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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise
1.1  Gebrauch der Dokumentation

Die Dokumentation ist Bestandteil des Produkts und enthalt wichtige Hinweise. Die
Dokumentation wendet sich an alle Personen, die Arbeiten am 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 mit der Software und den angeschlossenen Geraten
von SEW-EURODRIVE arbeiten, die Dokumentation vollstdndig gelesen und verstan-
den haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden 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 fir 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 Kérperverletzungen
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 fiir eine spezielle Hand-
lung, sondern fur 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.

Méogliche Folge(n) der Missachtung.
* Malinahme(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.

Maogliche Folge(n) der Missachtung.

— MafRnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.
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1.3

1.4

1.5

1.6

Allgemeine Hinweise
Mangelhaftungsanspruche

Méngelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der vorliegenden Dokumentation ist die Voraussetzung fir einen
stérungsfreien Betrieb und die Erfullung eventueller Mangelhaftungsanspriche. Lesen
Sie deshalb zuerst die Dokumentationen, bevor Sie mit der Software und den
angeschlossenen Geraten von SEW-EURODRIVE arbeiten!

Stellen Sie sicher, dass die Dokumentationen den Anlagen- und Betriebs-
verantwortlichen, sowie Personen, die unter eigener Verantwortung an den Geraten
arbeiten, in einem leserlichen Zustand zuganglich gemacht werden.

Haftungsausschluss

Die Beachtung der vorliegenden Dokumentation und der Dokumentationen zu den
angeschlossenen Geraten von SEW-EURODRIVE ist Grundvoraussetzung fiir einen
sicheren Betrieb und flr die Erreichung der angegebenen Produkteigenschaften und
Leistungsmerkmale.

Fir Personen-, Sach- oder Vermogensschaden, die wegen Nichtbeachtung der
Dokumentationen entstehen, Ubernimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung. Die
Sachmangelhaftung ist in solchen Fallen ausgeschlossen.

Urheberrechtsvermerk

© 2012 — SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten.

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

Produktnamen und Marken

Die in dieser Dokumentation genannten Produktnamen sind Marken oder eingetragene
Marken der jeweiligen Titelhalter.
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Allgemeine Hinweise
Mitgeltende Unterlagen

1.7

Mitgeltende Unterlagen

Beachten Sie, je nach verwendetem Feldbus, eines der folgenden mitgeltenden Feld-
bushandbiicher:

«  Fiir PROFIBUS: MOVIFIT® Funktionslevel "Technology”

« Fir PROFINET 10: MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit PROFINET-IO-
Schnittstelle

«  Fir Ethernet/IP: MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit EtherNet/IP- oder Mod-
bus/TCP-Schnittstelle

Wenn Sie die Sonderausfiihrung "Zweimotorenbetrieb" nutzen, beachten Sie zusatzlich
das folgende Dokument:

. Zusatz zur Betriebsanleitung "MOVIFIT®-FC Sonderausfiihrung fiir Zweimotorenbe-
trieb

Verwenden Sie immer die aktuelle Ausgabe der Dokumentation und Software.

Auf der SEW-Homepage (www.sew-eurodrive.de) finden Sie eine grof3e Auswahl in ver-
schiedenen Sprachen zum Herunterladen. Bei Unklarheiten oder weiterem Informa-
tionsbedarf wenden Sie sich direkt an die Mitarbeiter von SEW-EURODRIVE.

Bei Bedarf koénnen Sie die Dokumentationen auch in gedruckter Form bei
SEW-EURODRIVE bestellen.
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2.1

Sicherheitshinweise
Allgemein

Sicherheitshinweise

Allgemein

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und Sach-
schaden zu vermeiden. Der Betreiber muss sicherstellen, dass die grundsatzlichen
Sicherheitshinweise beachtet und eingehalten werden.

Vergewissern Sie sich, dass Anlagen- und Betriebsverantwortliche sowie Personen, die
unter eigener Verantwortung arbeiten, die Dokumentationen vollstandig gelesen und
verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden Sie sich
bitte an SEW-EURODRIVE.

Die folgenden Sicherheitshinweise beziehen sich auf den Einsatz der Software.
Berucksichtigen Sie auch die ergadnzenden Sicherheitshinweise in dieser Dokumenta-
tion und in den Dokumentationen zu den angeschlossenen Geraten von
SEW-EURODRIVE.

Diese Dokumentation ersetzt nicht die ausfuhrlichen Dokumentationen der an-
geschlossenen Geréte! Die vorliegende Dokumentation setzt das Vorhandensein und
die Kenntnis der Dokumentationen zu allen angeschlossenen Geraten von
SEW-EURODRIVE voraus.

Niemals beschadigte Produkte installieren oder in Betrieb nehmen. Beschadigungen
bitte umgehend beim Transportunternehmen reklamieren.

Wahrend des Betriebs kdnnen die Gerate ihrer Schutzart entsprechend spannungs-
fuhrende, blanke gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile sowie heilde
Oberflachen haben.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, unsachgemafliem Einsatz,
bei falscher Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren Personen-
oder Sachschaden. Weitere Informationen sind der Dokumentation zu entnehmen.
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Sicherheitshinweise
Zielgruppe

2.2 Zielgruppe

Alle Arbeiten mit der eingesetzten Software durfen ausschlief3lich von einer ausgebil-
deten Fachkraft ausgefuhrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentation sind Per-
sonen, die Uber folgende Qualifikationen verflgen:

* Geeignete Unterweisung.
» Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen.

+ SEW-EURODRIVE empfiehlt zusatzlich Produktschulungen zu den Produkten, die
mit dieser Software betrieben werden.

Alle mechanischen Arbeiten an den angeschlossenen Geraten dirfen ausschlief3lich
von einer ausgebildeten Fachkraft ausgefiihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Doku-
mentation sind Personen, die mit Aufbau, mechanischer Installation, Stérungsbehe-
bung und Instandhaltung des Produkts vertraut sind und Uber folgende Qualifikationen
verfugen:

* Ausbildung im Bereich Mechanik (beispielsweise als Mechaniker oder Mechatroni-
ker) mit bestandener Abschlussprifung.

» Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen.

