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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

1.1 Gebrauch der Dokumentation

Die Dokumentation ist Bestandteil des Produkts und enthalt wichtige Hinweise. Die
Dokumentation wendet sich an alle Personen, die Arbeiten am Produkt ausflihren.

Die Dokumentation muss in einem leserlichen Zustand zuganglich gemacht werden.
Stellen Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen, sowie Personen,
die unter eigener Verantwortung mit der Software und den angeschlossenen Geraten
von SEW-EURODRIVE arbeiten, die Dokumentation vollstandig gelesen und verstan-
den 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 Méogliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen
A VORSICHT Mogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen
ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Produkts oder
seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung mit dem

Produkt.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

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

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

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

6 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Mangelhaftungsanspriiche

Bedeutung der Gefahrensymbole

1.23

1.3

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Warnung vor heif3en Oberflachen

Warnung vor Quetschgefahr

Warnung vor schwebender Last

>R B

Warnung vor automatischem Anlauf

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.

Mangelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der vorliegenden Dokumentation ist die Voraussetzung flr einen sto-
rungsfreien Betrieb und die Erflllung eventueller Mangelhaftungsanspriiche. Lesen
Sie deshalb zuerst die Dokumentationen, bevor Sie mit der Software und den ange-
schlossenen Geraten von SEW-EURODRIVE arbeiten!

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

1
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Allgemeine Hinweise
Inhalt der Dokumentation

1.4

1.5

1.6

1.7

1.8

Inhalt der Dokumentation

Die Beschreibungen in dieser Dokumentation beziehen sich auf den aktuellen Softwa-
re-/Firmware-Stand zum Zeitpunkt der Drucklegung. Wenn Sie neuere Software-/Firm-
ware-Versionen installieren, kann die Beschreibung abweichen. Kontaktieren Sie in
diesem Fall SEW-EURODRIVE.

Mitgeltende Unterlagen

Die zu beachtenden "Mitgeltenden Unterlagen" entnehmen Sie der Dokumentation zur
Konfigurationssoftware "Application Configurator fiir CCU".

Verwenden Sie immer die aktuelle Ausgabe der Dokumentation und Software.

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

Haftungsausschluss

Beachten Sie die vorliegende Dokumentation und die mitgeltende Dokumentation zur
verwendeten Software sowie den angeschlossenen Geraten von SEW-EURODRIVE.
Dies ist die Grundvoraussetzung, um einen sicheren Betrieb, die angegebenen Pro-
dukteigenschaften und Leistungsmerkmale zu erreichen.

SEW-EURODRIVE Ubernimmt fir Personen-, Sach- oder Vermoégensschaden, die
wegen  Nichtbeachtung der Dokumentation entstehen, keine  Haftung.
SEW-EURODRIVE schlie3t die Sachmangelhaftung in solchen Fallen aus.

Produktnamen und Marken

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

Urheberrechtsvermerk

© 2017 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.

8 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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2 Sicherheitshinweise

21 Vorbemerkungen

2.2 Einsatz

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

Stellen Sie als Betreiber sicher, dass die grundsatzlichen Sicherheitshinweise beach-
tet und eingehalten werden. Vergewissern Sie sich, dass Anlagen- und Betriebsver-
antwortliche sowie Personen, die unter eigener Verantwortung am Produkt arbeiten,
die Dokumentation vollstéandig gelesen und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder
weiterem Informationsbedarf wenden Sie sich an SEW-EURODRIVE.

Die folgenden Sicherheitshinweise beziehen sich auf den Einsatz der Software.

Diese Dokumentation ersetzt nicht die ausfihrlichen Dokumentationen der ange-
schlossenen Gerate. Die vorliegende Dokumentation setzt das Vorhandensein und die
Kenntnis der Dokumentationen zu allen angeschlossenen Produkten voraus.

Wenn das Produkt beschadigt ist, diirfen Sie es nicht installieren oder in Betrieb neh-
men.

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

Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung
dirfen ausschlief3lich von Personen durchgefuhrt werden, die in geeigneter Weise un-
terwiesen wurden.

23 Zielgruppe

Fachkraft fur Ar-
beiten mit Softwa-
re

Alle Arbeiten mit der eingesetzten Software dirfen ausschlief3lich von einer ausgebil-
deten Fachkraft ausgeflihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentation sind
Personen, die Uber folgende Qualifikationen verfiigen:

» Geeignete Unterweisung
+ Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen

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

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

Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Bestimmungsgemale Verwendung

24 BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Applikationsmodul "Wickler" wird verwendet fir Anwendungen, die ein Aufwickeln
oder Abwickeln von Materialien mit konstanter Zugkraft oder konstanter Bahnge-
schwindigkeit erfordern.

Verwenden Sie die geratelibergreifende Konfigurationssoftware "Application Configu-
rator", um die Achsen fir das Applikationsmodul in Betrieb zu nehmen, zu konfigurie-
ren und die fertige Konfiguration auf den Controller zu tibertragen.

25 Bussysteme

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

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

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

2.6 Kurzbezeichnung
In dieser Dokumentation wird folgende Kurzbezeichnung verwendet.
Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
Applikationsmodul Wickler Applikationsmodul

1 O Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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3 Projektierungshinweise

31 Voraussetzung

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

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

3.2 PC und Software

Das Applikationsmodul ist Bestandteil der Konfigurationssoftware "Application Confi-
gurator". In der Dokumentation zur Konfigurationssoftware "Application Configurator
fur CCU" finden Sie die dementsprechend geltenden Systemvoraussetzungen.

Fur die Inbetriebnahme bendtigen Sie die Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio. Im Lieferumfang ist der Technologieeditor "Drive Startup fur MOVI-
PLC®" und die aktuelle Version der Konfigurationssoftware "Application Configurator"
enthalten.

3.3 Controller

Um das Applikationsmodul zu nutzen, bendétigen Sie einen der folgenden Controller
mit der Technologiestufe T2 oder hoher.

Controller Leistungsklasse |Firmware-Version |Technologiestufe
DHF41B

CCU advanced 1115 oder hoher T2 oder hoher
DHR41B

Ausfuhrliche Informationen zur Technologiefreischaltung finden Sie im Handbuch
"Controller DHE21B / DHF21B / DHR21B (standard) DHE41B / DHF41B / DHR41B
(advanced)".

3.4 Umrichter

Um das Applikationsmodul zu nutzen, bendtigen Sie einen der folgenden Umrichter.

Umrichter Firmware-Version
MOVIDRIVE® B xxx.16 oder hoher
MOVIAXIS® xxx.29 oder hoher

3.5 Zulassige Geratekombination

Die Zuordnung der Umrichter zum jeweiligen CCU-Controller (Leistungsklasse: stan-
dard oder advanced) entnehmen Sie der Dokumentation zur Konfigurationssoftware
"Application Configurator fir CCU".

Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Systembeschreibung

Anwendungsbereich

4 Systembeschreibung

4.1 Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Wickler wird verwendet fir Anwendungen, die ein Aufwickeln
oder Abwickeln von Materialien mit konstanter Zugkraft oder konstanter Bahnge-
schwindigkeit erfordern.

Aufgrund der vielfaltigen Materialien und mechanischen Gegebenheiten sind unter-
schiedliche Wickeltechnologien erforderlich. Das Applikationsmodul stellt hierfur fol-
gende Standardverfahren zur Verfigung:

Zugkraftbestimmender Wickler

» Drehmomentsteuerung (optional mit Zugkraftregelung)
» Tanzerlageregelung

» Zugkraftregelung tber Drehzahl

Geschwindigkeitsbestimmender Wickler
* Geschwindigkeitssteuerung (optional mit Geschwindigkeitsregelung)

4.2 Funktionen

Das Applikationsmodul bietet folgende Funktionen:
* Ansteuerung Uber 10 Prozessdaten
» Betriebsarten:
— Betriebsart 1 "Tippbetrieb"
— Betriebsart 2 "Bahngeschwindigkeit" (optional mit Geschwindigkeitsregelung)
— Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment” (optional mit Zugkraftregelung)
— Betriebsart 4 "Zugkraft/Drehzahl"
— Betriebsart 5 "Zugkraft/Tanzer"
— Betriebsart 13 "Reibwerte ermitteln”
— Betriebsart 14 "Referenzieren"
— Betriebsart 15 "Positionieren" 0 — 360°

* Die Antriebsbetriebsart "Drehzahlvorgabe" der Betriebsarten 1, 2, 4, 5 und 13
kann Uber Drehzahlregelung (FCB 05) oder Lageinterpolation (FCB 10) erfolgen.

» Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment":

— Ermittlung der Getriebeverluste Uber Lernfahrt (Reibkurve), editierbar, Import/
Export (.csv)

— Wickelkurve von linear bis hyperbolisch einstellbar, Import/Export (.csv)
— Kompensation des Beschleunigungsmoments
* Betriebsart 4, 5 "Zugkraft/Drehzahl", "Zugkraft/Tanzer":
— Startfunktionen:
> Zugkraft/Drehzahl: Material anwickeln, bis Sollzugkraft erreicht ist.

> Zugkraft/Tanzer: Tanzer auf Sollposition anheben und optional Startdurch-
messer ermitteln.

» PID-Regler

1 2 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Funktionen

— Adaptive Anpassung der Reglerverstarkung Kp Uber Durchmesser und Ge-

schwindigkeit

Bahngeschwindigkeitserfassung tber folgende Quellen:

Gebersignal

Analogwert

Konfigurierte Achse

Prozessdaten

Durchmessererfassung uber folgende Quellen:

— Durchmesserrechner

— Lagenzahler

— Durchmesserrechner und Lagenzahler

— Analogwert

— Prozessdaten

Materiallangenermittlung tUber Streckengeber
Rezeptverwaltung

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 1 3



Betriebsarten und Funktionen
5 Uberblick

5 Betriebsarten und Funktionen
5.1 Uberblick

Die Betriebsarten werden im Steuerwort |1 mit den Bits 11 — 14 folgenderweise einge-
stellt.

Betriebsart Steuerwort 11

Bit 14 Bit 13 Bit 12 Bit 11
0: Keine Funktion 0 0 0 0
1: Tippbetrieb

2: Bahngeschwindigkeit"

3: Zugkraft/Drehmoment?
4: Zugkraft/Drehzahl
5: Zugkraft/Tanzer

13: Reibwerte ermitteln

14: Referenzieren

= a2 0O 0O OO | O

0
0
0
1
1
1
1
1

Al Al al oA o -

0
1
1
0
0
0
0
1

15: Positionieren

1) Optional mit Geschwindigkeitsregelung.
2) Optional mit Zugkraftregelung.

HINWEIS

Eine Umschaltung der Betriebsarten erfolgt nur bei stillstehendem Antrieb.

Wenn die Umschaltung bei drehendem Antrieb erfolgt, wird der Antrieb zunachst mit
der Freigabe/Halt-Beschleunigung bis zum Stillstand abgebremst, bevor die neu ge-
wahlte Betriebsart aktiv wird.

j=de

1 4 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 1: Tippbetrieb

5.2 Betriebsart 1: Tippbetrieb

In dieser Betriebsart dreht und beschleunigt der Wickel mit einer vom Durchmesser
unabhangigen Antriebsdrehzahl und Beschleunigung. Die Umfangsgeschwindigkeit
und Umfangsbeschleunigung sind somit nicht konstant.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion
[1:10 Negativ | 11:9 Positiv
0 1 Der Antrieb beschleunigt mit der Beschleunigung (13)
1 0 in positiver oder negativer Drehrichtung auf die Dreh-
zahl (12).
0 0 Drehender Antrieb wird mit der Beschleunigung (13)
1 1 bis zum Stillstand abgebremst.
12 Drehzahl 1/min
I3 Beschleunigung 1/(min x s)
Prozessausgangsdaten Funktion
01:3 Sollwert erreicht = "1" Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Drehzahl (12)
innerhalb des vorgegebenen Drehzahlfensters befin-
det, siehe Kapitel "Parametergruppe Betriebsart
Tippbetrieb/Bahngeschwindigkeit" (— B 57).

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 1 5



Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit

5.3 Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit

In dieser Betriebsart dreht und beschleunigt der Wickel mit konstanter Umfangsge-
schwindigkeit und Umfangsbeschleunigung. Die Antriebsdrehzahl und Antriebsbe-
schleunigung werden hierbei vom aktuellen Durchmesser beeinflusst. Das bedeutet,
dass sich diese (internen) Sollwerte mit steigendem Durchmesser reduzieren und mit
sinkendem Durchmesser erhéhen.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion
[1:10 11:9 11:8
Negativ | Positiv Start
0 1 1 Der Antrieb beschleunigt mit der Beschleunigung (13)
1 0 1 in positiver oder negativer Drehrichtung auf die
Bahngeschwindigkeit (12).

0 0 1
1 1 1
0 1 0 Drehender Antrieb wird mit der Beschleunigung (13)
1 0 0 bis zum Stillstand abgebremst.
0 0 0
1 1 0

12 Bahngeschwindigkeit

m/min, mm/min, m/s, mm/s

I3 Beschleunigung

» Bahngeschwindigkeit x 1/min
» Bahngeschwindigkeit x 1/s

Prozessausgangsdaten

Funktion

0O1:3 Sollwert erreicht = "1"

Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Bahnge-
schwindigkeit (12) innerhalb des vorgegebenen Dreh-
zahlfensters befindet, siehe Kapitel
"Parametergruppe Betriebsart Zugkraft/

Bahngeschwindigkeit" (— B 57).
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit mit Geschwindigkeitsregelung

54 Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit mit Geschwindigkeitsregelung

Um die Genauigkeit der Bahngeschwindigkeit zu erhéhen, kdnnen mit einem Messrad
erfasste Sollwertabweichungen durch eine Geschwindigkeitsregelung minimiert wer-
den. Die Geschwindigkeitsregelung wird mit einem PID-Regler realisiert. Sollwertab-
weichungen koénnen durch Ungenauigkeiten bei der Durchmessererfassung entste-
hen.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Die Ansteuerung erfolgt wie in der Betriebsart 2 "Bahngeschwindigkeit", siehe Kapitel
"Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit" (— B 16).

