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Allman information
Hur dokumentationen ska anvandas

1 Allman information

1.1  Hur dokumentationen ska anvdndas

Dokumentationen ar en integrerad del av produkten och innehaller viktig information om
drift och service. Dokumentationen vander sig till alla som arbetar med montering,
installation, idrifttagning och service pa produkten.

Dokumentationen maste hallas tillganglig och i lasligt skick. Se till att anlaggnings- och
driftsansvarig samt personer som under eget ansvar arbetar med apparaten laser doku-
mentationen i sin helhet och forstar dess innehall. Kontakta SEW-EURODRIVE vid
oklarheter eller behov av ytterligare information.

1.2  Sékerhetsanvisningarnas uppbyggnad

1.2.1 Signalordens betydelse

| foljande tabell visas signalordens gradering och innebdrd i sakerhetsanvisningar,
varningar for materiella skador och dvriga anvisningar.

Signalord Betydelse Konsekvenser om anvisningen inte
foljs

A FARA! Omedelbar fara Dodsfall eller svara kroppsskador

A VARNING! Majlig farlig situation Ddodsfall eller svara kroppsskador

A FORSIKTIGHET! | Méjlig farlig situation Lattare kroppsskador

VIKTIGT! Risk for skador pa Skador pa drivsystemet eller dess
utrustning och material omgivning

OBS Anvandbar information
eller tips: Underlattar han-
teringen av drivsystemet.

1.2.2 Sakerhetsanvisningar i respektive avsnitt, uppbyggnad

Dessa sakerhetsanvisningar galler inte bara fér en enstaka handling, utan for flera
handlingar som ska utféras inom ett visst tema. Symbolerna anger antingen en allman
eller specifik fara.

Har visas uppbyggnaden av en sakerhetsanvisning i avsnitten:

A SIGNALORD

Typ av fara samt farokalla.

Méjliga konsekvenser om anvisningen inte foljs
« Atgérder for att avvarja faran.

1.2.3 Integrerade sakerhetsanvisningar, uppbyggnad

De integrerade sakerhetsanvisningarna star i sjalva handlingsinstruktionen — direkt
innan det riskfyllda handlingssteget.

Har visas uppbyggnaden av en integrerad sékerhetsanvisning:
* A SIGNALORD Typ av fara samt farokalla.

Méjliga konsekvenser om anvisningen inte foljs

— Atgarder for att avvérja faran.
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Allman information
Aberopande av garanti

Aberopande av garanti

Anvisningarna i MOVITRAC® LTP-B-dokumentationen maste foljas. Detta &r en forut-
sattning for en storningsfri drift och for aberopande av garantin. Las darfér dokumenta-
tionen innan du borjar arbeta med apparaten!

Se till att dokumentationen &r tillganglig fér anlaggnings- och driftsansvarig samt for per-
soner som under eget ansvar arbetar pa apparaten. Dokumentationen maste alltid hal-
las i lasbart skick.

Ansvarsbegrdansning

Att folja dokumentationen ar en forutsattning for saker drift och for att produktegen-
skaper och prestanda ska galla. SEW-EURODRIVE ansvarar inte fér personskador,
materiella skador eller formdgenhetsskador som orsakas av att dokumentationen inte
atfoljs. | dessa fall galler inte garantin mot fel.

Kompletterande information

Detta dokument utgdr ett komplement till montage- och driftsinstruktionen och begran-
sar anvandaranvisningarna med den nedan beskrivna informationen. Dokumentet far
endast anvandas tillsammans med montage- och driftsinstruktionen.

Copyright
© 2012 — SEW-EURODRIVE. All rights reserved.

Upphovsrattslagen forbjuder reproduktion, bearbetning, distribution och utnyttjande av
denna manual, helt och delvis.

Produktnamn och varumarken

Varumarken och produktnamn som ndmns i detta dokument ar varumarken eller regist-
rerade varumarken som tillhér sina respektive agare.
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Apparatuppbyggnad
MOVITRAC® LTX

2 Apparatuppbyggnad

2.1 MOVITRAC® LTX
Foljande bild visar servomodulen MOVITRAC® LTX:
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X13 anslutning fér motorpulsgivare

X14 tilldmpningsanslutning

Styrklack

Tryckknapp och driftstatusindikering (lysdiod)

2.2 Typbeteckning

2.21 Exempel pa typskylt

EURODRIVE LTX Servomodule

Serial No.: 00655685402020

\_CAUTION or servicing

LTX-H1A

Read User
guide before  Firmware:  0.00
installation Packed in the UK

LT X -H 1 A

‘ I— Produktionsstatus
Variant

Sekundarfunktion H = Hiperface

Primarfunktion X = servomodul

Beteckning for tillvalsmodul LT
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Mekanisk installation
Installation av MOVITRAC® LTX

3 Mekanisk installation

+ INFORMATION

Motorkablarna kan endast anslutas nar MOVITRAC® LTX-modulen inte ar ansluten
eftersom den annars blockerar motoranslutningarna.

3.1 Installation av MOVITRAC® LTX
Utfor féljande steg for att géra om MOVITRAC® LTP-B till MOVITRAC® LTX:
1. Ta bort locket fran LTX-modulplatsen.

3577877003

2. Satt forsiktigt in LTX-servomodulen. Skjut in LTX-modulen rakt i modulplatsen sa att
inte kontakterna skadas.

3551073931
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Mekanisk installation

Borttagning av MOVITRAC® LTX

3. Tryck pa tryckknappen [1] fér att sakra LTX-servomodulen.

3579840267

[11 Tryckknapp
[2] Styrklack

Tryck styrklacken [2] mot modulplatsen for att lasa upp tryckknappen och ta bort
LTX-servomodulen.

Borttagning av MOVITRAC® LTX

3.2

3579838347
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Elektrisk installation

Elektrisk installation

| detta kapitel beskrivs ledningsdragningen for féljande anslutningar:

Huvudplintar

Relaplintar

Motorpulsgivare X13
Tilldampningsanslutning X14

Ledningsdragningen till huvudplintarna och tillampningsanslutningen styrs av vilket
driftsatt drivenheten ska ha. Drivenheten erbjuder foljande driftsatt:

Tangentsatslage
Plintstyrning

Externt styrningslage
SEW-styrningslage
Drift via Gateway

For korrekt funktion kravs ledningsdragning enligt respektive driftsatt. De alternativa led-
ningsdragningarna beskrivs darfor i olika delavsnitt.

Det ar var starka rekommendation att man férst utfér en enkel idrifttagning. | detta kapitel
finns sedan hanvisningar till beskrivningarna for de olika driftsattens ledningsdragning.

X13-anslutningen for motorpulsgivaren samt relaplintarna ansluts pa samma satt vid
alla driftsatt. Darfor beskrivs denna ledningsdragning endast en gang for dessa tva
anslutningar.
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Elektrisk installation

Oversikt dver signalplintar for tangentsatslage

4.1 Oversikt éver signalplintar fér tangentsatslige

411 Huvudplintar

IP20 och IP55
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Signalplintblocket har foljande signalanslutningar:

Plint nr |Signal Funktion Beskrivning
P1-12=1
P1-15 = 1 (fordefinierad)
1 +24 'V Utgang +24 V referens- | Ref. for aktivering av DI1 — DI3 (max. 100 mA)
spanning
2 DI1 Frigivning Positiv logik
3 DI2 Ej definierad) Insp?nningsomréde f@r Iogiskt ettill_sténod: 8-30VDC
e 1 Inspanningsomrade for logiskt nolltillstdnd: 0 —2 V DC
4 DI3 Ej definierad Kompatibel med PLC-krav nar 0 V &r ansluten till
plint 7 eller 9.
5 +10V Ej definierad™ 10 V ref. for analog ingang
(Pot.matning +, max. 10 mA, min. 1 kQ)
6 Al1/Dl4 Ej definierad") 0-10V,0-20 mA, 4 -20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
7 oV 0 V referenspotential 0 V referenspotential (pot.matning —)
8  AO1/DO1 Ejdefinierad” 0-10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
9 oV 0V referenspotential 0V referenspotential
10 Al2 / DI5 Ej definierad") 0-10V,0-20 mA, 4 -20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
11 AO2/DO2 |Ejdefinierad" 0— 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
12 PSE+ Frigivning av slutsteg +24 V maste anslutas till PSE+
13 PSE- GND maste anslutas till PSE—

1) Ledningar far ej anslutas

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Oversikt dver signalplintar for tangentsatslage

4.1.2 Tilldelning av tillampningsanslutning X14

Plint nr = Signal Funktion Kontaktdons-
P1-17 = 1 (fordefinierad) typ

X14
1 D1 Ejdefinierad?
21 DM2 |Ej definierad?
3" DM3 |Ejdefinierad?

)
)
)
D14/ Ej definierad®

B Ej definierad®
12/ /B Ej definierad?
13 Z Ej definierad®
14 /Z  |Ejdefinierad®
15 Y

4"
1 Al11

° o ® 5 PI1 Ejdefinierad®
° : 6" /P Ejdefinierad?

: ° 7V P2 Ejdefinierad? D-sub 15-polig

°o® 8" /P12 Ejdefinierad® (hane)

° : 9 A Ejdefinierad®
Le, 10 /A Ej definierad?
15 v 8 1 )
)
)
)

1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstaliningarna
2) Ledningar far ej anslutas
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Elektrisk installation

Oversikt ver signalplintar for plintstyrning

4.2

Oversikt éver signalplintar fér plintstyrning

(intern rampstyrning av LTP utan styrsystem/Gateway)

4.21 Huvudplintar

IP20 och IP55
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oYY
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Signalplintblocket har féljande signalanslutningar:

Plint nr |Signal Funktion Beskrivning
P1-12=0
P1-15 = 1 (fordefinierad)
1 +24 'V Utgang +24 V Ref. for aktivering av DI1 — DI3 (max. 100 mA)
referensspanning
2 DI1 Frigivning Positiv logik
3 DI2 Ej definierad ) Inspanningsomrade for logiskt ettillstdnd: 8 — 30 V DC
— ) Inspanningsomrade for logiskt nolltillstand: 0 — 2 V DC
4 DI3 Ej definierad Kompatibel med PLC-krav nar 0 V ar ansluten till plint
7 eller 9.
5 +10V Utgang +10 V 10 V ref. for analog ingang
referensspanning (Pot.matning +, max. 10 mA, min. 1 kQ)
6 Al1/Dl4 Analog ingang (12 bit) 0-10V,0-20mA, 4 —20 mA
referensvarvtal Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
7 oV 0 V referenspotential 0 V referenspotential (pot.matning —)
8 AO1/DO1 Ejdefinierad" 0—10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
9 oV 0 V referenspotential 0 V referenspotential
10 Al2/DI5 Ej definierad") 0-10V,0-20mA, 4 —20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
11 |A02/DO2 Ejdefinierad” 0 - 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
12 PSE+ Frigivning av slutsteg +24 V maste anslutas till PSE+
13 PSE- GND maste anslutas till PSE—

1) Ledningar far ej anslutas

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Oversikt dver signalplintar for plintstyrning

4.2.2 Tilldelning av tillampningsanslutning X14

Plint nr = Signal Funktion Kontaktdons-
P1-17 = 1 (fordefinierad) typ

X14

1 DIM1  Ej definierad?
2" DI2 |Ej definierad?
3"  DM3 Ejdefinierad?
DI14/ Ej definierad?

)
)
)
)

~8 1 B Ej definierad®
12 /B |Ej definierad®
13 z Ej definierad®
14 /Z  |Ejdefinierad®
15 oV