Alle elektrotechnischen Arbeiten an den angeschlossenen Geraten diirfen ausschliel3-
lich von einer ausgebildeten Elektrofachkraft ausgefiihrt werden. Elektrofachkraft im
Sinne dieser Dokumentation sind Personen, die mit elektrischer Installation, Inbetrieb-
nahme, Stérungsbehebung und Instandhaltung des Produkts vertraut sind und tber fol-
gende Qualifikationen verfliigen:

» Ausbildung im Bereich Elektrotechnik (beispielsweise Elektroniker oder Mechatroni-
ker) mit bestandener Abschlussprifung.

* Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen.
» Kenntnis der jeweils glltigen Sicherheitsvorschriften und Gesetze.

» Kenntnis der anderen in dieser Dokumentation genannten Normen, Richtlinien und
Gesetze.

Die genannten Personen missen die betrieblich ausdricklich erteilte Berechtigung
haben, Gerate, Systeme und Stromkreise gemaf den Standards der Sicherheitstechnik
in Betrieb zu nehmen, zu programmieren, zu parametrieren, zu kennzeichnen und zu
erden.

Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung
durfen ausschlieBlich von Personen durchgefiihrt werden, die in geeigneter Weise un-
terwiesen wurden.
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Sicherheitshinweise
Bestimmungsgemale Verwendung

2.3 BestimmungsgeméaBle Verwendung

SEW-EURODRIVE bietet verschiedene standardisierte Steuerungsprogramme, so ge-
nannte Applikationsmodule an.

Das Applikationsmodul "Buspositionierung" ist eine Einachsanwendung und wird ver-
wendet, wenn variable Positionen mit unterschiedlichen Drehzahlen und Rampen ange-
fahren werden.

2.4 Bussysteme

Mit einem Bussystem ist es mdglich, Frequenzumrichter und/oder Motorstarter in weiten
Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr, dass
die von auRen nicht sichtbare Anderung der Parameter zu einem unerwarteten, aber
nicht unkontrollierten Systemverhalten fihren kann.
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Systembeschreibung EVA| |n 3
. f
Anwendungsgebiet

3
3.1

3.2

Systembeschreibung
Anwendungsgebiet

Profile

jude

Das Applikationsmodul "Buspositionierung" wird verwendet, wenn variable Positionen
mit unterschiedlichen Drehzahlen und Rampen angefahren werden.

Die Positionierung erfolgt auf den angebauten Motorgeber oder optional auf einen ex-
ternen Streckengeber. Es wird nur die lineare, absolute Positionierung unterstitzt. Es
kann mit Anwendereinheiten gearbeitet werden.

Es werden die folgenden Betriebsarten unterstutzt:
* Tippen
+ Referenzieren

» Positionieren

Das Applikationsmodul "Buspositionierung" hat die folgenden Profile:

Profil Funktionsumfang

8 PD (Einmotorenbetrieb) 2 Prozessdatenworte fiir den Zustand des Controllers
6 Prozessdatenworte fiir den Motor

14 PD (Zweimotorenbetrieb) 2 Prozessdatenworte fiir den Zustand des Controllers
6 Prozessdatenworte fir Motor 1
6 Prozessdatenworte fiir Motor 2

HINWEIS

Profil "Zweimotorenbetrieb"

+ Bei der Verwendung des Profils "Zweimotorenbetrieb” kann immer nur ein Motor
gleichzeitig betrieben werden.

Die Prozessdatenbelegung zu den Profilen finden Sie im Kapitel "Prozessdaten und
Klemmenbelegung".

Handbuch — Applikationslésung Buspositionierung fiir MOVIFIT® 11
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EVA[ [n Betriebsarten
Tippen

P| Hz

4 Betriebsarten
4.1 Tippen

Funktionsbeschreibung

Der Tippbetrieb wird fiir den Service-Fall bendtigt. In dieser Betriebsart kann der Antrieb
unabhangig von der automatischen Betriebsart der Anlage verfahren werden.

Im Tippbetrieb kénnen Sie durch Setzen der Steuer-Bits "Tippen +" und "Tippen -" den
Antrieb in Drehrichtung rechts oder links verfahren. Das Setzen des Start-Bits ist dafur
nicht erforderlich.

Die Dynamikparameter (Geschwindigkeit und Rampen) werden variabel Gber die ent-
sprechenden Prozessdatenworte vorgegeben.

411 Ablaufdiagramm Tippbetrieb

Das folgende Bild zeigt die Ist-Drehzahl des Antriebs in Abhangigkeit vom Zustand der
Eingangs- und Ausgangssignale im Tippbetrieb:

Istdrehzahl

\j

3
2
1

Modus I

y

Y

[
-

Tippen negativ

Tippen positiv T
\

\
6050125579
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Betriebsarten EVA[ [n 4
Referenzieren

4.2 Referenzieren

Funktionsbeschreibung

Beim Referenzieren wird der Bezugspunkt (Maschinenullpunkt) fir die Positioniervor-
gange festgelegt. Die Dynamikparameter fir die Referenzfahrttypen 3 und 4 werden be-
reits wahrend der Inbetriebnahme festgelegt.

Das Referenzieren kann durch die HWES ausgeldst werden (siehe Belegung der Ein-
gangsklemmen im Kapitel "Prozessdaten und Klemmenbelegung").

Fir die Referenzfahrt wird die Betriebsart "Modus 2" angewabhlt. Sobald das Start-Bit ge-
setzt wird, fahrt der Antrieb zu dem HWES, der in der Inbetriebnahme festgelegt wurde.
AnschlielRend fahrt der Antrieb selbstandig frei.

421 Ablaufdiagramm Referenzierbetrieb

Das folgende Bild zeigt die Ist-Drehzahl des Antriebs in Abhangigkeit vom Zustand der
Eingangs- und Ausgangssignale im Referenzierbetrieb:

Istdrehzahl

\j

y

Y

referenziert

Y

\

\

Antrieb }
\ [

|

6050269835
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4 EVA[ [n Betriebsarten
Positionieren

Z

P| Hz

4.3 Positionieren

Funktionsbeschreibung

Vor dem Positionieren muss eine Referenzfahrt durchgefuhrt werden. Alle Positionier-
fahrten beziehen sich dann auf den beim Referenzieren festgelegten Maschinennull-
punkt.