Die Option "Geschwindigkeitsregelung" aktivieren Sie in der "Parametergruppe
Betriebsart Bahngeschwindigkeit" (— E 42).

Im Betrieb ist die Geschwindigkeitsegelung eingeschaltet, wenn das Signal /1:8 Start
= "1" und die Einschaltverzégerung abgelaufen ist. Die Einschaltverzégerung geben
Sie in der "Parametergruppe Zugkraft/Bahngeschwindigkeit" (— B 57) ein.

Die Geschwindigkeitsregelung schaltet sich aus, wenn sich der Istwert der Bahng-
schwindigkeit fir die Dauer der eingegebenen “Verzégerungszeit Meldung
AUS* (— B 57) aulderhalb der angegebenen Toleranz (— B 57) befindet. Der Appli-
kationsfehler 46 (APPLICATION_ERROR_FEEDBACK_ SIGNAL) wird ausgegeben.
Mit dem Signal /1:6 Reset Stérung wird der Fehler zuriickgesetzt. Die Geschwindig-
keitsregelung schaltet sich nach Ablauf der Verzogerungszeit, wieder ein.

Uber das Signal 16:4 PID-Regler AUS = "1" kann die Geschwindigkeitsregelung, z. B.
bei einer Stérung der Bahngeschwindigkeitserfassung, ausgeschaltet werden. Dabei
wird der |-Anteil geldéscht und der Reglerausgang auf "0" gesetzt.

Die Parametrierung des PID-Reglers finden Sie im Kapitel "Wickelantrieb - PID-
Regler" (— B 55).

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 1 7



Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 3: Zugkraft/Drehmoment

5.5 Betriebsart 3: Zugkraft/Drehmoment

In dieser Betriebsart wird das Antriebsdrehmoment unter Berlcksichtigung des aktuel-
len Durchmessers so berechnet, dass am Wickelumfang die Zugkraft konstant bleibt.
Die Umfangsgeschwindigkeit folgt hierbei der Leitgeschwindigkeit.

Antriebsbetriebsart: Drehmomentvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion
11:10 11:9 11:8
Negativ | Positiv Start
0 1 1 Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit = 0, An-
trieb steht
1 0 1
Mit den Signalen Positiv/INegativ wird die Drehrich-
tung so bestimmt, dass der Antrieb als Abwickler/
Aufwickler (16:3) arbeitet.
Die Zugkraft (14) wird mit der Zugkraftrampe (I13) auf-
gebaut, wobei der Antrieb maximal mit der Freigabe/
Halt-Beschleunigung auf die Bahngeschwindigkeit
(12) (Anwickelgeschwindigkeit) in positiver oder ne-
gativer Drehrichtung beschleunigt.
Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit > 0, An-
trieb dreht, Sollwert erreicht = "1"
Die Anderung der Sollzugkraft (14) erfolgt mit der in
der Sollwertrampe (I13) angegebenen Geschwindig-
keit in N/s.
0 0 1
1 1 1 N, .
Drehender Antrieb wird maximal mit der Freigabe/
0 1 0 Halt-Beschleunigung bis zum Stillstand abgebremst.
1 0 0 Mit Start = "0" wird zusétzlich die Zugkraft mit der
Zugkraftrampe (I3) abgebaut.
0 0 0 g pe (I3) abg
1 1 0
12 Bahngeschwindigkeit m/min, mm/min, m/s, mm/s
I3 Zugkraftrampe N/s
14 Zugkraft Die Zugkraft in N kann Uber die
"Wickelcharakteristik" (— E 58) beeinflusst werden.
16:3 Abwickler Abwickler = "1" / Aufwickler = "0"
16:6 Funktion 2 Reibkompensation abschalten.
Prozessausgangsdaten Funktion
01:3 Sollwert erreicht = "1" Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Zugkraft (14)
innerhalb des vorgegebenen Zugkraftfensters befin-
det, siehe Kapitel Parametergruppe "Betriebsart Zug-
kraft/Bahngeschwindigkeit" (— B 57).
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5.6

5.7

jde

Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 3: Zugkraft/Drehmoment mit Zugkraftregelung

HINWEIS

Der Stellbereich und die Zugkraftgenauigkeit hdngen maf3geblich von der Projektie-
rung der Antriebskomponenten ab.

Die erreichbare Freigabe/Halt-Beschleunigung ergibt sich aus dem der Zugkraft ent-
sprechenden Drehmoment plus dem durch die ggf. aktivierte Beschleunigungskom-
pensation ermittelten Drehmoment. Informationen dazu finden Sie im Kapitel "Para-
metergruppe Beschleunigungskompensation" (— B 51).

Betriebsart 3: Zugkraft/Drehmoment mit Zugkraftregelung

j=de

Um die Zugkraftgenauigkeit zu erhéhen, kdnnen mit einem Zugkraftsensor Sollwertab-
weichungen Uber eine PID-Regelung minimiert werden.

Antriebsbetriebsart: Drehmomentvorgabe

Die Ansteuerung erfolgt wie in der Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment" (— & 18). Die
Zugkraftregelung wird in der Parametergruppe "Zugkraftregelung" (— B 51) aktiviert.

Im Betrieb ist die Regelung ein-/ausgeschaltet, nachdem sich die Zugkraft (I14) mit der
Zugkraftrampe (13) auf-/abgebaut hat.

Uber das Signal 16:4 PID-Regler AUS = "1" kann die Regelung, z. B. bei einer Stérung
der Zugmesseinrichtung, ausgeschaltet werden. Dabei wird der I-Anteil geldscht und
der Reglerausgang auf "0" gesetzt.

Uber das Signal 16:5 Funktion 1 = "1" kann die Regelung angehalten werden. Dabei
behalt der Reglerausgang den zuletzt berechneten Wert.

Uber das Signal 16:6 Funktion 2 = "1" kann die Reibkompensation abgeschaltet wer-
den. Dies kann erforderlich sein, wenn bei kleinen Zugkraften der Einfluss der Reib-
kompensation zu einer instabilen Zugkraftregelung fiihrt. Um DrehmomentstéRe zu
vermeiden, erfolgt das Ab- oder Einschalten der Reibkompensation Gber eine Rampe
mit einer Dauer von 5 s.

Ausfuhrliche Informationen zur Parametrierung des PID-Reglers finden Sie im Kapitel
"Wickelantrieb - PID-Regler" (— & 55).

HINWEIS

Der Stellbereich und die Zugkraftgenauigkeit hangen maRgeblich von der Projektie-
rung der Antriebskomponenten ab.

Betriebsart 4: Zugkraft/Drehzahl

In dieser Betriebsart ergibt sich die Zugkraft aus der Differenz der Leitgeschwindigkeit
und der Umfangsgeschwindigkeit. Die Geschwindigkeitsdifferenz verursacht eine Deh-
nung des Materials und fuhrt, abhangig von der Materialelastizitat, zur Ausbildung ei-
ner Zugkraft. Um diese Zugkraft konstant zu halten, muss die Geschwindigkeitsdiffe-
renz Uber einen PID-Regler standig angepasst werden. Voraussetzung hierfir ist ein
Zugkraftsensor in der Materialbahn.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion

11:10 11:9 11:8
Negativ | Positiv Start

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 1 9



5 Betriebsarten und Funktionen

Betriebsart 4: Zugkraft/Drehzahl

Prozesseingangsdaten

Funktion

0
1

1
0

1
1

Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit = 0, An-
trieb steht

Mit den Signalen Positiv/INegativ wird die Drehrich-
tung so bestimmt, dass der Antrieb als Abwickler/
Aufwickler (16:3) arbeitet.

Mit dem Startsignal beschleunigt der Antrieb mit der
Freigabe/Halt-Beschleunigung auf die Bahnge-
schwindigkeit (12) automatisch in die Drehrichtung,
die zu einem Aufwickeln des Materials flhrt (Anwi-
ckelfunktion). Mit Uberschreiten der Zugkraft wird die
PID-Regelung eingeschaltet und die Anwickelfunkti-
on beendet.

Wenn mit dem Startsignal das Signal 12 Bahnge-
schwindigkeit = "0" vorgegeben wird, schaltet die
PID-Regelung ohne Anwickelfunktion ein.

Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit > 0, An-
trieb dreht, Sollwert erreicht = "1"

Die Anderung der Sollzugkraft (14) erfolgt mit der in
der Sollwertrampe (13) angegebenen Geschwindig-
keit in N/s.

- O = O - O

0
1
1
0
0
1

O O O O =~ =~

Die PID-Regelung wird abgeschaltet. Ein drehender
Antrieb wird mit der Freigabe/Halt-Beschleunigung
bis zum Stillstand abgebremst.

12 Bahngeschwindigkeit

in m/min, mm/min, m/s, mm/s.

I2 Bahngeschwindigkeit ist aktiv, wenn Anwickelfunk-
tion aktiv oder 16:4 PID-Regler AUS ="1".

I3 Zugkraftrampe

in N/s

14 Zugkraft

Die Zugkraft in N kann Uber die
Wickelcharakteristik (— B 58) beeinflusst werden.

16:3 Abwickler

Abwickler = "1" / Aufwickler = "0"

16:4 PID-Regler AUS

Die PID-Regelung wird ausgeschaltet, der I-Anteil
geldscht und der Reglerausgang auf "0" gesetzt. Der
Wickel dreht mit der vorgegebenen Bahngeschwin-
digkeit (12). Die Beschleunigung erfolgt mit der Frei-
gabe/Halt-Beschleunigung.

Prozessausgangsdaten

Funktion

0O1:3 Sollwert erreicht = "1"

Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Zugkraft (14)
innerhalb des vorgegebenen Zugkraftfensters befin-
det, siehe Kapitel "Parametergruppe Zugkraft/
Bahngeschwindigkeit" (— & 57).
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 5: Zugkraft/Tanzer

5.8 Betriebsart 5: Zugkraft/Tanzer

In dieser Betriebsart ergibt sich die Zugkraft Uber das Tanzergewicht in der Material-
bahn. Die Zugkraft ist konstant, solange sich der Tanzer nicht am mechanischen An-
schlag befindet. Die PID-Regelung stellt die Umfangsgeschwindigkeit so ein, dass
sich die Uber einen Sensor erfasste Tanzerposition innerhalb des Sollpositionsfensters
befindet.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Start ohne auto- Prozesseingangsdaten Funktion

matische Start-

durchmesserbe- 11:10 11:9 11:8

rechnung Negativ | Positiv Start
0 1 1 Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit = 0, An-
1 0 1 trieb steht

Mit den Signalen Positiv/Negativ wird die Drehrich-
tung so bestimmt, dass der Antrieb als Abwickler/
Aufwickler (16:3) arbeitet.

+ Uber das Signal 15 Preset-Durchmesser muss
ein Startdurchmesser > "1" vorgegeben werden.
Das Signal 16:0 Preset-Durchmesser setzen
muss hierfur mindestens bis zum Erreichen des
Sollpositionsfensters auf "1" gesetzt werden.

* Mit dem Startsignal beschleunigt der Antrieb mit
der Freigabe/Halt-Beschleunigung auf die in der
Inbetriebnahme vorgegebene Anhebe-/Absenk-
geschwindigkeit, siehe Kapitel Parmetergruppe
"Tanzer" (— B 39). Das Aufwickeln oder Abwi-
ckeln des Materials fUhrt den Ténzer in die Tan-
zerposition (14). Wenn das Sollpositionsfenster
erreicht ist, wird die PID-Regelung eingeschaltet
und die Anwickelfunktion beendet.

Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit > 0, An-
trieb dreht, Sollwert erreicht = "1"

Die Anderung der Téanzerposition (14) erfolgt mit der
in der Sollwertrampe (13) angegebenen Geschwin-
digkeit in %/s.

Start mit automati- Prozesseingangsdaten Funktion
scher Startdurch-

messerberech- 11:10 11:9 11:8

nung Negativ | Positiv Start
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 5: Zugkraft/Tanzer

Mit und ohne auto-
matischer Start-
durchmesserbe-
rechnung

Prozesseingangsdaten

Funktion

0 1
1 0

1
1

Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit = 0, An-
trieb steht

Mit den Signalen Positiv/Negativ wird die Drehrich-
tung so bestimmt, dass der Antrieb als Abwickler/
Aufwickler (16:3) arbeitet.

* Mit dem Signal I5 Preset-Durchmesser = "1"
kann die automatische Berechnung des Start-
durchmessers aktiviert werden. Das Signal 16:0
Preset-Durchmesser setzen muss dazu mindes-
tens bis zum Erreichen des Sollpositionsfensters
auf "1" gesetzt werden.

» Mit dem Startsignal beschleunigt der Antrieb in 3
Sekunden auf die vorgegebene Anhebe-/Absenk-
geschwindigkeit, siehe Kapitel Parametergruppe
"Tanzer" (— B 39). Das Aufwickeln oder Abwi-
ckeln des Materials flhrt den Tanzer zunachst
auf die vorgegebene Absenkposition , siehe Ka-
pitel Parametergruppe "Tanzer" (— & 39). Da-
nach wird der Tanzer auf die Tanzerposition an-
gehoben und der Startdurchmesser berechnet.
Wenn das Sollpositionsfenster erreicht ist, wird
die PID-Regelung eingeschaltet und die Anwi-
ckelfunktion beendet.

