benachbarten PROFINET-10-Devices aus. Jedes
PROFINET-IO-Device sendet tiber LLDP zyklisch die Information tber den eigenen
PROFINET-Geratenamen und die eigene Portnummer. Das Nachbargerat empfangt
diese Information und speichert sie ab. Ein PROFINET-IO-Controller hat nun die Még-
lichkeit, die gespeicherten Informationen aus den PROFINET-IO-Devices auszulesen
und so die reale Anlagentopologie zu ermitteln.

Uber den Vergleich zwischen projektierter und realer Topologie lassen sich fehlende
oder falsch verkabelte PROFINET-10-Devices ermitteln und in der Anlage lokalisieren.

Neben der Verkabelung ist es weiterhin mdglich, die Ubertragungseigenschaften der
Ports festzulegen. So lasst sich beispielsweise ein Port von ,Autonegotiation” fest auf
»,100 MBit Vollduplex“ stellen. Die Einstellungen werden Uberwacht.

SNMP als Protokoll fiir die Netzwerkdiagnose erganzt die Topologieerkennung um
Standard-Diagnosemechanismen aus der IT-Welt.

7.4.2 PROFINET-Projekt anlegen und Topologie-Editor starten

Die Projektierung einer PROFINET-Topologie wird beispielhaft mit dem Topologie-Edi-
tor von SIMATIC STEP 7 durchgeflhrt. Die Projektierung in SIMATIC STEP 7 kann auf
verschiedene Arten durchgefiihrt werden. Dieses Beispiel beschrankt sich auf eine Vor-
gehensweise.

1. Fugen Sie in STEP 7 HW Konfig wie gewohnt die PROFINET-Geréte aus dem Hard-
warekatalog in das PROFINET-Netzwerk ein.

Beachten Sie hierbei, dass der PROFINET-IO-Controller die Topologieerkennung
unterstitzt. Angaben hierzu liefert lnnen der Hersteller des Controllers.

Im Hardwarekatalog erhalten Sie fiir jede SEW-Anschaltung mehrere Eintrage, die
mit einer Version gekennzeichnet sind. Ist der Eintrag mit ,ALT“ markiert, wird die
PROFINET-IO-Topologieerkennung nicht unterstuitzt.
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1o xd
Station Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
ID=e-B B S| ke dda| e %8 s
= Blxl
Al SIMATIC 400-Station (Konfiguration) -- 416LLDP
- | Suchen I N:l; “flz
EEUTEET Brafil: IStandard j
: 0 PROFIBUS-DP
3 CPU 416-3 PN/DP !ﬂ’ﬂl PROFIBUS-P&
-8 PROFINET IO
IF1 H-{_] Gateway
X1 MEYDF =3 10
Ethemnet{1): PROFINET-I0-System [100)
< PNHT -] Metwork Components
X5 P7 Fort T = = H-{ Sensors
[1] mybd owic [2] gt cevif [3] myr . o
2oe|| | Fred = DFEE I8 [ MOYIFIT E.,,,,“ -0 Weters FELDGERATE
i -, = Tlassic E-D Dirives
6 gl &2 - =0 sEw
7 e B-{0 DFE/DFS (2 Ports]
8 | . =0 DHR4IB
-  B+J DHR#B / UFR4A1B
g MDXEIB+DFE12E
L B MOVIFIT
-] MOVIFRD
4] | =10
-] Valves
-l SIMATIC 200
&= | m R - SIMATIC 200
Steckplatz B augruppe Bestellnummer Firrmware MPl-Sdress D: ::mﬁ:g EE g;aslx.ad Lontiol 3007400
1 F5 407 104 BES7 407-OKROZ-0A0 & atin
3 CPU 416-3 PN/DP BESY 416-3ERD5-0ABD V5.1 2
IF1 *
Ll AR S
A FINET
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. >

1414774283

2. Klicken Sie auf dem "PROFINET IO-System" mit der rechten Maustaste und wahlen
Sie im Kontextmenu den Befehl "PROFINET 10-Topologie", um den Technologie-
Editor zu starten.

Das Fenster "Topologie-Editor" wird angezeigt.

3. Fahren Sie fort, wie im Abschnitt "Topologie festlegen" beschrieben.

7.4.3 Topologie festlegen und Verbindungsstérungen erkennen

Topologieerken- Zweck der Topologieerkennung ist es die aktuelle Topologie (Online-Topologie) mit der
nung mit Topolo- projektierten Topologie (Offline-Topologie) zu vergleichen. Ergeben sich daraus Unter-
gie-Editor schiede, weist das auf Verbindungsstérungen im PROFINET-Netzwerk hin.

Im Folgenden erhalten Sie eine Einflihrung, wie Sie mithilfe des Topologie-Editors die

Topologie der PROFINET-Teilnehmer festlegen und Verbindungsstérungen von Ports
erkennen kénnen.

Eine ausflihrliche Anleitung und wichtige Zusatzinformationen (zum Beispiel Uber die
farbliche Kennzeichnung der Vergleichsergebnisse) entnehmen Sie der Online-Hilfe.

Die Online-Hilfe rufen Sie nach dem Offnen des Topologie-Editors auf, indem Sie auf
die Schaltflache [Hilfe] klicken.
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Topologie festle-
gen

Um die Topologie von Teilnehmern in einem PROFINET-Netzwerk festzulegen, gehen
Sie folgendermalien vor:

1.

Starten Sie den Topologie-Editor wie im Abschnitt "PROFINET-Projekt anlegen und

Topologie-Editor starten" beschrieben.

2. Wahlen Sie die Registerkarte "Offline/Online Vergleich" [6].

33 Topologie-Editor =
Tabellarische Ansicht | Grafische Ansicht  Dffine/Orling Vergleich ]
[6] :
Frojektierte Topologie [Offine] Ermittelte Topologie [Online]
Fitet: [alle Gerdite anzeigen =l Tf). || FEeEend
Ohjekiname Partner-Port Leftungsdat: Objektname Partner-Port Leitungs = [1]
|-~ MDXE1B-MEST 7 mibef b-mest —l‘ ‘
Port 1 - RJ45 (X300 (P1)  SIMATIC 30001) 4 PMN-IO(CPU 31... Pot1 ~~ bn-io 1Port 1 () [2]
Port 2 - RJ45 (¥32) (P2)  SDC-MEST WPort 1 - R4S (K42 Port 2 soic-mest 4 Port 1 -0-)
I=)- MTF-Standmodell = mtf-standmocel
Port 1 - RJ45 (¥30) (P1)  SDC-MEST \Port 2 - R4S (K42 Port 1 soic-mest | Port 2 -0-)
Port 2 - RJ45 (¥31) (P2) Port 2 IP-10.3.71.69 \Port 1 -
- FRHIOCCRL 315F-2 PRIDR) = priin
[5] SDCP;ET[xz P1) MDXE1B-MEST \Port 1 - R4S [... ’ Pw: melxE1b-mest § Port 1 -0 [3]
e - ] sdc-me:
Port 1 - RJ45 (¥4232_1... MDHE1B-MEST \Port 2 - RMS (... Port 1 me=61h-mest | Port 2 -0-)
Port 2 - RJ45 (X4232 2 MTF-Stancmodell 1 Port 1 - RJ45 Port 2 mtf-standmociel \ Port 1 (-1
= -
5 - . —lJ Expottieren ‘ Optionen | | 4]
Abbrechen Hilke
9007200652515339
[1] Schaltflache [Start]
[2] Plus-Zeichen / Minus-Zeichen
[3] Liste "Online-Topologie"
[4] Schaltflache [Zuordnen]
[5] Liste "Offline-Topologie"
[6] Registerkarte "Offline / Online Vergleich*
3. Klicken Sie auf die Schaltflache [Start] [1], um die Online-Topologie zu ermitteln und
mit der projektierten Topologie (Offline-Topologie) zu vergleichen.
Es erscheint auf der linken Seite die Liste "Projektierte Topologie (Offline)" [5] und
auf der rechten Seite die Liste "Ermittelte Topologie (Online)" [3].
Die farbliche Kennzeichnung (siehe Online-Hilfe) und die Anordnung der Eintrage
geben Aufschluss Uiber das Vergleichsergebnis.
4. Stellen Sie sicher, dass die Zuordnung der Gerate lhren Wiinschen entspricht und in
die Projektierung ibernommen wird.
+ Andern Sie nétigenfalls die Zuordnung der Geréate. Markieren Sie dazu das Gerat
in beiden Listen und klicken Sie auf die Schaltflache [Zuordnen] [4].
5. Stellen Sie sicher, dass die Verschaltung der Partner-Ports lhren Wiinschen ent-

spricht und in die Projektierung ibernommen wird.

+ Klicken Sie dazu im rechten Teil des Fensters (Online-Topologie) [3] auf das
Plus-Zeichen [2] vor dem betreffenden Gerat, um die Partner-Ports anzuzeigen.

« Andern Sie nétigenfalls die Verschaltung der Partner-Ports. Markieren Sie dazu
den Port und wahlen Sie im Kontextmeni (rechte Maustaste) den Befehl [Port-
Verschaltung Ubernehmen]

Um Port-Verschaltungen zu trennen, markieren Sie den Port im linken Teil des
Fensters und wahlen Sie den Befehl [Port-Verschaltung trennen].

» Wiederholen Sie den Vorgang, bis alle Ports in der Liste "griin" dargestellt wer-
den.
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Verbindungssté-
rungen von Ports
erkennen

Die Verbindungsstérungen von Ports erkennen Sie in der grafischen Ansicht des Topo-
logie-Editors.

Um die grafische Ansicht zu erhalten, gehen Sie folgendermalfen vor:

1. Starten Sie den Topologie-Editor wie im Abschnitt "PROFINET-Projekt anlegen und

Topologie-Editor starten" beschrieben.

2. Wahlen Sie die Registerkarte "Grafische Ansicht" [1].

='3 Topologie-Editor ONLINE =
Tabellarische Ansicht  Grafische Ansicht } Offfine/Online Vergleich
11 Minstuensich
[SIMATIC 300¢1)
PN-IO(CPIU 315F -2
m PHIDF) =
-]
MDXG1B-MEST moviero [SDCMEST [MTF-Standmadell Ji
e ¢ @ =Tt
2] . £ =— o Passive Komponenten
— = add
‘ St t. o L o Cl a8 [+~ SIMATIC HMI
Sratus: mmstort [+~ SCALANCE X100
[#]- SCALANCE W
[+~ medium converter
[+~ PC Baugruppen
Online-Ermittlung beendet. R —
Offine | Aktualisieren | @3t Drucken
Abbrechen Hiffe

[11 Registerkarte "Grafische Ansicht"
[2] Port mit Verbindungsstérung

Sie erhalten eine Ubersichtliche Darstellung Ihres PROFINET-Netzwerks (Offline
oder Online) mit allen Geraten und verschalteten Ports.

Verbindungsstérungen zwischen Ports werden durch rote Verbindungslinien farblich
hervorgehoben.

. Bewegen Sie den Mauszeiger iber den Port mit der Verbindungsstérung [2], um eine

Statusmeldung zu dem Fehler zu erhalten.

In dem Beispiel ist die Verbindung von der Steuerung zum "Port 1" des ersten Gerats
gestort. Das wird durch eine rote Verbindungslinie kenntlich gemacht und durch die
Statusmeldung zu dem Port.
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7.4.4 Port-Eigenschaften dndern

Die beiden Ethernet-Ports der PROFINET-Anschaltung sind ab Werk auf ,Automatische
Einstellung® konfiguriert. Beachten Sie bei dieser Werkseinstellung folgende Hinweise:

+ Bei dieser Werkseinstellung sind Autonegotiation und Autocrossover aktiviert.

» Die Baudrate und der Duplexmode werden automatisch konfiguriert.

» Der Nachbar-Port muss ebenfalls auf ,Automatische Einstellung“ eingestellt sein.
» Es kénnen Patch- oder Crosskabel eingesetzt werden.

Sie haben die Mdglichkeit, einen Port fest auf "100 Mbit/s Vollduplex" einzustellen. Be-
achten Sie zu dieser Einstellung folgende Hinweise:

» Diese Einstellung muss auch fir den Port des Nachbargerates vorgenommen wer-
den, da dieser sonst mit 100 MBit/s Halbduplex arbeitet.

» Bei deaktivierter Autocrossover-Funktion miissen Crosskabel verwendet werden.

Um einen Port fest auf "100 Mbit/s Vollduplex" zu stellen, gehen Sie folgendermalen
vor:

1. Wahlen Sie in STEP 7 HW Konfig ein Geréat aus.
2. Wahlen Sie auf Slot 0 den gewtinschten Port an.

3. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmen( den Eintrag
,Objekteigenschaften.

Ein Fenster wird angezeigt.

4. Wahlen Sie die Registerkarte "Optionen” [1].

Figenschalten - Ethernet Interface - Port 1 - R345 (%30} (F x|

Al\gemainl Adressen | Topologie Dpllonenl
|

(1]
(2]
3]

“erbindung

Ubertragunogsmedium ¢ Duplex |Automat|scha Einstellung ;J

Automatische Eingtellung
il E . : Automatizche Eingtellung [Lberwachen|
TE/ITP mit 100 Mbit/s Yol

Abbrechen Hilte

1397778187

[1] Registerkarte "Optionen®
[2] Auswahlliste "Ubertragungsmedium / Duplex"
[3] Kontrollfeld "Autonegotiation / Autocrossover"

5. Wahlen Sie in der Auswahlliste "Ubertragungsmedium / Duplex" [2] den Eintrag
»TP/ITP mit 100 Mbit/s Vollduplex“.

6. Deaktivieren Sie das Kontrollfeld "Autonegotiation / Autocrossover" [3].
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7.4.5 Diagnose der Topologie

Topologiefehler werden in Form von Diagnosealarmen an den PROFINET-10-Control-
ler gemeldet. In einem Fehlerfall leuchtet die EXTF-LED des PROFINET-10O-Controllers.
In STEP 7 HW Konfig wird der Fehler durch ein rotes Kreuz [1] angezeigt.

|@ HY Kunﬁg = |SIM.F|TIE 400-5tation !Diagnuse! DNLINE| -

E“] Station  Bearbeiten  Einfligen  Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hife

DB eE 9| &[5 e e DD %W

1 PS 407 104 =

1] 2 |E] CPU 416-3 PN/DP
IF1
Xt MEYDE :
e N v Ethermet(1): PROFINET-0-5pstem [100]
x5er ] Pory >

11 e =— (1] myovic 2] myhdavi
5 DFEAE MOVIFIT

= Classic

? | %E = = =
: hd

1 |
ﬂ:l (2] myMavifi

Steckplatz B augruppe Bestellnummer E. A |D.
7 | st P87y www & FER
A7 1 oo ivice 1637
1] 7 % Fit 7 - RS RT 7E3
= it 5 - BT TEE
1 Leerplatz 1636
1397776267

[1] Symbol fir Fehler "rotes Kreuz"

Fehlerursachen sind z. B.:

» vertauschte Ethernet-Ports

» falsch eingestellte Port-Eigenschaften
* nicht erreichbare Gerate

Um detaillierte Informationen zu einem Fehler anzuzeigen, gehen Sie folgendermalen
vor:

1. Wahlen Sie das Gerat oder den betroffenen Slot aus.

2. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmenu den Eintrag
.Baugruppenzustand®.

Ein Fenster wird angezeigt.

3. Wahlen Sie die Registerkarte ,Kommunikationsdiagnose®.
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7.4.6 Port-Statistiken

Um in STEP 7 HW Konfig die Port-Statistik fur einen Ethernet-Port anzuzeigen, gehen
Sie folgendermalen vor:

1.

Klicken Sie auf das Symbol "ONLINE < OFFLINE", um in den Kommunikationsmo-
dus "Online" zu wechseln.

2. Wahlen Sie ein Gerat aus.

3. Wahlen Sie auf Slot 0 den gewtinschten Port an.

4. Klicken Sie mit der rechten Maustaste und wahlen Sie im Kontextmeni den Eintrag

]

.Baugruppenzustand®.
Ein Fenster wird angezeigt.
Wahlen Sie die Registerkarte ,Statistik* [1].

Sie erhalten folgende Ansicht:

@ Baugruppenzustand - Port 1 - R145 {X30) =100 x]
Pfad:  [41ELLDPYSIMATIC 400Station’CPU 416-3PN/C  Betriebszustand der CPU: <i> RUN
Statuz: OK
Allgemeinl 10-Device Diagnosel Kommunikationsdiagnosel Netzanschlul |
Part | Statistikwert | aktuel |
Part 1 [F1] Diopped received packets - no resouices 1]
Port 1 [F1] Bad received packets 2
Port 1 [F1] Feceived octets 107128582
Faort 1 [F1) Diopped send packets - no resources 1]
Paort1 [P1] Bad send packets - tranzsmit collisions 1]
Part1 [F1) Send octets 107000842
Einstellungen... |

Schiiefen I Aktualizieren | Drucken... Hilfe |

1397780107

[11 Registerkarte "Statistik"

Folgende Statistikwerte kdnnen angezeigt werden:

146

Dropped received packets — no resources gibt die Anzahl der beim Empfang ver-
worfenen gultigen Ethernet Pakete an. Wird ein hoher Anteil von glltigen Paketen
verworfen, deutet dies auf eine hohe Auslastung des Bussystems hin. Versuchen Sie
in diesem Fall die Auslastung zu reduzieren, indem Sie insbesondere Broadcast und
Multicast-Telegramme einschranken und ggf. den I0-Zyklus oder die Anzahl der
PROFINET-Gerate in einer Linie reduzieren.

Bad received packets gibt die Anzahl der fehlerhaften Ethernet-Pakete an. Ein
hoher Wert deutet hier auf Busstérungen hin. Uberpriifen Sie in diesem Fall Verka-
belung und Schirmung des Netzwerks.

Received octets gibt die Anzahl der empfangenen Pakete an.

Dropped send packets — no resource gibt die Anzahl der beim Senden verwor-
fenen gultigen Ethernet-Pakete an. Wird ein hoher Anteil von gultigen Paketen ver-
worfen, deutet dies auf eine hohe Auslastung des Bussystems hin. Versuchen Sie in
diesem Fall die Auslastung zu reduzieren, indem Sie insbesondere Broadcast und
Multicast-Telegramme einschranken und ggf. den I0-Zyklus oder die Anzahl der
PROFINET-Gerate in einer Linie reduzieren.
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+ Bad send packets — transmit collisions gibt die Anzahl der Ethernet-Pakete an,
die auf Grund von Kollisionen verworfen wurden. Kollisionen sollten in einem ge-
switchten Netzwerk nicht auftreten.

