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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

11 Gebrauch der Dokumentation

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

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

1.2 Aufbau der Warnhinweise

1.21 Bedeutung der Signalworte

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

Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung

A GEFAHR Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Verletzungen

A WARNUNG Mégliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen

A VORSICHT Méogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen

ACHTUNG Mégliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems
oder seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung des An-
triebssystems.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

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

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines abschnittsbezogenen Warnhinweises:
SIGNALWORT!

Art der Gefahr und ihre Quelle.

Mégliche Folge(n) der Missachtung.

* MaBnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Allgemeine Hinweise
Aufbau der Warnhinweise

Bedeutung der Gefahrensymbole

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Warnung vor heif3en Oberflachen

Warnung vor Quetschgefahr

Warnung vor schwebender Last

>PE>E

Warnung vor automatischem Anlauf

1.2.3 Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

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

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

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

1.3 Mangelhaftungsanspriiche

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

1.4 Haftungsausschluss

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

1.5 Mitgeltende Unterlagen

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

Weiterfuhrende Informationen finden Sie in folgenden Druckschriften:

Betriebsanleitung "MOVIFIT®-MC"

Betriebsanleitung "MOVIFIT®-SC"

Betriebsanleitung "MOVIFIT®-FC"

Betriebsanleitung "MOVIMOT® MM..D"

Handblicher "MOVIFIT® Funktionale Sicherheit"
Handbuch/Online-Hilfe "MOVITOOLS® MotionStudio"
Handblcher fir Applikationsmodule

1.6 Produktnamen und Marken

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

1.7 Urheberrechtsvermerk

© 2015 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten.

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

Vorbemerkungen
2 Sicherheitshinweise
21 Vorbemerkungen

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und
Sachschaden zu vermeiden. Der Betreiber muss sicherstellen, dass die grundsatzli-
chen Sicherheitshinweise beachtet und eingehalten werden. Vergewissern Sie sich,
dass Anlagen- und Betriebsverantwortliche sowie Personen, die unter eigener Verant-
wortung am Gerét arbeiten, die Dokumentation vollstdndig gelesen und verstanden
haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden Sie sich bitte an
SEW-EURODRIVE.

Die folgenden Sicherheitshinweise beziehen sich vorrangig auf den Einsatz folgender
Gerate: MOVIFIT®-FC, -SC, -MC

Bei der Verwendung von weiteren Komponenten von SEW-EURODRIVE beachten
Sie zusatzlich die Sicherheitshinweise flir die jeweiligen Komponenten in den dazuge-
hoérigen Dokumentationen.

Berucksichtigen Sie auch die erganzenden Sicherheitshinweise in den einzelnen Kapi-
teln dieser Dokumentation.

2.2 Allgemein

A WARNUNG

Wahrend des Betriebs kann das Gerat seiner Schutzart entsprechend spannungs-
fuhrende, blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile sowie hei-
3e Oberflachen besitzen.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Alle Arbeiten zu Transport, Einlagerung, Aufstellung / Montage, Anschluss, Inbe-
triebnahme, Wartung und Instandhaltung durfen nur von qualifiziertem Fachper-
sonal ausgefuhrt werden unter unbedingter Beachtung

— der zugehdrigen ausfiihrlichen Dokumentation(en),
— der Warn- und Sicherheitsschilder am Gerét,

— aller anderen zugehoérenden Projektierungsunterlagen, Inbetriebnahmeanlei-
tungen und Schaltbilder,

— der anlagenspezifischen Bestimmungen und Erfordernisse und
— der nationalen und regionalen Vorschriften firr Sicherheit und Unfallverhiitung.

» Installieren Sie niemals beschadigte Produkte.
» Reklamieren Sie Beschadigungen bitte umgehend beim Transportunternehmen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, unsachgemaRem Einsatz,
bei falscher Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren Personen-
oder Sachschaden.

Weitere Informationen entnehmen Sie den folgenden Kapiteln.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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23
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2.5

Sicherheitshinweise
Zielgruppe

Zielgruppe

Alle mechanischen Arbeiten dirfen ausschlieBlich von einer ausgebildeten Fachkraft
ausgefihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentation sind Personen, die mit
Aufbau, mechanischer Installation, Stérungsbehebung und Instandhaltung des Pro-
dukts vertraut sind und uber folgende Qualifikationen verflgen:

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

* Kenntnis dieser Dokumentation.

Alle elektrotechnischen Arbeiten dirfen ausschlieBlich von einer ausgebildeten
Elektrofachkraft ausgefuhrt werden. Elektrofachkraft im Sinne dieser Dokumentation
sind Personen, die mit elektrischer Installation, Inbetriebnahme, Stérungsbehebung
und Instandhaltung des Produkts vertraut sind und Uber folgende Qualifikationen ver-
fugen:

+ Ausbildung im Bereich Elektrotechnik (beispielsweise Elektroniker oder Mechatro-
niker) mit bestandener Abschlussprifung.

* Kenntnis dieser Dokumentation.

Die Personen missen dartiber hinaus mit den jeweils gliltigen Sicherheitsvorschriften
und Gesetzen vertraut sein, insbesondere auch mit den Anforderungen der Perfor-
mance Level gemafll DIN EN ISO 13849-1 und den anderen in dieser Dokumentation
genannten Normen, Richtlinien und Gesetzen. Die genannten Personen mussen die
betrieblich ausdrticklich erteilte Berechtigung haben, Gerate, Systeme und Stromkrei-
se gemal den Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu program-
mieren, zu parametrieren, zu kennzeichnen und zu erden.

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

Feldbussysteme

Mit einem Feldbussystem ist es mdglich, elektronische Antriebskomponenten in wei-
ten Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr,
dass die von aufen nicht sichtbare Anderung der Parameter zu einem unerwarteten,
aber nicht unkontrollierten Systemverhalten fiihren kann.

Funktionale Sicherheit

Das Gerat darf keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen, es sei denn, diese sind be-
schrieben und ausdriicklich zugelassen.

Stellen Sie sicher, dass fur Sicherheitsanwendungen die Angaben der folgenden
Druckschriften beachtet werden:

+  MOVIFIT® — Funktionale Sicherheit

Es dirfen nur Komponenten in Sicherheitsanwendungen eingesetzt werden, die von
SEW-EURODRIVE ausdricklich in dieser Ausfiihrung geliefert wurden.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Sicherheitshinweise
Hubwerksanwendungen

2.6

Hubwerksanwendungen
Der Frequenzumrichter MOVIFIT®-FC Funktionslevel "Technology" darf nicht im Sinne
einer Sicherheitsvorrichtung fir Hubwerksanwendungen verwendet werden.

Um mogliche Sach- oder Personenschaden zu vermeiden, verwenden Sie als Sicher-
heitsvorrichtung Uberwachungssysteme oder mechanische Schutzvorrichtungen.

Hubwerksanwendungen sind nur unter folgenden Voraussetzungen maglich:
+ Eine Hubwerksinbetriebnahme ist durchgefihrt.
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Einleitung
Inhalt dieser Dokumentation

Einleitung

Inhalt dieser Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt den Betrieb folgender Gerdte am Feldbussystem
EtherNet/IP™ oder Modbus/TCP: MOVIFIT®-FC, -SC, -MC

Kurzbezeichnung in der Dokumentation

In dieser Dokumentation wird folgende Kurzbezeichnung verwendet.

Typenbezeichnung
MOVIFIT®-FC, -SC, -MC

Kurzbezeichnung
MOVIFIT®

MOVIFIT®-Funktionslevel

Der Funktionslevel bezeichnet den funktionellen Umfang der MOVIFIT®-Gerat zuge-
ordneten Software hinsichtlich Bedienung, Anlagensteuerung und Diagnose.

Die folgende Abbildung zeigt die MOVIFIT®-Funktionslevel in der Ubersicht:

21361789/DE — 12/2015
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MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" kann als Steuerung eines Maschinenmoduls

oder als Stand-Alone-Gerat verwendet werden.

In beiden Betriebsarten kann

MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" anspruchsvolle Antriebsaufgaben einfach um-

setzen.
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Einleitung
Applikationsmodule in MOVITOOLS® MotionStudio

34 Applikationsmodule in MOVITOOLS® MotionStudio

3.41 Engineering liber MOVITOOLS® MotionStudio

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

MOVITOOLS®
MotionStudio

Projelt  Ansicht  Modus  PLore  Einstelingen

W B o

Plug-in

Daten-Management
E
Geratebaum 91 o

Scan Skip Chanel

= L Network
=1 COM

B 1 MOVIFLD
SBUS
B 0 MXA-804-004-503-00
= flls PB-DPY1
= 5 MOP2xD
& 1 MMCOD03543
& MDSE0A0015-543
= # 125 UFPT1A
& 3 MC 074005281
= 73 ETHERNET

Plug-in
Application Builder

IEC-Editor
(CoDeSys-kompatibel)
9007200047617803
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Einleitung
Applikationsmodule in MOVITOOLS® MotionStudio

3.4.2 Applikationsmodule fiir ein parametrierbares Gerat

Beschreibung

Ein Frequenzumrichter muss in der Industrie auf3er der Drehzahlregelung eines Mo-
tors haufig auch komplexe Bewegungsablaufe steuern und typische Aufgaben der
speicherprogrammierbaren Steuerung (SPS) ibernehmen.

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

Das Applikationsmodul fiihrt mit einer anwenderfreundlichen Bedienoberflache durch
die Parametrierung. Der Anwender muss nur noch diejenigen Parameter eingegeben,
die fir die Anwendung erforderlich sind. Das Applikationsmodul erstellt daraus das
Steuerungsprogramm und ladt es in den Frequenzumrichter.

MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" tbernimmt die komplette Bewegungssteue-
rung. Somit entlastet das Applikationsmodul die Ubergeordnete Steuerung.

Vorteile von Applikationsmodulen

Die Applikationsmodule bieten Ihnen die folgenden Vorteile:

* Hohe Funktionalitat

» Anwenderfreundliche Bedienoberflache

» Eingabe nur derjenigen Parameter, die fiir die Anwendung erforderlich sind
» Geflihrte Parametrierung statt aufwandiger Programmierung

» Keine Programmiererfahrung erforderlich

» Rasche Einarbeitung, dadurch schnelle Projektierung und Inbetriebnahme
+ Komplette Bewegungssteuerung direkt im Gerat

Lieferumfang und Dokumentation

jde

Die Applikationsmodule sind Bestandteile des Software-Pakets MOVITOOLS®
MotionStudio. Sie konnen mit folgenden Geraten verwendet werden: MOVIFIT® Funk-
tionslevel "Technology"

HINWEIS

Informationen zur Bedienung der Applikationsmodule finden Sie in separaten Hand-
blichern. Diese stehen als PDF-Datei auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
—www.sew-eurodrive.com zum Download bereit.
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Einleitung

Applikationsmodule in MOVITOOLS® MotionStudio

3.43 Verfiigbare Applikationsmodule

Transparent-Mode

Fir MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" stehen folgende Applikationsmodule zur
Verfugung.

+ Transparent-Mode: StandardmaRig bei der Auslieferung implementiert.
»  Nockenpositionierung: Nur fir MOVIFIT®-FC/-MC.
» Buspositionierung: Nur fir MOVIFIT®-FC.

Das Typenschild der EBOX zeigt das Applikationsmodul, das werkseitig eingestellt
wurde. Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel:

Type:  MTM11A000-E31A-00 B
SO#:  01.1268153701.0001 . 08 .
[1] ——— SW-Mod : MSA1001A &
Status: 10 10 —— —— —— 10 11 10 ——
9007200932270091

Die folgende Tabelle zeigt die Kennzeichnungen der Applikationsmodule [1] auf dem
Typenschild der EBOX:

SW-Mod Werkseitig installiertes Applikationsmodul
leer Transparent-Mode

MSA1001A Nockenpositionierung

MSA1003A Buspositionierung

Das Applikationsmodul Transparent-Mode wird verwendet, wenn die Prozessaus-
gangsdaten von der Ubergeordneten Steuerung (Master) Uber den Controller
(MOVIFIT® Funktionslevel "Technology") unverandert an unterlagerte Gerate (inte-
griertes Leistungsteil, externe Hilfsachsen usw.) weitergeleitet werden sollen. Das
Gleiche gilt fur die Prozessdatenkommunikation in die umgekehrte Richtung.

Das Applikationsmodul Transparent-Mode bietet folgenden Leistungsumfang:

+ Ubertragung der Uber Feldbus empfangenen Prozessdaten

von und zu den bindren Ein-/Ausgangen
— von und zu dem integrierten Leistungsteil (nur bei MOVIFIT®-FC/-SC)

— von und zu dem angeschlossenen MOVIMOT®-Umrichter (nur bei
MOVIFIT®-MC)

— von und zu den angeschlossenen MOVIFIT®-Slaves
+ Datensicherung zur Vorbereitung eines spateren Geratetauschs

* Prozessdaten-Monitor als Diagnose- und Inbetriebnahmehilfe fir die Kommunikati-
on zur Ubergeordneten Steuerung

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Nockenpositionierung

Buspositionierung

Einleitung
Applikationsmodule in MOVITOOLS® MotionStudio

Das Applikationsmodul Nockenpositionierung wird fir Nocken- und Positionieranwen-
dungen verwendet.

Typische Anwendungsfalle des Applikationsmoduls Nockenpositionierung sind:

Rollen- und Kettenforderer
Hubtische
Drehtische

Das Applikationsmodul Nockenpositionierung bietet folgenden Leistungsumfang:

Eil-/Schleichgangpositionierung in 2 Richtungen mit jeweils einem Endschalter
Laufzeitiberwachung beim Positionieren

Uberwachung der Schleichdrehzahl bei Erreichen des Stopp-Endschalters
Benutzergefluhrte Inbetriebnahme und Diagnose

Zur Steuerung stehen folgende Betriebsarten zur Verfliigung:

Tippbetrieb: Der Antrieb wird manuell gesteuert.
Steuerung Uber Feldbus oder mithilfe von Binareingangen

Das Applikationsmodul Buspositionierung eignet sich fir Anwendungen, bei denen
viele Zielpositionen angefahren werden. Bei diesem Applikationsmodul werden die
Fahrsatze in der Zentralsteuerung verwaltet. Die Zielposition und die Verfahrge-
schwindigkeit werden Uber den Feldbus vorgegeben.

Das Applikationsmodul Buspositionierung bietet folgenden Leistungsumfang:

Definition beliebig vieler Zielpositionen und ihre Auswahl iber Feldbus
Freie Wahl der Verfahrgeschwindigkeit jeder Positionierungsfahrt
Definition und Auswertung von Software-Endschalter

Auswertung aller HTL-Einbaugeber und -Anbaugeber mit niedriger Auflésung
(max. 96 Inkremente/Umdrehung)

Zur Steuerung stehen folgende Betriebsarten zur Verfliigung:

Tippbetrieb: Der Antrieb wird manuell gesteuert.

Referenzfahrt: Der Antrieb wird auf einen Referenzschalter oder ohne Freigabe re-
ferenziert.

Automatikbetrieb: Die Ubergeordnete SPS steuert den Antrieb.
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Einleitung
Freie Programmierung iber MOVI-PLC®

3.5

3.51

Freie Programmierung iiber MOVI-PLC®

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

MOVI-PLC® erméglicht, durch direkte Programmierung anlagenspezifische Anforde-
rungen in Antriebsapplikationen umzusetzen. Die gewlinschten Aufgaben lassen sich
Uber die IEC 61131-genormten Sprachen (KOP, FUP, AWL, ST, AS) frei programmie-
ren. Zusatzlich stehen Funktionsblocke in Bibliotheken zur Verfliigung, die sich belie-
big zu einem Programm kombinieren lassen und somit eine schnelle Inbetriebnahme
und die Realisierung komplexer Bewegungsablaufe ermdglichen.

Vorteile von MOVI-PLC®
MOVI-PLC® bietet Ihnen die folgenden Vorteile:

Einfache Handhabung

Flexible Programmierung der Anwendung

Standardisierte Programmiersprachen gemaf IEC 61131-3
PLCopen-Bibliotheken zur komfortablen Automatisierung

Auf Wunsch: mafigeschneiderte, applikationsspezifische Programme

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

Koordination mehrerer Achsen

Anbindung Uber einen schnellen synchronen Systembus
Konzentration aller Aufgaben der Motion Control in einer MOVI-PLC®
Entlastung der zentralen SPS

Verklrzung der Reaktionszeiten

Steigerung der Performance
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Einleitung
Freie Programmierung iber MOVI-PLC®

3.5.2 Motion-Bibliotheken fiir MOVIFIT® Funktionslevel "Technology"

Beschreibung

Funktionen

MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" verfiigt Giber eine MOVI-PLC®-Steuerung.

Die Programmier-Software PLC-Editor ist Bestandteil des Software-Pakets
MOVITOOLS® MotionStudio.

Die Bibliotheken MPLCMotion MTF und MPLCMotion MM bieten fir den jeweils an-
geschlossenen Antrieb folgende Funktionen:

* Verwaltungsfunktionen

» Umrichterbetrieb (Drehzahlvorgabe)
* Referenzfahrt

» Positionierbetrieb

Positionieranwendungen

Fir Positionieranwendungen sind Geber mit geeigneten Gebersignalen erforderlich.
Der Geber wird direkt an die integrierte MOVI-PLC®-Steuerung angeschlossen. Infor-
mationen zum Geberanschluss finden Sie in den Betriebsanleitungen "MOVIFIT®-FC"
und "MOVIFIT®-MC".

Bei der Auswahl des Gebers beachten Sie folgende Hinweise:

» Zulassige Geber: Inkrementalgeber EI7.

» Geberauflésung: max. 96 Inkremente/Umdrehung

* Anzahl der Geber: max. 3

» Die Geberauswertung muss fiir jeden Geber aktiviert werden.

Die Programmbausteine, die fiir die Positionierung erforderlich sind, finden Sie in der
Bibliothek MPLCMotion MTF. Die Bibliothek ist Bestandteil des Software-Pakets
MOVITOOLS® MotionStudio.
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4 Inbetriebnahme
Inbetriebnahmeablauf MOVIFIT®-FC und -SC

4 Inbetriebnahme

A WARNUNG

Gefahr durch fehlerhafte Sicherheitsabschaltung bei Anwendungen mit sicherer Ab-
schaltung.

Tod oder schwerste Verletzungen.

« Bei MOVIFIT®-Gerat mit Safety-Option S12 beachten Sie die zuldssigen An-
schlussbilder und die Sicherheitsauflagen des Handbuchs "MOVIFIT®-MC/-FC —
Funktionale Sicherheit mit Safety-Option S12".

4.1 Inbetriebnahmeablauf MOVIFIT®-FC und -SC

Folgender Ablauf gibt einen Uberblick tber die Inbetriebnahme des MOVIFIT®-FC und
-SC und verweist auf mitgeltende Dokumentationen:

— Informationen finden Sie:
* in der Betriebsanleitung "Drehstrommotoren DR..71 — 315,

Inbetriebnahme M
[1] Motor DRNB80 - 315
— Informationen finden Sie:
 in der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-FC"
Inbetriebnahme |, ; : " ®_aEn
[2] MOVIFIT®-Gerat in der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-SC
— Informationen finden Sie:
Parametrierung” * im Kapitel "Parametrierung des Leistungsteils” (siehe
Programmierung (— B158))
[3] mit ., ° imSystemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im
MOVITOOLS PLC-Editor"
MotionStudio . . .
* im Handbuch "Bibliotheken MPLCMotion_MCO07 und
MPLC-Motion_MM fir MOVI-PLC®"
— Informationen finden Sie:
« im Kapitel "Projektierung und Inbetriebnahme" (siehe
. (— B45)und (— B92))
Feldbuskonfigu- ) i ) .
[4] ration * im Kapitel "Prozessdatenbeschreibung im Transparent-
Mode" (siehe (— B 120))

» im Kapitel "Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™
und Modbus/TCP" (siehe (— B 118))

1) Die Parametrierung ist nur im Expert-Modus erforderlich.

2 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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4.2

[3]

[4]

Inbetriebnahme
Inbetriebnahmeablauf MOVIFIT®-MC

Inbetriebnahmeablauf MOVIFIT®-MC

Inbetriebnahme
MOVIMOT®-
Umrichter

Inbetriebnahme
MOVIFIT®-Gerat

Parametrierung”
Programmierung
mit

Folgender Ablauf gibt einen Uberblick tber die Inbetriebnahme des MOVIFIT®-MC
und verweist auf mitgeltende Dokumentationen:

— Informationen finden Sie:

in der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-MC"
in der Betriebsanleitung "MOVIMOT® MM..D"

— Informationen finden Sie:

in der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-MC"

— Informationen finden Sie:

im Kapitel "Applikationsmodule in MOVITOOLS®
MotionStudio”

im Kapitel "Konfiguration im Transparent-Mode" (siehe
(— B208))

4

®
Mc?t}gerS(?tSdLii « im Systemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im
PLC-Editor"
* im Handbuch "Bibliotheken MPLCMotion_MCO07 und
MPLC-Motion_MM fiir MOVI-PLC®"
— Informationen finden Sie:
» im Kapitel "Projektierung und Inbetriebnahme" (siehe
, (— B 45)und (— B92))
Feldbuskonfigu- ) ) ) )
ration + im Kapitel "Prozessdatenbeschreibung im Transparent-
Mode" (siehe (— B 120))

« im Kapitel "Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™
und Modbus/TCP" (siehe (— B 118))

1) Die Parametrierung ist nur im Expert-Modus erforderlich.

4.3

Inbetriebnahme mit Geber

MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" unterstiitzt Positionieranwendungen mit dem
Inkrementalgeber EI7.

HINWEIS

Weitere Informationen zur Programmierung von Positionieranwendungen finden Sie

jde

im Handbuch "Bibliotheken MPLCMotion MC07 und MPLCMotion_ MM fir
MOVI-PLC®".
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5 Installationshinweise
HINWEIS
i Die Beschreibung der Montage und Installation von MOVIFIT®-Geréten finden Sie in

den Betriebsanleitungen "MOVIFIT®-FC", "MOVIFIT®-SC" oder "MOVIFIT®-MC".

Das Kapitel beinhaltet nur die Informationen zur Installation von Ethernet.

5.1 Industrial-Ethernet-Netzwerke

511 TCP/IP-Adressierung und Subnetze

Beschreibung

MAC-Adresse

IP-Adresse

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

*+  MAC-Adresse

+ |P-Adresse

* Subnetzmaske

+ Standard-Gateway

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

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

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

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

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

Beispiel IP-Adresse: 192.168.10.4

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

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

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

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

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

10 = Netzwerkadresse

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

4 = Teilnehmeradresse

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

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

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

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

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

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

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

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

Netzwerkadresse Teilnehmeradressen
192.168.10.0 192.168.10.1 — 192.168.10.126
192.168.10.128 92.168.10.129 — 192.168.10.254

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

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

Beispiel Standard-Gateway: 192.168.10.1

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

DHCP (Dynamic Host Configuration Protocol)

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

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

51.2 Anschluss an das Ethernet-Netzwerk

Der integrierte Ethernet-Switch

jde

Auto-Crossing

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

+ Baumtopologie
» Sterntopologie
+ Linientopologie
* Ringtopologie

HINWEIS

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

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

— Das bedeutet, je mehr Gerate durchlaufen werden mussen, desto hoher ist die
Telegrammlaufzeit.

Die beiden nach auRRen gefuhrten Ports des Ethernet-Switches besitzen Auto-Cros-
sing-Funktionalitat. Sie kdnnen sowohl Patch- als auch Crossover-Kabel fur die Ver-
bindung zum né&chsten Ethernet-Teilnehmer verwenden.
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Beim Verbindungsaufbau zum néachsten Teilnehmer handeln beide Ethernet-Teilneh-
mer die Baudrate und den Duplex-Modus aus. Die beiden Ethernet-Ports der Ether-
Net/IP™-Anschaltung unterstitzen hierflir Auto-Negotiation-Funktionalitat und arbei-
ten wahlweise mit einer Baudrate von 100 MBit oder 10 MBit im Vollduplex- oder im
Halbduplex-Modus.

Hinweise zum Multicast-Handling

jde

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

+ IGMP-Snooping (wie in Managed Switches) wird nicht unterstutzt.

HINWEIS

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

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

» die Schutzmechanismen gegen zu hohe Multicast-Last integriert haben (z. B. Ge-
rate von SEW-EURODRIVE). Gerate ohne diese Funktion kénnen durch hohe
Netzlast fehlerhaft funktionieren.

Schirmen und Verlegen von Buskabeln

ACHTUNG

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

Mégliche Sachschaden.

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

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

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

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

* Verwenden Sie ausschlie8lich Stecker mit Metallgehduse oder metallisiertem Ge-
hause.

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

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

* Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen.
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» Fihren Sie Signalkabel und den zugehdrigen Potenzialausgleich in geringem Ab-
stand auf kiirzestem Weg zueinander.

* Vermeiden Sie die Verlangerung von Buskabeln tber Steckverbinder.
» Fihren Sie die Buskabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang.

5.2 Einstellen der IP-Adressparameter

5.21 Erstinbetriebnahme

i

Je nach Einstellung der DIP-Schalter S11 sind folgende IP-Adressparametereinstel-
lungen mdglich:

« Das MOVIFIT®-Gerat hat feste unveranderliche IP-Adressparameter (DEF-IP).

« Das MOVIFIT®-Gerat erwartet die Zuweisung der IP-Adressparameter von einem
DHCP-Server.

» Die parametrierten IP-Adressparameter sind guiltig.

HINWEIS

Die Firma Rockwell Automation stellt auf ihrer Homepage einen DHCP-Server mit
der Bezeichnung "BOOTP Utility" kostenlos zur Verfigung.

5.2.2 Anderung der IP-Adressparameter nach erfolgter Erstinbetriebnahme

jde

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

Sie kdnnen die IP-Adressparameter Uber die Ethernet-Schnittstelle folgendermafien
andern:

« mit der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio

+ mit dem TCP/IP-Interface-Objekt vom EtherNet/IP™ (siehe Kapitel "TCP/IP-Inter-
face-Objekt" (— B 86))

*+ mit dem Address Editor von SEW-EURODRIVE (siehe Kapitel "Address Edi-
tor" (— B 149))

+ andere Schnittstellen des MOVIFIT®-Gerats

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

HINWEIS

Fir alle Arten der IP-Adressparameteranderung gilt: Die Anderung wird erst dann
wirksam, wenn Sie die Versorgungsspannung (inklusive DC 24 V) aus- und wieder
einschalten.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

21361789/DE — 12/2015



21361789/DE — 12/2015

5.2.3

5.24
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Deaktivierung/Aktivierung von DHCP

Die Art der IP-Adresszuweisung stellen Sie mit dem DIP-Schalter S11/1 in der EBOX
ein.

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

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

Address Editor von SEW-EURODRIVE

Um auf die IP-Einstellungen der Feldbus-Schnittstelle des Gerats zuzugreifen, ohne
dass die Ethernet-Einstellungen von PC und Gerat zueinanderpassen missen, kon-
nen Sie den Address Editor von SEW-EURODRIVE verwenden.

Der Address Editor wird zusammen mit dem Software-Paket MOVITOOLS®
MotionStudio installiert, wird aber unabhangig davon genutzt.

Vorteile des Address Editor

Mit dem Address Editor werden die IP-Einstellungen aller Gerate von SEW-
EURODRIVE im lokalen Subnetz angezeigt und eingestellit.

Der Address Editor bietet Ihnen die folgenden Vorteile:

+ Damit die Diagnose- und Engineering-Software Uber Ethernet auf das Gerat zu-
greifen kann, werden die erforderlichen Einstellungen fir den PC an der Installati-
on im Betrieb ermittelt.

+ Bei einer Gerate-Inbetriebnahme werden die IP-Einstellungen der Feldbus-Schnitt-
stelle des Gerats zugewiesen, auch ohne dass die Netzwerkverbindungen oder
PC-Einstellungen geandert werden missen.

Weitere Informationen finden Sie bei der Beschreibung der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio (siehe Kapitel "Address Editor" (— B 149)).

Einstellen der IP-Adressparameter auf Standardwert

Mit dem DIP-Schalter "DEF IP" S11/2 kénnen Sie die IP-Adressparameter auf den
Standardwert setzen.

Die folgenden IP-Adressparameter werden eingestellt:
* |P-Adresse: 192.168.10.4

» Subnetzmaske: 255.255.255.0

+ Standard-Gateway: 1.0.0.0

Verhalten beim Geratetausch

Alle Einstellungen der IP-Adressparameter und die MAC-Adresse sind auch im Spei-
cher der ABOX abgelegt. Beim Tausch der EBOX bleiben daher diese Einstellungen
erhalten.

Die DIP-Schalter "DEF IP" und "DHCP" (S11) der neuen EBOX miissen Sie identisch
zur ausgetauschten EBOX einstellen.
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5.3

Anschluss MOVIFIT®-Gerat — Ethernet-Netzwerk

jde

jde

Das MOVIFIT®-Gerat kann ber folgende Ethernet-Schnittstellen in der ABOX an das
Ethernet-Netzwerk verbunden werden:

*  X30/X11 (RJ45-Stecker)
*  X31/X12 (RJ45-Stecker)
+  X11 (M12-Stecker)
+  X12 (M12-Stecker)

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

HINWEIS

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

HINWEIS

Um die Belastung der Endgerate durch unerwinschten Multicast-Datenverkehr in
Ethernet-Netzwerken zu minimieren, empfiehlt SEW-EURODRIVE, Endgerate von
Fremdherstellern nicht direkt an Gerate von SEW-EURODRIVE anzuschliel3en.

» SchlieRen Sie Endgerate von Fremdherstellern Gber eine Netzwerkkomponente
an (z. B. Managed Switch), die die IGMP-Snooping-Funktionalitat unterstitzt.

— Die Verwendung von Managed Switches mit IGMP-Snooping-Funktionalitat ist bei
Modbus/TCP-Netzwerken und PROFINET 10-Netzwerken nicht erforderlich.
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5.3.1 X30/X11, X31/X12: Ethernet-Schnittstelle

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

Funktion

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

Anschlussart

Push-Pull RJ45

Anschlussbild

™)

Belegung

Nr. Name Funktion

1 TX+ Sendeleitung (+)

2 TX- Sendeleitung (-)

3 RX+ Empfangsleitung (+)

4 res. Reserviert

5 res. Reserviert

6 RX- Empfangsleitung (-)

7 res. Reserviert

8 res. Reserviert
Anschlusskabel

ACHTUNG

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

Zerstérung der RJ45-Buchse.

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

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

Verwenden Sie fiir diesen Anschluss nur geschirmte Kabel.
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Verschluss-Stopfen, optional

ACHTUNG

Verlust der zugesicherten Schutzart durch nicht oder nicht korrekt montierten Ver-

schluss-Stopfen.

Beschadigung des MOVIFIT®-Geréts.

« Wenn eine RJ45-Buchse nicht durch einen Stecker verschlossen ist, miissen Sie
die RJ45-Buchse mit dem folgenden Verschluss-Stopfen verschlie3en.

Typ Abbildung Inhalt Sachnummer
Ethernet-Verschluss-Stopfen 10 Stick 18223702
fur Push-Pull-RJ45-Buchse

30 Stlick 18223710

Um den Verschluss-Stopfen nicht zu verlieren, konnen Sie ihn mit der vorderen Befes-
tigungsschraube [1] der Buchse festschrauben, siehe folgende Abbildung.

(2]

9007202932076683

Verwenden Sie die hintere Schraube [2] nicht zum Befestigen des Verschluss-Stop-

fens.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

21361789/DE — 12/2015



21361789/DE — 12/2015

Installationshinweise 5
Anschluss MOVIFIT®-Gerat — Ethernet-Netzwerk

5.3.2 X11, X12: Ethernet-Schnittstelle
Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss:

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

Anschlussart

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

Belegung

Nr. Name Funktion

1 TX+ Sendeleitung (+)

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

4 RX- Empfangsleitung (-)

5.3.3 Anschluss externer SBus zu MOVIFIT®-Slaves

HINWEIS

i An einem SBus-Master kdnnen maximal 6 SBus-Slaves angeschlossen werden.
HINWEIS

i Zwischen den mit SBus verbundenen Geraten darf keine Potenzialverschiebung auf-
treten.

* Um Potenzialverschiebung zu vermeiden, verbinden Sie die Geratemassen mit
separaten Leitungen.
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Die folgende Abbildung zeigt die Systembusverbindung.

[3] [4]
| -
MOVIFIT® ON MOVIFIT®  opf MOVIFIT® ON
(1M |s3 (11l _]]s3 (1] 83
X35 X35 X35
CAN_GND |1 IN [ CAN GND |1 — IN |[CAN GND [1 [—
CAN H |2 CAN H|2 CAN H |2 [—
CAN L |3 CAN L |[3 CANLE—
CAN_GND |11 OUT | CAN_GND |11 OUT | CAN_GND |11
CAN_H [12 CAN_H [12 CAN_H [12
CAN_L (13 CAN_L |13 CAN_L |13
(Th-@-12) 2-@T} (112 2@}
] smuscan ] smuseany il
9007201040805131
[1] DIP-Schalter S3 fur Bus-Anschluss [2] EMV-Kabelverschraubung
[3] SBus-Master [4] SBus-Slave 1-6

Bitte beachten Sie:

Wenn das MOVIFIT®-Gerat am Ende eines SBus-Segments ist, erfolgt der An-
schluss nur Uber die ankommende SBus-Leitung (CAN).

Um Stérungen des Bussystems durch Reflexionen usw. zu vermeiden, muss das
SBus-Segment beim physikalisch ersten und letzten Teilnehmer mit den Busab-
schlusswiderstanden terminiert werden.

Die Busabschlusswiderstdnde sind bereits in der MOVIFIT®-ABOX realisiert und
werden Uber den DIP-Schalter S3 aktiviert.

Verwenden Sie nach Moglichkeit ein 2x2-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kup-
ferkabel (Datenlbertragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Verbinden Sie
den Schirm des Kabels mithilfe einer EMV-Kabelverschraubung mit dem Metallge-
hause der MOVIFIT®-ABOX. Bei 2-adrigem Kabel verbinden Sie die Schirmenden
zusatzlich mit Masse (GND). Das Kabel muss folgende Spezifikation erfiillen:

— Aderquerschnitt 0,25 mm? (AWG23) — 0,75 mm? (AWG18)
— Leitungswiderstand 120 Q bei 1 MHz

— Kapazitatsbelag < 40 pF/m bei 1 kHz

Geeignet sind z. B. CAN-Bus- oder DeviceNet-Kabel.

Die zulassige Gesamtleitungslange betragt 100 m bei der fest eingestellten SBus-
Baudrate von 500 kBaud.

Eine sternférmige Verdrahtung ist nicht zulassig.
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Einstellen der SBus-Slave-Adressen

Die SBus-Slave-Adressen stellen Sie in der jeweiligen EBOX der MOVIFIT®-Slaves an
den DIP-Schaltern S11/1 — S11/4 ein. Die SBus-Slave-Adressen berechnen sich aus
der Wertigkeit der DIP-Schalter S11 und einem festen Offset von 16.

(1]

S11 S11
20 o1 22 23 20 o1 22 23
ON ON

0 00O 1040
0+16=16 5+16=21

14281754763
[11 SBus-Slave 1 -6

Stellen Sie die SBus-Slave-Adressen beginnend mit 16 beim ersten SBus-Slave-Teil-
nehmer in aufsteigender Reihenfolge ein.
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5.3.4 Einstellen der DIP-Schalter in der EBOX

HINWEIS

Schalten Sie vor jeder Anderung an den DIP-Schaltern das MOVIFIT®-Gerat span-
nungsfrei (Netz- und 24-V-Stutzbetrieb). Die Einstellungen der DIP-Schalter werden
nur wahrend der Initialisierung tbernommen.

jde

An den DIP-Schaltern S11/1 und S11/2 stellen Sie die IP-Adressparameter ein.
S11

res. (OFF)
res. (OFF)

9007200422438795

S11/1 S11/2 Verhalten
"DHCP" | "DEF IP"

ON ON Diese Einstellungs-Kombination ist nicht zulassig.

ON OFF MOVFIT® erwartet die Zuweisung der IP-Adressparameter von
einem DHCP-Server.

Beim Einschalten der DC-24-V-Spannung werden die |P-
Adressparameter auf die folgenden Standardwerte gesetzt:

IP-Adresse: 192.168.10.4
OFF ON Subnetzmaske: 255.255.255.0
Standard-Gateway: 1.0.0.0 bei EtherNet/IP™

DHCP/Startup Configuration: Gespeicherte |IP-Adresspara-
meter (DHCP ist deaktiviert)

Die im Parameterbaum eingestellten IP-Adressparameter wer-
OFF OFF |den verwendet. Im Auslieferungszustand sind dies die oben ge-
nannten Standardwerte.

Bei der Auslieferung sind beide DIP-Schalter S11/1 und S11/2 auf "OFF" gestellt.

3 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
TCP
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5.3.5

Allgemeine LEDs

LEDs "DI.."”

LEDs "DO.."

LED "24V-C"

Status-LEDs

Installationshinweise
Anschluss MOVIFIT®-Gerat — Ethernet-Netzwerk

Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft die LEDs fur MOVIFIT® Funktionslevel
"Technology" mit EtherNet/IP™- oder Modbus/TCP-Schnittstelle.

In diesem Kapitel werden die feldbus- und optionsunabhangigen LEDs beschrieben.
Diese sind in der Abbildung dunkel dargestellt.

2000000, Q00INEE0, Qemescl OC
9 9 N 22 )
S NI T Y%
AR N

MOVIFIT®

Die folgende Tabelle zeigt die Zustande der LEDs "DIO0 — DI15™:

14283096971

LED Bedeutung

Gelb Eingangssignal am Binareingang DI.. liegt an.
Leuchtet

Aus Eingangssignal am Binareingang DI.. offen bzw. "0".

Die folgende Tabelle zeigt die Zustéande der LEDs "DO00" — "DO03".

LED Bedeutung

Gelb Ausgang DO.. ist geschaltet.

Leuchtet

Aus Ausgang DO.. ist logisch "0".

Die folgende Tabelle zeigt die Zustdnde der LED "24V-C":

LED Bedeutung MaBnahme

Griin 24V_C Dauerspannung liegt an. |-

Leuchtet

Aus 24V_C Dauerspannung fehlt. fSpannungsversorgung 24V_C pru-
en.
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LED "24V-S"

Die folgende Tabelle zeigt die Zustéande der LED "24V-S":

LED

Bedeutung

MaBnahme

Griin

Leuchtet

24V _S Aktorspannung liegt an. -

Aus

24V _S Aktorspannung fehlt.

Spannungsversorgung 24V _S pri-
fen.

LED "SF/USR"

Die folgenden Tabellen zeigen die Zustande der LED "SF/USR":

LED

Bedeutung

MaBRnahme

Aus

IEC-Programm lauft.

Griin

Leuchtet

IEC-Programm lauft.

Die grune leuchtende LED
wird durch das IEC-Pro-
gramm angesteuert.

Bedeutung siehe Dokumentation des IEC-
Programms

Rot

Leuchtet

Boot-Projekt wurde auf-
grund eines Fehlers nicht
gestartet oder abgebro-
chen.

Loggen Sie sich Gber MOVITOOLS®
MotionStudio > PLC-Editor > Remote-Tool
ein und starten Sie das Boot-Projekt.

MOVIFIT®-Initialisierungs-
fehler

Falsche EBOX-ABOX-
Kombination

Falsche Kartenkennung.

Priifen Sie den Typ der MOVIFIT®-EBOX.
Setzen Sie die korrekte EBOX auf die
ABOX und fiihren Sie eine Komplett-Inbe-
triebnahme durch.

Rot
Blinkt

Kein IEC-Programm gela-
den.

Laden Sie ein IEC-Programm und starten
Sie die integrierte PLC erneut.

Gelb
Blinkt

IEC-Programm ist geladen,
wird aber nicht ausgefihrt
(PLC = Stopp).

Prifen Sie das IEC-Programm mit
MOVITOOLS® MotionStudio und starten
Sie die integrierte PLC erneut.

Blinkt

1 x Rot +
n x Griin

Fehlerstatus, der vom IEC-
Programm gemeldet wird.

Status und Behebung siehe Dokumentati-
on des |IEC-Programms
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LED "RUN PS"

Installationshinweise
Anschluss MOVIFIT®-Gerat — Ethernet-Netzwerk

Die LED "RUN PS" zeigt den Betriebszustand des Motorstarters (bei MOVIFIT®-SC)
oder des integrierten Frequenzumrichters (bei MOVIFIT®-FC) an. MOVIFIT®-MC hat
keine LED "RUN PS".

Die folgende Abbildung zeigt die LED "RUN PS" (dunkel dargestellt).

%
%A)
&

MOVIFIT®

LED "RUN PS" (Status-LED Frequenzumrichter)

14284418315

Die folgende Tabelle zeigt die Zustande der LED "RUN PS" an MOVIFIT®-FC.

LED Bedeutung Mogliche Ursache
Betriebszustand
Fehlercode
Aus Nicht 24-V-Versorgung fehlt.
betriebsbereit
Gelb Nicht Selbsttestphase oder 24-V-Versorgung liegt an,
Blinkt betriebsbereit aber Netzspannung nicht OK.
Gelb Betriebsbereit Liften der Bremse ohne Antriebsfreigabe aktiv.
Blinkt
schnell
Gelb Betriebsbereit, aber |24-V-Versorgung und Netzspannung OK, aber
Leuchtet Gerat gesperrt kein Freigabesignal.
Gelb Betriebsbereit, aber |24-V-Versorgung und Netzspannung sind OK.
Blinkt 2x Zustand Handbetrieb | Zum Aktivieren des Automatikbetriebs den Hand-
Pause ’ |ohne Geratefreigabe | betrieb beenden.
Griin/Gelb |Betriebsbereit, aber |Kommunikation bei zyklischem Datenaustausch
Blinkt Timeout gestort.
Griin Gerat Motor in Betrieb.
Leuchtet freigegeben
Grin Stromgrenze Antrieb ist an der Stromgrenze.
Blinkt aktiv
schnell
Griin Betriebsbereit Stillstands-Stromfunktion aktiv.
Blinkt
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LED Bedeutung Mogliche Ursache
Betriebszustand
Fehlercode
Rot Nicht betriebsbereit |24-V-Versorgung prifen. Beachten Sie, dass eine
Leuchtet geglattete Gleichspannung mit geringer Welligkeit
(Restwelligkeit max. 13 %) anliegt.
Das MOVIFIT®-Geréat hat eine nicht plausible
Kombination der DIP-Schalter-Stellungen er-
kannt. 24V_C-Versorgung priufen.
Rot Fehler 07 Zwischenkreisspannung zu hoch.
Blinkt 2x,
Pause
Rot Fehler 08 Fehler Drehzahllberwachung
Blinkt Fehler 09 Fehlerhafte Inbetriebnahme/Parametrierung
langsam Fehler 15 24-V-Versorgungsspannung zu niedrig.
Fehler 17 — 24, 37 CPU-Fehler
Fehler 25 EEPROM-Fehler
Fehler 26 Fehler externe Klemme (nur bei Slave-Gerat)
Fehler 38, 45 Fehler Gerate-, Motordaten
Fehler 90 Zuordnung Motor — Frequenzumrichter falsch.
Unzulassige DIP-Schalter-Einstellung.
Fehler 94 Prifsummenfehler
Fehler 97 Kopierfehler
Rot Fehler 01 Uberstrom Endstufe
Blinkt 3x, | Fehler 11 Ubertemperatur Endstufe
Pause
Rot Fehler 31 Temperaturflhler hat ausgeldst.
Blinkt 4x, | Fehler 84 Uberlast Motor
Pause
Rot Fehler 4 Uberstrom Brems-Chopper
Blinkt 5x, | Fehler 89 Ubertemperatur Bremse
Pause Zuordnung Motor — Frequenzumrichter falsch.
Rot Fehler 06 Netzphasenausfall
Blinkt 6x, | Fehler 81 Startbedingung (nur bei Betriebsart Hubwerk)
Pause Fehler 82 Ausgang offen
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LED "RUN PS" (Status-LED Motorstarter)
Die folgende Tabelle zeigt die Zustande der LED "RUN PS" an MOVIFIT®-SC.

Installationshinweise
Anschluss MOVIFIT®-Gerat — Ethernet-Netzwerk

LED

Bedeutung
Betriebszustand
Fehlercode

Mogliche Ursache

Aus

Nicht betriebsbereit

24-V-Versorgung fehlt.

Gelb
Blinkt

Nicht betriebsbereit

Selbsttestphase oder 24-V-Versorgung liegt an,
aber Netzspannung nicht OK.

Gelb

Blinkt
schnell

Betriebsbereit

Betriebszustand "Liften der Bremse Antrieb 1
und/oder Antrieb 2 ohne Antriebsfreigabe"

Gelb
Leuchtet

Betriebsbereit,
aber Gerat gesperrt

Normalbetrieb "Keine Freigabe*“:

* Motorstarter betriebsbereit (24-V-Versorgung
und Netzspannung vorhanden)

* Motorstarter-Leistungsteil nicht freigegeben

Gelb

Blinkt 2x,
Pause

Betriebsbereit, aber
Zustand Handbe-
trieb ohne Gerate-
freigabe

Die 24-V-Versorgung und Netzspannung sind
OK. Zum Aktivieren des Automatikbetriebs den
Handbetrieb beenden.

Griin/Gelb
Blinkt

Betriebsbereit,
aber Timeout

Kommunikation bei zyklischem Datenaustausch
gestort.

Griin

Leuchtet

Gerat freigegeben

Normalbetrieb "Freigabe“ bei Einmotorenbetrieb:

* Motorstarter betriebsbereit (24-V-Versorgung
und Netzspannung vorhanden)

* Motor freigegeben

Normalbetrieb bei Zweimotorenbe

trieb:

* Motorstarter betriebsbereit (24-V-Versorgung
und Netzspannung vorhanden)

"Freigabe“

+ Beide Antriebe freigegeben

Griin

Blinkt 1x,
Pause

Gerat freigegeben

Normalbetrieb bei Zweimotorenbe

trieb:

* Motorstarter betriebsbereit (24-V-Versorgung
und Netzspannung vorhanden)

"Freigabe“

+ Antrieb 1 freigegeben

Griin

Blinkt 2x,
Pause

Gerat freigegeben

Normalbetrieb bei Zweimotorenbe-

trieb:

* Motorstarter betriebsbereit (24-V-Versorgung
und Netzspannung vorhanden)

"Freigabe“

+ Antrieb 2 freigegeben

Rot

Leuchtet

Nicht betriebsbereit

24V_C- und 24V_P-Versorgung OK. Defekt an
der Motorstarter-Leistungsteil-Platine
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LED Bedeutung Mogliche Ursache
Betriebszustand
Fehlercode
Rot Fehler 09 * Inbetriebnahmefehler "Netzanschlussreihen-
Blinkt folge fehlerhaft"
langsam * Inbetriebnahmefehler "Minimalstromiiberwa-
chung Antrieb 2 bei Einmotorenbetrieb”
Fehler 17 — 23, 37 CPU-Fehler
Fehler 25 EEPROM-Fehler
Fehler 26 Fehler externe Klemme
Fehler 44 Ixt-Auslastung, Summenstrom Antrieb 1 und 2
Fehler 45 Systeminitialisierung
Fehler 94 Prifsummenfehler Leistungsparameter
Rot Fehler 01 Uberstrom Motor/Endstufe
Blinkt 3x, |Fehler 11 Ubertemperatur Endstufe
Pause
Rot Fehler 31 Temperaturflhler hat ausgeldst.
Blinkt 4x, | Fehler 84 Uberlast Motor
Pause
Rot Fehler 89 Ubertemperatur Bremse
Blinkt 5x, Bremse von Antrieb 1/2 thermisch Uberlastet.
Pause
Rot Fehler 06 Netzphasenausfall
Blinkt 6x, |Fehler 82 Ausgang Antrieb 1/2 offen.
Pause
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5

Busspezifische LEDs fiir EtherNet/IP™ und Modbus/TCP

In diesem Kapitel werden die busspezifischen LEDs fur EtherNet/IP™ und Modbus/
TCP beschrieben. Diese sind in der folgenden Abbildung dunkel dargestellt.
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LEDs "MS" und "NS"

MOVIFIT®

Die folgende Tabelle zeigt die Zustdnde der
"NS" (Network Status):

14283737611

LEDs "MS" (Module Status) und

LED Bedeutung MaBnahme
MS NS Das MOVIFIT®-Gerat ist + DC-24-V-Versorgung prifen.
Aus Aus nicht beiriebsbereit. - MOVIFIT®-Gerat erneut ein-
DC-24-V-Versorgung fehlt. schalten.
+ Bei wiederholtem Auftreten
EBOX tauschen.
MS NS Das MOVIFIT®-Gerat fuhrt |-
Rot/ Rot/ einen LED-Test durch.
Grun Grin Zustand darf nur wahrend
Blinkt Blinkt des_ Hoghlaufs kurzzeitig
aktiv sein.
MS NS Bei der IP-Adressvergabe |« Priifen, ob Gerat mit gleicher
Rot Rot wurde ein Konflikt erkannt. IP-Adresse im Netzwerk vor-
; ; ; handen ist.
. Ein anderer Teilnehmer im
Blinkt Leuchtet Netzwerk verwendet die + IP-Adresse des MOVIFIT® an-
gleiche IP-Adresse. dern.
+ DHCP-Einstellungen zur IP-
Adress-Vergabe des DHCP-
Servers priifen
(nur bei Verwendung eines
DHCP-Servers).
MS NS Fehler auf MOVIFIT®-Bau- |+ MOVIFIT®-Geréat erneut ein-
Rot X gruppen-Hardware. schalten.
Leuchtet +  MOVIFIT®-Gerat auf Werksein-
stellungen zurticksetzen.
» Bei wiederholtem Auftreten
EBOX tauschen.
MS NS Applikation wird gestartet. |-
Grin Grin
Blinkt Blinkt
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Bedeutung

MaRBRnahme

Das MOVIFIT®-Gerat hat
noch keine |IP-Parameter.

TCP-IP-Stack wird gestar-
tet.

Wenn der Zustand langer
anhalt und der DHCP-DIP-
Schalter aktiviert ist, wartet
das MOVIFIT®-Gerat auf
Daten des DHCP-Servers.

DIP-Schalter S11/1 des DHCP-
Servers auf "OFF" schalten.

DHCP-Serververbindung pri-
fen (nur bei aktiviertem DHCP
und anhaltendem Zustand).

Die MOVIFIT®-Baugruppen-
Hardware ist OK.

Die Timeout-Zeit der steu-
ernden Verbindung ist ab-
gelaufen.

Der Zustand wird durch

Wiederanlauf der Kommuni- | ,

kation zurlickgesetzt.

Prifen Sie den Bus-Anschluss
des MOVIFIT®-Geréts.

Prifen Sie den Master/Scan-
ner.

Prifen Sie alle Kabel im Ether-
net.

Es besteht keine steuernde
Verbindung.

LED
MS NS
Grun Aus
Blinkt
MS NS
Grun X
Leuchtet
MS NS
X Rot
Blinkt
MS NS
X Grin
Blinkt
MS NS
X Grin
Leuchtet

Es besteht eine steuernde
Verbindung mit einem Mas-
ter/Scanner.

X beliebiger Zustand

LED "link/act 1"

Die LED "link/act 1" zeigt die Zustande des Ethernet-Ports 1 gemal folgender Tabelle:

LED

Bedeutung

Griin

Leuchtet

mer.

link = Ethernet-Kabel verbindet Gerat mit weiterem Ethernet-Teilneh-

Gelb

Leuchtet

act = active, Ethernet-Kommunikation aktiv.

LED "link/act 2"

Die LED "link/act 2" zeigt die Zustande des Ethernet-Ports 2 gemal folgender Tabelle:

LED

Bedeutung

Griin

Leuchtet

mer.

link = Ethernet-Kabel verbindet Gerat mit weiterem Ethernet-Teilneh-

Gelb

Leuchtet

act = active, Ethernet-Kommunikation aktiv.
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Geratebeschreibungsdatei flr EtherNet/IP™ (EDS-Datei)

6 Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Projektierung des EtherNet/IP™-
Masters (Scanner) und zur Inbetriebnahme des MOVIFIT® Funktionslevel "Technolo-
gy" fur den Feldbusbetrieb.

Voraussetzung flr die korrekte Projektierung und Inbetriebnahme sind:
» der korrekte Anschluss

- die richtige Einstellung der IP-Adressparameter des MOVIFIT®-Geréts (siehe Kapi-
tel "Installationshinweise" (— B 24))

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

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

ACHTUNG

Schaden am Gerat durch Fehlfunktionen aufgrund einer modifizierten EDS-Datei.
Beschadigung des Gerats.

« Andern oder ergénzen Sie nicht die Eintrage in der EDS-Datei. Fir Fehlfunktio-
nen des Gerats aufgrund einer modifizierten EDS-Datei bernimmt SEW-
EURODRIVE keine Haftung.

jde

Fur den ordnungsgemaRen Betrieb des MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit
EtherNet/IP™-Schnittstelle ist folgende Geratebeschreibungsdatei (EDS-Datei) erfor-
derlich:

* SEW MOVIFIT TECH ENIP.eds

HINWEIS

Die aktuelle Version der EDS-Datei fur MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" steht
auf der Homepage von SEW-EURODRIVE — www.sew-eurodrive.com zum
Download bereit.

6.2 Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

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

» Fur Versionen von RSLogix bis Version V19 kann die EDS-Datei nicht direkt ver-
wendet werden. Verwenden Sie in diesem Fall das allgemeine Gerat GenericDevi-
ce und stellen Sie die Kommunikationseigenschaften manuell ein.

» Fir Versionen von RSLogix ab Version V20 kénnen Sie die EDS-Datei direkt ver-
wenden.
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Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

6.2.1

Mit RSLogix 5000 bis Version V19 projektieren

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

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

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Starten Sie RSLogix 5000 und wahlen Sie die Ansicht "Controller Organi-
zer" (Baumstruktur auf der linken Fensterhalfte).

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

3. Wahlen Sie im Kontextmenl den Mentbefehl [New Module].
= Ein Modulkatalog wird angezeigt.

I Select Module g|
Module |Descri|:|lion t‘Jendor |
1783-ETAP 3 Port Ethernet Tap, Twisted-Pair Media Allen-Bradley
1783-ETAPIF 3 Port Ethernet Tap, 1 Fiber|2 Twisted-Pair Media Allen-Bradley
1783-ETAPZF 3 Port Ethernet Tap, 2 Fiber[1 Twisted-Pair Media Allen-Bradley
17E88-ENZDMN/A 1768 Ethernet ko DeviceMet Linking Device Allen-Bradley
1758-EMET/A 1765 10/100 Mbps Ethernet Eridge, Twisted-Pair Media Allen-Bradley
1794-AENT 1794 10/100 Mbps Ethernet Adapter, Twisted-Pair Media Allen-Bradley
Checker 451 Checker 4G Series Cognex Corpo
Checker 4G7 Checker 4G Series Cognex Corpo
DataMan 200 Series  ID Reader Cognex Corpo
DataMan 500 Series  ID Reader Cognex Corpo
DataMan 5000 Seri... ID Reader Cognex Corpo
DrivelogixS730 Ethe.. 10/100 Mbps Ethernet Part on DrivelogixS730 Allen-Bradley
E1 Plus Electronic Overload Relay Communications Interface Allen-Bradley
ETHERMET-BRIDGE  Generic EtherMet/TP CIP Eridge Allen-Bradley
ETHERMET-MODULE  Gereric Ethernet Madule Allen-Eradley
EtherMet/IP SoftLogixSa00 EtherMet TP Allen-Bradley
In-Sight 1700 Series  Vision System Cognex Corpo
In-Sight 3400 Series  Vision System Cognex Corpo
In-Sight 5000 Series  Vision Syskem Cognex Corpo
In-Sight Micro Series  Vision System Cognex Corpo =z
< >
[ Find. || AddFavorie |
Ey Cateqary By Yendor Favorites
0k l l Cancel l [ Help ]
15107870731
4. Wahlen Sie in der Kategorie "Communication" den Eintrag "ETHERNET-MODU-

LE".
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™

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

Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

Type: ETHERMET-MODULE Generic Ethernet Module
Vendor: Allen-Bradley
Parent: Scanner ,
1] — Name: MOVIFIT techn Connection Parameters
Agzembly .
Description: Instance: Siee:
Ouput 40
[2] —5— Comm Format: ‘ Data-SINT v | - - .
Configuration; |1 0 - | [B-bit)
Addrezs £ Host Mame
[8] ———(®) IP &ddress: ‘ . . . | \:’
(O Host Name: ‘ | \:’
[4] —-[] Open Module Properties [ oK. I [ Cancel ] [ Help ]
15115585547

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

7. Geben Sie in das Eingabefeld [3] die gewiinschte |IP-Adresse der EtherNet/IP™-

Schnittstelle ein.

8. Wahlen Sie in der Auswabhlliste [2] als Datenformat entweder den Eintrag "Da-

ta-INT" oder "Data-SINT".

= Die Prozessdaten sind stets 16 Bit (INT) gro. Die maximale Anzahl an Pro-
zessdaten betragt 32 (fur "Comm-Format" DATA-INT) oder 64 (fir "Comm-For-

mat" DATA-SINT).

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

Fensterelement Wert
Input Assembly Instance 170
Output Assembly Instance 160
Configuration Assembly Instance 1
Input Size 10
Output Size 10
Configuration Size 0

10. Aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].
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11. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

(1
|

M Module Properties Report: Scanner (ETHERNET-MODULE 1.1)

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

[T Inhibit Module

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

Usze Unizast Connection over Ethertet/IP

Mioduls Fault

Status: Offine Lok ][ cancel | appy

15115056395

12. Offnen Sie die Registerkarte [1].

13. Geben Sie in das Eingabefeld [2] die Zykluszeit (Datenrate) ein. Das Gerat unter-
stutzt eine Zykluszeit von minimal 5 ms. Langere Zykluszeiten sind problemlos
moglich.

14. Klicken Sie auf die Schaltflache [OK].
= Das Gerat ist im Projekt aufgenommen und die Einstellungen sind Gibernommen.
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

Mit RSLogix 5000 ab Version V20 projektieren

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung der Allen-Bradley-Steuerung Con-
trolLogix 1756-L71 mit Studio 5000 Logix Designer, Version V24 (bis Version V20:
RSLogix 5000). Eine EtherNet/IP™-Schnittstelle 1756-EN2TR wird fur die Ethernet-

Kommunikation verwendet.
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Starten Sie Studio 5000 Logix Designer und wahlen Sie die Ansicht "Controller Or-
ganizer" (Baumstruktur auf der linken Fensterhalfte).

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

1756-EN2TR).

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

= Ein Modulkatalog wird angezeigt.

Select Module Type
Catalog | Module Discovery | Favorites
[1] o Enfer Search Text for Module Type. Clear Filters
lodule Type Category Filters lodule Type Vendor Filters:
Module Type C Filt ~ | ™ Module Type Vendor Fi
Analog Allen-Bradley
Communication Endress+Hauser
Communications Adapter FANUC CORPORATION
Controller FANUC Robotics Americe
Digtal v Mettler-Toledo
Catalog Number Description Vendor Category

0005_007B_0... SP&00 ER 600V
0005_007B_0... Liqufio 2.0
0005_007F_0... MD6D

0005_007F_0... MD&5

013B_0065_0... SEW CONTROLLER
013B_0065_0... SEW-MOVIDRIVE-DFE32B
013B_0065_0... SEW-GATEWAY-DFE33B

_0... SEW-MOVIFIT-TECHNOLOGY
013B_0065_0... SEW MOVIPRO
013B_0065_0.. SEW-GATEWAY-MFEG2ZA
1305-ACDrive... AC Drive via 1203-EN1

Reliance Bectic ~ DPlto EtherNet...
Reliance Blectic  DPlto EtherNat...
Reliance Bectic  MDIto EtherNet...
Reliance Bectic ~ MDlto EtherNet...
SEW Eurodrive ...  Other

SEW Eurodrive ...  Other

SEW Eurodrive ... Other

SEW Eurodrive .. [2]
SEW Eurodrive ...  Other

SEW Eurodrive ...  Other
Allen-Bradley Drive

423 of 423 Module Types Found

[[] Close on Create

Create — [3]

15117187979

4. Geben Sie im Suchfeld [1] "Movifit" ein und driicken Sie die <Enter>-Taste.

installiert wurde, wird das

= Wenn die EDS-Datei ordnungsgemaf
MOVIFIT®-Gerat im Katalog angezeigt.