Prozesszustand: Leitgeschwindigkeit > 0, An-
trieb dreht, Sollwert erreicht = "1"

Die Anderung der Ténzerposition (14) erfolgt mit der
in der Sollwertrampe (13) angegebenen Geschwin-
digkeit in %/s.

Prozesseingangsdaten

Funktion

11:8

1

11:10 11:9
Negativ | Positiv Start
0 0
1 1
0 1
1 0
0 0
1 1

o O O O =

Die PID-Regelung wird abgeschaltet. Ggf. drehender
Antrieb wird mit der Freigabe/Halt-Beschleunigung
bis zum Stillstand abgebremst.

12 Bahngeschwindigkeit

in m/min, mm/min, m/s, mm/s

12 Bahngeschwindigkeit ist aktiv, wenn 16:4 PID-Reg-
ler AUS ="1"

14 Tanzerposition

Das Signal gibt die Sollposition im Bereich 0 — 100 %
an, siehe Kapitel Parametergruppe
"Tanzer" (— B 39).

|15 Preset-Durchmesser

0.1 mm

16:0 Preset-Durchmesser set-

zen

16:3 Abwickler

Abwickler ="1" / Aufwickler = "0"
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 5: Zugkraft/Tanzer

Prozesseingangsdaten

Funktion

16:4 PI-Regler AUS

Die PID-Regelung wird ausgeschaltet, der I-Anteil
geldscht und der Reglerausgang auf "0" gesetzt. Der
Wickel dreht mit der vorgegebenen Bahngeschwin-
digkeit (12). Die Beschleunigung oder Verzégerung
erfolgt mit der Freigabe/Halt-Beschleunigung.

16:5 Funktion 1

Mit dem Signal 16:5 = "1" kann der Tanzer auf die
Absenkposition abgesenkt werden. Dabei wird die
PID-Regelung ausgeschaltet, der I-Anteil geléscht
und der Reglerausgang auf "0" gesetzt.

Mit dem Signal 16:5 = "0" wird der Tanzer wieder auf
die Sollposition angehoben und die PID-Regelung
eingeschaltet.

HINWEIS: Diese Funktion darf nur bei stillstehen-
dem Prozess erfolgen.

16:6 Funktion 2

Mit dem Signal 16:6 = "1" wird die Anwickelfunktion
deaktiviert. Die PID-Regelung wird mit dem Startsi-
gnal und dem Signal Positiv/Negativ sofort einge-
schaltet.

Prozessausgangsdaten

Funktion

0O1:3 Sollwert erreicht = "1"

Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Tanzerpositi-
on (14) innerhalb des vorgegebenen Sollpostions-
fensters befindet, siehe Kapitel "Parametergruppe
Betriebsart Zugkraft/

Bahngeschwindigkeit" (— & 57).

Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 13: Reibwerte ermitteln

5.9 Betriebsart 13: Reibwerte ermitteln

Fir die Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment" ist es erforderlich, die mechanischen
Reibwerte zu ermitteln (Lernfahrt). Hierzu wird in Schritten von 50 min™" bis zu der ma-
ximalen Bahngeschwindigkeit entsprechenden Drehzahl beim kleinen Wickeldurch-
messer das Drehmoment erfasst und in eine Tabelle eingetragen. Im zugkraftbestim-
menden Betrieb wird dann auf den bei der aktuellen Drehzahl in der Reibwerttabelle
hinterlegten Wert zugegriffen und in die Berechnung des Solldrehmoments einbezo-
gen. Drehmomente werden flr Drehzahlen, die zwischen den Schritten von 50 min™
liegen, linear interpoliert.

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion
11:10 11:9 11:8
Negativ | Positiv Start
0 1 1 Der Antrieb beschleunigt mit der Freigabe/Halt-Be-
1 0 1 schleunigung in positiver oder negativer Drehrich-

tung schrittweise auf die berechnete Maximaldreh-
zahl. Nach Erreichen der Maximaldrehzahl ist die Er-
fassung der Reibwerte abgeschlossen. Der Antrieb
bremst mit der Freigabe-/Halt-Beschleunigung bis
zum Stillstand ab.

0 0 1

1 1 1

0 1 0 Drehender Antrieb wird mit der Freigabe/Halt-Be-

schleunigung bis zum Stillstand abgebremst und die

1 0 0 Ermittlung der Reibwerte abgebrochen.

0 0 0

1 1 0

Prozessausgangsdaten Funktion

06:0 Reibwerte ermittelt = "1" | Das Signal wird gesetzt, wenn die Reibwerte tber
die Lernfahrt ermittelt wurden oder beim Start des
Controllers eine gliltige Reibwerttabelle eingelesen
wurde. Das Signal wird beim Start der Lernfahrt zu-
rickgesetzt.

ACHTUNG

Die Lernfahrt darf nur mit einem Wickel mit dem kleinsten projektierten Wickeldurch-
messer oder ohne Wickel durchgefuhrt werden.

5.10 Betriebsart 14: Referenzieren

Diese Betriebsart stellt die folgenden Referenzfahrttypen zur Verfigung:
» Keine Referenzfahrt

» Linkes Ende des Referenznockens

* Rechtes Ende des Referenznockens

» Ohne Freigabe
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Betriebsarten und Funktionen
Betriebsart 15: Positionieren

Antriebsbetriebsart: Drehzahlvorgabe

Prozesseingangsdaten Funktion
11:8 Start
1 Start der Referenzfahrt mit den vorgegebenen Para-

metern, siehe Kapitel "Parametergruppe
Referenzfahrt" (— B 54).

0 Abbruch nach gestarteter Referenzfahrt.
Prozessausgangsdaten Funktion
O1:2 Antrieb referenziert Das Signal wird gesetzt nach abgeschlossener Refe-

renzfahrt oder nach Abbruch der Referenzfahrt,
wenn der Antrieb vorher referenziert war. Das Signal
wird mit dem Start der Referenzfahrt zurtickgesetzt.

5.11 Betriebsart 15: Positionieren

In dieser Betriebsart kann der Wickel zwischen 0° — 360° absolut positioniert werden,
um z. B. in eine Offnungsposition der Achshalterungen zu gelangen. Voraussetzung
ist die zuvor erfolgte Referenzierung mit der Betriebsart 14 "Referenzieren".

Antriebsbetriebsart: Lageregelung

Prozesseingangsdaten Funktion
y :10. I 9 18 Positionierung
Negativ | Positiv Start
0 0 1 Kurzer Weg
0 1 1 Uhrzeigersinn
1 0 1 Gegen Uhrzeigersinn
1 1 1 Kurzer Weg
0 0 0
0 1 0 Drehender Antrieb wird mit der Beschleunigung (13)
1 0 0 bis zum Stillstand abgebremst.
1 1 0
12 Drehzahl 1/min
I3 Beschleunigung 1/(min x s)
110 Position 0.1 Grad
Prozessausgangsdaten Funktion
01:3 Sollwert erreicht Das Signal wird gesetzt, wenn sich die Position (110)

innerhalb des vorgegebenen Positionsfensters befin-
det, siehe Kapitel "Parametergruppe Betriebsart
Positionieren" (— E 58).

010 Position 0.1 Grad
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6 Inbetriebnahme

Voraussetzungen

6 Inbetriebnahme

6.1 Voraussetzungen

Prifen Sie die Installation der Umrichter, den Anschluss der Geber und die Installation
des Controllers.

Installationshinweise finden Sie in der Dokumentation zu den betreffenden Geraten
(siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen") und im Anhang der Dokumentation zur Konfi-
gurationssoftware "Application Configurator fir CCU".

Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio

Fur die Inbetriebnahme bendtigen Sie die Engineering-Software MOVITOOLS®
MotionStudio. Im Lieferumfang sind die folgenden erforderlichen Softwaremodule ent-
halten:

+ Drive Startup fiir MOVI-PLC® wird benétigt, um die Umrichter auf den Motor ein-
zustellen (Motorinbetriebnahme) und die Kommunikation mit dem Controller herzu-
stellen.

* Application Configurator wird bendtigt, um das Applikationsmodul einzufligen
und anschlieRend einzustellen.
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Inbetriebnahme
Ablauf der Inbetriebnahme

6.2 Ablauf der Inbetriebnahme
Die folgende Darstellung zeigt Ihnen Schritt fUr Schritt den gesamten Ablauf.
MOVITOOLS® MotionStudio

Drive Startup fir
MovVI-PLC®/ CCU

1. Einzelachse in
Betrieb nehmen

2. Kommunikation mit
dem Controller
S G E

Application Configurator 3. Einzelachse
tiiber Mehrachsmodul
in die Konfiguration
einfiigen

4. Applikationsmodul
einstellen

5. Konfiguration auf der
SD-Karte des Controllers
speichern

14706110859

HINWEIS

Bevor Sie die Schritte 3 — 5 im Application Configurator ausfihren, fihren Sie fur je-
de Achse des entsprechenden Controllers die Einzelinbetriebnahme mit Drive
Startup fir MOVI-PLC®/CCU durch (Schritte 1 — 2).

Drive Startup fir MOVI-PLC®/CCU setzt das Geréat auf die Werkseinstellung zurtick
und beschreibt die erforderlichen Parameter des Frequenzumrichters, um den An-
trieb korrekt anzusteuern.

jde
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Inbetriebnahme
Drive Startup fur MOVI-PLC®/CCU starten

6.3 Drive Startup fiir MOVI-PLC®/CCU starten

1. Starten Sie die Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio.

= In der Projektsicht und/oder der Netzwerksicht von MOVITOOLS® MotionStudio
mussen die in Betrieb zu nehmenden Gerate angezeigt sein.

2. Markieren Sie in der Netzwerksicht von MOVITOOLS® MotionStudio den Umrich-
ter.

..“ﬂ'? 0 Urnrichter

2 Vergleich {Offline)

Inbetricbnahme 3

| Technologieeditoren 3 | §3 Drive Startup fiir MOVI-PLC®/CCU

9007213329006475
3. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeni des Umrichters.

4. Wahlen Sie den MenUbefehl [Technologie-Editoren] > [Drive Startup fir MOVI-
PLC®/CCU].

= Drive Startup fir MOVI-PLC®/CCU wird gestartet.
5. Fulhren Sie die Schritte des Assistenten durch.

HINWEIS

Ein haufig auftretender Konfigurationsfehler ist die falsche Einstellung der Baudrate
und der SBus-Adressen.

j=de

» Die Baudrate muss bei allen verbundenen Geraten gleich eingestellt sein.

* Die SBus-Adressen der unterschiedlichen Gerate missen sich immer unterschei-
den.

6.4 Application Configurator starten
ACHTUNG

Vorsicht vor Download der Software/Konfiguration auf den Controller bei laufender
Anlage.

Korperverletzung und Beschadigung der Anlage maglich.
» Bringen Sie die Anlage in einen sicheren Zustand.

v In der Projektsicht und/oder der Netzwerksicht von MOVITOOLS® MotionStudio
mussen die in Betrieb zu nehmenden Gerate angezeigt werden.

1. Markieren Sie in der Netzwerksicht von MOVITOOLS® MotionStudio den Control-
ler.

Tr"‘ CCL DHz41E
I Vergleich (Offline)
Inbetriebnahme »
| Applikationsmadule 4 |a Application Canfigurator

14074270347
Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmentii des Controllers.
3. Wabhlen Sie den Menubefehl [Applikationsmodule] > [Application Configurator].
= Der Application Configurator wird gestartet.

2 8 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Inbetriebnahme 6

Einzelachsen in die Konfiguration einfligen

Im Application Configurator gibt es die folgenden Mdglichkeiten, eine Konfiguration zu
erstellen oder zu Uberarbeiten:

* Neue Konfiguration erstellen

Hier kbnpen Sie eine komplett neue CCU-Konfiguration erstellen. In der sich 6ff-
nenden Ubersichtsseite der Konfiguration kann das Applikationsmodul hinzugefligt
werden.

+ Offne Konfiguration vom Controller/Offne Konfiguration aus Datei

Hier wird die auf der SD-Karte des Controllers abgelegte oder die in einer Datei
abgespeicherte Konfiguration des Application Configurators heruntergeladen und
auf der Ubersichtsseite des Application Configurators dargestellt. Ein bestehendes
Applikationsmodul kann dann Uberarbeitet werden. Falls das Applikationsmodul
noch nicht hinzugefugt wurde, kann dies nachgeholt werden.

HINWEIS

i Detaillierte Information tGber die Funktionalitdt und Bedienung des Application Confi-
gurators und der anderen Applikationsmodule finden Sie in den zugehdérigen Doku-
mentationen, die u. a. im MOVITOOLS® MotionStudio im Kontextmeni des Control-
lers unter "Dokumentation" erscheinen.

6.5 Einzelachsen in die Konfiguration einfigen

Berucksichtigen Sie folgende Hinweise zur Konfiguration der Achsen:

+ Sie kdnnen maximal 11 Achsen konfigurieren. Somit werden maximal 110 der ver-
fugbaren 120 Prozessdatenworter belegt.

» Obwohl das Applikationsmodul auch als Einzelachse betrieben werden kann, er-
folgt die Konfiguration Uber das Hinzufligen einer Mehrachsapplikation.

Gehen Sie folgendermalen vor:
v" Der Application Configurator ist gestartet.

1. Klicken Sie auf der Startseite des Application Configurators auf die Schaltflache
[Neue Konfiguration erstellen].

= Die Konfigurationsoberflache des Application Configurators wird angezeigt.