» Send Octets gibt die Anzahl der gesendeten Pakete an.
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8 Prozessdatenbeschreibung
8.1 Belegung der Prozessdaten im Uberblick
Die Prozessdatenbelegung hangt von der im Application Configurator eingestellten
Konfiguration oder vom geladenen IEC-Programm ab. Zwischen Master und
MOVIPRO® kénnen maximal 120 Prozessdatenworte ausgetauscht werden.
— PA1 PA2 PA3 . PAX . PA120 —
Master MOVIPRO®
— PE1 PE2 PE3 PEx PE120 —
Nachfolgende Abbildung zeigt, wie der Prozessdatenaustausch zwischen Master und
MOVIPRO® ablauft:
MOVIPRO®-ADC
Kommunikations- und Steuerungseinheit PFH-...
o]
'\gOV'PRO 0-4DO PA1_X PAN_X
teuerwort o
Master SEW Controller Appllka(tggar;wodul X
o]
MOVIPRO 12— 16 DIl /| PE1_X PEn_X
Statuswort

148

< A U

MOVIPRO®| | MOVIPRO®
Statuswort Steuerwort

< v 4

12-16 DI 0-4DO

PE1 X | | PA1 X

G 7

PEn_X | | PAn_X

AV

Leistungsteil PFA-...
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8.2 Prozessdaten in Verbindung mit dem Application Configurator

Die nachfolgend beschriebenen Applikationsmodule des Application Configurator sind
beispielhaft dargestellt. Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Konfigurations-
Software — Application Configurator fir CCU".

8.2.1 Modul "SEW Controller"

Das Modul "SEW Controller" ist in Verbindung mit dem MOVIPRO®-ADC immer vorhan-
den und kann nicht geléscht werden. Es belegt 2 Prozessdatenworte und liefert allge-
meine Gerateinformationen.

Folgende Darstellung zeigt die Prozessausgangs- und -eingangsdaten im Uberblick:

MOVIPRO®
SEW Controller
— —
®
— | [MOVIPRO"H _ 4 po PAN PA120
Steuerwort
Master
®
— ngovao 12-16 DI PEn PE120
tatuswort
«— «—
MOVIPRO®- Folgende Darstellung zeigt die Belegung des MOVIPRO®-Steuerworts:

Steuerwort

Master—>|15|14|13|12|11|10|9|8||7|6|5|4|3|2|1|0|—>MOVIPRO®

0: Datensatz herunterladen

—_ 1: Datensatz hochladen

Datensatz hochladen und
Auto-Restore

3: Reserviert =0

4: Reserviert =0

5: Reserviert=0

6: Neustart System

7: Reserviert=0

8 —15: Reserviert =0
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©

Folgende Tabelle zeigt die Funktionen des MOVIPRO®-Steuerworts:

Bedeutung

Erlauterung

Datensatz herunterladen

Datensatz hochladen

Die Daten auf der SD-Speicherkarte werden auf
das MOVIPRO® heruntergeladen.

Beachten Sie:

Die Daten kénnen nur bei gesperrtem Leis-
tungsteil heruntergeladen werden!

(Reglersperre oder Sicherer Halt)

Die Daten werden vom MOVIPRO® auf die SD-
Speicherkarte hochgeladen und gesichert.

Datensatz hochladen und
Auto-Restore

«  Die Daten werden vom MOVIPRO® auf die
SD-Speicherkarte hochgeladen und gesi-
chert.

* Bei einem Geratetausch werden die gesi-
cherten Daten von der SD-Speicherkarte
automatisch auf das getauschte MOVIPRO®
Ubertragen.

Reserviert

0 = Reserviert

Neustart System

Liegt in der Kommunikations- und Steuerungs-
einheit "PFH-.." ein Fehler vor, so fuhrt ein 0-1-
0-Ubergang dieses Bits zur Anforderung eines
Fehlerresets.

Reserviert

0 = Reserviert

Bit
0
1
2
3-5
7-15
MOVIPRO®-
Statuswort

Folgende Darstellung zeigt die Belegung des MOVIPRO®-Statusworts:

Master — [15]14[13[ 2|11 [1of e8| 7[6[5]4[3]2]1]0]|~moOVIPRO®

Wartungsschalter

0" (Netz AUS)

Toggle
2,3: Reserviert=0

4: Datensatz vorhanden

5: Auto-Restore konfiguriert

6: MOVIPRO®-Warnung

7: MOVIPRO®-Fehler

Geratezustand / Warnung /

8-15 Fehlernummer

Die Belegung der Bits 8 — 15 ist abhangig vom Wert der Bits 6 und 7 gemaf folgender

Tabelle:
Bit 6 Bit 7 Belegung Bits 8 — 15
0 0 MOVIPRO®-Geratezustand
1 0 MOVIPRO®-Warnung
0 1 MOVIPRO®-Fehler
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Folgende Tabelle zeigt die Diagnose-Informationen des MOVIPRO®, die zur Auswer-
tung in der Uberlagerten SPS-Applikation aufbereitet werden. Die Signale werden Uber

Parameter und ggf. Gber den Prozessdatenkanal an die Steuerung Ubertragen.

Der logische Kommunikationszustand "0" signalisiert bei jedem Signal den Zustand
"OK", damit im Anlauf der Systeme (Bushochlauf mit Nutzdaten = 0) keine asynchron
ablaufenden Start-Up-Sequenzen von Busmaster und SPS zu falschen Diagnosemel-

dungen fiihren kénnen.

Bit Diagnose-Name Funktion und Codierung
tiber Bus
0 Wartungs- Wartungsschalter (Netzspannung AUS)
schalter 1 = Wartungsschalter betatigt (Netz ausgeschaltet)
(Netz AUS) 0 = OK (nicht betatigt)
1 Toggle Das Toggle-Bit wechselt zwischen den Zustanden "0" und "1". Der
Default-Wert betragt 100 ms.
2-3 | Reserviert 0 = Reserviert
Datensatz vor- Es sind Daten auf der SD-Speicherkarte vorhanden und mit den
handen Daten auf dem MOVIPRO® identisch.
5 Auto-Restore Der automatische Geratetausch ist konfiguriert.
konfiguriert Bei einem Gerétetausch werden somit die Daten der
SD-Speicherkarte automatisch in das neue MOVIPRO® herunter-
geladen.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Service" > "Gerate-
tausch".
6 MOVIPRO®- MOVIPRO®-Warnung
Warnung 1 = MOVIPRO®-Warnung liegt vor
0=0K
7 MOVIPRO®- MOVIPRO®-Fehler
Fehler 1 = MOVIPRO®-Fehler liegt vor
0=0K
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Bit

Diagnose-Name
tiber Bus

Funktion und Codierung

8-15

Geratezustand /
Warnung /
Fehlernummer /

Geratezustand (Bit 6 = 0, Bit 7 = 0):

0:

Systemhochlauf

1:

Betriebsbereit

10:

11:

Datensicherung:

Datensatz wird vom MOVIPRO® auf die SD-Speicher-
karte hochgeladen

Datensicherung:

Hochladen des Datensatzes vom MOVIPRO® auf die
SD-Speicherkarte ist erfolgreich beendet

12:

Datensicherung:

Datensatz wird von der SD-Speicherkarte in das
MOVIPRO® heruntergeladen

13:

Datensicherung:

Herunterladen des Datensatzes von der SD-Speicher-
karte in das MOVIPRO® ist erfolgreich beendet

Warnung (Bit 6 = 1, Bit 7 = 0)
Fehlernummer (Bit 6 = 0, Bit 7 = 1)

1:

10:
11:

20:
21:

22:
23:
99:
110:

120:
121:

Konfiguration — Keine Verbindung zum internen
Leistungsteil

Fehler externe 1O
Konfiguration — Kein IPOS vorhanden

Prozessdaten an unterlagerte Gerate gestoppt
(GATEWAY)

Konfiguration — Keine Konfiguration vorhanden

Konfiguration — Verbindung zu den konfigurierten
Geraten konnte nicht aufgebaut wer-
den

Datensicherung — Upload fehlgeschlagen

Datensicherung — Upload fehlgeschlagen:
SD-Speicherkarte ist schreibgeschutzt

Datensicherung — Download fehlgeschlagen
Datensicherung — Sicherer Halt notwendig
Interner Systemfehler

Uberlast Aktorspannung DO0O

Uberlast Sensorspannung Gruppe 1

Uberlast Sensorspannung Gruppe 2
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Datensicherung
tiber SPS-Pro-
zessdatenvorgabe

C 29,

8

@—

Nachfolgender Ablauf zeigt die Datensicherung lber eine SPS-Prozessdatenvorgabe:

MOVIPRO®-Steuerwort

Bit 2:

{ Datensatz hochladen und

Auto-Restore

Bit 2:

l Die SPS muss das Bit

zurlicksetzen.

i

1L

MOVIPRO®-Statuswort

Datensatz hochladen lauft

Wahrend die Daten hoch-
~ geladen werden, zeigt die
Statusanzeige des
MOVIPRO® "Inl" an.

fde

wahrendessen keinesfalls
ausschalten!

Sie durfen das MOVIPRO®

Ve

0x0B: Datensatz hochladen
beendet
’ 0x01: Betriebsbereit
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Digitale Ein- und Folgende Grafik zeigt die Belegung der Ausgangs- und Eingangsdaten fiir die digitalen
Ausgénge Ein- und Ausgéange (12 DI/ 4 DIO):

4 — 15: Reserviert =0

3: Bindrausgang DO03
2: Bindrausgang DO02
— 1: Bindrausgang DOO01

0: Binarausgang DO00O

—>|15|14|13|12|11|10|9|8||7|6|5|4|3|2|1|0|—>
Master MOVIPRO®
<—|15|14|13|12|11|10|9|8||7|6|5|4|3|2|1|0|<—

0: Binareingang DIO0O /

Status Binarausgang DO00
1: Binareingang DIO1 /

Status Bindrausgang DO01
2: Binareingang DI02 /

Status Binadrausgang DO02
3: Binareingang DIO03 /

Status Binarausgang DO03

4: Bindreingang DI04

5: Binareingang DI05

6: Binareingang DI06

7: Binareingang DI07

8: Binareingang DI08

9: Binareingang DI09

10: Binareingang DI10

11: Binareingang DI11

12: Binareingang DI12

13: Bindreingang DI13

14: Binareingang DI14

15: Binareingang DI15
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Prozessdaten in Verbindung mit dem Application Configurator @

8.2.2 Applikationsmodul "Transparent 3PD" (CCU)

Das Applikationsmodul "Transparent 3PD" steht lhnen mit 3 Prozessdatenworten zur
Verfigung.

Folgende Darstellung zeigt die Belegung der Prozessausgangs- und -eingangsdaten im
Uberblick:

MOVIPRO®

SEW Controller

—

MOVIPRO®

— Steuerwort || 04 DO PA1_Tr PA2_Tr PA3_Tr PA120
MOVIPRO®

— Statuswort ||12 =16 D! PE1_Tr PE2_Tr PE3_Tr PE120

«—

Master

8.2.3 Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe™ (CCU)

Das Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe” steht Innen mit 1 und 3 Prozessdatenworten
zur Verfugung.

Folgende Darstellung zeigt die Belegung der Prozessausgangs- und -eingangsdaten im
Uberblick (Beispiel 3 PD):

MOVIPRO®

SEW Controller

—
MOVIPRO®

Soll-
MOVIPRO® Ausgangs-
«— Statuswort 12 -16 DI Statuswort || Istdrehzahl PE120

«—

Master

8.2.4 Applikationsmodul "Eil- und Schleichgang-Positionierung" (CCU)

Das Applikationsmodul "Eil- und Schleichgang-Positionierung" steht Ihnen mit 1, 3 und
6 Prozessdatenworten zur Verfliigung.

Folgende Darstellung zeigt die Belegung der Prozessausgangs- und -eingangsdaten im
Uberblick (Beispiel 6 PD):

MOVIPRO®

SEW Controller

—

MOVIPRO® Steuer- Eil- Schleich-|| Rampe || Rampe || Rampe
- Steuerwort 0-4DO0 drehzahl || drehzahl Stopp PA120
| [MOVIPRO®|f,, 45yl || Status- || Istdreh- || Binérein- ':‘::S'S_ Reser- || Reser- PE120
Statuswort wort zahl gange gstrogm viert viert

«—

Master
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©

8.2.5 Applikationsmodul "Buspositionierung 6PD" (CCU)

Das Applikationsmodul "Buspositionierung" steht Ihnen mit 6 Prozessdatenworten zur

Verflgung.
Folgende Darstellung zeigt die Belegung der Prozessausgangs- und -eingangsdaten im
Uberblick:
MOVIPRO®
SEW Controller Buspositionierung 6PD
— — — — —
Soll- Soll-
MOVIPRO® Steuer- osition ostion Sollge- Beschleu || Verzoge-
—| s 0-4DO pos P schwin- || 9 PA120
teuerwort wort (High- (Low- digkeit nigung rung
Wort) Wort) 9
aster MOVIPRO® Status- olssiii-on olssiii_on Istge- Aus- Status-
«— 12 -16 DI pos P schwin- || gangs- PE120
Statuswort wort (High- (Low- diakeit strom wort 2
Wort) Wort) 9
«— «— «— «— «—
8.3 Prozessdaten des Leistungsteils "PFA-..."

Damit die direkt auf dem Leistungsteil "PFA-..." laufenden IPOS-Applikationsmodule un-
terstiitzt werden, missen Sie Uber den Application Configurator das Applikationsmodul
"Transparent 6PD" (CCU) laden.

156

m MOVIPRO® ADC Realtime PLC

g I, > | ]
P — = 4 .
Erzelachs Loschen | Funkton | Simulston | Speichern
Simalation Coitroler Aita Prozessdaten o
Name Schnittstelle Adresse  Gerdtetyp Applikatiansmadu #nzahl Ancrdoung  KOnFiguration
| | | | | [rssramst -

0o | [Z Konfiguration
1] Axs_3 [ |smus1 =} | 2 |wowrrolr  =|[Transparent 30 || 03 U= ) kenfiguration |» |,

Transparent 3D

|Eil {Schigich Pos. 1PD
Eil Schieich Fos, 380
Eil /Schieich Pos. 5FD
Drehzahl Vorgabe 1PD
Drehzshl Vorgabe 3PD
Buspositionierung 6P
Uriversal Medul 4PD
Universal Modul 6P0
Universal Modul 7°D
Universal Modul 10PD

" Sorseie @ Zwck W

[PD Nutzung @ TR 2

5326148235
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8.3.1 Auslieferungszustand / kein IPOS-Applikationsmodul geladen

Drehzahlgeregel-
ter Antrieb

Bei Auslieferun(gszustand oder wenn kein IPOS-Applikationsmodul geladen ist, enthalt
das MOVIPRO™ die Prozessausgangs- und Prozesseingangsdaten des drehzahlgere-
gelten Antriebs.

Beim drehzahlgeregelten Antrieb (kein IPOS-Applikationsmodul geladen) sind die Pro-
zessausgangs- und -eingangsdaten folgendermalien belegt:

MOVIPRO®
H
PA1_Tr: PA2_Tr: PA3 Tr:
— o Steuerwort || Solldreh-
Applikations- 1 7ahl Rampe
Master SEW- modul (CCU)
Controller Transparent SETT
- 6PD N " | Pe2_T: || PE3_TH
tatu1s wort Istdrehzahl || Wirkstrom
(_

8.3.2 IPOS-Applikationsmodul "Buspositionierung”

i

HINWEIS

Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

Beim IPOS-Applikationsmodul "Buspositionierung" sind die Prozessausgangs- und Pro-
zesseingangsdaten folgendermalfien belegt:

MOVIPRO®
_)
pat_Tr || PA2TF _
Solige- PA3_Tr:
- Steuerwort ot . "
o schwindig- || Zielposition
Applikations- 2 Keit
SEW- modul (CCU)
Master Controller Transparent
PE2_Tr:
6PD PE1_Tr: PE3_Tr:
— S| stae -
Statuswort || schwindig- || Istposition
keit
H

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

‘ Dokumentation

‘ Handbuch "MOVIDRIVE® Antriebsumrichter Buspositionierung"
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8.3.3 IPOS-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung”

HINWEIS

@

1 Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

Beim IPOS-Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung" sind die Prozessaus-
gangs- und Prozesseingangsdaten folgendermafen belegt:
MOVIPRO®
— — —
Pa1 Tr: || Pa2_ T || Pa3 T PSAT'l—T“ BPAfﬂ—T“_ F:fG—T“
. s . . olige- eschieuni- erzo-
— o Steuerwort Zlelpgsmon Zielposition schwindig- gungs- gerungs-
Applikations- 2 High Low keit rampe rampe
Master SEW- modul (CCU)
Controller Transparent PEZ Tr
6PD |l PE2_TH || PE3_TH -r |l PeEs_TH:
PE1_Tr: - - Istge- PE5_Tr: .
«— Istposition || Istposition oy ) Gerateaus-
Statuswort ; schwindig- || Wirkstrom
High Low Keit lastung
«— «— «—

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

Dokumentation
Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation Erweiterte Buspositionierung"
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8.34

Master

jude

HINWEIS

Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

IPOS-Applikationsmodul "Modulo-Positionierung”

C 29,

8

@—

Beim IPOS-Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" sind die Prozessausgangs- und
Prozesseingangsdaten folgendermalfien belegt:

MOVIPRO®
— — —
PA1Tr || PA2_Tr || PAs e || PA4TR || PASTR 1 PAG_Tr
Steuerwort || Zielposition || Zielposition Solige- | |Beschleuni-{]  Verzo-
o : schwindig- gungs- gerungs-
Applikations- 2 High Low keit rampe rampe
SEW- modul (CCU)
Controller Transparent
PE4_Tr:
6PD - : — .
PE1_Tr: PE2_.'I.'r. PE3_.'I.'r. Istge- PE5_Tr- PE"6_Tr.
Istposition || Istposition oy ) Gerateaus-
Statuswort ; schwindig- || Wirkstrom
High Low Keit lastung
“«— “«— «—

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

Dokumentation

Handbuch "MOVIDRIVE® Modulo-Positionierung"
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8.3.5
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IPOS-Applikationsmodul "Tabellenpositionierung”

jude

HINWEIS

Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

Beim IPOS-Applikationsmodul "Tabellenpositionierung" sind die Prozessausgangs- und
Prozesseingangsdaten folgendermalfien belegt:

MOVIPRO®
H
PA1_Tr:
- Applikations- Steuzrwort
SEW- modul (CCU)
Master Controller Transparent
6PD PET_Tr:
H
Statuswort
(_

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

Dokumentation
Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation Tabellenpositionierung”
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8.3.6 IPOS-Applikationsmodul "Restwegpositionierung liber Bus"

HINWEIS

Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

jude

C 29,

8

@—

Beim IPOS-Applikationsmodul "Restwegpositionierung” sind die Prozessausgangs-
und Prozesseingangsdaten folgendermalfien belegt:

Master

MOVIPRO®
_)
PA2_Tr:
PA1_Tr: —
Steuerwort Sollge- PA3_Tr:
o schwindig- || Sollposition
Applikations- 2 Keit
SEW- modul (CCU)
Controller T t
ransparen BES T
6PD _
PE1_Tr: Istge- PE3_Tr:
Statuswort || schwindig- || Istposition
keit
H

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

‘ Dokumentation

‘ Handbuch "MOVIDRIVE MDX61B Applikation Restwegpositionierung tber Bus"
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8.3.7 IPOS-Applikationsmodul "Automotive AMA0801"

HINWEIS

@

1 Wenn Sie das IPOS-Applikationsmodul des Leistungsteils nutzen méchten, missen
Sie zuerst das Applikationsmodul "Transparent 6PD" (CCU) in die Kommunikations-
und Steuerungseinheit laden.