5. Wahlen Sie den Eintrag "SEW MOVIFIT-TECHNOLOGY" [2].
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6. Klicken Sie auf die Schaltflache [Create] [3].
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

(1 (2]
(] New Module “
General” | Connection | Module Info | Intemet Protocol | Port Configuration
Type: SEW-MOVIFIT-TECHNOLOGY
Vendor: SEW Eurodrive GmbH
Parent: Scanner
[3] Name: MOVIFIT_Techn| Ethemet Address
Description: ) Private Network:  192.168.1. =
®) |P Address:
) Host Name:
Module Definition
Revision: 11
Electronic Keying: Compatible Module
Connections: Exclusive Owner Connection
[4] Change ...
Status: Creating Cancel Help

15117191691

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

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

9. Kilicken Sie auf die Schaltflache [4].

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

u Module Definition H
Revision: 1 v =
Blectronic Keying: Compatible Module w
Connections:
Name Size
Exclusive Owner Input: (32 PI SINT arra
; "]
Connection Output: 32 PO
SINT array
INT array
DINT array
REAL array

15117195019
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™ 6
Projektierung des EtherNet/IP™-Masters

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

= Sie kdnnen bis zu 32 PI/PO (Prozesseingangsdaten-/Prozessausgangsdaten-
Worte) mit jeweils 16 Bit wahlen. Das MOVIFIT®-Gerat verwendet normalerwei-
se 5 PI/PO zur Kommunikation mit dem Leistungsteil und der Steuerung. Durch
die Auswahl des Datentyps SINT wird daher ein Datenarray mit 10 Byte durch
die Software erzeugt.

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

i New Mod|ile ﬂ

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

Reguested Packet Interval (RPI)

Name (ms) Input Type Input Trigger

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

[ nhibit Module

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

Module Fault

Status: Creating Cancel Help
156117198347

13. Geben Sie in das Eingabefeld [2] die Zykluszeit (Datenrate) ein. Das Gerat unter-
stitzt eine Zykluszeit von minimal 5 ms. Langere Zykluszeiten sind problemlos
maoglich.

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

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

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 5 1
TCP



5

Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
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6.3
6.3.1

6.3.2

Device-Level-Ring-Topologie

Beschreibung

jde

HINWEIS

Das MOVIFIT®-Gerat unterstiitzt nur Announce-Telegramme. Auf dem Feldbus vor-
handene Beacon-Telegramme werden vom MOVIFIT®-Gerat ignoriert und nur weiter-
geleitet.

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

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

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

Das MOVIFIT®-Gerat unterstiitzt nur Announce-Telegramme.

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

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

Die Beacon-Telegramme werden vom MOVIFIT®-Gerat ignoriert und nur weiterge-
leitet.

Ringfehler-Erkennung

jde

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

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

HINWEIS

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

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

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

1) Siehe Anwendungsleitfaden von Rockwell Automation "EtherNet/IP Embedded Switch Technology — Li-
near and Device-level Ring Topologies", Appendix A
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Projektierung und Inbetriebnahme EtherNet/IP™
Anforderungen an das MOVIFIT®-Geréat fur den Feldbusbetrieb

6.3.3 Ringfehler-Behebung

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

Die Timeout-Zeit des Gerats wird folgendermalien berechnet:

TTimeout = RPIx32

Trimeout Timeout-Zeit (Feldbus-Zeitliberschreitung) in ms
RPI Zykluszeit RPI (Requested Packet Interval) in ms

Das Gerat unterstiitzt eine Zykluszeit von minimal 5 ms.
Die minimale Timeout-Zeit des Feldbusses betragt somit 160 ms (5 x 32).

6.3.4 Hardware- und Softwarekonfigurationen

jde

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

HINWEIS

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

6.4 Anforderungen an das MOVIFIT®-Gerat fiir den Feldbusbetrieb

Fur den Feldbusbetrieb eines MOVIFIT®-Gerats miissen folgende Geréte in Betrieb
genommen werden:

- integriertes Leistungsteil (bei MOVIFIT®-SC/-FC)

« angeschlossene MOVIMOT®-Umrichter (bei MOVIFIT®-MC)

« angeschlossene MOVIFIT®-Slaves

Zuséatzlich ist auf der MOVIFIT®-Steuerungsplatine ein IEC-Programm erforderlich.

StandardmaBig wird MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit dem IEC-Programm
Transparent-Mode ausgeliefert. Andere IEC-Programme kdnnen gemafd der erforderli-
chen Funktionalitat auf die MOVIFIT®-Steuerplatine geladen werden.

Im IEC-Programm ist die erforderliche Anzahl an Prozessdatenworten definiert (siehe
Kapitel "Konfiguration im Transparent-Mode" (— & 208)). Die LED "SF/USR" zeigt, ob
ein |IEC-Programm geladen oder gestartet ist (siehe Kapitel "LED "SF/
USR™ (— B 38)). Weitere Informationen zum aktuell geladenen IEC-Programm erhal-
ten Sie im Parameterbaum der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio un-
ter "Anzeigewerte" > "Geratedaten".

Mit dem Kontextmenibefehl [Programmierung] starten Sie den PLC-Editor. Im
MOVI-PLC®-Editor kbnnen Sie Programme erstellen und in das MOVIFIT®-Gerat la-
den.
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6.5 Projektierungsbeispiele

6.5.1 Prozessdatenaustausch projektieren

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Prozessdatenaustauschs zwi-
schen EtherNet/IP™-Master und MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" in Studio
5000 Logix Designer.

HINWEIS

Dieser Beschreibung gilt fur alle Versionen der Programmiersoftware Studio 5000 Lo-
gix Designer (bis Version V20: RSLogix 5000).

jde

Gehen Sie folgendermalen vor;

1. Nehmen Sie das MOVIFIT®-Gerat im Betrieb (siehe Kapitel "Inbetriebnah-
me" (— B 22)).

2. Stellen Sie die IP-Adressparameter des MOVIFIT®-Gerats ein (siehe Kapitel "Ein-
stellen der IP-Adressparameter” (— B 28)).

3. Flgen Sie in Studio 5000 Logix Designer das MOVIFIT®-Gerat in die Konfiguration
fur das "I/O Configuration" ein (siehe Kapitel "Projektierung des EtherNet/IP™-
Masters" (— E 45)).

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

chen.
i Data Type: MOVIFIT_Data
Mame: MOVIFIT_Data
Description:
Members:
Marme Data Type Description
~ IN MOVIFIT_PI
L

Status_Controller - INT
Digital_Input - INT
Pl - INT[3]

~ OUT MOVIFIT_PO

Reserved - INT
Digital_Output - INT
PO - INT[3]

15123040267

= Mithilfe des angelegten Datentyps kénnen Sie auf die Prozessdaten-Schnitt-
stelle mit aussagekraftigen Variablennamen zugreifen.
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Name -z2|% | Usage | Value € | Force Mask # | Style | Data Type Dlescription
—-MOVIFI_Techn Local {eun} [aual MOVIFIT_Data
—-MOVIFI_Techn.IN [ [aual MOVIFIT_PI
+-MOVIFI_Techn.IN.Status_Controller 1640000 Hex [INT Status Word control section
+-MOVIFI_Techn.IN Digital _Input 1640000 Hexe |INT Digital Inputs
—-MOVIFI_Techn.IM.PI [ [...]|Hex [INT[3]
+-MOVIFI_Techn.IN.PI[0] 16#0407 Hex |INT Status Word 1 MOVIFIT
+-MOVIFI _Techn.IN.PI[1] 16#005e Hexe |INT Actual Output Cument
+-MOVIFI_Techn.IN.PI[Z] 1e#0007 Hexe |INT Status Word 2 MOVIFIT
— -MOVIFI_Techn OUT ...} [...1 MOVIFIT_PO
+-MCOVIFI_Techn OUT Reserved 1640000 Hexx |INT
+-MOVIFI_Techn.OUT.Digital_Output 1640000 Hexe |INT Digital Outputs
— -MCOVIFI_Techn OUT.PO ...} [...1|Hex [INT[3]
+-MOVIFI_Techn OUT.PO[I] 16#0006 Hexx |INT Control Word
+-MOVIFI_Techn OUT.PO[1] w| 16§0400 Hexe |INT Speed [¥]
+-MOVIFI_Techn OUT.PO[2] 1le#0000 Hexx |INT Ramp
15123639563

5. Um den Prozessdatenaustausch zwischen MOVIFIT®-Gerat und Steuerung zu er-
moglichen, fligen Sie am Anfang der MainRoutine CPS-Befehle ein. Die Langen-
bezeichnungen in den CPS-Befehlen hangen vom Datentyp des Ziels ab.

= Wahrend des Kopierens der Daten in die benutzerdefinierte Datenstruktur (von
der Steuerung zum MOVIFIT®-Gerat) werden die Werte einer Struktur kopiert.

= Wahrend des Kopierens der Daten von der benutzerdefinierten Datenstruktur
zu den Ausgangsdaten (vom MOVIFIT®-Geréat zur Steuerung) werden 10 Byte
(SINT) kopiert.

Process data from drive
l""PE‘

0 Synchronous Copy File —
Source MOVIFMT_Techn:| Data[0]
Dest MOVIFL_Techn.IN
Length 1

Process data to drive
PPE‘

1 Synchrencus Copy File —
Source MOVIFL_Techn.OUT
Dest MOWVIFIT_Techn:O.Data[0]
Length 10

15123043723

6. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die Steuerung.
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7. Wechseln Sie in den RUN-Modus der Steuerung.

Name =8| 7 | Usage | Value € | Force Mask * | Style | Data Type Description
[=[-MOVIFI_Techn Local [ [aual MOVIFIT_Data
El-MG\ﬂFI_Tedn.IN ...} [...1 MOVIFIT_PI
[+ -MOVIFI_Techn.IN_Status_Contraller 1640000 Hexe |INT Status Word control section
[+/-MOVIFI_Techn.IN.Digital _Input 1e#0000 Hexe |INT Digital Inputs
[—|-MOVIFI_Techn.IN.PI ...} [...1|Hex [INT[3]
[+/-MOWVIFI_Techn. IN.PI[0] 1640407 Hexe |INT Status Word 1 MOVIFIT
[+-MOVIFI_Techn.IN.PI[1] le#005e Hexe |INT Actual Output Cument
[+ MOWIFI_Techn IN.PI[2] 16#0007 Hex |INT Status Word 2 MOVIFIT
= -MOVIFI_Techn QUT {eun} [aual MOVIFIT_PO
[+/-MOVIFI_Techn.OUT.Reserved 1e#0000 Hexx  |INT
[+-MOVIFI_Techn OUT Digital_Cutput 16#0000 Hex |INT Digital Cutputs
= -MOVIFI_Techn OUT PO {eun} [...]|Hee [INT[3]
[+-MOVIFI_Techn.QUT.PO[O] 1e#000& Hexe |INT Control Word
[+ MOVIFI_Techn GUT.PO[1] w| 16#0400 Hex |INT Speed [%]
[+ MOWVIFI_Techn QUT PO[Z] 1640000 Hexe |INT Ramp
15123639563

8. Prifen Sie, dass die Prozessdaten mit folgenden Werten tbereinstimmen:
= Mit den Werten, die in der Software Gateway Konfigurator angezeigt werden.

Gerdt q / ¥ Gateway-Parameter ]E Prozessdaten-Monitor | X 4

rﬁ
r"
MTF-ENIP (MTF._E31A._/OS)

Status Q<0000 PE1
. _ Q<0000 PE2
Digitale Bn-/Ausgange
o

Prozessdaten gestartet, Systemist [+
rojektiert

MTF-ENIPLT (MTF..ADO15-5A3)
T PE3
oK + (<0063 PE4
Bc0007 PE5S
n
15123832459

= Mit den Werten, die im Parameterbaum in der Engineering-Software MOVI-
TOOLS® MotionStudio angezeigt werden.

%mn:;‘ finzei \Busdi

B@ MOVIFIT FC-Parameter
2423 0.. Anzeigewerte Standard-Prozessdaten
= 00. Prozesswerte
= 01. Statusanzeigen
{=| 03. Bindreingange Sollwerte Istwerte
= 05. Bindrausgangs
= 07. Gerdtedaten

{E3 08. Fehlerspeicher 0-4 094 PO1 Sollwert (0006 |Hex ~ 097 P Istwert 0407 |Hex =

R =]05. Busdogrose
G- 1., Solwerts/Integratoren 095 PO2 Sollwert (0400 |Hex = 098 PI2 |stwert 0062 |Hex ~
-{E8 3.. Motorparameter 096 PO2 Sollwert 0000 [Hex 093 PI3 Istwert 00007 [Hex

[-{E8 5.. Kortrolfunktionen

15123840395
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6.5.2 Zugriff auf Gerateparameter mit RSLogix 5000

Die Vorgehensweise bei dem Zugriff auf die Gerateparameter hangt von der Version
der Programmiersoftware RSLogix 5000 wund der Firmwareversion des
MOVIFIT®-Gerats (Unterstlitzung der DLR-Topologie) ab.

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

Der SEW-Parameterkanal besteht aus den folgenden Elementen:

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

15214071179

Bei MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit EtherNet/IP ™-Schnittstelle werden die
Routing-Informationen Subaddress 1 und Subchannel 1 verwendet. Ein Geratepara-
meter kann nur mit Index und Subindex angesprochen werden. Die Routing-Informa-
tionen Subaddress 2 und Subchannel 2 werden nicht verwendet.

Geben Sie fur die Routing-Informationen folgenden Werte ein:

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

Parameter lesen

jde

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

Gehen Sie folgendermalen vor:

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

HINWEIS

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

entsprechen.

1251 Cantraller MOYIFIT_Doku
A Contraller Tags

; Controller Fadlt Handler Mame: SEY_Parameter_Channel
[ Power-Up Handler .
-3 Tasks Description:
-7 Motion Groups
----- 7 Add-On Instructions
E—]S Daka Types
Eﬁ, User-Defined
SEW_MOWIPLC
SEW_Parameter_Channel
136 18211615 1 ADESS Members:
_013B_18711615_I_CODAS
_0136_18211615_0_ADEA! Mame Data Type Style
0136 _18211615_0_Coba Reserved] IMT D ecimal
& _16_wards Tdex T Decimal
[E38 Skrings Dat DINT H
- add-on-Defined 2 CTI BH.
[]--Cﬂ, Predefined Subindex SIMT Decimal
[]..C@o Madule-Defined Reserved2 SINT Cecimal
..... £ Trends Subdddress1 SINT Decimal
[ 10 Configuration SubChannell SIMT Decimal
Subdddress2 SIMT Decimal
4 | N SubChannel2 SINT Decimal
15657786891
2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:
Name Datenstruktur
ReadParameter MESSAGE
ReadParameterRequest SEW_Parameter_Channel

ReadParameterResponse

SEW_Parameter_Channel

ReadParameterStart

BOOL
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3. Um den Lesebefehl ausfihren zu kénnen, passen Sie das Programm der Steue-

rung folgendermalen an:

ReadParameter Start

TS0

Projektierungsbeispiele

JE
1L

hezsage

Mezzage Control

LEM

ReadParameter |:| - Dl 3 —

—CER—

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

(1]

Message Configurati .‘ - ReadParameter

Eunfiguration' Cummunicatinnl Tag I

[2] Message Type:
[8] —— Service IGet Attribute Single
Type:

g Source Element:

Source Length:

Service .
Coder Ie [Hex] Clazs: I? [Hex] Tl
Instance: |1 Atlril_:nute:|4 [Hex]

9007200127654795

| ReadParameterRequ g

|1 2 5: [Bytes]

|HeadParamelerFlesp LI
Mew Tag... |

9007200127693963

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

= Die Einstellung fiir die Auswahlliste [3] stellt sich nach Bestatigung der Einga-

ben automatisch auf "Get Attribute Single" ein.

Fensterelement

Einstellung/Wert

Source Element

ReadParameterRequest.Index

Source Lenght (Bytes)

12

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

Configuratian Eummunicaliun"l Tag I

Path: | Browse. . |
i Message Path Browser F 1]

Path: [MOYIFT_Technoloy
MOWIFT_Technology

[2]

Communication f
0P €D
1P wfith

Source D E EEE E_thEth ;I
Bl — T Cannected t f] 1756-EMBT /4 Ethemet_for_Logis
<9 1794-AENT A4 Flew_IO

ﬂ ETHERMNET-MODIULE DFE33BG ateway
il E THERMET-MODULE MOVIFT Technology

9007200881386635
8. Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Ein Modulmanager wird angezeigt.

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

10. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die Steuerung als auch das
MOVIFIT®-Gerat lassen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

11. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die Steuerung.
12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

Name -a|= | Value * | Force Mask + | Style Data Type
ReadParameter_Start | 1 Decimal  |BOOL
—-ReadParameter_Response [...1 [...1 SEW_Parameter(...
+-ReadParameter_Response Index 8517 Decimal  [INT
+ ReadParameter_Response Data_LOW -~ -14656 "‘"\ Decimal  |INT
+ F{eadPammeter_ﬂesponse.Data_HlGH\ 45 _..-/ Decimal  [INT
+ ReadParameter_Response. Sublndex 0 Decimal  |SINT
+|-ReadParameter_Response Reserved 0 Decimal  |SINT
+|-ReadParameter_Response SubAddress1 2 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Response. SubChannell 1 Decimal  |SINT
+/-ReadParameter_Response SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+| ReadParameter_Response. SubChannel2 [u} Decimal  |SINT
—| ReadParameter_Request [...} [...} SEW_ParameterC...
+/-ReadParameter_Request Index -—" 8517 Decimal  [INT
+ ReadParameter_Request. Data_LOW 0 Decimal  |INT
+|-ReadParameter_Request Data_HIGH 0 Decimal  [INT
+|-ReadParameter_Request Subindex 0 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. Reserved 0 Decimal  |SINT
+/-ReadParameter_Request SubAddress1 —’ 2 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubChannel 1 —" 1 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+|-ReadParameter_Request SubChannel2 e Decimal  |SINT
+/ ReadParameter_Data 3000000 ) Decimal  |DINT
+-ReadFParameter oo [...1 MESSAGE
9007200845318155
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Controller-Tag Wert
ReadParameterStart 1
ReadParameterRequest.Index Index des zu lesenden Parameters
ReadParameter_Request.SubAddress 1 2

ReadParameter_Request.SubChannel 1

1
ReadParameter Request.SubAddress 2 0
0

ReadParameter Request.SubChannel 2

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der Steuerung.
= Der Lesebefehl wird einmal ausgefihrt.

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

= In diesem Beispiel wurde der Wert (3000 min™') des Parameters P302 Maximal-
drehzahl (Index 8517.0) ausgelesen.

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

% MOVIFIT FC-Parameter\MotorparameterBegrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [1/min] 15.0

301 Minimaldrehzahl 1 [1/min] 60.0
302 Maximaldrehzahl 1 [1/min] 3000.0
303 Stromgrenze 1 [%In] 156

15215579659
= Der Tooltip zeigt Index, Subindex, Faktor usw. des Parameters.
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Parameter schreiben
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Gehen Sie folgendermalen vor:

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

tenelemente vereinfachen.

HINWEIS

Um einen ordnungsgemalen Betrieb des Parameterkanals sicherzustellen, andern

Sie nicht die Reihenfolge der Variablen.
entsprechen.

Auch die Datentypen missen der Abbildung

=1+ Contraller MOYIFIT Dok
g Controller Tags

[ Cantroller Fadlt Handler Mame: SEW_Parameter_Channel
[ Power-Up Handler o
G- Tasks Description:
-7 Motion Groups
----- 7 Add-On Instructions
EIB Daka Types
Eﬁ User-Defined
SEWY_MOVIPLC
SEW_Parameter_Channel
] _013B_18211615_I_ADEEY X
Members:
_013B_18711615_[_CODAS
_0136_18211615_0_ADEA! MHame [rata Type Style
_0136_18211615_0_CaDa Reserved] IMT Decimal
ol 16 _words e INT Decimal
D"% itd”;%s bafined Data DINT Hex
-On-Define - -
[]--C@, Predefined Subindex SIMT Decimal
[]..C@o Madule-Defined Reserved2 SINT Decimal
----- [T Trends Subdddress1 SINT Decimal
[ 1O Configuration SubChannell SIMNT Decimal
Subdddress2 SIMT Decimal
4 | N SubChannel2 SINT Decimal
15657786891
2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:
Name Datenstruktur
WriteParameter MESSAGE
WriteParameterRequest SEW_Parameter_Channel

WriteParameterResponse

SEW_Parameter_Channel

WriteParameterStart

BOOL

3. Um den Schreibbefehl ausfiihren zu kénnen, passen Sie das Programm der

Steuerung folgendermalfen an:

WiriteParameter=tart U
1 F Message —EM
Message Contral WiteParameter |I| Do) —
—ER—
9007200127838347
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4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache [

= Folgendes Fenster wird angezeigt.
1]

Message Configuraljon - ¥WriteParameter

Eunfiguratiunl Eurnmunicatiunl Tag I

2 Mezzage Type: IEIF' Generic j
3] — . - - ) -
(3] ? Elr;:::e ISet Attribute Single j Source Element: |WnleParameterHEE|u LI

Source Length: 12 =

Semvice I_ . I_
Code; 10 Wl Llss (Hex) Destination

Instance: I 2 Attril_:ute:le;l [Hex]

[Biytes]

|WrileF"arameterFIesp :I

Mew Tag.. |

9007200845377675

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

6. Legen Sie die folgenden Einstellungen in der vorgegebenen Reihenfolge fest.
= Die Einstellung fiir die Auswahlliste [3] stellt sich nach Bestatigung der Einga-

ben automatisch auf "SetAttributeSingle" ein.

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

Destination WriteParameterResponse.Index
Service Code (Hex) 10

Class (Hex) 7

Instance 2

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

Configuration  Communication® I Tag I
Path: | Browse. . | [2]
=
Commurication f
& op ¢p Fah [MOWIFT_Technoloay
I:'\F" i MOVIFT_Technology
Saurce | : E EEE E_thEth ;I
[3] — T Gorneciod t f] 1756-EMBT /4 Ethemet_for_Logis
. 5 1734-4ENT 24 Flex_I0O
ﬂ ETHERMET-MODULE DFE22BGateway
~ o ﬂ ETHERMET-MODULE MOVIFT _Technology
9007200881386635

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

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

10. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die Steuerung als auch das
MOVIFIT®-Gerat lassen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

11. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die Steuerung.
12. Tragen Sie die folgenden Werte der Controller-Tags ein:

6

Mame =3|7 | Value € | Force Mask € | Style Data Type
WriterParameter_Start 1 Decimal  |BOOL
—WriteParameter_Response ...} Wl SEW_ParameterC...
+-Write Parameter_FResponse Index 8517 Decimal  [INT
-+ WriteParameter_Response Data_LOW '/TG_#CGCU ""\ Hex INT
+-Write Parameter_Response Data_HIGH \lﬁ#l’JGEd Hex INT
-+ WriteParameter_Response. Sublndex 0 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Response Reserved 1] Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Response SubAddress1 2 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Response. SubChannel 1 Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Response SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Response. SubChannel2 1] Decimal  [SINT
— WriteParameter_Reguest ...} .1 SEW_ParameterC...
+-Write Parameter_Request Index 8517 Decimal  [INT
+ WriteParameter_Request. Data_LOW /Pl_ﬁ#c&cﬂ ™ Hex INT
+ WrteParameter_Request Data_HIGH | \_1640024,/ Hex INT
-+ WriteParameter_Request. Sublndex 0 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Request Reserved 1] Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Regquest. SubfAddress 1 _’ 2 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Request. SubChannel1 —’ 1 Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Regquest. SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Request. SubChannel2 1] Decimal  [SINT
+ WriteParameter_Data 3000000 Decimal  |DINT
9007200845445515
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Controller-Tag Wert
WriteParameterStart 1
WriteParameterRequest.Index Index des Parameters, der beschrieben
werden soll
WriteParameterRequest.Data Wert, der in den Parameter geschrieben
werden soll
WriteParameter_Request.SubAddress 1 2
WriteParameter_Request.SubChannel 1 1
WriteParameter_Request.SubAddress 2 0
WriteParameter Request.SubChannel 2 0

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

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

= In diesem Beispiel wurde der Parameter P302 Maximaldrehzahl auf 3000 min™
eingestellt.

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

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

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

Auf die MOVITFIT®-Gerateparameter konnen Sie folgendermalien zugreifen:
* Uber den SEW-Parameterkanal (Datenlédnge 12 Byte) in Prozessdaten

Der Zugriff ist nur mit dem Gateway-Programm von MOVIFIT® Funktionslevel
"Technology" ab Version V13.2 mdglich.

» Uber den CIP-Nachrichtendienst
Der Zugriff ist mit allen Versionen des MOVIFIT®-Gerats moglich.

HINWEIS

Dieses Kapitel beschreibt den Zugriff auf die MOVIFIT®-Gerateparameter lber den
CIP-Nachrichtendienst. Informationen fir den Zugriff iber den SEW-Parameterkanal
finden Sie im Handbuch "Application Configurator fir CCU".

jde
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Parameter lesen

Gehen Sie folgendermalen vor:

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

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

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

MName Data Type Description

Index INT Index of parameter

Data_LOW INT Low word for data

Data_HIGH INT High word for Data

Sublndex SINT Sublndex of parameter

Reserved SINT

SubAddress1 SINT Routing information: SubAddress 1

SubChannell SINT Routing information: SubChannel 1

SubAddress2 SINT Routing infermation: SubAddressl 2

SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2

Help
15215509003

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Name Datenstruktur

ReadParameter_Start BOOL

ReadParameter_Response SEW_ParameterChannel

ReadParameter_Request SEW_ParameterChannel

ReadParameter_Data DINT

ReadParameter MESSAGE

3. Um den Lesebefehl ausfihren zu kénnen, passen Sie das Programm der Steue-
rung folgendermallen an:

ReadParameter_Start MSG

1 E Message I EN—
Mezzage Control [JEiastet=ey | ... | HOON—]
HER>—

15215567499
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4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache [..I.
= Folgendes Fenster wird angezeigt.

(1
|

Message Configuration - ReadParameter ﬂ
Corfiguration | Communication | Tag
Message Type: CIP Generic v
Service | custom w|  Source Element: ReadParameter_Req
Type:
Source Length: 12 L {(Bytes)
Service .
Code: 34 (Hex) Class: | 65 (Hex) Destination ReadParameter_Res|
§ Element:
Instance: | 0 Attribute: | 0 (Hex) New Tag...
) Enable ) Enable Waiting i) Start i) Done Done Length: 0
i) Emor Code: Extended Emor Code: (] Timed Out
Emor Path:
Emor Texdt:
Abbrechen Ubemehmen Hilfe

15215569931

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

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

Destination Element ReadParameter_Response.Index
Service Code (Hex) 34

Class (Hex) 65

Instance

Attribute (Hex) 0
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6. Offnen Sie die Registerkarte [1].
[1]

Message Configuration - ReadParameter

Corfiguration | Communication | Tag

(@ Path: Browse.. — [2]
] Message Path Browser “
Bn
Path: |MOVIFIT_Techn
Comm
el MOVIFIT_Techn
Cl = "_:_] 170 Corfiguration Oictal
Sq =] - 1756 Backplane, 1756-A7
E{I [0] 1756-L71 MOVIFIT_Daoku )
B ———LI¢ - 8 [21756EN2TR Scanner nection
E\----,g?; Ethemet
! — | 013B_00B5_DODS MOVIFIT Techn
. - f] 1756-EN2TR Scanner
i) Enable
3 Emor
Emor Path
Emor Text
Hife
QK Cancel Help
15215572363

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

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

9. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die Steuerung als auch das
MOVIFIT®-Gerat lassen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

10. Fiigen Sie in das Programm der Steuerung folgenden zusatzlichen "COP"-Befehl
ein. Der "COP"-Befehl kopiert die beiden INT-Variablen "ReadParameter_Re-
quest.Data LOW" und "ReadParameter Request.Data_HIGH" in eine einzelne
DINT-Variable "ReadParameter_Data":

ReadParameter_Start e
1 F Message BN ——
Message Control ReadParameter || —{DN»—
HER—
ReadParameter. DN COP.
1 F Copy File —
Source ReadParameter_Response Data LOW
Dest ReadParameter_Data
Length 1
156215574795
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11. Speichern Sie das Projekt und Gibertragen Sie es an die Steuerung.

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

Name =z|7 | Value € | Force Mask € | Style Data Type
ReadParameter_Start | 1 Decimal  |BOOL
—| ReadParameter_Response [...] ...} SEW_ParameterC...
+-ReadParameter_Response Index /"—-_ 8517 ‘\ Decimal  [INT
+/ ReadParameter_Response Data_LOW N -14856 Decimal  |INT
+-ReadParameter_Response Data_HIGH 45 Decimal  [INT
+ | ReadParameter_Response. Sublndex 0 Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Response Reserved 0 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Response. SubAddress 1 1 Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Response SubChannel1 2 Decimal  |SINT
+ | ReadParameter_Response. SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Response SubChannel2 0 Decimal  |SINT
—| ReadParameter_Reguest [...] ...} SEW_ParameterC...
+-ReadParameter_Request Index ——’ 8517 Decimal ~ |INT
+ ReadParameter_Request Data_LOW 0 Decimal  |INT
+|-ReadParameter_Request Data_HIGH 0 Decimal  [INT
+ ReadParameter_Request. Sublndex 0 Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Request Reserved 0 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubAddress| (el 1 Decimal  |SINT
+|-ReadParameter_Request SubChannel1 —’- 2 Decimal  |SINT
+ ReadParameter_Request. SubAddress2 0 Decimal  |SINT
+-ReadParameter_Request. SubChannel2 0 Decimal  |SINT
+/ ReadParameter_Data 3000000 :) Decimal  |DINT
156215577227
Controller-Tag Wert
ReadParameter_Start 1
ReadParameter_Request.Index Index des zu lesenden Parameters
ReadParameter_Request.SubAddress 1 1
ReadParameter_Request.SubChannel 1 2
ReadParameter_Request.SubAddress 2 0
ReadParameter_Request.SubChannel 2 0

13. Wechseln Sie in den RUN-Modus der Steuerung.
= Der Lesebefehl wird einmal ausgefihrt.

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

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

werden.

% MOVIFIT FC-Parameter\MotorparameterBegrenzungen 1

300 Start-Stopp-Drehzahl 1 [1/min] 150

301 Minimaldrehzahl 1

302 Maximaldrehzzhl 1

303 Stromgrenze 1

[1/min] §0.0
[1/min] 3000.0
[%In] 156

15215579659

= Der Tooltip zeigt Index, Subindex, Faktor usw. des Parameters.

Parameter schreiben

Gehen Sie folgendermal3en vor:

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

tenelemente vereinfachen.

HINWEIS

e

entsprechen.

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

MName: SEW_ParameterChannel Data Type Size: 12 bytes
Description:
Members:
Mame Data Type Description
Index INT Index of parameter
Data_LOW INT Low word for data
Data_HIGH INT High word for Data
Sublndex SINT Sublndex of parameter
Reserved SINT
SubAddress1 SINT Routing infermation: SubAddress 1
SubChannell SINT Routing infermation: SubChannel 1
SubAddress2 SINT Routing information: SubAddressl 2
SubChannel2 SINT Routing information: SubChannel 2

Appl

15215509003

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Name

Datenstruktur

WriteParameter_Start

BOOL

WriteParameter_Response

SEW_ParameterChannel

WriteParameter_Request

SEW_ParameterChannel

WriteParameter_Data

DINT

WriteParameter

MESSAGE
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3. Um den Schreibbefehl ausfiihren zu kénnen, passen Sie das Programm der
Steuerung folgendermalfen an:

WriteParameter_Start WMSG
1 E Message HCEM
Message Control WriteParameter [...| H{DN3—
HER>—
156215594891
4. Klicken Sie im Baustein MSG auf die Schaltflache [.-.
= Folgendes Fenster wird angezeigt.
[1]
Message Configuration - WriteParameter “

Configuration | Communication | Tag

Message Type: CIP Generic v

Service | custom w| Source Element: WriteParameter_Req

Type:

Source Length: 12 < {Bytes)
Service .
Code: 35 (Hex) Class: | 65 (Hex) Destination WriteParameter_Res
) Element:

Instance: | 0 Attribute: |0 (Hex) New Tag...
) Enable ) Enable Waiting i) Start i) Done Done Length: 0
i} Emor Code: Extended Emor Code: [ ] Timed Out €
Emor Path:
Emor Texd:

OK Abbrechen Ubemehmen Hitfe

15215597323

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

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

Destination Element WriteParameter_Response.Index
Service Code (Hex) 35

Class (Hex) 65

Instance

Attribute (Hex) 0
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6. Offnen Sie die Registerkarte [1].
(11
Message Configuration - WriteParameter
Configuration | Communication | Tag

@ Path: Browse.. — [2]

] Message Path Browser “

Path: |MOVIFIT_Techn
MOVIFIT_Techn

Con

F

E\---E 1/0 Configuration
=3 1756 Backplane, 1756-A7

Bl ———1 -8 [21 1756-EN2TR Scanmer i
EI--f.g Ethemet
= — ] 0138_0065_0005 MOVIFIT_Techn
O Ba t. f] 1786-EN2TR Scanner
3 Emo
Emor Pz
Emor Tg
Hilfe
oK Cancel Help
15215511435

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

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

9. Aktivieren Sie nicht das Kontrollfeld [3]. Sowohl die Steuerung als auch das
MOVIFIT®-Gerat lassen nur eine begrenzte Anzahl von Verbindungen zu.

10. Figen Sie in das Programm der Steuerung folgenden zuséatzlichen COP-Befehl
ein:

= Der COP-Befehl kopiert die DINT-Variable "WriteParameter_Data" in die INT-
Variablen "WriteParameter Request.Data LOW" und "WriteParameter Re-
quest.Data HIGH".

Low word for data
WriteParameter_Start COP MSG

1 E Copy File Meszzage HCEN
Source WriteParameter_Data Meszage Control WriteParameter [...| HCDN3—
Dest WriteParameter_Reguest.Data_LOW HIER—
Length 2

15215513867
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11. Speichern Sie das Projekt und Gibertragen Sie es an die Steuerung.

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

Mame -a|w|Value * |Force Mask ® | Style Data Type
WriteParameter_Start -l—' 1] Decimal  |BOOL

—|-‘Write Parameter_Fesponse Saa) Saa) SEW_Parameter...
+/ WriteParameter_Response Index 8517 Decimal  |INT
+-Write Parameter_Response Data_LOW /] lGcecl "'\l Hex INT
+ WntePalameter_F{esponse.Data_HIGH\\ lag002d / Hex INT

Decimal  |SINT
Decimal  |SINT

+-WriteParameter_Response. Sublndex
-+ WriteParameter_Response Reserved

]
a
+-Write Parameter_Response SubAddress1 1 Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Response. SubChannel1 2 Decimal  |SINT
+-Write Parameter_Response SubAddressZ 0 Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Response. SubChannel2 0 Decimal  |SINT
—|-‘Write Parameter_Request Saa) Saa) SEW_Parameter...
-+ WriteParameter_Request. Index — 8517 Decimal  |INT
+-WriteParameter_Request Data_LOW /] l&#céch "\ Hex INT
+ WiiteParameter_Request Data_HIGH . 1&#002d| / Hex INT

+-Write Parameter_Request. Subindex Decimal  [SINT
+ WriteParameter_Regquest Reserved Decimal  |SINT

]
a
+-Write Parameter_FRequest. SubAddress 1 1 Decimal  [SINT
-+ WriteParameter_Regquest. SubChannel1 32 Decimal  |SINT
]
a

+-Write Parameter_FRequest. SubAddress2 Decimal  [SINT

-+ WriteParameter_Request. SubChannel2 Decimal  |SINT
+ WriteParameter_Data —h@nnnnn Decimal  |DINT
15219282443
Controller-Tag Wert
WriteParameter_Start 1
WriteParameter_Request.Index Index des Parameters, der beschrieben
werden soll
WriteParameter_Data Wert, der in den Parameter geschrieben
werden soll
WriteParameter_Request.SubAddress 1 1
WriteParameter_Request.SubChannel 1 2
WriteParameter_Request.SubAddress 2 0
WriteParameter_Request.SubChannel 2 0

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

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

= In diesem Beispiel wurde der Parameter P302 Maximaldrehzahl auf 3000 min™
eingestellt.

14. Prufen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten Ubereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio oder im
PLC-Editor angezeigt werden.
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7 Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
71 Beschreibung

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

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

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

7.2 Prozessdatenaustausch

Je nach Einsatz des MOVIFIT®-Geréats kénnen bis zu 32 Prozessdatenworte mit ei-
nem EtherNet/IP™-Master (Scanner) ausgetauscht werden. Die Prozessdatenlange
stellt der EtherNet/IP™-Master beim Offnen der Verbindung ein.

Neben einer steuernden Verbindung "Exclusiv Owner Connection" sind bis zu 2 zu-
satzliche "Listen Only Connections" moglich. So kénnen Stand-By-Steuerungen oder
Visualisierungsgerate die Istwerte des Antriebs ebenfalls auslesen.

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

7.3 Timeout-Verhalten

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

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

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

Die Steuerung legt den Timeout-Multiplier (4, 8, 16, 32 usw.) so fest, dass die
Timeout-Zeit > 100 ms ist.

Wenn eine "Exclusiv Owner Connection" abgebaut wird, bleibt die Timeout-Zeit am
Geréat erhalten und das Gerat verzweigt nach Ablauf der Timeout-Zeit in den Zustand
Timeout. Der Zustand Timeout wird durch die rot blinkende LED "NS" an der Frontsei-
te des Gerats angezeigt.

Der Zustand Timeout bewirkt die Ausfiihrung der im IEC-Programm programmierten
Reaktion.

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

* durch den Reset-Dienst des Identity-Objekts (Class 0x01, Instanz 0x01, Attribut
unbestimmt)
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™) 7
CIP-Objektverzeichnis

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

74 CIP-Objektverzeichnis

Im Common Industrial Protocol (CIP) sind alle Geratedaten Uber Objekte zuganglich.
Bei MOVIFIT® Funtionslevel "Technology" sind folgende Objekte integriert:

Klasse Name
hex
01 Identity-Objekt
02 Message-Router-Objekt
04 Assembly-Objekt
06 Connection-Manager-Objekt
07 Register-Objekt
OF Parameter-Objekt
64 Vardata-Objekt
F5 TCP/IP-Interface-Objekt
F6 Ethernet-Link-Objekt
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
CIP-Objektverzeichnis

7.41  Identity-Obj

Klasse

Instanz 1

Unterstiitzte Dienste

ekt

+ Beinhaltet allgemeine Informationen Uber das EtherNet/IP™-Gerat.
* Class Code: 01,

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0001 Maximale Instanz

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

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex

1 Get Vendor ID UINT 013B SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

2 Get Device Type UINT 0065 Herstellerspezifischer Typ
Produkt Nr. 5:

3 Get Product Code UINT 005 MOVIFIT® Technology

Revision STRUCT of . ) )

4 Get | Major Revision USINT - Revision des |dentity-Objekts, ab-

hangig von Firmwareversion
Minor Revision USINT

5 Get Status WORD _ Fir die Codierung des Attributs sie-
he folgende Tabelle

6 Get Serial Number UDINT — Eindeutige Seriennummer

SEW-MOVIFIT-
7 Get Product Name |SHORT_STRING TECHNOLOGY Produktname

Kodierung des Attributs 5 "Status"

Bit Name Beschreibung
0 Owned Steuernde Verbindung ist aktiv.
1 — Reserviert
2 Configured Konfiguration ist erfolgt.
3 - Reserviert
* Wert 0000,,,: Unbekannt
* Wert 0010,,,: Mindestens eine fehlerhafte E/A-Ver-
. bindung erkannt
4-7 Extended Device Status . .
* Wert 0101,,,: Keine E/A-Verbindung aufgebaut
* Wert 0110,,,: Mindestens eine E/A-Verbindung ak-
tiv
8 Minor Recoverable Fault Unbedeutender behebbarer Fehler
9 Minor Unrecoverable Fault Unbedeutender nicht behebbarer Fehler
10 Major Recoverable Fault Bedeutender behebbarer Fehler
11 Major Unrecoverable Fault Bedeutender nicht behebbarer Fehler
12-15 - Reserviert

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

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X X
05 Reset - X
OE Get_Attribute_Single X X

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

21361789/DE — 12/2015



21361789/DE — 12/2015

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

7.4.2 Message-Router-Objekt
+ Beinhaltet Informationen Uber die implementierten Objekte.
* Class Code: 02,

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

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

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

Unterstiitzte Dienste

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

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X —
OE Get_Attribute_Single X X
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CIP-Objektverzeichnis

743

Klasse

Assembly-Objekt

+ Greift auf die Prozessdaten des Gerats zu. Um zyklische Prozessdaten auszutau-
schen, werden zu den Instanzen des Assembly-Objekts E/A-Verbindungen aufge-
baut.

* Class Code: 04,

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0002 Revision 2
2 Get Max Instance UINT 0082 Maximale Instanz

Instanz 160 — PA-Datenbereich

Diese Instanz greift auf die Prozessausgangsdaten des MOVIFIT®-Gerats zu. Zu die-
ser Instanz wird nur eine einzige Verbindung aufgebaut, weil das MOVIFIT®-Geréat nur
von einem einzigen EtherNet/IP™-Master gesteuert wird.

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

Instanz 121 — "Heartbeat"

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

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

Instanz 170 — PE-Datenbereich

Diese Instanz greift auf die Prozesseingangsdaten des MOVIFIT®-Geréats zu. Zu die-
ser Instanz kénnen mehrere Multicast-Verbindungen oder eine Punkt-zu-Punkt-Ver-

jde

Unterstiitzte Dienste

bindung aufgebaut werden.

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

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

ein OUTPUT Assembly verwendet Daten vom Netzwerk.

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

Service Code Service Name Klasse |Instanz 160 |Instanz 121 |Instanz 170
hex
OE Get_Attribute_Single X X - X

7 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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744

Klasse

Register-Objekt

Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)

» Greift auf einen SEW-Parameterindex zu.
* Class Code: 07,

CIP-Objektverzeichnis

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

In den 9 Instanzen des Register-Objekts sind die MOVILINK®-Dienste abgebildet. Die
Dienste "Get_Attribute_Single" und "Set_Attribute_Single" werden fir den Zugriff ver-
wendet.

Das Register-Objekt ist so spezifiziert, dass INPUT-Objekte nur gelesen und OUT-
PUT-Objekte gelesen und geschrieben werden kdnnen. Deshalb wird auf den Para-
meterkanal nur wie folgt zugegriffen:

In- Resultierender MOVILINK®-Dienst mit
INPUT/OUTPUT - = : ;

stanz Get_Attribute_Single Set_Attribute_Single

1 INPUT READ Parameter Ungliltig

2 OUTPUT READ WRITE Parameter

3 OUTPUT READ WRITE VOLATILE Parameter

4 INPUT READ MINIMUM Ungliltig

5 INPUT READ MAXIMUM Ungliltig

6 INPUT READ DEFAULT Ungliltig

7 INPUT READ SCALING Ungliltig

8 INPUT READ ATTRIBUTE Ungliltig

9 INPUT READ EEPROM Ungiiltig
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Beschreibung des Parameterkanals:
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Instanz1 -9

Unterstiitzte Dienste

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

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanzen 1 — 9 des Register-
Objekts:

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

Die Attribute haben folgende Funktionen:

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

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

» Attribut 4 zeigt die Parameterdaten. Beim Zugriff auf das Attribut 4 muss dem Ser-
vicetelegramm der SEW-Parameterkanal angehangt werden.

Der SEW-Parameterkanal besteht aus den folgenden Elementen:

Name Datentyp Beschreibung
Index UINT SEW-Gerateindex
Data UDINT Daten (32 Bit)
Subindex BYTE SEW-Geratesubindex
Reserved BYTE Reserviert (muss "0" sein)
Subadresse 1 BYTE Je nach eingebauter Option oder unterlagertem Bussystem des
MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" gelten unterschiedliche Sub-
Subkanal 1 BYTE kandle und Subadressen (siehe folgende Tabelle)
Subadresse 2 BYTE Reserviert (muss "0" sein)
Subkanal 2 BYTE Reserviert (muss "0" sein)
Es existieren folgende Subkanéle und Subadressen:
Subkanal 1 Subadresse 1 Option/Schnittstelle
0 0 MOVIFIT®-Steuerung mit Feldbus-Schnittstelle
1 16 - 21 MOVIFIT®-Slaves am externen CAN-Bus
2 1 MOVIFIT®-SC/-FC-Leistungsteil
3 2 MOVIMOT® 1 (nur bei MOVIFIT®-MC)
4 3 MOVIMOT® 2 (nur bei MOVIFIT®-MC)
5 4 MOVIMOT® 3 (nur bei MOVIFIT®-MC)

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

Service Code Service Name Instanz
hex
0x0E Get_Attribute_Single X
0x10 Set_Attribute_Single X
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7.4.5

Klasse

Parameter-Objekt

jde

* Greift ebenfalls auf einen SEW-Parameterindex.
* Class code: OF,,

HINWEIS

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

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

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

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

sembly Interface unterstutzt.

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

Die Adressierung eines Parameterindex mit dem Parameter-Objekt erfolgt in mehre-
ren Schritten:

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

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

Instanz 1 — SEW-Parameterindex

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

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

CIP-Objektverzeichnis

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

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex

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

Instanz 3 — SEW-Subparameter 1

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

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
» Low-Byte: Enthalt die Subadresse
1 Set |Parameter Value UINT 0000 1.
+ High-Byte: Enthalt den Subkanal 1.
2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert
3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet
4 Get Descriptor WORD 0000 Read/Write-Parameter
5 Get Data Type EPATH 00Cc7 UINT
6 Get Data Size USINT 02 Datenlange in Bytes

Instanz 4 — SEW-Subparameter 2

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

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

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

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex

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

1 Set | Parameter Value UDINT ist.

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

2 Get Link Path Size USINT 00 Kein Link spezifiziert

3 Get Link Path Packed EPATH 00 Nicht verwendet

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

6 Get Data Size USINT 04 Datenlange in Bytes

Unterstiitzte Dienste

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

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
OE Get_Attribute_Single X X
10 Set_Attribute_Single — X
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7.4.6 Vardata-Objekt

+ Dieses herstellerspezifische Objekt ermoglicht das Engineering mit Software-Tools
von SEW-EURODRIVE.

* Class Code: 64,

Klasse

Es werden keine Attribute der Klasse unterstitzt.

Instanz 1

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

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

Unterstiitzte Dienste

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

Service Code Service Name Instanzattribut 1 Instanzattribut 2
hex
OE Get_Attribute_Single X X
32 Vardata (Custom) X -

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

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

Die folgende Tabelle zeigt den kompletten Telegrammaufbau.

Name Datentyp
Subadresse 1 BYTE
Subkanal 1 BYTE
Subadresse 2 BYTE
Subkanal 2 BYTE
Data Len Low BYTE
Data Len High BYTE
Reserved BYTE
Reserved BYTE
FC BYTE
Vardata Array of BYTE
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7.4.7

Klasse

Instanz 1

Unterstiitzte Dienste

8

TCP

TCPI/IP-Interface-Objekt

+ Ermdglicht die Konfiguration der IP-Parameter tber EtherNet/IP™.
* Class Code: F5,,,

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0001 Maximale Instanz
3 Get Number of UINT 0001 Das Gerat hat eine TCP/IP-Schnitt-
Instances stelle.

Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die Instanz 1 des TCP/IP-Interface-

Obijekts:
Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Status DWORD 00000001 Konfiguration gliltig
Confiquration Das Interface-Configuration-Attribut
2 Get Ca gabilit DWORD 00000014  |(5) ist beschreibbar. Die Konfigura-
P y tion kann per DHCP erfolgen.
* Wert 0: Das Gerat verwendet
beim Bootup gespeicherte IP-Pa-
i i ter.
3 | set | Configuration DWORD 00000002 | 'ameer . _
Control « Wert 1: Das Gerat erwartet beim
Bootup seine IP-Konfiguration per
DHCP.
Physical Link
Object STRUCT of - Verweis auf Ethernet Link Object
4 Get Path Size UINT 0002 (Class Cod_e 0xF6) als darunterlie-
gende Schicht.
Path Padded EPATH | 20 F6 24 01
Interface STRUCT of - -
Configuration
IP Address UDINT - Aktuell verwendete IP-Adresse
Network Mask UDINT — Aktuell verwendete Subnetzmaske
5 Set Gateway Address UDINT _ VAVI;t;eII eingestelltes Standard-Gate-
Name Server UDINT 00000000 DNS wird nicht unterstiitzt.
Name Server 2 UDINT 00000000 DNS wird nicht unterstiitzt.
Domain Name STRING sew.de —
6 Get Host Name STRING - Nicht verwendet

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

Service Code Service Name Klasse Instanz
hex
01 Get_Attributes_All X —
OE Get_Attribute_Single X X
10 Set_Attribute_Single — X

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

21361789/DE — 12/2015



21361789/DE — 12/2015

7.4.8

Klasse

Ethernet-Link-Objekt

Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)

CIP-Objektverzeichnis

» Beinhaltet Informationen zur Ethernet-Kommunikationsschnittstelle.
* Class Code: F6,,,

Attri- |Zugriff Name Datentyp Standardwert Beschreibung
but hex
1 Get Revision UINT 0001 Revision 1
2 Get Max Instance UINT 0001 Maximale Instanz
3 Get Number of UINT 0001 Das Gerat hat eine TCP/IP-Schnitt-
Instances stelle.

Instanz 1 — Ethernet-Anschluss X30/X11

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

Attri-
but

Zugriff

Name

Datentyp

Standardwert
hex

Beschreibung

1 Get

Interface Speed

UDINT

00000064

Ubertragungsgeschwindigkeit in
MBit/s
Standardwert = 100

2 Get

Interface Flags

DWORD

+ Bit 0: Zeigt aktiven Link an.

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

+ Bit 2 — 4: Signalisiert Negotiation
Status.

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

» Bit 6: Kennzeichnet einen lokalen
Hardwarefehler.

3 Get

Physical Address

ARRAY of 6
USINTs

00 OF 69
XX XX XX

MAC ID
SEW MAC OUI: 00 OF 69

Instanz 2 — Ethernet-Anschluss X31/X12

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

Attri-
but

Zugriff

Name

Datentyp

Standardwert
hex

Beschreibung

1 Get

Interface Speed

UDINT

00000064

Ubertragungsgeschwindigkeit in
MBit/s
Standardwert = 100

2 Get

Interface Flags

DWORD

+ Bit 0: Zeigt aktiven Link an.

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

+ Bit 2 — 4: Signalisiert Negotiation
Status.

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

» Bit 6: Kennzeichnet einen lokalen
Hardwarefehler.

3 Get

Physical Address

ARRAY of 6
USINTs

00 OF 69
XX XX XX

MAC ID

SEW MAC OUI: 00 OF 69

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)

CIP-Objektverzeichni

Unterstiitzte Dienste

S

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

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

7.4.9 Riickkehrcodes der Parametrierung iiber "Explicit Messages"

Riickkehrcodes vom

Handbuch — MOVIFIT®
TCP

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

Ein Fehler wird folgendermalien generiert:
* vom EtherNet/IP™-Master

+ vom EtherNet/IP™-Slave

* durch einen Timeout

In den Statusregistern der Message-Tags konnen Sie den "General Error Code
(ERR)" und den "Additional Code (EXERR)" auslesen:

'# Controller Tags - Sample{controller)

Scope: “ﬂh\ Sample :I S'N;Wl Show Al
Name £ | Value €| Style | Data Type |
—-ReadParameter [ MESSAGE |
Eﬂ-ReadParamelet.Flags | 1640290 |Hex 'INT
|| [~ReadParameter E'W | 0 Decimal |BOOL ,
—ReadParameter.ER 1|Decimal |BOOL
—ReadParameter. DN 0 Decimal |BOOL
—ReadParameter. ST 0|Decimal  |BOOL
-ReadParameter. EN 1|Decimal |BOOL
ReadParameter.TO 0 |Decimal |BOOL
ReadParameter.EN_CC 1 Decimal |BOOL
(11 +-ReadParameter. ERR 16#001€ Hex INT
2] — Z-&-l ReadParameter. EXERR | 16§0000_0810 Hex \DINT
14310226443

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

EtherNet/IP™-Master

Wenn das Datenformat bei der Ubertragung nicht eingehalten oder ein nicht imple-
mentierter Dienst ausgefiihrt wird, werden EtherNet/IP™-spezifische Ruckkehrcodes
im Fehlertelegramm geliefert. Die Codierung dieser Ruckkehrcodes ist im Kapitel "Ge-
neral Error-Codes" (— B 90) beschrieben. Weitere Informationen zu den Ruckkehr-
codes finden Sie in der EtherNet/IP™-Spezifikation.

Der "General Error Code" eines herstellerspezifischen Riickkehrcodes ist 1F,.,.

Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)
CIP-Objektverzeichnis

Riickkehrcodes vom EtherNet/IP™-Slave

Die Rickkehrcodes, die der EtherNet/IP™-Slave oder unterlagerte Gerate bei fehler-
hafter Parametrierung zurlckliefern, sind im folgenden Kapitel beschrieben: "MOVI-
LINK®-spezifische Riickkehrcodes" (— B 90).

Im Zusammenhang mit EtherNet/IP™ werden die Rickkehrcodes im folgenden For-
mat zurtickgeliefert:

Byte Offset Funktion Beispiel: Parameter-Response-Telegramm
1 Fhex
0 General Error Codes Vendor Specific
1 Additional Code 011ex
Length (words) Nur Low-Word (Word 1)
9 Additional Code 10pex
Word 1 (Low-Byte) MOVILINK® Additional Error Code
3 Additional Code 0816x
Word 1 (High-Byte) MOVILINK® Error Class

Der Rickkehrcode 16#0000 0810 (Beispiel aus dem Kapitel "Ruckkehrcodes der
Parametrierung Uber "Explicit Messages™ (— E 88)) hat folgende Bedeutung:

« Die "MOVILINK® Error Class" 08 im High-Byte des "Additional Codes" steht fir
"General Error".

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

Der Rickkehrcode besagt also, dass auf einen nicht existierenden Gerateindex zuge-
griffen wurde.

Timeout-Verhalten der "Explicit Messages”

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

tTimeout_ ExpliciteMessages = 4x Z‘Expected _ Packet _ Rate__ ExpliciteMessages

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

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

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
TCP
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CIP-Objektverzeichnis

General Error-Codes

General Bezeichnung Beschreibung
Error-Code
hex
00 Success Erfolgreich
01 Connection failure Ein verbindungsspezifischer Dienst ist fehlgeschlagen.
02 Ressource unavailable Q_uelle, dlg fur die Ausfiihrung des Diensts erforderlich ist, ist
nicht verfugbar.
03 — Reserviert
04 Path seament error Der "Path Segment Identifier" oder die Segment-Syntax konn-
9 ten von dem verarbeitenden Knoten nicht interpretiert werden.
Der "Path" verweist auf eine Objektklasse, Objektinstanz oder
05 Path destination unknown |ein Strukturelement, das von dem verarbeitenden Knoten nicht
unterstitzt wird.
06 — 07 - Reserviert
08 Service not supported SDt[ejzzl?enst wird fir die ausgewahlte Klasse/Instanz nicht unter-
09 Invalid attribute value  |Es wurden ungiiltige Attributdaten gesendet.
0A - 0B - -
oc Obiject state conflict Das ausggwahlte ijekt kann den Dienst in seinem aktuellen
Zustand nicht ausfihren.
0D - Reserviert
OE Attribute not settable Auf Qas ausgewahlte Objekt kann mit einem Schreibzugriff zu-
gegriffen werden.
. . Der aktuelle Zustand des Gerats verbietet die Ausfiihrung des
10 Device state conflict N :
gewunschten Diensts.
11-12 — Reserviert
13 Not enough data Die Lar}ge der Ubertragenen Daten ist zu kurz, um den Dienst
auszufiihren.
14 Attribut not supported  |Das ausgewahlte Attribut wird nicht unterstitzt.
15 Too much data Die Lér]ge der Ubertragenen Daten ist zu lang, um den Dienst
auszufithren.
16 Object does not exist  |Das ausgewahlte Objekt ist im Gerat nicht implementiert.
17-1D — Reserviert
1E Embedded Service Error |Fehler bei der gerateinternen Bearbeitung
1F Vendor specific error  |Herstellerspezifischer Fehler
Ungiiltiger Parameter. Diese Fehlermeldung wird verwendet,
20 Invalid parameter wenn ein Parameter die Anforderungen der Spezifikation und/
oder die Anforderungen der Applikation nicht erfullt.
21-FF - Reserviert

MOVILINK®-spezifische Riickkehrcodes

Die MOVILINK®-spezifischen Riickkehrcodes sind nach EN 50170 strukturiert. Eine
detailierte Beschreibung der Riickkehrcodes finden Sie im Kapitel Riickkehrcodes der

Parametrierung.
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Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP™)

Technische Daten der EtherNet/IP ™-Schnittstelle

7.5 Technische Daten der EtherNet/IP™-Schnittstelle

EtherNet/IP™ MOVIFIT® Funktionslevel "Technology"
Automatische 10 MBaud/100 MBaud
Baudratenerkennung

Anschlusstechnik

M12, RJ45 (Push-Pull) und RJ45-Steckverbin-
der (in der ABOX)

Integrierter Switch

Unterstitzt Auto-Crossing, Auto-Negotiation.

Maximale Leitungslange

100 m gemaR IEEE 802.3

Adressierung

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

Konfigurierbar iber DHCP-Server oder
MOVITOOLS® MotionStudio

Standardwert der Adresse (abhangig von der
Stellung des DIP-Schalters S11):
192.168.10.4

Herstellererkennung
(Vendor-ID)

013B,,.,

Name der EDS-Dateien

SEW_MOVIFIT TECH ENIP.eds

Name der Icon-Dateien

SEW_MOVIFIT TECH ENIP.ico

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Geratebeschreibungsdatei fir Modbus/TCP

8 Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Projektierung des Modbus/TCP-Mas-
ters und zur Inbetriebnahme des MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" fiir den Feld-
busbetrieb.

Voraussetzung flr die korrekte Projektierung und Inbetriebnahme sind:
» der korrekte Anschluss

- die richtige Einstellung der IP-Adressparameter des MOVIFIT®-Geréts (siehe Kapi-
tel "Installationshinweise" (— B 24))

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

8.1 Geratebeschreibungsdatei fur Modbus/TCP

Fir Modbus/TCP sind keine Geratebeschreibungsdateien spezifiziert.

8.2 Projektierung des Modbus/TCP-Masters

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

Bitte beachten Sie:

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

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

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

Die Projektierung des Modbus/TCP-Masters erfolgt in mehreren Schritten:
1. "Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau)" (— B 93)

2. "Ethernet-Baugruppe einstellen" (— B 94)

3. "Antrieb Uber die Funktion "IO Scanning" ansprechen" (— B 95)

9 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Projektierung und Inbetriecbnahme Modbus/TCP

8.21 Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau)

Gehen Sie folgendermalen vor:

Projektierung des Modbus/TCP-Masters

1. Starten Sie PL7 PRO und geben Sie den Steuerungstyp ein.

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

COCT =

File Edit Utiities \iew Tools PIC Debug Optiors Window 2

AlS|HE| o|&| 2| Blae & 2ml 2] BEm 2

[Fa ola| T 5|
EE Siructute Wiew

=10l x|

iy STATON
= _§ Configustion
0 Hardware Configu ation
EI Sobtware Configuration
=] Program
] OFE Tipss
=) Warisbles
|| Animation Table:
- |-_'| Dimcumrentation Fis
[ Funime Screens

S |

7'

[y TT I
[G=o0 oo] [wmoor |

COFFLINE Lisys [ o |

9007200885717899
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8.2.2 Ethernet-Baugruppe einstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Offnen Sie im PL7 PRO den Hardwarekonfigurator.
2. Doppelklicken Sie auf die Ethernet-Baugruppe (hier: ETY4103).

= Das Fenster fir die Projektierung wird angezeigt.