2. Klicken Sie in der Konfigurationsoberflache auf die Schaltflache [1].

CCU DHR41B

&

Funktion

=l

Speichern

Enzelachs Mehrachs  Loschen Simulation
|

() [—

Simulation Prozessdaten

Controller- Achs- fi .
Name Schnittstelle  adresse  Geratetyp Applikationsmodul Anzahl Anerdnung  Kenfiguration
| | | | | | Avomamsch &

0 SEW Controller 2 Konfiguration | o

14706631947

= Es erscheint ein Fenster zum Auswahlen der Mehrachsapplikation.

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 2 9



Einzelachsen in die Konfiguration einfligen

6 Inbetriebnahme

3. Wahlen Sie in der Auswahlliste [1] das Applikationsmodul Wickler.

Hinzufugen Mehrachsapplikabon

Auswidhlen der Mehrachsapplikation

[Wickler ']
Energiespar REG

Handlingkinematics

14706634379
4. Kilicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].
= Es erscheint eine neue Zeile im Achsbereich [1].
CCU DHR41B
gl
Einzelachs Mehrachs Léschen Funktion Simulation Speichern
Simulation Controller- Achs- Prozessdaten i
Mame ‘ Schnittstelle  adresse  Gerdtetyp applikationsmodul Anzehl Anordnung  Kenfiguration
| | | | | | Avomatch - ||
0 SEW Controller 2|01 .2 ) ¥4
Wickler Il 0o .

1] 2] [3]
14706638987
5. Um die Achse zu konfigurieren, klicken Sie auf die Schaltflache [2].
= Es offnet sich ein Assistent zum Einstellen des Applikationsmoduls.

6. Folgen Sie den Anweisungen des Assistenten, wie im folgenden Kapitel "Applikati-
onsmodul einstellen" beschrieben.

= Sobald Sie den Assistenten beendet haben, wechselt das gelbe Warndreieck
[3] zu einem griinen Haken.

7. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter]

= Das Fenster "Download" wird angezeigt (siehe Handbuch "Application Configu-
rator fur CCU").
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6.6
6.6.1

Inbetriebnahme 6

Applikationsmodul einstellen

Applikationsmodul einstellen

Allgemeine Einstellungen

In diesem Fenster nehmen Sie folgende Einstellungen vor.

c
eP)
(=]
=
=
T
o
(72}
=
(IN]
(b}
=
[eP]
£
[P}
=
<T

Gerate-Einstellungen [1]

Bitte wahlen Sie den zu verwendenden Geratetyp.

@ MOVIDRIVE B (3] MOVIAXIS

SBus-Verbindungstyp SBUS_1 v]

SBus-Adresse 1

Einstellungen —[2]

Achsname Wickler

14712023691

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier wahlen Sie den Geratetyp und stellen den SBus-Verbindungstyp und die
SBus-Adresse ein.

HINWEIS: Die eingestellte SBus-Adresse muss mit der SBus-Adresse des
Umrichters Gbereinstimmen, dem die Achse zugewiesen sein soll. Die Einstel-
lung der SBus-Adresse entnehmen Sie dem Handbuch des Umrichters.

(2]

Hier geben Sie den Achsnamen ein.
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Applikationsmodul einstellen

6.6.2 Auswahl der verwendeten Wicklerkomponenten

In diesem Fenster wahlen Sie alle in Ihrem Wickler verwendeten Komponenten aus.

(=]
fom
=
o
—
[72]
=
L
=
fom
=
p
)

(1] [2] (3] 4
Komponenten
& & #H—[5]
Leitantrieb — Zugkraftsensor/Tanzer —— Messrad — Wickelantrieb
Bahngeschwindigkeit Bahngeschwindigkeit Durchmesser
Konfigurierte Achse v] [Tﬁnzer v] [Geber -] [Distanzsensor v]
Achse Achse Achse Achse
Wickler - Wickler - Wwickler - Wickler -
Eingang Eingang Eingang
Option DIO11B %20 - Externer Geber X14 = Grundgerat X11 -

Quelle Bahngeschwindigkeit

Anzeige Bahngeschwindigkeit (P0O2) - [6]

Durchmesserrechner, Materiallange (PO8/9) _— [7]

Vorsteuerung, Beschleunigungskompensation — [8]
14712026379

Nr. |Beschreibung

[1] In diesem Bereich konfigurieren Sie den Leitantrieb (— B 33).

[2] |In diesem Bereich konfigurieren Sie einen Zugkraftsensor oder einen
Tanzer (— 5 34).

[3] In diesem Bereich konfigurieren Sie ein Messrad (— B 35).

[4] In diesem Bereich konfigurieren Sie den Wickelantrieb (— E 36).

[5] | Mit diesem Symbol kénnen Sie durch Drag-and-Drop die Reihenfolge der Be-
reiche so verandern, dass die reale Konstellation Ihrer Anlage nachgebildet
wird.

[6] |Hier wahlen Sie die Quelle fir die Anzeige der Bahngeschwindigkeit im Pro-
zessausgangsdatenwort O2:

» Leitantrieb
¢ Wickelantrieb
e Messrad

[71 | Hier wahlen Sie die Quelle der Bahngeschwindigkeit fir den Durchmesser-
rechner und die Ermittlung der Materiallange:
* Leitantrieb
e Messrad

[8] |Hier wahlen Sie die Quelle der Bahngeschwindigkeit fir die Vorsteuerung und
Beschleunigungskompensation:

e Leitantrieb
* Messrad
32 Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Inbetriebnahme 6

Applikationsmodul einstellen

6.6.3 Grundeinstellungen der Komponente Leitantrieb

In diesem Bereich stellen Sie ein, ob Sie einen Leitantrieb zur Erfassung der Bahnge-
schwindigkeit/Materiallange verwenden méchten. Uber den Leitantrieb erfolgt der
mdglichst schlupffreie Materialtransport.

Leitantrieb

Bahngeschwindigkeit

| Geber - 1]
Achse
Wickler - [2]
Eingang
Externer Geber ¥14  «; [3]
—14]
[5]

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier stellen Sie ein, wie die Bahngeschwindigkeit des Leitantriebs ermittelt
wird. Sie haben folgende Auswahlmadglichkeiten:

» Nicht konfiguriert: Ein Leitantrieb ist nicht vorhanden oder es wird kein
Geschwindigkeitssignal eines Leitantriebs bendtigt.

* Geber [Ink.]: Der Leitantrieb ist nicht Bestandteil der Achskonfiguration
des Controllers. Aber am Antrieb oder an der Antriebswalze ist ein Inkre-
mentalgeber vorhanden.

* Analog [mV]: Der Leitantrieb ist nicht Bestandteil der Achskonfiguration
des Controllers. Aber es ist ein analoges Geschwindigkeitssignal des An-
triebs oder der Antriebswalze (z. B. Uber einen Tacho) vorhanden.

* Prozessdaten [WORD]: Die Bahngeschwindigkeit des Leitantriebs wird
von der Ubergeordneten SPS lber das Prozesseingangsdatenwort 19 tber-
geben.

*  Wickler: Ein Wickelantrieb ist Bestandteil der Achskonfiguration des Con-
trollers. Der Wickelantrieb liefert das Leitsignal, z. B. als geschwindigkeits-
bestimmender Wickler (Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit).

+ Konfigurierte Achse: Ein weiteres Applikationsmodul (z. B. Universal-
modul) ist Bestandteil der Achskonfiguration des Controllers. Das Applikati-
onsmodul liefert das Leitsignal.

HINWEIS: Die Erfassung der Materialldnge ist nur mit der Einstellung "Geber"
oder "Konfigurierte Achse" mdglich.

[2] |Hier wahlen Sie die Achse, an der das Gebersignal oder Analogsignal ange-
schlossen ist, oder die Achse, die als "Wickler" oder "Konfigurierte Achse" das
Leitsignal liefert.

[3] Hier wahlen Sie den Eingang fur die unter [2] gewahlte Achse, an dem das
Gebersignal oder Analogsignal angeschlossen ist.

[4] | Mit diesem Symbol wird der gewahlte Leitantrieb visualisiert.
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Applikationsmodul einstellen

Nr.

Beschreibung

(3]

Mit einem Klick auf dieses Inbetriebnahmesymbol gelangen Sie zur Konfigura-
tionsseite des Leitantriebs.

6.6.4 Grundeinstellungen der Komponente Zugkraftsensor/Tanzer

In diesem Bereich stellen Sie ein, ob ein Zugkraftsensor oder ein Tanzer vorhanden

ist.

Zugkraftsensor/Tanzer

Tanzer v] 1

Achse

Wickler A [2]

Eingang

Option DIO11B X20 = [3]
[4]
[8]

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier haben Sie folgende Auswahimoglichkeiten:
* Nicht konfiguriert: Ein Zugkraftsensor oder Ténzer ist nicht vorhanden.
» Zugkraftsensor: Die Zugkraft wird Uber einen Zugkraftsensor erfasst.

* Taénzer: Die Position des Tanzers wird erfasst, die Skalierung erfolgt
auf 100 % des Tanzerwegs.

HINWEIS: Die Erfassung der Zugkraft ist die Voraussetzung fur die Betriebs-
art 3 "Zugkraft/Drehmoment mit Zugkraftregelung" und Betriebsart 4 "Zugkraft/
Drehzahl". Die Erfassung der Tanzerposition ist die Voraussetzung fur die Be-
triebsart 5 "Zugkraft/Tanzer".

(2]

Hier wahlen Sie die Achse, an der das Analogsignal der Zugkrafterfassung
oder der Tanzerpositionserfassung angeschlossen ist.

(3]

Hier wahlen Sie den Eingang fur die unter [2] gewahlte Achse, an dem das
Analogsignal angeschlossen ist.

(4]

Mit diesem Symbol wird ein Zugkraftsensor oder ein Tanzer visualisiert.

(3]

Mit einem Klick auf dieses Inbetriebnahmesymbol gelangen Sie zur Konfigura-
tionsseite der Zugkrafterfassung oder Tanzerpositionserfassung.
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Inbetriebnahme 6

Applikationsmodul einstellen

6.6.5 Grundeinstellungen der Komponente Messrad

In diesem Bereich stellen Sie ein, ob Sie ein Messrad zur Erfassung der Bahnge-
schwindigkeit oder Materiallange verwenden méchten. Die Erfassung muss schlupffrei
erfolgen.

Messrad

Bahngeschwindigkeit

Geber v] K
Achse

Wickler - [2]
Eingang

Externer Geber X14 w1 [3]

@}@ 4]

[3]

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier wahlen Sie, wie die Bahngeschwindigkeit erfasst wird.
* Nicht konfiguriert: Es ist kein Messrad vorhanden.

* Geber [Ink.]: Die Bahngeschwindigkeit wird Uber einen Inkrementalgeber
erfasst.

* Analog [mV]: Die Bahngeschwindigkeit wird Gber ein Analogsignal erfasst,
z. B. mit einem Tacho.

HINWEIS: Die Erfassung der Materiallange ist nur mit der Einstellung "Geber"
moglich.

[2] |Hier wahlen Sie die Achse, an der das Gebersignal oder Analogsignal ange-
schlossen ist.

[3] Hier wahlen Sie den Eingang fur die unter [2] gewahlte Achse, an dem das
Gebersignal oder Analogsignal angeschlossen ist.

[4] Mit diesem Symbol wird das gewahlte Messrad visualisiert.

[5] Mit einem Klick auf dieses Inbetriebnahmesymbol gelangen Sie zur Konfigura-
tionsseite des Messrads.

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 3 5



Inbetriebnahme
Applikationsmodul einstellen

6

6.6.6

Grundeinstellungen der Komponente Wickelantrieb

In diesem Bereich konfigurieren Sie den Wickelantrieb.

Wickelantrieb

Durchmesser

lDistanzsensor v] [1]

Achse

Wickler A [2]

Eingang

Grundgerat X11 M [3]

[4]

— 4 | [5]

[ |

Nr. |Beschreibung

[1] Hier wahlen Sie, wie der Durchmesser erfasst werden soll:

Rechner: Der Durchmesser wird berechnet Uber das Drehzahlverhaltnis
von Leitantrieb oder Messrad und Wickelantrieb. Etwaige Schwankungen
des Durchmessers hangen von der Qualitat der Drehzahlerfassung ab. Die
Schwankungen kénnen mit einem Filter geglattet werden.

Lagenzéahler: Der Durchmesser ergibt sich aus der Materialstérke und der
Anzahl der Wickelumdrehungen und ist nahezu schwankungsfrei. Die Ge-
nauigkeit des Durchmessers hangt von der Genauigkeit der Eingabe der
Materialstarke ab und davon, wie stark sich das Material beim Wickeln zu-
sammenpresst oder entspannt.

Rechner/Lagenzahler: Der Lagenzahler wird zyklisch mit einer einstellba-
ren Zeit mit dem vom Rechner ermittelten Wert abgeglichen. Auf diese
Weise ergibt sich ein nahezu schwankungsfrei und genau verlaufendes
Durchmessersignal.

Distanzsensor: Die Ermittlung des Durchmessers erfolgt Uber die Mes-
sung des Abstands vom Sensor zum Wickel.

Prozessdaten: Der Durchmesser wird von der Gbergeordneten SPS Uber
das Prozesseingangsdatenwort I8 ibergeben.

Weitere Einstellungen finden Sie im Kapitel "Wickelantrieb — Erfassung
Durchmesser" (— B 47).

[2] |Hier wahlen Sie die Achse, an der der Distanzsensor angeschlossen ist.

[3] |Hier wahlen Sie den Eingang fir die unter [2] gewahlte Achse, an dem der Di-

stanzsensor angeschlossen ist.

(4]

Mit diesem Symbol wird der Wickelantrieb visualisiert.