Beim IPOS-Applikationsmodul "Automotive AMA0801" sind die Prozessausgangs- und
Prozesseingangsdaten je nach Betriebsart folgendermalen belegt:
MOVIPRO®
— — —
.PA2_'.|'|.': PA3_Tr: PA4 Tr: PAS T
PA1_Tr: Z|e|p95|t|on Zielposition Soll'ge.- _1r PA6_Tr:
High schwindig- ||Rampe auf/
— Steuerwort Low oder . Synch-Off-
2 oder 16 Korrektur- keit oder ab oder set
Einzelbit- . Korrektur- || reserviert
" wert High
Positionen wert Low
Applikations-
Master SEW- modul (CCU) PE4_Tr:
Controller Transparent Istge- PES_Tr:
6PD schwindig- || Positions-
PE1 Tr PE2_Tr: PE3_Tr: keit oder differenz PE6 Tr:
«— . Istposition || Istposition Einzelbit- Master — -
Statuswort High Low Positions- || Slave oder Wirkstrom
meldung 16 Einzel-
und Antrieb || bit-Nocken
dreht nicht
«— «— «—

Weitere Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:

‘ Dokumentation
‘ Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikationsmodul Automotive (AMA0801)"
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8.3.8 Drehzahlgeregelter Antrieb

Beim drehzahlgeregelten Antrieb (kein IPOS-Applikationsmodul geladen) sind die Pro-
zessausgangs- und -eingangsdaten folgendermalfien belegt:

MOVIPRO®

ﬁ

. 813A1_Tr:rt SPAIE_T;: PA3_Tr:
euerwo olidren-
Applikations- 1 zahl Rampe
SEW- modul (CCU)
Master Controller Transparent BPET Tr

B 6PD _Tr: PE2_Tr: PE3_Tr:
Statu1swort Istdrehzahl || Wirkstrom

H

Steuerwort 1 Das integrierte Leistungsteil wird Gber das Steuerwort 1 gesteuert. Folgende Darstel-

lung zeigt die Belegung des Steuerworts 1:

Master—>|15|14|13|12|11|10|9|8||7|6|5|4|3|2|1|0|—>MOVIPRO®

0: Reglersperre

— 1: Freigabe

2: Freigabe / Halt

3: Halteregelung

4: Integrator-Umschaltung

5: Parametersatz-Umschaltung

6: Reset

7: reserviert=0

Drehrichtung fur Motorpotenzio-
meter

Motorpotenziometer Hochlauf /
Tieflauf

9-10:

11— 12: Anwahl der internen Festsoll-
* werte n11 —n13 und n21 — n23

13:  Umschalten des Festsollwerts

14 - 15: reserviert =0
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Folgende Tabelle zeigt die Funktionen des Steuerworts 1:

Bit Bedeutung Erlauterung

0 Reglersperre 0 = Freigabe
1 = Regler sperren, Bremse aktivieren

1 Freigabe / Stopp 0 = Stopp
1 = Freigabe

2 Freigabe / Halt 0 = Halt an Integrator- oder Prozessrampe
1 = Freigabe

3 Halteregelung 0 = Halteregelung nicht aktiv

1 = Halteregelung aktiv

4 Integrator-Umschaltung 0 = Integrator 1
1 = Integrator 2

5 Parametersatz-Umschaltung 0 = Parametersatz 1

1 = Parametersatz 2

6 Reset Wenn ein Fehler im Umrichterleistungsteil vor-
liegt, fihrt ein 0-1-0-Ubergang dieses Bit zur
Anforderung eines Fehlerresets.

7 reserviert Bei reservierten Bits muss in Hinblick auf die spa-
tere Verwendung der Wert O Ubertragen werden.

8 Drehrichtung fiir Motorpotenziometer | O = Drehrichtung RECHTS
1 = Drehrichtung LINKS

9-10 Motorpotenziometer Hochlauf / Tieflauf | 10 9
0
1

= keine Anderung
=ab

= auf

= keine Anderung
11-12 Anwahl der internen Festsollwerte
n11-n13 und n21 - n23 = Drehzahl-Sollwert iiber PA2
= interner Sollwert n11 (n21)
= interner Sollwert n12 (n22)
= interner Sollwert n13 (n23)

13 Umschalten des Festsollwerts 0 = Festsollwerte des aktiven Parametersatzes
Uber Bit 11/12 anwahlbar

1 = Festsollwerte des anderen Parametersatzes
Uber Bit 11 / 12 anwahlbar

14-15 reserviert Bei reservierten Bits muss in Hinblick auf die spa-
tere Verwendung der Wert 0 Ubertragen werden.

0

0
0o 1
1 1
12 1
0 0
0 1
1 0
11
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Solldrehzahl

Rampe

Statuswort 1

Prozessdaten des Leistungsteils "PFA-..." @

Folgende Abbildung zeigt die Priorisierung bei der Auswertung der freigaberelevanten
Bits im Steuerwort 1:

Freigabe ——

Halteregelungﬁ
l

Halt — (
[

7

Schnellstopp — (
[

Reglersperre — (
l

74J

v

Verarbeitung
Freigabe

9007200623660683

Mit der Einstellung DREHZAHL interpretiert das Leistungsteil den in diesem Prozessda-
tenwort Ubergebenen Sollwert als Drehzahl-Sollwert, sofern die eingestellte Betriebsart
(P700/ P701 Betriebsart 1/ 2) einen Drehzahl-Sollwert zulasst. Ist kein Drehzahl-Soll-
wert programmiert, obwohl als Sollwertquelle eine Kommunikations-Schnittstelle
(FELDBUS) eingestellt ist, fahrt das Leistungsteil mit Drehzahl-Sollwert = 0.

Codierung: 1 digit = 0,2 min~"!
Beispiel: 1000 min~’, Drehrichtung LINKS
Rechnung: -1000/0,2 = -50004¢, = EC78),cx

Mit der Einstellung RAMPE interpretiert das Leistungsteil den tbergebenen Sollwert als
Hochlauf- oder Tieflauframpe. Der vorgegebene Zahlenwert entspricht einer Zeit in Mil-
lisekunden und bezieht sich auf eine Drehzahlanderung von 3000 min!. Die Stopp- und
Notstopp-Funktion werden durch diese Prozessrampe nicht beeinflusst. Bei der Uber-
tragung der Prozessrampe uber das Feldbussystem werden die Rampen t11, t12, 121
und t22 unwirksam.

Codierung: 1 digit=1 ms
Bereich: 100 ms - 65 s
Rechnung: 2,0 s = 2000 ms = 20004, = 07D0pex

Das Statuswort 1 beinhaltet neben den wichtigsten Zustandsinformationen im Basis-
Statusblock im héherwertigen Status-Byte alternierend die beiden Informationen "Ge-
ratezustand" oder "Fehlernummer". In Abhangigkeit vom Stérungsbit wird bei
Stoérungsbit = 0 der Geratezustand angezeigt und bei Stérungsbit = 1 (Stérungsfall) die
Fehlernummer. Mit dem Ricksetzen der Stérung wird auch das Stérungsbit zurlickge-
setzt und wieder der aktuelle Geratezustand eingeblendet.

Die Bedeutung der Fehlernummern finden Sie im Kapitel "Service" > "Fehlerliste des
Leistungsteils".
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Master<—|15|14|13|12|11|10|9|8”7|6|5|4|3|2|1|0|<—MOVIPRO®

— 0: Endstufe freigegeben

- 1:  Umrichter betriebsbereit

2: PA-Daten freigegeben

3: Aktueller Integratorsatz

4: Aktueller Parametersatz

5: Stérung / Warnung

6: Endschalter RECHTS aktiv

7: Endschalter LINKS aktiv

8-15: Stérung / Warnung

Die Belegung der Bits 8 — 15 ist abhangig vom Wert des Bits 5 gemal folgender

Tabelle:
Bit 5 Belegung Bits 8 — 15
0 keine Stérung / Warnung MOVIPRO®-Geratezustand Geratezustand:
* 00: 24-V-Betrieb
02: keine Freigabe
1 Stérung / Warnung liegt vor MOVIPRO®-Fehler Fehlernummer:
01: Uberstrom
02: ...
Istdrehzahl Mit der Einstellung DREHZAHL liefert das Leistungsteil die aktuelle Istdrehzahl mit der
Einheit "min"™" an das Ubergeordnete Automatisierungssystem zuriick. Die Istdrehzahl

kann nur dann exakt zurlickgeliefert werden, wenn das Leistungsteil tber eine Dreh-
zahlriickfliihrung die tatsachliche Motordrehzahl ermitteln kann. Bei schlupfkompensier-
ter Anwendung wird die Abweichung von der realen Motordrehzahl nur von der Genau-
igkeit der vom Anwender eingestellten Schlupfkompensation bestimmt.

Codierung: 1 digit = 0,2 min™!

Wirkstrom Mit der Belegung eines Prozess-Eingangsdatenwortes mit WIRKSTROM liefert das
Leistungsteil den aktuellen Wirkstrom-Istwert mit der Einheit "% I\" an das bergeord-
nete Automatisierungssystem zurick.

Codierung: 1 digit = 0,1 % Iy
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8.4  Gerate mit Netzriickspeisung R15

8.4.1 Beispielhafte Belegung der Prozessdaten

Folgende Darstellung zeigt eine beispielhafte Belegung der Prozessausgangs- und
-eingangsdaten (PA / PE) des MOVIPRO® mit Netzriickspeisung R15:

MOVIPRO®
Netzriick-
SEW Controller speisung . N
MOVIPRO® Steuerwort
- Steuerwort 0-4DO R15 PAn PA120
Master
MOVIPRO® Statuswort
A Statuswort || 1216 D! R15 PEn PE120
«— «—

8.4.2 Steuerwort der Netzriickspeisung R15

Folgende Darstellung zeigt die Belegung des Steuerworts der Netzriickspeisung R15:

Master—>|15|14|13|12|11|10| 9 | 8 || 7 | 6 | 5|4 | 3 | 2 | 1 | 0 |—>NetzrﬁckspeisungR15

0: Reserviert=0

— 1

Freigabe 1 / Halt

2: Freigabe 2 / Halt

3-15: Reserviert =0

Folgende Tabelle zeigt die Funktionen des Steuerworts der Netzriickspeisung R15:

Bit Bedeutung Erlauterung
0 Reserviert 0 = Reserviert
1 Freigabe 1 / Halt 0 = Halt

1 = Freigabe
2 Freigabe 2 / Halt 0 = Halt

1 = Freigabe
3-15 Reserviert 0 = Reserviert
HINWEIS

jude

SEW-EURODRIVE empfiehlt Ihnen, die Netzriickspeisung R15 Uber folgende Pro-
zessdaten anzusteuern:

* PA = 0x06: Netzriickspeisung freigeben
» PA = 0x00: Netzriickspeisung sperren
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(‘CD Prozessdatenbeschreibung

@ Gerate mit Netzrickspeisung R15

8.4.3 Statuswort der Netzriickspeisung R15

Folgende Darstellung zeigt die Belegung des Statusworts der Netzrickspeisung R15:

Master<—|15|14|13|12|11|10| 9 | 8 || 7 | 6 | 5|4 | 3 | 2 | 1 | 0 |<—NetzrﬁckspeisungR15

0: Reserviert=0

- 1. Geratezustand "Bereit"

2 —-15: Reserviert =0

Folgende Tabelle zeigt die Funktionen des Steuerworts der Netzriickspeisung R15:

Bit
0

Bedeutung
Reserviert

Erlauterung
0 = Reserviert

1

Geratezustand "Bereit"

Solange die Netzrickspeisungs-Elektronik
keinen Fehler meldet und das Versorgungs-
netz vorhanden ist, meldet die Netzriickspei-
sung den Geratezustand "Bereit".

Hinweis:

Die Netzrickspeisung R15 meldet unabhan-
gig von "Freigegeben" oder "Gesperrt"

den Geratezustand "Bereit".

2-15

Reserviert

0 = Reserviert
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9 Betrieb

9.1  Status- und Fehlermeldungen
Die 7-Segment-Anzeige gibt Auskunft Gber den Status des MOVIPRO®. Kontaktieren
Sie im Falle von wiederholten Fehlfunktionen den SEW-Service.
Im Display der 7-Segment-Anzeige wird der aktuelle Geratestatus angezeigt. Sind
mehrere Zustande oder Fehler gleichzeitig aktiv, so wird der mit der hdchsten Prioritat
angezeigt.

9.1.1 Parametrierbares Gerat (CCU)

Erstinbetrieb- Nachdem Sie das parametrierbare MOVIPRO®-ADC zum ersten Mal eingeschaltet ha-

nahme ben, meldet sich das Gerat mit folgender Anzeige:

Anzeige Beschreibung Behebung

herted

In Kombination mit:
S2: Blinkt Griin
S3: Leuchtet Griin

Es wurde noch keine Kon-
figuration mit dem Appli-
cation Configurator gela-
den.

Erstellen Sie eine Konfigu-
ration mit dem Application

Configurator und laden
Sie diese in das
MOVIPRO®.

Gerétestatus

Nach erfolgreicher Erst-Konfiguration sind folgende Geratestatus moglich:

Anzeige

Beschreibung

Wartungsschalter ist aus-
geschaltet.

Behebung

Schalten Sie den War-
tungsschalter ein.

Bei Geraten ohne An-
schaltbox:

Uberprifen Sie die DC-
24-\/-Verkabelung und die
Verkabelung der Schalter-
rickmeldung.

Initialisierung: Es wird zu
allen internen Komponen-
ten eine Verbindung auf-
gebaut.

Nach einem Geratetausch
kann dies mehrere Minu-
ten dauern.

Verbindung wurde erfolg-
reich hergestellt. Nach 3 s
werden die Status der
Komponenten oder der
Applikation angezeigt.

Blinkender Punkt: Applika-
tionsmodul des Leistungs-
teils "PFA-..." lauft.
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Anzeige

Beschreibung

Behebung

I
ﬁuu .tML: iy

Feldbusfehler

Kommunikationsfehler mit
dem Leistungsteil

+ Uberpriifen Sie die
Feldbus-Verkabelung
zur  Ubergeordneten
Steuerung.

+ Uberpriifen Sie die
Feldbus-Parametrie-
rung des MOVIPRO®

und der Ubergeord-
neten Steuerung.
1. Trennen _Sie das

MOVIPRO® fir min-
destens 30 s von der
AC-400-V- und DC-24-
V-Versorgungsspan-
nung.

2. Starten Sie
MOVIPRO® neu.

das

Fehler in externer Peri-
pherie

Uberpriifen Sie die Verka-
belung der digitalen Ein-
und Ausgange und der
Anschlisse des Kommu-
nikationspakets.

Nicht freigegebenes Appli-
kationsmodul geladen.

1. Stellen Sie im Parame-
ter P802 "Werksein-
stellung" des Leis-
tungsteils "PFA-..." den
Wert auf "Ausliefe-
rungszustand".

2. Laden Sie ein freigege-
benes Applikationsmo-
dul in das Leistungsteil
"PFA-..."

[l

-
(]

-
(]

Konfiguration mit dem Ap-

Schliel3en Sie die Konfigu-

il ( ( (
r-’ ) ‘$‘ { U‘_' ( L"$‘ ( UW plication Configurator | ration mit dem Application
nicht abgeschlossen. Configurator ab und laden
Sie  diese in das
MOVIPRO®.
Fudll x| x| = 1| Datensicherung auf SD- | Starten Sie die Datensi-
L R T R T R R 1l
r Oy Lo Lo Lo 1 Speicherkarte fehlge- | cherung erneut.
schlagen, Upload-Vor-
gang abgebrochen.
Fudll g < <1 = (| | Datensicherung auf SD- | Entsperren Sie die SD-
S o B R B e B e |
r ) Lot Lot L ’1 Speicherkarte fehlge- | Speicherkarte.
schlagen, SD-Speicher-
karte ist schreibgeschiitzt.
udll o < < = | Datenrlcksicherung in | Starten Sie die Datenriick-
5F [ 2g-[ 23~ 27 s 3
r ) L L L LL W das MOVIPRO™ fehlge-  sicherung erneut.
schlagen, Download-Vor-
gang abgebrochen.
- ) T = T = = =1 @ Datenrucksicherun in  Versetzen Sie das
Il ‘$‘ ,-' _”_»‘ x -"$‘ (] _" rucksi rung | Z |

ﬁ:t "

das MOVIPRO® fehige-
schlagen, Reglersperre
nicht gesetzt.

MOVIPRO® in einer der
folgenden Zustande:

* Reglersperre (A1.1)
« Sicherer Halt (A1.u)
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Anzeige

Beschreibung

Behebung

|

] o
551 S5

gl
(’ 20

Interner Systemfehler

1. Trennen Sie das
MOVIPRO® fiir min-
destens 30 s von der
AC-400-V- und DC-24-
V-Versorgungsspan-
nung.

2. Starten Sie
MOVIPRO® neu.

das

-
O]
-

(]
-
-
" -
o !

-

-

" -
(]

-

-

- o

" -
()

-

\_ 2
O
-
On]
-
oy
-
-

-
.‘

- o
\—
oy

-
.-

-
-

- o
=
"o

-
.-

-
-

Uberlast Aktorspannung

Uberlast Sensorspannung
Gruppe 1

Uberpriifen Sie die Verka-
belung der digitalen Ein-
und Ausgange .

Uberpriifen Sie die Verka-
belung der digitalen Ein-
und Ausgange .

-
SO
-

On]

-
| RON(]
-

-

\—
| RON(]

-

-

-
| RON(]

-

Uberlast Sensorspannung
Gruppe 2

Uberpriifen Sie die Verka-
belung der digitalen Ein-
und Ausgange .

000100
V':’- [} n:t.‘*‘ 1
In Kombination mit:
S$2: Blinkt Orange
S3: Blinkt Griin

000100
V':’- 2, n:t.‘*‘ 1
In Kombination mit:
S2: Blinkt Rot

S3: Aus

Interner Kommunikations-
fehler

Gerat wartet auf Bootloa-
der-Update.

Controller startet nicht:

1. Keine oder falsche SD-
Speicherkarte gesteckt

2. Hardware-Defekt

3. Interner Kommunikati-
onsfehler

Wiahrend der Datensi-
cherung oder Wieder-
herstellung einer Daten-
sicherung:

Warten Sie ein paar Minu-
ten, bis die Anzeige sich
andert.

Im normalen Betrieb:

1. Trennen Sie das
MOVIPRO® fiir min-
destens 30 s von der
AC-400-V- und DC-24-
V-Versorgungsspan-
nung.

2. Starten Sie
MOVIPRO® neu.

Sie

das

Kontaktieren den

SEW-Service.

1. Prifen Sie, ob eine
korrekte SD-Speicher-
karte gesteckt ist.

2. Vergewissern Sie sich,
dass kein Hardware-
Defekt vorliegt

3. Kontaktieren Sie den
SEW-Service.
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Anzeige

Beschreibung Behebung

Applikationsmodul  lauft Erstellen Sie mit dem Ap-

X
rnun*

W nicht / Applikationsmodul | plication Configurator eine

In Kombination mit:

S2: Blinkt Grin
S3: Aus

nicht geladen Konfiguration und laden
Sie diese in das
MOVIPRO®.