(11121 [3] [4]
i 1sxETY 4103 [{ladko posimion4 [ =
|4
"Deslgnation: TCFHIP| 081 IMODULE ‘
Module IP address: i
IP address Subnetwork mask Gateway address v {0 Scanning [ Globaldata
‘ 182 188, 10 2 ‘ ‘ 255, 255 255, O ‘ ‘ w2 .s w0 ‘ I_ Address server I_ Bandwidth
Messaging I 10|5canning I Address s|'rver I SNMP I Global Data I Bandwidth I Bridge I
HWAY address — Connection configuration
’7 Metwork. Il Station |-| fccess cantral I_
Xway | IP add P 1| A | Mode [4]
IP address configuration Addr_ ‘
[5] — 35— configuied 1 UNITE | T‘: MULTI v |
2 UMTE  w| ¥ MULTI »
I add I I I I — - -
‘ address ({192 182 [0 f2 = UNTE  w| & MULTI v
6 Subnetwork mask  |[255 [255 [265 [0 |4 | UMITE  w| ¥ MULTI +|
(61 . : . 5 UNITE  ~| ¥ MULTI |
Gatewayaddress |[182_[6a [0 |1 & UNITE  »| #  mMULTI |
7 UNITE  ~| ¥ MULTI |
" Client!Server configuration - UNTE  w| & MULTI |
3 UNITE  ~| ¥ MULTI |
L | 10 | UNITE  ~| ¥ MULTI |
E[hernet configuratic 1 UMITE | v MULTI |
{* Ethernetll 8023 ‘ 2 UNTE  »| ¥  MUTI »|¥|
(71 8]
9007200084294155
3. Wenn Sie ein nicht erweiterbares Rack haben, geben Sie im Eingabefeld [2] den
nqn H
Wert "1" ein.

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

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

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

7. Wenn die Steuerung die Adressparameter Uber DHCP bezieht, aktivieren Sie das
Optionsfeld [7].

Aktivieren Sie das Optionsfeld [8].
Aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].

9 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Projektierung des Modbus/TCP-Masters

8.2.3 Antrieb liber die Funktion "IO Scanning” ansprechen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Offnen Sie im Hardwarekonfigurator von PL7 PRO die Ethernet-Baugruppe.

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

1] [2]

I TSXETY 4103 [RCK O POSITION 4]
Configuration - I
" Designation: TCFYIP |1400 MODULE
Module IP address — Module utilities
IP address Subnetwork mask Gateway address p 10 Seanning I_ Global data
‘ 192 .88, 10 (2 ‘ ‘ 255,285 256, 0 ‘ ‘ 192 168, 10, 1 ‘ ¥ Address server | Bandwidth
Messaging 10 Scanning I Address server I SNMP I Global Data I B andwidth I Bridge I
r— Input fall-back. Si ing settings [ms] Paster %MW zones
& Fallbackto Slow: Normal: Fast: Fiead Ref. Write Fief.
" Maintain |‘5° 32 |3l1 3: |W (me foo = w0 (me [or H o |4w
— Scanned peripherals
IP address Unit | Repetitive | RDref. | RDref. | RD WRref. | WRrel.  WR Description
[u} rate master | slave count | master | slave count
1 | 192168104 0 NORMAL | 100 4 1 400 4 1
2 NOME | |
3 NOME | |
4 MNOME | |
5 MNOME | |
E MNOME | = |
7 MNOME | |
2 MONE -
K|

Bl M@ 6 e1 [ B [9
9007200084992139

3. Geben Sie in der Gruppe [2] ein, Uber welche Speicherbereiche der Steuerung der

zyklische Datenaustausch mit den Modbus/TCP-Teilnehmern erfolgt. Diese Spei-
cheradressen verwenden Sie nachher in Ihrem SPS-Programm.

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

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

6. Wahlen Sie im Auswahlfeld [5] die Zykluszeit, mit der der Teilnehmer angespro-
chen wird.

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

8. Geben Sie im Eingabefeld [7] und [9] die Anzahl Worte ein, die ausgetauscht wer-
den sollen. Die Werte missen gleich sein.

= Fur das MOVIFIT®-Gerat kdnnen Sie 1 — 32 Worte einstellen.

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

= Wenn Sie nach dem Ubertragen der Einstellungen das Programm erneut starten,
wechselt die Farbe der LED "NS" (Network Status) des MOVIFIT®-Gerats auf griin
(siehe Kapitel "Busspezifische LEDs fiur EtherNet/IP™ und Modbus/
TCP" (— B 43)).
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8.3

8.4
8.41

Anforderungen an das MOVIFIT®-Gerat fiir den Feldbusbetrieb

Fur den Feldbusbetrieb eines MOVIFIT®-Gerats miissen folgende Geréte in Betrieb
genommen werden:

 integriertes Leistungsteil (bei MOVIFIT®-SC/-FC)

« angeschlossene MOVIMOT®-Umrichter (bei MOVIFIT®-MC)

« angeschlossene MOVIFIT®-Slaves

Zusatzlich ist auf der MOVIFIT®-Steuerungsplatine ein IEC-Programm erforderlich.

StandardméRig wird MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit dem IEC-Programm
Transparent-Mode ausgeliefert. Andere IEC-Programme kdnnen gemafd der erforderli-
chen Funktionalitat auf die MOVIFIT®-Steuerplatine geladen werden.

Im IEC-Programm ist die erforderliche Anzahl an Prozessdatenworten definiert (siehe
Kapitel "Konfiguration im Transparent-Mode" (— & 208)). Die LED "SF/USR" zeigt, ob
ein |IEC-Programm geladen oder gestartet ist (siehe Kapitel "LED "SF/
USR™ (— B 38)). Weitere Informationen zum aktuell geladenen IEC-Programm erhal-
ten Sie im Parameterbaum der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio un-
ter "Anzeigewerte" > "Geratedaten".

Mit dem Kontextmenlbefehl [Programmierung] starten Sie den PLC-Editor. Im
MOVI-PLC®-Editor konnen Sie Programme erstellen und in das MOVIFIT®-Gerat la-
den.

Projektierungsbeispiele

Prozessdatenaustausch projektieren

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

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Stellen Sie die IP-Adresse des Geréts ein (siehe Kapitel "Einstellen der IP-Adress-
parameter” (— B 28)).

2. Fulgen Sie in PL7 PRO im Application Browser das Gerat in die Hardware-Konfigu-
ration fur die Funktion "lO Scanning" ein (siehe Kapitel "Projektierung des Modbus/
TCP-Masters" (— B 92)).
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Projektierungsbeispiele

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

= Im Beispiel beginnen die Sollwerte fur den Antrieb ab MW150.

®={PL7 PRO : <Untitled> =10 x|
File Edit LRiites WYiew Tools PLC Debug Options ‘Window 7
B R& v & Blae w 2o LT BE|m 2R
e Application Brows -0 x|
[ | 0| 5|
%8 Strictur e ¥je
: loix|
= ijTﬁ'I'IDNl . | ¥ exanple SET #)
Bl Configwation ZMW150: =16#0006; (= Enable Drive =
. @ Hardvare Canligwation %MU1S1: =16#7FFF; (* Yax speed #)
[ee] software Conhguation %MW152 =16#0000:(* not used =)
= f_jPrugrarn
(1 MAST Task
|:_i Sections
! [ET] Mainsew
e
[oFFLINE | 575 [ MODIF, | e
18014400140553099

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

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

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

8.4.2 Datenaustausch liber Modbus/TCP

Da fir Modbus/TCP eine Vielzahl an Master-Systemen und Softwarelésungen fur
Standard-PCs verfiigbar sind, gibt es nicht "die Referenzsteuerung”, mit der alle Bei-
spiele erstellt werden. In diesem Kapitel finden Sie detaillierte Beispiele fir den Tele-
grammaufbau.

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

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

Das folgende Bild zeigt das Schreiben (FC16) von Sollwerten an den Modbus/TCP-
Slave mit der IP-Adresse 10.3.71.163. Die 5 Prozessdatenworte liegen ab Offset 4
(reference number) und werden Uber die Unit-ID 255 angesprochen.

Filter: ]tcp.por‘t = 502 ~  Expression.. |

Mao.. Time Source Destination Protocol Info

10 4.316944  10.3.71.163 10.3.71.169 Modbus,/TCP response
+ Frame 9 (77 bytes on wire, 77 bytes captured)
+ Ethernet II, Src: Intel_49:66:c3 (00:d0:b7:49:66:c3), Dst: Sewl
+# Internet Protocol, src: 10.3.71.169 (10.3.71.169), Dst: 10.3.7
@ Transmission Control Protocol, Src Port: 50014 ({50014}, Dst Po
= Modbus /TCP

transaction identifier: 0
protocol identifier: 0

length: 17
unit identifier: 255
-1 Modbus

function 16: write Multiple Registers
reference number: 4

word count: 5

byte count: 10

Data

0000 00 Of 69 00 40 51 00 dO b7 49 66 c3 0B 00 45 00 T
0010 00 3f 02 04 40 Q0 BO 06 55 63 0a 03 47 a9 0Da 03 el e
0020 47 a3 c3 5e 01 f6 f8B ac eb 36 2B 10 ae 32 50 18 L
0030 f6 b5 Bd 07 00 00 00 00 OO0 00 00 11 ff iE 00 04 ........
0040 00 05 Ca 00 00 Q0 00 00 QO Q00 00 00 00O  seeewnas

9007200886408715

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

Prozessdatenaustausch

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

9 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
TCP
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Prozessdatenaustausch tiber FC16

Projektierung und Inbetriecbnahme Modbus/TCP

Projektierungsbeispiele

Der Modbus/TCP-Teil fur das Schreiben von je 5 Prozessdatenworten (Sollwerte)
Uber FC16 an Port 502 eines Modbus/TCP-Slaves ist folgendermalien aufgebaut:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
> - -
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5
Length Field Wert: Anzahl PD x 2 + 7 . . .
5 0x11 (Hier: 5 x 2 + 7 = 17) Detailbeschreibung siehe
- Modbus/TCP-Spezifikation
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein. und Kapitel "Das Modbus-
7 0x10 Function Code Dienst: FC16 (Write Register) Protokoll (Modbus/
8 0x00 _ Offset, ab dem die PD liegen. TCP)" (= 5104).
9 0x04 Write Reference Number \1uss immer 4 sein.
10 0x00 Write Word Count Anzahl PD (1 - 32)
1 0x05 rite vwor oun (Hier: 5)
. Anzahl PD x 2 (2 — 64)
12 0x0A Write Byte Count (Hier: 5 x 2 = 10)
13 0x00
Data Prozessausgangsdaten-Wort 1
14 0x11
15 0x22
Data Prozessausgangsdaten-Wort 2
16 0x33
17 Ox44 Daten-Mapping und Daten-
Data Prozessausgangsdaten-Wort 3 definition siehe IEC-Pro-
18 0x55 gramm.
19 0x66
Data Prozessausgangsdaten-Wort 4
20 0x77
21 0x88
Data Prozessausgangsdaten-Wort 5
22 0x99

Im Response-Telegramm von Port 502 des Modbus/TCP-Slaves werden nur die Bytes
0 — 11 zurickgesendet. Alle Werte bleiben bis auf Byte 5 unverandert. Byte 5 (Low-
Byte in Length Field) wird auf den Wert 6 korrigiert.
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Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP
Projektierungsbeispiele

Prozessdatenaustausch tiber FC23

Beim Prozessdatenaustausch tber FC23 ist der Modbus/TCP-Teil flr das Schreiben
und Lesen von je 5 Prozessdatenworten (PD) folgendermaf3en aufgebaut:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
> - -
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5:
Length Field Wert: Anzahl PD x 2 + 11
5 | 15 (Hier: 5 x 2 + 11 = 21)
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein.
7 0x10 Function Code D_ienst: FC23 (Read und Write Re- Detailbeschreibung siehe
gister) Modbus/TCP-Spezifikation
8 0x00 Offset, ab dem die PD liegen. und Kapitel "Das Modbus-
9 0x04 Read Reference Number |\j,ss immer 4 sein. Protokoll (Modbus/
TCP)" (— B 104).
10 0x00 Read Word Count Anzahl PD (1 - 32)
11 0x05 ea or oun (Hier: 5)
12 0x00 . Offset, ab dem die PD liegen:
13 0x04 Write Reference Number |\1uss immer 4 sein.
14 0x00 Anzahl PD
Write Word Count Siehe Read Word Count
15 | 0x05 (Hier: 5)
. Anzahl PD x 2 (2 — 64)

16 0x0A Write Byte Count (Hier: 5 x 2 = 10)
17 0x00

Data Prozessausgangsdaten-Wort 1
18 0x11
19 0x22

Data Prozessausgangsdaten-Wort 2
20 0x33
21 Ox44 Dat_e_n_—Map_ping und Daten-

Data Prozessausgangsdaten-Wort 3 definition siehe IEC-Pro-
22 0x55

gramm.

23 0x66

Data Prozessausgangsdaten-Wort 4
24 0x77
25 0x88

Data Prozessausgangsdaten-Wort 5
26 0x99

1 O Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Projektierung und Inbetriecbnahme Modbus/TCP

Prozessdatenaustausch Response-Telegramm

Projektierungsbeispiele

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

bytes zurlickgesendet:

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
> - -
3 0x00 Protocol Identifier
Detailbeschreibung siehe
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5 Modbus/TCP-Spezifikation
5 0x09 Length Field Wert: Anzahl PD x 2 + 3 und Kapitel "Das Modbus-
X are -
(Hier: 5x 2 + 3 = 13) Protokoll (Modbus/
6 OxFF Unit Identifier Muss 0 oder 255 sein. TCP)" (— B 104).
7 0x17 Function Code D_lenst: FC23 (Read und Write Re-
gister)
. Anzahl PD x 2 (2 — 64)

8 0x06 Write Byte Count (Hier: 5 x 2 = 10)
9 0x00 )

Data Prozesseingangsdaten-Wort 1
10 O0xAA
11 0xBB )

Data Prozesseingangsdaten-Wort 2
12 0xCC
13 0xDD . Dat.e.n.-Map.ping und Daten-

Data Prozesseingangsdaten-Wort 3 definition siehe IEC-Pro-
14 OxEE

gramm.

15 OxFF )

Data Prozesseingangsdaten-Wort 4
16 0x01
17 0x02 )

Data Prozesseingangsdaten-Wort 5
18 0x03
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Projektierung und Inbetriebnahme Modbus/TCP

Projektierungsbeispiele

Parameterzugriff

Der Parameterzugriff iber den MOVILINK®-Parameterkanal wird (iber FC23 (schrei-
ben und lesen) durchgefiihrt. Der Auftrag an den MOVILINK®-Dienst und das Abholen

der Antwort wird dabei in einem Modbus/TCP-Service realisiert.

Parameterzugriff iiber FC23

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

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
p 0x00 Transaction Identifier
2 » -
3 0x00 Protocol Identifier
4 | 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5:
Length Field Muss fir MOVILINK® gleich 19
5 | 0x13 sein.
Zugriff auf Parameter der Steuer-
6 | OxFF Unit Identifier karte des MOVIFIT®-Gerats
1)
selbst _IDetailbeschreibung siehe
7 | ox17 Function Code glen_st = FC23 (Read und Write Modbus/TCP-Spezifikation
egister) und Kapitel "Das Modbus-
8 | 0x02 Offset, ab dem der MOVILINK®-  |Protokoll (Modbus/
Read Reference Number |[Parameterkanal liegt: TCP)" (— B 104).
9 | 0x00 Muss immer 512 sein.
10 | 0x00 Muss fiir den MOVILINK®-Para-
1 | oxoa Read Word Count meterkanal immer 4 sein.
12 | 0x02 Offset, ab dem der MOVILINK®-
Write Reference Number |Parameterkanal liegt:
13 | 0x00 Muss immer 512 sein.
14 | 0x00 . Muss fiir den MOVILINK®-Param-
15 | Ox04 Write Word Count meterkanal immer 4 sein.
16 | 0x08 Write Byte Count 8 Byte MOVILINK®
Data: . _
17 | 0x31 MOVILINK®-Parameterkanal Verwaltungsbytes: 0x31 = lesen
Data: .
18 | 0x00 MOVILINK®-Parameterkanal Parametersubindex
19 | 0x20 ) Parameterindexes: Daten-Mapping und Defini-
Data: — - Ei ti iehe IEC-P
MOVILINK®-P terkanal 0x206c = 8300 = Firmwaresach- |tion siehe rogramm
20 | 0x6C -rarameterkanal | mer und Profil der Gerate von
21 | ox00 SEW-EURODRIVE.
22 | 0x00 Data: Parameterwert, der beim Lese-
23 | 0x00 | MOVILINK®-Parameterkanal |dienst ohne Bedeutung ist.
24 | 0x00

1) Bei anderen Werten des "Unit Identifier" wird die Anfrage an ein unterlagertes Gerat weitergegeben. Die
Zuordnung von "Unit Identifier" zu den unterlagerten Geraten an den Systembussen wird Uber die Rou-
ting-Tabelle der Steuerungskonfiguration des MOVIFIT®-Gerats festgelegt (siehe Kapitel "Das Modbus-
Protokoll (Modbus/TCP)" > "Protokollaufbau” > "Header").
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Projektierung und Inbetriecbnahme Modbus/TCP
Projektierungsbeispiele

Parameterzugriff Response-Telegramm

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

Byte | Wert Bedeutung Interpretation Hilfe
0
] 0x00 Transaction Identifier
> - -
3 0x00 Protocol Identifier
4 0x00 Anzahl der Bytes nach Byte 5: Detailbeschreibung sie-
Length Field Muss fiir MOVILINK® gleich 11 |he Modbus/TCP-Spezifi-
5 0x11 sein. kation und Kapitel "Das
Zugriff auf Parameter der Steuer- lt\)ﬂuc;c;_tl)_gsF;;"r?i?li g;/l)o d-
6 OxFF Unit Identifier karte des MOVIFIT®-Gerats '
selbst."
7 ox17 Function Code Dler!st = FC23 (Read und Write
Register)
8 0x02 Read Reference Number |8 Byte MOVILINK®
Data: . -
17 0x31 MOVILINK®-Parameterkanal Verwaltungsbytes: 0x31 = lesen
Data: .
18 0x00 MOVILINK®-Parameterkanal Parametersubindex
19 | 0x20 Data: Parameterindex: Daten-Mapping und -De-
MOVILINK®-Parameterkanal |0x206¢ = 8300 = Firmwaresach- |[finition siehe Einstellung
20 | 0x6C nummer und Profil der Geréte
21 0x00 von SEW-EURODRIVE.
2_| 000 Data: entsprcht der Fimwaresahnm
o -
23 0x00 | MOVILINK®-Parameterkanal mer 28216102.53
24 0x00

1) Bei anderen Werten des "Unit Identifier" wird die Anfrage an ein unterlagertes Gerat weitergegeben.
Die Zuordnung von "Unit Identifier" zu den unterlagerten Geraten an den Systembussen wird Uber die
Routing-Tabelle der Steuerungskonfiguration des MOVIFIT®-Gerats festgelegt (siehe Kapitel "Das
Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)" > "Protokollaufbau” > "Header").
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Beschreibung

9
9.1

9.1.1

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Beschreibung

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

Modbus/TCP hat folgende Eigenschaften:

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

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

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

Mapping und Adressierung

jde

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

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

Die Tabellen kénnen getrennt liegen oder sich iberdecken.

Das MOVIFIT®-Gerat stellt folgende Datenbereiche zur Verfligung:

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

Diese Tabelle beginnt bei Offset 4 und endet bei Offset OFF,,. Darin liegen die zy-
klisch Ubertragenen Prozessdatenworte 1 — 32.

Fur die Prozessausgangsdaten-Worte ist von der Steuerung eine weitere Tabelle
angelegt. Die Tabelle ermdglicht einem oder mehreren weiteren Clients das Lesen
der aktuellen Sollwerte z. B. flir Visualisierung.

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

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

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

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

HINWEIS

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

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)

Protokollaufbau

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

+ FCO03 — Read Holding Registers
Erlaubt das Lesen eines oder mehrerer Register.
+ FC16 — Write Multiple Registers
Erlaubt das Schreiben eines oder mehrerer Register.
+ FC23 — Read/Write Multiple Registers
Erlaubt das gleichzeitige Lesen und Schreiben eines Registerblocks.
* FC43 — Read Device Identification

Ermdoglicht eine Gerateidentifikation durch Auslesen des Identity-Objekts.

Zugriff auf Dienste

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

Offset Bedeutung bei Zugriff Kommentar
hex Lesen (Read) Schreiben (Write)
0-3 — — — Reserviert
_ Prozesseingangsda- |Prozessausgangsda- |FCO3, FC16,|,
4-FF ten (Istwerte) ten (Sollwerte) FC23 0 - 32 Worte
100 — 103 — - - Reserviert
Prozessausaanasda- Zum Lesen der Sollwerte durch
104 — 1FF gang - FCO03 anderen als den steuernden
ten (Sollwerte) :
Client
Ergebnis Parameter- |Auftrag Parameterka- [FC03, FC16,
200 - 2FF kanal azyklisch nal azyklisch FC23 4 Worte
300 — FFFF - - - Reserviert
Sonderfall: |Feldbus-Timeout-Zeit, |Feldbus-Timeout-Zeit, FCO3. FC16 Parameter P819: 16-Bit-Wert,
219E (8606,,,) |Wert lesen Wert schreiben ’ Timeout-Zeit in ms

Protokollaufbau

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

Der Header ist fur alle Request- und Response-Telegramme sowie Fehlermeldungen

(Exceptions) gleich.
An den Header sind je nach "Function Code" eine unterschiedlich grofie Anzahl Daten
angehangt.
| MBAP Header Ij | Function Code Data Ij
Transaction ID Protocol ID  |Length (1+1+N)| Unit ID FC N Data
9007200887174411

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

105



10

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

9.21

Header

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

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

fier")

Slave-Adresse.

Sie muss fir den Zugriff auf die Prozessdaten des
MOVIFIT®-Gerats auf 0 (0x00) oder 255 (OxFF) einge-
stellt werden.

Unit Identifier (Slave Ad-  |Beim Zugriff auf den Parameterkanal (Offset 200, —

6 dress) 203,.,) gelten folgende Adresszuweisungen:
« 0 oder 255 fiir Parameter des MOVIFIT®-Gerats
* 1 —254 fir Parameter eines unterlagerten Gerats
am MOVIFIT®-Gerat
7 Function Code Gewiinschter Dienst
8-N Data Daten je nach gewiinschtem Dienst

Beachten Sie Folgendes:

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

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

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

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

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

Unit Identifier Option/Schnittstelle
0 oder 255 MOVIFIT®-Steuerung
1 MOVIFIT®-SC/-FC-Leistungsteil
2 MOVIMOT® 1 (nur bei MOVIFIT®-MC)
3 MOVIMOT® 2 (nur bei MOVIFIT®-MC)
4 MOVIMOT® 3 (nur bei MOVIFIT®-MC)
16 — 21 MOVIFIT®-Slaves am externen CAN-Bus

Nach den 7 Bytes des Headers folgen "Function Code" und Daten.
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9.2.2

Beispiel

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

Dienst FC03 — Read Holding Registers

Mit dem Dienst "FC03 — Read Holding Registers” wird eine variable Anzahl von Regis-

tern gelesen.

| MBAP Header ] Function Code Data (FC03) ﬂ
Transaction ID Protocol ID : FC
Length (1+5) | Unit ID Read Add Read Word Count
(0x00) (0x00) ength (1+5) ni (0x03) ea ress | Read Word Coun
9007200887224075
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
. Gewlinschter Dienst
7 Function Code Wert: 03 (Read Holding Register)
8 Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Reference Number (Low) [Wert: Offset
10 Word Count (High) Anzahl Worte (Register)
11 Word Count (Low) Anzahl Worte (Register)
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
. Dienst
7 Function Code Wert: 03 (Read Holding Register)
Anzahl der folgenden Bytes
8 Byte Count Wert: 2 x N
Inhalt des jeweiligen Registers
- "
9-9+2xN) Data Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
7 Function Code 83ex
8 Exception Code Fehlercode
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

9.2.3 Dienst FC16 — Write Multiple Registers

Mit dem Dienst "FC16 — Write Multiple Registers" wird eine variable Anzahl von Regis-
tern geschrieben.

| MBAP Header Ij | Function Code Data (FC16) Ij

Transaction ID [Protocol ID| Length | Unit ID FC |\Write Address| VVrite Word | Bytes| Write Data

(0x00) (0x00) (1+6+N) | (0x00) |J |(0x10) Count (N) (1=N)
9007200887293707
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)

Gewlinschter Dienst

Y Function Code Wert: 16 (Write Multiple Registers)
8 Reference Number (High) |Wert: Offset

9 Reference Number (Low) [Wert: Offset

10 Word Count (High) Anzahl Worte (Register)

11 Word Count (Low) Anzahl Worte (Register)

12 Byte Count Anzahl der folgenden Bytes

Wert: 2 x N"

13 - 13+(2 x N)"

Register Values

Wert, der im jeweiligen Register geschrieben wird
Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register

Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
7 Function Code \5)\;22?26 (Write Multiple Registers)
8 Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Reference Number (Low) [Wert: Offset
10 Word Count (High) Anzahl Worte (Register)
11 Word Count (Low) Anzahl Worte (Register)
Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
7 Function Code 90,6x
8 Exception Code Fehlercode
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9.24

Dienst FC23 — Read/Write Multiple Registers

Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

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

MBAP Header |j | Function Code Data (FC23) Ij
Tran(zi((:)t(i;n D Pr(o(;)(:(():gl) D ( 1';(31%9::‘) Unit ID (OI):(?7) Read Address |Read Word Count | Write Address | Write Word Count B(y'z(;s W(r1itei S)ata ‘
9007200887389707
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
. Gewtinschter Dienst
Y Function Code Wert: 23 (Read/Write Multiple Registers)
8 Read Reference Number (High) |Wert: Offset
9 Read Reference Number (Low) |Wert: Offset
10 Read Word Count (High) Anza.h_l Worte (Register), die gelesen werden.
Wert: immer 0
11 Read Word Count (Low) Anzahl Worte (Register), die gelesen werden.
12 Write Reference Number (High) |[Wert: Offset
13 Write Reference Number (Low) [Wert: Offset
14 Write Word Count (High) Anza.h_l Worte (Register), die geschrieben werden.
Wert: immer O
15 Write Word Count (Low) Anzahl Worte (Register), die geschrieben werden.
. Anzahl der folgenden Bytes
16 Write Byte Count Wert: 2 x N
17 - 17+(2 x . . Wert, der im jeweiligen Register geschrieben wird
Ny |Write Register Values Wert: 2 — 2 x N Datenbytes je nach Lénge
1) Anzahl der Register, die geschrieben werden.
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
. Dienst
Y Function Code Wert: 23 (Read/Write Multiple Registers)
Anzahl der folgenden Bytes
8 Byte Count Wert: 2 x n")
9 Data Inhalt des jeweiligen Registers
Wert: 2 — 2 x n Datenbytes je nach Lange

1) Anzahl der Register, die gelesen werden.

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zuldassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
7 Function Code 97 ex
8 Exception Code Fehlercode
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Protokollaufbau

9.2.5 Dienst FC43 — Read Device Identifications
Der Dienst "FC43 — Read Device Identifications" wird auch als MEI-Transport (Mod-
bus Encapsulated Interface Transport) bezeichnet. Er tunnelt Dienste und Methoden-
aufrufe. Mit dem MEI-Type OxOE wird der Dienst "Read Device Identification" getun-
nelt. Gemall der Modbus-Spezifikation gibt es die 3 Blécke "Basic", "Regular" und
"Extended", die gelesen werden kénnen.
Das Gerat unterstitzt die Blécke "Basic" und "Regular" (Confirmity Level 02). Es wird
immer der gesamte Block gelesen (Streaming). Im "Read Device ID Code" sind somit
die Werte "01" und "02" zuldssig. Die "Object ID "muss den Wert "0" haben. Die Ant-
wort wird nicht fragmentiert.
Beispiel
Request:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
Y Function Code \?Vi?tgzgcpé:raglggitice Identification)
8 MEI Type Wert: OXOE
9 Read Device ID Code Wert: 01 oder 02
10 Object ID Wert: 0
Response:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
! Function Code otk 43 (Read Device Identification)
8 MEI Type Wert: OxOE
9 Read Device ID Code Wert: 01 oder 02
10 Conformity Level Wert: 02
Wenn die Identifikationsdaten nicht in eine einzige Ant-
11 More Follows ;/_vort passen, sind mehrere Anfrage/Antwort-Transak-
ionen erforderlich.
Wert: 0 (keine weiteren Anfragen)
12 Next Object ID Wert: 0
13 Number of Objects C\?ezr??lgggpioe?;?gte
14 Object ID ID des ersten Objekts
15 Object Length Lange des ersten Objekts in Bytes
16 Object Value Wert des ersten Objekts
17 — Number of Ob- [Object ID, Object Lenght
jects x 2" und Object Value aller wei- -
teren Objekte?

1) Im Beispiel bis 22

2) Im Beispiel noch 2 weitere Objekte

Exception:
Byte Bezeichnung Bedeutung/Zulassige Werte
0-6 MBAP Header Siehe Kapitel "Header" (— B 106)
7 Function Code 43,0,
8 Exception Code Fehlercode
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Verbindungsmanagement

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

9.3 Verbindungsmanagement

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

Eine nicht mehr verwendete Verbindung muss vom Master geschlossen werden.
Wenn der Slave eine nicht mehr aktive Verbindung entdeckt, geht er davon aus, dass
der zugehdrige Master nicht mehr aktiv ist. In diesem Fall baut der Slave die nicht
mehr verwendete Verbindung einseitig ab. Erst dann kann eine 9-te Verbindung auf-
gebaut werden. Bei 8 aktiven Verbindungen wird ein 9-ter Verbindungsaufbau zurtick-
gewiesen (Socket wird serverseitig geschlossen).

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

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

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

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

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

Wenn das Gerat die Verbindung akzeptiert, ibernimmt es die Prozessausgangsdaten
in das Prozessabbild oder leitet die Prozessdaten an das IEC-Programm weiter. So-
lange diese Verbindung aktiv ist, kann kein weiterer Master die Prozessausgangsda-
ten (PO-Daten) verandern.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 1 1 1
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Verbindungsmanagement

9.3.2

9.3.3

SchlieBen einer Verbindung

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

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

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

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

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

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

Timeout-Verhalten

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Bei einem Timeout wird die im IEC-Programm programmierte Timeout-Reaktion
durchgefiihrt.
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Parameterzugriff Gtber Modbus/TCP

9.4 Parameterzugriff uber Modbus/TCP

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

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

9.4.1 Ablauf mit FC16 und FC03

Master/ Slave/
Modbus-Client Modbus-Server

— FC16 Request mit !
azyklischen Auftrag i
FC16 Response,

. Schreibzugriff 0.k.

i FCO03 Request, um
1 azyklisches Ergebnis

zu lesen
L
L

FCO03 Response mit
T azyklischem Ergebnis

9007200887627659

Bei einem fehlerhaften Schreibzugriff wird der entsprechende Fehlercode (siehe Kapi-
tel "Fehlercodes (Exception Codes)" (— E 116)) gemeldet. Diese Variante bietet den
Vorteil, dass die Schreibdienste durch das einmalige Senden eines Write-Requests
(FC16) bereits bearbeitet werden und die Dienstbestatigung durch die Auswertung der
Write-Response erfolgt. Der Master sendet zu einem spateren Zeitpunkt einen Read-
Request (FC03), um die Werte auszulesen, die in der Zwischenzeit in das Register
geschrieben wurden.

9.4.2 Ablauf mit FC23

Master/ Slave/
Modbus-Client Modbus-Server

| FC23 Request mit
azyklischem Auftrag

FCO03 Response mit
\ azyklischem Ergebnis

9007200887695115
Beim FC23 wird das Ergebnis gleich in der Antwort zurtickgeliefert.
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Parameterzugriff tber Modbus/TCP

9.4.3

Write
Request:

Write
Response:

Read
Request:

Read
Response:

Write/Read
Request:

Write/Read
Response:

9.4.4

Protokollaufbau

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

* Der "Unit Identifier" wird im Gateway-Betrieb verwendet, um die Register 200, 4,6«
auf die unterlagerten Teilnehmer abzubilden (siehe Kapitel "Header" (— B 106)).

Die Beschreibung der MOVILINK®-Parameterdaten (8 Byte) und ihre Abbildung auf

die Register 200,,, — 203, finden Sie im Kapitel "MOVILINK®-Parameterka-
nal" (— B 114).

MOVILINK®-Parameterkanal

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

Offset Bedeutung Beispiel
2000, Verwaltung 32, 0x
20004 Subindex 00,
207 ey Index High 21,
20116 Index Low 9E, o«
202, ., Daten MSB 00,
202, Daten 00,
203, Daten 01,
203, Daten LSB F4, o

Sie kdnnen mit FC03, FC16 und FC23 auf den Parameterkanal zugreifen. Bei einem
Schreibzugriff erteilen Sie dem Parameterkanal im Verwaltungsbyte einen Auftrag.
Der Auftrag selbst ist wiederum ein MOVILINK®-Dienst, wie z. B. "Write", "WriteVolati-
le" oder "Read". Das Ergebnis wird mit einem Lesezugriff ausgelesen.
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Parameterzugriff Gtber Modbus/TCP

Die Werte im Beispiel (Feldbus-Timeout schreiben) haben folgende Bedeutung:

Offset 200y, = 3200, (Verwaltung = Schreibe 4 Byte/Subindex = 0)
Offset 201, = 219E,., (Index = 8606)

Offset 202, = 0 (Daten High)

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

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

finiert:
Verwaltungsbyte (1 Byte)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 0000 = No Service
(LSB) 0001 = Read Parameter

1 0010 = Write Parameter
0011 = Write Parameter Volatile

2 Service-Kennung 0100 = Read Minimum
0101 = Read Maximum

3 0110 = Read Default
0111 = Read Scale
1000 = Read Attribute

4 00 = 1 Byte

. 01 =2 Byte

5 Datenlange 10 = 3 Byte

11 = 4 Byte
) Muss bei zyklischer Ubertragung mit jedem neuen Auf-

6 Datenlange
trag gewechselt (getoggelt) werden.

7 Statusbit 0 = Kein Fehler bei der Dienstausfiihrung

(MSB) 1 = Fehler bei der Dienstausfiihrung

Die einzelnen Bits haben folgende Funktionen:

Bits 0 -3
Beinhalten die Service-Kennung. Sie definieren, welcher Dienst ausgefuhrt wird.
Bit 4 und Bit 5

Geben die Datenlange in Byte an. Fur Frequenzumrichter von SEW-EURODRIVE
muss dieser Wert generell auf 4 Byte eingestellt werden.

Bit 6 (Handshake-Bit)

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

Bit 7 (Statusbit)

Zeigt an, ob der Dienst ordnungsgemal ausgefiihrt werden konnte oder fehlerhaft
war.

HINWEIS

[

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

Die Beschreibung der Parameter finden Sie im Kapitel "Parametrierung des Leis-
tungsteils" (— B 158).
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Fehlercodes (Exception Codes)

9.5 Fehlercodes (Exception Codes)

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

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

geliefert:
Exception
Code Bezeichnung Bedeutung
hex
01 ILLEGAL FUNCTION Der im Request Uibermittelte "Function Code" wird vom

Slave nicht unterstitzt.

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

* Unglltige Startadresse beim Zugriff auf die Register

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

+ Unglltige Kombination aus Startadresse und Lange

» Kein symmetrischer Zugriff bei "Read/Write"

+ Falsche Objekt-ID (bei Zugriff iber FC43)

Ein Teil des Datenfelds des Modbus-Requests enthalt

einen fur den Modbus-Slave ungultigen Wert. Dies kann

folgende Ursachen haben:

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

03 ILLEGAL DATA VALUE ner als 1 oder groRer als 125)

» Die empfangene PDU-Lange ist zu kurz oder zu lang
(abhangig vom angegebenen "Word Count")

* Interner Fehler beim Lesen oder Schreiben der Pro-

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

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

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

04 SLAVE DEVICE FAILURE

0A GATEWAY PATH UNAVAILABLE

1 1 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Das Modbus-Protokoll (Modbus/TCP)
Technische Daten Modbus/TCP-Schnittstelle

Technische Daten Modbus/TCP-Schnittstelle

Modbus/TCP MOVIFIT® Funktionslevel "Technology"
Automatische 10 MBaud/100 MBaud
Baudratenerkennung

Anschlusstechnik

M12, RJ45 (Push-Pull) und RJ45-Steckverbin-
der (in der ABOX)

Integrierter Switch

Unterstitzt Auto-Crossing, Auto-Negotiation.

Maximale Leitungslange

100 m gemaR IEEE 802.3

Adressierung

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

Konfigurierbar iber DHCP-Server oder
MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.5

Standardwert der Adresse (abhangig von der
Stellung der DIP-Schalter S11): 192.168.10.4

Herstellererkennung
(Vendor-ID)

SEW-EURODRIVE

Unterstltzte Dienste

FCO03, FC16, FC23, FC43
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Fehlerdiagnose bei Betrieb am EtherNet/IP™ und Modbus/TCP
Prufen der Status-LEDs am Gerét

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

Der folgende Diagnoseablauf zeigt die Vorgehensweise zur Integration des
MOVIFIT®-Geréts in ein Ethernet-Netzwerk und die Fehleranalyse der folgenden Pro-
blemfalle:

» Der Frequenzumrichter ist nicht richtig in das EtherNet/IP™- oder Modbus/TCP-
Netzwerk integriert.

» Der Frequenzumrichter kann mit dem Master (Scanner) nicht gesteuert werden.

Weitere Hinweise speziell zur Programmierung des MOVIFIT®-Geréts erhalten Sie im
Systemhandbuch "MOVI-PLC®-Programmierung im PLC-Editor"

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

Die Diagnose erfolgt in mehreren Schritten:

1. "Prufen der Status-LEDs am Gerat" (— B 118)

2. "Prifen der Status-LED und Statusanzeige am Feldbusmaster" (— B 119)
3. "Prifen der Fehlerquellen" (— B 119)

Priifen der Status-LEDs am Gerat

Die Erlauterung der einzelnen LED-Zustdnde finden Sie im Kapitel "Status-
LEDs" (— B 37). In der folgenden Tabelle sind die sich daraus ergebenden Geratezu-
stdnde und mogliche Ursachen aufgefihrt:

Status-LED Betriebszu- aali
MS NS stand Mogliche Ursache

Aus Aus Off Keine Spannungsversorgung.

Rot Rot Reset Das Gerét ist im Reset-Zustand.

Rot =" Error Das Gerat hat einen internen Fehler.

Griin Aus IP-Stack star-|\Wenn DHCP aktiviert ist, bleibt das Gerat solange in

Blinkt ting diesem Zustand, bis eine IP-Adresse zugewiesen
wird.

Rot Rot IP Conflict Konflikt bei der IP-Adresse.

Blinkt Ein anderer Teilnehmer im Netzwerk verwendet die
gleiche IP-Adresse.

Rot — Griin Blinkt [Rot — Griin Blinkt [LED-Test Alle LED-Zustande werden fur LED-Test kurz ange-
steuert.

Griin Griin Application |Alle Funktionen des Geréts (z. B. Prozessdaten und

Blinkt Blinkt starting Verbindungen zum Master) werden aktiviert.

Griin Griin Operational |Das Gerat ist aktiv am Feldbus, aber ohne steuernde

Blinkt Verbindung zum Master.

Griin Griin Connected  |Eine steuernde Verbindung zu einem Master wurde
aufgebaut.

Griin Rot Timeout Eine bisher steuernde Verbindung ist im Zustand

Blinkt Timeout.

1) Der Zustand dieser LED ist ohne Bedeutung.

Wenn ein Konflikt bei der IP-Adresse festgestellt wird, prifen Sie die IP-Adresspara-
meter und bei Bedarf stellen Sie sie erneut ein. Befolgen Sie dazu die Anweisungen
aus dem Kapitel "Einstellen der IP-Adressparameter" (— E 28) oder verwenden Sie
die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

Wenn keine steuernde Verbindung zum Master besteht, prifen Sie die Kommunikati-
on Uber Ethernet. Fihren Sie dazu Uber die Eingabeaufforderung (DOS-Box) des PC
die Befehle PING und IPCONFIG aus.
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10.2

10.3

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

Prufen der Status-LED und Statusanzeige am Feldbusmaster

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

Wenn zum Testen oder zur Inbetriebnahme des Gerats noch kein funktionsfahiger
EtherNet/IP™- oder Modbus/TCP-Master zur Verfiigung steht, kdnnen Sie den SEW-
EURODRIVE Ethernet Master Simulator einsetzen. Die aktuelle Version des Ethernet
Master Simulators steht auf der Homepage von SEW-EURODRIVE —www.sew-eu-
rodrive.com zum Download bereit. Mit dem Ethernet Master Simulator kénnen Sie
mit einer Feldbus-Schnittstelle von SEW-EURODRIVE Prozess- oder Parameterdaten
mit EtherNet/IP™- oder Modbus/TCP-Profil austauschen.

Prifen der Fehlerquellen

Wenn das Gerat im Status "Connected" ist, ist der Datenaustausch zwischen Master
(Scanner) und Slave aktiv. Wenn die Daten nicht fehlerfrei tiber EtherNet/IP™ oder
Modbus/TCP an das IEC-Programm des Gerats Ubertragen werden, priifen Sie die
folgenden maoglichen Fehlerquellen:

Fehlerquelle MaBnahme

Werden die richtigen Werte fur die Prozessda-

tenworte im Parameterbaum oder im Plug-in Wenn Ja, setzen Sie die Diagnose

fur das Applikationsmodul angezeigt? bei Zeile 6 fort.

Ist der Prozessdatenaustausch im Master ak- _

tiv?

Werden die Prozessdaten an die richtige Stel- | Prifen Sie die Tags und das Master-
le des Masters geschrieben? Mapping.

Ist die Steuerung im RUN-Modus oder (iber-
schreibt aktives Forcen (Vorgabe der Sollwer-
te) die gewtlinschten Prozessdaten zum An-
trieb?

Wenden Sie sich flir weitere Hilfe an

, .
Sendet die Steuerung Daten an das Gerat” den Hersteller der Steuerung.

Sind die Prozessdatenworte im IEC-Pro-
gramm richtig verwendet?

Welcher Status wird im IEC-Programm flr die
Kommunikationsschnittstelle tiber den Funkti- -

onsbaustein "FBusGetInfo" angezeigt?
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11 Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode

111 Prozessabbild
Das Prozessabbild, das zwischen dem Feldbusmaster und MOVIFIT®-Gerat ausge-
tauscht wird, ist vom MOVIFIT®-Geratetyp abhangig.

Die folgenden Abbildungen zeigen die Prozessabbilder zwischen Feldbusmaster und
MOVIFIT®-Gerét.

In den Abbildungen sind folgende Abkirzungen verwendet:

Begriff Abkiirzung
Bindreingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO
MOVIFIT®-MC
PD-Belegung

MOVIMOT® 1 MOVIMOT® 2 MOVIMOT® 3

oo 00 [ por [ 7o | pos | por | poz | ros | por | poz | ros_
] ]
Saws] o [ pn [ vz [ ps [ en [ e | ps | e | pe | o

Feldbusmaster
il

P
[
1
ON-eLIdIAOIN

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8 PD9 | PD10 | PD11

PD-Nummerierung
9007200223270923

MOVIFIT®-SC
PD-Belegung

MOVIFIT®-SC

Feldbusmaster
il
o)
E
H
i
3S-elIdINON

Saw] o [en [pe [0 ] =

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5

PD-Nummerierung
9007200223966603
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MOVIFIT®-FC
PD-Belegung

8 =

g 2

gcﬂ | res. | Do | Pot | POz | PO3 D —)

2 3

E —  [swews| DI | Pt | P2 | P H K .

| Po1 | Po2 | Pp3 | P4 | PDS ﬂ
PD-Nummerierung
9007200223971083
MOVIFIT®-SC/-FC mit z. B. 6 MOVIFIT®-FC-Slaves
PD-Belegung
8 =
4 - [s)
§ £=) [res. | DO | P01 PO2]| P03 PO1] PO2] P03 | PO1] Po2[ PO3 || [Po1[ Po2[ PO3 | =3 %
. =
E’: [Status] DI [P [ P2 [PI3 [P [ P2 [PI3 [PH [ P2 [P ]| [ Pn [ Pi2] P3| ¢=h E"f
= max. 6 externe SBus-Teilnehmer
[PD1 [ PD2 [ PD3 [ PD4 | PD5 | PD6 | PD7 | PD8 | PD9 [PD10]PD11]]  [PD21[PD22[PD23])
PD-Nummerierung

9007200223975563

11.2 Statuswort des MOVIFIT®-Gerits

Das Statuswort des MOVIFIT®-Gerats beinhaltet Diagnoseinformationen des
MOVIFIT®-Gerats, die zur Auswertung in der tberlagerten SPS-Applikation aufbereitet
werden. Die Signale werden Uber Parameter oder Uber den Prozessdatenkanal an die
Steuerung Ubertragen.

Das Statuswort vom MOVIFIT®-Gerét ist folgendermaRen definiert:

MOVIFIT®-Statuswort (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = Wartungsschalter wurde betatigt. Netz ist ausge-
schaltet.
0 = Wartungsschalter wurde nicht betatigt (OK).

1 = Grenzwert flr die Aktorspannung DO00 — DOQ3 ist
1 Unterspannung 24V-S unterschritten.

0 = Grenzwert ist nicht unterschritten (OK).

1 = 24V-P fur integrierten Frequenzumrichter
Umrichterspannung nicht angelegt (MOVIFIT®-FC) oder externen MOVIMOT®-Umrichter
(24V-P) ist nicht vorhanden.

0 = 24V-P ist vorhanden (OK).

3-6 — Reserviert = 0

1 = MOVIFIT®-Systemfehler liegt vor."”

0 = MOVIFIT®-Systemfehler liegt nicht vor.

1 = Kurzschluss/Uberlast der Aktorversorgung fiir Digi-
talausgang DOOO liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Aktorversor-
gung OK).

Wartungsschalter (Netzspan-
nung AUS)

7 MOVIFIT®-Systemfehler

8 Uberlast Aktorspannung DO00

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 1 2 1
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MOVIFIT®-Statuswort (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = Kurzschluss/Uberlast der Aktorversorgung fiir Digi-
talausgang DOO01 liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Aktorversor-
gung OK).

9 Uberlast Aktorspannung DOO01

1 = Kurzschluss/Uberlast der Aktorversorgung fiir Digi-
talausgang DOO2 liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Aktorversor-
gung OK).

10 Uberlast Aktorspannung DO02

1 = Kurzschluss/Uberlast der Aktorversorgung fiir Digi-
talausgang DOO03 liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Aktorversor-
gung OK).

11 Uberlast Aktorspannung DO03

1 = Kurzschluss/Uberlast der Sensorversorgung Grup-
pe | (VO24-) liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Sensorversor-
gung OK).

12 Uberlast Sensorspannung Gruppe |

1 = Kurzschluss/Uberlast der Sensorversorgung Grup-
pe Il (VO24-I1) liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Sensorversor-
gung OK).

13 Uberlast Sensorspannung Gruppe |

1 = Kurzschluss/Uberlast der Sensorversorgung Grup-
pe Il (VO24-111) liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Sensorversor-
gung OK).

14 Uberlast Sensorspannung Gruppe I

1 = Kurzschluss/Uberlast der Sensorversorgung Grup-
pe IV (VO24-1V) liegt vor.

0 = Kurzschluss/Uberlast liegt nicht vor (Sensorversor-
gung OK).

15 Uberlast Sensorspannung Gruppe IV

1) Siehe Parameter P012, Index 8310 (Fehlerstatus) im Kapitel "Parametrierung des Leistungsteils".

Der logische Kommunikationszustand "0" signalisiert bei jedem Signal den Zustand
OK. Im Systemanlauf (Bushochlauf mit Nutzdaten = 0) fiihren damit keine asynchron
ablaufenden Start-Up-Sequenzen von Busmaster und SPS zu falschen Diagnosemel-
dungen.

HINWEIS

Wenn die Aktorspannung 24V_S nicht verdrahtet wird, ist das Bit 1 dauerhaft auf "1"
gesetzt.
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11.3 Digitale Ein- und Ausgange

Die Ein-/Ausgangsbytes des MOVIFIT®-Geréts fiir 12D1/4DIO (Digitale Eingange/Digi-
tale Ausgange) sind folgendermafen definiert:

Digitale Ausgéange
g o) ]15|14|13]12|11|10]9|8|7]6|5|4|3|2]1]oU = -
£ R S 2
. o ":;
G ]15|14|13]12|11]10|9|8}7]6|5|4|3|2|1|o|j -
Digitale Eingénge
14705884427

Digitale Eingédnge (DI)

Digitale Eingdnge (2 Bytes)

Bit Bedeutung
0 Digitaler Eingang DI 00

1 Digitaler Eingang DI 01

2 Digitaler Eingang DI 02

3 Digitaler Eingang DI 03

4 Digitaler Eingang DI 04

5 Digitaler Eingang DI 05

6 Digitaler Eingang DI 06

7 Digitaler Eingang DI 07

8 Digitaler Eingang DI 08

9 Digitaler Eingang DI 09

10 Digitaler Eingang DI 10

11 Digitaler Eingang DI 11

12 Digitaler Eingang DI 12/Status digitaler Ausgang DO 00
13 Digitaler Eingang DI 13/Status digitaler Ausgang DO 01
14 Digitaler Eingang DI 14/Status digitaler Ausgang DO 02
15 Digitaler Eingang DI 15/Status digitaler Ausgang DO 03

Digitale Ausgange (DO)

Digitale Ausgénge (1 Byte)
Bit Bedeutung
Digitaler Ausgang DO 00
Digitaler Ausgang DO 01
Digitaler Ausgang DO 02
Digitaler Ausgang DO 03
4-15 |Reserviert=0

w [N |~ (O

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 1 23
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1.4 Prozessdaten zwischen einem MOVIMOT®-Umrichter und MOVIFIT®-MC

Im Transparent-Mode wird ein MOVIMOT®-Umrichter, der (ber RS485 an das
MOVIFIT®-MC angeschlossen ist, mit 3 Prozessdatenworten angesprochen.

PD-Belegung
s =
8 2
E0—=) | res. | Do | Po1 | POz | PO3 | POt | Po2 | PO3 | PO1 | PO2 | POS U =) 3
3 2
s ’Statusl DI | PI1 | PI2 | PI3 | PI1 | PI2 | PI3 | PI1 | PI2 | PI3 D &3
’ PD1 l PD2 l PD3 I PD4 I PD5 l PD6 l PD7 I PD8 I PD9 IPD10 I PD11 U
PD-Nummerierung
9007200223270923
Prozessdaten MOVIMOT® 1
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort PI1: Statuswort 1
PO2: Drehzahl in % P12: Strom
PO3: Rampe PI13: Statuswort 2
In der Abbildung sind folgende Abkiirzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Bindreingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

11.41 Belegung Steuerwort an MOVIMOT®

Das Steuerwort an MOVIMOTP® ist folgendermaRen definiert:

MOVIMOT®-Steuerwort (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 Halt/Freigabe
- 011 = Freigabe
Freigabe/Halt sonst Halt
2 Freigabe/Halt
3-5 — Reserviert = 0

6 Fehler-Reset

\_I_Venn ein Geratefehler vorliegt, wird durch einen 0-1-
Ubergang dieses Bits ein Fehler-Reset angefordert.

7-15 -

Reserviert = 0

HINWEIS

jde

In Abhangigkeit der DIP-Schaltereinstellung der MOVIMOT®-Zusatzfunktionen kann
sich die Belegung des Steuerworts verandern. Die Bits 8 — 15 sind dann teilweise be-

legt. Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung "MOVIMOT® MM..D".

1 2 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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11.4.2 Codierung des Drehzahl-Sollwerts

Der Drehzahl-Sollwert wird relativ in prozentualer Form angegeben. Er bezieht sich
auf die Maximaldrehzahl, die mit dem Sollwert-Potenziometer f1 des MOVIMOT®-Um-
richters eingestellt wird.
Codierung: C000,,, = -100 % (Linkslauf)

4000y, = +100 % (Rechtslauf)

1 Digit = 0.0061 %

Beispiel: 80 % n,,,,, Drehrichtung links
80 %
Berechnung: ~ 00061 131154, = CCC5)6

11.4.3 Codierung der Rampe

Die aktuelle Integratorrampe wird im Prozessausgangsdaten-Wort PO3 Ubergeben.
Der Ubergebene Zeitwert bezieht sich auf eine Drehzahlanderung von 1500 1/min.

Codierung: 1 Digit=1ms
Bereich: 100 ms — 10000 ms
Beispiel: 2.0 s =2000 ms = 2000, = 07D0y,

11.4.4 Belegung Statuswort 1 von MOVIMOT®
Das Statuswort 1 von MOVIMOT?® ist folgendermafen definiert:

MOVIMOT®-Statuswort 1 (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = MOVIMOT® ist freigegeben.

0 |Endstufe freigegeben 0 = MOVIMOT® ist nicht freigegeben.

1 = MOVIMOTP® ist betriebsbereit.

1 |Umrichter beriebsbereit 0 = MOVIMOT® ist nicht betriebsbereit.

1 = Prozessdaten sind freigegeben. Der Antrieb |asst
sich Uber Feldbus steuern.
0 = Prozessdaten sind gesperrt. Der Antrieb lasst sich
nicht Gber Feldbus steuern.

2 PO-Daten freigegeben

3-4 — Reserviert = 0

1 = Stérung/Warnung liegt vor.

5 Storung/Warnung 0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.

6-7 — Reserviert = 0

. . . 0 = 24-V-Betrieb
Wenn keine Stérung/Warnung vorliegt 2 = Keine Freigabe

(Bit 5 = 0): Geratezustand des Umrich- 4 = Freigabe
8- 15 [terleistungsteils 18 = Handbetrieb aktiv

Bei einer Stérung/Warnung (Bit 5 = 1):

Fehlernummer
Fehlernummer

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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11.4.5 Codierung des Stromwerts

Der Leistungsteil liefert den aktuellen Istwert des Ausgangsstroms relativ in prozen-
tualer Form zurtick. Der Ausgangsstrom bezieht sich auf den Geratenennstrom .

Codierung:

Bereich:

Beispiel:

1 Digit = 0.1 % I

16 Bit Integer mit Vorzeichen
0320, =800 x 0.1 % Iy =80 % Iy

11.4.6 Belegung Statuswort 2 von MOVIMOT®
Das Statuswort 2 von MOVIMOT® ist folgendermaRen definiert:

MOVIMOT®-Statuswort 2 (2 Bytes)

Bit

Bedeutung

Codierung und Funktion

0

Endstufe freigegeben

1 = MOVIMOT® ist freigegeben.
0 = MOVIMOT® ist nicht freigegeben.

Umrichter betriebsbereit

1 = MOVIMOTZ® ist betriebsbereit.
0 = MOVIMOT? ist nicht betriebsbereit.

PO-Daten freigegeben

1 = Prozessdaten sind freigegeben. Der Antrieb |asst
sich Uber Feldbus steuern.
0 = Prozessdaten sind gesperrt. Der Antrieb lasst sich
nicht Gber Feldbus steuern.

Reserviert = 0

Stérung/Warnung

1 = Stérung/Warnung liegt vor.
0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.

Reserviert = 0

DO1 Bremse

1 = Bremse ist zu.
0 = Bremse ist geliiftet.

DO2 (betriebsbereit)"

1 = Eingang DO1 ist gesetzt.
0 = Eingang DO1 ist nicht gesetzt.

10

DI1 (Rechts)

1 = Eingang DI1 ist gesetzt.
0 = Eingang DI1 ist nicht gesetzt.

11

DI2 (Links)

1 = Eingang DI2 ist gesetzt.
0 = Eingang DI2 ist nicht gesetzt.

12

DI3 (Sollwert f2)

1 = Eingang DI3 ist gesetzt.
0 = Eingang DI3 ist nicht gesetzt.

13-15

Reserviert = 0

1) In Abhéngigkeit der Zusatzfunktionseinstellung kann sich die Funktionalitédt des Ausgangs andern.
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11.5

11.5.1

Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen dem integrierten Motorstarter und MOVIFIT®-SC

Prozessdaten zwischen dem integrierten Motorstarter und MOVIFIT®-SC

Der Motorstarter kann flir Ein- oder Zweimotorenbetrieb verwendet werden. Die Pro-

zessdatenbelegung ist fur beide Betriebsvarianten gleich.

Im Transparent-Mode werden fir den SC-Einmotorenbetrieb oder SC-Zweimotorenbe-
trieb mit Strom-Istwert 1 Prozessausgangsdaten-Wort und 3 Prozesseingangsdaten-

Worte Ubertragen:

PD-Belegung
1
2 =
[ (@]
e <
g E:} ’ res. l DO l PO1 | res. | res. D I:I> T
3 3
% 1
E — ’ Status l DI l PI1 | PI2 I PI3 D C:D g

’ PD1 l PD2 l PD3 | PD4 I PD5 D
PD-Nummerierung
9007200223966603

Prozessdaten

Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten

PO1: SC Steuerwort

P11: Statuswort Antrieb 1

PI2: Statuswort Antrieb 2

P13: Strom Antrieb 1 und 2

In der Abbildung werden folgende Abklrzungen verwendet:

Begriff Abkiirzung
Binareingang (Digital Input) DI
Binarausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

Belegung Steuerwort von MOVIFIT®-SC

Das Steuerwort von MOVIFIT®-SC beinhaltet die Steuerbits fiir den Einmotorenbetrieb
mit Drehrichtungsumschaltung sowie fur den Zweimotorenbetrieb mit jeweils einer

Drehrichtung.

Das Steuerwort von MOVIFIT®-SC ist folgendermafen definiert:

MOVIFIT®-SC-Steuerwort (2 Bytes)

Bit Bedeutung

Codierung und Funktion

0 Freigabe/Halt Antrieb 1

1 = Antrieb 1 freigeben.
0 = Antrieb 1 sperren.

1 Freigabe/Halt Antrieb 2

Einmotorenbetrieb: Bit ohne Funktion

Zweimotorenbetrieb:
1 = Antrieb 2 freigeben.
0 = Antrieb 2 sperren.

2 Rechtslauf/Linkslauf

Einmotorenbetrieb:
1 = Drehrichtung "Links" anfordern.
0 = Drehrichtung "Rechts" anfordern.

Zweimotorenbetrieb: Bit ohne Funktion

Reserviert = 0

6 Fehler-Reset

Wenn ein Geréatefehler vorliegt, wird durch einen 0-1-
Ubergang dieses Bits ein Fehler-Reset angefordert.

Reserviert = 0
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MOVIFIT®-SC-Steuerwort (2 Bytes)

Bit

Bedeutung

Codierung und Funktion

Liften der Bremse Antrieb 1 ohne An-
triebsfreigabe

Funktion kann durch einen Parameter gesperrt werden.
1 = Bremse von Antrieb 1 ohne Antriebsfreigabe luften.
0 = Bremse von Antrieb 1 nicht liften.

Liften der Bremse Antrieb 2 ohne An-
triebsfreigabe

Einmotorenbetrieb: Bit ohne Funktion

Zweimotorenbetrieb" :
1 = Bremse von Antrieb 2 ohne Antriebsfreigabe lUften.
0 = Bremse von Antrieb 2 nicht liften.

10

Deaktivierung der Phasenfolgeliberwa-
chung

Zweimotorenbetrieb:
1 = Phasenfolgeliberwachung ist deaktiviert.
0 = Phasenfolgeliberwachung ist nicht deaktiviert.

11-15

Reserviert = 0

1) Funktion kann durch einen Parameter gesperrt werden.

11.5.2

Belegung Statuswort von MOVIFIT®-SC

Das Statuswort von MOVIFIT®-SC ist fiir jeden Antrieb getrennt vorhanden. Somit
kénnen im Zweimotorenbetrieb die einzelnen Antriebskandle unabhangige Statusmel-

dungen signalisieren.
Das Statuswort von MOVIFIT®-SC ist folgendermaRen definiert:

MOVIFIT-SC®-Statuswort (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion
. . 1 = Antrieb ist freigegeben.
0 Antrieb freigegeben 0 = Antrieb ist gesperrt.
. ) . 1 = MOVIFIT®-Starterleistungsteil ist bereit.
1 |Antrieb betriebsbereit 0 = MOVIFIT®-Starterleistungsteil ist nicht bereit.
1 = Bremsenausgang ist gesetzt.

2 Status Bremsenausgang 0 = Bremsenausgang ist nicht gesetzt.
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI100 ist gesetzt.

3 gang DI100 0 = Eingang DI100 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI101 ist gesetzt.

4 gang DI101 0 = Eingang DI101 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0

.. 1 = Stérung/Warnung liegt vor.

5 Storung/Warnung 0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI102 ist gesetzt.

6 gang DI102 0 = Eingang DI102 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI103 ist gesetzt.