(3]

Mit einem Klick auf dieses Symbol gelangen Sie zur "Wickelcharakteristik/
Rezeptverwaltung" (— & 58).

(6]

Mit einem Klick auf dieses Inbetriebnahmesymbol gelangen Sie zu den Konfi-

gurationsseiten des Wickelantriebs (— B 37).
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6.7

6.7.1

Inbetriebnahme
Wicklerkomponenten konfigurieren

Wicklerkomponenten konfigurieren

j=de

Um zur Konfigurationsseite der einzelnen Wicklerkomponenten zu gelangen, klicken
Sie auf das entsprechende Inbetriebnahmesymbol. Je nach den
Grundeinstellungen (— B 32) der Wicklerkomponenten "Leitantrieb", "Zugkraftsensor/
Tanzer", "Messrad" und "Wickelantrieb" stehen Ihnen folgende Konfigurationseinstel-
lungen zur Verfigung. Die fur Ihre Konfiguration nicht relevanten Einstellmdglichkeiten
werden ausgeblendet.

HINWEIS

Die mit "R" gekennzeichneten Parameter kdnnen bei Bedarf mit unterschiedlichen
Werten in der Rezeptverwaltung eingegeben werden.

Leitantrieb — Erfassung Bahngeschwindgkeit

Bei der Wicklerkomponente Leitantrieb konnen Sie im Fenster "Erfassung Bahnge-
schwindigkeit Leitantrieb" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen.

» Parametergruppe "Geber"

» Parametergruppe "Skalierung Analogsignal”
» Parametergruppe "Konfigurierte Achse"

» Parametergruppe "Filter"

Parametergruppe "Geber"

Geber

Durchmesser Antriebsrolle 100,000 [mm] ————— [1]

Ubersetzung Zahler :;3;__: , 1 2]

Ubersetzung Nenner B 1

Geberaufldsung 1024 [Ink./Umdr.] [3]
14790576011

Nr. |Beschreibung

[1] Hier geben Sie den Durchmesser flr die Antriebsrolle oder das Messrad ein.

[2] Hier geben Sie das Ubersetzungsverhaltnis zwischen der Antriebsrolle oder
dem Messrad und dem Inkrementalgeber ein. Nutzen Sie dafir Zahler und
Nenner.

Beispiel: Bei einem Ubersetzungsverhaltnis von 13.52 geben Sie als Zahler
"1352" und als Nenner "100" ein.

[3] |Hier geben Sie die physikalische Geberauflésung ein.

Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Wicklerkomponenten konfigurieren

Parametergruppe "Skalierung Analogsignal”

HINWEIS

Folgende Einstellungen werden standardmafig wahrend der Anlageninbetriebnahme
vorgenommen.

fde

Nach erfolgter

Konfiguration des Applikationsmoduls verwenden Sie die

Moduldiagnose (— B 71). Dort kdnnen Sie Einstellungen online dndern, speichern
und Signale beobachten.

Skalierung Analogsignal
v [m/min]

V2

100.00

(1
19810066187

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier geben Sie 2 Wertepaare zur Skalierung des Analogsignals ein, die sich
aus der Eingangsspannung U,/U, mit der dazugehdorigen
Bahngeschwindigkeit V,/V, ergeben.

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt. Flr eine negative
Kennlinie geben Sie flir V, einen groReren Wert als V, ein

Parametergruppe "Konfigurierte Achse"

Konfigurierte Achse

Durchmesser Antriebsrolle

— 1

100.000 [mm]

Ubersetzung Zahler £, 1

Ubersetzung Nenner

14790578443

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier geben Sie den Durchmesser fiir die Antriebsrolle und das Ubersetzungs-
verhaltnis zwischen der Antriebsrolle und dem Inkrementalgeber ein. Nutzen
Sie dafir Zahler und Nenner.

Beispiel: Bei einem Verhaltnis von 13.52 geben Sie als Zahler "1352" und als
Nenner "100" ein.
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Parametergruppe "Filter"

Inbetriebnahme
Wicklerkomponenten konfigurieren

Filter

Filterzeit

50 [ms]

[
14790573579

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier geben Sie die Filterzeit zur Signalglattung fur die Bahngeschwindigkeit
ein. Ein Wert von "0" deaktiviert den Filter.

6.7.2 Zugkraftsensor/Tanzer — Erfassung Zugkraft/Tanzerposition

Bei der Wicklerkomponente Zugkraftsensor/Tanzer kdnnen Sie im Fenster "Zugkraft/
Tanzerposition" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen.

» Parametergruppe "Tanzer"

+ Parametergruppe "Filter"

» Parametergruppe "Skalierung Analogsignal"

Parametergruppe "Tanzer"

Die Konfiguration ist nur bei aktiviertem "Tanzer" (— & 34) mdglich.

Ténzer

Tanzerweg 100 % 100 [mm] —— [1]

Anhebe-/Absenkgeschwindigkeit 10 [mm/s] — [2]

Absenkposition 10 [%:] [3]

Anzahl Tanzerrollen 1 [4]
14790661643

Nr. |Beschreibung

(1]

Hier geben Sie den maximalen Tanzerweg ein, der dem skalierten Signal von
100 % entspricht.

(2]

Hier geben Sie die Anhebe-/Absenkgeschwindigkeit fur die Funktion Tdnzer
absenken (16:5) und die automatische Berechnung des Startdurchmessers
(15 PresetDurchmesser = "1") ein.

(3]

Hier geben Sie die Position ein, auf die der Tanzer abgesenkt wird, wenn das
Prozessdateneingangswort 16:5 Tédnzer absenken = "1" ist.

(4]

Hier geben Sie die Anzahl der Tanzerrollen ein.

Parametergruppe "Filter"

Filter

Filterzeit

50 [ms]

[
14790573579

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier geben Sie die Filterzeit zur Signalglattung fir die Zugkraft oder Tanzerpo-
sition ein. Ein Wert von "0" deaktiviert den Filter.
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Parametergruppe "Skalierung Analogsignal”

HINWEIS

fde

Nach erfolgter

Konfiguration des

Applikationsmoduls

Folgende Einstellungen werden standardmafig wahrend der Anlageninbetriebnahme
vorgenommen.

verwenden Sie die

Moduldiagnose (— B 71). Dort kdnnen Sie Einstellungen online dndern, speichern
und Signale beobachten.

Skalierung Analogsignal
F [N]

Fa.

100.00

(1]

P [%]

100.00

2
19810906507

Nr.

Beschreibung

(1]

det.

ben.

Diese Skalierung wird nur bei aktiviertem Zugkraftsensor (— B 34) eingeblen-

Hier geben Sie 2 Wertepaare zur Skalierung des Analogsignals ein, die sich
aus der Eingangsspannung U,/U, mit der dazugehdrigen Zugkraft F,/F, erge-

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt. FUr eine negative
Kennlinie geben Sie fir F, einen groReren Wert als F, ein.

(2]

ergeben.

ximale Tanzerposition ergibt.

Diese Skalierung wird nur bei aktiviertem Tanzer (— B 34) eingeblendet.

Hier geben Sie 2 Wertepaare zur Skalierung des Analogsignals ein, die sich
aus der Eingangsspannung U,/U, mit der dazugehdrigen Tanzerposition P,/P,

SEW-EURODRIVE empfiehlt, die Skalierung so einzustellen, dass sich der
Wert "0 %" fur die Ruheposition des Tanzers und der Wert "100 %" fur die ma-

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt. FUr eine negative
Kennlinie geben Sie fir F, einen gréReren Wert als F, ein.

6.7.3

Messrad — Erfassung Bahngeschwindigkeit

Bei der Wicklerkomponente Messrad kénnen Sie im Fenster "Erfassung Bahnge-
schwindigkeit Messrad" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen..

Parametergruppe "Geber"

Parametergruppe "Skalierung Analogsignal”

Parametergruppe "Filter"

Parametergruppe "Betriebsart Bahngeschwindigkeit"
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Wicklerkomponenten konfigurieren

Parametergruppe "Geber"

Geber

Durchmesser Antriebsrolle 100,000 [mm] ————— [1]

Ubersetzung Zshler :gs‘fle 1 [2]

Ubersetzung Nenner B 1

Geberaufldsung 1024 [Ink./Umdr.] [3]
14790576011

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier geben Sie den Durchmesser flr die Antriebsrolle oder das Messrad ein.

[2] Hier geben Sie das Ubersetzungsverhaltnis zwischen der Antriebsrolle oder
dem Messrad und dem Inkrementalgeber ein. Nutzen Sie dafir Zahler und
Nenner.

Beispiel: Bei einem Ubersetzungsverhaltnis von 13.52 geben Sie als Zahler
"1352" und als Nenner "100" ein.

[3] |Hier geben Sie die physikalische Geberauflésung ein.

Parametergruppe "Skalierung Analogsignal”

e

HINWEIS

Folgende Einstellungen werden standardmafig wahrend der Anlageninbetriebnahme
vorgenommen.

Nach erfolgter Konfiguration des Applikationsmoduls verwenden Sie die
Moduldiagnose (— B 71). Dort kdnnen Sie Einstellungen online andern, speichern
und Signale beobachten.

Skalierung Analogsignal
v [m/min]

V2

100.00

(1]
19810066187

Nr. |Beschreibung

[11 |Hier geben Sie 2 Wertepaare zur Skalierung des Analogsignals ein, die sich
aus der Eingangsspannung U,/U, mit der dazugehdrigen
Bahngeschwindigkeit V.,/V, ergeben.

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt. FUr eine negative
Kennlinie geben Sie fiir V, einen grolReren Wert als V, ein
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Wicklerkomponenten konfigurieren

Parametergruppe "Filter"

Filter

Filterzeit 0 [ms] (1
14790573579

Nr. |Beschreibung

[11 |Hier geben Sie die Filterzeit zur Signalglattung fir die Bahngeschwindigkeit

R ein. Ein Wert von "0" deaktiviert den Filter.

Parametergruppe "Betriebsart Bahngeschwindigkeit"

Betriebsart Bahngeschwindigkeit

Geschwindigkeitsregelung Hein v] — 1]

14790667147

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier wahlen Sie, ob Sie die Geschwindigkeitsregelung verwenden méchten.

6.7.4 Wickelantrieb — Grundparameter

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kénnen Sie im Fenster "Grundparameter

die Parameter der folgenden Parametergruppen einstellen.

Parametergruppe "Ubersetzung"

Parametergruppe "Skalierung Geschwindigkeit und Beschleunigung"
Parametergruppe "Systemgrenzen"

Parametergruppe "Betriebsart 1, 2, 4, 5, 13

Parametergruppe "Funktionseinstellungen”

Parametergruppe "Ubersetzung"

Ubersetzung — 1]
Ubersetzung Zahler ;:_;{__ﬁ 1
"o
Ubersetzung Nenner “{;,_. 1
14793193739
Nr. |Beschreibung

(1]

Hier geben Sie die Getriebelbersetzung des Wickelantriebs ein. Nutzen Sie
dafur Zahler und Nenner.

Beispiel: Bei einer Getriebelbersetzung von 13.52 geben Sie als Zah-
ler "1352" und als Nenner "100" ein.
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Parametergruppe "Skalierung Geschwindigkeit und Beschleunigung”

Skalierung Geschwindigkeit und Beschleunigung

Bahngeschwindigkeit [mfm,n .] — M

Zeitbasis Beschleunigung [s v] _— [2]

Nachkommastellen in den Prozessdaten X 0y —— [3]
14793181579

Nr. |Beschreibung

[11 |Hier wahlen Sie die Einheit fur die Bahngeschwindigkeit.

[2] |Hier wahlen Sie die Zeitbasis flir die Beschleunigung.

[3] |Hier wahlen Sie, wie viel Nachkommastellen Sie in den Prozessdaten fir die
Bahngeschwindigkeit (12, 19, O2) und Beschleunigung (12) verwenden méch-
ten.

Parametergruppe "Systemgrenzen"

Systemgrenzen

Minimaler Durchmesser 50 tmm] ——— [1]
Maximaler Durchmesser 1000 [mm] ——— [2]
Maximale Bahngeschwindigkeit 50 [m/min] [3]
Freigabe/Halt 10 [m/{min*s]] [4]
Freigabe/Schnellstopp @ 64 [Umdr./{min*s)] — [5]

14793188875

Nr. |Beschreibung

[1] Hier geben Sie den minimalen Durchmesser ein.

R Der minimale Durchmesser begrenzt das Ausgangssignal der Durchmesserer-
fassung. In Verbindung mit der Angabe der maximalen Bahngeschwindigkeit
in [3] ergibt sich die maximale Antriebsdrehzahl, bis zu der die Reibwerte er-
mittelt werden (Betriebsart 13 "Reibwerte ermitteln").

[2] Hier geben Sie den maximalen Durchmesser ein. Der maximale Durchmesser
R begrenzt das Ausgangssignal der Durchmessererfassung.

[3] Hier geben Sie die maximale Bahngeschwindigkeit ein.

6
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Wicklerkomponenten konfigurieren

Nr.

Beschreibung

(4]

Hier geben Sie die maximale Bahnbeschleunigung ein, mit der der Wickelan-
trieb beschleunigen kann und in folgenden Situationen angehalten wird:

* Betriebsarten 2, 3,4, 5
— 11:2 Freigabe/Halt = "0"
— 11:2 Start = "0" (Betriebsart 3)
— 11:2 Positiv = "0" (Betriebsart 3)
— 11:2 Negativ = "0" (Betriebsart 3)
— Betriebsartwechsel

Die Antriebsbeschleunigung andert sich abhangig vom Durchmesser, womit
sich eine durchmesserunabhangige Bahnbeschleunigung ergibt.