— 4"
9 0//1 5") /;I|111 Ej definierad?)
® j definierad
°q 6 /P Ejdefinierad?
: ° 7 P12 Ejdefinierad? D-sub 15-polig
°o® 8" /P12 Ejdefinierad® (hane)
° : 9 A [Ejdefinierad?
e o] 10 /A Ejdefinierad?
157 N\ )
)
)
)

1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstaliningarna
2) Ledningar far ej anslutas
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Elektrisk installation

Oversikt 6ver signalplintar vid drift med externa styrsystem

4.3  Oversikt éver signalplintar vid drift med externa styrsystem

4.3.1 Huvudplintar

IP20 och IP55

~ N

< (@] o O

& 2 &8°2
TP >0>Y0 00
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12 3 4 5 6 7 8 9 1011 12 13
oo LY
[TTTT T T[T T[]

3614563083

Signalplintblocket har féljande signalanslutningar:

Plint nr |Signal Funktion Beskrivning
P1-12=0
P1-15 = 1 (fordefinierad)
1 +24 'V Utgang +24 V Ref. for aktivering av DI1 — DI3 (max. 100 mA)
referensspanning
2 DI1 Frigivning Positiv logik
3 DI2 Ej definierad? Insp?nn@ngsomr@de f(?r Iog!skt ettill_sténod: 8-30VvDC
e 1 Inspanningsomrade for logiskt nolltillstdnd: 0 —2 V DC
4 D13 Ej definierad Kompatibel med PLC-krav nar 0 V ar ansluten till
plint 7 eller 9.
5 +10V Ej definierad™ 10 V ref. for analog ingang
(Pot.matning +, max. 10 mA, min. 1 kQ)
6 Al1/Dl4 Ej definierad™ 0-10V,0-20mA, 4 —20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstdnd: 8 — 30 V DC
7 ov 0 V referenspotential 0 V referenspotential (pot.matning —)
8 AO1/DO1 Ejdefinierad" 0 - 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
9 oV 0 V referenspotential 0 V referenspotential
10 Al2/DI5 Ej definierad™ 0-10V,0-20mA, 4 —20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstdnd: 8 — 30 V DC
11 |A02/DO2 Ejdefinierad” 0— 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
12 PSE+ Frigivning av slutsteg +24 V maste anslutas till PSE+
13 PSE- GND maste anslutas till PSE-

1) Ledningar far ej anslutas

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Oversikt dver signalplintar vid drift med externa styrsystem

4.3.2 Tilldelning av tillampningsanslutning X14
+10 V referens-

potential och puls- Plintnr  Signal |Funktion Funktion Kontaktdons-
givarsimulering P1-17=5 P1-17=6 typ
X14
™o s
o0 D2 - ﬁggleérgesgivare
30 DH3 $na:bb referensnock for referenskornings-
ingang
9\0/1 4" DI14/ |Snabb +— 10 V signalingang for
|~® ° Al11  |referensvarvtal
. 5 P11 -
: ° 6" /P11 - D-sub 15-polig
e ® MoP2 - (hane)
. . 8" P2 -
K 9 A Pulsgivarsimulering, utgang A
15/0\8 10 A Pulsgivarsimulering, utgang /A
11 B Pulsgivarsimulering, utgang B
12 /B Pulsgivarsimulering, utgang /B
13 z Pulsgivarsimulering Z
14 74 Pulsgivarsimulering /Z
15 oV
1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstallningarna
Grénssnitt
puls/riktning Plint Signal Funktion Funktion Kontaktdons-
eller A/B-fas P1-17=7 P1-17=8 typ
X14
M b1 -
2V b2 -
3 b3 -
4" D14/ |-
9 ('.\ 1 . Al11 : :
PY o 5 PI1 Ingangspuls Ingang A fas
°. 6" /P11 |Ingang \puls Ingang \A fas
: PY 7Y PI2 Ingangsriktning Ingéng B fas D-sub 15-polig
°o® 8" /P12 |Ingang \riktning Ingang \B fas (hane)
°® 9 A Ejdefinierad®
Lo :\ 10 /A |Ej definierad?
157 N\ 8 1 B Ejdefinierad®
12| /B |Ej definierad?
13 z Ej definierad?
14| [z  |Ej definierad?
15 oV

1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstéllningarna. Ingangen ar RS422-konform men saknar HTL-funk-
tion (24 V-signaler kan ej anslutas). Maximal spanning fran —10 till 15 V mellan PI1, /P11, P12, /P12 och
0 V. Inget felmeddelande fran LTX vid kontaktavbrott. Den anslutna motorn befinner sig i ett odefinierat
tillstdnd och kan utféra ovantade rérelser. Nominell driftniva: + 6 V DC differentiellt; lagst + 2 V DC
differentiellt.

2) Ledningar far ej anslutas

Tilldgg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRAC® LTX




Elektrisk installation
Oversikt 6ver signalplintar vid drift med externa styrsystem

| féljande figur visas motorns egenskaper beroende pa installningen av parameter

P1-17 och signalféljden.

P1-17 Negativ riktning (moturs) Positiv riktning (medurs)
Ingang A/B fas ‘ ol
= t |t !
P1-17=8 A[1] 1| t2 : v25V A[ﬂJ I 1| +25V
!
| |
+ —25V I -25V
! !
gl I +25V gl ! t a5y
[2.5 v 25V
22.5us [22.5ps >25us [22.5us
Ingang puls/riktnin
p?_1 7g=p7 g puLS? ‘Eﬂi‘fﬂi‘ puis? ‘z 2,5ps ‘z 2,58 ‘
25V Iy, +2,5V +25V
!
|
i -25V J 2 25V
" hog” +25V Rikting +25V
|
Riktning®” | ; - T
7‘ | L -25V 1 lag 25V
ety —=
ty tor \ | ton ‘
[1] De avbildade signalerna A eller B ar de resulterande signalerna/spanningsvarden mellan A (PI1)
och /A (/PI1) eller B (P12) och /B (/P12).
[2] De avbildade signalerna puls och riktning ar de resulterande signalerna/spanningsvardena mellan

puls (PI1) och /puls (/PI11) eller riktning (P12) och /riktning (/P12).

t, to
ty t, 20,5 pus
tpA tpa =20 ps

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Oversikt dver signalplintar vid drift med SEW-styrsystem

4.4

4.41 Huvudplintar

IP20 och IP55 profil 1

Oversikt éver signalplintar vid drift med SEW-styrsystem

IP55 och 1P66 profil 2

~ N ~ N
< o 0w O < o 0w O
a 2 &8¢t s 2 &8°2
Y2z >o0>YY0 00 Y2z >o0>YY0 00
+ OO0 N0 + <o o« <O + OO0 0 + <o o« <C<O0OOo
1 2 3 4 5 6 7 8 9 1011 1213 1 2 3 4 5 6 7 8 9 1011 1213
Qoo oL Qoo oL
3616834059 3616835979
Signalplintblocket har féljande signalanslutningar:
Plint nr Signal Funktion Funktion Beskrivning
Profil 1 Profil 2
P1-12 = stélls in automatiskt
P1-15 = stélls in automatiskt
1 +24 V Utgang +24 V Utgang +24 V Ref. for aktivering av DI1 — DI3
referensspanning referensspanning |(max. 100 mA)
2 DI1 Start Start Positiv logik
3 DI2 Reset 'Reset gnsp:?gnving(s:omréde for logiskt ettillstand:
4 DI3 Referensnock Referensnock Inspanningsomrade for logiskt nolltillstand:
0-2VDC
Kompatibel med PLC-krav nar 0 V ar
ansluten till plint 7 eller 9.
5 +10V Ej definierad™ Ej definierad" 10 V ref. for analog ingang
(Pot.matning +, max. 10 mA, min. 1 kQ)
6 Al1/Dl4 Ej definierad?) Andlagesgivare + |[0—10V, 0—-20 mA, 4 —20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand:
8-30VDC
7 ov 0V referens- 0V referens- 0 V referenspotential (pot.matning —)
potential potential
8  AO1/DO1 Ejdefinierad Ej definierad" 0— 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
9 oV 0 V referens- 0 V referens- 0 V referenspotential
potential potential
10 Al2 /DI5 Ej definierad” Andlagesgivare — |[0—10V, 0 —20 mA, 4 —20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand:
8-30VDC
11 AO2/DO2 Ejdefinierad" Ej definierad") 0— 10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
12 PSE+ Frigivning av Frigivning av +24 V maste anslutas till PSE+
13 PSE- slutsteg slutsteg GND maéste anslutas till PSE-

1) Ledningar far ej anslutas
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4.4.2 Tilldelning av tillampningsanslutning X14

Plint nr Signal |Funktion
P1-17 = 1 (fordefinierad)

X14
1 D1  Ejdefinierad®

2" DIM2 |Ejdefinierad?

3 D13 | Matspets 1

~8 1 B Ej definierad?

12| /B |Ej definierad?

13 z Ej definierad?

] 4" E,)o|\|1141/ Matspets 2
° e ® 5 P11 Ejdefinierad?
° : 6" /P11 Ejdefinierad?
: ° 7Y P12 Ejdefinierad?®
°o® 8" /P12 Ejdefinierad®
°® 9 A Ejdefinierad®
Lo :\ 10 /A |Ej definierad?
157\ )
)
)
)

14| /Z  Ejdefinierad?

15 ov

Kontaktdons-
typ

D-sub 15-polig
(hane)

1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstaliningarna
2) Ledningar far ej anslutas

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Oversikt 6ver signalplintar vid drift med SEW-Gateways

4.5 Oversikt éver signalplintar vid drift med SEW-Gateways
4.5.1 Huvudplintar

IP20 och IP55

~ N

< o v O

&5 2 8°2
2o =z>0>YY00 0
+ OO0 N0 + <o o« OO
12 3 4 5 6 7 8 9 1011 12 13
oo VY
[TTTT T T[T T ]

3614563083

Signalplintblocket har féljande signalanslutningar:

Plint nr |Signal Funktion Beskrivning
P1-12=0
P1-15=1
(fordefinierad)
1 +24 V Utgang +24 V Ref. for aktivering av DI1 — DI3 (max. 100 mA)
referensspanning
2 DI Frigivning Positiv logik
3 DI2 Ej definierad") Insp?nn!ngsomréde f{)r Iog!skt ettillgtérld: 8-30VvVDC
- — 1 Inspanningsomrade for logiskt nolltillstand: 0 —2 V DC
4 DI3 Ej definierad Kompatibel med PLC-krav nér 0 V &r ansluten till
plint 7 eller 9.
5 +10V Ej definierad") 10 V ref. for analog ingang
(Pot.matning +, max. 10 mA, min. 1 kQ)
6 Al1/Dl4 Ej definierad") 0-10V,0-20 mA, 4-20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
7 ov 0 V referenspotential 0 V referenspotential (pot.matning —)
8 AO1/DO1 |Ej definierad" 0-10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
9 ov 0 V referenspotential 0 V referenspotential
10 Al2/DI5 Ej definierad") 0-10V,0-20 mA, 4-20 mA
Inspanningsomrade for logiskt ettillstand: 8 — 30 V DC
11 AO2/DO2 |Ejdefinierad") 0-10V, 20 mA analog
24V, 20 mA digital
12 PSE+ Frigivning av slutsteg +24 V maste anslutas till PSE+
13 PSE- GND maste anslutas till PSE—

1) Ledningar far ej anslutas
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Oversikt over signalplintar vid drift med SEW-Gateways