7 gang DI103 0 = Eingang DI103 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
Wenn keine Stérung/Warnung vorliegt (2) : iteailrr]t:rFrrmghtagzrelt
(Bit 5 = 0): Geratezustand des Starters |, _ . 9

8—15 |oder Antriebs 4 = Freigabe

- 18 = Handbetrieb aktiv
Bei einer Stérung/Warnung (Bit 5 = 1): Fehlernummer
Fehlernummer

12
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11.5.3 Codierung des Stromwerts

Uber das dritte Prozesseingangsdaten-Wort liefert das MOVIFIT®-Gerét die Aus-
gangsstrominformationen fur Antrieb 1 und Antrieb 2 zuriick. Im Einmotorenbetrieb
wird der Stromwert fur Antrieb 2 auf "0" gesetzt.
Die folgende Tabelle zeigt die Codierung der Stromwerte:

Prozesseingangsdaten-Wort Strom (2 Bytes)

Strom Antrieb 2 Strom Antrieb 1
Codierung mit 8 Bit: Codierung mit 8 Bit:
0 — (28-1) entspricht 0 — 200% Iy gerst 0 — (28-1) entspricht 0 — 200% Iy gerst

11.6  Prozessdaten zwischen dem integrierten Frequenzumrichter und
MOVIFIT®-FC

jde

Der integrierte Frequenzumrichter arbeitet mit einem vergleichbaren Prozessdaten-
Interface wie MOVIMOT®.

Im Transparent-Mode werden zwischen MOVIFIT®-FC und dem integrierten Fre-
quenzumrichter 3 Prozessausgangsdaten-Worte und 3 Prozesseingangsdaten-Worte
Ubertragen:

PD-Belegung

s =

g 2

E o™ ] res. | DO | PO1 | PO2 | PO3 D e

2 3

§ — ’ Status l DI l PI1 I PI2 I PI3 H C:D 3

[Po1 | P02 | PD3 | PD4 | PDS |)
PD-Nummerierung
9007200223971083
Prozessdaten
Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
PO1: Steuerwort PI1: Statuswort 1
PO2: Drehzahl in %" PI12: Strom"
PO3: Rampe PI13: Statuswort 2

1) Parametrierbar
In der Abbildung sind folgende Abkirzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Binareingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

HINWEIS

PO2 und PI2 sind in Verbindung mit MOVIFIT®-FC parametrierbar. Dieses Kapitel be-
schreibt den Aufbau der Prozessdaten mit Werkseinstellung. Weitere Informationen
finden Sie im Kapitel "Parameterverzeichnis MOVIFIT®-FC-Leistungsteil" (— B 185).
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1 Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen dem integrierten Frequenzumrichter und MOVIFIT®-FC

11.6.1 Belegung Steuerwort von MOVIFIT®-FC
MOVIFIT®-FC wird iber das Steuerwort gesteuert.
Das Steuerwort von MOVIFIT®-FC ist folgendermaRen definiert:

MOVIFIT®-FC-Steuerwort (2 Bytes)

Bit Bedeutung Codierung und Funktion

0 = Freigabe

0 Reglersperre/Freigabe 1 = Regler sperren, Bremse aktivieren.

0 = Schnellstopp

1 Freigabe/Schnellstopp 1 = Freigabe

0 = Halt an Normalrampe

2 Freigabe/Halt 1 = Freigabe

3-4 - Reserviert = 0

0 = Parametersatz 1

5 Parametersatzumschaltung 1 = Parametersatz 2

Wenn ein Fehler im Umrichterleistungsteil vorliegt,
6 Fehler-Reset fuhrt ein 0-1-Ubergang dieses Bits zur Anforderung ei-
nes Fehler-Resets.

7 — Reserviert = 0

Im Easy-Modus ist diese Funktion nicht aktiv. Die
. . . |Funktion muss durch einen zusatzlichen Parameter
8 Liften der Bremse ohne Antriebsfrei- frei
abe reigeschaltet werden.. . i
9 1 = Bremse ohne Antriebsfreigabe luften.
0 = Bremse nicht liften.

9-15 — Reserviert = 0

Bei der Auswertung der freigaberelevanten Bits im Steuerwort findet folgende Priori-
sierung statt:

Freigabe

Haltj

7

Schnellstopp — (
T

/Reglersperre — (
T

7J

Verarbeitung
Freigabe

9007200047677707
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Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen dem integrierten Frequenzumrichter und MOVIFIT®-FC

11.6.2 Codierung des Drehzahl-Sollwerts

Der Drehzahl-Sollwert wird relativ in prozentualer Form angegeben. Er bezieht sich
auf die Maximaldrehzahl, die in Parameter P302, Index 8577 (Parametersatz 1) und
Parameter P312, Index 8521 (Parametersatz 2) vorgegeben ist.

Fir den Easy-Modus ist die Maximaldrehzahl werksmaRig auf 3000 1/min eingestellt.
Codierung: C000,,, =-100 % (Linkslauf)

4000y, = +100 % (Rechtslauf)
1 Digit = 0.0061 %

Beispiel: 80 % n,,,, Drehrichtung links
80 %
Berechnung: 00061 —131154e, = CCCSpeyx

11.6.3 Codierung der Rampe

Die aktuelle Integratorrampe wird im Prozessausgangsdaten-Wort PO3 Ubergeben.
Der Ubergebene Zeitwert bezieht sich auf eine Drehzahlanderung von 1500 1/min. Mit
der Vorgabe der Rampe Uber Prozessdaten wird die Einstellung der Parameter P130/
P140 und P131/P141 unwirksam.

Codierung: 1 Digit =1 ms
Bereich: 100 ms —-65s
Beispiel: 2.0 s =2000 ms = 20004, = 07D0,,

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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1 Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen dem integrierten Frequenzumrichter und MOVIFIT®-FC

11.6.4 Belegung Statuswort 1 fiir MOVIFIT®-FC

Uber Statuswort 1 wird der Geratezustand und im Fehlerfall die Fehlernummer einge-
blendet.

Das Statuswort 1 von MOVIFIT®-FC ist folgendermaRen definiert:

MOVIFIT®-FC-Statuswort 1 (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion

1 = MOVIFIT®-Umrichterendstufe ist freigegeben.
0 = MOVIFIT®-Umrichterendstufe ist nicht freigegeben.

1 = Umrichterleistungsteil ist betriebsbereit.
0 = Umrichterleistungsteil ist nicht betriebsbereit.

1 = Prozessdaten sind freigegeben. Der Antrieb lasst
sich Uber Feldbus steuern.
0 = Prozessdaten sind gesperrt. Der Antrieb lasst sich
nicht uber Feldbus steuern.

3 — Reserviert = 0

0 = Parametersatz 1
1 = Parametersatz 2

1 = Stérung/Warnung liegt vor.
0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.

6—-7 - Reserviert = 0

0 = 24-V-Betrieb

1 = Regelsperre

2 = Keine Freigabe

3 = Stillstandsstrom

4 = Freigabe

18 = Handbetrieb aktiv

0 Endstufe freigegeben

1 Umrichter betriebsbereit

2 PO-Daten freigegeben

4 Aktueller Parametersatz

5 Stérung/Warnung

Wenn keine Stérung/Warnung vorliegt
(Bit 5 = 0): Geratezustand des Umrich-
8 — 15 |terleistungsteils

Bei einer Stérung/Warnung (Bit 5 = 1): Fehlernummer

Fehlernummer

11.6.5 Codierung des Stromwerts

Das Leistungsteil liefert den aktuellen Istwert des Ausgangsstroms relativ in prozen-
tualer Form zurlick. Der Ausgangsstrom bezieht sich auf den Geratenennstrom I.

Codierung: 1 Digit=0.1 % Iy
Bereich: 16 Bit Integer mit Vorzeichen
Beispiel: 0320, =800 x 0.1 % Iy =80 % Iy

1 3 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen dem integrierten Frequenzumrichter und MOVIFIT®-FC

Belegung Statuswort 2 fiir MOVIFIT®-FC

Die digitalen Eingangsklemmen DI100 — DI103 sind nur bei MOVIFIT®-Slaves verflg-
bar, die Uber SBus mit einem zentralen MOVIFIT®-Gerat mit Feldbus-Schnittstelle

kommunizieren.
Das Statuswort 2 von MOVIFIT®-FC ist folgendermaRen definiert:

MOVIFIT®-FC-Statuswort 2 (2 Bytes)
Bit Bedeutung Codierung und Funktion
0 Endstufe freiqegeben 1 = MOVIFIT®-Umrichterendstufe ist freigegeben.
9¢9 0 = MOVIFIT®-Umrichterendstufe ist nicht freigegeben.
. . . 1 = Umrichterleistungsteil ist betriebsbereit.
! Umrichter betriebsbereit 0 = Umrichterleistungsteil ist nicht betriebsbereit.
1 = Prozessdaten sind freigegeben. Der Antrieb lasst
9 PO-Daten freigegeben sich Uber Feldbus steuern.
9eg 0 = Prozessdaten sind gesperrt. Der Antrieb lasst sich
nicht uber Feldbus steuern.
3 - Reserviert = 0
4 Aktueller Parametersatz 0 i Parametersatz 1
1 = Parametersatz 2
. 1 = Stérung/Warnung liegt vor.
5 Storung/Warnung 0 = Stérung/Warnung liegt nicht vor.
6-7 — Reserviert = 0
8 Bremse 1 = Bremse ist zu.
0 = Bremse ist geliiftet.
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI100 ist gesetzt.
9 gang DI100 0 = Eingang DI100 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI101 ist gesetzt.
10 gang DI101 0 = Eingang DI101 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI102 ist gesetzt.
11 gang DI102 0 = Eingang DI102 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
In der Betriebsart als SBus-Slave: Ein- |1 = Eingang DI103 ist gesetzt.
12 gang DI103 0 = Eingang DI103 ist nicht gesetzt.
Ansonsten: keine Funktion Reserviert = 0
13-15 - Reserviert = 0
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Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode
Prozessdaten zwischen einem MOVIFIT®-Slave und MOVIFIT®-SC/-FC

11.7

S

—

eldbusmaster

e

Prozessdaten zwischen einem MOVIFIT®-Slave und MOVIFIT®-SC/-FC

PD-Belegung
=
. g
[res. | DO [ PO1[ PO2[ PO3 PO1[ PO2] PO3 | PO1] PO2[ PO3]]  [PO1[ Po2] PO3 ]| ==y S
5
> @
[Status] DI [Pt [Pi2 [Pi3 [P [ P2 [PI3 [P [ P2 [PB ]| [ Pn [ Pi2] P3| ¢=h p
max. 6 externe SBus-Teilnehmer
[PD1 [ PD2 [ PD3 [ PD4 | PD5 | PD6 | PD7 | PD8 | PD9 [PD10]PD11]]  |PD21]PD22[PD23])
PD-Nummerierung
9007200223975563
In der Abbildung sind folgende Abklrzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Bindreingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

HINWEIS

« Das Prozessabbild von MOVIFIT®-SC-Slaves entspricht dem Prozessabbild von

jde

MOVIFIT®-SC. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Prozessdaten zwi-
schen dem integrierten Motorstarter und MOVIFIT®-SC" (— B 127).

« Das Prozessabbild von MOVIFIT®-FC-Slaves entspricht dem Prozessabbild von
MOVIFIT®-FC. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Prozessdaten zwi-
schen dem integrierten Frequenzumrichter und MOVIFIT®-FC" (— & 129).
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12.1

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio 1 2
Vorbereitungen am MOVIFIT®-Gerat

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio
Vorbereitungen am MOVIFIT®-Gerat

jde

jde

HINWEIS

Beachten Sie bei Arbeiten am MOVIFIT®-Gerat die entsprechende Betriebsanleitung,
insbesondere die darin enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise.

Bei der Inbetriebnahme vom MOVIFIT®-Gerat konnen Sie im Expert-Modus eine er-
weiterte Parametrierung Uber Feldbus oder Diagnoseschnittstelle vornehmen. Mithilfe
der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio werden die Parameter an die
Applikation angepasst.

Um den Expert-Modus zu aktivieren, gehen Sie folgendermalen vor:

1. Installieren Sie die aktuelle Software-Version von MOVITOOLS® MotionStudio auf
Ihrem PC/Laptop.

2. Aktivieren Sie bei MOVIFIT®-SC und MOVIFIT®-FC den Expert-Modus, indem Sie
den DIP-Schalter S10/1 auf "ON" stellen.

$10

9007200092341131

HINWEIS

Wenn im Expert-Modus die DIP-Schalter S10/2 — S10/6 passend zur Applikation ein-
gestellt werden, kann auf die Motor-/Bremseninbetriebnahme mithilfe von
MOVITOOLS® MotionStudio verzichtet werden.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio
Uber MOVITOOLS® MotionStudio

12.2
12.2.1

12.2.2

12.2.3

Uber MOVITOOLS® MotionStudio

Das Software-Paket bietet Ihnen Durchgangigkeit beim Ausfihren der folgenden Auf-
gaben:

+  Kommunikation zu Geraten aufbauen
* Funktionen mit den Geraten ausfiihren

Kommunikationskanale

Zum Einrichten der Kommunikation zu den Geraten ist im Software-Paket
MOVITOOLS® MotionStudio der SEW-Communication-Server integriert.

Mit dem SEW-Communication-Server richten Sie Kommunikationskanéle ein. Ein-
mal eingerichtet, kommunizieren die Gerate mithilfe ihrer Kommunikationsoptionen
Uber diese Kommunikationskanale. Sie kdnnen maximal 4 Kommunikationskanale
gleichzeitig betreiben.

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

+ Seriell (RS485) Uber Schnittstellenumsetzer

» Systembus (SBus) Uber Schnittstellenumsetzer

+ Ethernet TCP/IP, PROFINET IO, EtherNet/IP™, MODBUS TCP

+ EtherCAT

* Feldbus (PROFIBUS DP-V1)

+ herstelleribergreifende Softwareschnittstelle Tool Calling Interface

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

Funktionen mit den Geraten

Das Software-Paket bietet lhnen Durchgangigkeit beim Ausflihren der folgenden
Funktionen:

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

* Visualisierung und Diagnose

* Programmierung

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

¢ MotionStudio
+ MOVITOOLS®

MOVITOOLS® MotionStudio bietet fiir jeden Geratetyp und dessen Funktionen die
passenden Tools an.
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio
Erste Schritte

12.3 Erste Schritte

12.3.1  Software starten und Projekt anlegen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wabhlen Sie im Startmenu von Windows folgenden Menibefehl: [Start] > [Alle Pro-
gramme] > [SEW] > [MOVITOOLS-MotionStudio] > [MOVITOOLS-MotionStudio]

= MOVITOOLS® MotionStudio wird gestartet.
2. Legen Sie ein Projekt mit Namen und Speicherort an.

12.3.2 Kommunikation aufbauen und Netzwerk scannen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Um mit lhren Geraten zu kommunizieren, richten Sie einen Kommunikationskanal
ein.

= Detaillierte Angaben, um einen Kommunikationskanal zu konfigurieren und zu
der betreffenden Kommunikationsart, finden Sie in dem Abschnitt "Kommunika-
tion Uber Feldbus/Industrial Ethernet".

2. Scannen Sie Ihr Netzwerk (Gerate-Scan) mit dem Symbol [1] in der Symbolleiste.

De-E © | ‘ + + X | [ 5can

|
(]
27021598896943499

12.3.3 Verbindungsmodus

Uberblick

MOVITOOLS® MotionStudio unterscheidet zwischen den Verbindungsmodi "Online"
und "Offline". Den Verbindungsmodus bestimmen Sie selbst. Abhangig von dem ge-
wahlten Verbindungsmodus werden Ihnen Offline-Tools oder Online-Tools geratespe-
zifisch angeboten.
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Erste Schritte

Die folgende Abbildung zeigt die beiden Arten von Tools:

(1] [2] (3]

Offline-Tool l

Online-Tool

[4]

>

18014399752675211
[1]1 Festplatte des Engineering-PCs [2] Arbeitsspeicher des Engineering-PCs
[3] Engineering-PC [4] Gerét
Tools Beschreibung

Anderungen mit Online-Tools wirken sich zunachst "NUR" auf das Gerat
[4] aus.

Online- |+ Wenn Sie die Anderungen in den Arbeitsspeicher [2] (ibertragen méch-
Tools ten, fuhren Sie die Funktion "Hochladen (Gerat --> PC)" aus.
+ Damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Engineering-PCs [3]
gesichert werden, speichern Sie lhr Projekt.
Anderungen mit Offline-Tools wirken sich zun&chst "NUR" auf den Ar-
beitsspeicher [2] aus.
. + Damit die Anderungen auf der Festplatte [1] Ihres Engineering-PCs [3]
Offline- : . . )
Tools gesichert werden, speichern Sie Ihr Projekt.

« Wenn Sie die Anderungen auch auf Ihr Gerét [4] Uibertragen mochten,
fuhren Sie die Funktion "Herunterladen (PC --> Gerat)" aus. Kontrollie-
ren Sie anschlielend die Parametrierung.
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio
Erste Schritte

HINWEIS

Der Verbindungsmodus "Online" ist KEINE Rickmeldung, dass Sie gerade mit dem
Gerat verbunden sind, oder dass das Gerat kommunikationsbereit ist.

* Wenn Sie diese Rickmeldung brauchen, beachten Sie den Abschnitt "Zyklischen
Erreichbarkeitstest einstellen" in der Online-Hilfe (oder im Handbuch) von
MOVITOOLS® MotionStudio.

[

HINWEIS

Die Befehle der Projektverwaltung (zum Beispiel "Herunterladen", "Hochladen" usw.),
der Online-Geratestatus, sowie der "Gerate-Scan", arbeiten unabhangig vom einge-
stellten Verbindungsmodus.

MOVITOOLS® MotionStudio startet in dem Verbindungsmodus, den Sie vor dem
SchlieRen eingestellt haben.

Verbindungsmodus (Online oder Offline) einstellen

Gehen Sie folgendermal3en vor:

1. Wabhlen Sie den Verbindungsmodus:

* Fur Funktionen (Online-Tools), die sich direkt auf das Gerat auswirken sollen,

wechseln Sie in den Online-Modus mit dem Symbol [1].

+ Fur Funktionen (Offline-Tools), die sich auf Ihr Projekt auswirken sollen, wechseln

Sie in den Offline-Modus mit dem Symbol [2].

NDE-H § | + + X | [*5can
|
M1 [2]
18014399643939211

Markieren Sie den Gerateknoten.
3. Wahlen Sie im Kontextmeni die Tools zum Konfigurieren des Gerats.
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12.3.4 Gerate konfigurieren

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Im Folgenden wird am Beispiel eines MOVIFIT®-Gerats gezeigt, wie die Tools zum
Konfigurieren des Gerats aufgerufen werden.

Der Verbindungsmodus ist "Online". Das Gerat wurde in der Netzwerksicht gescannt.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Markieren Sie in der Netzwerksicht das Gerat (im Beispiel das Leistungsteil [1]).

2. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmend.

) [

53, Ethemet

[1]

-4 ENIP-192.168.10.4: MTF._E31A
- SBus 1
EI'L-‘-| Intem
__ & 1. MTF._ADD155A3

z Vergleich
‘ Inbetriebnahme 4 ‘ [tE  Parameterbaum
Programmierung » | «& Handbetrieb
Diagnose 4
MOVITOOLS >
Bl |
B Komponente verwalten (Default - Leistungsteil) »
Eigenschaften...

9007201701091851

3. Wabhlen Sie das Tool zum Konfigurieren des Gerats (im Beispiel den Menibefehl
[Inbetriebnahme] > [Parameterbaum]).

Q Toolstart-Saite fEE Parameterbaum [Default - Leistungstall (MTS5. AN 5-503]]

O
L3

=Nty
& |5
&
]
y
153
[E

14

TCP

Baum

kil

=425 MOVIFIT® 5C-Paameter
Anzeigewerte

.. Solwerte/Integratoren
.. Netzversorgung

.. Motorparameter

.. Klemmenbelegung

.. Steverfunktionen

.. Geratefunltionen

9007201701096203
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Kommunikation Seriell (RS485) Gber Schnittstellenumsetzer

124 Kommunikation Seriell (RS485) uber Schnittstellenumsetzer

12.41 Engineering uber Schnittstellenumsetzer (Seriell)

Da das Gerat die Kommunikationsoption "Seriell" unterstitzt, kénnen Sie fir das Engi-
neering einen Schnittstellenumsetzer einsetzen.

Der Schnittstellenumsetzer ist eine zusatzliche Hardware, mit dem Sie Ihren Enginee-
ring-PC/Laptop mit der entsprechenden Kommunikationsoption des Gerats verbinden.

Fiar die Gerate von SEW-EURODRIVE eignet sich der Schnittstellenumsetzer US-
B11A, der auf dem Schnittstellenstandard RS485 basiert.

Den Schnittstellenumsetzer USB11A konnen Sie tiber SEW-EURODRIVE beziehen:

Bestell-Nr. Lieferumfang

2 Anschlusskabel:
TAE-Anschlusskabel mit zwei RJ10-Steckern
« USB-Anschlusskabel mit USB-A-Stecker und USB-B-Stecker

08248311

12.4.2 Inbetriebnahme des Schnittstellenumsetzers USB11A

Der Schnittstellenumsetzer USB11A arbeitet mithilfe einer COM-Umlenkung. Diese
weist dem Schnittstellenumsetzer den ersten freien COM-Port zu.

Schnittstellenumsetzer USB11A anschlieRen

jde

A WARNUNG

Verbrennungsgefahr durch heiRe Oberflachen des MOVIFIT®-Geréats oder externer
Optionen (z. B. Bremswiderstand).

Schwere Verletzungen.

« Beriihren Sie das MOVIFIT®-Gerat und externe Optionen erst, wenn sie ausrei-
chend abgekuhlt sind.

HINWEIS

Bei einer Verbindung mit einem Schnittstellenumsetzer kénnen Sie keine Applikation
vom Engineering-PC in das Geréat laden.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

12

141



1

14

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Kommunikation Seriell (RS485) Uber Schnittstellenumsetzer

Die folgende Abbildung zeigt, wie der Schnittstellenumsetzer USB11A [2] Uber die
Diagnosesteckbuchse [3] mit dem Gerat [4] und dem PC/Laptop [1] verbunden ist. Die
Diagnoseschnittstelle X50 des MOVIFIT®-Gerats befindet sich an der ABOX unter ei-
ner Verschluss-Schraube.

MOVIFIT®
4] —
I & X50
&)
(2] T
1] USB11A
USB w1 = RS485 [3]
RJ10
14629359499
[11 PC/Laptop [3] Diagnosesteckbuchse des Gerats

[2] USB11A mit zwei Anschlusskabeln [4] Gerat
(im Lieferumfang enthalten)

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Schrauben Sie die Verschluss-Schraube von der Diagnoseschnittstelle X50 ab.

2. Verbinden Sie den Schnittstellenumsetzer USB11A [2] mit den beiden mitgeliefer-
ten Anschlusskabeln:

+ Stecken Sie den RJ10-Stecker des ersten Anschlusskabels in die Diagnosesteck-
buchse [3] des Gerats [4].

+ Stecken Sie den USB-A-Stecker des zweiten Anschlusskabels in eine freie
USB-Schnittstelle an Threm PC/Laptop [1].

3. Wenn Sie den Schnittstellenumsetzer erstmalig mit MOVITOOLS® MotionStudio
betreiben, installieren Sie die bendtigten Treiber.
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Kommunikation Seriell (RS485) Gber Schnittstellenumsetzer

Die Treiber fir den Schnittstellenumsetzer USB11A werden bei der Installation des
MOVITOOLS® MotionStudio auf lhren PC/Laptop kopiert.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

=

Stellen Sie sicher, dass Ihr PC/Laptop Uber lokale Administratorrechte verfiigt.

Verbinden Sie den Schnittstellenumsetzer USB11A mit einer freien USB-Steck-
buchse an lhrem PC/Laptop.

= Die neue Hardware wird erkannt und der Hardware-Assistent installiert die Trei-
ber.

Der Schnittstellenumsetzer ist betriebsbereit.

COM-Port des USB11A auf dem PC/Laptop priifen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

Wahlen Sie auf lhrem PC/Laptop aus dem Startmeni von Windows den Menu-
befehl [Start] > [Einstellungen] > [Systemsteuerung] > [System]

Offnen Sie die Registerkarte "Hardware".
Klicken Sie auf die Schaltflache [Gerate-Managerl].
Klappen Sie das Verzeichnis "Anschliisse (COM und LPT)" auf.

= Der virtuelle COM-Port, der dem Schnittstellenumsetzer zugewiesen wurde,
wird angezeigt (z. B. "USB Serial Port (COM3)").

Um Konflikte mit einem anderen COM-Port zu vermeiden, andern Sie den COM-
Port des Schnittstellenumsetzers USB11A:

Markieren Sie im Gerate-Manager den COM-Port des USB11A.

Wahlen Sie im Kontextmenl den Menibefehl [Eigenschaften] und weisen Sie dem
USB11A einen anderen COM-Port zu.

Damit die gednderten Eigenschaften ilbernommen werden, fiihren Sie einen Neu-
start aus.
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12.4.3 Serielle Kommunikation konfigurieren
Gehen Sie folgendermalen vor:

v' Es besteht Uiber den Schnittstellenumsetzer USB11A eine serielle Verbindung zwi-
schen Ihrem PC/Laptop und den Geraten, die Sie konfigurieren méchten.

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

De-HBO & H A + + X |[#5can

[
18014399642823819

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

[1] [2] [3]
5
| ‘ IV aktivieren
' [Seriel ~| COM-Port 5, Baudrate: AUTO _ |
I Bearbeiten... |
I™ Aktivieren
Bearbeiten
J l_ & ]
earbeiten
J I™ Aktivieren
Bearbeiten
MOYVITOOLS @-MationStudio | 0K || Abbrechen
9007200201683979

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

= In dem Beispiel ist der 1. Kommunikationskanal mit der Kommunikationsart
"Seriell" aktiviert [2].

1 4 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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3. Kilicken Sie auf die Schaltflache [3].
= Die Einstellungen der Kommunikationsart "Seriell" werden angezeigt.

L x|

Grundeinstelungen |Erweiterte Einstellungen |

COM-Port:

Baudrate: AUTO j [Standard: ALTO)

WoviTaoLse Matonsude | 0k | Abbrechen ||

9007200201689739

4. Andern Sie nétigenfalls auf den Registerkarten "Grundeinstellungen" und "Erwei-
terte Einstellungen" die vorgegebenen Kommunikationsparameter. Eine detaillierte
Beschreibung der Kommunikationsparameter finden Sie im Kapitel "Kommunikati-
onsparameter Seriell (RS485)" (— B 146).
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Kommunikationsparameter Seriell (RS485)

Die folgende Tabelle zeigt die "Grundeinstellung" fir den Kommunikationskanal Seriell

(RS485):
Gl Beschreibung Hinweis
parameter
Serieller Port, mit dem der ) V\;n\zi?ée;li(nilr?]tv(\j/:?génv%?tra-
COM-Port Schnittstellenumsetzer ver- 9 L
X Communication-Server den
bunden ist. .
ersten verfugbaren Port.
* Einstellbare Werte:
— 9.6 kBit/s
— 57.6 kBit/s
— AUTO (Standardeinstel-
lung)
Ubertragungsgeschwindig- |* Entnehmen Sie den korrekten
keit, mit der der ange- Wert der Dokumentation zu
Baudrate schlossene PC (iber den dem angeschlossenen Geréat.

Kommunikationskanal mit |, \wenn Sie "AUTO" einstellen,
dem Gerat im Netzwerk werden die Gerate nacheinan-
kommuniziert. der mit beiden Baudraten
gescannt.

+ Stellen Sie den Startwert flir
die automatische Baudratener-
kennung unter [Einstellun-
gen] > [Optionen] > [Kommuni-
kation] ein.

Die folgende Tabelle zeigt die "Erweiterte Einstellung" fur den Kommunikationskanal
Seriell (RS485):

Kommunikations- . . .
Beschreibung Hinweis
parameter
" : Wird verwendet, um einen einzel-

Parametertele- Telegramm mit einem ein- . ..

nen Parameter eines Gerats zu
gramme zelnen Parameter N

Ubertragen.

. . Wird verwendet, um den komplet-

Multibyte-Tele- Telegramm mit mehreren ’ . P

ten Parametersatz eines Gerats zu
gramme Parametern .

Ubertragen
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Kommunikation Seriell (RS485) Gber Schnittstellenumsetzer

Kommunikations-

parameter Beschreibung Hinweis

+ Standardeinstellung:

— 100 ms (Parametertele-
gramm)

— 350 ms (Multibyte-Tele-
gramm)

Wenn bei einem Netzwerk-
Master nach einer Anfrage Scan nicht alle Geréate gefu_n- _
auf eine Antwort des Slaves den werden oder Kommunikati-
wartet. onsprobleme bestehen, erho6-
hen Sie die Werte folgender-
malien:

Wartezeit in ms, die der

Timeout

— 300 ms (Parametertele-
gramm)

— 1000 ms (Multibyte-Tele-
gramm)

Anzahl von Wiederholu__n-
Wiederholungen | gen der Anfrage nach Uber- | Standardeinstellung: 3
schreiten des Timeouts

Einstellung der seriellen Schnittstelle firr MOVIFIT®-MC

Wenn in Verbindung mit MOVIFIT®-MC nicht alle MOVIMOT®-Umrichter gefunden
werden, empfiehlt SEW-EURODRIVE folgende Kommunikationsparameter fiir die se-
rielle Schnittstelle einzustellen:

Gruppe Kommunikationsparameter Wert
Timeout 350 ms
Parametertelegramme
Wiederholungen 3
Timeout 3500 ms
Multibyte-Telegramme
Wiederholungen 1
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12.5 Kommunikation tiber Ethernet

12.5.1 Anschluss Serviceschnittstelle des MOVIFIT®-Gerits an den PC/Laptop

ACHTUNG

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

Zerstérung der Push-Pull-RJ45-Buchse.

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

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

Die folgende Abbildung zeigt den Anschluss des PCs/Laptops an die Engineering-
Schnittstelle des MOVIFIT®-Geréts:

(5] (3]

1654212363

[11 Schnittstelle (M12) [2] Handelsubliches Ethernet-Kabel
des MOVIFIT®-Gerats

[3] Ethernet-Schnittstelle des PCs/Lap- [4] Schnittstelle (Push-Pull-RJ45)
tops des MOVIFIT®-Geréats

[5] Ethernet-Kabel mit
Push-Pull-RJ45-Stecker
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12.5.2 Address Editor

Uberblick

Der Address Editor ist ein kostenloses Software-Tool von SEW-EURODRIVE. Es
stent lhnen nach der Installation der Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio zur Verfigung, wird aber unabhangig davon genutzt.

Mit dem Address Editor kdnnen Sie eine Kommunikation lhrer Gerate Uber Ethernet
aufbauen und die Gerate adressieren.

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

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

Wenn Sie einem Netzwerk Ethernet-Teilnehmer hinzugefiigt haben, fihren Sie fol-
gende Prozess-Schritte durch:

1. "Address Editor starten" (— & 149)
2. "Ethernet-Teilnehmer suchen" (— B 150)

3. Nachdem Sie die hinzugefligten Ethernet-Teilnehmer gefunden haben, fahren Sie
mit einer der beiden folgenden Méglichkeiten fort:

= "Gefundene Ethernet-Teilnehmer passend zum Netz einstellen (adressie-
ren)" (— B 151)

= "Engineering-PC passend zum Netz einstellen" (— B 151)

Address Editor starten

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

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Beenden Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

2. Wahlen Sie im Startmeni von Windows folgenden Mentibefehl; [Start] > [Alle Pro-
gramme] > [SEW] > [MOVITOOLS MotionStudio] > [Address Editor]

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Ethernet-Teilnehmer suchen

Mit dem Address Editor konnen Sie Ethernet-Teilnehmer in einem Netzwerk suchen.
Sie kdnnen damit insbesondere auch neu hinzugekommene Ethernet-Teilnehmer fin-
den. Darlber hinaus hilft Ihnen der Address Editor die Ethernet-Schnittstelle der ge-
fundenen Ethernet-Teilnehmer zu lokalisieren.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

7.

15

TCP

Starten Sie den Address Editor.

Wahlen Sie fir Gerat und PC als Schnittstelle "Ethernet". Aktivieren Sie dazu das
entsprechende Optionsfeld.

Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].

Warten Sie, bis der Netzwerk-Scan automatisch startet. Die Standardeinstellung
fur die Wartezeit ist 3 s (Eingabefeld [2]).

= Die aktuelle Adressierung aller Ethernet-Teilnehmer in dem angeschlossenen
Netzwerk wird aufgelistet.

Wenn nach dem Netzwerk-Scan keine Gerate gefunden werden, Uberprifen Sie
die Verkabelung, oder ob Sie mehrere Netzwerkkarten in Ihrem PC eingebaut (ak-
tiviert) haben.

Um die Gerate mit einer bestimmten Netzwerkkarte zu suchen, gehen Sie folgen-
dermalfien vor:

Wahlen Sie die gewlinschte Karte. Klicken Sie dazu in der Symbolleiste auf das
Symbol [3].

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

(1 [2] 3]

0 [* Scan-Timeout[s] 3 &# Adressanderungs-Timeout [s] 5 E= Netzwerkkarte selektieren ~

nfiguration
Gerat Kommunikationsparameter
Ok
o DHCP r
MAC-ID 00-0F-65-00-41-SE
Signatur |P-Adresse 10.3.71.130

Subnetzmaske 255.255.252.0
Standard Gateway 10.3.68.1

Typ MTM...E20A.../0S
@ | Lokalisieren

& Ok

MAC-ID 00-0F-65-00-31-4E
Signatur buc-em-dfe32B-_1
Typ Gateway DFE32B

@ | Lokalisieren

DHCP u
|P-Adresse 10.3.71.131

Subnetzmaske 255.255.252.0
Standard Gateway 10.2.68.1

[4]
18014400023008779
Um einen Ethernet-Teilnehmer zu lokalisieren, aktivieren Sie das Kontrollfeld [4].

= Die LED "link/act" der ersten Ethernet-Schnittstelle des betreffenden Ethernet-
Teilnehmers blinkt grin.
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Gefundene Ethernet-Teilnehmer passend zum Netz einstellen (adressieren)
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie den Address Editor und lassen Sie das Netzwerk scannen.

2. Doppelklicken Sie in den Fensterbereich [1] die Einstellung, die Sie andern méch-
ten. Sie kdnnen folgende Einstellungen andern:

* |P-Adresse des Teilnehmers
» |P-Adresse der Subnetzmaske
+ |P-Adresse des Standard-Gateways

DHCP u

|P-Adresse 10.3.71.134
Subnetzmaske 2552552520
Standard Gateway 10.3.68.1

|P-Adresse 0. 3.71.1%
Subnetzmaske 255, 255,252, D (1
Standard Gateway 10. 3 .68, 1
DHCP o -
I
|x Abbruch |@ Zuriick | Herunterladen (G } [2]
18014400041285899

Bestéatigen Sie die Anderungen mit der Eingabetaste.

Um die Anderungen der Adressierung zu dem Ethernet-Teilnehmer tberzutragen,
klicken Sie auf die Schaltflache [2].

5. Damit die geadnderten Einstellungen wirksam werden, schalten Sie das Gerat aus
und anschlielend wieder ein.

12.5.3 Engineering-PC passend zum Netz einstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wahlen Sie in der Systemsteuerung von Windows "Netzwerk- und Internet” (in der
klassischen Ansicht "Netzwerk und Freigabecenter").

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Netzwerkverbindung verwalten].
= Alle vorhandenen Netzwerkverbindungen werden aufgelistet.
Markieren Sie die betreffende Netzwerkverbindung.

Wahlen Sie im Kontextmenl den Menubefehl [Eigenschaften].
Markieren Sie das Internetprotokoll "IPv4".

Klicken Sie auf die Schaltflache [Eigenschaften].

N o o s~

Tragen Sie fur die Subnetzmaske und das Standard-Gateway die gleichen
IP-Adressen ein, wie bei den anderen Ethernet-Teilnehmern in diesem lokalen
Netz.

8. Tragen Sie fir den Engineering-PC eine IP-Adresse ein, die folgende Bedingung-
en erfullt:

* In der Gruppe, die das Netzwerk definiert, muss der Adressteil flir den Enginee-
ring-PC der Gleiche sein, wie fiir die anderen Ethernet-Teilnehmer.
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jde

In der Gruppe, die den Teilnehmer definiert, muss sich der Adressteil fir den En-
gineering-PC von den anderen Teilnehmern unterscheiden.

In der letzten Gruppe dirfen die Werte "0", "4", "127" und "255" nicht vergeben
werden.

HINWEIS

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

"255" definiert die Adresse des Netzwerks, in dem sich die Teilnehmer befinden.

"0" definiert die Adresse des eigentlichen Teilnehmers, um ihn von anderen zu un-
terscheiden.

9. Bestatigen Sie mit [OK].

10. Um das Fenster zu beenden, klicken Sie erneut auf die Schaltflache [OK].

Kommunikationskanal liber Ethernet konfigurieren

Gehen Sie folgendermal3en vor:

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

ODE-BE DO o + + X | [ 5can

[
18014399642823819

= Das Fenster "Kommunikationsanschllsse konfigurieren" wird angezeigt.

(1 [2] [3]
|
Kommunikationsanschliisse| konfigurieren béj
s | Ethemet | Ethercat aktivieren: Nein ' Acivieren
em SMLP aktivieren: Ja —"
— Bearbeiten...
Seriell )
SBus
Ethemet ™ Aktivi
P I} Aktivieren
e Lo a aCAEMD | | Bt . r_‘f)4,,,_._.<. =y~ s
27021598908604299

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

= In dem Beispiel ist der 1. Kommunikationskanal mit der Kommunikationsart
"Ethernet" aktiviert [2].

Klicken Sie auf die Schaltflache [3].
= Die Einstellungen der Kommunikationsart "Ethernet" werden angezeigt.

Richten Sie auf der Registerkarte "SMLP-Einstellungen" das SMLP-Protokoll ein.
SMLP steht fur Simple MOVILINK® Protokoll. Es ist das Gerate-Protokoll von
SEW-EURODRIVE und wird direkt iber TCP/IP ibertragen.

Stellen Sie die Parameter ein. Gehen Sie vor wie im Kapitel "Kommunikationspa-
rameter fur SMLP einstellen" (— B 153) beschrieben.
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Kommunikationsparameter fiir SMLP einstellen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Andern Sie nétigenfalls die vorgegebenen Kommunikationsparameter. Eine detail-
lierte Beschreibung der Kommunikationsparameter finden Sie in den Kapiteln
"Kommunikationsparameter fir SMLP" (— B 154) und "Verwendete Kommunikati-

ons-Ports" (— B 155).

HINWEIS

jde

wird.
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Beim Gerate-Scan werden nur Gerate erkannt, die im gleichen (lokalen) Netzwerk-
segment sind wie der PC/Laptop, auf dem MOVITOOLS® MotionStudio ausgefiihrt

2. Wenn Sie Gerate aulierhalb des lokalen Netzwerksegments haben, fugen Sie die
IP-Adressen dieser Gerate der Liste von SMLP-Servern hinzu. Gehen Sie dabei

folgendermalen vor:
« Markieren Sie die Adressliste.

» Wahlen Sie im Kontextmenu den Menubefehl [IP-Adresse hinzufiigen] [1].

Timeaut:

Grundeinstellungen

Broadcast-lP-Adresse: I

Broadcast-Scandauer:

|P-Adrezsen SMLP-Server
10.3.71.102

Ausgeschiossene IP-Adressen |

1000 ~mz [Standard: 1000 mz]

255,255, 255,255 | Netewerkadapter... |

1 == [Standard: 1z]
Adresslisten

Mach oben

Mach unten

Ckrl+Up
Ckrl+Dowvn

IP-Adresse hinzufiigen P Chrl+a |

(1

IP-Adresse entfernen

y

Xt el

Del

|

Hﬁﬂﬁﬁﬁ'i’ 5-Fi DEIDI"IE Itun:ln:t

DK

H Abbrechen F

|P-Adresse:

mﬁm i ﬁﬁtg B'Iﬂ OEIOI"IE EUHIO ,

IP-Adresse hinzufiigen

x|

| I
H Abbrechen '-

0K

+ Tragen Sie in das Eingabefeld [2] die IP-Adresse ein und klicken Sie auf die

Schaltflache [OK].

27021599086907147
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Kommunikationsparameter fiir SMLP

Die folgende Tabelle zeigt die Kommunikationsparameter fir SMLP:

Kommunikations-

Beschreibung

Hinweis

parameter
Wartezeit in ms, die der + Standardeinstellung: 1000 ms
Timeout Client nach einer Anfrage |« Wenn eine Verzogerung der
auf eine Antwort des Ser- Kommunikation Stérungen ver-
vers wartet. ursacht, erhdhen Sie den Wert.
IP-Adresse des lokalen In der Standardeinstellung werden
Broadcast- Netzwerksegments inner- |beim Gerate-Scan nur Gerate ge-
IP-Adresse halb dessen der Gerate- |funden, die sich im lokalen Netz-
Scan erfolgt. werksegment befinden.
» Tragen Sie hier die IP-Adresse
von Geréaten ein, die in den Ge-
IP-Adresse des SMLP-Ser- rate-Scan einbezogen werden
vers oder anderer Gerite, sollen, sich aber auBerhalb des
IP-Adresse

SMLP-Server

einbezogen werden sollen,
sich aber auBerhalb des
lokalen Netzwerksegments
befinden.

finden.

* Wenn Sie eine indirekte Kom-
munikation von Ethernet auf
PROFIBUS betreiben, tragen
Sie hier die IP-Adresse der
Steuerung ein.

Ausgeschlossene
IP-Adresse

IP-Adressen von Geraten,
die nicht in den Geréate-
Scan einbezogen werden
sollen.

Tragen Sie hier die IP-Adresse von
Geraten ein, die nicht in den Gera-
te-Scan einbezogen werden sollen.
Das konnen Gerate sein, die nicht
kommunikationsbereit sind (z. B.
weil sie noch nicht in Betrieb ge-
nommen wurden).
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Verwendete Kommunikations-Ports
Die folgende Tabelle zeigt die Kommunikations-Ports, die von MOVITOOLS®

Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

MotionStudio verwendet werden:

Kommunikation tber Ethernet

Nr. des
Anwendung Kommunikations- Beschreibung
Ports
Fur die Services des SMLP und zur
ETH-Server 300 (TCP/UDP) Verwendung eines PCs als Ether-

net-Gateway.

SEW-Communication-

Zur Kommunikation zwischen

Server 301 (TCP) MOVITOOLS® MotionStudio und
dem SEW-Communication-Server
Zur Kommunikation des
Offline-Data-Server 302 (TCP) MOVITOOLS® MotionStudio im Off-
line-Modus
o Zur Kommunikation mit einem PC
MOVIVISION™-Server 303 (TCP) mit aktivemn MOVIVISION®-Server
Reserviert 304 -
Zur Kommunikation tber TCI (Tool
TCl-Server 305 (TCP) Calling Interface der Fa. Siemens)
EcEngineeringServer- 306 (UDP) Zur direkten Kommunikation (ohne
RemoteControl Master) zu den Slaves
Zur direkten Kommunikation (ohne
EcEngineeringServer- 307 (UDP) Master) zu den Slaves und zur

Mailbox-Gateway

Kommunikation tber ein Mailbox-
Gateway

MOVI-PLC®-
Visualisierung

308 (TCP/UDP)

Zur Kommunikation zwischen
MOVI-PLC® und der 3D-Simulation
von MOVITOOLS® MotionStudio
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12.6 Funktionen mit den Geraten ausfiihren

12.6.1 Gerateparameter lesen oder @ndern

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wechseln Sie in die gewtiinschte Sicht (Projektsicht oder Netzwerksicht).
2. Wahlen Sie den Verbindungsmodus:
* Wenn Sie direkt auf dem Gerat Parameter lesen/andern mochten, wechseln Sie in
den Online-Modus mit dem Symbol [1].
* Wenn Sie Parameter im Projekt lesen/andern méchten, wechseln Sie in den Offli-
ne-Modus mit dem Symbol [2].
De-B & O 5 + + X | [*Scan
|
M1 2
18014399643939211
Markieren Sie das Gerat, das Sie parametrieren mdchten.
Wahlen Sie im Kontextmenli den Menibefehl [Inbetriebnahme] > [Parameter-
baum].
= Die Ansicht "Parameterbaum" wird im rechten Teil des Bildschirms angezeigt.
5. Klappen Sie den Parameterbaum bis zu dem gewiinschten Knoten auf.
BE Parameterbaum [Antrieh (MCO7RO0IEEAZ)] | r4p X
ﬁ E 2 = MOVITRAC®B-ParameterMotorpar = x|
)
g-. =28 MOVITRAC®E-Parameter -l 310 Start-Stopp-Drehzahl 2 [1 Jmin]|su_u
= -3 0. Anzeigewerte 311 Minimaldrehzahl 2 [1/rin] [15.0
% +-23 1.. Sollwerte/Integratoren ; _
#-E3 2. Reglerparameter 312 Maximaldrehzahl 2 1 e"mln]|‘|5[|0_[|
] =428 3. Motorparameter 313 Stromgrenze 2 [ZIn] 131
30. Begrenzungen 1
- 31. Begrenzungen 2
1=/ 32. Motorabgleich 1
33. Motorabgleich 2
34. In-UL-Uberwachung
=24 4.. Referenzmeldungen
D 40, Drehzahl-Referenzme
43, Strom-Referenzmeld.
44, Imax-Meldung
E 45, PI-Regler-Referenzm
ﬁ -z 5. Kontrollfunktionen
+-23 E.. Klemmenbelegung
/ [+-{z3 7.. Steuerfunktionen b
-2 8. Gerdtefunktionen -
dl | 4 31. Begrenzungen 2 I 40. Drehzahl-Heferenzmeldungl
9007200201958155
6. Um eine bestimmte Gruppe von Gerateparametern anzuzeigen, doppelklicken Sie
auf die Gruppe.
7. Wenn Sie numerische Werte in Eingabefeldern &ndern, bestatigen Sie diese mit
der Eingabetaste.

jde

Detaillierte Angaben zu den Gerateparametern erhalten Sie aus der Parameterliste
zu dem Gerét.
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Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Funktionen mit den Geraten ausfiihren

12.6.2 Gerate in Betrieb nehmen (Online)

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.

Wechseln Sie in die Netzwerksicht.

Wechseln Sie in den Online-Modus mit dem Symbol [1].
O=-EH  § + + X | [*5Scan
|
(11
18014399693512203

Markieren Sie das Gerat, das Sie in Betrieb nehmen mochten.

4. Wahlen Sie im Kontextmenl den Menubefehl [Inbetriebnahme] > [Inbetriebnah-

me].
= Der Inbetriebnahmeassistent wird angezeigt.

Folgen Sie den Anweisungen des Inbetriebnahmeassistenten und laden Sie ab-
schlieBend die Inbetriebnahmedaten in lhr Gerat.

12.6.3 Konfiguration und Diagnose im Transparent-Mode

Fir die Applikationsmodule von SEW-EURODRIVE stehen Plug-ins zur Konfiguration
und Diagnose =zur Verfligung (siehe Kapitel "Konfiguration im Transparent-
Mode" (— B 208)).
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor-/Bremseninbetriebnahme mit MOVIFIT®-SC

13
13.1

13.1.1

Parametrierung des Leistungsteils
Motor-/Bremseninbetriebnahme mit MOVIFIT®-SC

jde

Die Motor-/Bremseninbetriebnahme ist nur bei aktiviertem Expert-Modus mdglich.
Aktivieren Sie bei MOVIFIT®-SC den Expert-Modus, indem Sie den DIP-Schalter
S10/1 auf "ON" stellen.

MOVIFIT®-SC ist mit einstellbaren Parametern ausgestattet. Fiir eine erfolgreiche In-
betriebnahme missen mindestens die folgenden Parameter eingestellt werden:

+ Parameter 200 — Netznennspannung

» Parameter 620/621 — Bindrausgénge DB00 und DB0O1

» Parameter 700 — Startbetriebsart

+ Parameter 736 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 1
+ Parameter 737 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 2

Alle weiteren Parameter sind in den Kapiteln "Parameterverzeichnis MOVIFIT®-SC-
Leistungsteil" und "Parameterbeschreibung MOVIFIT®-SC" ausfiihrlich dargestellt und
erlautert.

HINWEIS

Informationen zur Inbetriebnahme im Easy-Modus Uber DIP-Schalter finden Sie in
der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-SC".

Parameter 200 — Netznennspannung

Passt das Gerat an die Nenneingangsspannung des speisenden Netzes an.

Wenn das speisende Netz die Spannung 3 x AC 380 V, 3 x AC 400 V oder 3 x
AC 415V liefert, mussen Sie die Einstellung 400 V wahlen.

Wenn das speisende Netz die Spannung 3 x AC 460 V, 3 x AC 480 V oder 3 x
AC 500 V liefert, mussen Sie die Einstellung 500 V wahlen.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Parametrierung des Leistungsteils 1 3
Motor-/Bremseninbetriebnahme mit MOVIFIT®-SC

13.1.2 Parameter 620/621 — Binarausgiange DB00/DB01

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage, wenn die Bindrausgange DB0O oder DBO1
zur Ansteuerung der Bremse verwendet werden und die Parameter falsch eingestellt
sind.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

»  Wenn die Bindrausgange DB00 oder DB01 zur Ansteuerung der Bremse verwen-
det werden, stellen Sie den Parameter P620/621 auf "Bremse Auf" und sorgen
Sie dafiir, dass diese Einstellung nicht mehr umparametriert wird.

» Bevor Sie die Binarausgange zur Ansteuerung der Bremse verwenden, priifen
Sie die Einstellung der Parameter.

Einstellung "0"-Signal "1"-Signal
0: Ohne Funktion — -

1: Stérung Antrieb 1 keine Stérung Stérung Antrieb 1

2: Stérung Antrieb 2 keine Stérung Stérung Antrieb 2

3: Betriebsbereit nicht betriebsbereit betriebsbereit

4: Antrieb 1 Ein Antrieb 1 nicht freigegeben Antrieb 1 freigegeben

5: Antrieb 2 Ein Antrieb 2 nicht freigegeben Antrieb 2 freigegeben

6: Bremse 1 Auf Bremse Antrieb 1 eingefallen Bremse Antrieb 1 gellftet
7: Bremse 2 Auf Bremse Antrieb 2 eingefallen Bremse Antrieb 2 geliftet

13.1.3 Parameter 700 — Betriebsart

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage durch falschen Anschluss. Ein falscher An-
schluss hat eine falsche Motordrehrichtung und/oder eine unkontrollierte Motorfrei-
gabe zur Folge.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

* Prifen Sie vor dem Starten des Motors die Verdrahtung gemaf der Betriebsan-
leitung.

Das Geréat bietet die Mdglichkeit, bis zu 2 Antriebe unabhangig voneinander zu steu-
ern. Wenn Antriebe mit einer Bremsenansteuerung dber 2 Spulen von SEW-
EURODRIVE verwendet werden, sind die Bremsen ber das MOVIFIT®-Gerat eben-
falls unabhangig gesteuert.

Einmotorenbetrieb

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage durch falschen Anschluss. Beim Betrieb mit
einem Motor dirfen die Klemmen X9 und X91 oder der Steckverbinder X9 nicht an-
geschlossen sein.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

 Verwenden Sie im Einmotorenbetrieb ausschliellich die Klemmen X8 und X81
oder den Steckverbinder X8.

In der Betriebsart Einmotorenbetrieb kann der an X8 angeschlossene Motor in den
Drehrichtungen "Rechtslauf" und "Linkslauf" betrieben werden.
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Motor-/Bremseninbetriebnahme mit MOVIFIT®-SC

13.1.4

Wenn ein Bremsmotor mit Bremsenansteuerung Uber 2 Spulen von SEW-
EURODRIVE eingesetzt wird, muss die Bremse an X8 angeschlossen werden.

Wenn in der Betriebsart Einmotorenbetrieb der Strom, der am Ausgang fiir den An-
trieb 2 gemessen wird, den Wert 10 % des Motornennstroms | Giberschreitet, wird das
Gerat abgeschaltet und verriegelt.

Zweimotorenbetrieb

In der Betriebsart Zweimotorenbetrieb kénnen der an X8 angeschlossene Antrieb 1
und der an X9 angeschlossene Antrieb 2 in einer Drehrichtung unabhangig voneinan-
der betrieben werden.

Wenn Bremsmotoren mit Bremsenansteuerung tber 2 Spulen von SEW-EURODRIVE
eingesetzt werden, mussen die Bremsen folgendermalRen angeschlossen werden:

*  Bremse des Antriebs 1 an X8
Bremse des Antriebs 2 an X9

Parameter 736/737 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 1/2

Wenn eine Bremse mit Bremsenansteuerung uber 2 Spulen von SEW-EURODRIVE
an X8/X9 angeschlossen wird, wird mit diesem Parameter das Gerat an die Nenn-
spannung der am Antrieb 1/2 eingesetzten Bremse angepasst.

Vergewissern Sie sich bei der Bestellung des Motors und der Bremse, dass die Brem-
senbemessungsspannung und die Netznennspannung uUbereinstimmen.
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

13.2 Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

Die Motor-/Bremseninbetriecbnahme ist nur bei aktiviertem Expert-Modus mdglich.
Aktivieren Sie bei MOVIFIT®-FC den Expert-Modus, indem Sie den DIP-Schalter
S10/1 auf "ON" stellen.

HINWEIS

jde

Informationen zur Inbetriebnahme im Easy-Modus (iber DIP-Schalter finden Sie in
der Betriebsanleitung "MOVIFIT®-SC".

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Markieren Sie in MOVITOOLS® MotionStudio in der Netzwerksicht das Gerét.

2. Wahlen Sie im Kontextmeni den Menibefehl [Inbetriebnahme] > [Inbetriebnah-
me].

= Der Inbetriebnahmeassistent wird angezeigt. Folgen Sie den Anweisungen des
Inbetriebnahmeassistenten. Mit den Schaltflachen [Weiter] und [Zurlick] kon-
nen Sie beliebig zwischen den Dialogen wechseln.

Motor-Inbetriebnahme MOVIFIT®

Sie werden schrittweise gefihrt:

= Motor-Inbetricbnahme
= Applikationsparameter

= Systemgrenzen

Parametersatz

@ Parametersatz 1
‘ © Parametersatz 2
(
i Zuriick “Weiter +
SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG §—q Q

18014399302425355
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

3. Wahlen Sie den Parametersatz, mit der Sie die Inbetriebnahme durchfiihren
mochten.

= Eine Ubersicht mit den aktuellen Gerateinformationen (nur Anzeigewerte) wird

angezeigt.
Y ; . B
Firmwsare Grundgerat 1821 087 2.15 Betriebsart VEC =
] =i
Signatur MOYIFIT FC

Nennspannung 400 ¥

Ausgangsnennstrom 4 A %
Netz-Nennspannung 400 ¥
Motor-Nenndrehzahl 1395 1/min

Motor-Nennleistung 1.500 kw Nennfrequenz a0 Hz

(

[e Zuriick I Weiter E}

SEYY-Euradrive GmbH & Co. KG

18014399302427019

4. Wabhlen Sie die Konfiguration des Motorausgangs.

Motor-Ausgang

l o Fest l l | umschaltbar
! }

1 -+ _
=83 e 2

(

SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG

18014399302428683
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

Einstellung

Beschreibung

fest

Der feste Anschluss der Motoren an MOVIFIT®-FC ist die
Standardkonfiguration.

umschaltbar

Der umschaltbare Anschluss der Motoren an MOVIFIT®-FC ist
nur flr die Sonderkonstruktionen mit Zweimotorenbetrieb
maoglich.)

1) Informationen zur MOVIFIT®-Sonderkonstruktion fir Zweimotorenbetrieb finden Sie in der Betriebsan-

leitung "Sonderausfihrung MOVIFIT®-FC fir Zweimotorenbetrieb".

5. Wahlen Sie die Systemkonfiguration.

System-Konfiguration

¥ Einzelantrieb

"

Antriebe

0
:0
2‘

identische unterschiedliche

l | ein Motor

| | pr— | | l

OO EEEE 0060000

™

=1, o @

m

I kein/lose Kopplung ]

o
&1 a1

[

SEVW-Eurodrive GmbH & Co. KG

1
[@ Zuriick | ‘i eiber G‘z]

9007200047689355

Einstellung

Beschreibung

Einzelantrieb

Bei der Auswahl "ein Motor" steuert MOVIFIT®-FC einen ein-
zelnen Motor (Standardeinstellung).

identische

Bei der Auswahl "starre Kopplung" steuert MOVIFIT®-FC meh-
rere Motoren mit gleicher Leistung, deren Achsen starr gekop-
pelt sind."

Bei der Auswahl "keine/lose Kopplung" steuert MOVIFIT®-FC
mehrere Motoren mit gleicher Leistung, deren Achsen nicht
oder lose gekoppelt sind.”

unterschiedliche

Diese Auswahl ist fiir das MOVIFIT®-Gerat nicht moglich.

1) Bei dieser Auswahl missen Sie spater im Dialog "Bremse" die alternative Bremsenansteuerung "lber

Konstantspannung" wahlen.
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

6. Wabhlen Sie das Regelverfahren.

OUT ¢y

Regelungsverfahren

l-_ed Yektorgeregelt l [J Standard{u/F) ]
Up u
(i}
Ua
f
| ‘IL

i
—e Zuriick I weiter QF
SEWY-Eurodrive GmbH & Co. KG § 4

9007200047691019

Einstellung Beschreibung

Der vektorgeregelte Betrieb (VFC-Regelung) ist auf den Ein-

Vektorgeregelt satz der Motoren von SEW-EURODRIVE angepasst.

Wenn bei Fremdmotoren die VFC-Regelung kein zufrieden-
Standard (u/f) stellendes Ergebnis erzielt, kdbnnen Sie das Regelverfahren
U/f-Kennlinie wahlen.

7. Wahlen Sie die Betriebsart.

Applikation

oJUT ¢hy

[ﬂ Drehzahlsteuerung l [J Hubwerk ]

m

7N =

[J DC-Bremsung l [J Fangfunktion ]

oe 3 CHRT " S

-

[
— e Zuruck Weiter 1
SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG I= 0

18014399302435339
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A WARNUNG

Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

Lebensgefahr durch abstirzendes Hubwerk.
Tod oder schwere Verletzungen.
» Wabhlen Sie fir Hubwerksanwendungen unbedingt die Betriebsart "Hubwerk".

« Das MOVIFIT®-Gerat darf nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung fiir Hub-
werksanwendungen verwendet werden.

+ Verwenden Sie als Sicherheitsvorrichtung Uberwachungssysteme oder mechani-
sche Schutzvorrichtungen.

Einstellung

Beschreibung

Drehzahlsteuerung

Die Drehzahl wird durch das MOVIFIT®-Gerat vorgegeben.

DC-Bremsung

Die Betriebsart "DC-Bremsung" (Gleichstrombremsung) dient
zum Abbremsen eines Antriebs ohne Abfuhr von generatori-
scher Energie auf eine angeschlossene Bremsspule von
SEW-EURODRIVE oder einen Bremswiderstand. Die frei wer-
dende Bremsenergie wird bei dieser Art des Bremsens im Mo-

tor als Verlustwdrme umgesetzt.

Hubwerk

Diese Auswahl ist nur bei VFC-Regelung verflgbar.

Fangfunktion

Diese Auswahl ist fiir das MOVIFIT®-Gerat nicht moglich.

8. Wabhlen Sie den Typ des angeschlossenen Motors.

—1
s

LSPM

CENEMEMENENENEMENCWCWEWEWC Y WE)

Fremd-Motoren

Standard-Motoren

0
?

( DR | | orovoaseo | | DZ DX |
[+ DRS ][] | [ _lBRas |
[ | DRE | [_]csa NEMA |
[ | ore ][] |

Explosionsgeschiitzte Standard-Motoren

€& 1EC

@

leon e |

[

EDR: Hazloc-NA |

Synchron-Motoren DR...J (LSPM-Technologie)

[l

[

SEY-Eurodrive GmbH & Co. KG

)|
[@ Zuriick | ‘weiter G—!J

27021598557174667
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Einstellung Beschreibung

Standardmotoren Standardmotor von SEW-EURODRIVE

Explosionsgeschitzte | Standardmotor von SEW-EURODRIVE fiir explosionsgefahr-

Standardmotoren dete Umgebung
Synchronmotoren Diese Auswahl ist fir das MOVIFIT®-Gerat nicht moglich.
Fremdmotoren Um alle erforderlichen Motordaten zu ermitteln, miissen

Fremdmotoren ausgemessen werden.