Die Dynamikparameter sowie die Zielposition werden variabel Uber die entsprechenden
Prozessdatenworte vergeben. Der Antrieb verfahrt, sobald das Start-Bit gesetzt wird.
Das Bit "Zielposition erreicht" wird gesetzt, wenn die Istposition nicht weiter als das
Positionsfenster von der Zielposition abweicht.

4.3.1 Ablaufdiagramm Positionierbetrieb

Das folgende Bild zeigt die Ist-Drehzahl des Antriebs in Abhangigkeit vom Zustand der
Eingangs- und Ausgangssignale im Positionierbetrieb:

Istdrehzahl

\)

y

Y

Zielposition

erreicht T
\

Y

Zielposition

Y

6050352523
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Projektierungshinweise —

5 Projektierungshinweise

PC und Software

Controller

Umrichter

Geber

Zweimotorenbe-
trieb

jude

Voraussetzung

Um das Applikationsmodul zu nutzen, benétigen Sie einen PC mit einem windows-ba-
sierenden Betriebssystem und installiertem MOVITOOLS® MotionStudio Version 5.70
oder hoher.

Das Applikationsmodul wird mit dem folgenden Controller genutzt:

+  MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit folgenden Schnittstellen:
— PROFIBUS-Schnittstelle
— PROFINET IO
— Ethernet/IP

In Verbindung mit diesem Controller wird das Applikationsmodul ausschlieRlich mit dem
dezentralen Umrichter MOVIFIT®-FC betrieben.

Das Applikationsmodul wird mit dem Einbaugeber EI7C verwendet:

Beachten Sie fur die Betriebsart "Zweimotorenbetrieb" den folgenden Hinweis:

HINWEIS

Betriebsart Zweimotorenbetrieb

- Beachten Sie, dass Sie fiir diese Betriebsart die Sonderausfiihrung "MOVIFIT®-FC
fir Zweimotorenbetrieb" bendtigen.
Details hierzu finden Sie in dem Zusatz zur Betriebsanleitung "MOVIFIT®-FC Son-
derausfiihrung fir Zweimotorenbetrieb".

* In der Betriebsart "Zweimotorenbetrieb" kann immer nur ein Motor gleichzeitig be-
trieben werden.

Die richtige Projektierung und eine fehlerfreie Installation der Gerate sind Vorausset-
zung fur eine erfolgreiche Inbetriebnahme und den Betrieb des Applikationsmoduls

Ausfuhrliche Projektierungshinweise finden Sie in der Dokumentation zu den betref-
fenden Geraten (siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen").

Handbuch — Applikationslésung Buspositionierung fiir MOVIFIT®
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(‘@ Inbetriebnahme

@ Voraussetzungen

6 Inbetriebnahme
6.1 Voraussetzungen

Uberpriifen Sie die Installation der Umrichter und den Anschluss der Geber anhand der
Installationshinweise in der Dokumentation zu den Geraten.

6.2 Applikationsmodul "Buspositionierung fiir MOVIFIT®" einstellen

6.2.1 Allgemeine Einstellungen

Unter "Allgemeine Einstellungen” finden Sie die folgenden Funktionen:

Allgemeine Einslellunn

Feldbus Adresse i

Timeout Reaktion Schnellstopp -

Betriebzan Einmatarenbetrieh -
Machpositionierung Bkfrviert -
il gl
SEW-Surnddive G £ Lo XiG = E 4
5524970763
Bereich Funktion
Gruppe "Feldbus™ Feldbus-Adresse * Zeigt lhnen die Feldbus-Adresse an
Timeout-Reaktion + Stellen Sie hier die Timeout-Reaktion ein:

— Keine Reaktion
— Reglersperre
— Schnellstopp (Default-Einstellung)

— Stopp
Gruppe "Antriebskonfigu- Betriebsart + Stellen Sie hier die Betriebsart ein:
ration" — Einmotorenbetrieb (Default-Einstellung)

— Zweimotorenbebetrieb
Beachten Sie den folgenden Hinweis

Nachpositionierung + A GEFAHR! Nachpositionierung in der Betriebsart "VFC&Hubwerk".

Absturz des Hubwerks.

— Deaktivieren Sie die Nachpositionierung in der Betriebsart
"VFC&Hubwerk".

+ Stellen Sie hier die Nachpositionierung ein:

— aktiviert (Default-Einstellung)
Die positive Flanke am Ausgangssignal “In Position* bewirkt den
Einfall der Bremse. Wird das Ausgangssignal "In Position" zurtck-
gesetzt (z. B. weil das vorgegebene Ziel GUberschritten wurde) 10st
dies eine Nachpositionierung aus.

— deaktiviert
Die positive Flanke am Ausgangssignal “In Position* bewirkt den
Einfall der Bremse. Aber bei dieser Einstellung wird trotz Uber-
schreiten der Zielposition keine Nachpositionierung ausgelést. Erst
eine neue Startflanke 16st eine weitere Positionierung aus.
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Inbetriebnahme ('@ 6

Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen @

HINWEIS

Betriebsart Zweimotorenbetrieb

» Die nachfolgenden Fenster zeigen die Inbetriebnahme des Einmotorenbetriebs.
Wenn Sie die Betriebsart Zweimotorenbetrieb wahlen, finden Sie In den Fenstern
Skalierung, Uberwachung und Referenzfahrt zusatzlich die Eingabefelder fur die
Parameter des zweiten Motors (2. Parametersatz).

— Geben Sie die Parameter des zweiten Motors in gleicher Weise ein.

jde

Handbuch — Applikationslésung Buspositionierung fiir MOVIFIT® 17
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C 29,

Inbetriebnahme

6.2.2 Skalierung

Skalierung

Berechnung

Matorwele -

Berechnungsschema

Geberauflosung
Getrisbe-Ubersetzung

i s

Durchmesser [ Spindelste gung
Einheit der Ges chwindighkeit

]

Skalierungsfaktor Weqg

Zahler Weg

1 [Inc]

vargelege-Ubersetzung

@ Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen

Wenn Sie das Applikationsmodul in Anwendereinheiten verfahren méchten, geben Sie
hier die passenden Skalierungsparameter ein.

Dazu gehéren die mechanischen Parameter des Antriebsstranges (Getriebelberset-
zung und Wellenumfang), sowie die Anwendereinheiten mit denen die Skalierung be-
rechnet wird.