HINWEIS: In der Betriebsart 3 ist nur mit dem Signal Freigabe/Halt = "0" das
Einhalten des Vorgabewerts gewahrleistet, weil in den anderen Situationen
nur das fur die Zugkraft erforderliche Drehmoment zur Verfiigung steht, womit
sich eine langere Anhaltezeit ergeben kann.

* Betriebsarten 1, 13, 14, 15
— 11:2 Freigabe/Halt = "0"
— Betriebsartwechsel
» Fehlerreaktionen des Umrichters (bei MOVIAXIS®)

Die Antriebsbeschleunigung ist konstant. Dadurch ergibt sich eine durch-
messabhédngige Bahnbeschleunigung, die dem Wert entspricht, der sich bei
minmalem Durchmesser ergibt.

(3]

Hier geben Sie die maximale Antriebsbeschleunigung ein, mit der der Wicke-
lantrieb beschleunigen kann und in folgenden Situationen angehalten wird:

* 11:1 Freigabe/Schnellstopp = "0"
»  Freigabe/Schnellstopp iber Klemme
* Fehlerreaktionen der Umrichter

(6]

Hier erhalten Sie Informationen lber die minimalen und maximalen Werte, die
sich durch Ihre vorherigen Eingaben ergeben.

HINWEIS: Achten Sie bei der Projektierung auf die zulassige Antriebsbe-
schleunigung beim maximalen Durchmesser und damit groRer Masse, um ei-
ne Uberlastung des Antriebs zu vermeiden (siehe Abschnitt "Projektierungs-
beispiel").

Projektierungsbeispiel Systemgrenzen

Berechnung der Maximalwerte der Parameter "Freigabe/Schnellstopp” und "Freigabe/Halt"

Um den Umrichter und den Wickelantrieb (Motor und Getriebe) bei maximalem Durch-
messer und damit grolRer Masse nicht zu Uberlasten, missen die Eingabewerte der
Parameter "Freigabe/Schnellstopp” und "Freigabe/Halt" unter den folgenden zu ermit-
telnden Werten liegen. Die Eingabewerte ergeben sich aus der folgenden vereinfach-
ten Berechnung und einer angenommenen Uberlastfahigkeit des Umrichters von

1 Sekunde.
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Ubersicht Formel- Die folgende Tabelle zeigt die in diesem Kapitel verwendeten Formelzeichen und de-
zeichen ren Bedeutung.
Formelzeichen |Bedeutung Einheit
a, Maximaler Wert flir Freigabe/Schnellstopp. Umdr./(min x s)
a, Maximaler Wert flir Freigabe/Halt. m/(min x s)
Mot max Maximales Eintriebsdrehmoment der Motor- Nm
Umrichter-Kombination.
M6 max Maximales Abtriebsdrehmoment des Getrie- |Nm
bes.
rminy Ainax Minimaler/Maximaler Durchmesser des Wi- m
ckelguts (z. B. einer Papierrolle).
Jvot Massentragheitsmoment des Motors. kgm?
ot Gesamtiibersetzung von Getriebe und Vorge- |-
lege.
My Gesamtmasse (Wickelaufnahme + Wickel). kg
m, Masse der Wickelaufnahme. Die Wickelauf- kg

nahme beinhaltet alle rotierenden Komponen-
ten, die den Wickel aufnehmen (z. B. Wicke-
lachse, Klapplager). Der Wickelantrieb und
der Wickel gehoren nicht zur Wickelaufnahme.

m, Masse des gesamten Wickels bei maximalen |kg
Durchmesser. Die Wickelaufnahme gehort
nicht zum Wickel.

Nymax Drehzahl bei maximaler Bahngeschwindigkeit | min
und maximalem Wickeldurchmesser.

Vimax Maximale Bahngeschwindigkeit. m/min

Freigabe/Schnellstopp
Der Wert fur "Freigabe/Schnellstopp" wird folgendermalien berechnet:

76.4XMpot max X tot

& =5 2 2
(dmin X Mygr) + (A max X Ma) + (B X Jpgor X 1%401)

19857006859

Beachten Sie die folgenden Projektierungshinweise.

HINWEIS

Die Werte fur My, .« €ntnehmen Sie den Motor-Umrichter-Zuordnungen in den Sys-
temhandbiichern "MOVIDRIVE® MDX60B/61B" oder "MOVIAXIS®".

fde

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 4 5



Inbetriebnahme
Wicklerkomponenten konfigurieren

ACHTUNG

s Wenn My max X it > Mg max ist, muss die Berechnung von a, und die Begrenzung
des Antriebsdrehmoments mit My nax = Mg _ma/iio €FfOIgEN.

» Begrenzen Sie das Antriebsdrehmoment auf den zulassigen Wert. Geben Sie
dazu bei MOVIDRIVE® B im Parameter P304 Wirkstromgrenze und bei
MOVIAXIS® im Parameter Maximales Drehmoment den entsprechenden Wert fiir
MMot_max ein-

« Tragen Sie bei MOVIAXIS® im Parameterbaum in den Parametern Maximale Be-
schleunigung und Maximale Verzégerung den berechneten Wert fir Freigabe/
Schnellstopp (a,) ein.

Freigabe/Halt

Der Wert firr "Freigabe/Halt " wird folgendermafen berechnet:
a, =a,; X dy, x 3,14

Berechnungsbeispiel Systemgrenzen
Gegeben:
*  Via = 50 m/min
* dn,=0,088m

* dux=0,6m
« m,;=30kg

* m,=600kg
Getriebemotor:

+  FH57DRL90L4, Dynamikpaket 1
« Nenndrehzahl: 2100 min™’

* Mg nax= 645 Nm

o Jyot = 43,5 x 10* kgm?

* i =15,98

Umrichter:

«  MOVIAXIS® MXA80A-008-503-00

Aus dieser Motor-/Umrichter-Zuordnung im Systemhandbuch "MOVIAXIS®". ergibt
Sich Myt max = 25 Nm.

Vorgehensweise
1. Mg _max Prifen:
25 Nm x 15,88 = 397 Nm < 645 Nm — Bedingung erfllt.

2. Freigabe/Schnellstopp:
76.4x25Nmx15.88

(0.0882 mx630kg) + (0.6% mx 600 kg) + (8x 43.5x10™* kgm? x15.88°)

a =

a, =132 Umdr./(min x s)
3. Freigabe/Halt:
a, =132 x 0,088 m x 3,14 = 36 m/(min x s)
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Parametergruppe "Betriebsart des Umrichters 1, 2, 4, 5, 13"

Betriebsart 1,2,4,5,13

Antriebsbetriebsart @ [Drehzahliegelng (FcB05)  ~ |

[
14792751883

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier wahlen Sie, ob die Drehzahlvorgabe beim Wickelantrieb in den Betriebs-
arten 1, 2, 4, 5, 13 Uber Drehzahlregelung (empfohlen) oder tber Lagerege-
lung erfolgen soll.

Parametergruppe "Funktionseinstellungen”

Funktionseinstellungen

Betriebsart Zugkraft/Drehmoment [Ja v] — M
Betriebsart Positionieran [Ja v] —[2
14792756747

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier wahlen Sie, ob Sie die Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" verwenden
mochten. Wenn Sie die Betriebsart aktivieren, missen Sie die folgenden Ein-
stellungen fiir die Drehmomentsteuerung vornehmen:

» Elektrische Parameter (— B 49)

* Voreilung (— B 50)

* Reibkurve (— B 51)

» Beschleunigungskompensation (— & 51)

Details zu den Einstellungen entnehmen Sie den folgenden Seiten.

[2] |Hier wahlen Sie, ob Sie die Betriebsart "Positionieren” verwenden mochten.
Wenn Sie die Betriebsart aktivieren, missen Sie die folgenden Einstellungen
fur den Positionierbetrieb vornehmen:

* Referenzfahrt (— B 54)
» Betriebsart "Positionieren" (— B 58)

Details zu den Einstellungen entnehmen Sie den folgenden Seiten.

6.7.5 Wickelantrieb — Erfassung Durchmesser

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kdnnen Sie im Fenster "Erfassung Durch-
messer" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen.

» Parametergruppe "Rechner"
» Parametergruppe "Lagenzahler"
» Parametergruppe "Distanzsensor/Skalierung"

6
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Parametergruppe "Rechner”

Rechner

Schwelle Durchmesserberechnung 0.500 [m/min] [1]

Filterzeit 500 [ms] —— M — [2]

Toleranz Plausibilitat 0 [mm/Umdr.] [3]
14792749451

Nr. |Beschreibung

[1] Die Durchmesserberechnung ist aktiv, wenn die Bahngeschwindigkeit Gber
dem Schwellwert liegt. Wenn die Bahngeschwindigkeit unter diesen Schwell-
wert fallt, wird der zuletzt berechnete Durchmesser verwendet.

[2] |Hier geben Sie die Filterzeit ein, mit der das Signal der Durchmessererfassung
R gefiltert wird. Der Wert "0" deaktiviert den Filter.

[3] |Hier geben Sie die Toleranz fir die Plausibilitat der Durchmessererfassung
R ein.

Die Toleranz gibt an, um welchen Wert sich der Durchmesser pro Wickelum-
drehung maximal andern darf. Der Wert muss mindestens die doppelte Materi-
alstarke betragen, um den erfassten Durchmesserwert nicht zu stark zu be-
grenzen. In der Diagnose wird das Ansprechen der Plausibilitdtsiiberwachung
angezeigt. Wenn die Uberwachung im normalen Wickelbetrieb anspricht, erhé-
hen Sie den Wert. Der Wert "0" deaktiviert die Plausibilitdtsiberwachung.

HINWEIS: Diese Option ist nur beim Wickelantrieb "Rechner", "Distanzsensor"

und "Prozessdaten" einstellbar.

Parametergruppe "Lagenzahler”

Die Parameter der Parametergruppe "Lagenzahler" kdnnen Sie nur bei der Erfassung
des Durchmessers mit "Lagenzahler" oder "Rechner/Lagenzahler" (— B 36) einstel-
len.

Lagenzahler —[1]
Materialstarke 1.000 [mm]
Filterzeit 500 [ms]

Abgleichzeit 5000 [ms]

14793184011

Nr. |Beschreibung

[1] Hier geben Sie die Materialstarke und die Filterzeit ein. Die Abgleichzeit kdn-
R nen Sie nur bei der Durchmessererfassung "Rechner/Lagenzahler" einstellen.
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Parametergruppe "Distanzsensor Skalierung”

fde

HINWEIS

Folgende Einstellungen werden standardmafig wahrend der Anlageninbetriebnahme
vorgenommen.

Nach erfolgter Konfiguration des Applikationsmoduls verwenden Sie die
Moduldiagnose (— B 71). Dort kdnnen Sie Einstellungen online dndern, speichern
und Signale beobachten.

Distanzsensor Skalierung
d [mm]

dz
0.00

(1]
dy
0.00

Uy Uz U [mV]
0 10000

2
(31
14792754315

Filterzeit 500 [ms]

Toleranz Plausibilitat 0 [mm/Umdr.]

Nr. |Beschreibung

[1] Hier geben Sie zur Skalierung des Analogsignals 2 Wertepaare ein, die sich
aus den Eingangsspannungen U,/U, mit den dazugehérigen Durchmessern d,/
d, ergeben.

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt, fiir eine negative Kenn-
linie geben Sie fur d, einen grokeren Wert als d, ein.

[2] Hier geben Sie die Filterzeit ein.

[3] |Hier geben Sie die Toleranz fir die Plausibilitat ein.

6.7.6 Wickelantrieb — Drehmomentsteuerung

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kdnnen Sie im Fenster "Drehmomentsteue-
rung" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen..

» Parametergruppe "Elektrische Parameter"

» Parametergruppe "Voreilung"

+ Parametergruppe "Reibkurve"

» Parametergruppe "Zugkraftregelung"

» Parametergruppe "Beschleunigungskompensation”

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 4 9
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Parametergruppe "Elektrische Parameter”

Die Parameter der Parametergruppe "Elektrische Parameter" kdnnen Sie bei Betrieb
mit MOVIDRIVE® B einstellen.

Elektrische Parameter — ]
Nenndrehmaoment Motor (Mn) 0.000 [Nm]
Nennwirkstrom Motor (Ig) 0.000 [A]
Ausgangsnennstrom Umrichter {In) 0.000 [A]
14793766667
Nr. |Beschreibung

(1]

Hier geben Sie folgende Werte ein:

*  Nenndrehmoment des Motors "Mn"

* Nennwirkstrom des Motors "Iq"

« Ausgangsnennstrom des MOVIDRIVE®

HINWEIS: Die Werte konnen Sie dem Systemhandbuch MOVIDRIVE® B ent-
nehmen.

Parametergruppe "Voreilung"

Die  Parametergruppe  "Voreilung" koénnen Sie nur bei der unter
"Funktionseinstellungen" (— B 47) aktivierten Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" ein-
stellen.
Voreilung
Vareilung wickeln 10 ] ———— [1]
14793762955
Nr. |Beschreibung

(1]

Hier geben Sie die Voreilung ein.

Die Voreilung gibt an, um wie viel Prozent die Solldrehzahl Uber der entspre-
chenden Drehzahl der Bahngeschwindigkeit liegen soll.

In der Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" wird der Umrichter in der Drehzahl-
regelung betrieben und die Drehmomentgrenze entsprechend der Sollzugkraft
eingestellt. Damit die Drehmomentgrenze immer erreicht wird, muss die Soll-
drehzahl Uber der entsprechenden Drehzahl der Bahngeschwindigkeit liegen.