9. Bei Auswahl eines Standardmotors oder explosionsgeschitzten Standardmotors
von SEW-EURODRIVE geben Sie die Motordaten an.

DRSOOM4 15|an Usr 220.240AC Nm 20  BGE1S kg 41 || 48 gy amp

Motor-Nennspannung

Motorauswahl (@]
2
= 5
SEW-EVRGHRME € g SRN-ERePRVE D@ B
76646 Bruchsal / Gemnany AN :;Emlfsi";:gmu TN =
EY b 7 DRST NSUITFIL
= RF47 DRESOMABE2/TF/ZIC 01180001 13 ety VPN
01.300123456 0002.06 A 05551 hin280045 Hz 100 | Vooa
rpm 1425/88 [N 1.9 51 622 o 0 —
=] V230740047 ooy 079 KN 00551 rimin 25015 Hz13  VEA
A 445/255 ThK. 155(F) ML03 A215  PFOT70
MM 1P55 NOVIFIFFCSPOT1S

H

~ 400 v v

Motordaten
-
g r—

HWD' Motor-Schutzmadell
L nicht aktiv *®

SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG

C

27021598557177995

Einstellung Beschreibung

Motortyp

Motorbemessungs-
frequenz Die Daten entnehmen Sie dem Typenschild des Motors.
Motornennleistung

Motornennspannung

Fur die Standardmotoren geben Sie optional die Daten der

Motorschutz thermischen Motorschutzfunktion an.

10. Bei Auswahl eines Fremdmotors geben Sie zusatzliche Motordaten an.
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Fremdmotor

Motordaten
Nenndrehzahl
Motor-Nennleistung
cos(phi)
Motor-MNennstrom

Motor-Nennfrequenz

Ausgangsnennstrom

Einmess-Vorgang

e e B M i W W R N R R M e

Motor-Nennspannung @ 400 v

Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

-

9
5
z
1395 1/min

1.500 kw Typ XYZN4/234/TFIAV1Y 3 IEC 34

082 Nr. 013210064101000201 i A

rimin 1380 Nm

kw 0.75 81 cos? 0.73
vV 230A /400 4947365210 Hz 50
m B3 kg 15670 1P 54 1sokiF

Bremse V 230AC Nm10  Geichrichter BG1.5

Made in Germany 181 068 6.13

3.290 A

50 Hz

m

Status
Messung ungliltig

)}

SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG

[@ Zuriick [ wleiter @]

A WARNUNG

18014399302438667

Stromschlaggefahr durch bestromten Motor wahrend des Einmessvorgangs.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Sorgen Sie dafir, dass der Anschlusskasten des angeschlossenen Motors beim
Einmessvorgang geschlossen ist.

Einstellung

Beschreibung

Nenndrehzahl

Motornennleistung

cos (phi)

Motornennspannung

Motornennstrom

Motorbemessungs-
frequenz

Ausgangsnennstrom

Die Daten entnhehmen Sie dem Typenschild des Motors.

Einmessvorgang

Zur Bestimmung weiterer Motorparameter gehen Sie folgen-
dermal3en vor:

1. Prifen Sie, dass:
* der Motor angeschlossen ist
» die Netzspannung anliegt
+ das Gerat betriebsbereit ist

2. Starten Sie einen Einmessvorgang mit der Schaltflache
[Start Einmessen].
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Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

11. Wahlen Sie bei Bremsmotoren die angeschlossene Bremse.

Bremse

Standard-SEW-Bremsen-Ansteuerung

o1 ] @ |

[ /| SEW-Bremse

| [ SEWEEVREERNE C @

BE1A 120¥

76646 Bruchsal / Germany
RF47 DRESOMABETF/Z/C

manuelle Anwahl 01.300123456.0002.06

rpm 1425788  kw 1.1784 i 16.22

V2307400 A /Y cosg 0,79
A 445/255

m o M1 IP 55 Hz 50

= _Usr  220..240AC Nm 20 BGE15 kg 41

m

Alternative Bremsen-Ansteuerung

[ iiber Konstantspannung l g5 Y ors £y |40 V=

[ iiber Bindrausgang

ENEMCMCNCVCWEWCWCWCNCWENEWEWEND

[ Keine Bremse

4

I 2

[

SEVW-Eurodrive GmbH & Co. KG

[@ Zuriick I “Weiter @]

9007200047699339

Einstellung

Beschreibung

Standard-SEW-
Bremsen-Ansteue-
rung

Wenn im Motor die fir den MOVIFIT®-Antrieb vorgesehene
Bremse von SEW-EURODRIVE eingebaut ist, wahlen Sie am
Auswahlfeld "manuelle Anwahl" die Bremse gemaf den Anga-
ben auf dem Typenschild.

Die angeschlossene Bremse wird direkt aus dem Zwischen-
kreis versorgt und dient somit auch zum Abbau von generato-
rischer Energie. Die Bremse wird thermisch Uberwacht.
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Einstellung Beschreibung

Bei dieser Einstellung muss der Antrieb tUber einen internen
oder externen Bremswiderstand verfiigen. Der Bremswider-
stand dient zum Abflihren der generatorischen Energie.

Die alternative Bremsenansteuerung ist fur folgende Falle vor-
gesehen:

* Im Motor ist eine andere Bremse eingebaut, als die, die fur
den MOVIFIT®-Antrieb vorgesehen ist.

« Mehrere Motoren/Bremsen werden an einem

Alternative Bremsen- MOVIFIT®-Gerét parallel betrieben.”
Ansteuerung

Bei der Auswahl "lGber Konstantspannung" geben Sie die Ver-
sorgungsspannung der Bremse wahlweise als Wechsel- oder
als Gleichspannung ein.

Bei der Auswahl "lber Bindrausgang" ist ein Bremsgleichs-
richter erforderlich, der die Bremse 6ffnet, wenn das Binaraus-
gangssignal gesetzt wird.

Bei der Auswahl "keine Bremse" ist im Motor keine Bremse
eingebaut.

1) Bei diesem Fall mussten Sie schon vorher im Dialog "Systemkonfiguration" die Einstellung "identische"
Antriebe gewahlt haben.

12. Wahlen Sie die Daten der Applikation.

=3 500 Drehzahliiberwachung
ALs = Aus v|

Applikation E]
-IE

I[ B I n-Solln-Ist

303 Stromarenze
Br 2% 156% | | gmm=============<

!
m

! t[s]

501 Yerzogerung
B 1% 1005

SEW-Yorschlag ’r?;;

itbernehmen w

0 ) (Y Y Y Y Y QY Y QY Y QY QY O Y
.
L

4 1 b

)
[@ Zuriick I el t!J

[

SEV¥-Eurodrive GmbH & Co. KG

18014399397866635

Einstellung/Schalt- Beschreibung
flache

Wenn bei aktivierter Drehzahliberwachung der Ausgangs-
strom dauerhaft die eingestellte Stromgrenze erreicht, wird
nach der eingestellten Verzégerungszeit ein Fehler ausgeldst.

DrehzahlUberwa-
chung"
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Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

Einstellung/Schalt-
flache

Beschreibung

Stromgrenze

Die Stromgrenze bezieht sich prozentual auf den Geratenenn-
strom. Zum Schutz gegen Kippen des Motors wird bei Errei-
chen der Stromgrenze die Ausgangsfrequenz reduziert.

Um den Kippschutz zu gewabhrleisten, Gibernehmen Sie den
Vorschlagswert fir die Stromgrenze.

Schwarzer Pfeil

Mit dem schwarzen Pfeil lbernehmen Sie den einzelnen Vor-
schlagswert.

Um weitere Eingabeoptionen zu erhalten, 6ffnen Sie das Kon-
textmenl des Eingabefelds.

SEW-Vorschlag
Ubernehmen

Mit dieser Schaltflache Gibernehmen Sie alle Vorschlagwerte
auf einmal.

1) Bei Hubwerksbetrieb ist die Drehzahliiberwachung standardmafig aktiviert.

13. Wahlen Sie die Systemgrenzen.

Systemgrenzen
1

nfmin

131 Rampe t11 ab
B 100% 100s

302 Maximaldrehzahl
2| 30009 3000 Umdr./min

0
=
=)
o

1500

B eo=

301 Minimaldrehzahl

60 Umdr./min

/

8

(i Ml N W R N W B e

130 Rampe t11 auf
o0= 1005

136 Stopp-Rampe
8 o209 0205

SEW-¥orschlag ":’Fﬂ;

ibernehmen w

[

SEM-Euradrive GmbH & Co. KG

]
[@ Zuriick | weiter t!]

18014399412964363

Einstellung/Schalt-
flache

Beschreibung

Rampenzeiten
(Rampe auf, Stopp-
Rampe, Rampe ab)

Die Rampenzeiten beziehen sich immer auf eine Anderung
der Ausgangsdrehzahl von 1500 1/min.

Die Rampenzeiten werden gliltig, wenn keine Rampenzeit
Uber die Prozessdaten vorgegeben wird und eine Freigabe/
Wegnahme der Freigabe erfolgt.

Die Stopprampe wird bei der Anforderung "Schnellstopp" und
bestimmten Fehlern wirksam.

Drehzahlgrenzen
(Minimaldrehzahl,

Maximaldrehzahl)

Die Minimal- und Maximaldrehzahl werden im MOVIFIT®-Ge-
rat eingestellt.
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Parametrierung des Leistungsteils
Motor/Bremsen mit MOVIFIT®-FC in Betrieb nehmen

Einstellung/Schalt-
flache

Beschreibung

Schwarzer Pfeil

Mit dem schwarzen Pfeil ibernehmen Sie den einzelnen Vor-
schlagswert.

Um weitere Eingabeoptionen zu erhalten, 6ffnen Sie das Kon-
textmenl des Eingabefelds.

SEW-Vorschlag
Ubernehmen

Mit dieser Schaltflache ibernehmen Sie alle Vorschlagswerte
auf einmal.

14. Wahlen Sie die Download-Optionen.

Download

| | | | | | | | | | | | | |
i P 0 (P R P R 0 P R 0 P B )

Die Berechnung der Inbetriebnahme-Parameter ist beendet!

0
?

U die berechneten Daten in den Umrichter zu dbertragen ochne die
Inbetriebnahme abzuschlieRen,driicken Sie bitte "Laden ins Gerat".

Laden ins Gerdt (PC -> Zielsystem) jS

U die berechneten Daten in den Umrichter zu Gbertragen und die
Inbetriebnahme abzuschliefen,dricken Sie bitte "Fertigstellen”.

[

SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG

)
[@ Zuriick | Fertigstellen G!J

18014399415899787

Schaltflache

Beschreibung

Zurick

Mit dieser Schaltflache wechseln Sie zu vorangegangenen
Dialogen. Die Einstellungen bleiben dabei erhalten.

Laden ins Gerat (PC
--> Zielsystem)

Mit dieser Schaltflache Ubertragen Sie alle eingestellten Para-
meter ins Geréat.

Fertigstellen

Mit dieser Schaltflache lbertragen Sie alle eingestellten Para-
meter ins Gerat und beenden die Inbetriebnahme.
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Parameterverzeichnis MOVIFIT®-SC-Leistungsteil

13.3  Parameterverzeichnis MOVIFIT®-SC-Leistungsteil
0.. Anzeigewerte
00. Prozesswerte
Nr. |Index dez. Sul;;nzc.iex Name Bereich/Werkseinstellung I\gg;ll::mﬁ-
000 10096 11 Ausgangsstrom Antrieb 1 % 1 Digit = 0.001 %
001 10096 12 Ausgangsstrom Antrieb 2 % 1 Digit = 0.001 %
0: 50 Hz
002 10096 13 Netznennfrequenz 1: 60 Hz -
2: Nicht erkannt
0: Nicht erkannt
003 10096 14 Netzphasenfolge 1: Rechtsdrehfeld -
2: Linksdrehfeld
0.. Anzeigewerte
01. Statusanzeigen
Nr. |Index dez. Sul;lenzc-iex Name Bereich/Werkseinstellung I\gf(’;ll::::ﬁ-
010 8310 0 Starterstatus Text -
011 8310 0 Betriebszustand Text —
012 8310 0 Fehlerstatus Text -
014 8327 0 Kihlkérpertemperatur °C 1 Digit=1°C
015 10096 10 DIP-Schaltereinstellung Schalter S10 |Bit-Feld -
016 8328 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
017 8328 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
0.. Anzeigewerte
03. Binadreingédnge (nur in der Betriebsart "SBus-Slave")
Nr. |Index dez. Sul;;nz(.iex Name Bereich/Werkseinstellung ngg;::;mﬁ:'
031 8334 Bit 1 0 Stellung Binareingang DI1100 Bit-Feld —
8335 0 Belegung Binareingang DI100 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
032 8334 Bit 2 0 Stellung Binareingang DI1101 Bit-Feld —
8336 0 Belegung Binareingang DI101 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
033 8334 Bit 3 0 Stellung Binareingang DI1102 Bit-Feld —
8337 0 Belegung Binareingang DI1102 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
034 8334 Bit 4 0 Stellung Binareingang DI1103 Bit-Feld -
8338 0 Belegung Binareingang DI103 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
0.. Anzeigewerte
05. Bindrausgange
Nr. |Index dez. SuZienz?ex Name Bereich/Werkseinstellung gﬁ;::mﬁ:
050 8349 Bit 0 0 Stellung Bindrausgang DB0OO Bit-Feld —
8350 0 Belegung Binadrausgang DB00 Bremse Auf (Werkseinstellung) —
051 8349 Bit 1 0 Stellung Binarausgang DBO1 Bit-Feld —
8351 0 Belegung Binarausgang DB01 Bremse Auf (Werkseinstellung) —
0.. Anzeigewerte
07. Geratedaten
Nr. |Index dez. Suglen:ex Name Bereich/Werkseinstellung 'gg;’l::::ﬁ
070 8301 0 Geratetyp Text —
- - Geratefamilie Text -
071 8361 0 Ausgangsnennstrom A 1 Digit = 0.001 A
076 8300 0 Firmware Grundgerat Sachnummer und Version —
8314-8317 0 Signatur Text —
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Parametrierung des Leistungsteils
Parameterverzeichnis MOVIFIT®-SC-Leistungsteil

0.. Anzeigewerte

08. Fehlerspeicher

Fehler t-0: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-0 aufgetreten sind

Subindex - - MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
8366 0 Fehlercode Fehlercode -
9304 0 Fehlersubcode - -
8883 0 Interner Fehler — -
080 8371 0 Status Binareingange Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 -
8381 0 Status Binarausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 -
8391 0 Umrichterstatus Text -
8396 0 Kihlkoérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
0.. Anzeigewerte
09. Busdiagnose
- ®-
Nr. |Index dez. Soblneex Name" Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
094 8455 0 PO1 Sollwert hex -
095 8456 0 PO2 Sollwert hex —
096 8457 0 PO3 Sollwert hex -
097 8458 0 Pl1 Istwert hex -
098 8459 0 P12 Istwert hex -
099 8460 0 PI3 Istwert hex -
1) Pl = Prozesseingangsdaten-Wort, PO = Prozessausgangsdaten-Wort
1.. Sollwerte/Integratoren
13. Sanftanlaufzeit 1
H ®
Nr. |Index dez. Bl Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK )
dez. Skalierung
130" 10096 1 Sanftanlaufzeit Antrieb 1 0-02-1s 1 Digit = 0.001 s
131" 10096 2 Sanftanlaufzeit Antrieb 2 0-02-1s 1 Digit = 0.001 s
1) Der Standardwert ist abhangig von der DIP-Schalterstellung.
1.. Sollwerte/Integratoren
14. Drehrichtungswechsel
- .
Nr. |Index dez. S B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
140 10096 20 Reversierzeit 0.05-0.2-10s 1 Digit = 0.001 s
2.. Netzversorgung
- o,
Nr. |Index dez. e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
0:400 V
1) -
200 10096 19 Netznennspannung 1: 500 V
06 = Aus: Deaktivierung der
Uberwachung der Netzphasen-
- folge moglich
201 8927 0 Uberwachung der Netzphasenfolge 18 = Ein: Deaktivierung der Uber- -
wachung der Netzphasenfolge
nicht moglich
1) Der Standardwert ist abhangig von der DIP-Schalterstellung.
3.. Motorparameter
30. Begrenzungen Antrieb 1
Subindex . . MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
300 10096 6 Abschaltstrom Antrieb 1 1-150 % 1 Digit=1 %
301 10096 8 Verzogerungszeit Antrieb 1 0-2-10s 1 Digit = 0.001 s
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3.. Motorparameter

31. Begrenzungen Antrieb 2

- ®-
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
310 10096 7 Abschaltstrom Antrieb 2 1-150 % 1 Digit=1%
311 10096 9 Verzogerungszeit Antrieb 2 0-2-10s 1 Digit = 0.001 s
3.. Motorparameter
34. Motorschutz
- ®-
Nr. |Index dez. e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
340 8533 0 Motorschutz Antrieb 1 (1) éll:]s -
341 9114 0 Nennstrom Antrieb 1 01 —-10A 1 Digit = 0.001 A
342 | 8535 0 Motorschutz Antrieb 2 0: fus -
343 9115 0 Nennstrom Antrieb 2 01 -10A 1 Digit = 0.001 A
6.. Klemmenbelegung
60. Bindreingédnge (nur in der Betriebsart "SBus-Slave")
- .
Nr. |Index dez. S B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
600 8335 0 Binareingang DI100
601 8336 0 Binareingang DI101 0: Keine Funktion ,
L 11: Externer Fehler (0-aktiv) -
602 8337 0 Binareingang DI102 12: Fehler-Reset
603 8338 0 Binareingang DI103
6.. Klemmenbelegung
62. Bindrausgange
Subindex . . MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
0: Ohne Funktion
1: Stérung Antrieb 1
2: Stérung Antrieb 2
- 3: Betriebsbereit
620 8350 0 Binarausgang DB00 4 Antrieb 1 Ein -
5: Antrieb 2 Ein
6: Bremse 1 Auf
7: Bremse 2 Auf
0: Ohne Funktion
1: Stérung Antrieb 1
2: Stérung Antrieb 2
. 3: Betriebsbereit
621 8351 0 Binarausgang DB01 4 Antrieb 1 Ein -
5: Antrieb 2 Ein
6: Bremse 1 Auf
7: Bremse 2 Auf
7.. Steuerfunktionen
70. Betriebsarten
Subindex - - MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
700" | 10096 3 |Betriebsart 0: Einmotorenbetrieb -
1: Zweimotorenbetrieb
1) Der Standardwert ist abhangig von der DIP-Schalterstellung.
7.. Steuerfunktionen
73. Bremsenfunktion
- ®-
Nr. |Index dez. by Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
731 10096 4 Bremseneinfallzeit Antrieb 1 0-10s 1 Digit = 0.001 s
734 10096 5 Bremseneinfallzeit Antrieb 2 0-10s 1 Digit = 0.001 s
Bremsenbemessungsspannung 2:400V
1) -
736 9400 O |Antrieb 1 3:500 V
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7.. Steuerfunktionen

73. Bremsenfunktion

- ®-
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
Bremsenbemessungsspannung 2:400V
1) -
7 9401 O |Antrieb 2 3:500 V
738 8893 0 F_relscha_ltung Bremsenliften ohne An- 0 Al_Js _
triebsfreigabe 1: Ein
1) Der Standardwert ist abhangig von der DIP-Schalterstellung.
8.. Geratefunktionen
80. Setup
- .
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
0: Nein
802 8594 0 Werkseinstellung 1: Standard -
2: Auslieferungszustand
803 8595 0 Parametersperre 0 A_us -
1: Ein
8.. Geratefunktionen
81. Serielle Kommunikation
- o,
Nr. |Index dez. e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
813 8600 0 SBus-Adresse (Anzeigewerte) Mastgr: 1 _
Slave: 16 — 31
816 8603 0 SBus-Baudrate (Anzeigewerte) 2: 500 kBaud -
8.. Geratefunktionen
83. Fehlerreaktionen
- ®-
Nr. |Index dez. SIS Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
0: Keine Reaktion
830 8609 0 Reaktion externer Fehler 2: Sofortstopp/Stérung -
5: Sofortstopp/Warnung
. 0: Keine Reaktion
835 8616 0 Reaktion TF-Meldung 2: Sofortstopp/Stérung -
. . 2: Sofortstopp/Stoérung _
836 8615 0 Reaktion Timeout SBus 5: Sofortstopp/Warnung
. 0: Keine Reaktion
839 10454 1 Fehlerreaktion Ausgang offen 2: Sofortstopp/Stérung -
8.. Geratefunktionen
84. Reset-Verhalten
Subindex . . MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
840 | 8617 0 |Manueller Reset g: Mein -
8.. Geratefunktionen
87. Prozessdatenbelegung (Anzeigewerte)
- ®-
Nr. |Index dez. SLILEDS Name" Bereich/Werkseinstellung OGS
dez. Skalierung
870 8304 0 Sollwertbeschreibung PO1 Steuerwort SC —
871 8305 0 Sollwertbeschreibung PO2 Keine Funktion -
872 8306 0 Sollwertbeschreibung PO3 Keine Funktion -
873 8307 0 Istwertbeschreibung PI1 Statuswort SC —
874 8308 0 Istwertbeschreibung P12 Statuswort SC —
875 8309 0 Istwertbeschreibung P13 Ausgangsstrom SC -

1) Pl = Prozesseingangsdaten-Wort, PO = Prozessausgangsdaten-Wort
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13.4
13.4.1

Parameterbeschreibung MOVIFIT®-SC

0.. Anzeigewerte

Parameter 000/001 — Ausgangsstrom Antrieb 1/2

Scheinstrom von Antrieb 1/2 im Bereich 0 — 200 % des Geratenennstroms.

Parameter 002 — Netznennfrequenz

Anzeige der automatisch ermittelten Netzfrequenz.

Parameter 003 — Netzphasenfolge

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage durch falschen Anschluss. Ein falscher An-
schluss hat eine falsche Motordrehrichtung und/oder eine unkontrollierte Motorfrei-
gabe zur Folge.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

» Priufen Sie vor dem Starten des Motors die Verdrahtung gemafR der Betriebsan-
leitung.

Anzeige der automatisch ermittelten Anschlussreihenfolge der Netzeingangsphasen.
Es wird zwischen einem Rechtsdrehfeld und einem Linksdrehfeld unterschieden.

Im Zweimotorenbetrieb missen die Netzphasen L1, L2 und L3 als Rechtsdrehfeld an
den Klemmen im Gerat angeschlossen werden. Wenn diese Reihenfolge nicht beach-
tet wird, generiert das Gerat nach dem Netzzuschalten die Fehlermeldung "Inbetrieb-
nahme, Nr. 9, interner Fehler 3" und gibt das Leistungsteil nicht frei.

Die Uberwachung kann tber den Parameter P207 zusammen mit dem Bit 10 im Steu-
erwort deaktiviert werden.

Parameter 010 — Starterstatus

Folgende Zustande der Gerateendstufe sind mdglich:
+  Gesperrt
+ Freigegeben

Parameter 011 — Betriebszustand

Folgende Betriebszustande sind mdglich:
* 24-V-Betrieb

+ Keine Freigabe

* Freigabe

*  Werkseinstellung

* Fehler
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Parameter 012 — Fehlerstatus

Fehlerstatus in Textform.

Parameter 014 — Kiihlkérpertemperatur

Parametrierung des Leistungsteils
Parameterbeschreibung MOVIFIT®-SC

Kahlkérpertemperatur des Gerats.

Parameter 015 — DIP-Schaltereinstellung Schalter S10

Anzeige der DIP-Schaltereinstellung des Schalters S10.

Bit im Index . s
DIP-Schalter 10087.135 Funktionalitat
. . 0: Easy-Modus
S10/1 Bit 2 Inbetriebnahme-Modus 1: Expert-Modus
S10/2 Bit 3 Betriebsart 0: Einmotorenbetrieb
1: Zweimotorenbetrieb
. 0: 400 V (380/400/415 V)
S10/3 Bit 4 Netznennspannung 1: 500 V (460/480/500 V)
. Bremsenbemessungsspan-
S10/4 Bit 5 - gssp Bit 0 = 0 und Bit 1 = 0: 400 V
nung Bit 0 ! .
Bit 0 = 1 und Bit 1 = 1: 500 V
sS10/5 Bit 6 Bremsenbemessungsspan-  (Andere Kombinationen: reserviert
nung Bit 1
. 0: aktiviert
S10/6 Bit 7 Sanftanlauf 1+ deaktiviert

Parameter 016 — Einschaltstunden

Summe der Stunden, in denen das Gerat an die externe DC-24-V-Versorgung ange-
schlossen war.

Parameter 017 — Freigabestunden

Summe der Stunden, in denen die Endstufe des Gerats freigegeben war.

Parameter 031 bis 034 — Stellung/Belegung Binareingang DI100 bis DI103

Anzeige des Zustands des Binareingangs DI100 bis DI103 (nur in der Betriebsart
"SBus-Slave").

Parameter 050/051 — Stellung/Belegung Bindrausgang DB00/DB01

Anzeige des Zustands des Bindrausgangs DB00/DBO01.

Parameter 070 — Geratetyp

Anzeige des Geratetyps und der Geratefamilie.

Parameter 071 — Ausgangsnennstrom

Geratenennstrom in A.
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Parameter 076 — Firmware Grundgerit

Sachnummer, Version und Signatur der Firmware des Grundgerats.

Parameter 080 — Fehler t-0

Das Gerat speichert zum Zeitpunkt des Fehlers Diagnosedaten ab. Letzter Fehler aus
dem Fehlerspeicher.

Parameter 094 bis 096 — PO1 bis PO3 Sollwert

Prozessausgangsdaten-Wort 1 bis 3.

Parameter 097 bis 099 — PI1 bis PI3 Istwert

Prozesseingangsdaten-Wort 1 bis 3.

13.4.2 1.. Sollwert/Integratoren
Parameter 130/131 — Sanftanlaufzeit Antrieb 1/2

Sanftanlaufzeit zur Begrenzung des Anlaufstroms von Antrieb 1/2. Nach der Freigabe
erfolgt in dieser Zeitdauer ein Phasenanschnitt.

Parameter 140 — Reversierzeit

Zeitdauer, fur die die Stromversorgung des Antriebs 1 im Einmotorenbetrieb bei einem
Drehrichtungswechsel ausgesetzt wird, bevor die Stromversorgung fur die neue Dreh-
richtung erfolgt.

A
1
Antriebsfreigabe
0

Links Reversierzeit

L

Solldrehrichtung
Rechts

1
Stromversorgung des Antriebs fur Linkslauf
0

1 —

Stromversorgung des Antriebs fur Rechtslauf
0

9007200047659403
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13.4.3 2.. Netzversorgung

Parameter 200 — Netznennspannung

Passt das Gerat an die Nenneingangsspannung des speisenden Netzes an.

Wenn das speisende Netz die Spannung 3 x AC 380 V, 3 x AC 400 V oder 3 x
AC 415V liefert, missen Sie die Einstellung 400 V wahlen.

Wenn das speisende Netz die Spannung 3 x AC 460 V, 3 x AC 480 V oder 3 x
AC 500 V liefert, mussen Sie die Einstellung 500 V wahlen.

Parameter 201 — Uberwachung der Netzphasenfolge

Wenn dieser Parameter auf "Aus" gesetzt ist, kdnnen Sie die Uberwachung der Netz-
phasenfolge im Zweimotorenbetrieb deaktivieren, indem Sie das Bit 10 im Prozess-
ausgangsdaten-Wort PO1 setzen.

Die Deaktivierung muss erfolgen, bevor im Zweimotorenbetrieb die Netzspannungs-
versorgung mit einem Linksdrehfeld eingeschaltet wird.

13.4.4 3.. Motorparameter

Parameter 300/310 — Abschaltstrom Antrieb 1/2
Abschaltgrenze fir den Antrieb 1/2.

Parameter 301/311 — Verzégerungszeit Antrieb 1/2

Legt fest, wie lange der Abschaltstrom fir den Antrieb 1/2 maximal tGberschritten wer-
den darf, ohne dass eine Fehlerabschaltung mit "Ubertemperatur Motor" erfolgt.

Parameter 340/342 — Motorschutz Antrieb 1/2
Aktivierung/Deaktivierung des thermischen Schutzmodells fir den Antrieb 1/2.

Bei Aktivierung der Funktion Ubernimmt das MOVIFIT®-Gerét elektronisch den thermi-
schen Schutz des Antriebs 1/2. Die Motorauslastung wird ber den Umrichteraus-
gangsstrom, die Zeit und den Nennstrom des Antriebs 1/2 aus dem Parameter P341/
P343 ermittelt.

Parameter 341/343 — Nennstrom Antrieb 1/2

Nennstrom des angeschlossenen Antriebs, der zur Berechnung des thermischen
Schutzmodells fiir den Antrieb 1/2 bendétigt wird.

Den Nennstrom entnehmen Sie dem Typenschild des Motors.
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13.4.5 6.. Klemmenbelegung
Parameter 600 bis 603 — Binareingange DI100 bis DI103 (nur in der Gerateausfiihrung "SBus-Slave")

Einstellung "0"-Signal "1"-Signal

0: Keine Funktion — -

11: Externer Fehler externer Fehler -

12: Fehler-Reset Reset bei positiver Flanke von 0 auf 1 |Reset bei positiver Flanke von 0 auf 1

Parameter 620/621 — Binarausgange DB00/DB01

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage, wenn die Binarausgange DB00 oder DB01
zur Ansteuerung der Bremse verwendet werden und die Parameter falsch eingestellt
sind.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

* Wenn die Bindrausgange DB0O0 oder DBO1 zur Ansteuerung der Bremse verwen-
det werden, stellen Sie den Parameter P620/621 auf "Bremse Auf"' und sorgen
Sie dafir, dass diese Einstellung nicht mehr umparametriert wird.

» Bevor Sie die Bindrausgange zur Ansteuerung der Bremse verwenden, prifen
Sie die Einstellung der Parameter.

Einstellung "0"-Signal "1"-Signal
0: Ohne Funktion - -

1: Stérung Antrieb 1 keine Stérung Stérung Antrieb 1

2: Stérung Antrieb 2 keine Stérung Stoérung Antrieb 2

3: Betriebsbereit nicht betriebsbereit betriebsbereit

4: Antrieb 1 Ein Antrieb 1 nicht freigegeben Antrieb 1 freigegeben

5: Antrieb 2 Ein Antrieb 2 nicht freigegeben Antrieb 2 freigegeben

6: Bremse 1 Auf Bremse Antrieb 1 eingefallen Bremse Antrieb 1 gelUftet
7: Bremse 2 Auf Bremse Antrieb 2 eingefallen Bremse Antrieb 2 geliiftet

1 8 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
TCP
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13.4.6 7.. Steuerfunktionen

Parameter 700 — Betriebsart

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage durch falschen Anschluss. Ein falscher An-
schluss hat eine falsche Motordrehrichtung und/oder eine unkontrollierte Motorfrei-
gabe zur Folge.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

» Prifen Sie vor dem Starten des Motors die Verdrahtung gemaR der Betriebsan-
leitung.

Das Geréat bietet die Mdglichkeit, bis zu 2 Antriebe unabhangig voneinander zu steu-
ern. Wenn Antriebe mit einer Bremsenansteuerung Uber 2 Spulen von SEW-
EURODRIVE verwendet werden, sind die Bremsen Uber das MOVIFIT®-Gerat eben-
falls unabhangig gesteuert.

Einmotorenbetrieb

A WARNUNG

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage durch falschen Anschluss. Beim Betrieb mit
einem Motor dirfen die Klemmen X9 und X91 oder der Steckverbinder X9 nicht an-
geschlossen sein.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

 Verwenden Sie im Einmotorenbetrieb ausschliellich die Klemmen X8 und X81
oder den Steckverbinder X8.

In der Betriebsart Einmotorenbetrieb kann der an X8 angeschlossene Motor in den
Drehrichtungen "Rechtslauf' und "Linkslauf' betrieben werden.

Wenn ein Bremsmotor mit Bremsenansteuerung uUber 2 Spulen von SEW-
EURODRIVE eingesetzt wird, muss die Bremse an X8 angeschlossen werden.

Wenn in der Betriebsart Einmotorenbetrieb der Strom, der am Ausgang fir den An-
trieb 2 gemessen wird, den Wert 10 % des Motornennstroms I Giberschreitet, wird das
Gerat abgeschaltet und verriegelt.

Zweimotorenbetrieb

In der Betriebsart Zweimotorenbetrieb konnen der an X8 angeschlossene Antrieb 1
und der an X9 angeschlossene Antrieb 2 in einer Drehrichtung unabhangig voneinan-
der betrieben werden.

Wenn Bremsmotoren mit Bremsenansteuerung tber 2 Spulen von SEW-EURODRIVE
eingesetzt werden, missen die Bremsen folgendermalRen angeschlossen werden:

Bremse des Antriebs 1 an X8
* Bremse des Antriebs 2 an X9

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 1 8 1
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Parameter 731/734 — Bremseneinfallzeit Antrieb 1/2

Verzugszeit zwischen der Wegnahme der Antriebsfreigabe fur den Antrieb 1/2 und
dem Einfall der Bremse. Diese Verzugszeit wirkt auf die folgenden Komponenten:

+ die Bremse mit Bremsenansteuerung tber 2 Spulen von SEW-EURODRIVE, die
an X8/X9 angeschlossen ist

» den Bindrausgang mit der Funktionalitat "Bremse 1/2 Auf"

Antriebsfreigabe Bremseneinfallszeit >

Bremsenansteuerung

Bindrausgang DBOx

9007200047661067

Parameter 736/737 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 1/2

Wenn eine Bremse mit Bremsenansteuerung tber 2 Spulen von SEW-EURODRIVE
an X8/X9 angeschlossen wird, wird mit diesem Parameter das Gerat an die Nenn-
spannung der am Antrieb 1/2 eingesetzten Bremse angepasst.

Vergewissern Sie sich bei der Bestellung des Motors und der Bremse, dass die Brem-
senbemessungsspannung und die Netznennspannung ubereinstimmen.

Parameter 738 — Freischaltung Bremsenliiften ohne Antriebsfreigabe

Wenn dieser Parameter auf "Ein" gesetzt ist, konnen Sie die Bremse selbst ohne An-
triebsfreigabe liften. Setzen Sie dazu die entsprechenden Bits im Prozessausgangs-
daten-Wort PO1. Im Zweimotorenbetrieb kdnnen Sie die Bremse des Antriebs 1 und
die Bremse des Antriebs 2 unabhangig voneinander liften.

Bei nicht betriebsbereitem Gerat wird die Bremse immer geschlossen.
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13.4.7 8.. Geratefunktionen

Parameter 802 — Werkseinstellung

Wenn dieser Parameter auf "Auslieferungszustand" gesetzt ist, werden alle Parame-
ter, die einen Werkseinstellungswert haben und nicht Gber den DIP-Schalter S10 ein-
gestellt werden kdnnen, auf den Werkseinstellungswert gesetzt.

Bei folgenden Parametern, die im Easy-Modus Uber den DIP-Schalter S10 eingestellt
werden kénnen, wird bei der Werkseinstellung "Auslieferungszustand”" die DIP-Schal-
tereinstellung wirksam.

+ Parameter 200 — Netznennspannung

» Parameter 700 — Starterbetriebsart

» Parameter 736 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 1
+ Parameter 737 — Bremsenbemessungsspannung Antrieb 2

Parameter 803 — Parametersperre

Wenn dieser Parameter auf "Ein" gesetzt ist, kdnnen keine Parameter verandert wer-
den. Ausnahme bildet der Parameter "Parametersperre".

Diese Einstellung ist sinnvoll, nachdem eine Gerateinbetriebnahme und Parameter-
optimierung erfolgreich abgeschlossen ist. Erst wenn Sie diesen Parameter auf "Aus"
setzen, ist eine Veranderung von Parametern wieder moglich.

Parameter 813 — SBus-Adresse

SBus-Gerateadresse des Starterleistungsteils.

Parameter 816 — SBus-Baudrate

Baudrate der Buskommunikation zum Starterleistungsteil.

Parameter 830 — Reaktion externer Fehler

Programmiert die Fehlerreaktion, die Gber eine auf "11: Externer Fehler" programmier-
te Eingangsklemme (nur in der Betriebsart "SBus-Slave") ausgeldst wird.

Parameter 835 — Reaktion TF-Meldung

Wenn ein Temperaturfihler in der Motorwicklung eingebracht ist, programmiert dieser
Parameter die Fehlerreaktion, die bei Temperaturiberwachung ausgeldst wird.

Parameter 836 — Reaktion Timeout SBus

Programmiert die Fehlerreaktion, die tiber die SBus-Timeout-Uberwachung ausgeldst
wird.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Parameter 839 — Reaktion Ausgang offen

Wenn der Motorstarter den Fehler "Ausgang offen" erkennt, programmiert dieser Pa-
rameter die Fehlerreaktion.

Parameter 840 — Manueller Reset

Wenn am Leistungsteil ein Fehlerzustand vorliegt, kénnen Sie den Fehler quittieren,
indem Sie diesen Parameter auf "Ja" setzen. Nach der Durchfiihrung des Fehler-Re-
sets steht der Parameter wieder automatisch auf "Nein". Wenn kein Fehlerzustand am
Leistungsteil vorliegt, ist das Setzen des Parameters auf "Ja" wirkungslos.

Parameter 870 bis 872 — Sollwertbeschreibung PO1 bis PO3
Belegung der Prozessausgangsdaten-Worte PO1 bis PO3.

Parameter 873 bis 875 — Istwertbeschreibung PI1 bis PI3

Belegung der Prozesseingangsdaten-Worte P11 bis PI3.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Leistungsteils

Parameterverzeichnis MOVIFIT®-FC-Leistungsteil

13.5 Parameterverzeichnis MOVIFIT®-FC-Leistungsteil
0.. Anzeigewerte
00. Prozesswerte
Nr. |Index dez. Sul;;nzc.iex Name Bereich/Werkseinstellung I\gg;ll::mﬁ-
000 8318 0 Drehzahl (vorzeichenbehaftet) min”’ 1 Digit = 0.001 min™’'
002 8319 0 Frequenz (vorzeichenbehaftet) Hz 1 Digit = 0.001 Hz
004 8321 0 Ausgangsstrom Yoly 1 Digit = 0.001 %l
005 8322 0 Wirkstrom (vorzeichenbehaftet) Yol 1 Digit = 0.001 %ly
006 8323 0 Motorauslastung 1 % 1 Digit = 0.001 %
007 8342 0 Motorauslastung 2 % 1 Digit = 0.001 %
008 8325 0 Zwischenkreisspannung \ 1 Digit = 0.001 V
009 8326 0 Ausgangsstrom A 1 Digit = 0.001 A
0.. Anzeigewerte
01. Statusanzeigen
Nr. |Index dez. Suz:anz(.iex Name Bereich/Werkseinstellung MS?;II:I;IrﬂE:-
010 8310 0 Umrichterstatus Text -
011 8310 0 Betriebszustand Text -
012 8310 0 Fehlerstatus Text -
013 | 8310 Bit4 - Aktueller Parametersatz Parametersatz 1 oder 2 -
014 8327 0 Kihlkoérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
015 10087 135 DIP-Schaltereinstellung Schalter S10 |Bit-Feld —
016 8328 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
017 8329 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
0.. Anzeigewerte
03. Binadreingédnge (nur in der Betriebsart "SBus-Slave")
Nr. |Index dez. Suz:;c'lex Name Bereich/Werkseinstellung ngg;:tlrﬂg'
031 8334 Bit 1 0 Stellung Binareingang DI1100 Bit-Feld —
8335 0 Belegung Binareingang DI1100 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
032 8334 Bit 2 0 Stellung Binareingang DI1101 Bit-Feld -
8336 0 Belegung Binareingang DI1101 Keine Funktion (Werkseinstellung) -
033 8334 Bit 3 0 Stellung Binareingang DI1102 Bit-Feld —
8337 0 Belegung Binareingang DI1102 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
034 8334 Bit 4 0 Stellung Binareingang DI1103 Bit-Feld -
8338 0 Belegung Binareingang DI103 Keine Funktion (Werkseinstellung) —
0.. Anzeigewerte
05. Bindrausgange
Nr. |Index dez. SuZienz?ex Name Bereich/Werkseinstellung 'gg;’lltlrﬂﬁ
050 8349 Bit 0 0 Stellung Binarausgang DB00 Bit-Feld —
8350 0 Belegung Binarausgang DB00 Bremse Auf (Werkseinstellung) -
0.. Anzeigewerte
07. Geratedaten
Nr. |Index dez. Suté;nz(.iex Name Bereich/Werkseinstellung MS?;II:I;IrﬂKZ-
070 8301 0 Geratetyp Text —
- - Geratefamilie Text -
071 8361 0 Ausgangsnennstrom A 1 Digit = 0.001 A
076 8300 0 Firmware Grundgerat Sachnummer und Version —
8314-8317 0 Signatur Text -
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0.. Anzeigewerte

07. Geratedaten

Nr. |Index dez. Sul;::iex Name Bereich/Werkseinstellung ngg;:';m:f:'
700 8574 0 Betriebsart 1 0: VFC
2: VFC & Hubwerk
. 3: VFC & Gleichstrombremsung -
701 8575 0 Betriebsart 2 21: U/f-Kennlinie
22: U/f & Gleichstrombremsung
013 | 8310 Bit4 - Aktueller Parametersatz Parametersatz 1 oder 2 -
— 10000 0 Name —
— 8652 0 Nennspannung —
- 8640 0 Nennfrequenz —
~ 8642 0 Aktuelle Motordaten Parametersatz 1 Nenndrehzahl ~
— 10016 0 Nennleistung —
— 10076 13 Bremsentyp —
- 10019 0 Name —
- 8653 0 Nennspannung -
- 8641 0 Nennfrequenz —
Aktuelle Motordaten Parametersatz 2
— 8643 0 Nenndrehzahl —
- 10017 0 Nennleistung —
- 10076 113 Bremsentyp -
0.. Anzeigewerte
08. Fehlerspeicher
Fehler t-0: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-0 aufgetreten sind
Nr. |Index dez. Suz:enz(.iex Name Bereich/Werkseinstellung ngg;::m:f:'
8366 0 Fehlercode Fehlercode —
9304 0 Fehlersubcode - -
8883 0 Interner Fehler - —
8371 0 Status Binareingénge Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 —
8381 0 Status Binarausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 —
8391 0 Umrichterstatus Text -
080 8396 0 Kihlkérpertemperatur °C 1 Digit=1°C
8401 0 Drehzahl min”’' 1 Digit = 0.001 min”'
8406 0 Ausgangsstrom % Iy 1 Digit = 0.001 % Iy
8411 0 Wirkstrom % Iy 1 Digit = 0.001 % Iy
8416 0 Gerateauslastung % |y 1 Digit = 0.001 % Iy
8421 0 Zwischenkreisspannung V 1 Digit = 0.001 V
8426 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
8431 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
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0.. Anzeigewerte

08. Fehlerspeicher

Fehler t-1: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-1 aufgetreten sind

Nr. |Index dez. Suzler:ex Name Bereich/Werkseinstellung I\gE;,I::::L(Z
8367 0 Fehlercode Fehlercode -
9305 0 Fehlersubcode — —
8884 0 Interner Fehler — —
8372 0 Status Binareingange Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 -
8382 0 Status Binarausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 -
8392 0 Umrichterstatus Text —

081 8397 0 Kihlkoérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
8402 0 Drehzahl min”’ 1 Digit = 0.001 min™'
8407 0 Ausgangsstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8412 0 Wirkstrom %ly 1 Digit = 0.001 % Iy
8417 0 Gerateauslastung % 1 Digit = 0.001 % Iy
8422 0 Zwischenkreisspannung 1 Digit = 0.001 V
8427 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
8432 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h

0.. Anzeigewerte
08. Fehlerspeicher
Fehler t-2: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-2 aufgetreten sind

Nr. |Index dez. Sul;;nzc-iex Name Bereich/Werkseinstellung gﬁ;ltmﬁ'
8368 0 Fehlercode Fehlercode -
9306 0 Fehlersubcode — -
8885 0 Interner Fehler — —
8373 0 Status Binareingange Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 —
8383 0 Status Bindrausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 -
8393 0 Umrichterstatus Text -

082 8398 0 Kihlkérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
8403 0 Drehzahl min”’ 1 Digit = 0.001 min™’'
8408 0 Ausgangsstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8413 0 Wirkstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8418 0 Gerateauslastung % 1 Digit = 0.001 % Iy
8423 0 Zwischenkreisspannung V 1 Digit = 0.001 V
8428 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
8433 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
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0.. Anzeigewerte

08. Fehlerspeicher

Fehler t-3: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-3 aufgetreten sind

Nr. |Index dez. Suzler:ex Name Bereich/Werkseinstellung 'gg;’l::::ﬁ
8369 0 Fehlercode Fehlercode -
9307 0 Fehlersubcode - -
8886 0 Interner Fehler — -
8374 0 Status Binareingange Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 -
8384 0 Status Binarausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 -
8394 0 Umrichterstatus Text -
083 8399 0 Kihlkoérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
8404 0 Drehzahl min”’ 1 Digit = 0.001 min™'
8409 0 Ausgangsstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8414 0 Wirkstrom %ly 1 Digit = 0.001 % Iy
8419 0 Gerateauslastung % 1 Digit = 0.001 % Iy
8424 0 Zwischenkreisspannung 1 Digit = 0.001 V
8429 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
8434 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
0.. Anzeigewerte
08. Fehlerspeicher
Fehler t-4: Hintergrundinformation fiir Fehler, die zum Zeitpunkt t-4 aufgetreten sind
Nr. |Index dez. Sul;;nzc-iex Name Bereich/Werkseinstellung I\gg;ll::::ﬁ-
8370 0 Fehlercode Fehlercode -
9308 0 Fehlersubcode — -
8887 0 Interner Fehler - -
8375 0 Status Binareingange Bit-Feld Bit 0, Bit 1, Bit 2, Bit 3 —
8385 0 Status Bindrausgange Bit-Feld Bit 0, Bit 1 -
8395 0 Umrichterstatus Text -
084 8400 0 Kihlkérpertemperatur °C 1 Digit=1 °C
8405 0 Drehzahl min”’ 1 Digit = 0.001 min™’'
8410 0 Ausgangsstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8415 0 Wirkstrom Yoly 1 Digit = 0.001 % Iy
8420 0 Gerateauslastung % 1 Digit = 0.001 % Iy
8425 0 Zwischenkreisspannung 1 Digit = 0.001 V
8430 0 Einschaltstunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
8435 0 Freigabestunden h 1 Digit =1 min = 1/60 h
0.. Anzeigewerte
09. Busdiagnose
Nr. |Index dez. Suzznz?ex Name" Bereich/Werkseinstellung 'g(z;ll::::ﬁ
094 8455 0 PO1 Sollwert hex -
095 8456 0 PO2 Sollwert hex -
096 8457 0 PO3 Sollwert hex -
097 8458 0 Pl1 Istwert hex —
098 8459 0 P12 Istwert hex -
099 8460 0 P13 Istwert hex -
- 15801 Bit 0 0 Stopp angefordert? Bit-Feld -
- 15801 Bit 1 0 Rampenbegrenzung angefordert” Bit-Feld -
- 15801 Bit 2 0 Drehzahlbegrenzung angefordert” Bit-Feld —
- 15801 Bit 7 0 Begrenzung aktiv" Bit-Feld -
- 15802 0 Maximale Rampenzeit” ki E)?;?: (& icht akiiv) 1 Digit = 0.001 s
- 15803 0 Maximaldrehzahl rechts” 60— 3800 min™ 1 Digit = 0.2 min"*

65535 Digits (= nicht aktiv)
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0.. Anzeigewerte

09. Busdiagnose

- .
Nr. |Index dez. S Name" Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
. ) 60 — 3800 min™ - .
- 1) = -1
15804 0 Maximaldrehzahl links 65535 Digits (= nicht aktiv) 1 Digit = 0.2 min
1) Pl = Prozesseingangsdaten-Wort, PO = Prozessausgangsdaten-Wort
2) Nur bei Betrieb mit Safety-Option S12.
1.. Sollwerte/Integratoren
13. Drehzahlrampen 1
H ®
Nr. |Index dez. Bl Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK )
dez. Skalierung
130 8807 0 Rampe t11 Auf 0.1-1-2000s 1 Digit = 0.001 s
131 8808 0 Rampe t11 Ab 0.1-1-2000s 1 Digit = 0.001 s
134 8474 0 Rampe t12 Auf = Ab 0.1 -10-2000 s 1 Digit = 0.001 s
0: Aus
. 1: Grad 1
135 8475 0 S-Verschliff t12 2: Grad 2 -
3:Grad 3
136 8476 0 Stopprampe {13 01-02-1s 1 Digit = 0.001 s
1.. Sollwerte/Integratoren
14. Drehzahlrampen 2
Subindex . . MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
140 9264 0 Rampe t21 Auf 0.1-1-2000s 1 Digit = 0.001 s
141 9265 0 Rampe t21 Ab 0.1-1-2000 s 1 Digit = 0.001 s
144 8482 0 Rampe t22 Auf = Ab 0.1-10-2000 s 1 Digit = 0.001 s
0: OFF
. 1: Grad 1
145 8483 0 S-Verschliff t22 2: Grad 2 -
3: Grad 3
146 8484 0 Stopprampe {23 01-02-1s 1 Digit = 0.001 s
3.. Motorparameter
30. Begrenzungen 1
Subindex - - MOVILINK®-
Nr. |Index dez. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
300 8515 0 Start-Stopp-Drehzahl 1 0-150 min™ 1 Digit = 0.001 min™’'
301 8516 0 Minimaldrehzahl 1 0 — 60 — 6000 min” 1 Digit = 0.001 min”'
302 8517 0 Maximaldrehzahl 1 0 —3000 — 6000 min™ 1 Digit = 0.001 min'
303 8518 0 Stromgrenze 1 0-160 % Iy 1 Digit = 0.001 %ly
3.. Motorparameter
31. Begrenzungen 2
H ®
Nr. |Index dez. el o Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK )
dez. Skalierung
310 8519 0 Start-Stopp-Drehzahl 2 0-150 min” 1 Digit = 0.001 min™’'
311 8520 0 Minimaldrehzahl 2 0 — 60 — 6000 min' 1 Digit = 0.001 min”'
312 8521 0 Maximaldrehzahl 2 0 —3000 — 6000 min™ 1 Digit = 0.001 min’'
313 8522 0 Stromgrenze 2 0-160 % Iy 1 Digit = 0.001 %ly
3.. Motorparameter
32. Motorabgleich 1
- o,
Nr. |Index dez. e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
320 | 8523 0 Automatischer Abgleich 1 9: Aus -
321 8524 0 Boost 1 0-100 % 1 Digit = 0.001 %
322 8525 0 IXR-Abgleich 1 0-100 % 1 Digit = 0.001 %
323 8526 0 Vormagnetisierung 1 0 — 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
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3.. Motorparameter

32. Motorabgleich 1

- ®-
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
324 8527 0 Schlupfkompensation 1 0 — 500 min™' 1 Digit = 0.001 min™'
Leerlauf-Schwingungsdampfung fur 0: Aus
325 | 8834 O |Antrieb 1 und 2 1: Ein -
3.. Motorparameter
33. Motorabgleich 2
Index dez. | Subindex - - MOVILINK®-
Nr. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
330 8528 0 Automatischer Abgleich 2 (1)i é‘:ns -
331 8529 0 Boost 2 0-100 % 1 Digit = 0.001 %
332 8530 0 IXR-Abgleich 2 0-100 % 1 Digit = 0.001 %
333 8531 0 Vormagnetisierung 2 0 - 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
334 8532 0 Schlupfkompensation 2 0 — 500 min™' 1 Digit = 0.001 min™'
3.. Motorparameter
34. Motorschutz 1
- o,
Nr. MEEREE || S e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
340 | 8533 0 Motorschutz Antrieb 1 0: fus -
. 0: Eigenliiftung
341 8534 0 Kuhlungsart 1 1 Fremdiiiftung -
342 8535 0 Motorschutz Antrieb 2 (1) éll:‘s -
. 0: Eigenliiftung
343 8536 0 Kuhlungsart 2 1 Fremdliftung -
347 10096 32 Motorleitungslange 1 0-15m 1 Digit=1m
348 10096 37 Motorleitungslange 2 0-15m 1 Digit=1m
— 10465 100 Temperatur Motorumgebung 1 -30-30-80 °C 1 Digit=1 °C
— 10465 101 Temperatur Motorumgebung 2 -30-30-80 °C 1 Digit=1 °C
- 8323 0 Motorauslastung 1 % 1 Digit = 0.001 %
- 8324 0 Motorauslastung 2 % 1 Digit = 0.001 %
5.. Kontrollfunktionen
50. Drehzahliiberwachung
Index dez. | Subindex - - MOVILINK®-
Nr. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
. 0: Aus
500 8557 0 Drehzahliberwachung 1 3- Motorisch/Generatorisch -
501 8558 0 Verzogerungszeit 1 01-1-10s 1 Digit = 0.001 s
. 0: Aus
502 8559 0 DrehzahlUberwachung 2 3 Motorisch/Generatorisch -
503 8560 0 Verzogerungszeit 2 01-1-10s 1 Digit = 0.001 s
5.. Kontrollfunktionen
53. Netz-Aus-Kontrolle
- o,
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
52 | 8927 0 |Netzphasenausfall-Kontrolle" 9: Aus -
523 | 10096 26 |Netz-Aus-Kontrolle 0: Betrieb am Drehstromnetz -

1: Betrieb am MOVITRANS®

1) Die Deaktivierung der Netzphasenausfall-Kontrolle kann bei unglinstigen Betriebsverhaltnissen zur Beschadigung des Gerats fiih-
ren.
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5.. Kontrollfunktionen

59. Identifikation

- .
Nr. |Index dez. S Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
500 | 10537 1 Lokalisierung 0: fus -
: Ein
6.. Klemmenbelegung
60. Bindreingange (nur in der Betriebsart "SBus-Slave")
H ®
Nr. et | sl Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK )
dez. Skalierung
600 8335 0 Bindreingang DI100
601 8336 0 Binareingang DI101 0: Keine Funktion _
— 11: Externer Fehler 0-aktiv -
602 8337 0 Binareingang DI102 12: Fehler-Reset
603 8338 0 Binareingang DI103
6.. Klemmenbelegung
62. Bindrausgange
- o,
Nr. [EOREER || S EE Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
0: Keine Funktion
2: Betriebsbereit
3: Endstufe Ein
620 8350 0 Binarausgang DB00 4: Drehfeld Ein -
5: Bremse Auf
6: Bremse Zu
7: Parametersatz
7.. Steuerfunktionen
70. Betriebsarten
- o,
Nr. IEDRRER || S EE Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
700 8574 0 Betriebsart 1 0: VFC
2: VFC & Hubwerk
. 3: VFC & Gleichstrombremsung —
701 8575 0 Betriebsart 2 21: U/f-Kennlinie
22: U/f & Gleichstrombremsung
7.. Steuerfunktionen
71. Stillstandsstrom
Index dez. | Subindex . . MOVILINK®-
Nr. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
710 8576 0 Stillstandsstrom 1 0 — 50% lyq 1 Digit = 0.001 % lyq
711 8577 0 Stillstandsstrom 2 0 —50% lyqt 1 Digit = 0.001 % lyq
7.. Steuerfunktionen
72. Sollwert-Haltfunktion
- ®-
Nr. MERREE | S e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
720 | 8578 0 Sollwert-Haltfunktion 1 0: fus -
721 8579 0 Stoppsollwert 1 0 - 30— 500 min™ 1 Digit = 0.001 min™'
722 8580 0 Start-Offset 1 0 —30 — 500 min! 1 Digit = 0.001 min”'
723 | 8581 0 Sollwert-Haltfunktion 2 0: fus -
724 8582 0 Stoppsollwert 2 0 - 30— 500 min™ 1 Digit = 0.001 min™’'
725 8583 0 Start-Offset 2 0 —30 — 500 min' 1 Digit = 0.001 min'
7.. Steuerfunktionen
73. Bremsenfunktion
- ®-
Nr. MELREE|| S e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
731 8749 0 Bremsenoffnungszeit 1 0 — 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
732 8585 0 Bremseneinfallzeit 1 0-100 — 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
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7.. Steuerfunktionen
73. Bremsenfunktion
- ®-
Nr. MELREE|| S e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
734 8750 0 Bremseno6ffnungszeit 2 0 — 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
735 8587 0 Bremseneinfallzeit 2 0 —100 — 2000 ms 1 Digit = 0.001 s
738 8893 0 F_relscha_ltung Bremsenliften ohne An- 0 Al_Js _
triebsfreigabe 1: Ein
17 Option Bremse 1 0: SEW-Bremse
1: Fremdbremse (binares
- 10076 . 24-V/-Steuersignal) -
117 Option Bremse 2 2: keine Bremse
3: Fremdbremse konst. Spannung
10076 10 Konstante Gleichspannung 1" 40— 250 V DC 1 Digit=1V
110 Konstante Gleichspannung 2" 40 -250V DC 1 Digit=1V
1) Nur fur MOVIFIT®-FC mit Konstantspannungsbremse.
7.. Steuerfunktionen
77. Energiesparfunktion
. ®-
Nr. IEEREE, | SIS e B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
770 (8925 Energiesparfunktion (1) glr:s —
8.. Geratefunktionen
80. Setup
- ®-
Nr. [EDRRE || S e Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
0: Nein
802 8594 0 Werkseinstellung 1: Standard -
2: Auslieferungszustand
803 8595 0 Parametersperre (1) é:‘s -
8.. Geratefunktionen
81. Serielle Kommunikation
Index dez. | Subindex . . MOVILINK®-
Nr. dez. Name Bereich/Werkseinstellung Skalierung
813 8600 0 SBus-Adresse (Anzeigewert) - -
0: 125 kBaud
. 1: 250 kBaud
816 8603 0 SBus-Baudrate (Anzeigewert) 2: 500 kBaud -
3: 1 MBaud
8.. Geratefunktionen
83. Fehlerreaktionen
- ®-
Nr. ITERREE, | S5 e B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
830 8609 0 Reaktion externer Fehler 2: Sofortstopp/Stérung
4: Schnellstopp/Stérung
. 7: Schnellstopp/Warnung -
835 8616 0 Reaktion TF-Meldung 11: Normalhalt/Warnung
12: Normalhalt/Stérung
2: Sofortstopp/Stérung
4: Schnellstopp/Stoérung
836 8615 0 Reaktion Timeout SBus 7: Schnellstopp/Warnung -
11: Normalhalt/Warnung
12: Normalhalt/Stérung
8.. Geratefunktionen
84. Reset-Verhalten
- .
Nr. IEEREER, | SIb e B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
840 | 8617 0 Manueller Reset 0: Mein -
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8.. Geratefunktionen

86. Modulation

- .
Nr. ITEBReE, | Sib i B Name Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
860 8620 0 PWM-Frequenz 1 0: 4 kHz
1: 8 kHz -
861 8621 0 PWM-Frequenz 2 3: 16 kHz
8.. Geratefunktionen
87. Prozessdatenbelegung (Anzeigewerte)
- ®-
Nr. IERREE, | ST e 2 Name" Bereich/Werkseinstellung MOV!LINK
dez. Skalierung
870 8304 0 Sollwertbeschreibung PO1 0: Steuerwort —
. 1: Solldrehzahl in min™
871 8305 0 Sollwertbeschreibung PO2 11: Solldrehzahl in %n,,, -
0: Keine Funktion
1: Solldrehzahl in min™
872 8306 0 Sollwertbeschreibung PO3 5: Maximale Drehzahl in min™' -
8: Rampe
11: Solldrehzahl in min™
873 8307 0 Istwertbeschreibung PI1 6: Statuswort 1 —
1: Istdrehzahl in min™
874 | 8308 0 Istwertbeschreibung P12 2: Ausgangsscheinstrom -
3: Ausgangswirkstrom
8: Istdrehzahl in %n,,,
0: Keine Funktion
1: Istdrehzahl in min™
2: Ausgangsscheinstrom
875 8309 0 Istwertbeschreibung P13 3: Ausgangswirkstrom -
6: Statuswort 1
7: Statuswort 2
8: Istdrehzahl in %n,,,
876 | 8622 0 PO-Daten freigeben (1)f T:i” -
- 15802 0 Maximale Rampenzeit 0-10s 1 Digit = 0.001 s
- 15803 0 Maximaldrehzahl rechts 0 — 3800 min 1 Digit = 0.001 s
- 15804 0 Maximaldrehzahl links 0 — 3800 min 1 Digit = 0.001 s

1) Pl = Prozesseingangsdaten-Wort, PO = Prozessausgangsdaten-Wort
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13.6 Parameterbeschreibung MOVIFIT®-FC
13.6.1 0.. Anzeigewerte
Parameter 000 — Drehzahl

Errechnete Istdrehzahl (vorzeichenbehaftet).