Unter "Skalierung" finden Sie die folgenden Funktionen:

98 [InciUmdr.]

| Berechnung |

Menner ¥Weg

Skalierungsfa ktor Geschwi ndTglceif

Zahler Geschwindigkeit

:| [Inc]

1 [Lfmin]

Menner Geschwindighksit

Bereich

Funktion

1 [L/min]

Abbruich -- E

Junick ester i

5538473483

Berechnung

Berechnungsschema

Wabhlen Sie hier das Berechnungsschema aus:
— Motorwelle (Default-Einstellung)

— Antriebsrad

— Spindel

Geberauflésung

Getriebs-Ubersetzung

Geben Sie hier den Wert fur die Geberauflésung ein.
Zulassig Werte: 4 bis 96 [Inkremente/Umdrehung]

Geben Sie hier das Ubersetzungverhaltnis des Getriebes ein.

Vorgelege-Ubersetzung

Geben Sie hier das Ubersetzungverhaltnis des Vorgeleges ein.

Durchmesser / Spindel-
steigung

Abhangig von dem oben gewahlten Berechnungsschema, geben Sie
hier entweder den Durchmesser oder die Spindelsteigung ein.

Einheit der Geschwin-
digkeit

Geben Sie hier die Einheit der Geschwindigkeit vor:
- [1/min]
- [mm/s]
—  [m/min]

Schaltflache [Berech-
nung]

Hiermit berechnen Sie die Gesamt-Skalierungsfaktoren (Zahler/Nenner)
fur Weg und Geschwindigkeit, nachdem Sie Ihre Eingaben abgeschlos-
sen haben.

Skalierungsfaktor Weg Zahler Weg
Nenner Weg
Skalierungsfaktor Zahler Geschwindigkeit

Geschwindigkeit

Nenner Geschwindig-
keit

Wenn Sie die Schaltflache [Berechnung] nicht nutzen, geben Sie hier
die Werte fiir die Skalierungsfaktoren (Zahler/Nenner) direkt ein
Zulassige Werte: 1 bis 65535
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Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen @

6.2.3 Uberwachungen

Unter "Uberwachungen" finden Sie die folgenden Funktionen:

Uberwachungen
'é"f Uberwachungzeit a [m=]
- Fositionsfenster 50 [Inc]
f Ej Hardware-Ends chalter Deakfiviert -
E] Software-Endschalter links a [inc}
.é._l Software-Endschalter rechis a [Inc]
4
= Maximale Matordreheahl im Positionierbetrieb 1500 [Lfmin]
5 [Lfmin]
Maximale Motardrehzahl im Tipphetrieh 500 [Lfmin]
[ifmin]
7 oo el T ——
5o Furnive Gmbl & Co KG e -E LA G
5541312523
Bereich Funktion
Geber Uberwachungszeit +  Geben Sie hier die Uberwachungszeit der Geberiiberwachung ein.
Hinweis: Die Zeit in [ms] ist das Intervall, in dem das Gebersignal auf
Anderung und Richtung kontrolliert wird.
Mit der Uberwachungszeit = "0" ist die Geberliberwachung deaktiviert.
Positions-Fenster * Geben Sie hier den Wert fir das Positions-Fenster ein, um die "In Posi-
tions"-Meldung zu erzeugen.
Empfohlene Einstellung: 1/2 Motorumdrehung
Endschalter Hardware-Endschalter |«  Stellen Sie hier die Endschalter ein
Software-Endschalter
links / rechts
Begrenzungen Max. Motordrehzahl im | «  Geben Sie hier die max. Motordrehzahl fiir den Positionierbetrieb / Tipp-
Positionierbetrieb / betrieb ein, die Uber den Feldbus vorgegeben wird.
Tippbetrieb

Details zu dem Positions-Fenster und den Endschaltern enthehmen Sie den folgenden
Seiten.
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Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen

(‘@ Inbetriebnahme
O]

Positions-Fenster

Die Bedeutung des Positions-Fenster verdeutlicht Ihnen die folgende Darstellung:

} [2]

(1

\j

In-Position

18014404097261707
[1] Zielposition
[2] Positions-Fenster

Befindet sich die Istposition bei aktiver Uberwachung im Positions-Fenster [2], wird die
"In-Positions"-Meldung ausgegeben. Erst bei Verlassen des Positionsfensters wird
diese Meldung zuriickgenommen.
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Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen @

Endschalter Hardware-Endschalter
« "Aktivieren":

Aktiviert die Uberwachung der positiven und negativen Endbegrenzungen mit Hilfe
von Hardware-Endschaltern.

Die Belegung der Eingangsklemmen mit den Hardware-Endschaltern ist finden
Sieim Kapitel "Prozessdaten und Klemmenbelegung (Seite 27)"

+ "Deaktivieren":
Deaktiviert die Uberwachung.

Bei Verwendung der Hardware-Endschalter missen diese aus Griinden der Draht-
bruchsicherheit als Offnerkontakte ausgefiihrt sein (Low = Endbegrenzung ange-
fahren). Die Hardware-Endschalter liegen im Verfahrbereich hinter den Software-End-
schaltern, sofern diese verwendet werden.

Verhalten beim Anfahren eines Hardware-Endschalters:

Die Achse verzdgert mit dem Rampenwert der aktuell eingestellt ist und der Umrichter
meldet den Fehler "Hardware-Endschalter angefahren" (F29). Nach einem Fehler-Re-
set, wird der Hardware-Endschalter mit der Freifahr-Geschwindigkeit (Referenzge-
schwindigkeit 2) freigefahren und der Fehler geléscht. Die Freifahr-Geschwindigkeit
wird mit dem Wert fur "Freigabe/Schnellstopp” verzdgert und beschleunigt.

Software-Endschalter

Ein Wert (#0) in dem jeweiligen Feld aktiviert die Uberwachung der positiven und nega-
tiven Endbegrenzungen mit Hilfe von Software-Endschaltern. Der zulassige Verfahrbe-
reich wird Uber die positiven und negativen Begrenzungen definiert. Die Software-End-
schalter liegen im Verfahrbereich vor den Hardware-Endschaltern, sofern diese ver-
wendet werden.