Erhohen Sie den Wert, wenn der Drehmoment-Istwert den Sollwert nicht er-
reicht. In der "Moduldiagnose" (— B 71) kdnnen Sie die beiden Signale in

Trace-Signale oder Watch-Signale wahlen und beobachten.
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Parametergruppe "Reibkurve"

Die  Parametergruppe  "Reibkurve" kénnen Sie nur bei der unter
"Funktionseinstellungen" (— B 47) aktivierten Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" ein-
stellen.

Reibkurve

Gewichtung 100 (] ———  [1]

14793760523

Nr. |Beschreibung

[1]1 |Hier geben Sie die Gewichtung fir die Reibkurve ein.

Wahrend der Inbetriebnahme werden Uber die Betriebsart 13 "Reibwerte er-
mitteln" die Reibverluste der mechanischen Komponenten ermittelt. Die Daten
werden in einer Tabelle abgelegt und in Abhangigkeit von der aktuellen Motor-
drehzahl verwendet. Uber die Gewichtung kann der Einfluss der Reibkompen-
sation eingestellt werden. Die Werte < 100 % flhren zu einer Unterkompensa-
tion, die Werte > 100 % fiihren zu einer Uberkompensation.

Parametergruppe "Zugkraftregelung”

Die Parametergrupppe "Zugkraftregelung" kdnnen Sie einstellen, wenn die Betriebsart
"Zugkraft/Drehmoment" (— B 47) und die Funktion "Zugkraftmessung" (— B 34) akti-
viert sind.

Zugkraftregelung

Aktivieren Nein - [1]

14793795467

Nr. |Beschreibung

[11 | Wenn Sie die Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" mit Zugkraftregelung ver-
wenden mdochten, wahlen Sie hier "Ja".

Parametergruppe "Beschleunigungskompensation”

Die Parametergruppe "Beschleunigungskompensation" kénnen Sie nur bei der akti-
vierten Betriebsart "Zugkraft/Drehmoment" (— E 47) einstellen.

Beschleunigungskompensation

Aktivieren [Ja ‘] — ]
(2]

Materialbreite 0.00 [mm] —48 — [3]

Gesamttragheitsmoment (Antrieb + Wickel mit dmin) 0.00 [104 kogmZ]

Spezifisches Materialgewicht &g o.00 [ka/dm?] ———— [4]
(5]

Verzigerungszeit 100 [ms] —4—478 — [6]

Schwelle Beschleunigunag 0.00 [/ {min*s)]

Filterzeit 100 fms] ——[7]
Gewichtunag 100 [%] ——— [8]

Begrenzung 100 [% Mn] —— [9]

(0]
14793798283
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Nr.

Beschreibung

(1]

Hier aktivieren Sie die Beschleunigungskompensation, wenn in den Beschleu-
nigungs-/Verzogerungsphasen der Zugkraft-Istwert zu stark vom Sollwert ab-
weicht.

(2]

Hier geben Sie die Summe der Massentragheitsmomente von Antrieb (J-Mo-
tor, J-Bremse und J-Getriebe) und Last (J-Wickel mit d;, und J-Wickelaufnah-
me) ein.

Die Massentragheitsmomente des Antriebs finden Sie in den entsprechenden
Systemhandbiichern der Umrichter MOVIDRIVE® und MOVIAXIS®. Das auf

die Motorwelle reduzierte Massentragheitsmoment der Last bestimmen Sie mit
Hilfe der Motorinbetriebnahme uber einen Verfahrvorgang.

(3]

Hier geben Sie die Breite der Materialbahn ein.

(4]

Hier geben Sie das spezifische Materialgewicht ein. Mit einem Klick auf die
Schaltflache [10] kbnnen Sie das spezifische Materialgewicht auch berechnen
lassen.

(3]

Hier geben Sie den Schwellwert der Beschleunigung ein, ab dem die Be-
schleunigungskompensation aktiv wird.

(6]

Hier geben Sie die Zeitdauer ein, wie lange eine Beschleunigung Gber dem
Schwellwert vorhanden sein muss, damit die Beschleunigungskompensation
aktiv wird.

[7]

Hier geben Sie die Filterzeit ein, mit der das Beschleunigungssignal gefiltert
wird.

(8]

Mit diesem Wert kénnen Sie das Beschleunigungsmoment gewichten, um den
Einfluss wahrend der Beschleunigungs-/Verzégerungsphasen zu verringern
oder zu erhdhen.

HINWEIS: Uber das Signal 110 Sollwert 2 muss ein weiterer Gewichtungsfak-
tor [0.001] vorgeben werden (1000 = Gewichtungsfaktor 1.000).

9]
R

Hier begrenzen Sie das Beschleunigungsmoment. Die Eingabe bezieht sich
auf das Nenndrehmoment des Motors M,

[10]

Mit einem Klick auf diese Schaltflache kénnen Sie das spezifische
Materialgewicht (— B 53) berechnen.

HINWEIS

jde

Mit den Eingaben [5], [6] und [7] kbnnen Sie Stdrungen des Beschleunigungssignals
minimieren, die zu unerwiinschten Beschleunigungsmomenten fiihren.

HINWEIS

Nach

e

erfolgter Konfiguration des Applikationsmoduls kénnen Sie die

Moduldiagnose (— B 71) nutzen. Hier kénnen Sie Parameter online andern und

Signale beobachten.
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Spezifisches Materialgewicht berechnen

Wickelantrieb Das

spezifische = Materialgewicht kann berechnet werden, wenn die

Beschleunigungskompensation (— & 51) aktiviert ist.

Spezifisches Materialgewicht bere_ E
Gesamtiragheitsmoment {Antrieb + Wickel) M| [0dkond [1]
Wickeldurchmesser 0.00 [mm] [2]
Gesamttragheitsmoment (Antrieb + Wickel mit dmin)  [0.00 [10"-4kgm?] —I [3]
Minimaler \wickeldurchmesser (dmin) 0.00 [mm] |I‘ [4]
Materialbreite 0.00 [mm] |I‘ [5]

Spezifisches Materialgewicht

= w
Ubernehmen

(8] [71

14805702923

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier geben Sie die Summe der Massentragheitsmomente von Antrieb (J-Mo-
tor, J-Bremse und J-Getriebe) und das auf die Motorwelle reduzierte Massen-
tragheitsmoment der Last (J-Wickel mit d > d,;, und J-Wickelaufnahme) ein.

Die Massentragheitsmomente des Antriebs finden Sie in den entsprechenden
Systemhandbiichern der Umrichter MOVIDRIVE® und MOVIAXIS®. Das auf
die Motorwelle reduzierte Massentragheitsmoment der Last bestimmen Sie mit
Hilfe der Motorinbetriebnahme Uber einen Verfahrvorgang.

(2]

Hier geben Sie den Durchmesser des Wickels ein, von dem Sie das Massen-
tragheitsmoment unter [1] eingegeben haben.

(3]

Hier wird der Wert angezeigt, den Sie unter [2] in der
Beschleunigungskompensation (— & 51) eingegeben haben.

(4]

Hier geben Sie den Durchmesser d,,;, des Wickels ein, von dem Sie das Mas-
sentragheitsmoment unter [2] in der Beschleunigungskompensation (— B 51)
eingegeben haben.

(3]

Hier wird der Wert angezeigt, den Sie unter [3] in der
Beschleunigungskompensation (— B 51) eingegeben haben.

(6]

Mit einem Klick auf diese Schaltflache kénnen Sie das spezifische Materialge-
wicht aus den vorherigen Eingaben berechnen.

(7]

Mit einem Klick auf diese Schaltflache Gbernehmen Sie den berechneten Wert
unter [4] in der Beschleunigungskompensation (— & 51).

(8]

Hier wird das berechnete spezifische Materialgewicht angezeigt.
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6.7.7 Wickelantrieb — Positionieren

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kdnnen Sie im Fenster "Positionieren" die

Parameter der Parametergruppe "Referenzfahrt" einstellen.

Parametergruppe "Referenzfahrt"

Die Parameter der Parametergruppe "Referenzfahrt" kdnnen Sie nur in der aktivierten

Betriebsart "Positionieren" (— B 47) einstellen.

Referenzfahrt
Referenzfahrityp [L\nlqas Ende des Referenznocken v] e [1]
Referenzieren auf Nullimpuls [Neln v] — [2]
Referenz-Offset 0.0 [Grad] [3]
Suchgeschwindigkeit (Referenzaeschw. 1) 200 [Umdr./min] [4]
Freifahraeschwindigkeit (Referenzaeschw. 2) 50 [Umdr./min]
14793758091
Nr. |Beschreibung

(1]

Hier wahlen Sie den Referenzfahrttyp.

Mit dem Referenzfahrttyp legen Sie fest, wie die Referenzfahrt durchgefiihrt
werden soll. Es stehen folgende Referenzfahrttypen zur Verfigung:

* Nullimpuls negative Richtung

* Negatives Ende Referenznocken
* Positives Ende Referenznocken
+ Keine Referenzfahrt

+ MDX: Keine Freigabe

* MX: Keine Referenzfahrt (Typ 8)

Wenn Sie auf einen Referenznocken referenzieren mdchten, missen Sie den
Referenznocken auf einen Binareingang des Umrichters verdrahten und den

Eingang auf "Referenznocken" parametrieren. Abhangig vom gewahlten Refe-

renzfahrttyp kénnen die folgenden Optionen einstellbar sein.

(2]

Hier wahlen Sie, ob die Referenzierung auf den Flankenwechsel des Refe-
renznockens oder den darauffolgenden Nullimpuls des Gebers erfolgt.

« Ja: Nullimpuls
¢ Nein: Flankenwechsel

(3]

Hier geben Sie den Referenz-Offset ein.

Ausgehend von dem Referenzpunkt, der durch die Referenzfahrt gefunden
wurde, kdnnen Sie mit dem Referenz-Offset den Achsennullpunkt verschie-
ben.

Der neue Achsennullpunkt errechnet sich nach der folgenden Formel:
Achsennullpunkt = Referenzpunkt - Referenz-Offset

(4]

Hier geben Sie die Suchgeschwindigkeit und die Freifahrgeschwindigkeit ein.

Wenn bei einer Referenzfahrt auf einen Referenznocken gefahren wird, fahrt
der Antrieb mit der Suchgeschwindigkeit auf den Referenznocken zu und mit
der Freifahrgeschwindigkeit wieder vom Referenznocken weg.
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6.7.8 Wickelantrieb — PID-Regler

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kdnnen Sie im Fenster "PID-Regler" die Pa-
rametergruppe "Parameter"” einstellen.

Parametergruppe "Parameter”

e

Die Parametergruppe "Parameter kdnnen Sie einstellen, wenn eine der beiden Bedin-
gungen erflllt ist.

« Wenn unter "Grundeinstellungen der  Komponente  Zugkraftsensor/
Tanzer" (— B 34) eine der beiden Komponenten aktiviert ist.

* Wenn in der Parametergruppe "Betriebsart Bahngeschwindigkeit" (— B 42) die
Geschwindigkeitsregelung auf "Ja" eingestellt ist.

HINWEIS

Folgende Einstellungen werden standardmafig wahrend der Anlageninbetriebnahme
vorgenommen.

Nach erfolgter Konfiguration des Applikationsmoduls verwenden Sie die
Moduldiagnose (— B 71). Dort kdnnen Sie Einstellungen online andern, speichern
und Signale beobachten.

Parameter
K 100 —1]
- 60000 tms] ————— [2]
Tv 1} [mg] ——— [3]
Begrenzung positiv f 100
— [4
Begrenzung negativ @ — 100 } [ ]
Gewichtung PID 100 [%] —————— [5]
Gewichtung Vorsteuerung @ 100 [%] ——— [6]
KpdynD KpdynV
P P,
Kpy Kpz
1.50 X 1.20
*
Kpz & Kpy g
1.00 1.00
dy d; d [mm] Vi Vi V [m/min]
100 500 0 100
(8l [7]
14793186443

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier geben Sie die Reglerverstarkung (P-Anteil) ein, um in der Moduldiagnose
R bei abgeschalteter dynamischer Verstarkung verschiedene Werte testen zu
kénnen.

[2] |Hier geben Sie die Nachstellzeit (I-Anteil) ein, wobei hohe Werte (z. B.
R 60000 ms) einen sehr geringen und kleine Werte (z. B. 1000 ms) einen sehr
grolRen Einfluss haben.

[3] |Hier geben Sie die Vorhaltezeit (D-Anteil) ein. Mit dem Wert "0" deaktivieren
R Sie diesen Anteil.
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Nr. |Beschreibung

[4] |Hier kdnnen Sie das Ausgangssignal des PID-Reglers begrenzen. Um eine

R asymmetrische Begrenzung zu erhalten, deaktivieren Sie das Kontrolifeld.
Beachten Sie folgende Einheiten der Begrenzung:

» Betriebsart 2 "Bahngeschwindigkeit": m/min, mm/min, m/s, mm/s
» Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment": N

+ Betriebsart 4 "Zugkraft/Drehzahl": Umdr./min

» Betriebsart 5 "Zugkraft/Tanzer": Umdr./min

[5] Hier kdnnen Sie das Ausgangssignal des PID-Reglers gewichten, um den Ein-

R fluss zu verringern oder zu erhdhen.

[6] |Hier kdnnen Sie den Einfluss der Vorsteuerung in den folgenden Betriebsarten

R verringern oder erhéhen:

« Betriebsart 4 "Zugkraft/Drehzahl"
» Betriebsart 5 "Zugkraft/Tanzer"

[7] Hier geben Sie zur Parametrierung der durchmesserabhangigen Reglerver-

R starkung 2 Wertepaare ein, die sich aus den Durchmessern d,/d, mit den da-
zugehorigen Verstarkungsfaktoren Kp,/Kp, ergeben. Standardmafig muss die
Reglerverstarkung mit zunehmendem Durchmesser reduziert werden.