Parameter 002 — Frequenz

Ausgangsfrequenz des Frequenzumrichters (vorzeichenbehaftet).

Parameter 004 — Ausgangsstrom

Scheinstrom im Bereich 0 — 200 % des Geratenennstroms.

Parameter 005 — Wirkstrom

Wirkstrom im Bereich -200 % — +200 % des Geratenennstroms (vorzeichenbehaftet).
Das Vorzeichen des Wirkstroms ist abhangig von der Drehrichtung und der Art der

Belastung:

Drehrichtung Belastung Drehzahl Wirkstrom
motorisch . positiv (I, > 0)

Rechtslauf - positiv (n > 0) -
generatorisch negativ (I, < 0)

. motorisch . negativ (I, < 0)

Linkslauf - negativ (n < 0) —

generatorisch positiv (I, > 0)

Parameter 006/007 — Motorauslastung 1/2

Mithilfe eines Motortemperaturmodells ermittelte Motorauslastung in %.

Parameter 008 — Zwischenkreisspannung

Im Zwischenkreis gemessene Spannung in V.

Parameter 009 — Ausgangsstrom

Scheinstrom in A.

Parameter 010 — Umrichterstatus
Folgende Zustande der Gerateendstufe sind moglich:
+ Gesperrt
+ Freigegeben
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Parameter 011 — Betriebszustand
Folgende Betriebszustande sind mdglich:
* 24-\V/-Betrieb
* Regelsperre
+ Keine Freigabe
+ Stillstandsstrom
+ Freigabe
*  Werkseinstellung
* Fehler

Parameter 012 — Fehlerstatus

Fehlerstatus in Textform.

Parameter 013 — Aktueller Parametersatz

Anzeige von Parametersatz 1 oder 2.

Parameter 014 — Kiihlkérpertemperatur

Kihlkorpertemperatur des Gerats.

Parameter 015 — DIP-Schaltereinstellung Schalter S10
Anzeige der DIP-Schaltereinstellung des Schalters S10.

Bit im Index . .
DIP-Schalter 10087.135 Funktionalitat
. . 0: Easy-Modus
S10/1 Bit 2 Inbetriebnahme-Modus 1: Expert-Modus
. . 0: VFC-Steuerung
S10/2 Bit 3 Betriebsart 1: Ulf-Steuerung
. 0: Standardbremse
S10/3 Bit 4 Bremsentyp 1: Optionsbremse
. 0: Stern
S10/4 Bit 5 Motorschaltungsart 1: Dreieck
S10/5 Bit 6 Motorleistungsstufe 0: Motor angepasst
1: Motorleistung eine Stufe kleiner
. 0: Aus, S10/2 aktiv
S10/6 Bit 7 VFC & Hubwerk 1: VEC & Hubwerk

Parameter 016 — Einschaltstunden

Summe der Stunden, in denen das Gerat an die externe DC-24-V-Versorgung ange-
schlossen war.

Parameter 017 — Freigabestunden

Summe der Stunden, in denen die Endstufe des Gerats freigegeben war.
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Parameter 031 bis 034 — Stellung/Belegung Binareingang DI100 bis DI103

Anzeige des Zustands des Binareingangs DI100 bis DI103 (nur in der Betriebsart
"SBus-Slave").

Parameter 050 — Stellung/Belegung Binarausgang DB00

Anzeige des Zustands des Bindrausgangs DBOO.

Parameter 070 — Geratetyp

Anzeige des Geratetyps und der Geratefamilie.

Parameter 071 — Ausgangsnennstrom

Geratenennstrom in A.

Parameter 076 — Firmware Grundgerit

Sachnummer, Version und Signatur der Firmware des Grundgerats.

Parameter 700/701 — Betriebsart 1/2

Anzeige der Betriebsart des Frequenzumrichters.

Parametersatz 07. — Aktuelle Motordaten Parametersatz 1/2

Anzeige von Motordaten fiir Parametersatz 1/2.

Parameter 080 bis 084 — Fehler t-0 bis t-4

Das Gerat speichert zum Zeitpunkt des Fehlers Diagnosedaten ab. Im Fehlerspeicher
werden die letzten 5 Fehler angezeigt.

Parameter 094 bis 096 — PO1 bis PO3 Sollwert

Prozessausgangsdaten-Wort 1 bis 3.

Parameter 097 bis 099 — PI1 bis PI3 Istwert

Prozesseingangsdaten-Wort 1 bis 3.

Parameterindex 15801 Bit 0 — Stopp angefordert
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.
Zeigt, ob die Safety-Option aktuell ein Stoppen des Antriebs fordert.

Parameterindex 15801 Bit 1 — Rampenbegrenzung angefordert
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt, ob die Safety-Option aktuell eine Begrenzung der Rampenzeit fir eine Abwarts-
rampe fordert.

Parameterindex 15801 Bit 2 — Drehzahlbegrenzung angefordert
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.
Zeigt, ob die Safety-Option aktuell eine Begrenzung der Solldrehzahl fordert.
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Parameterindex 15801 Bit 7 — Begrenzung aktiv
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt, ob die von Safety-Option geforderten Begrenzungen (Stopp, Drehzahlbegren-
zung, Rampenbegrenzung) eine Auswirkung auf die aktuellen Bussollwerte haben.

Das Bit wird in den folgenden Fallen nicht gesetzt:

+ Die aktuellen Bussollwerte liegen innerhalb der von Safety-Option angeforderten
Begrenzungen.

+ Der von Safety-Option angeforderte Stopp ist auch schon Uber die Bussollwerte
gefordert.

Parameterindex 15802 — Maximale Rampenzeit
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.
Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Rampenzeitbegrenzung.

Parameterindex 15803 — Maximaldrehzahl rechts
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Drehzahlbegrenzung in
Rechtsdrehrichtung.

Parameterindex 15804 — Maximaldrehzahl links
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Drehzahlbegrenzung in
Linksdrehrichtung.

13.6.2 1.. Sollwert/Integratoren
Parameter 130/140 — Rampe t11/t21 Auf

Beschleunigungsrampe.
Die Rampenzeit bezieht sich auf einen Sollwertsprung von 1500 1/min.

Parameter 131/141 — Rampe t11/t21 Ab
Verzbégerungsrampe.
Die Rampenzeit bezieht sich auf einen Sollwertsprung von 1500 1/min.

Parameter 134/144 — Rampe t12/t22 Auf = Ab

Wenn der Parameter S-Verschliff t12/t22 auf Grad 1, Grad 2 oder Grad 3 eingestellt
ist, legt diese Rampenzeit die Beschleunigungs- und Verzégerungsrampe fest.

Die Rampenzeit bezieht sich auf einen Sollwertsprung von 1500 1/min.

Wenn der Parameter P135/145 — S-Verschliff t12/t22 aktiviert ist, kann die Rampen-
zeit nicht Uber Prozessdaten vorgegeben werden.
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Parameter 135/145 — S-Verschliff t12/t22

Legt den Verschliffgrad (1 = schwach, 2 = mittel, 3 = stark) der Rampe fest. Der S-
Verschliff dient zum Abrunden der Rampe und erméglicht bei Anderung der Sollwert-
vorgabe eine sanfte Beschleunigung des Antriebs.

Die folgende Abbildung zeigt die Wirkung des S-Verschliffs:
n A 0 @2 (3]

t
898213899

[11 Sollwertvorgabe
[2] Drehzahl ohne S-Verschliff
[3] Drehzahl mit S-Verschliff

Wenn der Parameter P135/145 — S-Verschliff t12/t22 aktiviert ist, kann die Rampen-
zeit nicht Uber Prozessdaten vorgegeben werden.

Parameter 136/146 — Stopprampe t13/t23
Wird in folgenden Fallen wirksam:
» bei Fehlern, die als Fehlerreaktion den Halt an der Stopprampe besitzen

+ wenn die Stopprampe Uber das entsprechende Bit in den Prozessdaten angewahlt
wird
Die Rampenzeit bezieht sich auf einen Sollwertsprung von 1500 1/min.
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13.6.3 3.. Motorparameter

Parameter 300/310 — Start-Stopp-Drehzahl 1/2

Die Startdrehzahl legt die kleinste Drehzahl fest, mit der der Motor nach der Freigabe
anlaufen soll. Der Ubergang auf den Sollwert der Drehzahl erfolgt anschlieRend mit
der aktiven Beschleunigungsrampe.

Die Stoppdrehzahl legt die Drehzahl fest, zu der der Motor nach Wegnahme der Frei-
gabe an der Rampe herunterfahrt. AnschlieRend fallt die Bremse ein.

Parameter 301/311 — Minimaldrehzahl 1/2
Legt die minimale Drehzahl n,,,, des Antriebs fest.

Selbst wenn der vorgegebene Drehzahl-Sollwert kleiner als die Minimaldrehzahl ist,
unterschreitet der Antrieb diesen Drehzahlwert nicht.

Parameter 302/312 — Maximaldrehzahl 1/2

Legt die maximale Drehzahl n,,,, des Antriebs fest.

Selbst wenn der vorgegebene Drehzahl-Sollwert gréRer als die Maximaldrehzahl ist,
Uberschreitet der Antrieb diesen Drehzahlwert nicht.

Wenn n,, > n.., ist, gilt fur die Minimaldrehzahl und die Maximaldrehzahl der in n,
eingestellte Wert.

Parameter 303/313 — Stromgrenze 1/2

Die interne Strombegrenzung bezieht sich auf den Scheinstrom. Um einen Kippschutz
fur den angeschlossenen Motor im Feldschwéachbereich zu realisieren, setzt der Fre-
quenzumrichter die Stromgrenze automatisch herab.

Parameter 320/330 — Automatischer Abgleich 1/2

Bei aktiviertem Abgleich erfolgt bei jedem Wechsel in den Betriebszustand "Freigabe"
ein Einmessen des Motors.

Parameter 321/331 — Boost 1/2

Wenn der Parameter P320/P330 — Automatischer Abgleich 1/2 aktiviert ist, stellt der
Frequenzumrichter den Parameter P321/P331 — Boost 1/2 automatisch ein. Eine ma-
nuelle Einstellung dieses Parameters ist normalerweise nicht erforderlich.

In Sonderféllen kann eine manuelle Einstellung zur Erhéhung des Losbrechmoments
sinnvoll sein.

Parameter 322/332 — IxR-Abgleich 1/2

Wenn der Parameter P320/P330 — Automatischer Abgleich 1/2 aktiviert ist, stellt der
Frequenzumrichter den Parameter P322/P332 — IxR-Abgleich 1/2 automatisch ein.
Manuelle Veranderungen dieser Einstellung sind der Optimierung durch Spezialisten
vorbehalten.

Parameter 323/333 — Vormagnetisierung 1/2

Ermdglicht nach der Freigabe des Frequenzumrichters den Aufbau eines Magnetfelds
im Motor.
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Parameter 324/334 — Schlupfkompensation 1/2

Erhdht die Drehzahlgenauigkeit des Motors. Geben Sie bei manueller Eingabe den
Nennschlupf des angeschlossenen Motors ein.

Die Schlupfkompensation ist fur ein Verhaltnis Lasttrdgheitsmoment/Motortragheits-
moment kleiner 10 ausgelegt. Wenn die Regelung zum Schwingen kommt, missen
Sie die Schlupfkompensation reduzieren und ggf. sogar auf "0" einstellen.

Parameter 325 - Leerlauf-Schwingungsdampfung

Wenn das Leerlaufverhalten des Motors zur Instabilitdt neigt, kdnnen Sie mit der Akti-
vierung der Leerlauf-Schwingungsdampfung eine Verbesserung erreichen.

Parameter 340/342 — Motorschutz 1/2

Aktivierung/Deaktivierung des thermischen Schutzmodells fur den Antrieb 1/2.

Bei Aktivierung der Funktion tibernimmt das MOVIFIT®-Gerat elektronisch den thermi-
schen Schutz des Antriebs 1/2.

Parameter 341/343 — Kuhlungsart 1/2

Kihlungsart (Eigenlufter, Fremdlufter), die fur die Berechnung der Motortemperatur
zugrunde liegt.

Parameter 347/348 — Motorleitungslange 1/2

Kabellange des Hybridkabels von SEW-EURODRIVE zwischen Frequenzumrichter
und Motor, die fur die Berechnung der Motortemperatur zugrunde liegt. Diesen Para-
meter missen Sie nur bei motornaher (abgesetzter) Montage verandern.

Parameterindex 10465 — Temperatur Motorumgebung 1/2

Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Geben Sie als Wert fur den Parameter die mittlere Umgebungstemperatur des Motors
in °C ein.

Parameterindex 8323/8324 — Motorauslastung 1/2

Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.
Zeigt die aktuelle thermische Auslastung des Motors in %.
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5.. Kontrollfunktionen

Parameter 500/502 — Drehzahliiberwachung 1/2

Eine Drehzahliberwachung erfolgt anhand der Auswertung des Betriebs an der
Stromgrenze. Wenn die Stromgrenze fir die Dauer der eingestellten Verzégerungszeit
ununterbrochen erreicht wird, spricht die Drehzahliberwachung an.

Parameter 501/503 — Verzégerungszeit 1/2

Verhindert ein ungewollt sensibles Ansprechen der Drehzahliberwachung.

Bei Beschleunigungs- und Verzdgerungsvorgangen oder bei Lastspitzen kann die ein-
gestellte Strombegrenzung erreicht werden. Die Stromgrenze muss fiir die Dauer der
eingestellten Verzégerungszeit ununterbrochen erreicht sein, bevor die Uberwachung
anspricht.

Parameter 522 — Netzphasenausfall-Kontrolle

Die Deaktivierung dieser Uberwachungsfunktion verhindert bei asymmetrischen Net-
zen ein Ansprechen der Netzphasenausfall-Kontrolle.

ACHTUNG

Schaden am Gerat durch Deaktivierung der Netzphasenausfall-Kontrolle bei un-
glinstigen Betriebsverhaltnissen.

Beschadigung des Gerats.
» Deaktivieren Sie die Netzphasenausfall-Kontrolle nicht.

Parameter 523 — Netz-Aus-Kontrolle

Passt die Netz-Aus-Kontrolle des Frequenzumrichters an den Betrieb mit
MOVITRANS® an.

Parameter 590 — Lokalisierung

Lokalisiert das MOVIFIT®-Gerat in der Anlage.

Bei aktiver Lokalisierungsfunktion blinkt die RUN/PS-LED des MOVIFIT®-Gerats griin/
rot/griin. Nach 5 min deaktiviert das MOVIFIT®-Gerat automatisch die Lokalisierungs-
funktion.

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/

TCP

13

201



1

20

Parametrierung des Leistungsteils

Parameterbeschreibung MOVIFIT®-FC

13.6.5

6.. Klemmenbelegung

Parameter 600 bis 603 — Binareingange DI100 bis DI103 (nur in der Gerateausfiihrung "SBus-Slave")

Parameter 620 — Binarausgang DB00

A WARNUNG

Einstellung

"0"-Signal

"1"-Signal

0:

Keine Funktion

11: Externer Fehler

externer Fehler

12: Fehler-Reset

Reset bei positiver Flanke von 0 auf 1

Reset bei positiver Flanke von 0 auf 1

Unvorhersehbares Verhalten der Anlage, wenn die Binarausgange DB00 oder DB01
zur Ansteuerung der Bremse verwendet werden und die Parameter falsch eingestellt
sind.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

Wenn die Bindrausgédnge DB0O0 oder DBO1 zur Ansteuerung der Bremse verwen-
det werden, stellen Sie den Parameter P620/621 auf "Bremse Auf"' und sorgen
Sie dafir, dass diese Einstellung nicht mehr umparametriert wird.

Bevor Sie die Bindrausgange zur Ansteuerung der Bremse verwenden, prifen
Sie die Einstellung der Parameter.

A WARNUNG

Wenn durch die Parametereinstellung kein Drehfeld an der Anlage erzeugt wurde,
kann am MOVIFIT®-Gerat oder an den angeschlossenen Antrieben dennoch Netz-

spannung anliegen.
Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

Trennen Sie vor allen Arbeiten am Gerat dieses von der Spannungsversorgung.

: Parametersatz 2

Parametersatz 1 ist aktiv.

Einstellung "0"-Signal "1"-Signal

0: Keine Funktion - —

2: Betriebsbereit nicht betriebsbereit betriebsbereit

3: Endstufe Ein Gerat gesperrt Geréat freigegeben, Motor wird be-
stromt.

4: Drehfeld Ein kein Drehfeld rotierendes Drehfeld

5: Bremse Auf Bremse eingefallen Bremse geluftet

6: Bremse Zu Bremse geliftet Bremse eingefallen

8

Parametersatz 2 ist aktiv.
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Parameterbeschreibung MOVIFIT®-FC

13.6.6 7.. Steuerfunktionen

Parameter 700/701 — Betriebsart 1/2

Stellt die grundséatzliche Betriebsart des Frequenzumrichters ein:

VFC / U/f-Kennlinie

Standardeinstellung flir Asynchronmotoren. Diese Einstellung ist fir allgemeine

Anwendungen wie Forderbander, Fahrwerke usw. geeignet.
VFC & Hubwerk

Die Hubwerksfunktion stellt automatisch alle Funktionen bereit, die zum Betrieb ei-
ner einfachen Hubwerksapplikation erforderlich sind. Voraussetzung fiir den kor-
rekten Ablauf der Hubwerksfunktion ist die Ansteuerung der Motorbremse Uber

den Frequenzumrichter.
VFC & Gleichstrombremsung/U/f & Gleichstrombremsung

Bei dieser Einstellung bremst der Asynchronmotor Uber eine Stromeinpragung.

Hierbei bremst der Motor ohne Bremswiderstand am Frequenzumrichter.

A GEFAHR! Gefahr durch unkontrollierte Bremsung. Mit der Gleichstrombrem-
sung ist kein geflihrter Stopp oder die Einhaltung von bestimmten Rampen mdég-
lich. Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden. Verwenden Sie eine andere

Betriebsart.

Parameter 710/711 — Stillstandsstrom 1/2

A WARNUNG

Stromschlaggefahr durch Stillstandsstrom bei einem Kommunikations-Timeout. Bei
einem Kommunikations-Timeout wird der Stillstandsstrom standardmafig nicht un-
terbrochen. Ob der Strom im Fehlerfall unterbrochen wird, ist abhangig von der pa-
rametrierten Fehlerreaktion.

Tod oder schwere Verletzungen.

+ Schalten Sie das MOVIFIT®-Gerat (iber eine geeignete externe Abschalteinrich-
tung spannungslos und sichern Sie es gegen unbeabsichtigtes Wiedereinschal-
ten.

» Warten Sie anschlieBend mindestens 1 Minute, bevor Sie den Anschlussraum
vom MOVIFIT®-Gerat oder vom angeschlossenen Antrieb 6ffnen oder Steckver-
binderkontakte berihren.

Der Frequenzumrichter pragt mit der Stillstandsfunktion wahrend des Motorstillstands

einen Strom in den Motor ein.

Der Stillstandsstrom erfullt folgende Funktionen:

verhindert bei niedriger Umgebungstemperatur eine Kondensatbildung am Motor

und das Einfrieren der Bremse.
Stellen Sie die Stromhohe so ein, dass der Motor nicht tiberhitzt wird.
ermoglicht die Freigabe des Motors ohne Vormagnetisierung.

ermoglicht zur Einpragung des Motorstillstandsstroms, dass die Endstufe auch im
Zustand "Keine Freigabe" freigegeben bleibt. Eine Parametersatzumschaltung ist

nicht moéglich.

Im Fehlerfall wird die Stromversorgung des Motors unterbrochen.

Handbuch —
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Parameter 720/723 — Sollwert-Haltfunktion 1/2, 721/724 — Stoppsollwert 1/2, 722/725 — Start-Offset 1/2

Bei aktiver Sollwert-Haltfunktion wird der Frequenzumrichter im folgenden Fall freige-
geben:

Drehzahl-Sollwert > (Stoppsollwert + Start-Offset)
Die Umrichterfreigabe wird im folgenden Fall entzogen:
Drehzahl-Sollwert < Stoppsollwert

Integrator-
sollwert

»

Drehzahlsollwert

Stoppsollwert Startsgollwert

Startoffset

9007200047651083

Parameter 731/734 — Bremsenoffnungszeit 1/2

Legt fest, wie lange der Motor nach Ablauf der Vormagnetisierung noch mit der Mini-
maldrehzahl l1auft. Diese Zeit ist erforderlich, um die Bremse komplett zu 6ffnen.

Parameter 732/735 — Bremseneinfallzeit 1/2

Zeit, die die mechanische Bremse zum Schlie3en bendtigt.

Parameter 738 — Freischaltung Bremsenliiften ohne Antriebsfreigabe

Wenn dieser Parameter auf "Ein" gesetzt ist, kdnnen Sie die Bremse selbst ohne An-
triebsfreigabe lUften.

Bei nicht betriebsbereitem Gerat wird die Bremse immer geschlossen.
Diese Funktionalitat ist in folgenden Fallen nicht verfiigbar:

+ die Motorbremse wird nicht vom Frequenzumrichter gesteuert

» bei der Hubwerksfunktion

2 O Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Parameterbeschreibung MOVIFIT®-FC

Parameterindex 10076, Subindex 17/117 — Option Bremse 1/2
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Dieser Parameterindex kann nur verandert werden, wenn die Endstufe des Frequenz-
umrichters MOVIFIT®-FC nicht freigegeben ist.

Aktiviert die Funktionalitat der Bremse fiir Parametersatz 1/2.

Einstellung Bedeutung
0: SEW-Bremse MOVIFIT®-FC steuert eine Bremse von SEW-EURODRIVE.

MOVIFIT®-FC steuert eine Bremse durch den Bindrausgang DB0O (DC 24 V).
Der Parameter P620 — Bindrausgang DB0O0 wird auf "5: Bremse Auf" gesetzt.

1: Fremdbremse

2: Keine Bremse MOVIFIT®-FC steuert keine Bremse.
g:pl;;enmuggremse konst. MOVIFIT®-FC steuert eine Bremse mithilfe einer konstanten Spannung.

Parameterindex 10076, Subindex 10/110 — Konstante Gleichspannung 1/2
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Legt die konstante Spannung zur Ansteuerung der Konstantspannungsbremse fiir Pa-
rametersatz 1/2 fest.

Dieser Parameterindex kann nur verandert werden, wenn die Endstufe des Frequenz-
umrichters MOVIFIT®-FC nicht freigegeben ist.

Die Konstantspannungsbremse wird nur dann angesteuert, wenn der Parameterindex
auf "3: Fremdbremse konst. Spannung" eingestellt ist (Standardwert = DC 0 V).

Parameter 770 — Energiesparfunktion

Wenn dieser Parameter auf "Ein" gesetzt ist, reduziert der Frequenzumrichter den
Leerlaufstrom.

13.6.7 8.. Geratefunktionen

Parameter 802 — Werkseinstellung

Wenn dieser Parameter auf "Auslieferungszustand" gesetzt ist, werden alle Parame-
ter, die einen Werkseinstellungswert haben und nicht Gber den DIP-Schalter S10 ein-
gestellt werden kdénnen, auf den Werkseinstellungswert gesetzt.

Bei folgenden Parametern, die im Easy-Modus Uber den DIP-Schalter S10 eingestellt
werden koénnen, wird bei der Werkseinstellung "Auslieferungszustand" die DIP-Schal-
tereinstellung wirksam.

+ Parameter 700 — Betriebsart
* Motortyp

* Motorschaltungsart

* Motorleistungsstufe

Parameter 803 — Parametersperre

Wenn dieser Parameter auf "Ein" gesetzt ist, kdnnen keine Parameter verandert wer-
den. Ausnahme bildet der Parameter "Parametersperre".

Diese Einstellung ist sinnvoll, nachdem eine Gerateinbetriebnahme und Parameter-
optimierung erfolgreich abgeschlossen ist. Erst wenn Sie diesen Parameter auf "Aus"
setzen, ist eine Veranderung von Parametern wieder moglich.
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Parameter 813 — SBus-Adresse

SBus-Gerateadresse des Umrichterleistungsteils.

Parameter 816 — SBus-Baudrate

Baudrate der Buskommunikation zum Umrichterleistungsteil.

Parameter 830 — Reaktion externer Fehler

Programmiert die Fehlerreaktion, die Uber eine auf "11: Externer Fehler" programmier-
te Eingangsklemme (nur in der Betriebsart "SBus-Slave") ausgelost wird.

Parameter 835 — Reaktion TF-Meldung

Wenn ein Temperaturfiihler in der Motorwicklung eingebracht ist, programmiert dieser
Parameter die Fehlerreaktion, die bei Temperaturiiberwachung ausgelost wird.

Parameter 836 — Reaktion Timeout SBus

Programmiert die Fehlerreaktion, die tiber die SBus-Timeout-Uberwachung ausgelést
wird.

Parameter 840 — Manueller Reset

Wenn am Leistungsteil ein Fehlerzustand vorliegt, kbnnen Sie den Fehler quittieren,
indem Sie diesen Parameter auf "Ja" setzen. Nach der Durchfiihrung des Fehler-Re-
sets steht der Parameter wieder automatisch auf "Nein". Wenn kein Fehlerzustand am
Leistungsteil vorliegt, ist das Setzen des Parameters auf "Ja" wirkungslos.

Parameter 860/861 — PWM-Frequenz 1/2

Stellt die nominale Taktfrequenz am Umrichterausgang ein. Die Taktfrequenz kann
sich je nach Gerateauslastung selbststéandig andern.

Parameter 870 bis 872 — Sollwertbeschreibung PO1 bis PO3
Belegung der Prozessausgangsdaten-Worte PO1 bis PO3.

Parameter 873 bis 875 - Istwertbeschreibung PI1 bis PI3
Belegung der Prozesseingangsdaten-Worte P11 bis PI3.

Parameter 876 — PO-Daten freigeben

Wenn der Parameter auf "Ja" gesetzt ist, werden die von der Feldbussteuerung ge-
sendeten Prozessausgangsdaten sofort wirksam.

Wenn der Parameter auf "Nein" gesetzt ist, bleiben die zuletzt giltigen Prozessaus-
gangsdaten wirksam.

Wenn die Belegung des Prozessdatenausgang-Worts PO2 oder PO3 verandert wird,
werden die PO-Daten gesperrt. Sie missen durch den Parameter P876 — PO-Daten
freigeben erneut freigegeben werden.
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Parameterbeschreibung MOVIFIT®-FC

Parameterindex 15802 — Maximale Rampenzeit
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.
Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Rampenzeitbegrenzung.

Parameterindex 15803 — Maximaldrehzahl rechts
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Drehzahlbegrenzung in
Rechtsdrehrichtung.

Parameterindex 15804 — Maximaldrehzahl links
Dem Parameter ist keine Parameternummer zugeordnet.

Zeigt den aktuellen Wert der von Safety-Option geforderten Drehzahlbegrenzung in
Linksdrehrichtung.
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Applikationsmodul Transparent-Mode

14
14.1

Konfiguration im Transparent-Mode

Applikationsmodul Transparent-Mode

jde

HINWEIS

Die folgenden Informationen beziehen sich auf das Gateway-Programm von
MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" ab Version V13.2.

[

Mit dem Applikationsmodul Transparent-Mode wird das MOVIFIT® Funktionslevel
"Technology" als ein Feldbusgateway angesteuert. Im Gatewaymodus stellt MOVIFIT®
Funktionslevel "Technology" einen einfachen Feldbusteilnehmer dar, der digitale Ein-
und Ausgénge zur Verfugung stellt und Prozessdaten transparent an die angeschlos-
senen Leistungsteile durchreicht.

Um ein MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" im Gatewaymodus zu betreiben, ver-
wenden Sie den Gateway Konfigurator als zentrales Inbetriebnahme- und Servicetool.

+ Die Basisfunktionen kénnen Sie direkt im Gateway Konfigurator in Betrieb neh-
men.

» Erweiterte Funktionen missen Sie vorerst im MOVIFIT®-Parameterbaum aktivie-
ren.

Sowohl der Gateway Konfigurator als auch der Parameterbaum sind Bestandteile der
Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

HINWEIS

Fir erweiterte Antriebsfunktionen wie Positionierung oder einfache Ablaufsteuerun-
gen kénnen Sie von SEW-EURODRIVE vorgefertigte und geprifte Applikationsmo-
dule verwenden.

Informationen zur Bedienung der Applikationsmodule finden Sie in separaten Hand-
bichern. Diese stehen als PDF-Datei auf der Homepage von SEW-EURODRIVE
— www.sew-eurodrive.com zum Download bereit.
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Konfiguration im Transparent-Mode
Gateway Konfigurator starten

14.2 Gateway Konfigurator starten

Gehen Sie folgendermalen vor:
1.

Verbinden Sie den PC/Laptop mit MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" (je nach
Ihrer Anschlussart siehe Kapitel "Schnittstellenumsetzer USB11A anschlie-
Ren" (— B 141) oder "Anschluss Serviceschnittstelle des MOVIFIT®-Geréats an den
PC/Laptop" (— B 148)).

Fihren Sie einen Online-Scan durch (siehe Kapitel "Kommunikation aufbauen und
Netzwerk scannen" (— B 137)).

Markieren Sie die Kommunikationseinheit.

Wahlen Sie im Kontextmen(i den Menibefehl [Inbetriebnahme] > [MOVIFIT® Gate-
way Konfigurator].

,E Network
= 'Lé Ethemet

E® - PNIO-192.168.10.4: Defa

El'% Irtem EE 1. Parameterbaum (Offline)
AT -
(o 15: Defaul & VErgieich (Offline)
| Inbetriebnahme 4 |g Datamanagement (Offling)

Applikationsmodule 4 EE Parameterbaum (Offline)
Programmierung + |'ﬂ! MOVIFIT® Gateway Konfigurater (Offline)
Diagnose i’ ﬁ Systemvariablen Backup (Offling)
Dokumentation 3

15326973835

= Der MOVIFIT® Gateway Konfigurator wird angezeigt.
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Konfiguration im Transparent-Mode
Gateway Konfigurator starten

(1] [2] [3] [4] [5] [6] [7]

MOVIFIT® Gateway fonfigurator

Gerat 'J-| 3 Gateway|Parameter |~ #3 Prozessdztenkonfiguratiim |~ BB Prozessdaten-Monitor | | (§4 Detensicher|ing

Q I — ——
Autosetup ‘ ‘ Datensicherung ‘ ‘ Reset ’
S
Geratatyp MTF.. E31A FBus-Timeout. Slave-Timeout
Signatur
Firmware Gateway 1821 810 5.12
Auftragsnummer 01.1756115501.0001.12
[8] Geratetauschfunktion Ein -
Fehler Applikation Fehler “Feldbus Timeout™
[9] Feldbus-Parameter
Feldbustyp EtherMNet/IF + Modbus TCP
Feldbus Timeoutzeit [ms] 500 o
PD Konfiguration 5PD
IP-Adresse [ 152, 168, 10 . 4
Subnetzmaske | 255 . 255, 255 . 0
Standard Gateway [ 1 .0. 0.0
MAC-Adresse 00-0-69-00-78-3¢
DHCP Startup Control Gegpeicherte |P-Parameter
18014399660921739
Nr. Beschreibung

(1]

Mit dieser Schaltflache starten Sie das Auto-Setup.

(2]

In dieser Registerkarte kdnnen Sie die Konfiguration der Prozessdaten vom
MOVIFIT®-Gerat und der SBus-Slaves ablesen.

3]

Mit dieser Schaltflache starten Sie die Datensicherung. Die Daten werden in der
ABOX gespeichert.

(4]

In dieser Registerkarte kbnnen Sie die Prozessdaten ablesen und andern.

(3]

Mit dieser Schaltflache setzen Sie die Fehlermeldungen zurick.

6]

In dieser Registerkarte kdnnen Sie ablesen, fir welche Gerate eine Datensiche-
rung vorhanden ist. AuRerdem kdnnen Sie hier einen manuellen Download der
Daten anstoRRen.

[7]

In diesem Anzeigefeld kdnnen Sie den Gatewaystatus ablesen.

(8]

In diesem Auswahlfeld kdnnen Sie wahlen, ob die aktuelle Datensicherung im
Falle eines Geratetauschs in das neue Gerat geladen werden soll. Nach einer
Datensicherung ist der Wert automatisch auf "Ein" gesetzt.

9]

In diesen Anzeige- und Eingabefeldern kénnen Sie die Feldbusparameter able-
sen und andern.
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Konfiguration im Transparent-Mode 1 4

Inbetriebnahme der Basisfunktionen

betriebnahme der Basisfunktionen

Fir die Inbetriebnahme der Basisfunktionen verwenden Sie den Gateway Konfigura-
tor.

14.3.1  Auto-Setup durchfiihren

HINWEIS

jde

Wenn externe Slaves an das MOVIFIT®-Gerat angeschlossen werden, muss die

Adressierung der Slaves bei Adresse 16 beginnen.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Starten Sie den Gateway Konfigurator (siehe "Gateway Konfigurator star-
ten" (— B 209)).

(1] [2] [3] [4] [5] [6] [7]

MOVIFIT® Gateway onfigurator

Gerat lil‘| ﬁ Gateway |Paramater @4 Prozessdaterkonfiguratijm |~ IS Prozessdaten-Monitor 1 Datensicher|ing

‘Q) I _‘_

|
‘ Autosetup ’ ‘ Datensicherung ’ ‘ Reset ’
oot
Signatur
Firmware Gateway 1821 810 5.12
Auftragsnummer 01.1756115501.0001.12
[8] — = Geratetauschiunktion Ein -
Fehler Applikation Fehler “Feldbus Timeout™
Feldbustyp EtherMet/IF + Modbus TCP
Feldbus Timeoutzeit [ms] 500 i ]
PD Konfiguration 5FD
IP-Adresse | 192, 68, 0. 4
Subnetzmaske | 255 . 255, 255 . 0
Standard Gateway | 1 .0. 0.0
MAC-Adresse 00-0-65-00-78-3¢
DHCP Startup Control Gespeicherte |P-Parameter

18014399660921739
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [1].

= Die Software scannt die Schnittstellen und Optionen. Die angeschlossenen Ge-
rate werden in der internen Gerateliste gespeichert und im Prozessabbild wird
ein Prozessdatenblock abgelegt.

3. Prifen Sie die Feldbusparameter [9] und vergleichen Sie diese mit den Einstellun-
gen im Feldbusmaster. Abhangig von dem verwendeten Feldbussystem kdnnen
Sie die Feldbusparameter in diesen Feldern oder im Feldbusmaster einstellen.
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Inbetriebnahme der Basisfunktionen

14.3.2

4. Bei Bedarf setzen Sie die Fehlermeldungen des Transparent-Modes mit der
Schaltflache [5] zurtick.

5. Klicken Sie auf die Schaltflache [3].

= Die Geratedaten, die fiir die Datensicherung vorgesehen sind, werden in der
ABOX gespeichert. Mit diesen Daten kann bei einem Gerateausfall ein Auto-
Setup durchgefiihrt werden.

= Nach erfolgreicher Konfiguration wird im Anzeigefeld [7] die Meldung "Prozessda-
ten gestartet" angezeigt. Das MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" ist betriebs-
bereit.

Prozessdatenaustausch anzeigen

jde

jde

jde

Im MOVIFIT® Gateway Konfigurator zeigt das Register "Prozessdaten-Monitor" neben
den Prozessdaten, die zwischen der Steuerung und allen konfigurierten Geraten aus-
getauscht werden, auch die Statusinformationen zum Transparent-Mode.

HINWEIS

Im Prozessdaten-Monitor werden nur die Prozessdaten der Basisfunktionen darge-
stellt. Das Prozessabbild der erweiterten Funktionen kénnen Sie im MOVIFIT®-Para-
meterbaum ansehen.

HINWEIS

Im Prozessdaten-Monitor kdbnnen Sie nur Sollwerte der Prozessausgangsdaten vor-
geben (Forcen). Prozesseingangsdaten kénnen nicht verandert werden.

HINWEIS

Beachten Sie bei der Zahlweise der Prozessdaten folgende Unstimmigkeiten in der
Visualisierung:

» Der Gateway Konfigurator beginnt die Zahlung mit PO01/P101 (Prozessausgangs-
daten-/Prozesseingangsdaten-Wort).

* Im Parameterbaum in MOVITOOLS® Motion Studio beginnt die Z&ahlung mit
POO00/PI00.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Starten Sie den Gateway Konfigurator (siehe Kapitel "Gateway Konfigurator star-
ten" (— B 209)).
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2.

(7]

Konfiguration im Transparent-Mode
Inbetriebnahme der Basisfunktionen

Offnen Sie die Registerkarte [2].
1] [2] Bl [4]

Eff MOVIFIT® Gateway Konfigurator [unl|enannt (MTF._£314)] |

MOVIFIT® Gateway K|>nfigurator
Gerat n ‘ ‘-ﬁ Gateway-Parameter ) §\ Prozessdaten-Monitor X 4 »
- y y Forcen Ein -
| /A
4 T
Prozessdaten gestartet S [5]
[Unbenannt] (MTF...E31A)
PAT  |0x0000 Status (0002 PE1
PA2  |0x0000 - _ 0000 PE2
a Digitale En-/Ausgange
[Unbenannt] (MTF_.ADD15-5A3)
PA3  |2x0006 Status (0004 PE3
PA4  |0x2000 oK F (0000 PE4
PA5  |Bx03e8 0104 PES
: —— [6]

9007200557843723

Prifen Sie bei der Inbetriebnahme den Prozessdatenaustausch. Bei Bedarf stellen
Sie im Kontextmeni der einzelnen numerischen Felder auf verschiedene Zahlen-
formate um.

Um nahere Statusinformationen in den Anzeigefeldern [5] und [6] in Textform an-
zuzeigen, klicken Sie in der rechten, oberen Ecke des jeweiligen Anzeigefelds auf
das Symbol [+].

Wenn Sie das MOVIFIT®-Gerat Uber Prozessdaten direkt aus dem Gateway Konfi-
gurator steuern méchten, werden die Daten der Uberlagerten Steuerung ignoriert.
Um den Steuermodus des Gateway Konfigurators zu aktivieren, gehen Sie folgen-
dermalien vor:

Um den Forcen-Modus zu aktivieren, klicken Sie auf die Schaltflache [4].
Tragen Sie die Werte in die nun aktiven Eingabefelder [7] ein.

Um die Werte an das interne oder die externen Leistungsteile zu Ubertragen, kli-
cken Sie auf die Schaltflache [3].
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14.3.3 Beispiele Prozessabbild

HINWEIS

Beachten Sie bei der Zahlweise der Prozessdaten folgende Unstimmigkeiten in der
Visualisierung:

» Der Gateway Konfigurator beginnt die Zahlung mit PO01/PI101 (Prozessausgangs-
daten-/Prozesseingangsdaten-Wort).

* Im Parameterbaum in MOVITOOLS® Motion Studio beginnt die Zahlung mit
POO00/PI00.

jde

MOVIFIT®-FC
PD-Belegung

MOVIFIT®-FC

Feldbusmaster
I
]
Od-e1lIdINOIN

Saw] o [0 [re [es ]| =

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5

PD-Nummerierung
9007200223971083

MOVIFIT®-FC mit einem zusatzlichen SBus-Slave
PD-Belegung

MOVIFIT®-FC ext. SBus Adr. 16

&= (7o [ 00 [ ro1 | 7oz | pos | por | roz | pos || =
]
Saw] o1 [ 1 [ pe [ Ps [ en | pe | v

d-eLIdIAON

Feldbusmaster

B

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8

PD-Nummerierung

15285978251
In den Abbildungen sind folgende Abkiirzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Bindreingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

2 1 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

14.4 Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

Um die erweiterten Funktionen in Betrieb zu nehmen, missen Sie diese vorerst im
Parameterbaum des MOVIFIT®-Geréts aktivieren. Verwenden Sie dazu die Enginee-
ring-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

Folgende erweiterte Funktionen kénnen Sie in Betrieb nehmen:
» "Diagnose der Safety-Option S12" (— B 216)
+ "Geratediagnose mit dem 12-Byte-MOVILINK-Parameterkanal" (— B 221)

14.41 Parameterbaum aufrufen
Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Verbinden Sie den PC/Laptop mit MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" (je nach
Ihrer Anschlussart siehe Kapitel "Schnittstellenumsetzer USB11A anschlie-
Ren" (— B 141) oder "Anschluss Serviceschnittstelle des MOVIFIT®-Geréts an den
PC/Laptop" (— B 148)).

2. Fuhren Sie einen Online-Scan durch (siehe Kapitel "Kommunikation aufbauen und
Netzwerk scannen" (— B 137)).

3. Rufen Sie den Parameterbaum auf (siehe Kapitel "Gerate konfigurie-
ren" (— B 140)).
Network a

E‘ Metwork
= "5 Ethemet

BN = Y PNIO-152.168 10 4- Def

Bn‘a Item | EE 1. Parameterbaum (Offling)

. RE

' Vergleich (Offling)

------- e 15— ;

| Inbetriebnahme » |Q Datamanagement (Offline)

Applikationsmodule 3 |EE Parameterbaum (Offling)
Programmierung * [EE MOVIFIT® Gateway Konfigurator (Offling)
Diagnose ’ ﬁ Systemvariablen Backup (Offling)
Dokumentation 4

15326970123

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/ 2 1 5
TCP



1 Konfiguration im Transparent-Mode
Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

14.4.2 Diagnose der Safety-Option S12

Durch Anwahl der Safety-Diagnose kdnnen Sie den aktuellen Status und die ange-
wahlten Sicherheitsfunktionen der Safety-Option S12 Uber nicht sichere Prozessdaten
in lhrer Uberlagerten Steuerung einlesen und visualisieren.

Diagnose aktivieren

A WARNUNG

Gefahr durch falsche Interpretation der Diagnosedaten.
Tod oder schwere Verletzungen.

» Die Diagnosedaten der Safety-Option S12 sind nicht sicherheitsgerichtet und
durfen nicht sicherheitstechnisch weiterverwendet werden.

HINWEIS
i Eine detaillierte Beschreibung der Safety-Option S12 finden Sie im Handbuch
"MOVIFIT®-FC Funktionale Sicherheit mit Safety-Option S12".
Gehen Sie folgendermal3en vor:
2 1 Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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Rufen Sie den Parameterbaum der MOVIFIT®-Steuerelektronik auf.

2. Wahlen Sie im Parameterbaum den Knoten "S12 safety options-Diagnostics".

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

Baum [] MOVIFIT® FC Technology E31A-F: \Anzeigewerte\Diagnose Safety-Option S12
=23 MOVIFIT® FC Technology E31A-Parameter Diagnose der Safety-Option S12 deaktivieren [ ] 1]
-zl Anzeigewere .
=/ Statusanzeigen 512-Diagnose Start-PDO 5 [2]
=| Gerdtedaten
Busdiagnose Aktive Sicherheitsfunktionen —— [3]
Kommunikations-Treiber Bit 0: STO aktiv ]
Digitale E/A o
Prozsssdaten Bit 1: STO Error [
Bit2: SS1(a) aktiv [ ]
I=| 12-Byte Parameterkanal Diagnose Bit 3: SS1(c) aktiv [ ]
=4z Parameter und Funktionen Bit 4: SLS0 aktiv O
--[= Setup und Control - i
3-8 Feldbus Bit5: SLS1aktiv [ ]
Bit 6: SL52 aktiv [
Bit 7: 5L53 aktiv [
Bit 8 FDO-STO
Bit 3: FDO-0 [
Bit 10: FDO-1 |
Bit 11 - 15: reserviert
Status der Safety-Option 512 — [4]
512 Status RUN
Bit 8 FDI-0 [
Bit 3: FOI-1 [
Bit 10: FDI-2 [
Bit 11: FDI-3 [
Bit 12: FDI-4 |
Bit 13: FDI-5 [
Bit 14: FDI-6 [
Bit 15: FDI-7 [

Aktuelle Fehlemummer

§12-Fehlernummer 0032 | ErrorCodes [5]

512 Prozessdaten-Eingagng——F— [6]
(H21) PE 5 0100
(H22) FE § 00004
(H23) PE 7 00000
[7]
15269209867
Nr. Beschreibung
[1] | Mit diesem Kontrollfeld aktivieren/deaktivieren Sie die Safety-Diagnose.
Bei aktivierter Safety-Diagnose werden in das Prozessabbild hinter die Prozess-
daten des letzten Slaves 3 Prozessdaten mit Diagnosedaten angehangt.
[2] |In diesem Anzeigefeld kdnnen Sie ablesen, ab welchem Datenwort die Diagno-

sedaten der Sicherheitsfunktion ausgegeben werden. Die Zahlung beginnt
bei 0.

Dieser Wert ist dynamisch und wird vom gesamten Prozessabbild des
MOVIFIT®-Gerats beeinflusst. Wenn z. B. ein MOVIFIT®-FC mit einem internen
Leistungsteil, ohne zusatzliche SBus-Slaves verwendet wird, ist das Startwort
der Diagnosedaten gleich 5.
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Nr.

Beschreibung

(3]

In dieser Gruppe kénnen Sie den Status der Sicherheitsfunktionen und der digi-
talen Ausgange ablesen.

Der Status der Sicherheitsfunktionen wird 1-aktiv dargestellt. Die eigentliche Ak-
tivierung der Sicherheitsfunktionen erfolgt 0-aktiv.

(4]

In dieser Gruppe kénnen Sie den Status der Safety-Option S12 und den Status
der digitalen Eingange ablesen.

(5]

Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine PDF-Datei aufrufen, in der die Fehler
der Safety-Option S12 aufgelistet sind.

(6]

In dieser Gruppe erhalten Sie eine Ubersicht tiber die Diagnosedaten der Safe-
ty-Option S12.

[7]

In diesem Anzeigefeld kdnnen Sie im Fehlerfall die Fehlernummer der Safe-
ty-Option S12 ablesen.

Beispiele Prozessabbild

HINWEIS
i Beachten Sie bei der Zahlweise der Prozessdaten folgende Unstimmigkeiten in der
Visualisierung:
» Der Gateway Konfigurator beginnt die Zahlung mit PO01/PI101 (Prozessausgangs-
daten-/Prozesseingangsdaten-Wort).
* Im Parameterbaum in MOVITOOLS® Motion Studio beginnt die Z&hlung mit
POO00/PI00.
MOVIFIT®-FC
PD-Belegung
8 =
4 (e]
£ <
‘,,Ej)] res. | DO | PO1 | PO2 | PO3 | PO1 | PO2 | PO3 DI: 3
Z 2
_— m
i,<:|’8tatus| DI | PI1 | PI2 | PI3 | PI1 | PI2 | PI3 D(}:\Ji
’ PD1 | PD2 | PD3 | PD4 | PD5 | PD6 | PD7 | PD8 I]
PD-Nummerierung
15285989131
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

MOVIFIT®-FC mit einem zusatzlichen SBus-Slave
PD-Belegung

g MOVIFIT®-FC ext. SBus Adr. 16 | Safety-Option S12 =
2 (o]
©
<
£ e=) [es [ 00 [ por | poz | pos | ror | roz | pos | por | oz | ros || == 5
3 1 ] ]
o
3 n
© (— | Status PI1 PI2 PI3 PI1 PI2 PI3 PI2 PI3 |
S [saws| o | P pe | pis | P | P2 s | P | P2 | Ps ff 3
PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8 PD9 | PD10 | PD1
PD-Nummerierung
15285985803
In den Abbildungen sind folgende Abklrzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Binareingang (Digital Input) DI
Binarausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO

Mit Studio 5000 Logix Designer auf Safety-Option S12 zugreifen

HINWEIS

Im autarken Betrieb des MOVIFIT®-Geréts stehen nur die Diagnosedaten der Safety-
Option S12 zur Verfligung.

Sie kénnen die Sicherheitsfunktionen nicht aktiv durch die (nicht sicherheitsgerichte-
te) Steuerung steuern.

jde

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Zugriffs auf die Parameter der
Safety-Option S12 mit der Programmiersoftware Studio 5000 Logix Designer, Version
V24 der Firma Rockwell Automation.

Gehen Sie folgendermalen vor:
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "S12_Diagnostics". Damit kénnen
Sie die Datenelemente des Parameterkanals in einer Struktur ordnen und den Zu-

griff auf die Datenelemente vereinfachen.

&)

Data Type: 512_Diagnostics [=]-= ]k

2. Erstellen Sie die folgenden Controller-Tags:

Mame:

512_Diagnostics

Beschreibung:

Mitglieder:

MName
512_Functions

$12_FDO
512_Status
512_FDI
$12_Error LOW
512_Error_HIGH

Data Type

SINT
SIMT
SINT
SINT
SINT
SINT

Data Type-Grofie: & bytes

15297365259

Name Datenstruktur
S12_Functions SINT
S12_FDO SINT
S12_Status SINT
S12_FDI SINT
S12_Error_LOW SINT
S12_Error_HIGH SINT

3. Um die Prozessdaten vom Gerat in die benutzerdefinierte Struktur zu kopieren,
passen Sie das Programm der Steuerung folgendermalen an:

CPS

Synchronous Copy File

Source MOVIFT_Techn:|.Data[10]
Dest 512_Diagnostics
Length 1

15301597835

4. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die Steuerung.
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5. Wechseln Sie in den RUN-Modus der Steuerung.
= Die Diagnosedaten der Safety-Option S12 werden ausgelesen.

MName -z|7 |Usage |Value & | Force & | Style Data Type Description

—|-512_Diagnostics Local R I | 512_Diagnostics
+/-512_Diagnostics.512_Functions 240000_0000 Binany SINT 512 Safety Functions
+-512_Diagnostics 512_FDO 240000_0111 Binary  [SINT 512 Safety Outputs
+/-512_Diagnostics.S12_Status 240000_0100 Binary SINT 512 Status
+/-512_Diagnostics.512_FDI 240000_0111 Binany SINT 512 Safety Inputs
+-512_Diagnostics.512_Emor_LOW 240000_0000 Binary  [SINT 512 Emor LOW
+/-512_Diagnostics.512_Emor_HIGH 240000_0000 Binany SINT 512 Emor HIGH

156301601163

6. Prifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten tbereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt

werden.

14.4.3 Geritediagnose mit dem 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal muss Uber das Prozessausgangsdaten-

Wort (PO0) des MOVIFIT®-Steuerworts aktiviert und deaktiviert werden:

+  Wenn Bit 3 des Prozessausgangsdaten-Worts den Wert TRUE hat, ist der 12-

Byte-MOVILINK®-Parameterkanal aktiviert.

* Wenn Bit 3 des Prozessausgangsdaten-Worts den Wert FALSE hat, ist der 12-

Byte-MOVILINK®-Parameterkanal deaktiviert.

Bei erfolgreicher Aktivierung meldet das MOVIFIT®-Statuswort (PI0) (iber den Bit 3

des Prozessdateneingang-Worts "Parameterkanal aktiv" zurtick.

MOVIFIT®-Steuerwort

=) ]15|14|13|12|11|1o|9|8|7|6|5|4|3|2|1|0|]

O

Feldbusmaster

— ]15|14|13|12|11|1o|9|8}7|6|5|4|3|2|1|0U

MOVIFIT®-Statuswort

\

)

oLlIdINOIN

(=

|}

\

15339252107
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Konfiguration im Transparent-Mode
Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

Aufbau des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals

HINWEIS

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal ist gemaR der Spezifikation implementiert.
Weitere Informationen finden Sie im Handbuch "Application Configurator fir CCU".

jde

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal ermdglicht einen busunabhangigen Zugang
zu allen Parametern. Innerhalb dieses Parameterkanals stehen spezielle Dienste zur
Verfligung, um verschiedene Parameterinformationen zu lesen oder zu schreiben.

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal ist folgendermaRen aufgebaut:

MOVILINK® Ij | Routing Information Ij

’ Byte 0 | Byte 1 | Byte 2 | Byte 3 ‘ Byte 4 l Byte 5 l Byte 6 I Byte 7 I Byte 8 l Byte 9 lByte 10|Byte 11|]

15394395531

Byte Bezeichnung Bedeutung

o

Verwaltung _

Subindex _

Index High

Parameterindex
Index Low

Daten MSB

Daten

4 Byte Daten
Daten

Daten LSB

Subaddress 1

O o |N[Oo|Og |~ |Ww (N |~

Subchannel 1

Routing-Informationen (Subrouting)

-
o

Subaddress 2

11 Subchannel 2

Die einzelnen Bytes haben folgende Funktionen:

Byte 0 (Verwaltungsbyte)

Koordiniert den gesamten Ablauf der Parametrierung. Mit diesem Byte werden
wichtige Dienstparameter wie Service-Kennung, Datenlange, Ausfihrung und Sta-
tus des ausgeflihrten Diensts zur Verfligung gestellt.

Bytes 1 - 3

Bestimmen den Parameter, der lber das Feldbus-System gelesen oder geschrie-
ben wird. Jedem Parameter ist eine spezielle Nummer (Index) zugeordnet. Den In-
dex kénnen Sie auf einfache Weise mit MOVITOOLS® MotionStudio ermitteln (sie-
he Kapitel "Beispiel: Firmware-Sachnummer mit Dienst "Read Parameter" le-
sen" (— B 228)).

Bytes 4 -7

Beinhalten die Daten des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals. Somit kénnen
4 Byte Daten je Dienst Ubertragen werden. Grundsatzlich werden die Daten
rechtsbiindig eingetragen, d. h. Byte 7 beinhaltet das niederwertigste Datenbyte
(Daten LSB) und Byte 4 das hochstwertigste Datenbyte (Daten MSB).

Bytes 8 — 11 (Routing-Informationen)

Ermdglichen den Zugriff auf das MOVIFIT®-Gerat und auf unterlagerte Geréate.
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Das Verwaltungsbyte im 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal (Byte 0) ist folgender-
malen definiert:

Verwaltungsbyte (1 Byte)

Bit Bedeutung Kodierung und Funktion
0 0000 = No Service
(LSB) 0001 = Read Parameter
1 0010 = Write Parameter
0011 = Write Parameter Volatile
2 Service-Kennung 0100 = Read Minimum

0101 = Read Maximum
0110 = Read Default

3 0111 = Read Scale
1000 = Read Attribute
7 00 = 1 Byte
. 01 =2 Byte
5 Datenlange 10 = 3 Byte
11 = 4 Byte
6 Datenlange Muss bei zyklischer Ubertragung mit jedem neuen Auf-

trag gewechselt (getoggelt) werden.

7 Statusbit 0 = Kein Fehler bei der Dienstausfiihrung
(MSB) 1 = Fehler bei der Dienstausfiihrung

Die einzelnen Bits haben folgende Funktionen:

Unterstiitzte Dienste

Bits 0 -3
Beinhalten die Service-Kennung. Sie definieren, welcher Dienst ausgeflihrt wird.
Bit 4 und Bit 5

Geben die Datenlange in Byte an. Fur Frequenzumrichter von SEW-EURODRIVE
muss dieser Wert generell auf 4 Byte eingestellt werden.

Bit 6 (Handshake-Bit)

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

Bit 7 (Statusbit)

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

Uber die Bits 0 — 3 des Verwaltungsbytes werden die einzelnen Dienste definiert.

Folgende Dienste sind unterstitzt:

Dienst Funktion

No Service Signalisiert, dass kein Dienst vorliegt.

Read Parameter Liest den Parameter.

Write Parameter Schreibt den Parameter. Der geschriebene Parameterwert wird nicht-fliich-

tig (z. B. in einem EEPROM) gespeichert.

Dieser Dienst sollte nicht furr zyklische Schreibzugriffe verwendet werden,
da die Speicherbausteine nur eine begrenzte Anzahl von Schreibzyklen
zulassen.
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

Dienst "Read
Scale”

Dienst "Read At-
tribute”

Dienst

Funktion

Write Parameter Volatile

Wenn es der Parameter erlaubt, schreibt der Dienst den Parameter fliichtig
in das RAM des Frequenzumrichters. Der Parameterwert geht mit dem
Ausschalten des Frequenzumrichters verloren. Nach dem erneuten Ein-
schalten des Frequenzumrichters steht der zuletzt mit dem Dienst "Write
Parameter" geschriebene Wert wieder zur Verfligung.

Read Minimum

Ermittelt den kleinsten einstellbaren Parameterwert.
Die Skalierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameterwert.

Read Maximum

Ermittelt den gréRten einstellbaren Parameterwert.
Die Skalierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameterwert.

Read Default

Ermittelt die Werkeinstellung eines Parameters.
Die Skalierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameterwert.

Read Scale

Siehe die folgende nahere Beschreibung des Diensts.

Read Attribute

Siehe die folgende nahere Beschreibung des Diensts.

Mit diesem Dienst kann die Skalierung eines Parameters ermittelt werden. Dabei lie-
fert der Frequenzumrichter im Verwaltungsbyte einen GréRenindex und Umrech-

nungsindex zuruck.

Byte Bezeichnung Bedeutung
4 Daten MSB .
Reserviert
5 Daten
6 Daten GroRenindex
7 Daten LSB Umrechnungsindex

Die einzelnen Bytes haben folgende Funktionen:
+ Byte 6 (GroRenindex)

Dient der Kodierung physikalischer Grofien. Mit diesem Index wird einem Kommu-
nikationspartner eine Information dartiber Ubermittelt, um welche physikalische
GroRe es sich bei dem zugehoérigen Parameterwert handelt. Die Kodierung erfolgt
gemal dem Profil Sensorik/Aktuatorik der PROFIBUS-Nutzerorganisation (PNO).
Der Eintrag FF,., bedeutet, dass kein Grofienindex angegeben ist. Sie kénnen den
GroRenindex auch dem Parameterverzeichnis des Frequenzumrichters entneh-
men.

+ Byte 7 (Umrechnungsindex)

Dient der Umrechnung des Ubertragenen Parameterwerts in eine Sl-Basiseinheit.
Die Kodierung erfolgt gemafl dem Profil Sensorik/Aktuatorik der PROFIBUS-Nut-
zerorganisation (PNO).

Im folgenden Beispiel wird der Dienst "Red Scale" naher erlautert:
Antriebsparameter: P131 Rampe t11 Ab (Rechts)

GroRenindex: 4 (Zeit mit der Einheit Sekunde)
Umrechnungsindex: -3 (10 = Milli)

Vom Feldbus ibermittelter Zahlenwert: 3000,

Vom Gerat empfangener Zahlenwert: 3000 x 10°s=3s

Mit diesem Dienst kénnen der Index sowie die Zugriffsattribute des nachsten Parame-
ters gelesen werden.

Die folgende Tabelle zeigt, wie die Daten im Verwaltungsbyte flr diesen Dienst kodiert
werden:

Byte Bezeichnung Bedeutung
4 Daten MSB . .
Nachster verfligbarer Index
5 Daten
6 Daten . .
Zugriffsattribute
7 Daten LSB
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

Die Zugriffsattribute sind geratespezifisch kodiert. Die folgende Tabelle zeigt die Defi-
nition der Zugriffsattribute fur die Frequenzumrichter von SEW-EURODRIVE:

Byte 6 Byte 7

Bit Bit Bedeutung
0 1 = Parameter erlaubt Schreibzugriff.
1 1 = Parameter wird nicht-flichtig auf EEPROM gespeichert.
2 1 = Werkseinstellung Uberschreibt RAM-Wert.
- 3 1 = Werkseinstellung Giberschreibt EEPROM-Wert.
4 1 = Nach Initialisierung ist EEPROM-Wert giiltig.
5 1 = Zustand Reglersperre flr Schreibzugriff ist nicht erforderlich.
6 1 = Passwort ist erforderlich.

00 = Parameter ist generell gliltig.

01 = Parameter ist dem Parametersatz 1 zugeordnet.
10 = Parameter ist dem Parametersatz 2 zugeordnet.

11 = Parameter ist beiden Parametersatzen zugeordnet.

9-15 - Reserviert

Parameterzugriff auf unterlagerte Gerate/Subsysteme (Subrouting)

Die folgende Abbildung zeigt in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio
die Subsysteme "SBus 1" und "Internal”, Uber die geroutet werden muss, um auf die
Parameter des Leistungsteils eines MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" zuzugrei-
fen.

Ob die Werte auf das MOVIFIT®-Leistungsteil als unterlagertem Feldbus oder ein am
MOVIFIT®-Gerat angeschlossenes Gerat (Subsystem) geroutet werden, wird durch
die Werte fir Subchannel 1 und Subaddress 1 vorgegeben.