9.1.2 Programmierbares Gerat (MOVI-PLC®)

Mit dem programmierbaren MOVIPRO®-ADC kénnen Sie die 7-Segment-Anzeige be-
nutzerdefiniert ansteuern. Verwenden Sie dazu die fiir MOVIPRO® verfigbaren Biblio-
theken:

. PFH_P1D1_1_A (PROFIBUS, DeviceNet)
. PFH_E2E3_1_A (PROFINET, EtherNet/IP, Modbus/TCP)

HINWEIS

@
1 Die aktuellen Versionen der Bibliotheken finden Sie auf der Homepage von
SEW-EURODRIVE unter http://www.sew-eurodrive.de unter der Rubrik "Software".
Erstinbetrieb- Nachdem Sie das programmierbare MOVIPRO®-ADC zum ersten Mal eingeschaltet ha-
nahme ben, meldet sich das Gerat mit folgender Anzeige:
Anzeige Beschreibung Behebung

[!’Hl ‘*‘n ror J

In Kombination mit:
S2: Blinkt Griin
S3: Leuchtet Grin

9.1.3 Umrichterstatus

Es ist kein funktionsfa-
higes |IEC-Programm ge-
laden.

Laden Sie Ihr Anwender-
programm in das Gerat.

Der Umrichterstatus wird dargestellt durch die Anzeige der Adresse / Nummer der
Achse und den dazu gehérenden Statuscode in der Form A1.y.

HINWEIS

Die Anzeige des Geratestatus hat Prioritat gegenuber der Anzeige des Umrichtersta-
tus. Bei ausgeschaltetem Wartungsschalter oder Feldbusfehler wird kein Umrichter-
status angezeigt.

jude

Folgende Abbildung zeigt die Anzeige des Status "Freigabe" der Achse 1:

)
()
=

-
(]

0

=
=

1820269707
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Folgende Tabelle zeigt die verschiedenen Statuscodes:

7-Segment-Anzeige = Geratestatus Bedeutung
(High-Byte im Statuswort 1)
0 Odez DC-24-V-Betrieb (Umrichter nicht bereit)
1 1dez Reglersperre aktiv
2 246z Keine Freigabe
3 3dez Stillstandsstrom
4 44ez Freigabe
5 54ez n-Regelung
6 64ez M-Regelung
7 7 dez Halteregelung
8 84ez Werkseinstellung
9 ez ' Endschalter angefahren
A 104ez Technologieoption
c 1246z Referenzfahrt IPOSPIUS®
d 13gez . Fangen
E 14 4e7 Geber einmessen
F Fehlercode (Seite 182) Fehleranzeige (blinkend)
U 17 dez ' "Sicherer Halt" aktiv
* (blinkender Punkt) - Applikationsmodul lauft

Falsche Interpretation der Anzeige U = "Sicherer Halt" aktiv.
Tod oder schwere Korperverletzungen.

Die Anzeige U = "Sicherer Halt" aktiv ist nicht sicherheitsgerichtet und darf nicht
sicherheitstechnisch weiter verwendet werden!

9.1.4 Umrichterfehler

Bei einem Umrichterfehler zeigt die Statusanzeige abwechselnd die Adresse / Nummer
der Achse und 3 mal den dazu gehdrenden Fehlercode an.

Folgende Abbildung zeigt die Darstellung des Fehlers "Ubertemperatur" der Achse 1:

[
V&u&

Eine Liste der Fehlercodes finden Sie im Kapitel "Service" (Seite 182).

02
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0

v
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1806505867
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9.1.5 Status-LED

Die Status-LED befinden sich auf der Service-Einheit des MOVIPRO® und zeigen die
Feldbus- und Gerétestatus an.

174

Status-LED S1
PROFINET IO

Status-LED S2
PLC-Status

MOVIPRO®

[1] Status-LED S1, S2, S3

(1]

1954344587

Zustand LED

Status bzw. Fehlerursache
PROFINET-IO-Device befindet sich

Fehlerbehebung

Aus im Datenaustausch mit dem PROFI- -
NET-IO-Controller (Data Exchange).
Die Blinkpriifung in der PROFINET-
Blinkt Griin I0-Controller-Projektierung wurde

Blinkt Griin / Rot

aktiviert, um den Teilnehmer optisch
zu lokalisieren.

Leuchtet Rot

Die Verbindung zum PROFINET-IO-
Controller ist ausgefallen.
PROFINET-1O-Device erkennt keinen
Link.

Busunterbrechung
PROFINET-IO-Controller ist auRer
Betrieb.

Uberpriifen Sie den PROFINET-
Anschluss des MOVIPRO®.
Uberpriifen Sie den PROFINET-IO-
Controller.

Uberpriifen Sie die Verkabelung Ihres
PROFINET-Netzes.

Blinkt Gelb
Leuchtet Gelb

Es wurde ein nicht zulassiges Modul
in der STEP 7 Hardware-Konfigura-
tion gesteckt.

Schalten Sie die STEP 7 Hardware-
Konfiguration auf ONLINE und analy-
sieren Sie die Baugruppenzustande
der Steckplatze des PROFINET-IO-
Device.

Zustand LED

Status bzw. Fehlerursache

Fehlerbehebung

Die Firmware der Kommunikations-

Blinkt Griin und Steuerungseinheit lauft ordnungs- -
geman.
Blinkt Datensicherung wird gerade _
Griin / Orange erstellt /wiederhergestellt.

Leuchtet Orange .

Bootvorgang ist aktiv.

Blinkt Orange

Firmware wird aktualisiert bzw.
Bootloader-Update erforderlich.

Blinkt Rot

SD-Karte nicht gesteckt.
Dateisystem auf der SD-Karte korrupt.
Bootvorgang ist fehlgeschlagen.

Schalten Sie das Gerat aus und wie-
der ein. Tritt der Fehler wiederholt auf,
wenden Sie sich an den SEW-Ser-
vice.
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Status-LED S3
IEC-Programm-
Zustand LED Status bzw. Fehlerursache Fehlerbehebung

Status

Status-LED FO1
und FO2 Ethernet-
Anschluss Push-
Pull SCRJ

Leuchtet Grin |« Das IEC-Programm lauft. -

Blinkt Griin *  Der Programmablauf ist gestoppt.

* Bootloader-Update erforderlich. *  Starten Sie das IEC-Programm.

Aus L. Es ist kein Programm geladen. * Laden Sie ein IEC-Programm in die
Kommunikations- und Steuerungsein-
heit.

Die beiden LED "FO1" und "FO2" zeigen die Signalqualitat der jeweiligen optischen
Ubertragungsstrecke an.

Nachfolgende Grafik zeigt die Positionen der beiden LED:

(1] [2]
A g
ED A ED,
4083348491
[11 FO1
[2] FO2
Zustand LED Status bzw. Fehlerursache Fehlerbehebung
A Der Signalpegel betragt 2 dB oder mehr.
us i e —
Die Signalqualitat ist gut.
Der optische Signalpegel hat den Wert
von 2 dB unterschritten.
Dies kann folgende Ursachen haben: +  Uberpriifen Sie, ob der Steckverbin-
Leuchtet gelb | * Alterungseffekte der Polymerfaser der korrekt gesteckt ist.
9 +  Der Steckverbinder ist nicht korrekt + Uberprifen Sie die Dampfung des
gesteckt. extern angeschlossenen Kabels.
* Das extern angeschlossene Kabel ist
fehlerhaft oder beschadigt.
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~  Gerate mit Netzriickspeisung R15

Gerdte mit Netzriickspeisung R15

Hinweise zum Betrieb

Beachten Sie beim Betrieb des MOVIPRO® mit Netzriickspeisung R15 folgende Hin-
weise:

* Um Blindleistungen im Netz zu vermeiden, geben Sie die Netzriickspeisung R15 nur
frei, wenn die am MOVIPRO® angeschlossenen Antriebe aktiv sind.

+  Wenn die Netzrickspeisung R15 gesperrt ist, darf das MOVIPRO® nicht generato-
risch betrieben werden, da in diesem Fall der Fehler "Uz-Uberspannung" auftritt.

- Warten Sie bis alle am MOVIPRO® angeschlossenen Antriebe zum Stillstand ge-
kommen sind, bevor Sie die Netzriickspeisung R15 sperren. Andernfalls kann die
Netzrickspeisung R15 keine generatorische Energie in das Netz zurlickspeisen.

9.2.2 Betriebsbereit-Meldung

Bei Erkennen von Netzaussetzern und thermischer Uberlast der Netzriickspeisung R15
wird die Betriebsbereit-Meldung zurlickgenommen. Zum thermischen Schutz der
Netzruckspeisung R15 missen Sie die Betriebsbereit-Meldung auswerten (siehe Kapi-
tel Auswertung der Betriebsbereit-Meldung (Seite 177)).

Die Netzrickspeisung R15 erkennt Netzaussetzer (mehr- oder einphasig) innerhalb
einer Netzhalbwelle. Tritt dieser Fall ein, sperrt sich die Netzriickspeisung R15 automa-
tisch und die Betriebsbereit-Meldung wird zuriickgenommen.

Auch eine wiederkehrende Netzspannung wird innerhalb einer Netzhalbwelle erkannt.
Die Netzrickspeisung R15 wird automatisch nach einer Einschaltverzégerung von
200 ms entsperrt und die Betriebsbereit-Meldung wird wieder gesetzt. Der Netzgleich-
richter der Netzrickspeisung R15 bleibt wahrenddessen eingeschaltet.

Um am MOVIPRO® angeschlossene Antriebe bei einer Netzunterbrechung oder einem
Netzausfall geregelt still setzen zu kdnnen, miissen Sie zusatzlich einen Bremswider-
stand an das MOVIPRO® anschlieBen. Der Bremswiderstand wird nur bestromt, wenn
im generatorischen Betrieb das Netz unterbrochen wird.

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht:

Geratezustand /

Netzzustand Reaktion Betriebsbereit-Meldung
Netzaussetzer oder Gerate- * Netzaussetzer wird inner- | Nicht betriebsbereit
stérung halb einer Netzhalbwelle

— R15 nicht bereit

erkannt

* Netzruckspeisung R15
gesperrt

* Netzgleichrichter bleibt
eingeschaltet

Netz ist wieder verfiigbar und
keine Geratestorung

— R15 bereit

» Verfligbares Netz wird
innerhalb einer Netzhalb-
welle erkannt

» Nach 200 ms wird die
Netzrickspeisung R15
gestartet

Nach 200 ms betriebsbereit
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Auswertung der Die Betriebsbereit-Meldung der Netzrickspeisung R15 des MOVIPRO® wird bei ther-
Betriebsbereit-Mel-  mischer Uberlastung und bei Netzausfall zuriickgenommen. Ist dies der Fall, miissen

dung Sie sofort eine der folgenden MaRnahmen durchflihren:
» Trennen Sie das Gerat sofort vom Netz.

HINWEIS
Verwenden Sie nur Netzschutze der Gebrauchskategorie AC-3 (EN 60947-4-1).

jude

» Schalten Sie die an der Netzrickspeisung R15 angeschlossenen Umrichter im
MOVIPRO® ab, z. B. mit einer der folgenden Mdglichkeiten:

— Freigabe zuriicknehmen
— Reglersperre setzen
— Sicheren Halt aktivieren

. Setzen Sie die am MOVIPRO® angeschlossenen Antriebe geregelt still.
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10 Service

10.1 Gerétetausch

10.1.1 Hinweise zum Geratetausch

[

Das MOVIPRO® bietet die Funktion des schnellen Geratetauschs. Das MOVIPRO® ver-
fugt Uber eine tauschbare Speicherkarte, auf der alle Gerateinformationen gespeichert
werden kdnnen.

Muss ein Gerat getauscht werden, kdnnen Sie die Anlage durch einfaches Umstecken
der Speicherkarte in kiirzester Zeit wieder in Betrieb nehmen.

Nach erfolgter Inbetriebnahme missen Sie die Geratedaten auf die Speicherkarte tber-
tragen.

HINWEIS

Wichtig bei programmierbaren Geréaten (MOVI-PLC®):

» Der Geratetausch und dementsprechend die 7-Segment-Anzeige sind abhangig
von der Programmierung!
Voraussetzung: Der Baustein fir die Datensicherungsfunktion (Datamanage-
ment) muss im Programm eingebunden sein!

Voraussetzung fiir einen erfolgreichen Geratetausch

» Die Gerate, die Sie miteinander austauschen mochten, missen identisch sein.
Wenn sich die Gerate in ihrer Konfiguration unterscheiden, kann kein erfolgreicher
Geratetausch gewahrleistet werden.

+ Sie missen die Daten des zu tauschenden Gerats vorher auf der SD-Speicher-
karte gesichert haben. SEW-EURODRIVE empfiehlt Ihnen, die Datensicherung
immer direkt nach der Inbetriebnahme eines Gerats durchzufiihren.

Beachten Sie beim Geratetausch weitere folgende Hinweise:

« Entnehmen und stecken Sie die Speicherkarte nur im ausgeschalteten Zustand
des MOVIPRO®.

* Nach dem Geratetausch werden die zuletzt auf der SD-Karte gespeicherten Para-
meter verwendet.

* Wird ein Absolutwertgeber als Motor- oder Streckengeber eingesetzt, missen
Sie bei der Erstinbetriebnahme oder nach dem Gerate- oder Gebertausch eine Re-
ferenzfahrt durchfiihren.

«  Wird ein Geber mit HIPERFACE®-Schnittstelle verwendet, so wird ein Geréte-
oder Gebertausch automatisch erkannt und als Folge die Meldung "IPOS-Refe-
renz" zuriickgesetzt. Fihren Sie nach dem Gerate- oder Gebertausch eine Refe-
renzfahrt durch.

+  Wird ein Geber mit SSl-Interface verwendet, so muss durch eine erneute Refe-
renzfahrt die Geberposition auf die mechanischen Anlagenverhaltnisse angepasst
werden.
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10.1.2 Geratetausch durchfiihren (CCU)

Gehen Sie zum Tausch des parametrierbaren MOVIPRO® folgendermalen vor:

1. Sollten Sie nicht sicher sein, ob die aktuelle Gerateparametrierung auch auf der SD-

Karte abgespeichert ist, so fiihren Sie jetzt eine Datensicherung durch.

2. Nehmen Sie das MOVIPRO® vom Netz und bauen Sie es aus der Anlage aus.

3. Entnehmen Sie die Speicherkarte des zu tauschenden MOVIPRO® iiber die Service-

Abdeckplatte auf dem Gehausedeckel im MOVIPRO®.

4. Bauen Sie die Speicherkarte tiber die Service-Abdeckplatte in ein neues MOVIPRO®

ein.

5. Bauen Sie das neue MOVIPRO® in die Anlage ein, und nehmen Sie es ans Netz.
6. Schalten Sie das neue MOVIPRO® ein.

HINWEIS

jude

Das MOVIPRO® durchlauft mehrere Initialisierungsschritte. Schalten Sie das
MOVIPRO® wihrend dieser Zeit keinesfalls aus!

7-Segment-Anzeige:

Status-LED S2: Blinkt Griin / Orange

Die Datensicherung der Kommunikations- und Steuerungseinheit wird wiederhergestellt.

)

7-Segment-Anzeige:

<
=
<

Status-LED S2: Blinkt Griin
Status-LED S3: Leuchtet Griin

Die Datensicherung des Leistungsteils wird wiederhergestellt.

7-Segment-Anzeige:

0

Dm0
o

Status-LED S2: Blinkt Gruin
Status-LED S3: Leuchtet Griin

Die Datensicherung wurde vollstdndig wiederhergestellt.

7. Die auf der Karte gespeicherten Parameter sind wieder verfiigbar. Wenn das neue
MOVIPRO® einen verinderten Parametersatz beinhalten soll, nehmen Sie nun die
Anderungen am Parametersatz vor und sichern Sie die Anderungen an den Gerate-

9007202201307659

daten nach der Inbetriebnahme wieder auf der Speicherkarte.

8. Fihren Sie bei Anwendungen mit Motor- oder Streckengeber auf jeden Fall eine Re-

ferenzfahrt durch.
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10.1.3 Geratetausch durchfiihren (MOVI-PLC®)
Gehen Sie zum Tausch des programmierbaren MOVIPRO® folgendermalen vor:

1. Sollten Sie nicht sicher sein, ob die aktuelle Gerateparametrierung auch auf der SD-
Karte abgespeichert ist, so fiihren Sie jetzt eine Datensicherung durch.

2. Nehmen Sie das MOVIPRO® vom Netz und bauen Sie es aus der Anlage aus.

3. Entnehmen Sie die Speicherkarte des zu tauschenden MOVIPRO® iiber die Service-
Abdeckplatte auf dem Gehausedeckel im MOVIPRO®.

4. Bauen Sie die Speicherkarte tiber die Service-Abdeckplatte in ein neues MOVIPRO®
ein.

5. Bauen Sie das neue MOVIPRO® in die Anlage ein, und nehmen Sie es ans Netz.
6. Schalten Sie das neue MOVIPRO® ein.

HINWEIS

Das MOVIPRO® durchlauft mehrere Initialisierungsschritte. Schalten Sie das
MOVIPRO® wihrend dieser Zeit keinesfalls aus!

jude

7-Segment-Anzeige: Status-LED S2: Blinkt Griin / Orange

Die Datensicherung des MOVIPRO® wird wiederhergestellt.

7-Segment-Anzeige: Status-LED S2: Blinkt Griin
Die Anzeige ist abhangig vom Status-LED S3: Leuchtet Griin
IEC-Programm.

Die Datensicherung wurde vollstandig wiederhergestellt.

9007202214921995

7. Die auf der Karte gespeicherten Parameter sind wieder verfiigbar. Wenn das neue
MOVIPRO® einen veranderten Parametersatz beinhalten soll, nehmen Sie nun die
Anderungen am Parametersatz vor und sichern Sie die Anderungen an den Geréate-
daten nach der Inbetriebnahme wieder auf der Speicherkarte.

8. Fihren Sie bei Anwendungen mit Motor- oder Streckengeber auf jeden Fall eine Re-
ferenzfahrt durch.

10.2 Gebertausch

10.2.1 Inkrementalgeber tauschen

Bei Verwendung von Inkrementalgebern zur Positionierung mussen Sie immer nach
dem Einschalten eine Referenzfahrt durchfiihren. Deshalb missen Sie bei einem Ge-
rate- oder Gebertausch (Motortausch) keine besonderen MalRnahmen ergreifen.

10.2.2 Absolutwertgeber tauschen

Bei Absolutwertgebern speichert das MOVIPRO® die Position mit 32 Bit. Dies ermdg-
licht einen gréReren Absolutbereich darzustellen, als ein Geber mit typischen 12 Bit im
Singleturnbereich und 12 Bit im Multiturnbereich liefert. Das bedeutet aber auch, dass
Sie sowohl bei einem Geratetausch als auch bei einem Gebertausch (Motortausch) eine
Referenzierung durchflihren missen.
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10.2.3 Lineare Gebersysteme tauschen

Wenn Sie absolute lineare Gebersysteme ohne Geberuberlauf so wechseln, dass das
Gebersystem nach dem Tausch die gleichen Werte liefert, kbnnen Sie auf eine neue

Referenzierung verzichten.