Verhalten beim Anfahren eines Software-Endschalters:

Beim Uberschreiten der Position eines Software-Endschalters im Betriebsmodus “Tip-
pen“ oder “Positionieren” wird die Achse mit dem Rampenwert verzdgert, der aktuell
eingestellt ist. Es wird der Applikationsfehler "Software-Endschalter rechts angefahren"
(F32) oder "Software-Endschalter links angefahren" (F33) ausgegeben. Mit einem “Feh-
ler-Reset” und einer Vorgabe der Achsbewegung in Richtung des zulassigen Verfahr-
bereichs wird der Software-Endschalter freigefahren und der Fehler geldscht. Es gilt die
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung der angewahlten Betriebsart.
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@ Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen

6.2.4 Referenzfahrt

Unter "Referenzfahrt" finden Sie die folgenden Funktionen:

Referenzfahrt
Feferenxiahrityp [5] Keine Referenzfahri -
Suchg es chuwindi gheit 530 [1fmin]
[1fmin]
Freifahrg e s chuin dighosit 250 [1fmin]
[Limin]
Beschleunigungsrampe 100a [ms]
Verzbgerangsrampe 1000 [ms]
Referenz-Offeet a [nc]
7 oo el T ——
SEW Eurociive G & Ca. KG e E L s
5541324555
Bereich Funktion
Referenzfahrt Referenzfahrttyp *  Geben Sie hier den Referenzfahrttyp an:
— Typ 3: Endschalter rechts
— Typ 4: Endschalter links
— Typ 5: keine Referenzfahrt
Details zu den Referenzfahrttypen entnehmen Sie der folgenden Seite.
Suchgeschwindigkeit * Geben Sie hier die Such-/Freifahrtgeschwindigkeit an
. ST Wird bei einer Referenzfahrt auf einen Referenznocken gefahren, so
Freifahrgeschwindigkeit

Beschleunigungsrampe

Verzdégerungsrampe

fahrt der Antrieb mit der Suchgeschwindigkeit auf den Referenznocken
zu und mit der Freifahr-Geschwindigkeit wieder vom Referenznocken
weg.

* Geben Sie hier die Beschleunigungs-/Verzégerungsrampe an

Referenz-Offset

* Geben Sie hier den Referenz-Offset an
Ausgehend von dem Referenzpunkt, den Sie nach der Referenzfahrt
gefunden haben, kénnen Sie mit dem Referenz-Offset den Maschinen-
nullpunkt verschieben.
Der neue Maschinennullpunkt errechnet sich nach der folgenden For-
mel:
Maschinennullpunkt = Referenzpunkt - Referenz-Offset
Die Angabe des Referenzoffsets erfolgt in Anwendereinheiten.

22
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Applikationsmodul "Buspositionierung fur MOVIFIT®" einstellen @

Referenzfahrttyp ~ Mit dem Referenzfahrttyp legen Sie fest wie die Referenzfahrt durchgefiihrt werden soll.

Mit dieser Einstellung wird auch die Suchrichtung in den einzelnen Phasen der Referen-
zierung festgelegt.

Es stehen lhnen die folgenden Referenzfahrtypen zur Verfigung:

* Typ 3: Endschalter rechts
— Erste Suchrichtung ist rechts
— Referenzpunkt = Fallende Flanke links vom rechten Endschalter
— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

» Typ 4: Endschalter links
— Erste Suchrichtung ist links
— Referenzpunkt = Fallende Flanke rechts vom linken Endschalter
— Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset

+ Typ 5: keine Referenzfahrt

HINWEIS

» Bei allen Referenzfahrttypen wird ein betriebsbereiter und freigegebener Antrieb
vorausgesetzt.

[
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7 Download

Im Fenster "Download" wird die Inbetriebnahme abgeschlossen.

|;‘*f’ H konfiguration speichemn

- H Konfiguration dokumentieren Autor
= DEMEYDIR:

 [EC-Pragramm nicht aktualisieren
Um die Inbetriebnahme abzuschliefien, driicken Sie bitte auf Fertigstellen.

" Serien IEC-Programm dawnloaden

& Zuuck | Fettigstellen #

SEW-Egrodive Gmbi & Ca KG

18014402671582219
Sie verfuigen uber die folgenden Bedienelemente:

Bedienelement Funktion

Schaltflache [Konfiguration Mit der Schaltflache [Konfiguration speichern] kdnnen die Einstellpara-
speichern] meter in einer Konfigurationsdatei gespeichert werden, um sie fiir spa-

tere Inbetriebnahmen verwenden zu kénnen.

Schaltflache [Konfiguration Mit der Schaltflache [Konfiguration dokumentieren] kann eine PDF-
dokumentieren] Datei erstellt und anschlieend ausgedruckt werden. Die Dokumenta-

tion enthalt sdmtliche Einstellparameter.

Optionsfeld "IEC-Programm™ | Mit der Auswahl "Serien IEC-Programm downloaden" ist es mdglich
bei einer wiederholten Inbetriebnahme das IEC-Programm nochmals
zu Ubertragen.

Schaltflache [Fertigstellen] Mit der Schaltflache [Fertigstellen] wird das IEC-Programm und die
Einstellparameter in das MOVIFIT® Technology Ubertragen. Danach
wird automatisch in den Monitormodus gewechselt.
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8 Betrieb und Diagnose
8.1  Monitormodus und Steuermodus
8.1.1 Monitormodus
¥4 Buspositionierung fiir MOVIFIT® [SEW-MTX-TECHNOLOGY (MTF...E214)] = =R

Busposmonlemng fir MOVIFIT® FC

Darstellung der Feldbusdaten

0000 0000 |0A86 0000|0000 0000|0000 0000

FD1 FD2 FD3 FD4 FD5 FD& FD7 FD8

" 0000 00D3|04C3 0002 D847 |003B 0024 (0000

Steuerung iiber SPS

Feldbus-Eingangsdaten (Steuerung -> Umrichter)

Feldbus-Ausgangsdaten (Umrichter -> Steuerung)