MNetwork 1

E‘ Metwark
i....v‘gl Ethemet
—'E Intem

L@ 1:DefautlLT
i@ 15 DefaultFS

15932022155

Routing-Informa-  Bei MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit EtherNet/IP™-Schnittstelle werden

tionen Routing-Informationen Subaddress 1 und Subchannel 1 verwendet. Die eigentlichen
Parameter werden mit Index und Subindex angesprochen. Die Routing-Informationen
Subaddress 2 und Subchannel 2 werden nicht verwendet.

Folgende Tabelle zeigt die Werte von Byte 8 (Subaddress 1) und Byte 9 (Subchannel
1) des 12-Byte-MOVLINK-Parameterkanals. Das Byte 10 (Subaddress 2) und das
Byte 11 (Subchannel 2) werden auf "0" gesetzt.

Byte 9 (Subchannel 1) Byte 8 (Subaddress 1)

0 |MOVIFIT®-Steuerelektronik 0

SBus 1 16 — 23

1 = Leistungsteil
2 Internal -
15 = Safety-Option

3 |Seriell 1 (nur bei MOVIFIT®-MC) 1
4 |Seriell 2 (nur bei MOVIFIT®-MC) 1

Seriell 3 (nur bei MOVIFIT®-MC) 1
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Parameterliste

Das folgende Beispiel zeigt, welche Werte Sie fiir die Routing-Informationen eingeben
mussen, um auf das unterlagerte Leistungsteil zu routen:

Routing-Information Wert
Subaddress 1 (Byte 8) 1
Subchannel 1 (Byte 9) 2
Subaddress 2 (Byte 10) 0
Subchannel 2 (Byte 11) 0

Detaillierte Angaben Uber Kodierung, Zugriffsattribute aller Parameter finden Sie im
Parameterverzeichnis in der Dokumentation des Geréats.

Response an die Steuerung

Riickkehrcodes
der Parametrie-
rung

Error Class

Error Code

Die Antwort (Response) des Frequenzumrichters an die Steuerung auf eine Parame-
trieranfrage (Request) ist folgendermaRen aufgebaut:

+ Das Verwaltungsbyte des Response-Telegramms ist wie im Request-Telegramm.

+ Das Statusbit des Verwaltungsbytes gibt an, ob die Dienstausfihrung erfolgreich
war:

— Wenn das Statusbit den Wert "0" hat, sind im Datenbereich (Byte 4 — 7) des
Response-Telegramms die angefragten Daten enthalten.

— Wenn das Statusbit den Wert "1" hat, wird im Datenbereich (Byte 4 — 7) des
Response-Telegramms ein Fehlercode zuriickgemeldet.

Bei fehlerhafter Parametrierung des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals wird vom
Frequenzumrichter ein Riickkehrcode an die parametrierende Steuerung zuriickgege-
ben, der detaillierten Aufschluss Uber die Fehlerursache gibt. Generell ist ein Rick-
kehrcode strukturiert nach EN 50170 aufgebaut.

Der Riickkehrcode ist aus folgenden Elementen aufgebaut:
* Error Class

* Error Code

+ Additional Code

Mit dem Element Error Class wird die Fehlerart genauer klassifiziert. Nach EN 50170
werden die folgenden Fehlerklassen unterschieden:

Class (hex) Bezeichnung Bedeutung
1 vfd-state Statusfehler des virtuellen Feldgerates
2 application-reference Fehler in Anwendungsprogramm
3 definition Definitionsfehler
4 resource Ressource-Fehler
5 service Fehler bei Dienstausfiihrung
6 access Zugriffsfehler
7 ov Fehler im Objektverzeichnis
8 other Anderer Fehler (siehe Additional Code)

Die Riickkehrcodes mit Error Class 1 — 7 werden bei fehlerhafter Kommunikation von
der Kommunikationsoftware der Feldbus-Schnittstelle generiert.

Die Ruckkehrcodes mit Error Class 8 (anderer Fehler) werden direkt vom Frequenz-
umrichter geliefert. Die genauere Aufschlliisselung des Fehlers erfolgt mit dem Ele-
ment Additional Code. Das Element Error Code hat in diesem Fall den Wert "0".

Das Element Error Code ermdglicht eine genauere Aufschlisselung des Fehlergrun-
des innerhalb der Error Class und wird bei fehlerhafter Kommunikation von der Kom-
munikationssoftware der Feldbus-Schnittstelle generiert.
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Die folgende Tabelle zeigt die Additional Codes.

MOVILINK® Bezeichnung
Error Class Additional Code

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

0x05 0x0C lllegal Pointer
0x0D Not enough memory
0xO0E System Error
O0xOF Communication does not exist
0x10 Communication not initialized
0x11 Mouse conflict
0x12 lllegal Bus
0x13 FCS Error
0x14 PB Init
0x15 SBus - lllegal Fragment Count
0x16 SBus - lllegal Fragment Type
0x17 Access denied

- Not used

0x00 No Error
0x10 lllegal Index
0x11 Not yet implemented
0x12 Read only
0x13 Parameter Blocking
0x14 Setup runs
0x15 Value too large
0x16 Value too small
0x17 Required Hardware does not exist
0x18 Internal Error
0x19 Access only via RS485
0x1A Access only via RS485

0x08
0x1B Parameter protected
0x1C "Controller inhibit" required
0x1D Value invalid
Ox1E Setup started
Ox1F Buffer overflow
0x20 "No Enable" required
0x21 End of File
0x22 Communication Order
0x23 "IPOS Stop" Required
0x24 Autosetup
0x25 Encoder Nameplate Error
0x29 PLC State Error
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Riickkehrcode- Das folgende Beispiel zeigt den Riickkehrcode, wenn bei der Ausflihrung eines Lese-
Beispiel oder Schreibdienstes ein falscher Index eingetragen wurde.

Element Code (hex) Bedeutung

Error-Class 0x08 Other

Error-Code 0x00 -

Additional-Code High 0x00 -

Additional-Code Low 0x10 lllegal Index

Beispiel: Firmware-Sachnummer mit Dienst "Read Parameter" lesen

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Lesezugriffs auf den
MOVIFIT®-Gerateparameter Firmware-Sachnummer mit dem 12-Byte-MOVILINK®-Pa-
rameterkanal. Der Lesezugriff erfolgt Gber den Dienst "Read Parameter" aus dem Ver-
waltungsbyte (Byte 0) des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals.

Bevor Sie mit dem Lesen eines Index beginnen, bestimmen Sie die Nummer des In-
dex in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Offnen Sie die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Offnen Sie den Parameterbaum des Geréts.

3. Offnen Sie die Parametergruppe "Anzeigewerte" > "Geratedaten".
4

Zeigen Sie den Tooltip des Anzeigefelds "Firmware-Sachnummer" an.

Baum E MOVIFIT FC-Parameter\Anzeigewerte\Geratedaten
B@ MOVIFIT FC-Parameter
=423 0. Anzeigewerte Grundgerat
{%l 00. Prozesswerte
/=] 01. Statusanzeigen 070 Geratetyp MTF..ADD15-5A3
= 03. Bindreingange N .
=) 05. Bnrausgange Geratefamilie MOVIFIT=
% 07. Geratedaten 071 Ausgangsnennstrom  [A] 4.0
[+ 08. Fehlerspeicher 0-4 — . ——
../=| 09, Busdiagnose 076 Firmware Grundgerat 1821 Dg: 217 . i .
058 1. Solwerte/Integratoren Signatur Index(83300,0)= (xaB26 5ff1 (OxaB20 5ff1)

£
-E3 3.. Motorparameter

-[E8 5. Kontrolfunldionen
-E8 6. Kemmenbelegung
w-E3 7. Steuerdfunktionen 700 Betrichsart 1
[

Minimurm= 0:0000 (0]
Standard= 00000 (0}
Maximum= Oxffff fiff (4294967295)

£ 8. Gerdtefunktionen Lesezugriff: OBSERVER

Vi
e V| schreibzugriff: NOBODY
P

013 Aktueller Parametersatz

Verwendbar im Scope

15934728587
= Der Tooltip zeigt Index, Subindex, Faktor usw. des Parameters.
= In diesem Beispiel hat der Index den Wert "8300" und der Subindex den Wert
IIO".

5. Tragen Sie in den 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal der Uberlagerten Steue-
rung die folgende Werte ein:
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Byte Bit Wert Bedeutung
0 0
1 0 .
5 0 Service-Kennung: 0001 = Read Parameter
3 1
0 4 1 )
5 1 Datenlange: 11 = 4 Byte
6 0/1 Handshake-Bit: Muss bei zyklischer Ubertragung bei jedem neuen Auf-
trag gewechselt (getoggelt) werden
7 Statusbit: 0 = Kein Fehler bei der Dienstausfiihrung
1 0 Subindex
2 — 83 Index High
3 — 00 Index Low
5_7 _ _ Datenbytes: Das Response-Telegramm gibt hier die ausgelesenen Pa-
rameterwerte aus.
8 — 1 Subaddress 1: Leistungsteil des MOVIFIT®-Gerats
9 - 2 Subchannel 1: Subsystem "Internal"
10 - 0 Subaddress 2
11 - 0 Subchannel 2

Als Bestatigung des Lesediensts liefert das Gerat im Response-Telegramm das
Handshake-Bit mit dem gleichen Wert zurlick, wie das Gerat das Bit empfangen hatte.

Das Gerat liefert im Response-Telegramm die Bestatigung des Lesediensts. Als Be-
statigung dient das Handshake-Bit mit dem gleichen Wert, mit dem das Gerat das

Handshake-Bit empfangen hatte.

Bei einer fehlerhaften Dienstausfihrung wird im Verwaltungsbyte des Response-Tele-
gramms das Statusbit (Bit 7) auf "1" gesetzt. In diesem Fall wird in den Datenbytes

(Byte 5 — 7) ein Fehlercode gemeldet (siehe Riickkehrcodes der Parametrierung).
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Ablauf der Para-
metrierung

Der folgende Ablauf zeigt die Parametrierung zwischen Ubergeordneter Steuerung
und dem MOVIFIT®-Gerat am Beispiel des Lesediensts. Zur Vereinfachung des Ab-
laufs ist nur das Verwaltungsbyte (Byte 0) des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals

dargestellt.

= [00110001 | 1 >
8
@ =
PR — 00110001
3 ; T
2 (00110001 | ; |:j>%
°

R — (00110001 |
= (01110001 | — )
L o4
@ =
pA¢ — 00110001
é (01110001 | 1 :b%
©

R — (00110001 |
= (01110001 | 1 — )
® =
¢ — 01110001
24 | | S
2 (01110001 | =3
3 ‘ 3
(]

R — (01110001 ]

15467349131

Die Parametrierung erfolgt in mehreren Schritten:

1.

Wahrend der Feldbusmaster (Uberlagerte Steuerung) den 12-Byte-MOVILINK®-
Parameterkanal fur den Lesedienst vorbereitet, wird der Parameterkanal vom Ge-
rat nur empfangen und zuriickgesendet.

Eine Aktivierung des Diensts erfolgt erst in dem Augenblick, in dem sich das
Handshake-Bit (Bit 6) geandert hat. In diesem Beispiel erfolgte ein Wechsel von
"0" auf "1".

Nun interpretiert das Gerat den 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal und bereitet
den Lesedienst vor. Zu diesem Zeitpunkt sind im Response-Telegramm des Ge-
rats noch keine gultigen Daten. Alle ankommenden Request-Telegramme werden
weiterhin mit Handshake-Bit = 0 beantwortet.

Erst, wenn das Handshake-Bit im Response-Telegramm mit dem Handshake-Bit
des Request-Telegramms gleichgesetzt wird, sind die Daten im Response-Tele-
gramm gultig. Wenn das Statusbit (Bit 7) im Response-Telegramm "0" ist, wurde
der Dienst fehlerfrei ausgefihrt.

Durch das Gleichsetzen des Handshake-Bits erkennt der Feldbusmaster, dass die
Parameteranfrage vollstandig abgearbeitet ist und eine neue Parametrierung vor-
bereitet werden kann.
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Geratediagnose aktivieren
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Rufen Sie den Parameterbaum der MOVIFIT®-Steuerelektronik auf.

2. Wahlen Sie im Parameterbaum den Knoten "12-byte parameter channel digno-
stics".

= Folgendes Fenster wird angezeigt.

Baum % MOVIFIT® FC Technology E31A-Parameter'inzeigewerte\12-Byte Parameterkanal Diagnose
- @ d .
= ? f@ﬂ? \;Il:igeTeI:Chmlogy Ed1A-Parameter 12-Byte Parameterkanal Diagnose
H | Statusanzsigen 12-Byte Parameterkanal aktiv [v] 1
Parameterkanzl Start-FDO a [2]
Request-Datenvon SPS—————— [3]
Dienst No Service
Sub-Index 0
: % Diagnose Safety-Option 512
[ 12-Byte Parameterkanal Diagnose Index 0
1458 Parameter und Funktionen \witeData 0
=/ Setup und Cortrol
E-{E8 Feldbus Sub-Channel 0
Sub-Ldresse 0
Response-Daten zurSPS——— [4]
ReadData 0
Fehler aktiv []| ErrerCodes [5]
Handshake Response [#]
Lokale Steuerung des 12-Byte Parameterkanals [6]
Lokale Steuerung sktivieren
Lokaler Dienst MNo Service -
Lokaler Sub-Index
Lokaler Index 0
Lokale Wiite-Daten 0
Lokaler Sub-Channel 0
Lokale Sub-Adresse 0
Einzeldienst ausfiihren (toggle) [ [7]
15269202059
Nr. Beschreibung

[1] |Dieses Kontrollfeld hat keine Funktion. Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterka-
nal muss Uber das erste Prozessdatenwort (POO0) aktiviert und deaktiviert wer-
den:

Bei aktivierten 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal werden in das Prozessab-
bild hinter die Prozessdaten des letzten Slaves und der Safety-Option S12
sechs Prozessdaten mit Diagnosedaten angehangt.
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Nr.

Beschreibung

(2]

In diesem Anzeigefeld kdnnen Sie ablesen, ab welchem Datenwort die Diagno-
sedaten des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals ausgegeben werden. Die
Zahlung beginnt bei 0.

Dieser Wert ist dynamisch und wird vom gesamten Prozessabbild des
MOVIFIT®-Gerats beeinflusst:

+  Wenn ein MOVIFIT®-FC mit einem internen Leistungsteil, ohne zusatzliche
SBus-Slaves und ohne Diagnose mit der Safety-Option S12 verwendet wird,
ist das Startwort der Diagnosedaten gleich 5.

»  Wenn ein MOVIFIT®-FC mit einem internen Leistungsteil, ohne zusatzliche
SBus-Slaves und mit einer Diagnose mit der Safety-Option S12 verwendet
wird, ist das Startwort der Diagnosedaten gleich 8.

(3]

In dieser Gruppe kénnen Sie die Anfrage der Steuerung an den 12-Byte-
MOVILINK®-Parameterkanal ablesen.

(4]

In dieser Gruppe kénnen Sie die Antwort des 12-Byte-MOVILINK®-Parameter-
kanals an der Steuerung ablesen.

»  Wenn der MOVILINK®-Lesedienst erfolgreich ausgefiihrt wurde, kdnnen Sie
die Antwort im Anzeigefeld "ReadData" ablesen.

* Wenn ein Fehler ansteht, kénnen Sie die Fehlernummer im Anzeigefeld
"Fault number" ablesen.

(3]

Mit dieser Schaltflache konnen Sie eine PDF-Datei aufrufen, in der die Fehler
des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals aufgelistet sind.

6]

In dieser Gruppe kdnnen Sie die Parameterwerte zum Ausflhren des
MOVILINK®-Diensts direkt vorgeben.

[7]

Mit diesem Kontrollfeld kénnen Sie den eingestellten MOVILINK®-Dienst einma-
lig ausfihren. Das Ergebnis wird in der Gruppe [4] angezeigt.
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Beispiele Prozessabbild

HINWEIS

jde

Visualisierung:

Beachten Sie bei der Zahlweise der Prozessdaten folgende Unstimmigkeiten in der

» Der Gateway Konfigurator beginnt die Zahlung mit PO01/PI101 (Prozessausgangs-

daten-/Prozesseingangsdaten-Wort).

* Im Parameterbaum in MOVITOOLS® Motion Studio beginnt die Zahlung mit
POO00/PI00.
MOVIFIT®-FC
PD-Belegung

. 4 d ®_
8 MOVIFIT®-FC 12-Byte-MOVILINK =
@ Parameterkanal 2
s 5= [ [ 0o [ por [ eoz [pon [ por [ eoz [ eon [l 3
e 1
u 1
$ 6= [saws o [pn [ re [po [ en P2 ] es ] =8|

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8

PD-Nummerierung

MOVIFIT®-FC mit Safety-Diagnose

Feldbusmaster

PD-Belegung
MOVIFIT®-FC Safety-Option S12 | 12-Byte-MOVILINK®-
Parameterkanal
4= [Tes | 00 [ Por | poz | pos | ror | poz | pos | por | poz | ros |
1 |
¢= [smus] o [ [ riz [ po | P [ P [ po | oo | Pe | po

PD1 PD2 PD3 PD4 PD5 PD6 PD7 PD8 PD9 | PD10 | PD11

PD-Nummerierung

15286842891

1
Od-eLIdINONN

&n

15286839563
In den folgenden Abbildungen sind folgende Abkirzungen verwendet:
Begriff Abkiirzung
Binareingang (Digital Input) DI
Bindrausgang (Digital Output) DO
Prozessdaten (Process Data) PD
Prozesseingangsdaten-Wort (Process Input Data Word) PI
Prozessausgangsdaten-Wort (Process Output Data Word) PO
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Mit Studio 5000 Logix Designer auf 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal zugreifen

jde

Das folgende Beispiel beschreibt die Projektierung des Zugriffs auf die Parameter des
12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals mit der Programmiersoftware Studio 5000 Lo-
gix Designer, Version V24 der Firma Rockwell Automation.

HINWEIS

SEW-EURODRIVE verwendet flr den 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal das Da-
tenformat Little-Endian. Die Firma Rockwell Automation dagegen das Datenformat
Middle-Endian.

Die Belegung der Bytes im 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal missen Sie folgen-
dermallen anpassen:

SEW-EURODRIVE | Byte 3 | Byte 2 | Byte 1 | Byte 0 ﬂ

Rockwell Automation ’ Byte 2 l Byte 3 l Byte 0 | Byte 1 Ij

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Erstellen Sie den benutzerdefinierten Datentyp "SEW_Parameterchan-
nel_12BYTE". Damit konnen Sie die Datenelemente des Parameterkanals in einer
Struktur ordnen und den Zugriff auf die Datenelemente vereinfachen.

MName: SEW_Parameterchannel_12BYTE Data Type-Graiie: 12 bytes

Beschreibung:

Mitglieder:

[ Mame Data Type Beschreibung
Sublndex SINT
Management SINT
Index_LOW SINT
Index_HIGH SINT
Data BYTE2 SINT
Data_BYTE3 SINT
Data_BYTED SINT
Data_BYTE1 SINT
SubChannell SINT
SubAddress] SINT
SubChannel2 SINT
SubAddress2 SINT

15307634187
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Inbetriebnahme der erweiterten Funktionen

2. Erstellen Sie die bendtigten Controller-Tags mit aussagekraftigen Variablenna-
men. Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal ist so aufgebaut, dass die Steue-
rung ein Request an das Gerat sendet und entsprechend dem ausgewahlten
Service eine Response vom Gerat erhalt. Beide Strukturen sind identisch aufge-
baut, sodass Sie den gleichen benutzerdefinierten Datentyp verwenden kénnen.

Name -g|& |Usage | Value * | Force & | Style Data Type
+-MOVIFIT_Techn Local [ G O | MOVIFIT_Data
—-Parameterchannel_12Byte_Request Local {aw-d| [---1 SEW_Parameterchannel _12BYTI
+|-Parameterchannel_12Byte_Request.Sublndex 16§00 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Request. Management 16400 Hex SINT
+| Parametenchannel_12Byte_Request.Index_LOW 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Request.Index_HIGH 16400 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Request.Data_BYTEZ 16§00 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Request.Data_BYTE3 16400 Hex SINT
+| Parameterchannel_12Byte_Request.Data_BYTED 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Request.Data_BYTE1 16400 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Regquest.SubChannell 16§00 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Request. SubAddress1 16400 Hex SINT
+|- Parameterchannel_12Byte_Regquest. SubChannel2 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Request.SubAddress2 16400 Hex SINT
—-Parameterchannel_12Byte_Response Local {awad| {eaal SEW_Parameterchannel _12BYTI
+|-Parameterchannel_12Byte_Response. Sublindex 16400 Hex SINT
+/ Parameterchannel_12Byte_Response Management 16400 Hex SINT
+| Parameterchannel_12Byte_Response Index_LOW 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Response.Index_HIGH 16400 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Response Data_BYTEZ 16§00 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Response Data_BYTE3 16400 Hex SINT
+| Parametenchannel_12Byte_Response Data_BYTED 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Response Data_BYTE1 16400 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Response.SubChannel1 16§00 Hex SINT
+/-Parameterchannel_12Byte_Response. SubAddress1 16400 Hex SINT
+| Parametenchannel_12Byte_Response SubChannel2 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Response SubAddress2 16400 Hex  w [SINT
15307650315

3. Um die Parameteranfrage in das Prozessabbild des Gerats zu kopieren, passen
Sie das Programm der Steuerung folgendermalen an:

PPE"
Synchronous Copy File
Source Parameterchannel_12Byte_Request
Dest WMOVIFM_Techn:0 Data[10]
Length 12

15307653643

4. Um die Antwort vom Prozessabbild in die benutzerdefinierte Struktur zu kopieren,
passen Sie das Programm der Steuerung folgendermafen an:

CPS

Synchroencus Copy File

Source MOVIFIT_Techn:|.Data[10]
Dest Parameterchannel_12Byte_Response
Length 1

15307656971

5. Speichern Sie das Projekt und Ubertragen Sie es an die Steuerung.
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Geratetausch
6. Wechseln Sie in den RUN-Modus der Steuerung.
= Die Diagnosedaten des 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanals werden ausgele-
sen.
Mame =5|s | Usage | Value € | Force € | Style Data Type
+-MOVIFIT_Techn Local fooal| focal MOVIFIT_Data
—|-Parameterchannel_12Byte_Request Local P I P | SEW_P hannel_12BYTE
+-P hannel_12Byte_Request. Sublndex 16400 Hex SINT
+ -Parameterchannel_12Byte_Request. Management 2#0100_0001 Binary  |SINT
+|-P; hannel_12Byte_Request.Index_LOW 16445 Hex SINT
+|-P; hannel_12Byte_Request.Index_HIGH 16421 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Regquest.Data_EBYTEZ2 16%#00 Hex SINT
+|-P; hannel_12Byte_Request.Data_BYTE3 16400 Hex SINT
+|-P; hannel_12Byte_Request.Data_BYTED 16400 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Request.Data_BYTE1 16400 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Request. SubChannel 1 16§02 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Request. SubAddress 1 16401 Hex SINT
+-Parameterchannel_12Byte_Request. SubChannel2 16#00 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Request. SubAddress2 16400 Hex SINT
—|-Parameterchannel_12Byte_Response Local P I P | SEW_P hannel_12BYTE
+|-Parameterchannel_12Byte_Response. Sublndex 16400 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response.Management 240111_0001 Binary SINT
+-P hannel_12Byte_Response.Index_LOW 16§45 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Response.Index_HIGH 16821 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response. Data_BYTEZ lag2d Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response. Data_BYTE3 16400 Hex SINT
+|-Parameterchannel_12Byte_Response.Data_BYTED 16#cO Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response.Data_BYTE1 16#ce Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response. SubChannel 1 16§02 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response.SubAddress1 16401 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response. SubChannel2 16400 Hex SINT
+-P hannel_12Byte_Response. SubAddress2 16400 Hex w |SINT
15307700491
= In diesem Beispiel wurde der Wert (3000 min™") der Maximaldrehzahl P302 Ma-
ximum Speed (Index 8517.0) ausgelesen.

7. Prifen Sie, dass die Prozessdaten mit den Werten Ubereinstimmen, die im Para-
meterbaum in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio angezeigt
werden.

14.5 Geratetausch
14.5.1  Gleiche MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" tauschen

Fir MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" steht eine Uberwachungsfunktion zur Ver-
fugung. Die Funktion prift nach einem Neustart oder Slave-Timeout, ob die EBOX des
MOVIFIT®-FC/-SC Funktionslevel "Technology" oder eines Gerats am externen CAN-
Bus ausgetauscht wurde.

Wenn die EBOX ausgetauscht wurde, Ubertragt die Software den gespeicherten Da-
tensatz von der ABOX des MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" zur neuen EBOX.

Die Geratetausch-Funktion muss manuell angestoRen werden.
Gehen Sie folgendermalen vor:

v Die neue EBOX hat den gleichen Typ und die gleiche Leistung wie die ausge-
tauschte EBOX (MOVIFIT®-FC/-SC).

v Die neue EBOX hat das gleiche Applikationsmodul geladen wie die ausgetauschte
EBOX. Das werkseitig eingestellte Applikationsmodul kénnen Sie vom Typen-
schild der EBOX ablesen (siehe Kapitel "Verfiigbare Applikationsmodu-
le" (— B 18)).
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Geratetausch

v’ Die DIP-Schalter S11 zur Aktivierung von DHCP oder der Standard-IP-Adress-
parameter in der neuen EBOX sind identisch zur ausgetauschten EBOX einge-

stellt.

v/ Bei MOVIFIT®-Slaves sind zuséatzlich an den DIP-Schaltern S11 die gleichen
SBus-Slave-Adressen eingestellt wie in der ausgetauschten EBOX.

1. Starten Sie den Gateway-Konfigurator und fiihren Sie ein Auto-Setup durch (siehe
Kapitel "Auto-Setup durchfiihren" (— B 211)).

MOVIFIT® Gateway

Gerat

Q

[8] !

g

(1

g Gateway|Parameter

i.nﬁgum—| | |

" ¥4 Prozessdztenkonfigurati|n

21 6l 4 I8 [6] [7]

" MW Prozessdaten-Monitor | | (j4 Detensicher |ing

s R I
Autosetup ’ ‘ Datensicherung ’ ‘ Reset ’

Signatur

Firmware Gateway 1821 810 5.12

Auftragsnummer 01.1756115901.0001.12

Geratetauschiunktion Ein -

Fehler Applikation Fehler “Feldbus Timeout™

Feldbustyp EtherNet/IF + Modbus TCP

Feldbus Timeoutzeit [ms] 500 i )

PD Konfiguration 5PD

IP-Adresse | 192, 168, 10 . 4

Subnetzmaske | 255, 255, 255 . 0

Standard Gateway | 1. 0. 0.0

MAC-Adresse 00-0r-69-00-78-3¢

DHCP Startup Control Gespeicherte |P-Parameter

Erweiterte Parameter

©

18014399660921739

2. Wabhlen Sie in der Auswahlliste [8] die Einstellung "Ein".

3. Kilicken Sie auf die Schaltflache [3].

= Nach erfolgreicher Datensicherung wird im Anzeigefeld [7] die Meldung "System
ist projektiert" angezeigt.

Folgende Daten werden in der ABOX gespeichert:
« Datensétze des integrierten Leistungsteils (nur MOVIFIT®-SC und MOVIFIT®-FC)
+ Datensatze der Slaves am externen CAN-Bus

+ Konfigurationsparameter und Kennung des Applikationsmoduls Transparent-Mode

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
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e

Folgende Daten werden nicht in der ABOX gespeichert:

+ das Applikationsmodul Transparent-Mode selbst. Das Applikationsmodul wird
standardmaRig bei der Auslieferung des MOVIFIT®-Gerats aufgespielt.

+ die Parameter der angeschlossenen MOVIMOT®-Umrichter. Die MOVIMOT®-Um-
richter haben entweder keine Parameter oder verfligen Uber ein eigenes Parame-
termodul.

HINWEIS

Wenn Sie bei aktiver Geratetausch-Funktion eine EBOX des falschen Typs oder der
falschen Leistung auf die ABOX setzen, erzeugt die EBOX den Fehler "F121: Fehler
beim Geratetausch" (siehe Kapitel "Fehlerdiagnose" (— & 240)).

HINWEIS

Informationen zur Geratetausch-Funktion fiir andere Applikationsmodule finden Sie
im zugehdrigen Handbuch des Applikationsmoduls.

14.5.2 MOVIFIT® Funktionslevel "Classic" zu MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" tauschen

NN\

777

A WARNUNG

Quetschgefahr durch bewegliche Anlagenteile.
Tod oder schwere Verletzungen.

» Beachten Sie, dass Prozessdaten durch das Stoppen des IEC-Programms mit
der Schaltflache [Stopp] oder ein Reset mit der Schaltflache [Reset warm] nicht
gestoppt werden. Ein Antrieb, der zum Zeitpunkt des Stoppens freigegeben ist,
lauft weiter.

* Vermeiden Sie den Zutritt und Zugriff auf bewegliche Anlagenteile.

Das MOVIFIT®-Gerat uberwacht den Geratetausch auf Plausibilitdt. Beim Tausch ei-
nes MOVIFIT® Funktionslevel "Classic" zu einem MOVIFIT® Funktionslevel "Technolo-
gy" erzeugt das MOVIFIT®-Geréat einen Fehler. Die LED "RUN" leuchtet dauerhaft rot.

Mit der Engineering Software MOVITOOLS® MotionStudio ab Version V6.1 gibt es ei-
ne Méglichkeit, die neue Zuordnung zu andern, und somit den Fehler zu beheben.

Gehen Sie folgendermalen vor:
v' Der PLC-Editor ist ausgeloggt.

1. Tauschen Sie das MOVIFIT® Funktionslevel "Classic" gegen ein MOVIFIT® Funkti-
onslevel "Technology" des gleichen Typs.

2. Verbinden Sie den PC/Laptop, mit dem MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" (je
nach |hrer Anschlussart siehe Kapitel "Schnittstellenumsetzer USB11A anschlie-
Ren" (— B 141) oder "Anschluss Serviceschnittstelle des MOVIFIT®-Geréats an den
PC/Laptop" (— B 148)).

3. Fuihren Sie einen Online-Scan durch (siehe Kapitel "Kommunikation aufbauen und
Netzwerk scannen" (— B 137)).

4. Rufen Sie den Parameterbaum der Kommunikationseinheit auf.
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5. Wahlen Sie im Parameterbaum den Knoten "Parameter und Funktionen" > "Setup

und Control".
(11 [2]
Baum 3 MOVIFIT® FC Technology E3|A-P: \Pe und Funk ionen\Setup x
. & | B o FI
[=-428 MOVIFIT® FC Technclogy E31A-Parameter
-8 Anzeigewerte Geratesetup

(=424 Parameter und Funktionsn
% Setup und Control
({5 Feldbus PLC Konfiguration

Systemwvariablen bei Reset Ursprung MICHT laschen |:|
DDEB bei Reset Ursprung NICHT laschen 1

[ Werkseinstellung ] [ Auslieferungszustand [ Zuordnung A-Box zu E-Box neu setz ] ‘

PLC Initialisierung

Lésche Systemvariablen H/l-Varizblen
Lésche DDB-Variablen

IEC Runtime Control
Programmausfihrung
PLC Reset [ Reset warm ] [ Reset kalt ] [ Reset Ursprung ]

Setup und Control ‘

9007200889709195
Klicken Sie auf die Schaltflache [2].
Klicken Sie auf die Schaltflache [1].

Warten Sie, bis das MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" den selbstandigen Re-
boot durchgefihrt hat.

9. Wahlen Sie im Parameterbaum den Knoten "Parameter und Funktionen" > "Feld-
bus" > "Ethernet".

Baum [E5 MOVIFIT® FC Technolegy E31A-Parameter\Parameter und Funktionen|Feldbus\Ethernet E] E

(=428 MOVIFIT® FC Technology E21A-Parameter
{E Anzeigewerts

IP-Parameter

e él'ﬁs"‘;u:::: Funktonen P-Adresse 192,158, 10. &1
B4 Feldbus SrrEs [265. 255.255. 0 Default IP-Parameter einstellen
[ Ethemet
L[= Wettere Parameter Standard Gateway 182,168, 10. 1
MAC-Adresse 00-0F-69414e-13
DHCP Startup Control Gespeicherte |P-Farameter -
PROFINET Gerdtename
- [ Schreiben
Device Level Ring
Ethemet
9007200889889419

10. Stellen Sie die IP-Adressparameter des MOVIFIT®-Geréts ein (siehe Kapitel "Ein-
stellen der IP-Adressparameter” (— B 28)).

11. Schalten Sie die 24-V-Versorgung des MOVIFIT®-Gerats aus und wieder ein (24-
V-Reset).
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14.6

Fehlerdiagnose

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Wiederanlaufen des Antriebs nach einem
Kommunikations-Timeout oder einer Stérungsbeseitigung.

Tod, schwere Verletzungen und Sachschaden.

Beachten Sie, dass sich der Kommunikations-Timeout selbststandig zuriicksetzt,
sobald das unterlagerte Gerat wieder erreichbar ist. Das heif3t, die Antriebe er-
halten nach Wiederherstellung der Systembuskommunikation sofort wieder die
aktuellen Prozessausgangsdaten von der Steuerung.

Wenn bei einer Stérungsbeseitigung der selbsttatige Wiederanlauf fur die ange-
triebene Maschine aus Sicherheitsgrinden nicht zulassig ist, trennen Sie vor der
Stérungsbeseitigung die Antriebssteuerung vom Netz.

Wenn die interne oder externe Systembuskommunikation zu unterlagerten Geraten
gestort ist (Kommunikations-Timeout), wird der Systemfehler "F111: Teilnehmer nicht
erreichbar" ausgelost. Allerdings kdnnen diejenigen Gerate und binaren Ein-/Ausgan-
ge, die nach wie vor ihre Prozessdaten erhalten, weiterhin gesteuert werden.

Beim gestorten Antrieb wird der Fehlercode "F111: Teilnehmer nicht erreichbar" im
Statuswort 1 des Prozesseingangsdaten-Worts P11 eingeblendet.

Bei MOVIFIT®-SC wird der Fehlercode in beiden Statuswortern der Prozessein-
gangsdaten-Worte P11 und PI2 eingeblendet. Im Applikationsprogramm Uberwacht
ein Funktionsbaustein den Status und die Fehlerzustande der unterlagerten Gera-
te. Dieser Funktionsbaustein detektiert auch den Systemfehler.

Wenn die RS485-Kommunikation von MOVIFIT®-MC mit den MOVIMOT®-Umrich-
ter gestort ist und diese keine Daten erhalten, stoppen die Gerate nach 1 s selbst-
tatig. Erst wenn die Gerate erneut glltige Prozessdaten empfangen, nehmen sie
den Betrieb wieder auf. Bei MOVIMOT® MM..D ist die Timeout-Zeit parametrierbar.

Ein MOVIFIT®-FC- oder -SC-Antrieb stoppt im Falle eines Kommunikations-
Timeout innerhalb von 100 ms. Um die Sicherheit der Anlage nicht zu gefahrden,
verandern Sie nicht die Werkseinstellung von 100 ms.

Die folgende Abbildung zeigt die eingeblendete Fehlernummer im Statuswort des
MOVIFIT®-Gerats:

MOVIFIT®-Statuswort

Byte n+1 Ij l Byte n Ij

Fehlercode: 111 (6Fpey)

Fehlercode: 121 (79c,) Bit 5 = 1: Stérung/Warnung

Statuswortbelegung
16019911051

111 (6F.,) Teilnehmer nicht erreichbar
121 (79e4) Fehler beim Geratetausch
Byte n: Bit0 -4 und Bit 6 —7 Zusténde des letzten unterlagerten PD-Austausches
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Die folgende Tabelle zeigt die eingeblendeten Fehlernummern im Statuswort der je-

weiligen Geréate:

Konfiguration im Transparent-Mode

Fehlerdiagnose

Gerat

Prozesseingangsdaten-
Wort (PI)

Bedeutung

MOVIMOT®

PI1: Statuswort 1

Wenn eine Stérung vorliegt (Bit 5 = 1)
wird beim Systemfehler "Teilnehmer nicht
erreichbar" der Fehlercode 111 (6F,.,)
eingeblendet.

Alle weiteren Statusinformationen bleiben
unverandert.

MOVIFIT®-FC

PI1: Statuswort 1

MOVIFIT®-SC

PI1: Statuswort SC/
Statuswort SC Motor 1

Wenn eine Stoérung vorliegt (Bit 5 = 1)
wird beim Systemfehler "Teilnehmer
nicht erreichbar" der Fehlercode 111
(6F ) eingeblendet.

Alle weiteren Statusinformationen blei-
ben unverandert.

Wenn eine Stérung vorliegt (Bit 5 = 1)
wird beim Systemfehler "Fehler beim
Geratetausch" der Fehlercode 121
(79) €ingeblendet.

Alle weiteren Statusinformationen blei-
ben unverandert.
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15

15.1
15.1.1

15.1.2

15.1.3

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG

Beschreibung Bediengerat DBG

Funktion
Mit dem Bediengerat DBG konnen Sie das MOVIFIT®-Gerat parametrieren und im
Handbetrieb steuern. Zusatzlich zeigt das Bediengerat DBG wichtige Informationen
Uber den Zustand des MOVIFIT®-Geréts.

Merkmale

+ Beleuchtetes Klartext-Display

* Bis zu 7 Sprachen einstellbar

+ Tastatur mit 21 Tasten

* Anschluss auch uber Verlangerungskabel DKG60B (5 m Lange) mdglich
» Entspricht Schutzart IP 40 (EN 60529)

Varianten des Bediengerits

Bediengerat Sprache Sachnummer
DE/EN/FR/IT/ES/PT/NL
DBG60B-01 | (Deutsch / Englisch / Franzésisch / Italienisch / 1820 403 1

Spanisch / Portugiesisch / Niederlandisch)

DE/EN/FR/FI/SV/DA/TR

DBG60B-02 | (Deutsch / Englisch / Franzésisch / Finnisch / 1820405 8
Schwedisch / Danisch / Trkisch)

DE/EN/FR/RU/PL/CS

DBG60B-03 | (Deutsch / Englisch / Franzésisch / Russisch / 1820 406 6
Polnisch / Tschechisch)
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15.1.4 Tastenbelegung DBG

(1]
(2]
(3]

(4]
(3]
(6]

(7]
(8]
(9]
(10]
(1]
[12]

Taste
Taste
Taste

Taste
Taste
Taste

Taste
Taste
Taste
Taste
Taste

Taste

ClCCw)

o
|
©

OEOBEEO

Beschreibung Bediengerat DBG

(7]
[8]
[9]

(1]

(2]

792878475
Stopp
Letzte Eingabe |6schen
Sprache auswahlen

Mentwechsel
Ziffern 0 -9
Vorzeichenwechsel

Pfeil auf, ein Menlpunkt nach oben
Start

OK, Eingabe bestatigen
Kontextmenu aktivieren

Pfeil ab, ein Menlipunkt nach unten

Dezimalkomma
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15.1.5

Bediengerat DBG anschlieRen

A WARNUNG

Verbrennungsgefahr durch heile Oberflachen des MOVIFIT®-Geréats oder externer
Optionen (z. B. Bremswiderstand).

Schwere Verletzungen.

« Beriihren Sie das MOVIFIT®-Gerat und die externen Optionen erst, wenn sie
ausreichend abgekuhlt sind.

Das MOVIFIT®-Gerét besitzt eine Diagnoseschnittstelle X50 (RJ10-Steckverbinder)
zur Parametrierung und zum Handbetrieb. Die Diagnoseschnittstelle X50 des
MOVIFIT®-Geréts befindet sich an den ABOX unter einer Verschluss-Schraube.

= g8
Pe®
T CJOLO)
0]0]0)
0]6J0,
QOO
PO
DKG60B DBG
793024907

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Drehen Sie die Verschluss-Schraube der Diagnoseschnittstelle X50 heraus.

2. Stecken Sie den RJ10-Stecker des Anschlusskabels in die Diagnosesteckbuchse
des MOVIFIT®-Geréts.

3. Optional kénnen Sie das Bediengerat DBG mit der Option DKG60B (im Lieferum-
fang enthaltenes Verlangerungskabel) an das MOVIFIT®-Gerat anschlieRen.

Option Beschreibung Sachnummer

* 5 m langes Verlangerungskabel
DKG60B 08175837

* 4-adrige, geschirmte Leitung (AWG26)

ACHTUNG

Verlust der zugesicherten Schutzart durch nicht oder fehlerhaft montierte Ver-
schluss-Schrauben an der Diagnoseschnittstelle X50.

Beschadigung des MOVIFIT®-Geréts.

* Drehen Sie nach Durchfihrung der Parametrierung, der Diagnose oder dem
Handbetrieb die Verschluss-Schraube der Diagnoseschnittstelle mit Dichtung
wieder ein.
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15.2 Bedienung des MOVIFIT®-Gerats mit dem Bediengerat DBG

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung des MOVIFIT®-Gerats mit dem Bediengerat DBG

15.21 Gewiinschte Sprache wahlen

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Beim ersten Einschalten oder nach dem Aktivieren
des Auslieferungszustands des Bediengerats DBG
wird im Display fur einige Sekunden das Logo von
SEW-EURODRIVE angezeigt.

EURODR IVE

Danach wird im Display das Symbol fur die Sprach-
auswahl angezeigt.

Dricken Sie die Taste solange, bis die ge-
wulnschte Sprache erscheint.

Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .

Das Bediengerat DBG sucht die angeschlossenen
Gerate und stellt diese in der Gerateauswahlliste
dar.

ENGLISCH
FRANZOSISCH

15.2.2 Kontextmenii DBG

Mit der Taste wechseln Sie in das Kontextmen.

Fir das Leistungsteil des MOVIFIT®-Gerats stehen im Kontextmeni des Bediengerats

DBG folgende Menupunkte zur Verfigung:
[GRUNDANZEIGE]
[PARAMETER-MODUS]
[HANDBETRIEB]

[KOPIEREN IN DBG]

[KOPIEREN IN FIT]
[DBD-AUSLIEFERUN.]
[GERATEEINSTELL.]

[SIGNATUR]

[VERLASSEN]
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15.2.3

Handbetrieb aktivieren

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des am MOVIFIT®-Gerat ange-
schlossenen Antriebs bei der Deaktivierung des Handbetriebs. Bei der Deaktivie-
rung werden die Prozessdaten des Masters wirksam. Uber die Prozessdaten kann
das Freigabesignal anliegen.

jde

Tod oder schwere Verletzungen.

» Setzen Sie vor der Deaktivierung des Handbetriebs die Prozessdaten so, dass
der am MOVIFIT®-Geréat angeschlossene Antrieb nicht freigegeben ist.

» Verandern Sie die Prozessdaten erst nach der Deaktivierung des Handbetriebs.

HINWEIS
Wenn der Antrieb freigegeben oder die Bremse geliftet ist, kdnnen Sie nicht in den
Handbetrieb wechseln.

Die Meldung "HINWEIS 17: UMR. FREIGEGEBEN" wird 2 s lang angezeigt und das
Bediengerat BDG kehrt in das Kontextmeni zurtick.

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Aktivieren Sie das Kontextment mit der Taste .

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

Starten Sie den Handbetrieb mit der Taste .

Das Bediengerat ist nun im Handbetrieb.

2 Wahlen Sie den Menubefehl [HANDBETRIEB] mit PARAMETER-MODUS
der Taste . |
KOPIEREN IN DBG
KOPIEREN IN FIT
3
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15.2.4

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung des MOVIFIT®-Gerats mit dem Bediengerat DBG

Parametersatz kopieren

Mit dem Bediengerat DBG kdnnen Sie den kompletten Parametersatz des integrierten
Leistungsteils von einem MOVIFIT®-FC/SC auf ein anderes MOVIFIT®-Gerat gleichen

Geratetyps kopieren.

Schritt Vorgehen Abbildung
1
Aktivieren Sie das Kontextmenu mit der Taste . |
PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB
2 Wabhlen Sie den Menibefehl [KOPIEREN IN DGB] HANDBETRIEB
mit der Taste . |
KOPIEREN IN FIT
DBG-AUSLIEFERUN.
3
Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste . DATEN WERDEN
Die Daten werden vom MOVIFIT®-Gerét in das Be- KOPIERT ...
diengerat DBG kopiert. _
4 SchlieRen Sie nach dem Kopiervorgang das Be-
diengerat DBG an ein anderes MOVIFIT®-Gerét an.
Das MOVIFIT®-Gerat muss der gleiche Geratetyp
sein und seine DIP-Schalter die gleiche Stellung ha-
ben.
5 Wahlen Sie den Menlbefehl [KOPIEREN IN FIT] mit || ~piEREN IN DBG
der Taste @ |
DBG-AUSLIEFERUN.
GERATEEINSTELL.
6
Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .
Die Typenbezeichnung des MOVIFIT®-Geréts wird |
angezeigt.
7
Driicken Sie die Taste .
Eine Ubersicht des MOVIFIT®-Typs wird angezeigt. || = "
A0015503A
EASY-MODE
8
Dricken Sie die Taste . DATEN WERDEN
Die Daten werden vom Bediengerat DBG in das KOPIERT ...
MOVIFIT®-Gerét kopiert. _
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Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG

15.3 Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG
15.3.1  Leistungsteil des MOVIFIT®-SC wahlen

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Wahlen Sie die gewlinschte Sprache (siehe Kapitel
"Gewinschte Sprache wahlen" (— B 245)).

Wahlen Sie das Leistungsteil (SBus-Adresse1) des
MOVIFIT®-SC mit der Taste @ oder @ )

Das Bediengerat DBG sucht die angeschlossenen
Gerate und zeigt diese in der Gerateauswabhlliste.

Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .
Das Menu [GRUNDANZEIGE] wird angezeigt.

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

15.3.2 Grundanzeige

Das Menu [GRUNDANZEIGE] dient zur Darstellung wichtiger Kenngréf3en.

Grundanzeige Abbildung
Anzeige bei nicht freigegebenem Starter in der Betriebsart
Einmotorenbetrieb O %In

KEINE FREIGABE

Anzeige bei nicht freigegebenem Starter in der Betriebsart
Zweimotorenbetrieb

O %lIn
O %lIn

KEINE FREIGABE

Anzeige bei freigegebenem Starter

53 %lIn

FREIGABE

Hinweismeldung

HINWEIS 17:
UMR. FREIGEGEBEN

Fehleranzeige

O %lIn

FEHLER 82
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Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG

15.3.3 Parameter-Modus einstellen

Im Menu [PARAMETER-MODUS] kontrollieren und veréandern Sie die Einstellung von
Parametern.

HINWEIS

jde

Die Parametrierung ist nur im Expert-Modus mdglich.

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Aktivieren Sie das Kontextment mit der Taste .

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

Wahlen Sie den Menlbefehl [PARAMETER-MO-
DUS] mit der Taste @

GRUNDANZEIGE

HANDBETRIEB

Starten Sie den Parameter-Modus mit der Taste

Der erste Anzeigeparameter PO00 "AUSGANGS-
STROM 1" wird angezeigt.

Wahlen Sie die Parameterhauptgruppen 0 — 9 mit

der Taste @ oder @

P3.. MOTOR-
PARAMETER

KEINE FREIGABE

Aktivieren Sie in der gewlnschten Parameterhaupt-
gruppe die Auswahl der Parameteruntergruppe mit

der Taste .

Der blinkende Cursor geht eine Stelle nach rechts.

P3.. MOTOR-
PARAMETER

KEINE FREIGABE

Wahlen Sie die %ew[]nschte Parameteruntergruppe

mit der Taste oder .

Der blinkende Cursor steht unter der 2. Ziffer der
Parameternummer.

P30. BEGREN-
ZUNGEN 1

KEINE FREIGABE

Aktivieren Sie in der gewiinschten Parameterunter-

gruppe die Parameterauswahl mit der Taste .
Der blinkende Cursor geht eine Stelle nach rechts.

P30. BEGREN-
ZUNGEN 1

KEINE FREIGABE
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Schritt Vorgehen Abbildung
8 Wahlen Sie den gewiinschten Parameter mit der P300 %
@ @ ABSCHALTSTROM 1
Taste oder . 150
Der blinkende Cursor steht unter der 3. Ziffer der
Parameternummer. KEINE FREIGABE
9 Aktivieren Sie den Einstellmodus flir den angewahl- || p300 %
ABSCHALTSTROM 1
ten Parameter mit der Taste . 150_

Der Cursor steht unter dem Parameterwert.

KEINE FREIGABE

10 Stellen Sie den gewlinschten Parameterwert ein mit || p300 %
@ @ ABSCHALTSTROM 1
der Taste oder . 135_
KEINE FREIGABE
11 . P300 %
Bestatigen Sie die Einstellung mit der Taste e ABSCHALTSTROM 1
und verlassen Sie den Einstellmodus mit der Taste 135
KEINE FREIGABE
Der blinkende Cursor steht erneut unter der 3. Ziffer
der Parameternummer.
12 |Wahlen Sie einen anderen Parameter mit der Taste || p3g. BEGREN-
@ @ ZUNGEN 1
oder oder wechseln Sie wieder in das Me-
nii der Parameteruntergruppen mit der Taste \&/.
KEINE FREIGABE
13 | Wahlen Sie eine andere Parameteruntergruppe mit || p3.. MOTOR-
@ @ PARAMETER
der Taste oder oder wechseln Sie wieder
in das Menu der Parameterhauptgruppen mit der
Taste KEINE FREIGABE
14 Kehren Sie zurlick in das Kontextmeni mit der Tas-

te .

GRUNDANZEIGE

HANDBETRIEB
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15.3.4 Handbetrieb

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG

Gehen Sie folgendermalen vor:

Wechseln Sie in den Handbetrieb (siehe Kapitel "Handbetrieb aktivie-
ren" (— B 246)).

Funktionen im Einmotorenbetrieb

Im Handbetrieb wird im etwa 2-s-Takt zwischen folgenden beiden Anzeigen gewech-
selt:

(1]
(2]
3]

[1]— 1 ANTRIEB 1 ANTRIEB
N7 N
[2l—| 2zU — BREMSE— ZU —BREMSE —
N 0N
Bl— < RICHTUNG e RICHTUNG
[4]—{ KEINE FREIGABE -«——p» | HANDBETRIEB ~—1[5]
793011595
Antrieb [4] Status Antrieb
Status Bremse [5] Anzeige Handbetrieb
Drehrichtung”

In der Einmotorenbetrieb kdnnen Sie im Meni [HANDBETRIEB] folgende Funktionen
ausfuhren:

Drehrichtung einstellen

Drehrichtung einstellen

Antrieb starten

Antrieb stoppen

Bremse ohne Antriebsfreigabe liiften

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

Wahlen Sie den Menlbefehl [RICHTUNG] mit der Taste @
= Der Menlibefehl [RICHTUNG] blinkt.

2. Bestétigen Sie die Auswahl mit der Taste .

= Der Menubefehl [RICHTUNG] wird invers angezeigt.

3. Wahlen Sie die gewlinschte Drehrichtung mit der Taste @ oder @

Antrieb starten

Gehen Sie folgendermal3en vor:

Antrieb stoppen

Starten Sie den Antrieb mit der Taste .

Wahrend des Betriebs zeigt das Bediengerat DBG den aktuellen Motorstrom rela-
tiv in prozentualer Form. Der Motorstrom bezieht sich auf den Motornennstrom Iy.

Gehen Sie folgendermalen vor:

Stoppen Sie den Antrieb mit der Taste .
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Bremse ohne Antriebsfreigabe liiften

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wabhlen Sie den Menlbefehl [BREMSE] mit der Taste @
= Der Menubefehl [BREMSE] blinkt.
2. Offnen oder schlieRen Sie die Bremse, ohne den Antrieb freizugeben, mit der Tas-

te @ oder @

3. Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .

Funktionen im Zweimotorenbetrieb

Im Handbetrieb wird im etwa 2-s-Takt zwischen folgenden beiden Anzeigen gewech-
selt:

| . 1 1 1 .

A1,

1
[11—| 1 —ANTRIEB— 2 1 —ANTRIEB — 2
s/ N\ s/ N\

[2]—| zUu BREMSE zU ZU BREMSE ZzU

[3]—| KEINE FREIGABE HANDBETRIEB L [5]

[4]—| KEINE FREIGABE -+——» | HANDBETRIEB ~—[6]

793013259

[11 Antrieb [4] Status Antrieb 2
[2] Status Bremsen [5] Anzeige Handbetrieb Antrieb 1
[3] Status Antrieb 1 [6] Anzeige Handbetrieb Antrieb 2

Im Zweimotorenbetrieb kénnen Sie im Menli [HANDBETRIEB] folgende Funktionen
ausfuhren:

* Antrieb wahlen

* Antrieb starten

* Antrieb stoppen

* Bremse ohne Antriebsfreigabe liften
* Handbetrieb deaktivieren
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Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG

Antrieb wéhlen

Schritt Vorgehen Abbildung
1 Wahlen Sie den Menlbefehl [ANTRIEB] mit der

Taste .
Der Mentubefehl [ANTRIEB] blinkt.

Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .

Wahlen Sie mit der Taste @ oder der Taste @
welcher Antrieb gesteuert werden soll:

+ Antrieb 1 S Avtris

ZU BREMSE 2ZU
KEINE FREIGABE
KEINE FREIGABE

+ Antrieb 2 T EEEE

ZU BREMSE ZU
KEINE FREIGABE
KEINE FREIGABE

* Beide Antriebe | |
ZU BREMSE ZU
KEINE FREIGABE
KEINE FREIGABE

Antrieb starten

Gehen Sie folgendermalen vor:

» Starten Sie den Antrieb/die Antriebe mit der Taste .

Antrieb stoppen

Gehen Sie folgendermalen vor:

+ Stoppen Sie den Antrieb/die Antriebe mit der Taste .
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Bremse ohne Antriebsfreigabe liiften

HINWEIS

Wenn das MOVIFIT®-Gerat beide Antriebe im Handbetrieb steuert, 6ffnet oder
schlieRt das MOVIFIT®-Gerat die Bremser beider Antriebe.

Fehler zuriicksetzten

jde

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wabhlen Sie den Menlbefehl [BREMSE] mit der Taste @

= Der Menibefehl [BREMSE] blinkt.

2. Offnen oder schlieRen Sie die Bremse, ohne den Antrieb freizugeben, mit der Tas-

te @ oder @

3. Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .

Wenn im Handbetrieb ein Fehler auftritt, zeigt das Display folgende Meldung. Die An-
zeige wechselt im etwa 2-s-Takt.

HANDBETRIEB HANDBETRIEB
<OK> = RESET <OK> = RESET
<DEL> = EXIT <DEL> = EXIT
FEHLERNUMMER ~——» | FEHLERTEXT
793021579
Schritt Vorgehen Abbildung

1

Um den Fehler zurlickzusetzen, driicken Sie die

Taste .

Wahrend des Fehler-Resets wird eine Meldung an-
gezeigt.

HANDBETRIEB
BITTE WARTEN...

Nach dem Fehler-Reset bleibt der Handbetrieb ak-
tiv. Die Anzeige des Handbetriebs wird erneut ange-
zeigt.
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Handbetrieb deaktivieren

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung MOVIFIT®-SC mit dem Bediengerat DBG

A WARNUNG

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des am MOVIFIT®-Gerat ange-
schlossenen Antriebs bei der Deaktivierung des Handbetriebs. Bei der Deaktivie-
rung werden die Prozessdaten des Masters wirksam. Uber die Prozessdaten kann

das Freigabesignal anliegen.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Setzen Sie vor der Deaktivierung des Handbetriebs die Prozessdaten so, dass
der am MOVIFIT®-Geréat angeschlossene Antrieb nicht freigegeben ist.

» Verandern Sie die Prozessdaten erst nach der Deaktivierung des Handbetriebs.

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Deaktivieren Sie den Handbetrieb mit der Taste
oder der Taste .

Eine Abfrage wird angezeigt.

AUTOMATIKBETRIEB
AKTIVIEREN ?

DEL=NEIN OK=JA

Driicken Sie die Taste .

Das Kontextmenu wird angezeigt.

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB
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15.4 Bedienung MOVIFIT®-FC mit dem Bediengerat DBG
15.4.1 Leistungsteil des MOVIFIT®-FC wahlen

Schritt Vorgehen

Abbildung

1 Wahlen Sie die gewlinschte Sprache (siehe Kapitel
"Gewinschte Sprache wahlen" (— B 245)).

2 Wahlen Sie das Leistungsteil (SBus-Adresse1) des
MOVIFIT®-FC mit der Taste @ oder @ .

Das Bediengerat DBG sucht die angeschlossenen
Gerate und zeigt diese in der Gerateauswabhlliste.

Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .
Das Menu [GRUNDANZEIGE] wird angezeigt.

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

15.4.2 Grundanzeige

Das Menu [GRUNDANZEIGE] dient zur Darstellung wichtiger Kenngréf3en.

Grundanzeige Abbildung
Anzeige bei nicht freigegebenem Frequenzumrichter
0.0+
0 %in
KEINE FREIGABE
Anzeige bei freigegebenem Frequenzumrichter
28 Hz
53 %lIn
FREIGABE
Hinweismeldung
HINWEIS 17:

UMR. FREIGEGEBEN

Fehleranzeige

OO Hz
O %lIn

FEHLER 8
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15.4.3

Parameter-Modus einstellen
Im Menu [PARAMETER-MODUS] kontrollieren und veréandern Sie die Einstellung von

jde

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG

Parametern.

HINWEIS

Bedienung MOVIFIT®-FC mit dem Bediengerat DBG

Die Parametrierung ist nur im Expert-Modus mdglich.

Schritt

Vorgehen

Abbildung

1

Aktivieren Sie das Kontextment mit der Taste .

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

2 Wahlen Sie den Menubefehl [PARAMETER-MO-

DUS] mit der Taste @

GRUNDANZEIGE

HANDBETRIEB

3 Starten Sie den Parameter-Modus mit der Taste

Der erste Anzeigeparameter PO0O0 "DREHZAHL"
wird angezeigt.

4 Wahlen Sie die Parameterhauptgruppen 0 — 9 mit

der Taste @ oder @

P1.. SOLLWERTE/
INTEGRATOREN

KEINE FREIGABE

5 Aktivieren Sie in der gewiinschten Parameterhaupt-

P1.. SOLLWERTE/
INTEGRATOREN

gruppe die Auswahl der Parameteruntergruppe mit

der Taste .

Der blinkende Cursor geht eine Stelle nach rechts.

KEINE FREIGABE

Wahlen Sie die %ew[]nschte Parameteruntergruppe

mit der Taste oder .

Der blinkende Cursor steht unter der 2. Ziffer der
Parameternummer.

P13. DREHZAHL-
RAMPEN 1

KEINE FREIGABE

Aktivieren Sie in der gewiinschten Parameterunter-

gruppe die Parameterauswahl mit der Taste .
Der blinkende Cursor geht eine Stelle nach rechts.

P13. DREHZAHL-
RAMPEN 1

KEINE FREIGABE
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Schritt Vorgehen Abbildung
8 Wahlen Sie den gewiinschten Parameter mit der P131
RAMPE T11 AB
Taste @ oder @ 1.0
Der blinkende Cursor steht unter der 3. Ziffer der
Parameternummer. KEINE FREIGABE
9 Aktivieren Sie den Einstellmodus fiir den angewahl- || p131

ten Parameter mit der Taste .

Der Cursor steht unter dem Parameterwert.

RAMPE T11 AB

1.0_

KEINE FREIGABE

10 Stellen Sie den gewlinschten Parameterwert ein mit || p131
@ @ RAMPE T11 AB
der Taste oder . 1.3_
KEINE FREIGABE
11 » - . P131
Bestatigen Sie die Einstellung mit der Taste RAMPE T11 AB
und verlassen Sie den Einstellmodus mit der Taste 1.3
KEINE FREIGABE
Der blinkende Cursor steht erneut unter der 3. Ziffer
der Parameternummer.
12 |Wahlen Sie einen anderen Parameter mit der Taste || p13. DREHZAHL-
@ @ RAMPEN 1
oder oder wechseln Sie wieder in das Me-
nii der Parameteruntergruppen mit der Taste \&/.
KEINE FREIGABE
13 Wahlen Sie eine andere Parameteruntergruppe mit P1.. SOLLWERTE/
@ @ INTEGRATOREN
der Taste oder oder wechseln Sie wieder
in das Menu der Parameterhauptgruppen mit der
Taste KEINE FREIGABE
14 Kehren Sie zurlick in das Kontextmeni mit der

Taste .