4.5.2 Tilldelning av tillampningsanslutning X14

Plint nr Signal |Funktion Kontaktdons-
typ
X14
19 D1 Ej definierad?
2" D12  Ejdefinierad®
3" DH3  Ejdefinierad®
1 4" E,)ol |1141 /| Ej definierad®
9 o ® 5 P11 Ejdefinierad?
° : 6" /P11 Ejdefinierad?
: ° 7V P2 Ejdefinierad? D-sub 15-polig
°o® 8" /PI2 Ejdefinierad? (hane)
°® 9 A Ejdefinierad®
Le :\ 10 /A |Ej definierad?
157 N\ 8 1 B Ejdefinierad®
12/ /B Ejdefinierad?
13/  Z  Ejdefinierad?
14/ /z  Ejdefinierad?
15 oV

1) Plinttilldelningen beror pa parameterinstaliningarna

2) Ledningar far ej anslutas

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Oversikt éver reldplintar och X13

4.6 Oversikt éver reldplintar och X13

4.6.1 Oversikt 6ver reldplintar for alla driftsatt

Relautgang 1 slutande kontakt
Relautgang 1 6ppnande kontakt
Reldutgang 2 slutande kontakt

S S
-8 ~g
S5 25
®° Q0 © 0
ro ro
14 15 16 17 18
O oY oo
b
3003612555
Plint nr | Signal Beskrivning
14 Relautgang 1 referens Relakontakt (250 VAC /30 VDC @ 5 A)
15 Relautgang 1 slutande kontakt
16 Relautgang 1 éppnande kontakt
17 Relautgang 2 referens
18 Reldutgang 2 slutande kontakt
4.6.2 Tilldelning av anslutning X13 for motorpulsgivaren for alla driftsatt
Plintnr | Funktion Kontaktdonstyp
X13
1 Signalspar A (cos+)
2 Signalspar B (sin+)
3/Ej definierad"
/\ 8 4 |DATA+
~ 5/|Ej definierad
6 KTY-
7 Ej definierad”) ‘
8 DGND a—§:§)15-pollg
9/Signalspar A_N (cos-)
10 Signalspar B_N (sin-)
K/ ] 11 Ej definieradV
12| DATA-
13 |Ej definierad
14 KTY +
15/Us

1) Ledningar far ej anslutas
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Korrekt jordning for olika driftsatt

4.7 Korrekt jordning for olika driftsatt

Alla LTX-moduler levereras med en jordledning. Denna ledning maste anvandas vid
vissa installationskonfigurationer/driftsatt for att séakerstalla korrekt jordning. Detta galler
framfor allt hégspanningsenheter (enheter med 400 V AC).

OBS: Jordledningen far endast anvandas enligt nedanstaende beskrivning. Om jordled-
ningen anvands i installationskonfigurationer/driftsatt som den inte ar avsedd for kan
drivenheten sluta fungera.

4.7.1 Installationskonfigurationer for MOVITRAC® LTP-B
Drift med SEW-styrsystem (MOVI-PL C®)
* Enheter med 230 V AC och 400 V AC

— Extra jordledning behdvs ej eftersom 0 V pa LTP-B ar korrekt ansluten till skydds-
jord via Sbus-anslutningen eller I/O-anslutningen.

Jordledningen far inte anslutas!

— Kontrollera att MOVITRAC® LTP-B och MOVI-PLC® &r korrekt anslutna till
PE/skyddsjord.

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Elektrisk installation
Korrekt jordning for olika driftsatt

Drift med externa styrsystem via det analoga grénssnittet eller enhetens tangentsats

Vid analog styrning eller styrning via digitalt /0 pa MOVITRAC® LTP-B/LTX ska 0 V pa
det externa styrsystemet anslutas till 0 V pa MOVITRAC® LTP-B.
* Enheter med 400 V AC

— Kontrollera om 0 V pa MOVITRAC® LTP-B &r ansluten till PE/skyddsjord via
anslutningen till det externa styrsystemet.

Om en sadan anslutning finns far jordledningen inte anvandas!

Om en sadan anslutning saknas ska det externa styrsystemet anslutas till
PE/skyddsjord, vilket automatiskt ansluter 0 V pa MOVITRAC® LTP-B till
PE/skyddsjord. Jordledningen far inte anvandas i detta fall.

— Om en sadan anslutning saknas, och heller inte kan upprattas, ska den medfol-
jande jordledningen anvandas for korrekt jordning. Jordledningen installeras
mellan kontakthuset pa motorpulsgivarens kabel och PE/skyddsjord pa
MOVITRAC® LTP-B. Se féljande figur.

* Enheter med 230 V AC

— Genom att anvanda en jordledning enligt beskrivningen for 400 V AC-enheter
forbattras jordningen, men det ar inget grundlaggande krav.

5604059531

Tilldgg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA Cc®LTX




Idrifttagning (‘@ 5

Anvandargranssnitt @

5 Idrifttagning
5.1  Anvéndargranssnitt

5.1.1 Tangentsats

Alla MOVITRAC® LTP-B har som standard en tangentsats. Ingen utrustning utdver
denna kravs for installning och drift av drivenheten.

Tangentsatsen har 5 knappar med féljande funktioner:

Start (utfor) Friger motorn

Andrar rotationsriktning nar dubbelriktat tangentsatslage ar aktiverat
Stopp/reset +  Stoppar motorn

Kvitterar fel
Navigera » Visar realtidsinformation

» Tryck och hall nedtryckt for att aktivera/avaktivera parameterbearbetningslaget
Sparar andrade parametrar

Upp . Qkar varvtalet i realtidslaget
»  Okar parametervardet i parameterbearbetningslaget

Ner * Minskar varvtalet i realtidslaget
Minskar parametervardet i parameterbearbetningslaget

Nar parametrarna har sina fabriksinstéllningar ar start- och stopptangenterna pa tang-
entsatsen avaktiverade. For att tillata anvandning av start- och stopptangenterna pa
tangentsatsen maste P71-12 stallas in pa 1 eller 2. Se kapitlet "Parametergrupp 1:
Standardparametrar" i montage- och driftsinstruktionen till MOVITRAC® LTP-B.

Parameterandringsmenyn kan endast 6ppnas med navigeringsknappen. Tryck och hall
knappen nedtryckt (> 1 s) for att vaxla mellan parameterandringsmenyn och realtidsin-
dikeringen (drivenhetens driftlage/varvtal) Tryck kort pa knappen (< 1 s) for att vaxla
mellan varvtal och driftstrdm nar drivenheten kor.

M1

9

2933664395
[11  Display [4] Navigera
[2] Start [5] Upp
[3] Stopp/reset [6] Ner

+ OBS

For att aterstélla apparaten till fabriksinstallningarna, tryck samtidigt pa tangenterna
"Upp", "Ner" och "Stopp/reset" i minst 2 sekunder. Pa displayen visas "P-deF".

Tryck pa stopp-/resetknappen igen for att kvittera och aterstalla omformaren.
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©

Fler snabbkommandon
Funktion Apparaten visar... Tryck pa... Resultat Exempel
Snabbval av para- | Px-xx Tangenterna Nasta 6verordnade «  "P1-10" visas
metergrupper” "Navigera" + "Upp" parametergrupp valjs »  Tryck pa tangenterna
"Navigera" + "Upp"
¢ Nuvisas "P2-01"
Px-xx Tangenterna Nasta underordnade «  "P2-26" visas
"Navigera" + "Ner" parametergrupp valjs *  Tryck pa tangenterna
"Navigera" + "Ner"
¢ Nuvisas "P1-01"
Valj grupparame- Px-xx Tangenterna "Upp" + Den forsta parameterni |+ "P1-10" visas

tern langst ner

"Ner"

en grupp valjs

Tryck pa tangenterna "Upp" +
"Ner"
Nu visas "P1-01"

Stall in parametern
pa det lagsta vardet

Numeriskt varde
(nar ett parameter-
varde andras)

Tangenterna "Upp" +
"Ner"

Parametern stalls in pa
det lagsta vardet

Andra P1-01:

.

"50.0" visas

Tryck pa tangenterna "Upp" +
"Ner"

Nu visas "0.0"

Andra enstaka
siffror i ett
parametervarde

Numeriskt varde
(nar ett parameter-
varde andras)

Tangenterna
"Stopp/reset" +
"Navigera"

Parametersiffrorna kan
andras separat

Stéll in P1-10:

"0" visas

Tryck pa tangenterna
"Stopp/reset" + "Navigera"
Nu visas "_0"

Tryck pa tangenten "Upp"
Nu visas "10"

Tryck pa tangenterna
"Stopp/reset" + "Navigera"
Nu visas "_10"

Tryck pa tangenten "Upp"
Nu visas "110"

0.S.V.

1) Atkomst av parametergrupper méste vara aktiverat genom att P7-74 ar instélld pa "101".

5.1.2 Display

Varje drivenhet har en 7-segmentsdisplay med sex siffror. Den kan anvandas for att
Overvaka drivenhetens funktioner och stélla in parametrar.
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5.2 Enkel idrifttagning av MOVITRA c®LTX
Foljande bild visar MOVITRAC® LTP-B utan och med isatt LTX-servomodul:

(]

- =
a) ia)
+ L1/L L2IN L3
O 00 ©T
2] LIREIL Q )
(3]

ED
gl
g

MOVITRAC® | TP-B

X (o] 7]

A = 12345678910111213 123456 78910111213
(5] &= 0000000000000 00000000000]
HUL == 00000
[6] T 56171 5
g 1163
+ o+ U v w §§
096 .\U()@O B
U E=T U % €
71 91 [10][11]
[1] Natplintar [8] Styrklack
[2] Snabbhjalp [9] Tryckknapp och driftstatusindikering
[3] Display [10] X14 tilldampningsanslutning
[4] Tangentsats [11] X13 anslutning fér motorpulsgivare

[5] Huvudplintar
[6] Relaplintar
[71 Anslutning for motor- och bromschopper
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Grundldggande ledningsdragning och instéllningar fore idrifttagning enligt valt driftsatt

[6]
[7
[12]

Anslut CMP-motorn till motoranslutningsplintarna [7] med den fortillverkade SEW-
motorkabeln.

Vid anslutning av en CMP-bromsmotor ska en fortillverkad SEW-bromsmotorkabel
samt en BMV-bromslikriktare anvandas. Bromsen maste anslutas enligt féljande
kretsschema.

3783241355

Relaplintar
Anslutning for motor- och bromschopper
Integrerad motorbroms (tillval)

Anslut motorpulsgivaren till anslutning X13 [11] pa LTX-apparaten med en fortillver-
kad SEW-pulsgivarkabel.

A VARNING Fara pa grund av oavsiktlig start.
Motorn kan starta nar omformaren spanningsatts.

— Oberoende av valt driftsatt maste kontakterna 12 och 13 i huvudplintarna [5] vara
Oppna.

Anslut omformaren till matningsnatet genom att ansluta natplintarna [1].
Tillkoppla omformaren.

Aterstall vid behov omformaren till fabriksinstallningarna (tryck samtidigt pa tangen-
terna "Stopp", "Upp" och "Ner" i 5 sekunder tills "P-def" visas pa displayen). Bekrafta
med "Stopp"-tangenten.

Kontrollera att ratt CMP-motor visas i parameter P7-16.

Om P1-16 = "in-syn" eller inte ar atkomlig har motorpulsgivaren ingen giltig elektro-
nisk typskylt. Utan giltig elektronisk typskylt maste motortypen stallas in manuellt.