10.2.4 HIPERFACE®-Geber tauschen

Bei Verwendung von HIPERFACE®-Gebern kénnen Sie liber den Parameter P948 fest-
legen, ob nach dem Gebertausch eine Referenzierung notwendig ist oder nicht.

10.3 Service-Einheit

Die Service-Einheit dient zur Inbetriebnahme sowie zur Diagnose und Wartung des
MOVIPRO®. Sie verfugt Uber eine Statusanzeige und eine Service-Schnittstelle.

Folgende Abbildung zeigt die Service-Einheit:
[2]

(3]

\ (4]

18014399568351371
[1] Service-Einheit [3] Ethernet-Service-Schnittstelle (Ethernet-RJ45)
[2] Statusanzeige [4] Status-LED

Statusanzeige und LED

Die Statusanzeige und die LED dienen zur Ausgabe von Status- oder Fehlermeldungen
und erleichtern somit das schnelle Erfassen des momentanen Status des MOVIPRO®.
Ethernet-Service-Schnittstelle

Fir Konfiguration und Wartung ist eine Ethernet-Service-Schnittstelle vorhanden, die
das MOVIPRO® mit einem Engineering-PC verbindet.

Ethernet-Service-Schnittstelle

Standard-IP-Adresse Subnetzmaske

192.168.10.4 255.255.255.0
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10.4 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_ Fehlerreaktion
eingestellt werden kann.

Fehler Subfehler
Code Bezeich Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
nung
00 Kein Fehler
0 Endstufe Kurzschluss am Aus- Kurzschluss entfernen
o gang Kleineren Motor
UgE Uberwachung Zu groRer Motor anschlieRen
oder .. Defekte Endstufe Bei defekter Endstufe
1 Unterspannungstibe Rampenbegrenzung SEW-Service zu Rate
01 Uberstrom  Sofort- rwachung des Gate-  apgeschaltet und einge-  ziehen
abschaltung Treibers stellte Rampenzeit zu Rampenzeit verlangern
Umrichterverharrtin ~ Kurz . Technische Daten des
Hardware-Strombe- Bremswiderstand zu nie- Bremswiderstands tber-
5 derohmig prifen
grenzung Kurzschiuss im Brems- Zuleitung des Bremswi-
widerstandskreis derstands Uberprifen
03 Erdschluss >ofortab- 0
schaltung
0 Zwischenkreis- Generatorische Leis- Verzbégerungsrampen
Spannung zu grof} tung zu grofl® verlangern
im 4-Q-Betrieb Bremswiderstandskreis Zuleitung zum Bremswi-
unterbrochen derstand prifen
04 Brems- Sofortab- Kurzschluss im Brems- Technische Daten des
Chopper schaltung 1 widerstandskreis Bremswiderstands prii-
Bremswiderstand zu fen
hochohmig Bei defektem Brems-
Brems-Chopper defekt Chopper MOVIPRO®
austauschen
06 Netzphasen- Sofortab- 0 éw;sncnhuennkre;io_ Phasenausfall Netzzuleitung Gberprifen
ausfall schaltung d.p g P
isch zu klein
0 Zwischenkreis- Zwischenkreis-Spannung zu Verzégerungsrampen
) Spannung zu gro3  hoch verlangern .
Zwischen- g oo b im 2-Q-Betrieb Zuleitung Bremswider-
07  kreistuber- haltun stand prufen
spannung schaltung 1 Technische Daten des
Bremswiderstands pri-
fen
Umrichter in der Drehzahlregler / Strom- Last verringern
Strombegrenzung regler (in Betriebsart Eingestellte Verzoge-
0 oder in der Schlupf- VFC ohne Geber) arbei- rungszeit (P501 / P503)
begrenzung tet an der Stellgrenze erhohen.
- wegen mechanischer Geberanschluss Uber-
Systemgrenze "lst- Uberlastung oder Pha- prifen, evtl. A/ A und
drehzahl" Gber- senausfall an Netz oder B / B paarweise tau-
schritten Motor schen
Drehzahldifferenz Geber nicht korrekt Spannungsversorgung
3 zwischen Rampen- angeschlossen oder des Gebers lberprifen
Drehzahl- sollwert und Istwert falsche Drehrichtung Strombegrenzung uber-
- Sofortab- . . Bei Momentenregelung prifen
08  Uberwa- schaltung (P) fur 2 x Rampenzeit wird np,ax Uberschritten. Ggf. Rampen verlangern
chung gréRer als der zu In Betriebsart VFC: Aus- » Motorzuleitung und
erwartende Schlupf gangsfrequenz > 150 Hz.  Motor priifen
Maximale Drehfeld- In Betriebsart U/f: Aus- Netzphasen Uberprifen
Drehzahl tiberschrit- ~ 9@ngsfrequenz > 600 Hz
ten
4 Maximale Drehfeld-
frequenz (bei VFC
max. 150 Hz und bei
U/f max. 600 Hz)
Uberschritten
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Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
0 Inbetriebnahme fehlt Der Umrichter ist fir die Inbetriebnahme fir die ent-
Falsche Betriebsart @ngewanhlte Betriebsart sprechende Betriebsart
4o Inbetrieb-  Sofortab- 1 ausgewihlt noch nicht in c?etrcii?bG X gurtc_hfti)Jhret? oder Geber in
nahme schaltun genommen oder die Geber- Betrieb nehmen.
g Falscher Gebertyp  yaten wurden noch nicht
2 oder Geberkarte geladen
defekt '
Ungliltiger * Fehlerhaften Befehl bei '+ Inhalt des Programm-
IPOSPUS®_Befeh| der IPOSPIUS®. speichers {berpriifen
Programmausfiihrung und, falls notwendig,
erkannt korrigieren.

10 | IPOS-ILLOP |Notstopp 0 » Fehlerhafte Bedin- * Richtiges Programm in
gungen bei der Befehls- den Programmspeicher
ausfuhrung laden

* Applikationsmodul neu
| | laden
Kiihlkérpertempera- Thermische Uberlastung Last verringern und / oder
0 tur zu hoch oder des Umrichters ausreichend Kihlung
Uber- Temperaturfiihler sicherstellen
11 temperatur Notstopp (P) defekt
3 Ubertemperatur
Schaltnetzteil
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Fehler Subfehler

Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme

Geber nicht ange- '+ Geberkabel oder Schirm |Geberkabel und Schirm auf
schlossen, Geber nicht korrekt ange- korrekten Anschluss, Kurz-

defekt, Geberkabel schlossen schluss und Drahtbruch
defekt e Kurzschluss / Draht- priifen.

bruch im Geberkabel
Geberfehler Motor- |«  Geber defekt

geber — Drehzahlbe-
reich Uiberschritten
Geber an Motorge-
ber dreht schneller
als 6542 min™!

Geberfehler Motor-
geber — Karte defekt
26 Fehler in der
Quadranten-
auswertung

Geberfehler —
27 Geberanschluss
oder Geber defekt

Geberfehler Motor-
geber —
Kommunikations-
fehler RS485-Kanal

Geberfehler exter-

29 ner Geber —
Kommunikations-

Sofort- fehler RS485-Kanal

abschaltung Unbekannter Geber-
30 typ am externen
Geber / Motorgeber

Fehler Plausibilitats-
kontrolle
HIPERFACE® am
31 ext. Geber / Motor-
geber

Es sind Inkremente
verloren gegangen.
Geberfehler Motor-
geber HIPERFACE®
39 HIPERFACE®-
Geber an Motorge-
ber meldet einen
Fehler

Geberfehler exter-
ner Geber
HIPERFACE®
HIPERFACE®-
Geber an ext. Geber
meldet einen Fehler

Geberfehler Motor-
geber Resolver

Geberanschluss
oder Geber defekt

25

28

14 Geber

33

34
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Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
17 0 Fehler "Stack over- |Umrichterelektronik gestért, « Erdanbindungen und
flow" evtl. durch EMV-Einwirkung Schirmungen berpri-
Fehler "Stack und fen und ggf. verbessern
18 0 ehler “stack under- +  Bei wiederholtem Auftre-
flow ten SEW-Service zu
19 0 Fehler "External Rate ziehen
NMI"
20 0 Fehler "Undefined
Systemstd- | Sofort- Opcode"
rung abschaltung Fehler "Protection
21 "
Fault
22 0 Fehler "lllegal Word
Operand Access"
23 0 Fehlgr "lllegal Isz-
truction Access
Fehler "lllegal Exter-
24 0 nal Bus Access" |
Lese- oder Schreib- Fehler bei Zugriff auf EEP- '+ Werkseinstellung aufru-
0 fehler auf EEPROM- ROM fen, Reset durchfihren
Leistungsteil und neu parametrieren
: « Bei erneutem Auftreten
NV-Speicherung SEW-Service zu Rate
1 Lesefehler ziehen
NVRAM geratein-
tern
NV-Speicherung
25 |[EEPROM Schnellstopp i3 Chipkarte
Speicherbaustein
defekt
NV-Speicherung
14 Chipkarte
Speicherkarte defekt
16 NV-Speicherung Ini-
tialisierungsfehler |
Externe Externe Klemme Externes Fehlersignal Uber Jeweilige Fehlerursache
26 Klemme Notstopp (P) |0 programmierbaren Eingang beseitigen, eventuell
eingelesen Klemme umprogrammieren
0 Endschalter fehlen |« Drahtbruch / Fehlen bei- « Verdrahtung Endschal-
oder Drahtbruch der Endschalter ter prifen
* Endschalter sind bezo- '+ Endschalteranschliisse
g7  Endschalter Notstopp 2 Endschalter ver- gen auf Motordrehrich- tauschen
fehlen tauscht tung vertauscht +  Klemmen umprogram-
3 Beide Endschalter mieren
gleichzeitig aktiv | |
HW-Endschalter In Betriebsart IPOSPIUs® » Verfahrbereich tberprii-
Endschalter angefahren wurde ein Endschalter fen
29 angefahren Notstopp 0 angefahren (nur mit Applika- © Anwenderprogramm
tionsmodul). korrigieren
Zeituberschreitung '« Antrieb Uberlastet * Projektierung Uberpru-
30 Notstopp- Sofortab- 0 Notstopp-Rampe * Notstopp-Rampe zu fen
Timeout schaltung kurz * Notstopp-Rampe verlan-
gern
Fehler thermischer '« Motor zu heil3, TF/TH * Motor abkiihlen lassen
Motorschutz hat ausgeldst und Fehler zurlicksetzen
* TF/TH des Motors nicht '+ Anschlusse / Verbin-
31 TF/TH-Aus- Keine 0 oder nicht korrekt ange- dung zwischen
I6ser Reaktion (P) schlossen MOVIPRO® und TF/TH
* Verbindung MOVIPRO® Uberprifen
und TF/TH am Motor » P835 auf "Keine Reak-
unterbrochen tion" setzen
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Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
IPOS-Index- IPOSPUS®_pro- Programmiergrundsatze Applikationsmodul neu
32 Uberlauf Notstopp 0 gramm fehlerhaft  verletzt, dadurch systemin- laden
terner Stack-Uberlauf
_ _ Zeitliberschreitung | Zeitliberschreitung der * Abwartsrampen verlan-
34 _I?.ampen gt?;?:ﬁaltun 0 Schnellstopp- Abwartsrampen, beispiels- gern N
imeout 9 Rampe weise durch Uberlast * Uberlast beseitigen
0 Betriebsart nicht Betriebsart nicht oder falsch Mit P700 / P701 richtige
35 Betriebsart Sofort- verfligbar definiert Betriebsart einstellen
abschaltung 1 Zuordnung Betriebs-
art-Hardware falsch | |
37 System- Sofort- 0 Fehler "Watchdog-  Fehler im Ablauf der Sys-  SEW-Service zu Rate zie-
Watchdog abschaltung Uberlauf System"  temsoftware hen
38 Systemsoft- |Sofort- 0 Fehler "Systemsoft- Systemstérung SEW-Service zu Rate zie-
ware abschaltung ware" hen
Fehler "Referenz- |« Referenznocken fehlt * Referenznocken uber-
fahrt" oder schaltet nicht prifen
Sofort- * Anschluss der Endschal- + Anschluss der End-
39 Referenz- abschaltung 0 ter fehlerhaft schalter Uberprifen
fahrt P 9 * Referenzfahrttyp wurde '+ Einstellung Referenz-
(P) wahrend der Referenz- fahrttyp und die dafur
fahrt verandert notwendigen Parameter
Uberprifen
Boot-Svn- Sofort- Timeout bei Boot-  Fehler bei Boot-Synchro- Bei wiederholtem Auftreten
40 chronis¥ation abschaltun 0 synchronisation nisation zwischen Umrich- |SEW-Service zu Rate zie-
9 ter und Option. hen
Fehler Watchdog-  Fehler bei Kommunikation | SEW-Service zu Rate zie-
41 \éVatticc:):dog- ggg?:ﬁéltun 0 Timer von / zu zwischen Systemsoftware  hen
P 9 Option. und Optionssoftware
Schleppfehler » Drehgeber falsch ange- '+ Anschluss Drehgeber
Positionierung schlossen uberprufen
* Beschleunigungsram- |« Rampen verlangern
pen zu kurz * P-Anteil groRer einstel-
* P-Anteil des Positions- len
reglers zu klein » Drehzahlregler neu
Schleppfeh-  Sofort- + Drehzahlregler falsch parametrieren
42 | PP abschaltung |0 parametriert » Schleppfehlertoleranz
er (P) *  Wert fur Schleppfehler- vergrolern
toleranz zu klein » Verdrahtung Geber,
Motor und Netzphasen
Uberprifen
* Mechanik auf Schwer-
gangigkeit Uberpriifen,
evtl. auf Block gefahren
0 Fehler Gerateaus- Gerateauslastung » Leistungsabgabe verrin-
lastung (IXT-Wert) > 125 % gRern s
5 . _ - . ampen verlangern
44 IGetrateaus St(:foLt ’ Fehler U, -Uberwa- « Wenn genannte Punkte
astung abschallung - o chung nicht moglich gréRBeren
Umrichter einsetzen
« Last verringern
0 Allgemeiner Fehler EEPROM im Leistungsteil  Auslieferungszustand her-
bei der Initialisierung nicht oder falsch para- stellen (P802). Kann der
Datenbusfehler bei Metriert Fehler danach nicht zurtick-
3 RAM-Check gesetzt werden, SEW-Ser-
Sofon 6 CPU-Clock-Fehler vice zu Rate ziehen.
45  Initialisierung abschaltung 7 Fehler in der Strom-
erfassung
10 Fehler beim Setzen
des Flash-Schutzes
11 Datenbusfehler bei

186

RAM-Check
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<P

Fehler

Bezeich-
nung

Code

Reaktion (P)

Code

Subfehler
Bezeichnung

Mogliche Ursache

MaBRnahme

Systembus 1

47 Timeout

57 TTL-Geber

Schnell-
stopp (P)

Sofortstopp

o

Timeout Systembus | Fehler bei Kommunikation
_Uber den Systembus 1.

CAN1

TTL-Geber: Draht-
bruch

Systembusverbindung
_Uberprijfen

512

TTL-Geber: Fehler
bei Amplitudenkont-
rolle

541

16385

TTL-Geber: Falsche
Einstellung der Zah-
ler-Nenner-Werte

TTL-Streckengeber: '

Drahtbruch

Richtige Einstellung der
System-Zahler-Nenner-
Werte vornehmen.

16896

TTL-Streckengeber:
Fehler bei Amplitu-
denkontrolle

16898

TTL-Streckengeber:
Falsche Einstellung
der Zahler-Nenner-
Werte

Richtige Einstellung der
System-Zahler-Nenner-
Werte vornehmen.

Sin/Cos-

58 Geber

Sofortstopp

Sin/Cos-Geber:
Drahtbruch

512

Sin/Cos-Geber:
Fehler bei
Amplitudenkontrolle

514

Sin/Cos-Geber:
Spursignalfehler

515

Sin/Cos-Geber:
Falsche Einstellung
der Zahler-Nenner-
Werte

Richtige Einstellung der
System-Zahler-Nenner-
Werte vornehmen.