GRUNDANZEIGE

HANDBETRIEB
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Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG 1 5
Bedienung MOVIFIT®-FC mit dem Bediengerat DBG

15.4.4 Handbetrieb

Gehen Sie folgendermalen vor:

+ Wechseln Sie in den Handbetrieb (siehe Kapitel "Handbetrieb aktivie-
ren" (— B 246)).

Funktionen im Handbetrieb

Im Handbetrieb wird im etwa 2-s-Takt zwischen folgenden beiden Anzeigen gewech-

selt:
(11 [2] [3]
! o !L! # ! -
In% —RAMPE— DREHZ In% —RAMPE— DREHZ
LN 21N
0.0 100 0 0.0 100 0
[6]—| BREMSE zU BREMSE zU
[5]—| KEINE FREIGABE -«——p» | HANDBETRIEB le—[4]
792873483
[11 Ausgangsstromin % bezogen aufly [4] Anzeige Handbetrieb
[2] Beschleunigung® [5] Umrichterstatus
[3] Drehzahlin 1/min [6] Bremsenstatus

Im Ment [HANDBETRIEB] kénnen Sie folgende Funktionen ausfuhren:
* Rampenzeit einstellen

» Parameter wechseln

» Drehzahl eingeben

* Antrieb starten

* Antrieb stoppen

* Bremse ohne Antriebsfreigabe liften

* Handbetrieb deaktivieren

Rampenzeit einstellen

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Dricken Sie die Taste .
2. Stellen Sie die gewlinschte Rampenzeit mit der Taste @ oder @ ein.

3. Bestétigen Sie die Eingabe mit der Taste .

Parameter wechseln
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wechseln Sie zwischen den Parametern "RAMPE", "DREHZ" und "BREMSE" mit

der Taste @

2. Bestétigen Sie die Eingabe mit der Taste .
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Drehzahl eingeben

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wechseln Sie zum Parameter "DREHZ" mit der Taste @

= Das Bediengerat DBG zeigt den momentan eingestellten Parameter "DREHZ"
blinkend an.

2. Geben Sie mit den Zifferntasten 0 — 9 die gewlinschte Drehzahl fir den Handbe-

trieb ein. Alternativ konnen Sie die Drehzahl mit der Taste @ oder @ andern.

HINWEIS

Das Vorzeichen legt die Drehrichtung des am MOVIFIT®-Gerat angeschlossenen Mo-
tors fest.

jde

3. Bestatigen Sie die Eingabe mit der Taste .

Antrieb starten

Gehen Sie folgendermalen vor:

« Starten Sie den Antrieb mit der Taste .

Wahrend des Betriebs zeigt das Bediengerat DBG den aktuellen Motorstrom rela-
tiv in prozentualer Form. Der Motorstrom bezieht sich auf den Motornennstrom |I.

Antrieb stoppen
Gehen Sie folgendermal3en vor:
« Stoppen Sie den Antrieb mit der Taste .

Bremse ohne Antriebsfreigabe liiften

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wahlen Sie den Menubefehl [BREMSE] mit der Taste @
= Der Menibefehl [BREMSE] blinkt.

2. Offnen oder schlieRen Sie die Bremse, ohne den Antrieb freizugeben, mit der Tas-

te @ oder @

3. Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .

Handbuch — MOVIFIT® Funktionslevel "Technology" mit Feldbus-Schnittstelle EtherNet/IP™ oder Modbus/
TCP

21361789/DE — 12/2015



21361789/DE — 12/2015

Fehler zuriicksetzten

Wenn im Handbetrieb ein Fehler auftritt, zeigt das Display folgende Meldung. Die An-

Parametrierung und Handbetrieb mit dem Bediengerat DBG
Bedienung MOVIFIT®-FC mit dem Bediengerat DBG

zeige wechselt im etwa 2-s-Takt.

HANDBETRIEB HANDBETRIEB
<OK> = RESET <OK> = RESET
<DEL> = EXIT <DEL> = EXIT
FEHLERNUMMER <——p | FEHLERTEXT
793021579
Schritt Vorgehen Abbildung

1

Um den Fehler zurlickzusetzen, driicken Sie die

Taste .

Wahrend des Fehler-Resets wird eine Meldung an-
gezeigt.

HANDBETRIEB
BITTE WARTEN...

Nach dem Fehler-Reset bleibt der Handbetrieb ak-
tiv. Die Anzeige des Handbetriebs wird erneut ange-
zeigt.

Handbetrieb deaktivieren

A WARNUNG

NN
777

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des am MOVIFIT®-Gerat ange-
schlossenen Antriebs bei der Deaktivierung des Handbetriebs. Bei der Deaktivie-
rung werden die Prozessdaten des Masters wirksam. Uber die Prozessdaten kann

das Freigabesignal anliegen.

Tod oder schwere Verletzungen.

» Setzen Sie vor der Deaktivierung des Handbetriebs die Prozessdaten so, dass

der am MOVIFIT®-Gerat angeschlossene Antrieb nicht freigegeben ist.

» Verandern Sie die Prozessdaten erst nach der Deaktivierung des Handbetriebs.

oder der Taste .

Eine Abfrage wird angezeigt.

Schritt Vorgehen Abbildung
1 AUTOMATIKBETRIEB
Deaktivieren Sie den Handbetrieb mit der Taste AKTIVIEREN ?

DEL=NEIN OK=JA

Driicken Sie die Taste .

Das Kontextmenu wird angezeigt.

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB
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15.5 Bedienung MOVIFIT®-MC mit dem Bediengerat DBG
15.5.1 Leistungsteil des MOVIMOT®-MC wahlen

Schritt Vorgehen Abbildung

1 Wahlen Sie die gewlinschte Sprache (siehe Kapitel
"Gewinschte Sprache wahlen" (— B 245)).

2 | Wahlen Sie das gewiinschte MOVIMOT®-Leistungs- || . wmTMP10A/OS

teil mit der Taste @ oder @ . Es kdnnen bis zu |
3 MOVIMOT®-Leistungsteile angeschlossen wer- 2:  MMDO0015-5A3
den. 3: MMDO0015-5A3

Das Bediengerat DBG sucht die angeschlossenen
Gerate und zeigt diese in der Gerateauswabhlliste.

Bestatigen Sie die Auswahl mit der Taste .
Das Menu [GRUNDANZEIGE] wird angezeigt. |

PARAMETER-MODUS
HANDBETRIEB

15.5.2 Weitere Funktionen ausfiihren

Weiteren Funktionen und Auswahimoglichkeiten finden Sie in der jeweiligen Betriebs-
anleitung des MOVIMOT®-Umrichters.
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Service
Fehlerliste MOVIFIT®-MC

16 Service

ACHTUNG

Schaden am MOVIFIT®-Gerat durch unsachgemaRe Arbeiten.
Beschadigung des MOVIFIT®-Geréts.

+ Lassen Sie alle Wartungs- und Instandhaltungsarbeiten nur von qualifiziertem
Fachpersonal ausfiihren.

» Bei Problemen halten Sie bitte Riicksprache mit SEW-EURODRIVE.

Fehler am MOVIFIT®-Geréat werden an folgenden Stellen angezeigt:

« bei MOVIFIT®-FC/-SC und MOVIMOT® im Statuswort des Leistungsteils (siehe Ka-
pitel "Prozessdatenbeschreibung im Transparent-Mode" (— B 120))

« in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio im Online-Geratestatus
des Leistungsteils

« in der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio im Parameterbaum des
Leistungsteils unter folgenden Parametern:

— PO012 Fehlerstatus
— P080 - P084 Fehlerspeicher 0 — 4

« in Verbindung mit dem Applikationsmodul Transparent-Mode im MOVIFIT® Gate-
way Konfigurator

16.1  Fehlerliste MOVIFIT®-MC

Die Fehler in Verbindung mit MOVIFIT®-MC treten im angeschlossenen MOVIMOT®-
Umrichter auf.

Die Fehlerliste des MOVIMOT®-Umrichters finden Sie in der Betriebsanleitung des
MOVIMOT®-Umrichters.
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Fehlerliste MOVIFIT®-SC

16.2  Fehlerliste MOVIFIT®-SC
Die folgende Tabelle zeigt die Fehler, die bei MOVIFIT®-SC auftreten kénnen:
In der Spalte "Reaktion” ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion aufgelistet. Die
Angabe (P) bedeutet, dass die Reaktion programmierbar ist.
Code | Bedeutung | Reaktion |Sub- Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
code
00 |[Kein Fehler — — — - —
3 Fehler Uberstrom/Begren- |Der gemessene Ausgangsstrom | Priifen Sie die Parametrie-
zung Antrieb 1 von Antrieb 1 oder 2 Uberschrei-
. : rung.
01 |Uberstrom |Sofortstopp . tet den parametrierten Abschalt- . o
4 |Fehler Uberstrom/Begren-  |strom fiir die Dauer der parame- |* Reduzieren Sie die Belastung
zung Antrieb 2 trierten Verzégerungszeit. des Antriebs.
Fehler Netzphasenausfall/  |Wahrend der Netzerkennung ist
1 |Netzphasenausfall wahrend |ein Netzphasenausfall aufgetre-
der Initialisierungsphase ten.
HINWEIS: Wenn 2 Netzphasen | .. L .
06 :(Jeg;)lrasen- Sofortstopp ausfallen, fiihrt diese nicht E;zﬁagf;z::}z&ﬂ;;z”zuleltung
Fehler Netzphasenau;fall/ zum Fehler "Netzphasenaus- .
2 [Netzphasenausfall bei lau- fall", sondern ohne Fehleran-
fendem System zeige zum Zustand "Nicht be-
reit, 24 V".
In der Betriebsart Zweimotoren-
betrieb missen die Netzphasen
L1, L2 und L3 in der richtigen
Reihenfolge an den Anschluss- |* Prifen Sie die Anschlussrei-
Fehler Inbetriebnahme/An- | <emmen angeschlossen wer- henfolge der Netzphasen.
Sofortstopp ; den. Nur bei korrektem Motor- Lo
99 |schlussreihenfolge der Netz- . « Stellen Sie ein Rechtsdreh-
(P) P201 hasen phasenanschluss haben beide i ) o
p Motoren die Drehrichtung feld SlCher, indem Sie die 2
"Rechts". Netzphasen tauschen.
Das MOVIFIT®-Geréat erkennt ei-
) ne falsche Netzphasenfolge und
og [Inbetrieb- erzeugt den Fehler.
nahme - -
» Schliefen Sie den Motor an
Nur in Betriebsart Einmotoren- die korrekte Klemme (X8) an.
be;;:etb: ist an den falsch » Klemmen Sie die Klemme fiir
Fehler Inbetriebnahme/Mo o den zweiten Motor (X9) ab.
Sofortstopp | 100 . " | Klemmen angeschlossen (X9 |ACHTUNG: In der Betriebsart
toranschluss Antrieb 2 ! N
anstelle von X8). Einmotorenbetrieb darf nur
« 2 Motoren sind angescmos_ ein Antrieb an den fiir Antrieb
1 vorgesehenen Anschluss-
sen.
klemmen angeschlossen wer-
den.
* Senken Sie die Umgebungs-
B temperatur.
Fehler Ubertemperatur Die gemessene Kiihlkérpertem- |, v/erhindern Sie einen Warme-
1 |Achsmodul/Kihlkérpertem- |peratur hat den zulassigen
y peratur iiberschritten Grenzwert (iberschritten. stau.
11 gtt)j:tempe- Sofortstopp + Reduzieren Sie die Belastung
des Antriebs/der Antriebe.
Fehler Ubertemperatur E:tiigbl?etrlebsan Zweimotoren- |« Verringern Sie die Last.
4 |Achsmodul/Auslastung bei ieS ’ « Stellen Sie die Kiihlung si-
S3-Betrieb D_|e u_mmenauslastung der An-
triebe ist zu hoch. cher.
0 |Fehler Stack Overflow Prifen Sie die Erdanbindungen
und Schirmungen und verbes-
17 Systemsto- Sofortsto Starterelektronik ist gestort, sern Sie diese bei Bedarf.
rung PP 35 |Non Maskable Interrupt z. B. durch EMV-Einwirkung. Bei wiederholtem Auftreten hal-
ten Sie Rucksprache mit
SEW-EURODRIVE.
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Fehlerliste MOVIFIT®-SC

Code | Bedeutung | Reaktion |Sub- Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
code
18 iynsgtemsto- Sofortstopp | 103 |lllegaler Interrupt aufgetreten
g0 [Systemsto- Sofortstopp | 0 |Fehler Undefined Opcode Prifen Sie die Erdanbindungen
rung und Schirmungen und verbes-
Systemsto- . Starterelektronik ist gestort, sern Sie diese bei Bedarf.
21 rung Sofortstopp | 0 |Fehler Protection Fault z. B. durch EMV-Einwirkung. Bei wiederholtem Auftreten hal-
Systemsto- llegal Word Operand Ac- ten Sie Riicksprache mit
22 |0 Sofortstopp | 0 | % P SEW-EURODRIVE.
23 iynséemsto- Sofortstopp | 0 |lllegal Instruction Access
Stellen Sie den Auslieferungs-
zustand wieder her (Parameter
P802). Anschlief3end fiihren Sie
Fehler beim Zugriff auf die Inbetriebnahme erneut
25 |[EEPROM |Sofortstopp| 0 |Fehler EEPROM EEPROM durch.
Bei wiederholtem Auftreten hal-
ten Sie Rucksprache mit
SEW-EURODRIVE.
"0"-Signal liegt an der Klemme, [Beseitigen Sie die Fehlerursa-
26 Externe Sofortstopp 0 Fe_hler Externe Klemme (nur die auf die Funktionalitat "/Exter-|che. Bei Bedarf programmieren
Klemme (P) P830 bei SBus-Slave) " h L
ner Fehler" programmiert wurde. |Sie die Klemme um.
Fehler TF/TH thermischer « Lassen Sie den Motor abkuh-
100 Mot(_)rschutz/TF-MeIdung len. AnschlieRend setzen Sie
Antrieb 1
den Fehler zurtick.
) . » Prifen Sie die Anschliisse/
* Motor ist zu hei3, TF/TH hat . )
. Verbindung zwischen
ausgelost. .
. ) MOVIFIT®-Gerat und TF/TH.
» TF/TH ist nicht oder nicht kor- .
TF/TH-Aus- |Sofortstopp + Wenn kein TF/TH ange-
31 | . ) rekt angeschlossen. o .
loser (P) P835 Fehler TF/TH thermischer i ) schlossen wird, installieren
101 |Motorschutz/TF-Meldung * Verbindung zwischen Sie die Briicke X81:1 mit
Antrieb 2 MOVIFIT®-Gerat und TF/TH .
) X81:2 (Anrieb 1) und X91:1
ist am Motor unterbrochen. ] .
mit X91:2 (Anrieb 2).
» Setzen Sie den Parameter
P835 auf den Wert "Keine
Reaktion".
37 System- Sofortsto 0 Fehler Watchdog-Uberlauf  [Fehler im Ablauf der System- Halten Sie Rucksprache mit
Watchdog pp System Software SEW-EURODRIVE.
Der aus den gemessenen Aus- » Reduzieren Sie die Belastung
. Fehler Ixt-Auslastung/Ixt- " - der Antrieb
Gerateaus- gangsstromen der Antriebe 1 er Antriebe.
44 Sofortstopp | 100 |Auslastung (Summenstrom : . - . -,
lastung Antrieb 1 und 2) und 2 gebildete Summenstrom | Vermeiden Sie die gleichzeiti-
h " o
ist grofer als 180 % von ly. ge Freigabe beider Antriebe.
Prifen Sie den Netzanschluss
des Gerats. Vergewissern Sie
Initialisie- sich, dass ein 3-phasiges Netz
) T Die Netzphasenfolge konnte korrekt angeschlossen ist.
45 rkuer;gmlj\lnetzer Sofortstopp | 9 |Fehler Systeminitialisierung nicht erkannt werden. HINWEIS: Das
9 MOVIFIT®-Gerit erkennt die
Netzphasenfolge automa-
tisch.
Prifen Sie am Slave die Sys-
tembusverbindung zwischen
47 Systembus 1|Sofortstopp 0 Fehler Timeout-SBus 1/ Fehler bei Kommunikation liber |Master und Slave.
Timeout (P) P836 Timeout Systembus (CAN) 1|den internen Systembus Bei wiederholtem Auftreten hal-
ten Sie Rucksprache mit
SEW-EURODRIVE.
Fehler Ausgang/Ausgang of- ) . - . .
Ausoan Sofortsto 2 fen Antrieb 1 Der zum Motor flieRende, ge-  |Prifen Sie die Verbindung zwi-
82 offeg 9 P) P839pp messene Strom ist kleiner als  |[schen dem MOVIFIT®-Gerat
3 |Fehler Ausgang/Ausgang of-\1 o, yon | und den Motor(en).

fen Antrieb 2
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Code | Bedeutung | Reaktion |Sub- Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
code
Fehler Motortemperatur- ) o
5 |nachbildung Auslastung S3- * Reduzieren Sie die Belastung
Betrieb Antrieb 1 Zyklusiiberwachungszeit des des Antriebs.
Fehler Motortemperatur- Antriebs 1/2 hat ausgel0st. + Reduzieren Sie die Schalt-
6 nachbildung. Auslastung S3- haufigkeit.

Betrieb Antrieb 2

Fehler Motortemperatur- -

7 |nachbildung » Heben Sie die Blockade des

UL-Uberwachung Antrieb 1 I,-UL-Uberwachung hat ausge- Antriebs auf.

Fehler Motortemperatur- 16st. + Reduzieren Sie die Belastung

8 |nachbildung des Antriebs.
84 |Motorschutz |Sofortstopp UL-Uberwachung Antrieb 2
Fehler Motortemperatur- » Reduzieren Sie die Belastung
9 |nachbildung :
Antrieb 1 des Antriebs.
. . » Senken Sie die Umgebungs-
Bei Erreichen von 110 % der
thermischen Auslastung von temperatur.
Fehler Motortemperatur- Motor 1/2 erfolgt die Gerateab- |+ Verhindern Sie einen Warme-
10 |nachbildung schaltung. stau.

Antrieb 2 HINWEIS: Vor dem Zuriickset-
zen des Fehlers muss der An-
trieb abkiihlen.

Thermische 2 Fehler Bremse thermisch Reduzieren Sie die Schalthau
. Uberlastet/Antrieb 1 (i -
89 [Uberlast Sofortstopp - ﬁgrgjj;b;g:chung Bremse 1/2 figkeit beim Liften der Bremse
Bremse 3 |Fehler Bremse thermisch 9 : ohne Antriebsfreigabe.
Uberlastet/Antrieb 2
04 Prifsumme Sofortsto 0 Fehler Prifsumme/Leis- Starterelektronik ist gestort, Senden Sie das Gerat zur Re-
EEPROM pp tungsteil-Parameter z. B. durch EMV-Einwirkung. paratur an SEW-EURODRIVE.
» Wiederholen Sie den Kopier-
vorgang.
» Stellen Sie den Ausliefe-
rungszustand wieder her (Pa-
97 |Kopierfehler |Sofortstopp | 0 |Fehler Parameter kopieren FLe"I:Ier bei der Datenibertra- rameter P802). AnschlieRend
gung wiederholen Sie den Kopier-
vorgang.
Bei wiederholtem Auftreten hal-
ten Sie Rucksprache mit
SEW-EURODRIVE.
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16.3  Fehlerliste MOVIFIT®-FC

Die folgende Tabelle zeigt die Fehler, die bei MOVIFIT®-FC auftreten kénnen:

In der Spalte "Reaktion” ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion aufgelistet. Die
Angabe (P) bedeutet, dass die Reaktion programmierbar ist.

Code [Bedeutung| Reaktion |Sub- Bedeutung Méogliche Ursache MaRnahme
code

00 |Kein Fehler — — — — —

« Entfernen Sie den Kurz-
schluss.
» Schlief3en Sie einen kleineren
» Kurzschluss am Ausgang. Motor an
. . + Motor ist zu groR. o
01 |Uberstrom |Sofortstopp | 0 |Fehler Uberstrom . » Halten Sie bei defekter End-
» Endstufe ist defekt. N .
Rampenzeit ist zu kurz stufe Rucksprache mit
P ' SEW-EURODRIVE.
» Verlangern Sie die Rampen-
zeit.

» Verlangern Sie die Verzoge-
» Generatorische Leistung ist zu| rungsrampen.

groR. * Prifen Sie die Zuleitung zu
» Bremswiderstandskreis ist un-| den Brems-Choppern.
04 CB:Leor;;;ar Sofortstopp | 0 |Fehler Brems-Chopper terbrochen. » Prifen Sie die technische Da-
» Kurzschluss am Bremswider- ten des Bremswiderstands.
standskreis. » Tauschen Sie bei defektem
» Bremswiderstand ist zu hoch. Brems-Chopper das
MOVIFIT®-Gerat.
Netzpha- . L .
06 senausfall Sofortstopp | 0 |Fehler Netzphasenausfall Netzphasenausfall Priifen Sie die Netzzuleitung.
» Verlangern Sie die Verzoge-
rungsrampen.
Zwischen- Fehler Zwischenkreisiiber- [Zwischenkreisspannungistzu | Prifen Sie die Leitung des
07 |kreistber- |Sofortstopp | 0 spannun hoch ]
spannung p ¢} - Bremswiderstands.
* Prifen Sie die technische Da-
ten des Bremswiderstands.
» Verringern Sie die Last.
» Erhohen Sie die Verzoge-
rungszeit (Parameter P501/
P503.
Drehzahl- . ) Motorische und generatorische |, prifen Sie die Strombegren-
08 |lUberwa- Sofortstopp | 0 Fehler Drehzahlberwa Drehzahliberwachungsfunktion 9
chung = zung.
chung hat ausgelost.
» Verlangern Sie die Rampen-
zeiten.

* Prifen Sie die Motorzuleitung.
» Prifen Sie die Netzphasen.

21361789/DE — 12/2015
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Code |Bedeutung| Reaktion |Sub- Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
code
Fihren Sie die Motorinbetrieb-
. nahme im Easy-Mode (DIP-
0 Egh;g;#r::st%ehﬁ)tnahmellnbe- Motorinbetriebnahme fehlt. Schalter) oder im Expert-Mode
(MOVITOOLS ® MotionStudio)
durch.
» Fuhren Sie die Motorinbetrieb-
Unzulassiger Motor im Expert- nahme erneut durch.
4 Fehler Inbetriebnahme/Un- |Mode (MOVITOOLS ® . Priifen Sie die Motordaten
gliltige Motorleistung MotionStudio) in Betrieb genom- '
men. Bei Bedarf korrigieren Sie die
Daten.
Fehler Inbetriebnahme/ Parameterabzug eines
Funktion Automatische MOVIFIT®-FC &lterer Version Fihren Sie die Inbetriebnahme
o wurde in ein MOVIFIT®-FC aktu- |des MOVIFIT®-FC erneut durch
7 |Bremsenauswahl ist in der . . )
: . . eller Version geladen. Je nach  |(Motor- und Bremseninbetrieb-
Inbetrieb- aktuellen Firmware nicht ver- . -
09 Sofortstopp " Konstellation kénnen Fehler auf- [nahme).
nahme fugbar.
treten.
Fihren Sie die Motorinbetrieb-
Unzulissige Motorschal- Die Motorschaltungsart ist dieser|nahme im Easy-Mode (DIP-
11 tunasart 9 Motor-Frequenzumrichter-Kom- |Schalter) oder im Expert-Mode
9 bination nicht zugeordnet. (MOVITOOLS ® MotionStudio)
durch.
Motorschutzfunktion auf "EIN" Deakt|V|eren Sie die I_\_/Iotor- )
; schutzfunktion oder fihren Sie
- gesetzt, obwohl keine Motor- . . . .

13 |Unglltige Motordaten L die Motorinbetriebnahme im Ex-
schutzfaktoren im internen Da- ®
tensatz vorhanden sind pert-Mode (MOVITOOLS

) MotionStudio) durch.
Beachten Sie, dass ausschlief3-

15 Ungiiltige Geréateleistung Falsche Gerateleistung beim lich Gerate mit einer Leistung

SK25 SK25 von 1,5 KW oder 4,0 KW zulas-
sig sind.
. ) . » Verringern Sie die Last.
19 |Jbertempe-Schnell- 1 44 |copier bertemperatur | TNeMMische Uberlastung des 1, gyq)10n sje die Kihlung si-
ratur stopp Frequenzumrichters
cher.
15 Elektronik- [Sofortstopp 0 |Fehler 24-V-Intern Sp_annung dauerhaft <18 V Prifen Sie die 24-V-Spannungs-
versorgung (mind. 1s) versorgung.
17 rSuynséemsto- Sofortstopp | 0 |Fehler Stack Overflow
18 iynséemsto- Sofortstopp | 0 |Fehler Stack Underflow
19 |SYStemSIO I otortstopp | 0 |Fehler External NMI
9 — Priifen Sie die Erdanbindungen
20 |Systemsto- Sofortstopp | 0 |Fehler Undefined Opcode , o . und Schirmungen und bei Be-
rung Umrichterelektronik ist gestort, |darf verbessern Sie diese.
Systemstd- . z. B. durch EMV-Einwirkung. Bei wiederholtem Auftreten hal-
21 rung Sofortstopp | 0 |Fehler Protection Fault ten Sie Riicksprache mit
Svstemsto- SEW-EURODRIVE.
22 ruyng Sofortstopp | 0 |Fehler lllegal Word Operand
23 Systemsto- Sofortstopp | 0 Fehler lllegal Instruction
rung Access
24 Systemsto- Sofortstopp | 0 Fehler lllegal External Bus
rung Access
» Stellen Sie den Auslieferungs-
zustand wieder her (Parame-
ter P802). AnschlieRend fiih-
; : ren Sie die Inbetriebnahme er-
25 |EEPROM |[Sofortstopp | 0 |Fehler EEPROM Fehler beim Zugriff auf

EEPROM

neut durch.

* Tauschen Sie die ABOX.
Bei wiederholtem Auftreten hal-

ten Sie Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE.
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Code |Bedeutung| Reaktion |Sub- Bedeutung Mogliche Ursache MaBnahme
code
Externe Sofortsto Externes Freigabesignal wurde |Beseitigen Sie die Fehlerursa-
26 PP 0 |Fehler Externe Klemme am programmierbaren Eingang |che. Bei Bedarf programmieren
Klemme (P) P830 . L
eingelesen. Sie die Klemme um.

» Lassen Sie den Motor abkdh-
len. Anschlieend setzen Sie
den Fehler zuriick.

» Motor ist zu heil3, TF/TH hat . L .
. » Prifen Sie die Anschlisse/
ausgelost. . .
TE/TH ist nicht od icht k Verbindung zwischen
; . ist nicht oder nicht kor-
TE/TH-Aus- SOfOI’tStOpp Fehler TF/TH__thermlscher MOVIFIT®-Gerét und TF/TH.
31 lGser (P) P835 8 |Motorschutz/Ubertemperatur| rekt angeschlossen. Wenn kein TE/TH anaeschlos
Motor/(TF/TH) + Verbindung zwischen ird. install gS g
sen wird, installieren Sie die
MOVIFIT®-Gerat und TF/TH . )
. Briicke X81:1 mit X81:2.
ist am Motor unterbrochen. )

» Setzen Sie den Parameter
P835 auf den Wert "Keine Re-
aktion".

37 System- Sofortsto 0 Fehler Watchdog-Uberlauf  |Fehler im Ablauf der System- Halten Sie Riicksprache mit
Watchdog pp System Software. SEW-EURODRIVE.
System- .. Halten Sie Rucksprache mit

38 Software Sofortstopp | 0 |Fehler System-Software Systemstdrung SEW-EURODRIVE.

» Stellen Sie den Auslieferungs-
zustand wieder her (Parame-
ter P802). AnschlieRend fiih-

s Fehler Systeminitialisierung/ ren Sie die Inbetriebnahme er-

45 Initialisie- Sofortstopp | 0 |Allgemeiner Fehler bei der .Fehle'rhafte odgrfehlende Daten
rung Initialisierung im Leistungsteil neut durch.

» Tauschen Sie die ABOX.

Bei wiederholtem Auftreten hal-

ten Sie Rucksprache mit

SEW-EURODRIVE.

Prifen Sie am Slave die Sys-

System- tembusverbindung zwischen
47 bl):s 1 Sofortstopp 0 Fehler Timeout-SBus 1/ Fehler bei Kommunikation Gber |Master und Slave.
: (P) P836 Timeout Systembus (CAN) 1|den internen Systembus Bei wiederholtem Auftreten hal-
Timeout g ;
ten Sie Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE.
Interner Geratefehler, RAM- Halten Sie Riicksprache mit

80 |RAM-Test |Sofortstopp| O |Fehler RAM-Test Speicher ist defekt. SEW-EURODRIVE.

Nur in Betriebsart VFC-Hubwerk:| | oien Sie die Inbetriebnah-
Der Strom wahrend der Vorma- medaten. Bei Bedarf fiihren
gnetisierungszeit konnte nichtin | Sie die Inbetriebnahme erneut
erforderlicher Héhe in den Motor | §yrch.

i Fehler Startbedingung/Feh- eingeprégt werden: « Priifen Sie die Verbindun

g1 [Startbedin- g rortstopp | 0 |ler Startbedingung bei Hub- |+ Motornennleistung ist im Ver- . 9
gung K FC . . . zwischen den Frequenzum-

werl gleich zur Umrichterleistung )
. richter und den Motor.
zu Kklein. fen Si )
* Querschnitt der Motorzulei- * Priifen Sie den Querschnitt
. . der Motorzuleitung. Bei Bedarf
tung ist zu klein. . o
erhdéhen Sie ihn.
Fehler Ausgang/Ausgang of- Wahrend der Freigabe besteht |- Priifen Sie die Verbindung
O lfen bei Hubwerk VFC keine Verbindung zwischen zwischen dem
MOVIFIT®-Gerat und Motor.
MOVIFIT®-Gerat und den Mo-
tor.
82 g#zgang Sofortstopp Priifen Sie die Inbetriebnah
4 Fehler Ausgang/Ausfall Aus- |Ausfall von mindestens einer ruten sie die Inbetriebnah-

gangsphase

Phase am Motor.

medaten. Bei Bedarf fiihren
Sie die Inbetriebnahme erneut

durch.
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Code (Bedeutung| Reaktion

Sub-
code

Bedeutung

Méogliche Ursache

MaBRnahme

Motor-
schutz

Sofortstopp

84 (P) P340

Fehler Motortemperatur-
nachbildung

» Auslastung des Motors ist zu
hoch.

+ UL-Uberwachung hat ausge-
|16st, Grenzwert wurde langer
als 1 min Uberschritten.

* Reduzieren Sie die Belastung
des Antriebs.

* Prifen Sie den Motor auf Blo-
ckade. Wenn vorhanden, he-
ben Sie die Blockade auf.

» Halten Sie langere Pausenzei-
ten ein.

» Setzen Sie einen groReren
Motor ein.

Thermische
Uberlast
Bremse

89 Sofortstopp

Fehler Bremse thermisch
Uberlastet

+ Ubertemperatur Bremse
* Zuordnung Motor-Frequenz-
umrichter ist falsch.

» Prifen Sie die Motor-Fre-
quenzumrichter-Kombination.

* Wenn der Motor generatorisch
arbeitet, setzen Sie einen
Bremswiderstand ein oder
vergroRern Sie den vorhande-
nen.

» Verlangern Sie die Stoppram-
pe.

Endstufen-

90 kennung

Sofortstopp

Fehler Endstufenerkennung
falsch

Unzulassige Motor-Frequenzum-
richter-Kombination

» Prifen Sie die Inbetriebnah-
medaten. Flhren Sie bei Be-
darf die Inbetriebnahme er-
neut durch.

» Der Motor passt nicht zum
Frequenzumrichter. Ersetzten
Sie deshalb den Motor.

Prifsumme

94 |EEPROM

Sofortstopp

Fehler Prifsumme/Leis-
tungsteil-Parameter

Umrichterelektronik ist gestort,
z. B. durch EMV-Einwirkung.

Senden Sie das Gerat zur Repa-
ratur an SEW-EURODRIVE.

Fehler Parameter kopieren

97 |Kopierfehler|Sofortstopp

Fehler Parametersatz kopie-
ren/Abbruch eines Down-
loads

Fehler bei der Datenubertragung

» Wiederholen Sie den Kopier-
vorgang.

+ Stellen Sie den Auslieferungs-
zustand wieder her (Parame-
ter P802). AnschlieRend wie-
derholen Sie den Kopiervor-

gang.

98 |CRC-Fehler|Sofortstopp

Fehler CRC Uber internen
Flash-Speicher

* Interner Geratefehler
» Flash-Speicher ist defekt.

Senden Sie das Gerat zur Repa-
ratur an SEW-EURODRIVE.
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16.4  Fehlerliste Transparent-Mode

16.4.1 Hinweise

Die Abklrzung "LT" in den Fehlertabellen bezeichnet anlagenabhangig das Leistungs-

teil eines der folgenden Gerate:
 Leistungsteil von MOVIFIT®-FC/-SC

«  MOVIMOT® (bei Anlagen mit MOVIFIT®-MC)
» Leistungsteil von MOVIFIT®-SBus-Slaves

Beispiel: MOVIFIT®-FC und 6 SBus-Slaves

Service

Fehlerliste Transparent-Mode

Leistungsteil "LT"

Gerat

1 Integriertes Leistungsteil (MOVIFIT®-FC)

SBus-Slave 1

SBus-Slave 2

SBus-Slave 3

SBus-Slave 4

SBus-Slave 5

N|ojfoa|b~|[W[N

SBus-Slave 6

Beispiel: MOVIFIT®-MC mit 3 MOVIMOT® und 6 SBus-Slaves

Leistungsteil "LT"

Gerat

1

MOVIMOT® 1

MOVIMOT® 2

MOVIMOT® 3

SBus-Slave 1

SBus-Slave 2

SBus-Slave 3

SBus-Slave 4

SBus-Slave 5

Ol oo | Nl |lwW|DN

SBus-Slave 6
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Service
Fehlerliste Transparent-Mode

16.4.2 Fehlerliste
Die folgende Tabelle zeigt die Fehler, die in Verbindung mit dem Applikationsmodul
Transparent-Mode auftreten kénnen.
Code Bedeutung Subcode Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme
00 |Kein Fehler - - - —
Kommunikations-Timeout . - .
Kommunikations- beim Hochlauf zu einem  [Kommunikation zu konfigurier- |* Prufen Sie die elektrische Installa-
111 Timeout 0xLTO2 |konfigurierten Teilnehmer/ tem internen Leistungsteil oder tion.
Teilnehmer nicht erreich- |externem Slave ist gestort. « Priifen Sie die Konfiguration.
bar
Halten Sie Rucksprache mit
Fehler beim Zugriff auf SEW-EURODRIVE.
0x28 . U9 Interner Geréatefehler Bei wiederholtem Auftreten senden
Speichermedium ) "
Sie das Gerat zur Reparatur an
SEW-EURODRIVE.
Ungiiltige Daten auf Spei- {In der ABOX sind ungliltige Da- |Fuhren Sie eine Datensicherung
0x29 : - .
chermedium ten gespeichert. durchfuhren.
» Prufen Sie den SBus auf zusatzli-
Fehler beim automati- che Belastung.
schen Update/Gerateer-  |Firmwareversion des Slaves « Verringern Sie die Belastung des
0xLT20 |kennung eines unterlager- |passt nicht. .
ten Teilnehmers konnte  |SBus ist tiberlastet. SBus, z. B. durch Unterbinden
nicht gelesen werden. der Engineering tUber SBus.
» Tauschen Sie den Leistungsteil.
Halten Sie Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE.
0xLT22 (Interner Geratefehler Interner Geratefehler Bei wiederholtem Auftreten senden
. Sie das Gerat zur Reparatur an
121 |Geratetausch SEW-EURODRIVE
* Prifen Sie den SBus auf zusatzli-
) che Belastung.
* Buslast auf dem SBus ist zu ) N
. . + Verringern Sie die Belastung des
Fehler beim automati- hoch. SB B. durch Unterbind
us, z. B. durch Unterbinden
schen Update/Download |, parametersperre ist ein ge- SR
0xLT23 |der Daten zu einem unter- haltet der Engineering tUber SBus.
Ifa?“erten r']l;eilnehmer ist :cr:naMg;/IFlT‘@ Geratistder | Aktivieren Sie den Expert-Modus
n. . -
ehigeschiage ! am MOVIFIT®-Gerit.
Easy-Modus aktiviert. o
» Entfernen Sie die Parametersper-
re (Parameter P803).
Fehler bei der Datensiche- » Prifen Sie den SBus auf zusatzli-
rung/ Bus| ; Bus | che Belastung.
0xLT24 |Upload der Daten eines hgshast auf dem SBus ist zu » Verringern Sie die Belastung des
unt]cer}!]?geﬂer]r? Teilnehmers ’ SBus, z. B. durch Unterbinden
ist .
Ist fehigeschiagen der Engineering Uber SBus.
0x00
0x01
0xLTO1 Halten Sie Riicksprache mit
0x10600 SEW-EURODRIVE.

239 |Interner Fehler Interner Geratefehler Interner Geratefehler Bei wiederholtem Auftreten senden
0x10610 Sie das Gerét zur Reparatur an
0x10620 SEW-EURODRIVE.
0x10630
0x10710
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Stichwortverzeichnis

Numerisch

12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Anwendungsbeispi€el ..........ccccccooviiiiiiiiinnneen, 228
Aufbau ..o, 222
Dienste ....cveeeiiiii 223
Geratediagnose aktivieren .............ccccceeeene 231
Parameterzugriff auf Gerate......................... 225
Prozessabbild im Transparent-Mode ........... 233
Subrouting .......cccoviiiiiiiee e, 225
Verwaltungsbyte.........cccooviiiiiiiiiee, 223
A
Abschnittsbezogene Sicherheitshinweise ............. 9
Address Editor
bestimmungsgemalie Verwendung................ 29
Ethernet-Teilnehmer adressieren................. 151
Ethernet-Teilnehmer suchen....................... 150
Starten ..o 149
Adressraum Modbus/TCP ........cccccccviiiiiiiniinne. 104
Applikationsmodule
bestimmungsgemalie Verwendung................ 17
Buspositionierung.........cccccccececeieiiiieieeeeeeeeee 19
fir das MOVIFIT®-Gerat ........cccceveeeveeeennnne. 18
Nockenpositionierung.........ccccceeeeeeieieeeeeeeeeenn. 19
Transparent-Mode.........cccccoiiiiiiiiiiiiiiieeeeenn. 18
Ausgange, Prozessdatenaustausch.................. 123
AULO-CroSSiNg.......ccoeeiiiiiiiiiiiiieee e 26
Auto-Negotiation...........ccoeviriiiiiii, 27
B
Bediengerat DBG
anschliellen ..., 244
Beschreibung .......cooovvviiiiiiiiiiiiieieeeeeeeee, 242
Handbetrieb aktivieren ..............cccoooinneee. 246
Kontextmenu ........cccoooviiiiiiiiiieeeees 245
KopierfunKtion ..o 247
MOVIFIT®-FC bedienen ...........ccccooeveeueenee. 256
MOVIFIT®-MC bedienen...........ccccoceveeunene.... 262
MOVIFIT®-SC bedienen...........c.cccccveeueeneee. 248
SachnumMmMEern .......ccccccovveei i, 242
Sprachauswahl............c...ccccooiiiiiiiiiieenneee, 245
Tastenbelegung.........cccovviiiiiiiieee, 243
Bremseninbetriebnahme
Mit MOVIFIT®-FC ....ooviieiieeeeeee e 161

Stichwortverzeichnis

Mit MOVIFIT®-SC ....ooovieeiiceeeeee e, 158
C
CIP
Assembly-Objekt ........ccoceeeveveeeiiiiiiiiieee. 78
Ethernet-Link-Objekt ..o, 87
Identity-Objekt ........ccooiiiii 76
Message-Router Objekt .............ccooiiiiinnee 77
Parameter-Objekt..........ccccoveeveveeeiiiiiiiine, 82
Register-Objekt ... 79
TCP/IP-Interface-Objekt...........cccccvvvvveeenennnn. 86
Vardata-Objekt ........cooeviiiiiiiiiiee 85
Verzeichnis der Objekte ............ccocvvivveeeennnnn. 75
Common Industrial Protocol, siehe CIP .............. 75
D
DBG, siehe Bediengerat DBG...........ccceeeeennnee. 242
Device-Level-Ring-Netz, siehe DLR-Netz........... 52
DHCP
Beschreibung ........ooovvvvviiiiiiiicccee e 26
deaktivieren/aktivieren................cccooi. 29
Diagnose aktivieren
mit 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal..... 231
mit Safety-Option S12 ..., 216
Dienste Modbus/TCP ..., 105
FCO03 — Read Holding Register .................... 107
FC16 — Write Multiple Register .................... 108
FC23 — Read/Write Multiple Register........... 109
FC43 — Read Device ldentifications.............. 110
DIP-Schalter
Art der Adresszuweisung einstellen ............... 28
Expert-Modus einstellen..............ccccccceeennnnn. 135
in EBOX einstellen ..., 36
SBus-Slave-Adressen einstellen.................... 35
Standardwerte der IP-Adresse einstellen....... 29
DLR-Netz
Hardware/Software konfigurieren................... 53
Ringfehler beheben............ccccccciiiiiinnnne, 53
Ringfehler erkennen ...........cccccoiiiiiinninen. 52
o] o] [0 o 1= TSR 52
Dokumente, erganzend ..........ccccccveeeeiiiiiiiiinee 11
Drehzahl-Sollwert
Codierung fiir MOVIFIT®-FC ...........ccceeuenee. 131
Codierung fur MOVIMOT®.......c.ccovveeeeeneee. 125
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Stichwortverzeichnis

Dynamic Host Configuration Protocol, siehe DHCP.
26

E

EDS-Datei, siehe Geratebeschreibungsdatei...... 45
Eingange, Prozessdatenaustausch................... 123
Eingebettete Sicherheitshinweise ...................... 10
Engineering, MOVITOOLS® MotionStudio ........ 136
Engineering-Schnittstelle anschlielen .............. 148
Erganzende Dokumente..........ccccceeviiieiienineenn. 11

Ethernet Industrial Protocol, siehe EtherNet/IP™ 74
EtherNet/IP™

Beschreibung .......cooooeiviiiiiiiiie 74
CIP-Objekte.....cccoiiiiieiiiiieeee e 75
DLR-Topologie ....cooeveeeeeiiiiiiiiiiieeeeeeee e, 52
EDS-Datei ......coeveeeeiiiieeiee e 45
Geratebeschreibungsdatei .............ccccvevenneee. 45
Inbetriebnahme ..........cccccoiiiiiini, 45
Master projektieren.............cccoooinii, 45
Projektierung .........ccccoviiieiiiii 45
Projektierungsbeispiele .............ccccccco... 54, 57
Prozessdatenaustausch............ccccoocceeeennne 74
Ruckkehrcodes der Parametrierung............... 88
Technische Daten der Schnittstelle................ 91
Timeout-Verhalten..........ccooceiviiiiins 74
EtherNet/IP™-Master
Projektierung mit RSLogix 5000..................... 46

Projektierung mit Studio 5000 Logix Designer 49
EtherNet/IP™-Scanner, siehe EtherNet/IP™-Mas-

(=] S 45
Ethernet-Netz
Anschluss MOVIFIT®-Gerat............ccceuveueene... 30
Buskabel schirmen und verlegen ................... 27
Ethernet-SwitCh ........cccccovevviiii e, 26
IP-Adressparameter einstellen...................... 36
Netzwerktopologien............cccoiiie, 26
Steckverbinder ..........cooovvveeeiiiiiiiiieeeeeee, 31, 33
Verbindung der Slaves........c.ccocccvveeeiiiiieenens 33
Ethernet-Steckverbinder............cccccoieiee 31, 33
Ethernet-Switch ..o, 26
AULO-CroSSINgG....cccoivvrieeiiiiiiee e 26
Auto-Negotiation............cccccciiie 27
Multicast-Handling...........ccccooieeiiiiieneee 27
Ethernet-Teilnehmer
AAreSSIEreN......ccvvvviiiieiieee e 151
SUChEN ..o 150

Exception Codes Modbus/TCP ......................... 116
Expert-Modus aktivieren............ccccooeeeeininnenn. 135
Explicit Messages-Fehlercodes..............cccuuee. 88
durch Timeout .........cccevveiiiiiiieeeee e 89
General Error-Codes.........cccooccveeeeeeiiveeeeeennee 90
MOVILINK®-spezifische............cccveeerrenrennenn 90
vom EtherNet/IP™-Master ........cccccceevvcvveeeenne 88
vom EtherNet/IP™-Slave ............ccccovvveeeennn... 89
F
FCO03 — Read Holding Register ...........cccocuueee. 107
FC16 — Write Multiple Register ......................... 108
FC23 — Read/Write Multiple Register................ 109
FC43 — Read Device Identifications................... 110
Fehlercodes der ,Explicit Messages® .................. 88
durch Timeout .........cccooieiiiiiiiiieeeee 89
General Error-Codes........ccccoocvieeeiiiiieeeeenne 90
MOVILINK®-spezifische...........c.ccccveevericreanennn 90
vom EtherNet/IP™-Master........cccccccoviieenene 88
vom EtherNet/IP™-Slave ..........cccccceevvcvveeeenne 89
Fehlercodes Modbus/TCP.........cccccceiiiiiinnenn. 116
Fehlerdiagnose (EtherNet/IP™, Modbus/TCP)
Diagnoseablauf ..........cccccceviiiiiiiiieee e 118
Fehlerquellen prifen .........cccccccoooeiiiennnnnnene. 119
Kommunikations-Timeout...............cccccone 240
Statusanzeige am Master priifen ................. 119
Status-LEDs prifen.........ccccovviieiiiienens 118
Fehlerliste
MOVIFITE-FC ...oovveiieeieeeeeeee e 267
MOVIFITE-MC ..o, 263
MOVIFITE-SC ....vveirieieceeeieceeree e, 264
Transparent-Mode................ccooeriiriririiiinnnn, 271
Feldbusgateway, siehe Transparent-Mode........ 208
Function Codes Modbus/TCP ..........ccccccevueeen.. 105
G
Gateway Konfigurator..........cccoocceeiiiiiiieneinne 209
Auto-Setup durchfihren ..............ccccccvvvneee. 211
Prozessdatenaustausch anzeigen ............... 212
Gatewaymodus, siehe Transparent-Mode ........ 208
Gefahrensymbole
Bedeutung.......cccvveeeiiiieiiiiee e 10
Geratebeschreibungsdatei
EtherNet/IP™ .., 45
MOADUS/TCP ..o 92
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Geratetausch
Funktionslevel "Classic" auf "Technology" tau-
SChEN ... 238
Gleiche Geratetypen tauschen.................... 236

H

Haftungsausschluss ... 11

Hinweise
Bedeutung Gefahrensymbole......................... 10
Kennzeichnung in der Dokumentation ............. 9

|

Inbetriebnahme
EtherNet/IP™ . 45
Gerat in MOVITOOLS® MotionStudio........... 157
Mit Geber.........ooor 23
MOABUS/TCP ...ovveeieiieeeeeeeeeceeeee e 92
MOVIFITO-FC/-SC ....ceveeeveeieeeee e 22
MOVIFITE-MC ... 23
Schnittstellenumsetzer USB11A .................. 141

IP-AdreSSE.....uvviiiiiiiiee et 24

IP-Adressparameter .........cccocceeeeieiieieieeeeeeeeeeeee 24
am Gerat eisntellen .............ccoevcciiiieeenneen. 36
andern nach Erstinbetriebnahme .................. 28
auf Standardwert setzen ...........cccccvvveeeeeeennn. 29
DHCP deaktivieren/aktivieren ........................ 29
einstellen bei Erstinbetriebnahme .................. 28
einstellen Uber Address Editor ...................... 29
Verhalten beim Geratetausch........................ 29

K

Kommunikationskanal
Kommunikation Uber Ethernet konfigurieren 152

Serielle Kommunikation konfigurieren.......... 144
Kommunikationsparameter

fUr SMLP oo 154

fur SMLP-Server einstellen .......................... 153

konfigurieren fir serielle Kommunikation ..... 144

konfigurieren Uber Ethernet......................... 152
Kommunikations-Ports ............cccocnis 155
Konfiguration

im Transparent-Mode. ..........ccccceeeveiiieneennnnnn. 208

Kommunikation Gber Ethernet...................... 152

serielle Kommunikation ..............ccccccceeeen, 144

Stichwortverzeichnis

L

Laptop
AdreSSIereN......cccccuvviiiiiieee e 151
anschlieRen (Engineering-Schnittstelle)....... 148
anschlieBen (USB11A).....ccccovcveeeeieiiieeeees 141
COM-Port des USB11A priifen .................... 143
Treiber fir USB11A installieren.................... 143

LED
"2AN-C e 37
"24V =S e 38
DL e 37
D0, e 37
"link/act 1" 44
"NK/ACt 2" ... 44
"MS" UNd "NS" ... 43
"RUN PSS .. 39
“SFIUSR ...t 38

M

MAC-AIrESSE ..coeeiiiiiiieeiiiiee e 24

Méngelhaftungsanspriche ...........ccccocceeiiniinnenn. 11

Marken ......occveieiii e 11

Modbus/TCP
AdreSSraumM .......coeeiiiiiiieiiiieee e 104
Beschreibung ........cccooociiiiiiiii 104
DIienste .....veeeiii 105
Exception Codes ........ccccuiiiiiiiiiiiiiiiie 116
Fehlercodes.........ccccooiiiiiiiniiiiiiiieee e 116
Function Codes ... 105
Geratebeschreibungsdatei ..........ccccceeeeeennee. 92
Inbetriebnahme ... 92
Parameterzugriff..........cccooveveviiee i, 113
Projektierung ........cccooiieiiiiii e, 92
Projektierung Master .........ccccccveeeeiiiieccininne, 92
Projektierungsbeispiele ..........ccccocveeeens 96, 97
Protokollaufbau ...........ccccconiiiiiii 105
Prozessausgangsdaten senden................... 111
Steuernde Verbindung anfordem................. 111
Technische Daten der Schnittstelle.............. 117
Timeout-Verhalten...........ccccccciviiiniieen. 112
Verbindungen schliefen...........ccccceevinneenn. 112
Verbindungsmanagement..............cccccvvveeee. 111

Modbus/TCP-Master
Antrieb Uber "IO Scanning" ansprechen......... 95
Ethernet-Baugruppe einstellen....................... 94
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Stichwortverzeichnis

Hardware konfigurieren (Steuerungsaufbau). 93

Modbus/TCP-Scanner, sieche Modbus/TCP-Master .

92

Modbus-Protokoll, siche Modbus/TCP............... 104
Motion-Bibliotheken

fur MOVIFIT® Funktionslevel "Technology".... 21

Positionieranwendung ...........cccccceeviiiieneeenne 21
Motorinbetriebnahme
Mit MOVIFITO-FC .....ccveieeeeeeeeeeeeee 161
Mit MOVIFIT®-SC ......coveveeceeeeecee e 158
MOVIFIT®-FC
Datenaustausch mit Slave........................... 134
Datenaustausch mit Umrichter..................... 129
Expert-Modus aktivieren..............ccccvvevnnnnnn. 135
Fehlerliste..........ccoooeiiiiiiiiiice, 267
Handbetrieb mit Bediengerat DBG............... 259
Inbetriebnahme ..............ccc 22
Inbetriebnahme Motor/Bremse..................... 161
mit Bediengerat bedienen ................ccco... 256
Parameterbeschreibung..........ccccccccoiiiiiis 194
Parameterverzeichnis Leistungsteil.............. 185
Statuswort 1 ... 132
Statuswort 2 ......ooveveieiiicccceeeee 133
Steuerwort ... 130
MOVIFIT®-Gerat
Anforderungen fir Feldbusbetrieb............ 53, 96
Anschluss Ethernet-Netz............cccooviiininnnee. 30
Applikationsmodule ..., 18
Ein- und Ausgange........ccccocoiiiiiiinnenn, 123
Ethernet-Schnittstellen ..................cccccvnnnnn 30
funktionale Sicherheit...............ccocciiieeennnn. 13
Funktionslevel ,Technology”“ ...............c.cc..ec.. 15
Geratetausch.......ccccceeeviieeiiiiieee e, 236
LEDs fir EtherNet/IP™ und Modbus/TCP ..... 43
LEDs, allgemeine .........ccooovcciiiiiieiiiieeeeeeeee 37
Prozessabbild im Transparent-Mode ........... 120
Standardwerte der IP-Adressparameter......... 29
Statuswort ..., 121
MOVIFIT®-MC
Datenaustausch mit MOVIMOT®.................. 124
Fehlerliste..........ooooiiiiiiiiii, 263
Inbetriebnahme ... 23
mit Bediengerat bedienen ................ccco... 262
MOVIMOT®-Statuswort 1 ...........ccoceeeveeennnnne. 125
MOVIMOT®-Statuswort 2 ............ccccccveeenee.e. 126
MOVIMOT®-Steuerwort ...........cccceveeeveeennenne. 124

MOVIFIT®-SC
Datenaustausch mit Motorstarter ................. 127
Datenaustausch mit Slave............................ 134
Expert-Modus aktivieren.............cccccoceeennnne 135
Fehlerliste...........oooeiiiiiiii, 264
Handbetrieb mit Bediengerat DBG....... 251, 259
Inbetriebnahme ... 22
Inbetriebnahme Motor/Bremse.................... 158
mit Bediengerat bedienen ..................c.o... 248
Parameterbeschreibung..........c.ccccooieenne 176
Parameterverzeichnis Leistungsteil.............. 172
Statuswort ... 128
Steuerwort ... 127

MOVILINK®
Kommunikationsparameter einstellen .......... 153
Parameterkanal ...........ccccooooeeviieeiiinicce 114
Ruckkehrcodes............ccovvviiiiiiiiiiiicceeeeeee, a0

MOVI-PLC®
bestimmungsgemafie Verwendung................ 20
Bibliotheken.........ccccovvveeiiiiiiieee 20

MOVITOOLS® MotionStudio
bestimmungsgemale Verwendung.............. 136
Funktionen...........cccoooiiiiiiiee, 16, 136
Gerat in Betrieb nehmen .........ccccccccoooeiiiis 157
Gerat konfigurieren............cccccoceieeiiciene e, 140
Gerateparameter lesen/andern .................... 156
Kommunikation tber Feldbus aufbauen....... 137
Kommunikationskanale .............cccccccceeeennnns 136
Kommunikations-Ports ..., 155
Projekt anlegen ..........ccccccoviiiiiiiiiicne e 137
Verbindungsmodus einstellen ...................... 137

Multicast-Handling ..........cccccceviiieniiiiee e, 27

N

NetzwerkKlasse .......ooovveiiiiiicciiiieee e, 25

o

Objekt
ASSEMDIY ..o 78
Ethernet-Link ..o, 87
Identity......ooeeeiie 76
Message-Router...........oooovvviiiiiiiiiiciiiieieeeee, 77
Parameter...........ccccoiiiie 82
ReGISIEr ...t 79
TCP/IP-Interface........cccooeviiiiiiiiiee 86
Vardata ..o 85
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P

Parameter
0.. Anzeigewerte.......cccccveeeeeeiieccnnnnne, 176, 194
1.. Sollwerte/Integratoren ..................... 178, 197
2.. Netzversorgung........ccceeeeeiiieeeesiiiieeeeenns 179
3.. Motorparameter................c.ooooo 179, 199
5.. Kontrollfunktionen........ccccceeeeeieennnnl. 201
6.. Klemmbelegung ..........cccoeoiininnnee 180, 202
7.. Steuerfunktionen .............coooovvunnnnnen. 181, 203
8.. Geratefunktionen............................. 183, 205
fur Inbetriebnahme mit MOVIFIT®-SC.......... 158

Verzeichnis fir MOVIFIT®-FC-Leistungsteil . 185
Verzeichnis flir MOVIFIT®-SC-Leistungsteil . 172

Parameterbaum aufrufen ...........cccccoeeceeeennee, 156
Parameterzugriff Gber EtherNet/IP™
CIP-Objekte....ccccoiviiiieiciiiee e 75
General Error-Codes ..........cooovevcvvviiiineeneeennn. 90
MOVILINK™-R{ckkehrcodes.............cc.cene.e. 90
Ruckkehrcodes..........ccccoviiiiiiiiieeeeeecee 88
Parameterzugriff iber Modbus/TCP.................. 113
Ablauf mit FC16 und FCO3...........cccoveeiene 113
Ablauf mit FC23........ccciiiiiie e 113
MOVILINK®-Parameterkanal......................... 114
Protokollaufbau ...........cccccovviiiiiii 114
Parametrierung des Gerats
Expert-Modus aktivieren..............ccccvvvvnnnnnnn. 135
Fehlercodes der Parametrierung.................. 226
Response an die Steuerung............ccccueeeeeee. 226
Subrouting ........coovieeiiii 225
tber MOVITOOLS® MotionStudio ................ 156
Zugriff auf Gerateparameter.............ccccee.. 225
PC
AAreSSIEreN......cccuvvviiiiiiieee e 151
anschlieBen (Engineering-Schnittstelle)....... 148
anschlieBen (USB11A).....ccccoovvveeeeiiiiieeeees 141
COM-Port des USB11A prifen .................... 143
Treiber fir USB11A installieren.................... 143
PL7 PRO, Projektierung Modbus/TCP-Master.... 92
Produktnamen .........cccccveveiiiiiiic e, 11
Projektierung
EtherNet/IP™-Master........cccccceveeeeeiiiiciiinne, 45
Modbus/TCP-Master ..........ccccceveeiiciiereeeee 92
Projektierungsbeispiel EtherNet/IP™
auf Parameter zugreifen.............ccccoocce. 57
Parameter lesen (RSLogix 5000)................... 58

Stichwortverzeichnis

Parameter lesen (Studio 5000 Logix Designer) ..
66

Parameter schreiben (RSLogix 5000)............ 62
Parameter schreiben (Studio 5000 Logix Desi-
o[0T RPN 70
Prozessdatenaustausch projektieren ............. 54
Projektierungsbeispiel Modbus/TCP
auf Parameter zugreifen...........ccccccoeees 102
Datenaustausch ............cccoovciiiiiiiniiienc e, 97
Prozessdaten austauschen..............ccccoceeeeee. 98
Prozessdatenaustausch projektieren ............. 96
Protokollaufbau Modbus/TCP ................... 105, 114
Dienst FC03 — Read Holding Register ......... 107
Dienst FC16 — Write Multiple Register ......... 108

Dienst FC23 — Read/Write Multiple Register 109
Dienst FC43 — Read Device Identifications.. 110

Header......ooooiiiiii 106
Prozessdatenaustausch ..........cccccceeeeeiiiiiinnneee. 74
Diagnoseinformationen ..............ccccccceveeennee 121
Ein- und Ausgange.........cccoocciiiiiiiiene e 123
MOVIFIT®-FC — Umrichter..........ccccoveevene.. 129
MOVIFIT®-MC — MOVIMOT®.........cccc........ 124
MOVIFIT®-SC — Motorstarter........................ 127
MOVIFIT®-Statuswort............ccceeevreeeecrenee. 121
Prozessabbild..............ccoorrii, 120

Prozessdatenbeschreibung Transparent-Mode 120

R

Rampe
Codierung fir MOVIFIT-FC® ..........cccocu........ 131
Codierung fir MOVIMOT®.......c.ccovveeveenneee. 125
RSLogix 5000
auf Gerateparameter zugreifen ..................... 58
EtherNet/IP™-Master projektieren................. 46
Rickkehrcodes im Fehlertelegramm................... 88
durch Timeout ..........eveeiiiiiiiiiiiie, 89
General Error-Codes........ccceeeeeeeeeeieieeeenanannen, 90
MOVILINK®-spezifische...........c.ccocveeericneanenn. a0
vom EtherNet/IP™-Master ...........cccccevvvvennnne. 88
vom EtherNet/IP™-Slave .............cccouvveeeeee... 89
S
SBus
Datenaustausch MOVIFIT® — Slave.............. 134
Prozessabbild mit Slaves ............ccccccnnnnnnn. 120
Slave-Adressen einstellen............cccccveeeeee. 35
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Verbindung der Slaves........ccccocvveeeiiiiieenens 33
Schnittstellenumsetzer, sieche USB11A............. 141
Sicherheitshinweise

Allgemeine.......c.oeeeiiiiiiiiee e 12

Aufbau der abschnittsbezogenen..................... 9

Aufbau der eingebetteten.............cocoeeennne 10

Einhaltung ... 12
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