Manuell installning av motortyp:
o Stallin P1-14 pa "1" for fri atkomst av parametrarna P71-16 till P1-22
» Stall in P1-16 pa den anslutna motortypen.
« Stallin P1-18 pa "1" for att aktivera termiskt motorskydd KTY.
+ INFORMATION
Endast motorer i Smart Servo Package stdds.
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Nar korrekt motor ar instélld, automatiskt eller manuellt, ar motoridrifttagningen
avslutad.

Motordverlastskyddet ar installt pa "250 %" for att ge ett hogt dverlastmoment.

Vid anvandning av en SEW-pulsgivarkabel ansluts KTY-termistorn automatiskt for
att garantera termiskt motorskydd.

Kontakterna 12 och 13 i huvudplintarna [5] ska anslutas enligt det valda driftsattet.
Drivenheten kan nu friges. For mer information om de olika driftsattens elektriska
installation, se kapitlet "Elektrisk installation" (— sid 10) eller féljande kapitel.
Dar beskrivs korrekt ledningsdragning for respektive driftsatt.

"Tangentsatslage (P71-12 = 1 eller 2)" (— sid 30)
"Plintstyrning (grundinstallning) P71-12 = 0 for LTP-intern rampstyrning" (— sid 30)

"Sammankoppling och idrifttagning med olika styrsystem (externa styrsystem och
SEW-styrsystem)" (— sid 31)

A VARNING Risk for elektrisk stot.

Felaktig ledningsdragning kan leda till livsfarlig spanning vid frigivning av motor eller
drivenhet.

— Kontrollera att ledningsdragningen dverensstammer med:
* det valda driftsattet

» anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk
installation"

« anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation" i montage- och driftsinstruktionen till "MOVITRAC® LTP-B".

INFORMATION

Alla motorer i Smart Servo Package kan anvandas for varvtals- och lagesreglering
med omformarens parametrar i standardinstalining. Parameter P71-22 kan andras for
en forsta enkel reglerkretsoptimering. Parametern P171-22 beskriver forhallandet
mellan total tréghet (Jaoyt = Jjast T Jvaxer) ©Ch motortroghet (Jmot / Ibmot)-

Jext

'mot

P1-22 =

For fler optimeringsalternativ rérande varvtals- och lagesreglering, se kapitlet
"Reglerkretsoptimering i olika driftsatt" (— sid 39).

Fér mer information om motortréghet, se kapitlet "Troéghetsmoment hos
CMP-motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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5.2.2 Tangentsatslage (P1-12 =1 eller 2)
For drift i tangentsatslage:

Den elektriska installationen maste anpassas till det valda driftsattet. Se anvisningar for
ledningsdragning i kapitlet "Oversikt 6ver signalplintar fr tangentsatslage" (— sid 11).

Stallin P1-12 pa "1" (enkelriktad) eller "2" (dubbelriktad).

Anslut en bygel eller brytare mellan plintarna 1 och 2 pa anvandarplintblocket for att
frige drivenheten.

Tryck pa "Start". Drivenheten friges med 0,0 Hz.
Tryck pa "Upp" for att 0ka varvtalet eller "Ner" for att minska varvtalet.
Tryck pa "Stopp/reset" for att stoppa drivenheten.

Nar du sedan trycker pa "Start" igen atergar drivenheten till det ursprungliga
varvtalet.

Om dubbelriktad drift ar aktiverad (P71-12 = 2) andras rotationsriktningen varje gang
man trycker pa "Start".

INFORMATION

Onskat borvarvtal kan stallas in om man trycker pa "Stopp/Reset" nar drivenheten
star stilla. Nar man sedan trycker pa "Start" foljer drivenheten en ramp tills detta
varvtal har natts.

5.2.3 Plintstyrning (grundinstalining) P1-12 = 0 fér LTP-intern rampstyrning

For drift med plintstyrning (grundinstallining):

Den elektriska installationen maste anpassas till det valda driftsattet. Se anvisningar
for ledningsdragning i kapitlet "Oversikt éver signalplintar fér plintstyrning" (— sid 13).

P1-12 maste vara installd pa "0" (grundinstallning).
Anslut en brytare mellan plintarna 1 och 2 pa anvandarplintblocket.

Anslut en potentiometer (1 — 10 k) mellan plintarna 5, 6 och 7. Slapkontakten ansluts
till stift 6.

Etablera en férbindelse mellan plintarna 1 och 2 for att frige drivenheten.
Stall in varvtalet med potentiometern.
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5.2.4 Sammankoppling och idrifttagning med olika styrsystem (externa styrsystem och
SEW-styrsystem)

Externt styrningslage SEW-styrningslage [ SEW-Gateway-lage

Tangentsats Tangentsats Tangentsats Tangentsats

MS (Drive Startup)

MS )
SD-kort (Drive Startup) MS (PLCEdion MS (Gateway Configurator)

Puls/riktning; £ 10 V T
med pulsgivarsimulering = P 9 PR IS e
9007202885779467

Externa styrsystem, SEW-styrsystem och Gateway-drift beskrivs i kapitlen som foljer.

CCu MOVI-PLC® Gateway
configurable control unit Rérelse- och logikstyrning (DFP-UOH...)
(konfigurerbar styrenhet)

Idrifttagningslagen

[ Hastighetsreglering ]

Externt For drift i externt styrningslage:

styrningslage Instéllning av motorgréansvirden (géller for alla externa styrningslagen):

» Stéll in parametern P71-01 pa motorvarvtalets dvre gransvarde (Npax [1/min]).
Om véardena visas i Hz ska motorns nominella varvtal i P1-10 stallas in paden
anslutna motorns nominella varvtal. P7-01 definierar ocksa max. uppnabart varvtal
vid drift i analogt lage med £ 10 V nar 10 V DC ar ansluten. (P7-10 ska visa
4500 1/min fér alla motorer i Smart Servo Package). For en utforlig beskrivning av
denna parameter, se montage- och driftsinstruktionen till MOVITRAC® LTP-B.

+ Stall in P1-03 pa dnskad accelerationsramp; ange antalet sekunder det ska ta for
utfrekvensen att 6ka fran 0 till 50 Hz (AccRamp [s]). De 6-poliga CMP-motorerna i
Smart Servo Package kraver t.ex. en utfrekvens pa 150 Hz for ett varvtal pa
3000 1/min. For att definiera en accelerationsramp pa 3000 1/min/s maste P71-03
stéllas in pa 0,33 s. For en utforlig beskrivning av denna parameter, se montage- och
driftsinstruktionen till MOVITRAC® LTP-B.

+ Stall in P1-04 pa 6nskad retardations-/stoppramp; ange antalet sekunder det ska ta
for utfrekvensen att minska fran 50 till 0 Hz (DecRamp [s]). Gor pa motsvarande satt
som beskrivits for P1-03.
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Drift med 10 V-granssnitt med analog ingang pa huvudplintgruppen (avlasnings-
cykel = 16 ms)

Stall in P1-14 pa 201 for att komma at parametrarna i den LTX-specifika parameter-
grupp 8.

Stall in P1-15 pa ett av de mojliga driftsatten: 22, 23, 24 eller 25.

For en utférlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P1-15 funktionsval for

digitala ingangar, LTX-specifika parametrar" (— sid 47). Det gar att anvanda ett ana-
logt borvarde for varvtal pa den forsta analoga ingangen pa huvudplintgruppen.

Stall in P1-12 pa 0 (plintstyrning, standardinstalining).

Om den analoga ingangen anvands ska P2-30 stallas in pa —10 till +10 V for bipolar
spanningsingang pa den analoga ingangen. For en utférlig beskrivning av denna
parameter, se montage- och driftsinstruktionen till MOVITRAC® LTP-B.

Anvand parametern P8-01 for att stalla in skalningsfaktorn fér inkrementalgivar-
simulering.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P8-01 simulerad skal-
ning av pulsgivare" (— sid 53).

A FORSIKTIGHET! Ovantade rérelser hos drivenheten kan uppsta.

Klamrisk!

Nar funktioner (t.ex. analog ingang) ar installda i parameter P1-15 och aktiverade i
parameter P1-17 har ingangen pa X14-kontaktdonet prioritet och signaltilldelning-
arna for parameter P7-15 skrivs over eller avaktiveras.

Felaktig anvandning av parametrarna P7-15 och P1-17 i kombination med ingang-
arma pa X14-plintarna kan leda till okontrollerade rorelser eller felfunktion i
drivenheten.

Signalplintarnas elektriska installation bestdms av det valda driftsattet. En lednings-
dragning som inte ar anpassad till driftsattet kan leda till okontrollerade rorelser eller
felfunktion i drivenheten.

— Anslut signalplintarna enligt beskrivningen i kapitlet "Oversikt dver signalplintar
for externa styrsystem” (— sid 15) och/eller kontrollera att den befintliga anslut-
ningen éverensstdammer med dessa anvisningar.

— Stall in parametrarna P7-15 och P1-17 i enlighet med det valda driftsattet.

Tilldgg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA Cc®LTX
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Drift med *10 V-granssnitt med snabb analog ingang pa LTX-servomodulen
(avlasningscykel = 4 ms)

Servomodulingdngarna ska i forsta hand anvéandas om referensnockar eller en snabb
analog ingang eller stegmotorstyrning kravs. Da friges aven puls-/riktningsstyrning eller
givaringangsfunktionen.

Stall in P1-14 pa 201 for att komma at parametrarna i den LTX-specifika parameter-
grupp 8.
Stall in P1-15 pa ett av de mdjliga driftsatten: 22, 23, 24 eller 25.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P1-15 funktionsval for
digitala ingangar, LTX-specifika parametrar" (— sid 47).

Stall in P1-12 pa 0 (plintstyrning, standardinstallning).
Stall in P1-17 pa ett av de mdjliga driftsatten: 5 eller 6.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P1-17 Smart Servo-drift"
(— sid 50).

Om den analoga ingangen anvands ska P2-30 stallas in pa —10 till +10 V for bipolar
spanningsingang pa den analoga ingangen.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se montage- och driftsinstruktionen
till MOVITRAC® LTP-B.

Anvand parametern P8-01 for att stalla in skalningsfaktorn for pulsgivarsimulering.
For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P8-01 simulerad skal-
ning av pulsgivare" (— sid 53).

A FORSIKTIGHET! Ovéntade rorelser hos drivenheten kan uppsta.

Klamrisk!

Nar funktioner (t.ex. analog ingang) ar installda i parameter P71-15 och aktiverade i
parameter P7-17 har ingangen pa X14-kontaktdonet prioritet och signaltilldelning-
arna for parameter P7-15 skrivs over eller avaktiveras.

Felaktig anvéndning av parametrarna P7-15 och P1-17 i kombination med ingang-
arna pad X14-plintarna kan leda till okontrollerade rorelser eller felfunktion i
drivenheten.

Signalplintarnas elektriska installation bestams av det valda driftsattet. En lednings-
dragning som inte ar anpassad till driftsattet kan leda till okontrollerade rorelser eller
felfunktion i drivenheten.

— Anslut signalplintarna enligt beskrivningen i kapitlet "Oversikt éver signalplintar
for externa styrsystem” (— sid 15) och/eller kontrollera att den befintliga anslut-
ningen dverensstammer med dessa anvisningar.

— Stall in parametrarna P7-15 och P1-17 i enlighet med det valda driftsattet.

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Enkel idrifttagning av MOVITRAC® LTX

Drift med puls/riktning eller A, /A, B, /B (granssnitt for stegmotorstyrning) pa
servomodulen

A FORSIKTIGHET! Ovéntade rérelser hos motorn kan uppsta.
Klamrisk!