16385

Sin/Cos-Strecken-
geber: Drahtbruch

16896

16898

Sin/Cos-Strecken-
geber: Fehler bei

Amplitudenkontrolle

Sin/Cos-Strecken-
geber: Spursignal-
fehler

16899

Sin/Cos-Strecken-
geber: Falsche Ein-
stellung der Zahler-
Nenner-Werte

Richtige Einstellung der
System-Zahler-Nenner-
Werte vornehmen.
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Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
HIPERFACE®-
1 Geber: Spursignal-
fehler
HIPERFACE®- Geber falsch eingemessen |+ Auslieferungszustand
2 Geber: Einmessfeh- herstellen (P802)
ler * Geberinbetriebnahme
erneut durchfiihren
16 HIPERFACE®- Verbindung MOVIPRO® und Verdrahtung priifen
64  Geber: Kommunika- HIPERFACE®-Geber unter-
tionsfehler brochen
128
192
256
320
384
Geberkom- 448
59 munikation Schnellstopp 512
576 | |
1024 EnDat-Geber: Kom- Verbindung MOVIPRO® und Verdrahtung priifen
1088 'munikationsfehler  EnDat-Geber unterbrochen
1152
1216
1280
1388 |
HIPERFACE®-Stre-
16385 |ckengeber: Spur-
signalfehler
HIPERFACE®- Geber falsch eingemessen |+ Auslieferungszustand
16386 Streckengeber: herstellen (P802)
* Geberinbetriebnahme
erneut durchfiihren
16400 HIPERFACE®- Verbindung MOVIPRO® und Verdrahtung priifen
16448 Streckengeber: HIPERFACE®-Streckenge-
Kommunikationsfeh- ber unterbrochen
16512 o,
16576
16640
16704
Geberkom- 16768
59 munikation Schnellstop 16832
17408 EnDat-Streckenge- Verbindung MOVIPRO®und Verdrahtung prifen
17472 ber: Kommunikati-  EnDat-Streckengeber unter-
17536 onsfehler brochen
17600
17664
17772
Ungliltiges Steuer- Nur inlB%triebsart » Serielle Verbindung zur
wort [POSPIus® IPOSP™\S®: externen Steuerung
« Es wurde versucht, gbﬁrpfgfenrt d ,
_ _ Kei _ einen unglltigen Auto- * chrelbwerie der exier-
77 IPOS-Steuer Kelne Reak 0 matik-Mode einzustel- nen Steuerung Uberpru-
wort tion (P) - f
len (Uber externe en
Steuerung). + P916 richtig einstellen
*  "P916 = Busrampe" ein-
gestellt
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Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
Software-Endschal- Nur inlB%triebsart * Anwenderprogramm
ter angefahren IPOSP™US®: tiberpriifen
7g IPOSSW-  Keine Reak- Programmierte Zielposition * Position der Software-
Endschalter tion (P) liegt auRerhalb des durch Endschalter Uberprifen
die Software-Endschalter
begrenzten Verfahrbereichs
Sofort- Fehler "RAM-Test" Interner Geratefehler, RAM- | SEW-Service zu Rate zie-
80  RAM-Test abschaltung 0 Speicher defekt hen
Fehler Startbedin-  Nur in Betriebsart "VFC & + Inbetriebnahmedaten
gung bei "VFC & Hubwerk": prufen und ggf. neue
Hubwerk" Der Strom wahrend der Vor-  Inbetriebnahme
- . * Verbindung Umrichter
magnetisierungszeit konnte und Motor Gberpriifen
_ nicht in erforderlicher Hohe . Querschnitt der
g1 Startbedin-  Sofort- 0 in den Motor eingepréagt Motorzuleitung tberprii-
gung abschaltung werden: fen und ggf. erhéhen
* Motornennleistung im
Verhaltnis zur Umrich-
ternennleistung zu klein
* Querschnitt Motorzulei-
tung zu klein
Ausgang offen bei Nur in Betriebsart "VFC & -+ Verbindung Umrichter
"VFC & Hubwerk"  Hubwerk": Iunéi {\/I_ot)or U'hber%rﬂtfen
. _* Inbetriebnahmedaten
offen abschaltung . R/Iotornennleistung im Inbetriebnahme
Verhaltnis zur Umrich-
ternennleistung zu klein
0 Fehler "Motortempe-+ Auslastung des Motors |+ Last verringern
ratur-Nachbildung" zu hoch * Rampen verlangern
Kurzschluss oder IN-Up-Uberwachung hat = Langere Pausenzeiten
ausgelost einhalten
2 Drahtbruch Tempe- . p530 wurde nachtraglich « P345 / P346 priifen
raturfihler auf "KTY" eingestellt +  GroReren Motor einset-
i i zen
84  Motorschutz Notstopp (P) 3 ,\K/le(')'tr:) :tr:]eor(rjr;ﬁ?/t:)er_s
handen
4 Fehler in U -Uber-
wachung
11 Kurzschluss Tempe-
raturfihler
Fehler "Fangen" Nur in Betriebsart "VFC  Freigabe erst bei Istdreh-
88  Fangen Sofort- 0 n-Regelung": zahl < 6000 min™"
abschaltung Istdrehzahl > 6000 min™' bei
Freigabe des Umrichters
0 Leistungsteilpara-  Umrichterelektronik gestort, Gerat zur Reparatur ein-
meter evtl. durch EMV-Einwirkung schicken.
. Steuerkopfdaten oder Defekt.
g4  Prfsumme - Sofort Leistungsteildaten
EEPROM abschaltung g
Unglltige Version
7 des Konfigurations-
datensatzes
Aufspielen des * Fehler bei der Datent- |+ Kopiervorgang wieder-
0 Parametersatzes ist bertragung ] holen
oder war fehlerhaft |* Speicher kann nicht * Auslieferungszustand
gelesen oder geschrie- herstellen (P802) und
, Sofort- Abbruch des Down- ben werden Kopiervorgang wieder-
97  Kopierfehler abschaltun 1 loads eines Parame- holen
9 tersatzes ins Gerat
Ubernahme der
2 Parameter nicht
moglich
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Service
Fehlerliste des Leistungsteils

Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
98 CRCE Sofort- 0 Fehler "CRC lber Interner Geratefehler Gerat zur Reparatur ein-
o7 abschaltung internen Flash" Flash-Speicher defekt schicken
Fehler "Rampenbe- Nur in Betriebsart Das IPOSPUS®_programm
rechnung" IPOSPUS®: so andern, dass Rampen-
Bei sinusformiger oder qua- zeiten und Verfahrge-
IPOS Ram- Sofort- dratischer Positionierrampe | schwindigkeiten nur im
99 penberech- abschaltun 0 wird versucht, bei freigege- gesperrten Zustand des
nung 9 benem Umrichter Rampen- Umrichters geandert wer-
zeiten und den.
Verfahrgeschwindigkeiten
zu andern.
. . Schwingungsdiag- |Schwingungssensor warnt '« Schwingungsursache
100 Schwingung |Fehler anzei- 0 nose Warnung (siehe Betriebsanleitung ermitteln
Warnung gen (P) "DUV10A") » Betrieb weiterhin mog-
lich bis F101 auftritt
. ) Schwingungsdiag- |Schwingungssensor meldet SEW-EURODRIVE emp-
101 Schwingung - Schnell 0 nose Fehler Fehler fiehlt, die Schwingungsursa-
Fehler stopp (P) "
| _che sofort zu beseitigen.
2 Olalterung Warnung Der Olalterungssensor hat  Olwechsel einplanen
Olalterung  |Fehler .
102 . 0 eine Warnmeldung ausge-
Warnung anzeigen (P) geben.
" Olalterung Fehler | Der Olalterungssensor hat  SEW-EURODRIVE emp-
103 Olalterung Fehlgr eine Fehlermeldung ausge- fiehlt, das Getriebedl sofort
Fehler anzeigen (P)
_geben. zu wechseln.
Olalterung Fehler Olalterung Uber- Der Olalterungssensor hat + Ol abkiihlen lassen
104 | Ubertempe- ; p) 0 temperatur Ubertemperatur gemeldet. '+ Einwandfreie Getrie-
ratur anzeigen (P) bekiihlung priifen
. Olalterung Bereit- | Olalterungssensor ist nicht '+ Spannungsversorgung
Olalterung meldung betriebsbereit des Olalterungssensors
) Fehler A
105 |Bereitmel- ; = 0 prifen
dung anzeigen (P) » Olalterungssensor pri-
fen, ggf. tauschen
Bremsenverschleiy Bremsbelag verschlissen  Bremsbelag wechseln
106 Brem;enver— Fehlgr 0 Fehler (siehe Betriebsanleitung
schleily anzeigen (P) " B
Motoren")
Fehler "Ex-e- Zeitdauer des Zeitdauer des Betriebs unter |+ Projektierung prifen
110 Schutz" Notstopp 0 Betriebs unter 5 Hz |5 Hz Uberschritten + Zeitdauer des Betriebs
chutz iiberschritten unter 5 Hz verkiirzen
116 Fehler "Time- Schnellstopp 0 Kommunikations- * Inbetriebnahme priifen
out" intern / Warnung Timeout intern * Verdrahtung priifen
Plausibilitatskontrol- Leitungen der Sinus-Spu-
1 le ren Uberpriifen oder Geber
_tauschen
HIPERFACE®-
2 Geber: Gebertyp
unbekannt
HIPERFACE®-
Absolutwert- Geber: Daten
122 eber Sofortstopp Gebertypenschild
9 korrupt
HIPERFACE®- Geber tauschen
32 Geber: interner
Geberfehler
HIPERFACE®-
33 Geber: Analogspan-
nungen aulerhalb
Toleranz

Handbuch — MOVIPRO®-ADC mit PROFINET-Schnittstelle




Service [
Fehlerliste des Leistungsteils =
v/
Fehler Subfehler
Code Ez:glch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
34  HIPERFACE®- Geber tauschen
35  Geber: interner
36 Geberfehler
37
38
39
40
41 HIPERFACE®- Verbindung MOVIPRO® und Verdrahtung priifen
42  Geber: Kommunika- HIPERFACE®-Geber unter-
tionsfehler brochen
43
44
45
46 HIPERFACE®- Geber tauschen
47  Geber: interner
48 Geberfehler
49
50
HIPERFACE®-
60 Geber: Analogspan-
nungen aulerhalb
Toleranz
HIPERFACE®- *  Verschmutzung Geber tauschen
61 Geber: Sender- » Senderbruch
strom kritisch
Absolutwert- HIPERFACE®- Geber tauschen
122 geber Sofortstopp 62 Geber: Gebertem-
peratur kritisch
HIPERFACE®- Drehzahl zu hoch , keine kleinere Drehzahl fahren
63 Geber: Positionsfeh- Positionsbildung mdéglich
ler
64  HIPERFACE®- Geber tauschen
65  Geber:interner
66 Geberfehler
67
256 SSI-Geber: Span- | Einbruch der 12-V-Span- Spannungsversorgung SSI-
nungseinbruch nungsversorgung Geber prifen
SSI-Geber: Takt Verbindung zum SSI-Geber
257 oder Datenleitung Uberprufen
unterbrochen
258 SSI-Geber: Positi-
onssprung
259 SSI-Geber: Taktfre- Hohere Taktfrequenz ein-
quenz zu niedrig stellen
SSI-Geber: Geber Parametrierung des Gebers
260 meldet program- prifen
mierbaren Fehler
SSI-Geber: Kein * Geber tauschen
261 | High-Pegel vorhan- » SEW-Service zu Rate
den ziehen
EnDat-Geber:
513 |Plausibilitats-
kontrolle
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£

v

Fehlerliste des Leistungsteils

Fehler

Bezeich-
nung

Code Reaktion (P)

Code

Subfehler

Bezeichnung Mogliche Ursache

MaBRnahme

Absolutwert-

122 geber

Sofortstopp

514

515

516

544

EnDat-Geber: inter-
ner Geberfehler

Geber tauschen

576

EnDat-Geber:
interne Geberwar-
nung

Parametrierung des Gebers
prifen

768

CANopen-Geber:
PDO-Timeout

CANopen-Geber schickt
keine PDO-Daten

» Schnittstelle priifen
» Konfiguration prifen

769

CANopen-Geber:
Geber meldet pro-
grammierbaren Feh-
ler

Parametrierung des Gebers
prifen

770

CANopen-Geber:
Positionssprung

771

CANopen-Geber:
Emergency-Mel-
dung

Geber Uberprifen

772
773
774

CANopen-Geber:
interner Geberfehler

Geber tauschen

16385

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Plausibilitats-
kontrolle

16386

16387

16417

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Gebertyp unbekannt_

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Daten Gebertypen-
schild korrupt
HIPERFACE®-
Streckengeber:
Analogspannungen
aulerhalb Toleranz

16418

16419

16420

16421
16422
16423

16424

HIPERFACE®-
Streckengeber:
interner Geberfehler

Geber tauschen

16425
16426

16427
16428
16429

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Kommunikationsfeh- brochen
ler

Verbindung MOVIPRO®und Verdrahtung pruifen
HIPERFACE®-Geber unter-

16430

16431

16432

16433

16434

HIPERFACE®-
Streckengeber:
interner Geberfehler

Geber tauschen

192
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Fehlerliste des Leistungsteils

<P

Fehler

Bezeich-
nung

Code

Reaktion (P)

Code

Subfehler

Bezeichnung Mogliche Ursache

MaBRnahme

Absolutwert-

122 geber

Sofortstopp

16444

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Analogspannungen
aufierhalb Toleranz

16445

HIPERFACE®- .
Streckengeber: Sen- *
derstrom kritisch

Verschmutzung
Senderbruch

Geber tauschen

16446

16447

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Gebertemperatur
kritisch

HIPERFACE®-
Streckengeber:
Positionsfehler

‘Drehzahl zu hoch, keine
Positionsbildung moglich

Geber tauschen

kleinere Drehzahl fahren

16448
16449
16450
16451

HIPERFACE®-
Streckengeber:
interner Geberfehler

Geber tauschen

16640

16641

SSI-Streckengeber: Einbruch der 12-V-Span-
Spannungseinbruch ‘nungsversorgung
SSI-Streckengeber:

Takt- oder Datenlei-

tung unterbrochen

Spannungsversorgung SSI-

_Geber prifen

Verbindung zum SSI-Geber
prifen

16642

SSI-Streckengeber:
Positionssprung

16643

16644

16645

SSI-Streckengeber:
Taktfrequenz zu
niedrig
SSI-Streckengeber:
Geber meldet pro-
grammierbaren Feh-
ler

SSI-Streckengeber: '
Kein High-Pegel
vorhanden

Héhere Taktfrquenz einstel-
len

'Parametrierung des Gebers

prufen

'« Geber tauschen

« SEW-Service zu Rate
ziehen

16897

16898

16899

16900
16928

EnDat-Streckenge-
ber: Plausibilitats-
kontrolle

EnDat-Streckenge- '

ber: interner Geber-
fehler

‘Geber tauschen

16960

EnDat-Streckenge-
ber: interne Geber-
warnung

Parametrierung des Gebers
prufen

17152

CANopen-Strecken-
geber: PDO-Time-
out

CANopen-Streckengeber
schickt keine PDO-Daten

Schnittstelle oder Konfigu-
ration prifen

17153

17154

CANopen-Strecken-
geber: Geber meldet
programmierbaren
Fehler
CANopen-Strecken-
geber: Positions-
sprung

Parametrierung des Gebers
prufen
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10 [ | Service

£ Fehlerliste des Leistungsteils
v/
Fehler Subfehler
Cod Ez:(:ch- Reaktion (P) Code Bezeichnung Mogliche Ursache MaBnahme
CANopen-Strecken- Geber priifen
17155 |geber: Emergency-
122 Absolutwert- Sofortst Meldung
geber OlOrtsStopp 17156 CANopen-Strecken- Geber tauschen
17157 geber: interner
17158 Geberfehler
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Weiterfiihrende Informationen EVA[ [n 11

11 Weiterfuhrende Informationen

Weiterfuihrende Informationen finden Sie in folgenden Dokumentationen:

Dokumentation

Handbuch "Konfigurations-Software Application Configurator fiir CCU"

Handbuch "MOVITOOLS® MotionStudio"

Online-Hilfe von MOVITOOLS®

Systemhandbuch " MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor"

Handbuch "MOVIDRIVE® MD_60A Applikation 'Buspositionierung™

Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation ’Erweiterte Buspositionierung™
Handbuch "MOVIDRIVE® MDX60B/61B Applikation 'Modulo-Positionierung™
Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation 'Restwegpositionierung tber Bus™
Handbuch "MOVIDRIVE® MDX61B Applikation 'Tabellenpositionierung™
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Stichwortverzeichnis

Stichwortverzeichnis

A
Ablauf
Inbetriebnahme .................c 20
Abschnittsbezogene Sicherheitshinweise................ 7
Abtastzeit, siehe Abtastzyklus...........ccccccceeereeenn. 97
Abtastzyklus n-Regler.........cccccooviiiiiiiiiii, 97
Adress Editor ... 36
Aktueller Parametersatz.............cooooiiiieeenneen. 91
Analoge Sollwerte .........cccooiiiiiiiiieee e 92
Analogeingang Al ... 92
Anschluss
Ethernet-Feldbus ...........ccccccoiiiii, 27
Antriebsumrichter, siehe Umrichter
ANWENderanzeige ........cccoocuveeeeiiiiieee e 90
Anwendereinheit .........cccccoiiiiiiiiiin 119
ANZEIGEWEITE ....oeiiiiiiiiiie e 90
Applikationsmodule
AUgabe.......ccoo e 12
Automotive AMAOSOT .......oooiiiieeeeeee 19
Buspositionierung .........cccccceeeiiiiiiiiiieeeeeeeeeen 14
Buspositionierung, erweiterte............ccccccnnnnn. 15
Modulo-Positionierung ..........coccoeeeiniiiieneennine. 16
Prozessdaten........... 157, 158, 159, 160, 161, 162
Restwegpositionierung............ccccooeveevvvivvininnnnnnn. 18
Tabellenpositionierung........ccccoceeiiiiiieneeenen 17
VerfUugbare ... 12
ADEIL. ... 92
Ausblendbreite 1/ 2 ..o 114
Ausblendmitte 1/ 2 ..o, 114
Ausgange
Prozessdaten...........ccccoviiiiiiiiieee 154
Ausgangs-Nennstrom .............cccooeviveiiieeiiiiii, 92
AUSGaNgSSIrOM .....oevveiiiiiiiiiee e 90, 91
AULO-CroSSING ...cceveiiiiiiiieiiiiiie e 25
Automatische Gebertauscherkennung................. 129
Automatischer Abgleich 1 ... 99
Automatischer Abgleich 2 ...........ccccccoiiiiiennine. 99
Automotive AMAO801 (Applikationsmodul)............ 19
Autonegotiation ..., 25
Auto-Reset ... 119
B
Begrenzungen 1. 98
Begrenzungen 2. 98
Bestimmungsgemale Verwendung....................... 29
Betriebsart 1. 109

Betriebsart 2 ..., 109
Betriebsarten ... 109
Betriebsbereit-Meldung..........cccccoiiiiiiiiiiiiiiiee. 177
Betriebszustand (Parameter)..........ccccccooviiiennnn 91
Bindrausgange Grundgerat ...............cooeeevivvinnen. 92
Bindreingang DI0T .........coooiiiiiiiiiiiieee e 108
Bindreingang DI02 ..........cccooiiiiiiiiiiieee e 108
Binareingang DIO3 ..........ooviiiiiiiieie e, 108
Bindreingang DI04 ..o 108
Bindreingang DIO5 ..........coooiiiiiiiiiieee e 108
Binareingang DIOB ............oovvvviviiiciiiiie e, 108
Bindreingang DIO7 ..o 108
Binareingange Grundgerat ............ccccceeeenee. 92, 108
BOOSt 1. e 99
BOOSt 2. . 99
Bremsbetrieb ... 116
Bremseneinfallzeit 1 .........cccoooiiiii e 113
Bremseneinfallzeit 2 ... 113
Bremsenfunktion............ccccoviiiiiiiiniieen 113
Bremsenfunktion 1.........ccccooviiiiiiiiiiiee e 113
Bremsenfunktion 2............ccooiiiiiii 113
Bremsenoffnungszeit 1.......ccveeveeveieeeiiiiicciiiine, 113
Bremsenoffnungszeit 2.......cccvveeveviiiiiieiiiciiiee 113
BUusdiagnose ........cocoveiiiiiiiiii 93
Buskabel schirmen und verlegen............c.c............ 21
Buspositionierung

Prozessdaten............ccccoo i, 157
Buspositionierung (Applikationsmodul).................. 14
Buspositionierung, erweiterte

Prozessdaten............ccccoe i, 158
Buspositionierung, erweiterte (Applikationsmodul) 15
Bussollwert, QUelle ............coueeeiiiiiiieieeeieeeeees 127
C
Controller MOVIPRO®-ADC/SDC