SEW-Elrodiive GmibtH & Co. KG

I1: Reserviert 01: Status
12: 4D0 02: 16D1
| Reglersperre v Motor dreht
lwl Freigabe / Schnellstopp v Umrichter betriebsbereit
| Freigabe / Halt Antrieb referenziert
| reserviert 03: Statuswort Ziel-Position erreicht
| reserviert 7] reserviert
| reserviert ["] Fehler Frequenzumrichter
Reset Fehler v HWES rechts
I3: Steuerwort | reserviert |w| HWES links =
B 04f5: Ist-Position [l Qo
vl Tippen + i =
Tippen- 06: Ist-Geschwindigkeit : [1fmin] -
vl Modus 2°0 07:Ausgangsstrom 36 [ In] ';
| Modus 24 : h=
Frescpian 08: Reserviert -
Bremse |iften ohne Antriebsfreigabe ;i
SWES deaktivieren =
=]
/5: Ziel-Position [Inc] =3
=]
16: Soll-Geschwindigkeit [1/min] =]
17: Beschleunigungsrampe J [ms] :":r‘
Id: Verzéigerungsrampe [ms] =3
=]

Zurick | Veiter § A

5569860107

Im Monitor-Mode kénnen Sie die Funktionen der Applikationslésung Giberwachen.

Im oberen Teil des Fensters kdnnen Sie die Feldbusdaten in hexadezimaler Darstellung
ablesen.

Im unteren Teil des Fensters finden Sie diese als Klartext abgebildet. Details hierzu ent-
nehmen Sie dem Kapitel "Prozessdaten und Klemmenebelegung".

Sie verflgen Uber die folgenden Bedienelemente:

Bedienelement Funktion ‘

Schaltflache [Steuerung] Mit der Schaltflache [Steuerung] wechseln Sie in den Steuermodus. ‘
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L\ /é Betrieb und Diagnose
= ~~  Monitormodus und Steuermodus

8.1.2 Steuermodus

@ Buspositionierung fir MOVIFIT® [unbenannt (MTF...E214)]

Busposmomerung fur MOVIFIT® FC

Darstellung der Feldbusdaten

0000|0000 OAO6 0000 0000 |01F4 O3ES | 03ES .
FD1 FD2 FD3 FD4 FD5 FD6 FD7 FDB

© 0000 |011F |04C3|0002 |6A52 [01F3 0022 (0000

Steuerung iiber PC
& @Schnellstnpp
Feldbus- Elrlngangsdaten (Steuerung -> Umrichter) ‘[Feldbus- -Ausgangsdaten (Umrichter -> Steuerung)

o Aktualisieren Reglersperre

Il Reserviert 01: Status .........
12:400 0000000000000000 02: 1601 0000000000 -]
0000000000000000 Freigabe 00000006 -]
glersperre | Motor dreht
VK: fSchnelistopp w/| Umrichter betriebsbereit
|w Freigabe / Halt Antrieb referenziert
reserviert 03: Statuswort Ziel-Position erreicht
rezerviert reserviert
reserviert Fehler Frequenzumrichter
Reset Fehler | HWES rechts
I3: Steuerwort resernviert w| HWES links z
Start T T
| 04/5: Ist-Position [ind] Q
Iw| Tippen + <
Tippen- 06: Ist-Geschwindigkeit [1/min] -
—_— —_
v Modus 20 07:Ausgangsstrom 34 [% In] @]
] Modus 24 : ———— o
i 08: Reserviert =
Bremse liften ohne Antriebsfreigabe
SWES deaktivieren
£
14/5: Ziel-Position 0 [Inc] Er
16: Soll-Geschwindigkeit 500 [1/min] ‘E.
I7: Beschleunigungsrampe 1000 [m=] a_:
I8: Verziigerungsrampe 1000 [ms] E‘_
(=]

Abbruch | E Ziriick || eiter [

5570047499
Im Steuermodus kdnnen Sie die Funktionen der Applikationslésung steuern.

Der Zustand der Bits im Steuerwort und der digitalen Ausgénge kann verandert werden.
Klicken Sie dazu auf die entsprechenden Schaltflachen.

Sie verfugen Uber die folgenden Bedienelemente:

Bedienelemente Funktion

Schaltflache [Monitor] Mit der Schaltflache [Monitor], wechseln Sie wieder in den Monitormo-
dus.

Schaltflache [Aktualisieren] Mit der Schaltﬂache [Aktualisieren] werden die gednderten Sollwerte

an das MOVIFIT® Technology iibertragen.

Schaltflache [Schnellstopp] Mit der Schaltflache [Schnellstopp] wird die Achse sofort mit der
Schnellstopprampe angehalten.

Schaltflache [Reglersperre] Mit der Schaltflache [Reglersperre] wird sofort die Reglersperre
gesetzt.
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Prozessdaten und Klemmenbelegung
Belegung der Eingangsklemmen

9 Prozessdaten und Klemmenbelegung
9.1 Belegung der Eingangsklemmen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die Belegung der Eingangsklemmen:

Eingangsklemme Funktion

DIOO Motor 1 Hardware-Endschalter rechts

DIO1 Motor 1 Hardware-Endschalter links

D102 Motor 2 Hardware-Endschalter rechts (Zweimotorenbetrieb)
DIO3 Motor 2 Hardware-Endschalter links (Zweimotorenbetrieb)
DI04 Motor 1 HTL-Encoder Spur A

DI05 Motor 1 HTL-Encoder Spur B

DI06 Motor 2 HTL-Encoder Spur A (Zweimotorenbetrieb)

DI07 Motor 2 HTL-Encoder Spur B (Zweimotorenbetrieb)
DI08-DI15 Reserviert

9.2 Prozessdatenbelegung
9.2.1 Uberblick

Die Prozessdatenbelegung in Abhangigkeit von dem gewahlten Profil entnehmen Sie
der folgenden Tabelle:

Profil Prozessdatenbelegung
Feldbus-Eingangsdaten Feldbus-Ausgangsdaten
8 PD 11 = Reserviert o1 = Status
(Einmotorenbetrieb) 12 = 4DO 02 = 16Dl
13 = Motor1: Steuerwort 03 = Motor1: Statuswort
14 = Motor1: Sollposition (High-Word) 04 = Motor1 :Istposition (High-Word)
15 = Motor1: Sollposition (Low-Word) 05 = Motor1: Istposition (Low-Word)
16 = Motor1: Sollgeschwindigkeit 06 = Motor1: Istgeschwindigkeit
17 = Motor1: Beschleunigung o7 = Motor1: Ausgangsstrom
18 = Motor1: Verzégerung 08 = Motor1 :Reserviert
14 PD 11 = Reserviert o1 = Status
(Zweimotorenbetrieb) | 12 = 4DO 02 = 16Dl
13 = Motor2: Steuerwort 03 = Motor2: Statuswort
14 = Motor2: Sollposition (High-Word) 04 = Motor2: Istposition (High-Word)
15 = Motor2:Sollposition (Low-Word) 05 = Motor2: Istposition (Low-Word)
16 = Motor2: Sollgeschwindigkeit 06 = Motor2: Istgeschwindigkeit
17 = Motor2: Beschleunigung o7 = Motor2: Ausgangsstrom
18 = Motor2: Verzégerung 08 = Motor2: Reserviert
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Prozessdatenbelegung

9.2.2 8 PD (Einmotorenbetrieb)

Feldbus-Eingangs-
daten (8 PD)

Die folgende Tabelle beschreibt die Feldbus-Eingangsdaten von der SPS zum Umrich-
ter bei Ansteuerung tber Feldbus mit 8 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
11 0-15 | Reserviert
12 0 Digitaler Ausgang DO00
1 Digitaler Ausgang DOO1
2 Digitaler Ausgang DO02
3 Digitaler Ausgang DO03
4-15 . Reserviert
13 0 /Reglersperre 0 = Freigabe
1 = Reglersperre
1 Freigabe/Schnell- 0 = Schnellstopp
stopp 1 = Freigabe
2 Freigabe/Halt 0 = Halt
1 = Freigabe
3 . Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 . Reset Fehler
7 Reserviert
8 Start
9 . Tippen +
10 Tippen -
11 Modus 2° 00 = Betriebsart 0: Reserviert
12 Modus 2’ 01 = Betriebsart 1: Tippbetrieb
10 = Betriebsart 2: Referenzierbetrieb
11 = Betriebsart 3: Positionierbetrieb
13 Reserviert
14 Bremse liften ohne Antriebsfreigabe
15 . SWES deaktivieren | 0 = SWES aktiviert
1 = SWES deaktiviert
14 0-15 | Zielposition (High-Word) [Anwendereinheit]
15 0-15 | Zielposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
16 0-15 . Sollgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
17 0-15 | Beschleunigungsrampe [ms] fiir 0 — 1500 min”!
18 0-15 | Verzdégerungsrampe [ms] fir 0 — 1500 min™!
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Feldbus-Aus- Die folgende Tabelle beschreibt die Feldbus-Ausgangsdaten vom Umrichter zur SPS
gangsdaten (8 PD)  bei Ansteuerung Uber Feldbus mit 6 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion

(0} Wartungsschalter (Netz aus)

0

1 Unterspannung 24 V-S (Aktorspannung)

2 . Umrichterspannung nicht angelegt (24 V-P)
3-6 Reserviert
7
8

MOVIFIT®-Systemfehler
. Uberlast Aktorspannung DO00
9 Uberlast Aktorspannung DO01
10 Uberlast Aktorspannung DO02
11 . Uberlast Aktorspannung DO03
12 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 1

13 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 2
14 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 3

15 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 4

02 0-15 | Digitaler Eingang DI0O0-DI15
03 0  Motordreht

1 FU betriebsbereit

2 Antrieb referenziert

3 . Zielposition erreicht

4 Reserviert

5 Fehler FU

6 . Hardware-Endschalter rechts

7 Hardware-Endschalter links

8-15 | Code fiir Status/Warnung/Fehler des FU")
04 0-15 . Istposition (High-Word) [Anwendereinheit]
05 0-15 | Istposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
06 0-15 | Istgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
o7 0-15 . Ausgangsstrom [%] von Iy des Umrichters
08 0-15 | Reserviert

1) Fur eine detaillierte Beschreibung beziehen Sie sich auf die mitgeltende Dokumentation zu dem Geréat.
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9.2.3 14 PD (Zweimotorenbetrieb)

Feldbus-Eingangs-
daten (14 PD)

Die folgenden Tabellen beschreiben die Feldbus-Eingangsdaten von der SPS zum Um-
richter bei Ansteuerung Uber Feldbus mit 14 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
11 0-15 | Reserviert
12 0 Digitaler Ausgang DO00
1 Digitaler Ausgang DOO1
2 Digitaler Ausgang DO02
3 Digitaler Ausgang DO03
4-15 . Reserviert
Motor 1
Wort Bit Funktion
13 0 /Reglersperre 0 = Freigabe
1 = Reglersperre
1 Freigabe/Schnell- 0 = Schnellstopp
stopp 1 = Freigabe
2 Freigabe/Halt 0 = Halt
1 = Freigabe
3 . Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 . Reset Fehler
7 Reserviert
8 Start
9 . Tippen +
10 Tippen -
11 Modus 20 00 = Betriebsart 0: Reserviert
12 Modus 2! 01 = Betriebsart 1: Tippbetrieb
10 = Betriebsart 2: Referenzierbetrieb
11 = Betriebsart 3: Positionierbetrieb
13 Reserviert
14 . Bremse liften ohne Antriebsfreigabe
15 SWES deaktivieren | 0 = SWES aktiviert
1 = SWES deaktiviert
14 0-15 | Zielposition (High-Word) [Anwendereinheit]
15 0-15 | Zielposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
16 0-15 . Sollgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
17 0-15 | Beschleunigungsrampe [ms] fiir 0 — 1500 min”!
18 0-15 | Verzoégerungsrampe [ms] fir 0 — 1500 min™!
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Prozessdatenbelegung

Motor 2
Wort Bit Funktion
19 0 /Reglersperre 0 = Freigabe
1 = Reglersperre
1 Freigabe/Schnell- 0 = Schnellstopp
stopp 1 = Freigabe
2 Freigabe/Halt 0 = Halt
1 = Freigabe
3 . Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 . Reset Fehler
7 Reserviert
8 Start
9 . Tippen +
10 Tippen -
11 Modus 2° 00 = Betriebsart 0: Reserviert
12 Modus 2! 01 = Betriebsart 1: Tippbetrieb
10 = Betriebsart 2: Referenzierbetrieb
11 = Betriebsart 3: Positionierbetrieb
13 Reserviert
14 ' Bremse liiften ohne Antriebsfreigabe
15 SWES deaktivieren | 0 = SWES aktiviert
1 = SWES deaktiviert
110 0-15 | Zielposition (High-Word) [Anwendereinheit]
111 0-15 | Zielposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
112 0-15 . Sollgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
113 0-15 | Beschleunigungsrampe [ms] fiir 0 — 1500 min™"
114 0-15 | Verzoégerungsrampe [ms] fiir 0 — 1500 min™!
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Prozessdatenbelegung