LTX genererar inget felmeddelande vid ett kontaktavbrott pa en av féljande signaler
P11, /PI1, P12, /P12. Den anslutna motorn befinner sig i ett odefinierat tillstand och kan
utféra ovantade rorelser.

Servomodulingadngarna anvands i forsta hand nar referensnockar eller en snabb analog
ingang eller stegmotorstyrning kravs. Da friges aven puls-/riktningsstyrning eller givar-
ingangsfunktionen.

Stall in P1-14 pa 201 for att komma at parametrarna i den LTX-specifika parameter-
grupp 8.
Stall in P1-15 pa ett av de mdjliga driftsatten: 22, 23, 24 eller 25.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P1-15 funktionsval for
digitala ingangar, LTX-specifika parametrar" (— sid 47).

Stall in P1-12 pa 0 (plintstyrning, standardinstallning).

Anvand parametern P8-02 for att stalla in skalningsfaktorn fér ingangspulserna som
motsvarar ett motorvarv.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P8-02 Pulser per varv for
ingangen puls/riktning A/B-fas" (— sid 53).

Stall in P4-01 pa 5 (PM-motor, lagesreglering).
Stall in P1-17 pa ett av de mdjliga driftsatten: 7 eller 8.

For en utforlig beskrivning av denna parameter, se kapitlet "P1-17 Smart Servo-drift"
(— sid 50).

Slapfel "LagEr" kan inte kvitteras med stopp/reset under drift med puls/riktning eller A,
/A, B, /B. Det finns tre satt att kvittera ett slapfel:

Sla av/pa strommen

Andra parameter P1-17=7 till 8 och sedan tillbaka till 7 (eller omvént om det behdvs).
Kvittera sedan felet med "Stopp/reset” pa tangentsatsen.

Aktivera jogg+ eller jogg- och utfér en reset med "Stopp/reset" pa tangentsatsen.
Detta ar endast mojligt om P1-15 har stallts in (22 eller 24).
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A FORSIKTIGHET! Ovantade rérelser hos drivenheten kan uppsta.
Klamrisk!

Nar funktioner (t.ex. analog ingang) ar installda i parameter P71-15 och aktiverade i
parameter P7-17 har ingangen pa X14-kontaktdonet prioritet och signaltilldelning-
arna for parameter P7-15 skrivs over eller avaktiveras.

Felaktig anvandning av parametrarna P7-15 och P1-17 i kombination med ingang-
arna pa X14-plintarna kan leda till okontrollerade rorelser eller felfunktion i driv-
enheten.

Signalplintarnas elektriska installation bestams av det valda driftsattet. En lednings-
dragning som inte ar anpassad till driftsattet kan leda till okontrollerade rorelser eller
felfunktion i drivenheten.

— Anslut signalplintarna enligt beskrivningen i kapitlet "Oversikt éver signalplintar
for externa styrsystem” (— sid 15) och/eller kontrollera att den befintliga anslut-
ningen dverensstammer med dessa anvisningar.

— Stall in parametrarna P71-15 och P1-17 i enlighet med det valda driftsattet.

A VARNING Risk for elektrisk stot

Felaktig ledningsdragning kan leda till livsfarlig spanning vid frigivning av motor eller
drivenhet.

— Kontrollera att ledningsdragningen éverensstammer med:
» det valda driftsattet

» anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation"

* anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation" i montage- och driftsinstruktionen till "MOVITRAC® LTP-B".

INFORMATION

For mer information om anpassning av drivenheten, se kapitlet "Reglerkretsoptime-
ring for Gateway-lage" (— sid 43).

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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SEW-styrningslage

Vid drift med ett SEW-styrsystem med CCU eller MOVI-PLC® (stills in med "Drive
Startup"-assistenten):

Stall in dnskad drivenhetsadress i P1-19 (1 — 63).

Stall in onskad Overféringshastighet i P7-20 (125, 250, 500, 1000 kbaud). Foér
CCU-laget maste dverforingshastigheten stallas in pa 500 kbaud.

For en utforlig beskrivning av dessa tva parametrar, se montage- och driftsinstruk-
tionen till MOVITRAC® LTP-B.

Natverksvyn i MOVITOOLS® MotionStudio visar LTX-omformarna och SEW-styr-
systemet. Oppna snabbmenyn med hdger musknapp och vélj "DriveStartUpLTX".
Skanna natverket med MOVITOOLS® MotionStudio.

Folj instruktionerna och goér alla ndédvandiga installningar i "Drive Startup"-pro-
grammet i MOVITOOLS® MotionStudio.

FORSIKTIGHET! Den elektriska installationen méaste anpassas till det valda driftsat-
tet. Se anvisningar fér ledningsdragning i kapitlet "Oversikt éver signalplintar fér
SEW-styrsystem" (— sid 18).

A VARNING Risk for elektrisk stot.

Felaktig ledningsdragning kan leda till livsfarlig spanning vid frigivning av motor eller
drivenhet.

— Kontrollera att ledningsdragningen éverensstammer med:
* det valda driftsattet

» anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk
installation"

» anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation" i montage- och driftsinstruktionen till "MOVITRAC® LTP-B".

INFORMATION

For mer information om anpassning av drivenheten, se kapitlet "Reglerkretsoptime-
ring for Gateway-lage" (— sid 43).
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Vid drift med direkt faltbussanslutning (via Gateway):

Instédllning av motorgransvarden

For en utforlig beskrivning av féljande parametrar, se montage- och driftsinstruktionen
till MOVITRAC® LTP-B.

Stall in parametern P7-01 pa& motorvarvtalets 6vre gransvarde (Npax [1/min]).
Om vardena visas i Hz ska motorns nominella varvtal i P71-10 stallas in paden
anslutna motorns nominella varvtal. P1-01 visar aven max. uppnabart varvtal i
Gateway-lage. Skalning: 0x4000 = 100 % av max. varvtal som ar installt i P-01.
Vérden dver 0x4000 eller under 0xC000 begransas till 0x4000 / 0xC000. (P1-10 ska
visa 4500 1/min for alla motorer i Smart Servo Package).

Stall in P1-03 pa 6nskad accelerationsramp; ange antalet sekunder det ska ta for utfre-
kvensen att 6ka fran 0 till 50 Hz (AccRamp [s]). De 6-poliga CMP-motorerna i Smart
Servo Package kraver t.ex. en utfrekvens pa 150 Hz for ett varvtal pa 3000 1/min. For
en accelerationsramp pa 3000 1/min/s maste P1-03 stallas in pa 0,33 s.

Stall in P1-04 pa 6nskad retardations-/stoppramp; ange antalet sekunder det ska ta
for utfrekvensen att minska fran 50 till 0 Hz (DecRamp [s]). Se P71-03 (ovan) for ett
skalningsexempel.

Instéllning av styrkalla

Stall in parameter P1-12 pa "5", d.v.s. styrning via SBus MOVILINK® och darmed via
Gateway. For en utforlig beskrivning av denna parameter, se montage- och drifts-
instruktionen till MOVITRAC® LTP-B.

Instdllning av kommunikationsparametrar

For en utforlig beskrivning av féljande parametrar, se montage- och driftsinstruktionen
till MOVITRAC® LTP-B.

Stall in P1-14 pa "101" for utékad parameteratkomst.
Stall in dnskad drivenhetsadress i P5-01 (1 — 63).

Stall in onskad oOverféringshastighet i P5-02 (125, 250, 500, 1000 kbaud). Foér
Gateway-laget maste 6verforingshastigheten stallas in pa 500 "kbaud".

Stall in P5-05 pa 6nskad "reaktion vid kommunikationsfel".
— 0 = fel; avstannar av sig sjalvt

1 = fel; stannar med en ramp

2 = stannar med en ramp; inget fel

3 = forinstallt varvtal 8

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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@ Programvara

Programvara

Stall in P5-06 pa onskad "tidsovervakning vid kommunikationsfel" (0,0 — 1.0 — 5,0 s).
Har staller man in tiden i sekunder som ska ga innan omformaren utfér reaktionen
som ar installd i P5-05. Vid "0,0 s" behaller omformaren det aktuella varvtalet aven
vid ett kommunikationsfel.

Anvand P5-07 for att ange anvandningen av "externa eller interna ramper". Med
denna parameter kan intern eller extern rampstyrning friges. Vid frigivning foljer
omformaren de externa ramper som definierats via MOVILINK®-processdata (PO3).
(0 = Sparr, 1 = Frigivning).

FORSIKTIGHET! Den elektriska installationen maste anpassas till det valda drift-
séattet. Se anvisningar for ledningsdragning i kapitlet "Oversikt éver signalplintar for
SEW-Gateways" (— sid 20).

A VARNING Risk for elektrisk stot.

Felaktig ledningsdragning kan leda till livsfarlig spanning vid frigivning av motor eller
drivenhet.

— Kontrollera att ledningsdragningen éverensstammer med:
— det valda driftsattet

— anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation"

— anvisningarna for installation och ledningsdragning i kapitlet "Elektrisk instal-
lation" i montage- och driftsinstruktionen till "MOVITRAC® LTP-B".

INFORMATION

For mer information om anpassning av drivenheten, se kapitlet "Reglerkretsoptime-
ring fér Gateway-lage" (— sid 43).

Modbus-styrning

Modbus-styrning ar inte mdjlig i kombination med LTX-modulen.
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5.4 Reglerkretsoptimering i olika driftséatt

5.4.1 Reglerkretsoptimering med externa styrsystem

110 V referens-
potential och puls-
givarsimulering

Instédllning av varvtalsreglering

Parametern P1-22 kan anvandas for att optimera motorns regleregenskaper. Parame-
tern P1-22 beskriver forhallandet mellan total troghet (Jgyut = Jjast + Jyaxel) ©Ch motortrég-

het (Jmot / Jomot)-

Jext
Jmot

* INFORMATION

Fér mer information om motortroghet, se kapitlet "Troghetsmoment hos
CMP-motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

P1-22=

Om reglernoggrannheten inte ar tillfredsstallande kan styvheten (P7-27) optimeras.
Styvhetsparametern (P7-22) anvands for att stalla in ett korrekt férhallande mellan varv-
talsregleringens parametrar (P4-03, P4-04). | de flesta tillampningar kravs ingen ytterli-
gare optimering av parametrarna P4-03 eller P4-04.

Varvtalsreglerkrets

Referensvarvtal >© P1-22 = Joxt/ Jrnot ( ) Acceleration

P1-21 = styvhet

Faktiskt varvtal
(Hiperface)

3626204555

Pulsgivarsimulering | Skalning fér pulsgivarsimulering Faktiskt 1age (Hiperface)
P8-01=1,2, 4,8 -

3626278155

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX
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Grénssnitt Instédllning av varvtalsreglering
puls/riktning Parametern P1-22 kan anvéndas for att optimera motorns regleregenskaper. Parame-
(A/B-fas) tern P1-22 beskriver férhallandet mellan total troghet (Jgyt = Jjast + Jvaxel) OCh motor-

tréghet (Jmot / Jomot)-

Jext

'mot

P1-22 =

+ INFORMATION

For mer information om motortroghet, se kapitlet "Troghetsmoment hos CMP-
motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

Om reglernoggrannheten inte ar tillfredsstéllande kan styvheten (P71-21) optimeras.
Styvhetsparametern (P7-22) anvands for att stalla in ett korrekt férhallande mellan varv-
talsregleringens parametrar (P4-03, P4-04). | de flesta tillampningar kravs ingen ytterli-
gare optimering av parametrarna P4-03 eller P4-04.