Anschluss anEthernet-Netzwerk........................ 28

PROFINET-Anschaltung projektieren.............. 135

X4232, Steckerbelegung ...........cccccvviiiivieenneeennn. 26

X4233, Steckerbelegung ...........ccccciiiiiiiiennnen. 27
D
Datenhaltung

Geratedaten sichern .........cccoccvcveeviieee e, 83

UDEr SPS.....ooeeeeeeeeeeeeeeee e 153
Datensicherung

UDEr SPS.....oooeieeeeeeeeee e 153
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Stichwortverzeichnis —
Diagnose Fehlermeldungen...........cccciiiiiiiiieinnn, 169, 174
PROFINET-Topologie.........ccccouiiieeeeiiiiiiieaene 145 DUS BT 170
Diagnose-Informationen................cccooeecvivvvnenn.n. 151 o S 169
Digitale Ausgange NO_ CNF o 80, 169
Prozessdaten ...........ccccoeeeiiiiiiieeeen 154 OF F 169
Digitale Eingange OFL e 171
Prozessdaten ... 154 0 o TSP 169
Dokumentationen.............ooooiiiiiiciiic e 195 SF T e 170
Drehmomentgrenze ..........ccccveeieeiiiiiiiiiieeeee, 99 SFA0 e 170
Drehrichtungsumkehr 1...........cccoiiiis 103 SFA10 e 171
Drehrichtungsumkehr 2.............ccccoiiiiiiiie. 103 SF120 e 171
Drehzahlausblendung ..........cccccooeiiiiiniiiiiiiiiieee, 114 SF 12T e 171
Drehzahlgeregelter Antrieb SF 2 e 170
Prozessdaten ..........cccccceeiviiiiiiiiiiiieee s 157, 163 SF20 . 170
Drehzahlrampen 1 ..., 94 SF 2T e 170
Drehzahlrampen 2 ... 94 SF22 e 170
Drehzahlregelung..........cccuviiieiiiiiiiiieee 96 SF 23 e 170
Drehzahlregler optimieren S 3 170
Download-Werte ..........ccceeieeeeiiiiiiiiieeeeeeeeen. 64 SFO9 o 171
Durchflhrung ..., 65 8.8.8. 171,172
Drehzahl-Uberwachung 1 ...........c.cccooevevevevenennnnn. 103 . (blinkender Punkt)..........ccccceiiiiiiiiiiiiiieeeee 169
Drehzahl-Uberwachung 2 .............ccccceveveveveuennann. 103  Fehlerreaktionen.........ccccccevieviiiiiieeiiiiiennn, 117,182
Drehzahl-Uberwachungen ..............cccccccceveuvnnnn... 103  Fehlerspeicher ..o, 93
Drehzahl, Anzeige der .........cccooiiiiiiiiiiiiiiie 90 Fehlerstatus (Parameter)........ccccccoeeeevciiiviiineeennn. 91
Druckschriften Festsollwerte 1/ 2......ccccoeiiiiiieeeee e 95
zur Inbetriebnahme ...........cccoooeiiiiii 20  Filter Beschleunigungs-Vorsteuerung.................... 96
Druckschriften, mitgeltende.............cccccooiiieenns 195  Filter Drehzahl-Istwert...........cccooiiiiiiiiiieee 97
Firmware Grundgerat..........ccccccevieiiiiiiiiiieeee, 92
E FOT it 175
Eingange F O 175
Prozessdaten ... 154  Freigabestunden..............ccccoociiiniin 91
Eingebettete Sicherheitshinweise ...............c.cco........ 7 Frequenz A ..., 107
Einschaltstunden...........cccoccooiiiiiiiiicicees 91  FrequenzB ... 107
Erkennung der Positionierunterbrechung............. 128 Frequenz C...........cccoiiii, 108
Ethernet-Feldbus Frequenz des Umrichters ............ccccceeiiiiineennne, 90
ANSCAIUSS.......ooeeeeeeeeeeeeeeee e, 27  Funktionen
Ethernet-Schnittstelle ...........cccccoo.ovveererrverernenes 181 FUNKHONSPHINZID. ..o 29
Ethernet-Switch, integriert...........ccc.coovveveeeieenennne. 25  Funktionen mit den Geraten ausfihren ........... 30, 44
AULO-CIOSSING v.vveveeeeeeeeeseeeeeeeeeeseeseeeeeseeeeean. 25  Funktionsumfang ...........cccccooiiiiiiii 10
Autonegotiation ............cccceeeeiiiiieiee e 25 Application Configurator ..., 10
CCU e s 10
F Konfigurierbar ..............cccocoviiiii e, 10
Fehlercodes ... 182 ParAMEEIDAN......ovvvvvrssss v 10
G
Geberiliberwachung Motor.........ccccoccvieeiiiniineenn. 104
Geberlberwachung Strecke ..........ccceeviiniinnenen. 104
Gerat
Fehlercodes ... 182
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— Stichwortverzeichnis
Gerat nicht im Netzwerk.........cccccoiviiiiiiiie 46 IXR-Abgleich 1 ... 100
GerateausfUhrung ........ccccceeviiiiiiiinii e 92 IXR-Abgleich 2 ........c.coviiiiiie 100
Geratedaten
SICNEIN Lo 83 K
Geratefunktionen ...........ccccceviiii i, 115 KIEMMENDEIEGUNG ... oo 108
Geratestatus .......ccceveeviiiiiee e 174,175  Kommunikation
Geratetausch .........ccoooeviiiiiiiiiiiiiee 83,178 Direkte Kommunikation.......................____ 35
Geratetyp e e 92 Kommunikation zu Geraten aufbauen ................... 30
Geschw!ndfgke!t Task 1 .o 129 Kommunikationsanschliisse
Geschwindigkeitsvorsteuerung ................ccoo... 126 Kommunikationskanal konfigurieren................. 40
GSDML'Datel ....................................................... 132 Kommunlkatlonsart
Kommunikationskanal konfigurieren.................. 40
H Kommunikationsarten
Haftungsausschluss...........ccccoiiiiiiiiiiiiiieee 8 Funktionsprinzip...........coovvvveeieiiiiiiccccic e 29
Halteregler ... 97  Kommunikationseinstellungen...............ccccceeeenneee. 47
Hinweise Kommunikationskanal
Kennzeichnung in der Dokumentation.................. 7 Funktionsprinzip..........ccoovvvieeiiiiiiicccec e 29
Hubwerksanwendungen ............cccccceviiiieiiiniiennnn, 9 Kommunikationskanal konfigurieren.................. 40
Komponenten
| Service-Einheit...........ooovvvviiiiiiiieiieee 181
Inbetriebnahme Konfiguration
ADIAUT ... 20 Kommunikationskanal konfigurieren................. 40
Gerat in Betrieb nehmen......oooooeoeoo 45 Kontrollfunktionen .............ccccooiiiiiiiiiiinn, 103
mltgeltende Druckschrlﬂen ________________________________ 20 KUhlkOfpertemperatur ............................................ 91
INStAllAtiON ........eeeceeeceeee e 21 Kihlungsart 1. 102
INEEGrAtOT N ... 94  Kihlungsart 2. 102
Interner Sollwert n11/n12/n13/n21/n22/n23.95
Intervall fir Motorschutz.............ccccceevviiniienen, 102 L
IP-AdreSSe ......cvvveiiiiiiiee e 22 Laptop, verbinden mit ..o 46
IP-Adressparameter der SEW-Controller einstellen...  Last-Vorsteuerung CFC.............cooociiiiiiiieeeneeeen. 97
24 Last-Vorsteuerung VFC ..........ocoovoveeeeeeeernne 97
Anderung nach der Erstinbetriebnahme ............ 24 LED POF ..o 175
Erstinbetriebnahme............ccoccoii 24 LED Push-PUll SCRUY oo 175
SEW Address Editor ... 24
IP-Adressparameter der SEW-Controller nach M
Erstinbetriebnahme andemm...........coocoovrve 28 M ACAGIESSE oo 22
IPOS GEDEF ... 129 Manaelhaft iich 8
IPOS ModUIOFUNKEON «...veeeooeeeeeeeeeeeeeee 129 Mz:i’z"ear Fggg:tansmuc € s o
IPOS Referenzfahrt...........cccccoeevieiieeieciieec, 123 Marken........ .. 9
IPOS Sonderfunktionen ............___ 128 (B
- Maximaldrehzahl 1/ 2........cccccveiiiiiiieeeee e 98
IPOS Uberwachungen ..........ccccoocieveiiiiieneennne. 127 .
Minimaldrehzahl 1 /2. 98
IPOS Verfahrparameter ..............cccooevvcivinvnennnen. 126 ,
Modulation ... 120
IPOS-Parameter ..., 123 )
Modulofunktion ..........cccceviiiiiiiii e 129
Istdrehzahl .
Modulo-Geberaufldsung ...........ccoeviiiieeiiiniiieeene 130
Prozessdaten ... 166
. Modulo-Nenner ... 130
IStPOSItION ... 90 Modulo-Positionierun
IStwertbesChreibung PET ..........ovvvvveeroeseeeeeen, 122 9
. Prozessdaten............ooooiiii e 159
Istwertbeschreibung PE2 ............oovvviiiiiiiiinnnen, 122 Modulo-Positionierung (Applikationsmodul) 16
Istwertbeschreibung PE3 ...........cccooeeiiriieenn 122 g \APPIKALONSMOTUL) vvvvvee
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Stichwortverzeichnis —
MOdUIO-ZENIEr ......cccoiiiiiiiiii e 130  Parameterbeschreibung
MotionStudio, siehe MOVITOOLS® MotionStudio P2xx Reglerparameter...........c.c.ccccoeveveinnnnnnnn. 96
Motorauslastung, thermische...........ccccccceeeveenennin. 91 P3xx Motorparameter ..............cccovvvviviiiiinnnnnnnnn. 98
Motordrehsinn ..o, 103 P5xx Kontrollfunktionen.............ccoooiiiiinnen. 103
Motorkategorie ... 110 P6xx Klemmenbelegung...........cccoevvvvvieviennnnnnn. 108
Motorkompensation (asynchron) 1/ 2.................... 99 P7xx Steuerfunktionen.................ccccocecunnnnn.n. 109
Motorparameter ... 98 P8xx Geratefunktionen .............c.ccccoeiiiiinnnee. 115
MOtOrSChULZ ..ooevvevee e, 101 POxx IPOS-Parameter .........cccccevvcvveeeenicinnenn. 123
MotorsChUtz 1 .....oovveiiiee e 101 tabellarische Ubersicht der Parameter ...... 85, 130
MotorsChutz 2 ... 101 Parametersperre ......cccoooueeeeeiiiiieeie e 116
Motortemperatur 1/2 .....oooiiiiiiiiie e 92  Parametrierung der Geber............cccoceveeiiciineeenee 49
MOVIDRIVE® PA, siehe Prozess-Ausgangsdaten
Prozessdaten...........cccoceeeeeiiiiiiieeiieicee e, 156  PC, verbinden mit .........ooeeeiiieiieiieiieeeeee e, 46
MOVIPRO® PE 1/2/31IStWErt ..o 93
StatuUSWOrt ... 150 PE, siehe Prozess-Eingangsdaten
StEUEIWOI....coiiiiiii e 149  Phasenausfall-Uberwachung..............ccccocueevnene. 104
MOVITOOLS® MotionStudio POF, siehe Push-Pull SCRJ
Kommunikationseinstellungen .................cc..ec.. 47  Port-Statistik
PROFINET-Topologie........cccccveiriiiieaeiiiiieennn. 146
N Positionier-Rampe 1 ..........ooooiiiiiiiiiieeeeeeeee, 126
Netz-Aus-Kontrolle.............cccoovveeeriiieeieeeeee. 104  Positionier-Rampe 2 ... 126
Netz-Aus-Reaktion ... 104 Positionsfenster..............ccccoiiiii 128
Netz-Aus-Reaktionszeit..............ccoeevveeeirieeeinnenn, 104  Priorisierung
Netzwerk Steuerwort 1 ... 165
Direkte Kommunikation ..o 35 Produktnamen ... 9
Funktionsprinzip.......ccccccceeeeeieiiiiiiieicee, 29 PROFINET
NetzwerkKlassen ..........ccccooevcieeieieciiiie e 22 Topologieerkennung ... 140
NOCKeNabstand .............c.ocoeveveeeeeeeeeeeeeeeeeen 125  PROFINET IO-Controller projektieren ................. 132
Not-Rampe t14 ... 95 PROFINET-Geratenamen vergeben ............... 132
Not-Rampe t24.........ccoeeeeiiiiee e 95 PROFINET-Anschaltung fur Controller MOVIPRO®-
ADC/SDC projektieren
o Neues Projekt anlegen .........cccccoviiiiiiieennen. 135
N ) Teilnehmer konfigurieren...........c.ccoccoeeeeenee. 137
9Ia|terung / I?ereltmeldung .................................. 106 PROFINET-Diagnosealarme .................... 138
Olalterung / Ubertemperatur ...........cccceeeeiininnnenn. 106 Diaan larm einschalten 138
) gnosealarm einschalte
Opt|0|.'1 Gebersteckplatz .........cooooiviiiiiiiiiiiiiieee, 92 Fehlerursache ermitteln ... 139
OVEITIAE ... 128 PROFINET-Geratenamen vergeben ................ 132
Projektierung
P PROFINET-Topologie........ccccvveiiiiieaeiniiieenn. 140
PA1/2/3Sollwert ... 93 Prozess-Ausgangsdaten (PA) ........ocooevevevveeeeen. 148
PA-Daten freigeben ..........ccccoeveiiiiiieiiiiieeee s 122 prozessdaten
Parameter Applikationsmodul "Buspositionierung" ........... 157
Gerateparameter lesen / andern..............cc........ 44 Applikationsmodul "Erweiterte Buspositionierung"
Kommunikationskanal konfigurieren .................. 40 158
Parameter fur SMLP .............ccoiiiii 42 Applikationsmodul "Modulo-Positionierung" .... 159
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Applikationsmodul "Restwegpositionierung"... 161,