Feldbus-Aus- Die folgenden Tabellen beschreiben die Feldbus-Ausgangsdaten vom Umrichter zur
gangsdaten (14 SPS bei Ansteuerung tber Feldbus mit 14 Prozessdatenworten.
PD) Wort Bit Funktion

(0} Wartungsschalter (Netz aus)

0

1 Unterspannung 24 V-S (Aktorspannung)

2 . Umrichterspannung nicht angelegt (24 V-P)
3-6 Reserviert
7
8

MOVIFIT®-Systemfehler
. Uberlast Aktorspannung DO00
9 Uberlast Aktorspannung DO01
10 Uberlast Aktorspannung DO02
11 . Uberlast Aktorspannung DO03
12 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 1

13 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 2
14 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 3

15 Uberlast Sapnnungsversorgung Gruppe 4

02 0-15 | Digitaler Eingang DI0O0-DI15
Motor 1

Wort Bit Funktion
03 0 Motor dreht

1 FU betriebsbereit

2 Antrieb referenziert

3 Zielposition erreicht

4 Reserviert

5 Fehler FU

6 Hardware-Endschalter rechts

7 Hardware-Endschalter links

8-15 | Code fir Status/Warnung/Fehler des FU")
04 0-15 | Istposition (High-Word) [Anwendereinheit]
05 0-15 | Istposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
06 0-15 | Istgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
o7 0-15 | Ausgangsstrom [%] von |y des Umrichters
08 0-15 | Reserviert

1) Fur eine detaillierte Beschreibung beziehen Sie sich auf die mitgeltende Dokumentation zu dem Geréat.
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Prozessdaten und Klemmenbelegung
Prozessdatenbelegung

Motor 2

Wort Bit Funktion
09 0 Motor dreht

1 FU betriebsbereit

2 ' Antrieb referenziert

3 Zielposition erreicht

4 Reserviert

5  Fehler FU

6 Hardware-Endschalter rechts

7 Hardware-Endschalter links

8-15  Code fiir Status/Warnung/Fehler des FU")
010 0-15 | Istposition (High-Word) [Anwendereinheit]
on 0-15 | Istposition (Low-Word) [Anwendereinheit]
012 0-15 . Istgeschwindigkeit [Anwendereinheit]
013 0-15 | Ausgangsstrom [%] von |y des Umrichters
014 0-15 | Reserviert

1) Fur eine detaillierte Beschreibung beziehen Sie sich auf die mitgeltende Dokumentation zu dem Geréat.
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Stichwortverzeichnis

A
Ablaufdiagramm

Positionierbetrieb ..........ccccccoiiiiiiiii 14

Referenzierbetrieh ........cccccovviiiiciiiiie 13

Tippbetrieb ......oovvviiicie 12
Abschnittsbezogene Sicherheitshinweise................ 5
Antriebskonfiguration ............cccccoiii 16
Applikationsmodul, Merkmale (Allgemeines)......... 11
B
Belegung der Eingangsklemmen, gerateabhangig 27
Belegung Prozessdaten..........ccccccccoviiiiiiiiiineennnn. 27
Betriebsart einstellen ............cccccooiiiiiii 16
BUSSYSIEM ..o 10
D
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E
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F
Feldbus-Adresse ... 16
Feldbus-Ausgangsdaten...........ccccvvvvieiiieeeeeeeeen, 27
Feldbus-Eingangsdaten ..., 27
Freifahrtgeschwindigkeit ..............ccccoviiiiiienenneenn. 23
G
Getriebelbersetzung, Skalierungsparameter ........ 18
H
[ P21 00T 6
Haftungsausschluss.........ccccccciiiiiiiiiiiiiieeee, 6
Hardware-Endschalter ..........cccccceeeiiiiiiiiiiiieeee. 21
Herunterladen der Konfiguration auf Controller .....24
Hinweise

Kennzeichnung in der Dokumentation................. 5
|
Inbetriebnahme

VOrausSetZuUNGeN .........ccuvveeeiiiiiiene e 16

K
Konfiguration
Dokumentieren ..o 24
M
Mangelhaftung ...........ccooeeeiiiiiiie e, 6
Marken ... 6
mitgeltende Unterlagen.............ccoceeeeviiiiiiiiiiiiiiinns 7
MOoNItOrMOdUS .......ooeiiiiiiiiiiie s 25
(0]
Oberflache
Download.......ccooeveiiiiiiiiiiiiie e 24
P
Parametersatz einstellen ................................. 16
Positionsiiberwachung, Uberwachung .................. 19
Produktnamen ... 6
R
Referenzfahrtparameter............ccccooeiiiiiiiiiiicnes 22
S
Sachmangelhaftung.............cooooiiiie s 6
Sicherheitshinweise ..., 8
AlIGEMEINE ..ot 8
Aufbau der abschnittsbezogenen ........................ 5
Aufbau der eingebetteten ...........cccoovviiiiiiiiennn. 5
Kennzeichnung in der Dokumentation................. 5
Signalworte in Sicherheitshinweisen ....................... 5
Skalierungsparameter...........cccooviieeeiiniiiee e, 18
Software
Beschreibung.......c.coooieiiiieee 11
Merkmale ..........oooeeiiiii 11
Vorteile, NUtzen ... 11
Software-Endschalter ... 21
StEUEIMOAUS .....evveiiiiiiiiieeee e e 26
Suchgeschwindigkeit ............ccccocviiiieeiiiiicii, 23
T
Timeout-Reaktion .........ccccccveiiiiiiiiieeeeeeee 16
U
Uberwachungen............c.ccueeueeeeeeeieee e 19
Unterlagen, mitgeltende...........cccoooieiiiiiiicncenne, 7
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Vv
Verwendung, bestimmungsgemaRe ...................... 10 Z
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