Varvtalsreglerkrets

Referensvarvtal ( ) P1-22 = Joxt / ot ( ) Acceleration

P1-21 = styvhet

Faktiskt varvtal
(Hiperface)

3626204555

Instéllning av lagesreglering
Lagesreglering (P4-01 = 5) maste aktiveras for puls/riktning och A/B-pulsgivarsignaler.

Lagesregleringstask (taskhastighet 1 ms)

P4-01 = 5 PM motorldgesreglering I

Hast'ighet

9 Acceleration
styrvarde ;

styrvarde

Steg/riktning eller

A/B-fas pulsgivare §§32'294 8 Lagesreglering Referensyarvtal Hastigh eri L Acceleration
il el o — ?—» Pa06 =3 % ® astighetsreglering ©

i steg om 2"

Faktiskt lage Faktiskt varvtal
(Hiperface) Hiperface)

3626206475
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5.4.2 Reglerkretsoptimering med SEW-styrsystem
Instéllning av regleregenskaper

Parametern P71-22 kan anvandas for att optimera motorns regleregenskaper. Parame-
tern P1-22 beskriver férhallandet mellan total troghet (Jgyt = Jjast + Jvaxel) OCh motor-
tréghet (Jmot / Jomot)-

Jext

'mot

P1-22 =

* INFORMATION

For mer information om motortréghet, se kapitlet "Troghetsmoment hos CMP-
motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

Om reglernoggrannheten inte ar tillfredsstéllande kan styvheten (P71-21) optimeras.
Styvhetsparametern (P7-22) anvands for att stalla in ett korrekt férhallande mellan varv-
talsregleringens parametrar (P4-03, P4-04). | de flesta tillampningar kravs ingen ytterli-
gare optimering av parametrarna P4-03 eller P4-04.

Lagesregleringstask (taskhastighet 1 ms)

Has('ighe(

9 Acceleration
styrvarde :

styrvarde

Sbus-lagesvérde Varvtalsreglerkrets

med intervall 5— 15 ms :_ Iﬁgggérfali;ing Referensvarvtal : P1-22 = Joxt/ Jmot i Acceleration
Al P1-21 = styvhet

!

Faktiskt lage Faktiskt varvtal
(Hiperface) (Hiperface-avledning)

3626208395
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lnSta//nmg av LTX Drive Startup
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5.4.3 Reglerkretsoptimering for Gateway-lage

Instédllning av varvtalsreglering

Parametern P71-22 kan anvandas for att optimera motorns regleregenskaper. Parame-
tern P1-22 beskriver férhallandet mellan total troghet (Jgyt = Jjast + Jvaxel) OCh motor-
tréghet (Jmot / Jomot)-

Jext

'mot

P1-22 =

* INFORMATION

For mer information om motortréghet, se kapitlet "Troghetsmoment hos CMP-
motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

Om reglernoggrannheten inte ar tillfredsstéllande kan styvheten (P71-21) optimeras.
Styvhetsparametern (P7-22) anvands for att stalla in ett korrekt férhallande mellan varv-
talsregleringens parametrar (P4-03, P4-04). | de flesta tillampningar kravs ingen ytterli-
gare optimering av parametrarna P4-03 eller P4-04.

Varvtalsreglerkrets

Referensvarvtal >© P1-22 = Joxt/ Jrmot ( ) Acceleration

P1-21 = styvhet

Faktiskt varvtal
(Hiperface)

3626204555
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6 Drift
6.1 Driftstatusindikering
Foljande bild visar driftstatusindikeringen pa servomodulen MOVITRAC® LTX:
(1
5407495435
[1]  Tryckknapp och driftstatusindikering (lysdiod)
6.2 Driftstatusar
6.2.1 Version 1.10
| foljande tabell beskrivs driftstatusarna for servomodul MOVITRAC® LTX, version 1.10:
Lysdiod Fel EncOx Betydelse Atgird
Réd Fel ENC-04/07/08//09 *  Motor ej detekterad « Kontrollera pulsgivarkablarna och
* Pulsgivare ej detekterad kontrollera att pulsgivartypen finns
i SSP.
* Kontrollera anslutningen mellan LTX
och drivenheten.
Gron Normal drift « Pulsgivare och motor detekterade -

6.2.2 Version 1.11

| foljande tabell beskrivs driftstatusarna for servomodul MOVITRAC® LTX, version 1.11:

Lysdiod Fel EncOx Betydelse Atgird
Réd Fel ENC-04/07/08//09 *  Motor ej detekterad « Kontrollera pulsgivarkablarna och
* Pulsgivare ej detekterad kontrollera att pulsgivartypen finns i
"Smart Servo Package".
* Kontrollera anslutningen mellan LTX
och drivenheten.
Blinkar rott Fel ENC-09 « Pulsgivare detekterad » Tillkoppla drivenheten igen eller stall
*  Motor ej detekterad in P1-16 pa typskyltens varde
*  Motorn och omformaren har olika
spanningar.
Blinkar gront Normal drift *  Motorinstallning ej inom "Smart » Tillkoppla drivenheten igen eller stall
Servo Package" in P1-16 pa typskyltens varde.
Gron Normal drift « Pulsgivare och motor detekterade -
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P| Hz
7 Parametrar
| detta kapitel beskrivs LTX-parametrarna. Observera aven parameterbeskrivningen i
montage- och driftsinstruktionen till MOVITRAC® LTP-B. Parametrarna som beskrivs
har utgor ett komplett till MOVITRAC® LTP-B-parametrarna. Vidare beskrivs parametrar
som andras vid anvandning av MOVITRAC® LTX. Fabriksinstallt varde markeras med
understrykning.
7.1  LTX-specifika parametrar (niva 1)
Parame- Beskrivning Omrade Standard- Forklaring
trar instéllning
P1-16 Motortyp In-Syn In-Syn For motorinstallning (CMP och MOVIGEAR®).
Syn Parametern stalls in automatiskt nar
40M 2 / 40M 2b") Hiperface®-givarinformationen lases in
50S 2 /50S 2b") via LTX-givarkortet.
50M 2/ 50M 2b" Vid anvandning av en permanentmagnetmotor
50L 2/ 50L 2b" som ansluts och drivs med frekvensomfor-
63S 2/63S 2b" mare behdver P1-16 inte andras. | detta fall
63M 2 /63M 2b") bestams motortypen av P4-01 (Autotune
63L 2 /63L 2b" kravs).
40M 4 / 40M 4b%)
50S 4 / 50S 4b?)
50M 4 / 50M 4b?)
50L 4 / 50L 4b?)
63S 4/ 63S 4b?)
63M 4 / 63M 4b%)
63L 4 / 63L 4b?)
71S 4/ 72S 4b?)
71M 4/ 71M 4b?)
71L4/71L 4b?
gEArF2%
gEArF43)
P1-17 Servomodul-I/O, 0-6 1 Bestdmmer funktionen hos servomodul-1/O.
funktionsval Se kapitlet "P1-17 Smart Servo-drift".
P1-18 Val av motor- 0 | Avaktiverad 0 Termiskt motorskydd med KTY ar aktiverat.
termistor 1 KTY
P1-19 Omformaradress | 0 — 125 1 Instéllning av global omformaradress
(Spegelparameter till P5-01.)
P1-20 Overférings- 125, 250, 500, 1000 kbaud 500 kbaud Installning av férvantad SBus-6verforings-
hastighet pa hastighet.
SBus (Spegelparameter till P5-02.)
P1-21 Styvhet 0.5-1.00-2.00 1.00 Se kapitlet "P1-21 styvhet" (— sid 51).
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7 LTX-specifika parametrar (niva 1)
P| Hz
Parame- Beskrivning Omrade Standard- Forklaring
trar instéllning
P1-22 Lasttroghet 0.0-1.0-30.0 1.0 Tréghetsmomentforhallandet mellan motorn

och den anslutna lasten kan anges i omfor-
maren. Detta varde kan normalt vara kvar pa
standardvardet 1.0. Det anvands dock i regler-
algoritmen som ett styrvarde fér CMP/PM-
motorer for att lasten ska accelereras med ett
optimalt vridmoment/optimal strom. Darfér ger
ett exakt installt troghetsmomentférhallande
battre regleregenskaper och dynamik i sys-

temet.
| en sluten reglerkrets berdknas vardet enligt
féljande:
Jext
P1-22 ==
mot

Om vardet ar okant ska standardinstaliningen
"1.0" anvandas.

1) |"Smart Servo Package" endast i kombination med LTP-B med 230 V
2) |"Smart Servo Package" endast i kombination med LTP-B med 400 V
3) Endast drivenheter med 400 V
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Parametrar 7
P1-14 ut6kad parameteratkomst |7
P| Hz
7.2 P1-14 utékad parameteratkomst
Installningsomrade: 0 — 30000
Den har parametern ger atkomst till parametergrupper utéver standardparametrar
(parametrarna P1-01 — P1-15). Atkomst &r méjlig nar foljande varden ar giltiga.
« 0/P1-01-P1-15
« 1/P1-01-P1-22
+ 101/P1-01 - P5-08
+ 201/P1-01-P8-15
7.3  P1-15 funktionsval for digitala ingangar, LTX-specifika parametrar
Installningsomrade: 0 — 1 — 25
P1-15 = 0 SEW-intern styrning. Den har installningen valjs av SEW-styrsystemet och
ska inte andras vid anvandning av SEW-styrsystem.
P1-15 = 22, 23, 24 och 25 ar endast avsedda for MOVITRAC® LTX. Vi rekommenderar
att de endast anvands i kombination med en extern PLC. | detta fall kravs plintstyrning
(P1-12 = 0).
P1-15 Digital ingang 1 Digital ingang 2 Digital ingang 3 Analog ingang 1 Analog ingang 2
1 O: Reglersparr O: Framat O: Valt varvtalsborvarde | Varvtalsref. analog 1 O: Forinstallt varvtal 1
C: Frigivning C: Bakat C: Forinstallt varvtal 1, 2 C: Forinstallt varvtal 2
22 O: Normal drift O: Normal drift O: Normal drift Varvtalsbérvarde O: Normal drift
C: Referensnock C: Joggvarvtal + C: Joggvarvtal — C: Start av referens-
kérning
23 O: Normal drift O: Andlagesgivare + O: Andlagesgivare — Varvtalsborvarde O: Normal drift
C: Referensnock C: Normal drift C: Normal drift C: Start av referens-
kérning
24 O: Reglersparr O: Normal drift O: Normal drift Varvtalsboérvarde O: Normal drift
C: Frigivning C: Joggvarvtal + C: Joggvarvtal — C: Referensnock
25 O: Reglersparr O: Andlagesgivare + O: Andlagesgivare — Varvtalsboérvarde O: Normal drift
C: Frigivning C: Normal drift C: Normal drift C: Referensnock
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Parametrar

P1-15 funktionsval for digitala ingangar, LTX-specifika parametrar

+ Om en funktion som ar instélld i P71-15 aven stélls in i P1-17 (servomodulingang) har
servomodulingangen prioritet och funktionen i P7-15 avaktiveras.

* Om ingen frigivnings-/reglersparrsingang stalls in i P1-15 (P1-15 = 22 eller 23) fung-
erar sparringadngen som utlésare for slutsteget. Om sparrsignalen bortfaller under
drift avstannar MOVITRAC® LTX-drivenheten av sig sjalvt.