199



200

— Stichwortverzeichnis
162 PO7x Geratedaten...........cccceeveiiiiieiiicc e 92
Applikationsmodul "Tabellenpositionierung”....160  P070 Geratetyp.......cccccoecvvvvreeiiiiiieeeeciieee e 92
AUSGANGE ....oviiei i 154  PO071 Ausgangsnennstrom ...........cccccceevviieeeeenns 92
Belegung.......cooveieiiiiiii e 167  PO072 Option Gebersteckplatz...........ccccceevivieeeennns 92
Beschreibung ... 148  PO076 Firmware Grundgerat ..........cccoccceeiieneniennns 92
Drehzahlgeregelter Antrieb ...................... 157,163  P078 Technologiefunktion ............ccccccvvveeeieeeiinnns 92
EiNGANGEe ... 154  PO079 Gerateausflhrung .........cccccevvcviiieeiiiiieeeenns 92
Istdrehzahl ... 166  PO8x Fehlerspeicher........ccccccooiiiiiiiiiiieeeee, 93
RaAMPE ..o 165 PO9x Busdiagnose.........cccoovivieieeiiiiiieieeiiieeeee e 93
Solldrehzahl ..., 165 P1xx Sollwerte / Integratoren...............cccccvvvveeee.n. 94
Statuswort ..o 150, 168  P13x Drehzahlrampen 1 ........ccoceeiiiiiiiniiiiiieeeene 94
Statuswort 1.....oooiiiii 165 P134 Rampe t12 AUF=AB.........cccooiviriiieieeeeen, 94
Steuerwort........coooei 149, 167 P136/146 Stopprampe t13 /123 .........ccccvvrrvreneen... 94
Steuerwort 1. 163  P137 Not-Rampe t14 ..., 95
Umrichter ... 156  P139 Rampeniberwachung 1.........ccccccvvviiinennen.n. 95
WIrKStrom ... 166  P14x Drehzahlrampen 2........ccccccoovviciivireeeneen... 94
Prozessdatenaustausch P144 Rampe t22 AUF=AB..........ccccceieiiiieeee 94
Diagnose-Informationen............cccccccevviiiieecenns 151 P147 Not-Rampe t24 .........cccooviiiiiie e 95
Prozessdaten-Beschreibung...........cccccceeviiiennn. 121 P149 Rampeniiberwachung 2 ..........cccccevvcvvveeeennns 95
ProzessdatenUberblick .............cccooevvievereiieennnns 148  P2xx Reglerparameter..........coccceiiiiiiiiiiiiiiienenns 96
Prozess-Eingangsdaten (PE)..........ccccccoviiieeninns 148  P20x Drehzahlregelung ..........ccccceeviiiiiiieiiiineeennne 96
Prozesswerte .........ccocoeeiiiiiiii e 90 P200 P-Verstarkung n-Regler........cccccccoecvvveeennnne. 96
Push-Pull SCRJ ......ccceiiiiiiiiiieeee e 175  P201 Zeitkonstante n-Regler...........ccooeeiniennn. 96
P-Verstarkung Halteregler...........ccocceeiiiiiiiinnnnn. 97  P202 Verstarkung Beschleunigungs-Vorsteuerung96
P-Verstarkung n-Regler .........cccoooiiiiiiiiiii, 96  P203 Filter Beschleunigungs-Vorsteuerung .......... 96
PWM-FIX 1 oo 120  P204 Filter Drehzahl-Istwert ...........ccccccoviiiiiennnnn 97
PWM-fIX 2 <o 120 P205 Last-Vorsteuerung CFC ........ccccvvvveeeeeeeeeennn. 97
PWM-Frequenz CFC.........ooooiiiiiiiieeeieeee e 120 P206 Abtastzeit n-Regler..........cccccoevvvveeiiiiiinnenns 97
PWM-Frequenz 1 ... 120 P207 Last-Vorsteuerung VFC.............ccccvvvnnnnnnene. 97
PWM-Frequenz 2..........coooiiiieiiiiiiieee e 120  P21x Halteregler........ccocoveevieiiiiiiieeeieee e 97
PO00 Drehzahl .........occeeeiiiiiiiie e 90 P210 P-Verstarkung Halteregler............ccccocceeen.. 97
P001 Anwenderanzeige.........cccooecveeveeiniiieieeennnen, 90 P3xx Motorparameter ..........occueeeeiiiiiieieiiiiiieeees 98
PO02 FreqUeNZ ........ccueeeeeiiiiiieeeeieee e 90 P30x Begrenzungen 1 .......ccccoecveeeeeiiiieeeesiiiieeeenns 98
PO03 ISt-POSItion ........coeveeiiiiiieieee 90 P304 Drehmomentgrenze.........cccceeceeeeieeeiniienenne. 99
P004 AusgangsSstrom.........ccuveeeeiiiiieeeeniiieee e 90 P31xBegrenzungen 2 .......ccccoccuveeeeiiiiieeeniiiieeeene 98
PO05 Wirkstrom.........ocvvieiiiiiiiiee e 90 P32x/33x Motorkompensation (asynchron) 1/2...99
P008 Zwischenkreisspannung ............ccococuvivinneee. 91  P320 Automatischer Abgleich 1.............cccvvneeee. 99
P0O09 Ausgangsstrom.........ccueeeeeiiiieeeeeniieee e 91 P321 B0OOSE 1 .o 99
P0O10 Umrichterstatus...........ccccoooiiiiiiiniiinee, 91  P322 IXxR-Abgleich 1......ccccevviiiiieeee e, 100
P011 Betriebszustand.............ccccoociveeiniiinecnnne, 91  P323/333 Vormagnetisierungszeit 1/2............... 100
P012 Fehlerstatus...........cccuviiiiiiiie 91  P324/334 Schlupfkompensation 1/2.................. 100
P013 Aktueller Parametersatz .............cccoceeeene 91  P330 Automatischer Abgleich 2............ccccoeuveeen. 99
P014 Kuhlkorpertemperatur.........cccccoeeeeiiiiiiiinnee. 91 P331B00St2 ... 99
P015 Einschaltstunden ...........cccccciiiiiiiiiiiiiiiineen. 91 P332 IxR-Abgleich 2.......c.cuvvvveieiiiiiiiiiireeee 100
P016 Freigabestunden...........ccccoovieeeiiiinieene 91  P34x Motorschutz .........cccooiiiieiiiiiiiieeeceee 101
PO17 Arbeit .....eoeiiiiiee e 92 P340 MotorsChutz 1........coovieiiiiiiiiiec e 101
P02x Analoge Sollwerte.........cccooviieiiiiiiiieeee, 92  P341 KUhlungsart 1 ......ccccevveiiiiieeeiceee e, 102
P03x Binareingdnge Grundgerat ..............cc.ccoueee. 92  P342 Motorschutz 2.........ccocoeiiiiiiiieee e 101
P05x Bindrausgange Grundgerat .............ccccooueee. 92  P343 KUhlungsart 2 ........cccceveviiiiiieiieee e, 102
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Stichwortverzeichnis —
P344 Intervall fir Motorschutz ...................... 102  P71x Stillstandsstrom ..........ccccceevviiiieeiiiiiineeens 111
P35x Motordrehsinn..........ccccccvvveeeeeiieiiciiiiieee, 103  P72x Sollwert-Halt-Funktion .............cccccceveunneennn. 112
P350 Drehrichtungsumkehr 1 ........ccccceeiiiiieeeene 103 P721 Stopp-Sollwert 1.......ccccovviiiiiiiiiiiieeeeien, 112
P351 Drehrichtungsumkehr 2 ...........cccooviieeeene 103  P723 Sollwert-Halt-Funktion 2............ccccooeivneenen. 112
P5xx Kontrollfunktionen ..........c.ccccccovvicivivinnnn.n. 103  P724 Stopp-Sollwert 2..........coocvveeveviciiieeeeeieen. 112
P50x Drehzahl-Uberwachungen.......................... 103 P725 Start-Offset 2.......ccoovvecciieeeeee e, 112
P500 Drehzahl-Uberwachung 1............cc.ccuee.e.n. 103  P73x Bremsenfunktion...........ccccceveviiiiieneiniiinnnnn. 113
P501 Verzogerungszeit 1.......coeveeeeeeiieeciiinineennen, 104  P730 Bremsenfunktion 1 ........cccccceeiiiiiiiiiiiinnen. 113
P502 Drehzahl-Uberwachung 2................cco...... 103  P731 Bremsenodffnungszeit 1.........cccceeeeeviineeen. 113
P503 Verzoégerungszeit 2............occoveeeiiiiiiieenenns 104 P732 Bremseneinfallzeit 1.........cccccevvciveeeeninneenn. 113
P504 Geberltiberwachung Motor............ccccceeeennee 104  P733 Bremsenfunktion 2 .........ccccceeeviiiiciniinnneen. 113
P505 Geberliiberwachung Strecke..........ccccc........ 104  P734 Bremsendffnungszeit 2............ccccvvvvvveeeennn. 113
P52x Netz-Aus-Kontrolle...........ccccooeiiiiiiiiiieeeen. 104  P735 Bremseneinfallzeit 2..........ccccoeevvveeevnnnnnn. 113
P520 Netz-Aus-Reaktionszeit .............ccoccveeeeenns 104  P74x Drehzahlausblendung.............cccccceeniinnen.n. 114
P521 Netz-Aus-Reaktion..............cccceeveviiiieenennns 104  P742 Ausblendmitte 2.........cccooiiiiiiiiiiie, 114
P522 Phasenausfall-Uberwachung...................... 104  P743 Ausblendbreite 2 ..........coccciveeiiiiieeee 114
P53x Temperaturschutz Motor..............cccuvvvineee. 105  P8xx Geratefunktionen ...........cccccccvvveeeeeiiiiiccnnns 115
P530 Sensortyp 1 ..ccoooiiece e 105  P8OX Setup ..vvveeeieeieeiiiiiiecee e 115
P531 Sensortyp 2 .....ccveeeeiiiiiieeeieeee e 105 P802 Werkseinstellung........c.cccccvveveeeiiieneeeeen. 115
P54x Getriebe-/Motoriiberwachungen.................. 105  PB803 Parametersperre ........cccccceevevvieveeeeeinineennn, 116
P540 Reaktion Antriebsschwingung / Warnung...106 = P804 Reset Statistikdaten ................ccccoeeeennne. 116
P541 Reaktion Antriebsschwingung / Fehler ....... 106 P82x Bremsbetrieb ..........cccvveeeiiiiiiiiiii 116
P542 Reaktion Olalterung / Warnung .................. 106 P820 4-Quadranten-Betrieb 1........c.ccceeevviinnnnns 116
P543 Reaktion Olalterung / Fehler....................... 106  P821 4-Quadranten-Betrieb 2............ccccooeirnneen. 116
P544 Olalterung / Ubertemperatur-....................... 106 P83x Fehlerreaktionen..........c.cccooveeeveeeeceieannn. 117
P545 Olalterung / Bereitmeldung......................... 106  P830 Reaktion EXT. FEHLER...........cccvvvvrinnnnen. 117
P549 Reaktion Bremsverschleil3.......................... 106  P832 Reaktion MOTORUBERLAST .................... 117
P56x Strombegrenzung Ex-e-Motor..................... 107 P834 Reaktion SCHLEPPFEHLER ..................... 118
P560 Stromgrenze Ex-e-Motor ............ccocceeennnen. 107  P835 Reaktion TF-MELDUNG............ccceevvurneennn. 118
P561 Frequenz A ... 107 P836 Reaktion SBus-TIMEOUT 1 ..............uueeee. 118
P562 Stromgrenze A.........ccceeevveeee e 107  P837 Reaktion SBus-TIMEOUT 2 ...........cccuvvee.. 118
P563 Frequenz B .........ccooiviiiiiiiieee e 107  P838 Reaktion SW-ENDSCHALTER .................. 118
P564 Stromgrenze B..........occoeeiiiiiiiiiiiiiieeeee 108 P839 Reaktion Positionierunterbrechung ............ 118
P565 Frequenz C.......cccviiieiiiieieee e 108 P84x Reset-Verhalten.........ccccccccoooiiiiinnnnnn.. 118
P566 Stromgrenze C .........ccoveeeeiiiiieeeeniiiieeee e 108 P840 Manueller Reset .........coocvvieviviiiieiniiien, 118
P6xx Klemmenbelegung.........cccccoovieeeiiiniiiennene 108 P841 Auto-ReSet ......ooovvveieiiiiiiiiiee e, 119
P60x Binareingange Grundgerat ............ccccceee.... 108 P842 Restart-Zeit...........ccooeeeciiiiiiiiiiieeee e, 119
P600 Binareingang DIOT .........coooviiiiiiiiiiiieeeees 108  P85x Skalierung Drehzahl-Istwert ....................... 119
P601 Binareingang DIO2.........ccoooviiiiiiiiiiiieee, 108 P850 Skalierungsfaktor Zahler ...........cccccoeuvnen.. 119
P602 Binareingang DIOS.........ccoeiiiiiiiiiiiiiiieee, 108 P851 Skalierungsfaktor Nenner...............c.c.ooo..... 119
P603 Binareingang DI04 ............coooiiiieiiiiiieneens 108 P852 Anwendereinheit...........ccccceeeviiiiiiieiiiiieenn, 119
P604 Binareingang DIOS ..., 108 P86x Modulation ..o 120
P605 Binareingang DIO6 ...........ccoeeiiiiiiiiiiiiieeen. 108 P860 PWM-Frequenz 1 .....ccccccvvveeeeeiiiiiiiiiveeen, 120
P606 Binareingang DIO7 ........cccoooiiiiiiiiiiiiiieeee, 108 P861 PWM-Frequenz 2.......ccccceeeeeeiiiiccirirnnnenen. 120
P7xx Steuerfunktionen..........ccccccceeeiviiiccciiiinnnenn. 109  P8B2 PWM-iX 1. 120
P70x Betriebsarten ..........ccccooeeiiiiiiiiieiiiiieee e 109  P863 PWM-fiX 2..coiieiiiiiieeeee e 120
P700 Betriebsart 1 ..o 109 P864 PWM-Frequenz CFC.........cccciviiiiiireeeeeennn, 120
P701 Betriebsart 2 .........cccccoiiiiieieeee s 109 P87x Prozessdaten-Beschreibung ...................... 121
P702 Motorkategorie...........couveeeiiiiiieeeiiiiiieeee s 110  P870 Sollwert-Beschreibung PA1.........c.ccoonee. 121
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— Stichwortverzeichnis
P871 Sollwert-Beschreibung PA2........................ 121 R
P872 Sollwert-Beschreibung PA3.............ccco.... 121 Rampe
P873 Istwert-Beschreibung PE1 ... 122 Prozessdaten..........coccooooeeieeeeeeieeeeeee e 165
P874 Istwert-Beschreibung PE2 .............ccceeeee 122 Rampe t11/t21 auf/ab LINKS/RECHTS................. 94
P875 Istwert-Beschreibung PE3 .......................... 122 Rampe t12 AUF=AB ........ccooiiiiieceece e 94
P876 PA-Daten freigeben ..................cccooeinnnen, 122 Rampe t22 AUF=AB ........cccoooiriieiceee e 94
POxx IPOS-Parameter................c..cocooiiinni, 123 Rampenform .......cccccoeeeeieiieeieecee e 126
P90x IPOS Referenzfahrt ... 123 Rampenmode .........cccooveiieeriiieeese e 127
P900 Referenzoffset .........coccveeeeiiiiiiiiiiiiiieeee s 123 Rampeniberwachung...........cccoeveeveeeeieeieecieenenn, 95
P901 Referenzdrehzahl 1 ............ccoeeeiiiiiiieenins 123 Rampeniiberwachung 1..........ccccovevvevveeeecieenene. 95
P902 Referenzdrehzahl 2 .............cccocveeviiiennnen, 124  Rampeniiberwachung 2...........cccooovveveeeeeeeeieene 95
P903 Referenzfahrttyp .......ccccceveveeeeiiiiiiiciiirinee, 124  Reaktion Antriebsschwingung / Fehler................ 106
P904 Referenzierung auf Nullimpuls.................... 125  Reaktion Antriebsschwingung / Warnung............ 106
P905 Hiperface Offset........cccccevvveeeeeiiiiiiiiiieee, 125  Reaktion Bremsverschleify..........ooovveeeeeeeeaen.n, 106
P906 Nockenabstand...........cccccceeiiiiiiiiiiiiiiceeenn. 125  Reaktion EXT. FEHLER .....cooooeeeeeeeeeeeeeeeeee 117
P91x IPOS Verfahrparameter ...........ccccceeeeeeee..n. 126  Reaktion MOTORUBERLAST ...ooovveeeeeeeee 117
P910 Verstarkung X-Regler.........ccccccoevinenennnn. 126 Reaktion Olalterung / Fehler............c.ccocovevevennnn. 106
P911 Positionier-Rampe 1.........ccccoeieviiiicinenen. 126  Reaktion Olalterung / Warnung .........c..cccveeeee.... 106
P912 Positionier-Rampe 2..............ccccocoiiiine 126  Reaktion Positionierunterbrechung...................... 118
P913 / P914 Verfahrdrehzahl RECHTS/LINKS....126  Reaktion SBUs-TIMEOUT 1 ....coovvevieeeeeeereeeeenne 118
P915 Geschwindigkeitsvorsteuerung................... 126 Reaktion SBUs-TIMEOUT 2......ccooiiieeeceeieeean 118
P916 Rampenform..........ccccoiiiiiiiieeeieee 126  Reaktion SCHLEPPFEHLER........cccoovvveeeeeieeen, 118
P917 Rampenmode ..........cooovviiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeee, 127  Reaktion SW-ENDSCHALTER......cccoveeeeeeeeen.. 118
P918 Quelle Bus-Sollwert...........cccccveeiiiiiiiiiinnns 127  Reaktion TF-MELDUNG ......c.coovveeeeeeeeeeeeeeeeeeen, 118
P92x IPOS Uberwachungen ............c.cccocerrenecns. 127  Referenzdrehzahl 1 ..........cccoovovveeeiieeeeeeen. 123
P920 SW-Endschalter RECHTS................cc.e.e. 127  Referenzdrehzahl 1/2 ......cccovvevveceieeeeeeeevnne. 123
P921 SW-Endschalter LINKS ................ccccieie 127  Referenzdrehzahl 2 ...............c.coveveveveeecene 124
P922 Positionsfenster ................ccocoooeeinnn, 128  Referenzfahrttyp .........ccocoociieiiiciieccieecees 124
P923 Schleppfehlerfenster............ccccoieeiiieennne. 128  Referenzierung auf Nullimpuls.........c...cccoveeveenee. 125
P924 Erkennung der Positionierunterbrechung ...128  Referenzoffset ...........ccoovvioeeeeiee i 123
P93x IPOS Sonderfunktionen................c.cce.... 128  Reglerparameter..........cooorrrceccienennnneeceeenne 96
P30 Override...........coveviiiiiiic, 128 Reparaturen.........ccoocoevrcineeniieieeeeeeeeas 169
P933 Ruckzeit...........ooooriiiicccceeeeeeeeee e 128 Reset Statistikdaten ..........vveeeeeeveeeeeeeeeeeeeeeee 116
P938 Geschwindigkeit Task 1.............ccocoeernenne 129 Reset-Verhalten...........c.cccooveeveeeeeeeeeeeeeeeeen 118
P94x IPOS Geber ..o, 129 Restart-Zeit.........ccooooveeeeeiiieceeeeeeeeeeeee 119
P941 Quelle Istposition .........ccccceeeeeiiiiiciiiiiieeee. 129  Restwegpositionierung
P948 Automatische Gebertauscherkennung ....... 129 Prozessdaten..........cocoooeeiieeeeeeeieeeeee. 161, 162
P96x IPOS Modulofunktion................ccccceennnen. 129 RUCKZEIt ...c.ecveieeiiiecieeeie et 128
P960 Modulofunktion ..o 129
P961 Modulo-ZAhIer ..........ccoeecveeiieeiieciee e, 130 g
P62 Modulo-Nenner ... 130 Schieppfehlerfenster............coovvvomvveroreeeereeeernen, 128
P963 Modulo-Geberauflosung ..............cccoovvevvvve. 130 Schiupfkompensation 1 /2 .....oovveeeveveeeveeereereenn, 100
Schnittstelle

Q EthEINEt ... 181
Quelle Bussollwert ..., 127 SEIVICE .ttt 181
Quelle IStposition .........cccceeviiiiiciiiece, 129  SD-Karte

Geratedaten sichern .........cccoccocciiiie e, 83

Geratetausch ........ccceeviiiiieii e, 179, 180
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Stichwortverzeichnis —
SENSOMYP T .oeiiiiiiiiieie et 105  Statusmeldungen.........cccccviiiiiiiiieiiiiieenen, 169, 174
SENSOMYP 2..eeiiiiiiiiieee et 105 DUS BT 170
Service o S 169
Geratestatus .........ccovvviveeiiiiiiiieee, 174,175 NO_CNF .o 80, 169
Geratetausch ... 178, 179, 180 OFF e 169
Umrichterstatus..........ccccccceiiiiiiins 172,173 O ] SRR 171
Service-Einheit.... .o, 181 L0 o TP O PP PPPPPPPPP 169
Service-Schnittstelle..........ccccoooviiiiie, 181 S s 170
SOIUP ettt 115 SFA0 oo 170
SEW Address Editor ........ccccovciieeiiiiiiiiee e 24 SFA10 e 171
Sicherheitsfunktionen...........cccccoiiiiii s 8 SFA20 .o 171
Sicherheitshinweise SF 12T e 171
Allgemeine zu Bussystemen............ccccceeeiviinneenn, 8 S 170
Aufbau der abschnittsbezogenen ........................ 7 SF20 e 170
Aufbau der eingebetteten.............coocoiiiiienn 7 SF27 e 170
Kennzeichnung in der Dokumentation ................. 7 SF22 oo 170
Signalworte in Sicherheitshinweisen........................ 7 SF 23 e 170
Skalierung Drehzahl-Istwert.............cccccoeviiineenn, 119 S 3 170
Skalierungsfaktor Nenner...........ccccoocoiviinniineenn, 119 SFO9 o 171
Skalierungsfaktor Zahler............cccoceveveveeeiiiniinnn, 119 8.8.8. e 171,172
Solldrehzahl . (blinkender Punkt)..........coccoviiiiiiiiiiiniieeeee 169
Prozessdaten ... 165  StatusSWOort.......ooooviiiiiii i 168
Sollwertbeschreibung PAT .......cccccoeiiiiiiieiiiee, 121 Statuswort 1
Sollwertbeschreibung PA2 ..., 121 Prozessdaten...........cccciiiiiiiie 165
Sollwertbeschreibung PA3 ..., 121  Steckerbelegung
SOIWEIE ... 94 X4232 (MOVIPRO®—ADC/SDC) ........................ 26
Sollwerte / Integratoren ............cccccveiiiiiiiiiiiins 94 X4233 (MOVIPRO®-ADC/SDC) ........................ 27
Sollwert-Halt-Funktion...........ccccoooviiiis 112 Steuerfunktionen.............ccooiniie 109
Speicherkarte Steuerungsprogramme, siehe Applikationsmodule
Geratedaten sichern ... 83  STEUEIWOrt .....eeiiiiiiiiee e 167
Geratetausch .........oouveeiieiiiiieiieeeeeeee 179, 180  Steuerwort 1
Standard-Gateway ..o 23 Priorisierung........cooooiiiiiiiiiiiieeeeeeeee e 165
Start-Offset 1/ 2. 112 Prozessdaten...........occciiiiiii e 163
Start-Stopp-Drehzahl 1/2 ........cccooiiiiiiie 98  Stillstandsstrom .........oooviiiiiiii 111
Statusanzeige Stillstandsstrom 1/ 2 ..o 111
Komponentenbeschreibung..............ccccccccee. 181  Stopprampe t13 /123 ...ccoiiiiie e 94
Statusanzeigen Strombegrenzung Ex-e-Motor ..........cccccceveeennne. 107
Parameter ... 91  Stromgrenze A......cccceeiiiiieeeeeee e 107
StatuS-LED .....ooiiii e, 174 Stromgrenze B.........coocvveeeeiiiiiiiee e 108
Stromgrenze C.........ooeveiiiiiiiie e 108
Stromgrenze Ex-e-Motor ............ccccocvviviiiieieneeennn. 107
Stromgrenze 1/ 2 ... 98
Subnetzmaske ... 23
S-Verschliff t12 /122 ..., 94
SW-Endschalter LINKS ..., 127
SW-Endschalter RECHTS .........ccccciiiiiiiiiieeeeeen 127
Switch
Direkte Kommunikation.............ccccooiiiiiiiiinenee. 35
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— Stichwortverzeichnis
Systemiberblick Urheberrechtsvermerk ..........ccccooiiiiiiiiiiiiicne i, 9
FunktionsSprinzip...........ccceeeeiiiiiiicieeeeeeeen 29
Y
T Verbindung
Tabellenpositionierung nicht moglich zum Gerat............cccooiiiiineen. 46
Prozessdaten ..o, 160  Verbindung MOVIPRO®-Ethernet............cocooo...... 28
Tabellenpositionierung (Applikationsmodul) .......... 17  Verfahrdrehzahl RECHTS/LINKS ...................... 126
TCI Verstarkung Beschleunigungs-Vorsteuerung ........ 96
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