+ Vid anvandning av Gateway ges prioritet till regleringen via protokollet SBus
MOVILINK® (P1-12 = 5).

» Referensdrift deaktiveras nar ingen servomodul &r ansluten.

* Vid drift med ett SEW-EURODRIVE-styrsystem stélls ingangarna in med "Drive
Startup"-programmet enligt féljande:

Digital ingang, STO

/Reglersparr

profil 1 DIO1 | Frigivning
DI02 Reset
DIO3 Referensnock
Digital ingang, STO /Reglersparr
profil 2 DIO1  Frigivning
D102 Reset
DI03 Referensnock
DI04 /Maskinvaruandlagesgivare +
DI05 /Maskinvaruandlagesgivare —
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P1-16 motortyp [7

7.4 P1-16 motortyp
Instalining av motortyp

Visningsviirde Motortyp Forklaring

P _’” Standardinstallning. Andra inte om inget annat alter-
nativ passar.

Valj induktionsmotor eller permanentmagnetmotor via

parameter P4-01.

Odefinierad servomotor. Under idrifttagningen

maste sarskilda servoparametrar stallas in.

(Se avsnitt 5.2.1). | detta fall maste P4-01 stéllas

in paA PM-motorstyrning.

q } 230V /400 V Férinstdlilda CMP-motorer fran SEW-EURODRIVE.
CMP40M Nar en av dessa motortyper valjs stalls alla motor-

230V / 400V specifika parametrar in automatiskt. Overlastférhallan-

-“;J CMP40M med broms det stalls in pa 200 % under 60 s och 250 % under 2 s.

230V /400V
} CMP50S

230V /400V
!/ CMP50S med broms

230V /400V
CMP50M

230V /400V
CMP50M med broms
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Parametern stalls in automatiskt om passande Hiperface®-givarinformation lases in via
LTX-givarkortet nar LTP-B tillkopplas. For att passa maste givarinformationen beskriva
en motor som ingar i Smart Servo Package.

Tillagg till montage- och driftsinstruktion — servomodul MOVITRA c®LTX 49




7 kYA 7 " parametrar

7 P1-17 Smart Servo-drift

Vid anvandning av en permanentmagnetmotor utan pulsgivaraterkoppling behdver
P1-16 inte andras. | detta fall bestdms motortypen av P4-01 (Autotune kravs).

7.5 P1-17 Smart Servo-drift
P1-17 anvands endast i kombination med MOVITRAC® LTX-modulen.

P1-17 | Digital ingang 11 | Digital ingang 12 | Digital ingang 13 | Digitalingang 14/ Pulsingang 1 Pulsingang 2
analog ingang 11
DI 11 DI12 DI13 DI14 / Al11 PI1 \PI1 PI2 \PI2
1 - - O: Normal drift O: Normal drift - -
C: Matspets 1 C: Matspets 2
2 O: Andlages- O: Andlages- O: Normal drift O: Normal drift - -
givare + givare — C: Matspets 1 C: Matspets 2
C: Normal drift C: Normal drift
3 - - O: Normal drift O: Normal drift - -
C: Referensnock | C: Matspets 2
4 O: Andlages- O: Andlages- O: Normal drift O: Normal drift - -
givare + givare — C: Referensnock | C: Matspets 2
C: Normal drift C: Normal drift
5 - - O: Normal drift Snabb analog - -
C: Referensnock | ingang (varvtals-
referens)
6 O: Andlages- O: Andlages- O: Normal drift Snabb analog - -
givare + givare — C: Referensnock | ingang (varvtals-
C: Normal drift C: Normal drift referens)
- - - - Puls \Puls Riktning | \Riktning
- - - - A-fas \A-fas B-fas \B-fas

* Om en funktion som ar instélld i P7-15 &ven stalls in i P1-17 (servomodulingang) har
servomodulingangen prioritet och funktionen i P7-15 avaktiveras.

* Vid anvandning av SEW-styrsystem (P71-12 = 8) eller Gateways (P7-12 = 5) avakti-
veras den analog ingangen.

» Matsensorn fungerar endast i kombination med SEW-styrsystem.
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Parametrar 7
P1-21 styvhet |7

7.6

7.7

7.8

P1-21 styvhet

Installningsomrade: 0.50 — 1.00 — 2.00

Om reglernoggrannheten inte ar tillfredsstallande ska P1-22 lasttréghet stéllas in pa det
basta vardet. Darefter kan man optimera noggrannheten i laststérningsvardet i para-
meter P1-21 styvhet.

Styvhetsparametern (P71-21) anvands for att stalla in ett korrekt forhallande mellan
varvtalsregleringens parametrar (P4-03, P4-04). | de flesta tillampningar kravs ingen
ytterligare optimering av parametrarna P4-03 eller P4-04.

Nar parametern P171-22 stalls in sa stalls dven parametrarna P4-03 och P4-04 in
automatiskt.

P1-22 motorlasttroghet

Instaliningsomrade: 0.0 — 1.0 — 30.0

Troghetsmomentférhallandet mellan motorn och den anslutna lasten kan anges i omfor-
maren. Detta varde kan normalt vara kvar pa standardvardet 1.0. Det anvands dock i
regleralgoritmen som ett styrvarde for CMP/PM-motorer for att lasten ska accelereras
med ett optimalt vridmoment/optimal strom. Darfor ger ett exakt installt troghetsmoment-
forhallande battre regleregenskaper och dynamik i systemet. | en sluten reglerkrets
beraknas vardet enligt féljande:

Jext

mot

P1-22 =

Om vardet ar okant kan det fabriksinstallda vardet "1.0" anvandas (standardinstallning).

*  Joxt = lasttroghet + troghet hos véaxel, kopplingar, koniska kugghjul etc. som verkar
pa motoraxeln.

*  Jmot = Motortroghet ned eller utan broms
+ INFORMATION

Foér mer information om motortroghet, se kapitlet "Troghetsmoment hos CMP-
motorer i Smart Servo Package" (— sid 63).

P2-01 forinstallt varvtal 1

Installningsomrade: -P1-01 — 5,0 Hz — P1-01
Anvands aven som varvtal i jogglage + och jogglage —.
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7 P2-05 forinstallt varvtal 5

7.9 P2-05 forinstallt varvtal 5
Installningsomrade: -P1-01 — 0,0 Hz — P1-01
Anvands aven som sdkhastighet vid referenskdrning.

7.10 P2-06 forinstallt varvtal 6
Installningsomrade: —P1-01 — 0,0 Hz — P1-01
Anvands aven som frikérningshastighet vid referenskoérning.

7.11 P2-21 skalningsfaktor for indikering
Installningsomrade: —30000 — 0.000 — 30000

For att aktivera andring av motorns rotationsriktning, stall in P2-21 pa ett negativt varde.
Andringen av motorns rotationsriktning lases av och realiseras av SEW-styrsystemet.
Darfér maste SEW-styrsystemet startas om nar denna parameter har andrats.

Motorns rotationsriktning kan aven andras med ett externt styrsystem: Byt plats pa
boérvardesanslutningen och inkrementalgivarsimuleringen.
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LTX-funktionsparametersats (niva 3) |3

7.12 LTX-funktionsparametersats (niva 3)
7.12.1 P8-01 simulerad pulsgivarskalning
Installningsomrade: 1, 2, 4, 8
P8-01 x signalperioder for pulsgivaren per motorvarv = utsignalperioder per motorvarv

Vid P8-01 = 1 dverensstdmmer de simulerade givarimpulserna per varv exakt med
givarsystemet (xxOH = 128 Imp; xx1H = 1024 Imp). Fér mer information, se avsnittet
"Instéllning av varvtalsreglering”" (— sid 39).

Exempel pa en sadan lageskoppling av master/slave:

Nar P8-01 &r instélld pa "1" och P8-02 pa "256" upprattas en 1:1-lageskoppling av
master/slave med ledningsdragningen mellan masterns simuleringsutgang och slavens
impulsingang. Mastermotorn maste vara utrustad med en xKOH-pulsgivare. Slave-
motorn kan ha en godtycklig pulsgivare.

7.12.2 P8-02 pulser per varv for ingangen puls/riktning A/B-fas
Instaliningsomrade: 4, 8 — 32768, 65536
P8-02 bestammer tolkningen av flankerna per motorvarv pa LTX-modulens ingang X14.
Nar ingang A/B-fas P1-17=8 evalueras alla positiva och negativa flanker pa insignalen:

R A A
. B

Nar ingang puls/riktning P1-17=7 evalueras alla positiva flanker pa insignalen:

[
L

5603586827

A

Puls

Riktning ﬁ ’7

5603588747

De inkommande pulserna har en direkt paverkan pa lagesregleringen. Se avsnittet
"Installning av lagesreglering" (— sid 40).

Exempel P8-02 = 256: Med denna installning kraver ett motorvarv 256 flanker.
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RVA[ |72 Parametrar
Z LTX-funktionsparametersats (niva 3)

Beskrivning av instéliningsvarden for parametern P8-02 for maximal 1agesupplésning
och darav resulterande maximala uppnabara varvtal.

P8-02" Max. infrekvens X14 P1-17=8 P1-17=7
(grénssnitt for stegmotorer) A, /A, B, /B max. varvtal Puls/riktning
i kHz i 1/min Max. varvtal

i 1/min

65536 25 44 22

32768 25 90 45

16384 25 182 91

8192 25 366 183

4096 25 732 366

2048 25 1464 732

1024 25 2929 1464

512 19.2 45002 22509

256 9.6 45002 22509

128 4.8 45002 2250%)

1) Instéliningsvardena for parametern P8-02 = 64, 32, 16, 8, 4 &r endast mdjliga om infrekvensen minskas
och parametern P8-09 andras/minskas.

2) Max. uppnabart varvtal ar begransat till 4500 1/min.
3) Vid varvtal > 2250 1/min kan slapfel intraffa.

OBS: Felinstallningar i parametern P8-02 och fér héga infrekvenser pa X14 kan leda till
slapfel.

7.12.3 P8-03/ P8-04 utlosningstroskel for slapfel
Instaliningsomrade: 0, 1,2 — 65535, 65536 P8-03 Low Word
Installningsomrade: 0, 1, 2 — 65535, 65536 P8-04 High Word

P8-03 / P8-04 innehaller utlésningstroskeln for slapfel. Slapfelet berdknas direkt fore
lagesregulatorn. Stall in P8-03 och P8-04 pa "0" for att avaktivera slapfel.

For mer information, se avsnittet "Installning av 1agesreglering" (— sid 40).
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LTX-funktionsparametersats (niva 3) |3

7.12.4 P8-05 referenskorning
Instéllningsomrade: 0, 1,2-6, 7

Syftet med referenskdrningen ar att referensera/matcha drivenheten och dess lages-
data med den drivna utrustningen. Vid en referenskdrning bestdms drivenhetens fak-
tiska nollpunkt. Detta varde anvands sedan for att definiera korstrackorna som behdvs
for positionering.

P8-05 innehaller referenskorningslaget och den installda referenspositionen.

P8-05 referenskorning

Ingen referenskorning; endast med frigiven drivenhet

Nollimpuls med negativ korriktning

Nollimpuls med positiv korriktning

Referensnockens sida i negativ korriktning

Referensnockens sida i positiv korriktning

Ingen referenskorning; endast utan frigiven drivenhet

Fast anslag; positiv korriktning

N o g~ WIN| =~ O

Fast anslag; negativ korriktning

Det gar att flytta maskinens nollpunkt med referensoffset P8-11 / P8-12. Offset baseras
da pa referenspunkten som faststalldes vid referenskdérningen.

Om drivenheten kommer nar en maskinvaruandlagesgivare under referenskérningen
och referenspunkten annu inte har hittats vander drivenheten och fortsatter referenskor-
ningen i motsatt riktning. Pa Hiperface®'abso|utgivare ar statusen "referenskord” alltid
installd och andras endast vid referenskérning. Om referenskoérningen avbryts kvarstar
status "ej referenskord".

Om referenskdrningen avbryts stannar drivenheten med stopprampen som ar installd i
parametern P1-04.

Vid beslutet om referenskérning ska ske relativt referensnockar eller nollimpuls ska fol-
jande punkter observeras:

» Nollimpulsen forskjuts vid ett motorbyte.

» Referensnockarna kan forlora sin noggrannhet pa grund av aldring, slitage eller
omkopplingshysteres.
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LTX-funktionsparametersats (niva 3)

Symbolférklaring till bilderna med olika referenskérningstyper

@
@ [2]
[\ Bl
A @
|:| [51

[11 Referenspunkt

[2] Maskinens nollpunkt

[3] Referensnock

[4] Maskinvaruandlagesgivare
[5] Fastanslag

Ingen referenskérning; endast med frigiven drivenhet

56

3621831691

[1] Stillastaende
[2] P8-11/ P8-12 referensoffset

Referenspositionen ar aktuell position. Denna referenskoérningstyp lampar sig fér abso-
lutgivare och for drivenheter som maste referenskoéras stillastdende. Exempelvis kan
positionen for en axel sattas till "noll" nar drivenheten befinner sig vid maskinens noll-
punkt. Axeln kan kéras manuellt till referenspositionen.
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LTX-funktionsparametersats (niva 3) |3

Nollimpuls med
negativ kérriktning

3621822091

[1] P2-06 frikdrningshastighet
[2] P8-11/ P8-12 referensoffset

Referenspositionen ar den forsta nollpulsen i moturs riktning (negativ) fran referenskor-
ningens startposition. Referensnock behdvs inte. Endast P2-06 frikdrningshastighet
anvands vid referenskoérning.

Nollimpuls med positiv kérriktning

Referensnockens
sida i negativ
kérriktning

"Nollimpuls med positiv korriktning" forhaller sig omvant till "Nollimpuls med negativ kor-
riktning". Se "Nollimpuls med negativ korriktning" (— sid 57).

)

3621825931

[11 P2-05 sdkhastighet

[2] P2-06 frikdrningshastighet

[3] P8-11/ P8-12 referensoffset

Referenspositionen ar referensnockens negativa sida.

Stall in P1-15 eller P1-17 pa ingangsfunktionen "Referensnock”. Mer information finns i
féljande kapitel:

» P1-15 funktionsval for digitala ingangar, LTX-specifika parametrar (— sid 47)

* P1-17 Smart Servo-drift (— sid 50)

Referenskdrningen inleds med sdkhastighet i negativ rotationsriktning tills den forsta
positiva flanken pa referensnocken nas. Nar referensnocken har detekterats aktiveras
frikdrningshastighet med stoppramp P1-04.
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Z LTX-funktionsparametersats (niva 3)

Referensnockens
sida i positiv
kérriktning

Ingen referens-
kérning; endast
utan frigiven
drivenhet

Fast anslag; positiv
kérriktning

Referenspunkten blir da referensnockens fallande flank (negativa sida). Nar den fal-
lande flanken har detekterats avaktiveras pulsbreddsmoduleringen och drivenheten
retarderar till 0 1/min utan definierad ramp. Drivenhetens broms aktiveras (i férekom-
mande fall).

Referenspositionen mellan referenspunkten och drivenhetens stopposition anges i
parametern P0-27.

"Referensnockens sida i positiv korriktning" forhaller sig omvant till "Referensnockens sida
i negativ korriktning". Se kapitel "Referensnockens sida i negativ korriktning" (— sid 57).

3621824011

[1] Stillastaende
[2] P8-11/ P8-12 referensoffset

Referenspositionen ar aktuell position. Denna referenskérningstyp lampar sig for abso-
lutgivare och for drivenheter som maste referenskoéras stillastaende. Exempelvis kan
positionen for en axel sattas till "noll" nar drivenheten befinner sig vid maskinens noll-
punkt. Axeln kan kéras manuellt till referenspositionen.

3621827851

[11 P2-06 frikdrningshastighet
[2] P8-11/ P8-12 referensoffset

Referenspositionen ar ett positivt fast anslag. Maskinen maste vara sa konstruerad att
det fasta anslaget tadl sammanstétning vid de olika hastigheterna utan att skadas.

Referenskdrningen startar i positiv riktning. Referenskdrningen startar med frikérnings-
hastighet.
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LTX-funktionsparametersats (niva 3)

Vridmomentet (parameter P8-14 vridmoment f6r fast anslag) kvarstar vid det fasta
anslaget.

Fast anslag; "Fast anslag; negativ korriktning" forhaller sig omvant till "Fast anslag; positiv korrikt-
negativ kérriktning  ning". Se "Fast anslag; positiv kdrriktning" (— sid 58).
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7 Parametrar
Z LTX-funktionsparametersats (niva 3)

7.12.5 P8-06 proportionell forstarkning av lagesregulator
Instéllningsomrade: 0.1 — 1 — 400 %

Installning av lagesregulatorns proportionella forstarkning. Hogre varden ger hogre
positioneringsnoggrannhet. Fér héga varden kan orsaka instabilitet eller till och med
Overstromsfel. For tillampningar som kraver basta méjliga reglering kan man anpassa
vardet till den anslutna lasten genom att hoja det gradvis och samtidigt iaktta lastens fak-
tiska hastighet. Fortsatt sa lange som den dnskade dynamiken har uppnatts med eller
utan ett visst dverskridande av regleromradet (d.v.s. borvardet for uthastigheten).

For mer information, se avsnittet "Installning av lagesreglering” (— sid 40).

7.12.6 P8-07 matspetsflank

P8-07 | Matspets 1 Matspets 2
0 Positiv flank Positiv flank
1 Negativ flank Positiv flank
2 Negativ flank Negativ flank
3 Positiv flank Negativ flank

P8-07 definierar utldsningen for bada matspetsarna pa anslutning X14.
Filter for kontaktstudsning:

Egentlig utlésare Fel utiésare

Fel utlésare Egentlig utlésare
3621829771

Nar en matspets har paverkats av en positiv flank spérras ingangen under 3 ms. Det
finns inget filter for att paverka en matspets med en negativ flank. Studsande méatspetsar
ska arbeta i positiv riktning.

Med snabba initiatorer gar det att uppna en noggrannhet pa 1 ms fér matspetsens position.

Till exempel: Vid en processhastighet pa 1 m/s gar det att uppna en noggrannhet pa 1
mm fér matspetsens position.

Matspetsfunktionen kan endast utnyttjas av SEW-styrsystem.
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LTX-funktionsparametersats (niva 3) |3

7.12.7 P8-09 styrvarde for hastighetsforstarkning
Installningsomrade: 0.0 — 100 — 400 %

Den har parametern forstarker deriveringen av positionsborvardet. Standardinstall-
ningen ska inte andras. Parametern ska endast minskas om de avledda positionsbor-
vardena inte ger upphov till en stabil signal. Pa sa satt kan motorbrum reduceras.

For mer information, se kapitlet "Installning av regleregenskaper med Drive startup”
(— sid 42).

7.12.8 P8-10 styrvarde for accelerationsforstarkning
Installningsomrade: 0.0 — 100 — 400 %
Standardinstallningen ska inte andras.

7.12.9 P8-11, P8-12 referensoffsetposition
Installningsomrade: 0, 1, 2 — 65535, 65536 [inkrement] P8-11 Low Word, 216 =1 varv
Installningsomrade: 0, 1, 2 — 65535, 65536 [varv] P8-12 High Word

Parametrarna P8-11 och P8-12tillhandahaller den referensoffset som den faktiska posi-
tionen stalls in med i slutet av referenskérningen. Fér mer information, se kapitlet "P8-05
referenskdrning".

7.12.10 P8-14 vridmoment for fast anslag
Installningsomrade: 0.1 — 100 — 400 % [P1-08]

Vridmomentstrémmen for referenskérning mot ett fast anslag ar P8-14 x P1-08. F6r mer
information, se kapitlet "P8-05 referenskérning" (— sid 55).

7.12.11 P8-15 varvtals- och lagesregulator, auto-tune
Under framtagning.
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VA 12 Tekniska data och mattblad
7 Driftsmiljo

P| Hz

8 Tekniska data och mattblad
8.1 Driftsmiljo

Omgivningstemperatur

-10till 50 °C

Standardkapslingens kapslingsklass

IP20

8.2 Tekniska data X14 tillampningsanslutning

Digital ingang 11 — digital ingang 14
(DI11, DI12, DI13, DI14)

24V DC nominellt varde
11 - 30 V DC for Logik 1
30 V DC max. ingang

Analog ingang 11

(AI11)

Pulsingang 1 — pulsingang 2
(P11, /PI1, PI2, /PI2)

—10 till 10 V DC, max. ingang 30 V DC, 12 bit med tecken,
reaktionstid <2 ms

Maxfrekvens 25 kHz

Ingangen ar RS422-konform men saknar HTL-funktion
(24 V-signaler kan ej anslutas).

Maximal spanning fran —10 till 15 V mellan PI1, /PI1, P12,
/P12 och 0V

Nominell driftniva: + 6 V DC differentiellt; lagst + 2 V DC
differentiellt

Pulsgivarsimulering, utgangar
(A, /A, B, /B, Z,12)

Utgang max. 5V
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Troghetsmoment for CMP-motorer i Smart Servo Package [

8.3 Tréoghetsmoment féor CMP-motorer i Smart Servo Package

For korrekt installning av parametern P1-22 motorlasttréghet maste troghetsmomenten
for respektive motor vara kand. | féljande tva tabeller visas troghetsmomenten fér moto-
rerna CMP40, 50, 63 och 71, med och utan broms.

8.3.1 CMP-servomotorer, varvtalsklass 4500 1/min

Typ Jmot
x 10~* kgm?
CMP40M / KY / AKOH / SM1 0.15
CMP50S / KY / AKOH / SM1 0.42
CMP50M / KY / AKOH / SM1 0.67
CMP50L / KY / AKOH / SM1 0.92
CMP63S / KY / AKOH / SM1 1.15
CMP63M / KY / AKOH / SM1 1.92
CMP63L / KY / AKOH / SM1 2.69
CMP71S / KY / AKOH / SM1 3.04
CMP71M / KY / AKOH / SM1 4.08
CMP71L / KY / AKOH / SM1 6.18

8.3.2 CMP-servomotorer med broms, varvtalsklass 4500 1/min

e X 161_'3{"'2;"12
CMP40M / KY / AKOH / SB1 0.18
CMP50S / KY / AKOH / SB1 0.48
CMP50M / KY / AKOH / SB1 0.73
CMP50L / KY / AKOH / SB1 0.98
CMP63S / KY / AKOH / SB1 1.49
CMP63M / KY / AKOH / SB1 2.26
CMP63L / KY / AKOH / SB1 3.03
CMP71S/KY / AKOH / SB1 3.44
CMP71M / KY / AKOH / SB1 4.50
CMP71L / KY / AKOH / SB1 6.60
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/ MOVITRAC® LTX, mattritning

8.4

64

MOVITRAC® LTX, mattritning
Foljande mattritning visar MOVITRAC® LTX. Alla matt anges i mm (tum).
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