In der Abbildung ist eine negative Kennlinie dargestellt, flr eine positive Kenn-
linie geben Sie fur Kp, einen kleineren Wert als Kp, ein.

[8] Hier geben Sie zur Parametrierung der geschwindigkeitsabhangigen Regler-

R verstarkung 2 Wertepaare ein, die sich aus den Bahngeschwindigkeiten V,/V,
mit den dazugehdorigen Verstarkungsfaktoren Kp,/Kp, ergeben. Standardma-
Rig muss die Reglerverstarkung mit zunehmender Geschwindigkeit erhdht
werden.

In der Abbildung ist eine positive Kennlinie dargestellt, fir eine negative Kenn-
linie geben Sie fir Kp, einen grélReren Wert als Kp, ein.

HINWEIS

fde

Die gesamte Reglerverstarkung ergibt sich aus dem Produkt der beiden dynami-
schen Anteile: K gesamt = Kogynp X Koayny

6.7.9 Wickelantrieb — Meldung Sollwert erreicht

Bei der Wicklerkomponente Wickelantrieb kénnen Sie im Fenster "Meldung Sollwert

erreicht" die Parameter folgender Parametergruppen einstellen..

Parametergruppe "Betriebsart Tippbetrieb/Bahngeschwindigkeit"
Parametergruppe "Betriebsart Zugkraft/Bahngeschwindigkeit"
Parametergruppe "Betriebsart Positionieren"
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Parametergruppe "Betriebsart Tippbetrieb/Bahngeschwindigkeit”

Betriebsart Tippbetrieb/Bahngeschwindigkeit

Fenster 50 [Umdr.]— [1]

Hysterese 10 [Umdr.]— [2]
Verzigerungszeit 100 [ms] [3]
14793191307

Nr. |Beschreibung

[11 |Hier legen Sie fest, in welchen Grenzen sich die Istdrehzahl des Wickels befin-
den muss, damit die Meldung Sollwert erreicht (O1:3) ausgegeben wird.

Grenzen = Solldrehzahl + Fenster / 2

[2] |Hier geben Sie den Hysteresewert ein.

Die Meldung Sollwert erreicht (O1:3) wird zurlickgesetzt, wenn sich die Ist-
drehzahl des Wickels auRerhalb der unter [1] definierten Grenzen zuzlglich
der Hysterese befindet.

Solldrehzahl + Fenster/2 + Hysterese

[3] |Hier geben Sie ein, wie lange sich die Istdrehzahl des Wickels innerhalb der
unter [1] definierten Grenzen befinden muss, damit die Meldung Sollwert er-

reicht (O1:3) ausgegeben wird.

Parametergruppe "Betriebsart Zugkraft/Bahngeschwindigkeit™

Betriebsart Zugkraft/Bahngeschwindigkeit - Geschwindigkeitsregelung

Toleranz 10 [%a] [1]
Einschaltverzégerung 100 [ms] [2]
Verzigerungszeit Meldung EIN 100 [ms] [3]
Verzdgerungszeit Meldung AUS 100 [ms] [4]
14793196171

Nr. |Beschreibung

[11 | Hierlegen Sie fest, in welchen Grenzen sich der Istwert der Zugkraft/Tanzer-
R position befinden muss, damit die Meldung Sollwert erreicht (O1:3) ausgege-
ben wird.

Grenzen = Sollwert der Zugkraft/Tanzerposition + Toleranz

[2] |Hier geben Sie die Einschaltverzégerung ein. Dieser Parameter wird nur ein-
R geblendet, wenn in der Parametergruppe "Betriebsart Bahngeschwindigkeit”
das Auswahlfeld "Geschwindigkeitsregelung" (— B 42) auf "Ja"eingestellt ist.

[3] |Hier geben Sie ein, wie lange sich der Istwert der Zugkraft/Tanzerposition in-
R nerhalb der unter [1] definierten Grenzen befinden muss, damit die Meldung
Sollwert erreicht (01.3) ausgegeben wird.

[4] |Hier geben Sie ein, wie lange sich der Istwert der Zugkraft/Tanzerposition au-
R Rerhalb der unter [1] definierten Grenzen befinden muss, damit die Meldung
Sollwert erreicht (01:3) zurlickgesetzt wird.
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Parametergruppe "Betriebsart Positionieren"

Die Option "Betriebsart Positioneren" kénnen Sie nur bei der aktivierten Betriebsart
"Positionieren" (— B 47) einstellen.

Betriebsart Positionieren

Fenster 20 [Grad] [1]

Hysterese 1.0 [Grad] [2]

Verziigerungszeit 50 [ms] ——— [3]
14793205259

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier legen Sie fest, in welchen Grenzen sich die Istposition des Wickels befin-
den muss, damit die Meldung Sollwert erreicht (O1:3) ausgegeben wird.

Grenzen = Solldrehzahl + Fenster / 2

(2]

Die Meldung Sollwert erreicht (O1:3) wird zuriickgesetzt, wenn sich die Istposi-
tion des Wickels aul3erhalb der unter [1] definierten Grenzen zuzlglich der
Hysterese befindet.

Solldrehzahl + Fenster/2 + Hysterese

(3]

Hier geben Sie ein, wie lange sich die Istposition des Wickels innerhalb der
unter [1] definierten Grenzen befinden muss, damit die Meldung Sollwert er-
reicht (O1:3) ausgegeben wird.

6.7.10 Wickelcharakteristik/Rezeptverwaltung

Wickelantrieb

(1 [2] [3]

%, Exportieren %, Importieren % Bearbeiten

Wickelcharakteristik [ Punkte anzeigen
Verlauf T T T
Ad) 1
hyperbol. max. Knickd.
[4 —
=) £
= F(d) [3] = 61,83
g d =85
-
(| ]
20 +
linaar min. min. B
0 } t t t t
[5] —+ (a0 = w0 E 5 = 0 20 40 60 80 100
dmin [%] dmax [%]
0 1 25 3 4 5 6 7 8 a 10 11 12 13
[6] T 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100 100
4 | m *
Léschen [ Hinz. Aktuelle Kurve RO_Name R1_Name
(=)= L [») -

(7] (8l &l [10]
14801745547
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Nr.

Beschreibung

(1]

Hier exportieren und speichern Sie den Zugkraftverlauf in eine Exceldatei.

(2]

Hier importieren Sie den Zugkraftverlauf aus einer Exceldatei. Uber Excel kdn-
nen Sie einen beliebigen Zugkraftverlauf erstellen.

(3]

Hier bearbeiten Sie die rezeptabhdngigen Parameter eines unter [8] oder [9]
gewahlten Rezepts.

(4]

Wenn der Wickel beim Aufwickeln austeleskopiert, muss die Zugkraft mit zu-
nehmendem Durchmesser reduziert werden. Den Zugkraftverlauf stellen Sie
hier mit Hilfe der Schieberegler ein:

» Mit dem ersten Schieberegler konnen Sie den Zugkraftverlauf stufenlos
zwischen linear und hyperbolisch einstellen.

« Mit dem zweiten Schieberegler geben Sie an, auf wie viel Prozent sich die
Zugkraft beim maximalen Durchmesser reduzieren soll.

* Mit dem dritten Schieberegler bestimmen Sie, ab welchem Durchmesser
die Zugkraftreduzierung beginnt.

(3]

Hier geben Sie die Parameter fir den Zugkraftverlauf direkt ein. Folgende Ein-
stellbereiche stehen lhnen zur Verfigung:

» Erster Schieberegler: 0.001 (linear) bis 0.200 (hyperbolisch)
« Zweiter Schieberegler: 1 % bis 100 % bezogen auf D,
»  Dritter Schieberegler: 0 % bis 50 % bezogen auf D,,,,

(6]

Hier werden die einzelnen Werte des Zugkraftverlaufs angezeigt.

[7]

Mit einem Klick auf [+] fiigen Sie ein weiteres Rezept hinzu. Mit einem Klick
auf [-] I16schen Sie ein Rezept.

HINWEIS: Das erste Rezept istimmer vorhanden und kann nicht geléscht
werden. Dieses Rezept enthalt die rezeptabhangigen Parameter, die Sie in
der Konfiguration eingegeben haben.

(8]

Zum Auswahlen eines unter [9] angezeigten Rezepts klicken Sie auf [<] oder

[>].

(9]

Hier konnen Sie die Einstellungen der rezeptabhangigen Parameter 6ffnen.
Klicken Sie auf das Rezept, das Sie anzeigen oder bearbeiten
mochten (— B 60).

(10]

In diesem Bereich wird der Zugkraftverlauf dargestellt. Wenn sich der Maus-
zeiger im Anzeigebereich befindet, werden Zugkraft und Durchmesser ange-
zeigt.
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Rezept bearbeiten

Name

Rezept — [1]

RO_MName

Erfassung Bahngeschwindigkeit Leitantrieb

Filterzeit 50 [ms]

Erfassung Bahngeschwindigkeit Messrad

Filterzeit 50 [ms]

Erfassung Durchmesser

Minimaler Durchmesser & so [mm]

Maximaler Durchmesser 1000 [mm] > 2]

Rechner [ Distanzsensor [/ Prozessdaten
Filterzeit 500 [ms]

Toleranz Plausibilitat 0 [mmyUmdr.]

Betriebsart Zugkraft/Bahngeschwindigkeit - Geschwindigkeitsregelung

Toleranz 10 [%a]
Verzdgerungszeit Meldung EIN 100 [ms]
Verzdgerungszeit Meldung AUS 100 [ms] ]
14801810187
Nr. |Beschreibung

(1]

Hier kdnnen Sie dem Rezept einen beliebigen Namen vergeben.
Die Rezepte werden beim Anlegen beginnend mit RO_Name nummeriert.

SEW-EURODRIVE empfiehlt, die Nummer im Namen beizubehalten, weil die
Anwahl eines Rezepts uber die Rezeptnummer im High-Byte des Substeuer-
worts 16 erfolgt und somit fir den Anwender die Zuordnung von Nummer und
Name gegeben ist.

Beispiel:

* 16 High-Byte = 0: RO_Folie_500um oder Folie_500um_RO

* 16 High-Byte = 1: R1_Folie_300um oder Folie_300um_R1

* 16 High-Byte = 2: R2_Folie_150um oder Folie_150um_R2

Zum Hochladen eines neuen Rezepts setzen Sie das Substeuerwort 16:7 Lade

Rezept auf "1", bis im High-Byte des Substatusworts 16 das gewahlte Rezept
ausgegeben wird.

HINWEIS: Ein Rezeptwechsel darf nur bei stillstehendem Wickelantrieb erfol-
gen.

(2]

Hier geben Sie die rezeptabhangigen Parameter ein. Die Anzahl ist von den
vorherigen Konfigurationseinstellungen abhangig.
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6.8 Konfiguration auf der SD-Karte des Controllers speichern

6.8.1 Konfiguration beenden

Nach der Konfiguration aller Wicklerkomponenten gelangen Sie wieder zur Konfigura-
tionsseite "Auswahl der verwendeten Wicklerkomponenten" (— B 32). Klicken Sie auf
die Schaltflache [Weiter]. Im angezeigten Fenster finden Sie die folgenden Funk-

tionen.
[1]—|ﬁ Konfiguration exportieren
‘ i
k
[2]—- j Konfiguration dokumentieren
| DELUKOLG
[3]

9007214049275787

Nr. |Beschreibung

[1] | Mit dieser Schaltflache speichern Sie haufig benutzte Konfigurationen in einer
Konfigurationsdatei (*.XML). Sie vermeiden dadurch das erneute Eintragen der
Werte bei spateren Inbetriebnahmen mit gleicher Konfiguration.

[2] | Mit dieser Schaltflache erstellen Sie einen Report der Konfiguration als PDF-Da-
tei.

[3] | Wenn Sie in diesem Eingabefeld einen Namen eintragen, erscheint dieser als
Kennzeichnung im Report.

Konfiguration in einer Konfigurationsdatei (*.XML) speichern

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Klicken Sie auf die Schaltflache [1].

= Ein Fenster mit der Verzeichnisstruktur lhres Rechners wird angezeigt.
2. Suchen Sie in der Verzeichnisstruktur nach dem gewulnschten Ablageort.
3. Vergeben Sie einen beliebigen Namen fiir die Konfiguration.
4. Um den Dialog zu beenden, klicken Sie auf die Schaltflache [Speichern].
= Die Konfiguration ist gespeichert.

Konfiguration abschlieRen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Um den Assistenten zu verlassen, klicken Sie auf die Schaltflache [Fertigstellen].
= Die Konfiguration ist abgeschlossen.

= Sie kehren zur Konfigurationsoberflache des Application Configurators zurtck.
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6.8.2

6.8.3

Synchronisierungsphase am MOVIDRIVE® B einstellen

Nachdem Sie die Konfiguration abgeschlossen haben, erscheint in Abhangigkeit der
Konfiguration folgendes Fenster.

Baudrate

¥orschlagswert Eingabewert

LE' 1: Axis_1 Us Us

LE' 20 Axis_2 us o

Ubemehmen - i — ]

S —
Abbruch

13678964491

HINWEIS

SEW-EURODRIVE empfiehlt, an den Geraten und in der Softwareoberflache eine
Baudrate von 1 MBaud einzustellen.

j=de

1. Um die vorgeschlagenen Werte zu bestatigen, klicken Sie auf die Schaltflache [1].
= Die Werte werden Ubernommen.

2. Um die Konfiguration zu beenden, klicken Sie auf die Schaltflache [OKk].
= Die Konfiguration ist beendet.

Konfiguration herunterladen

Wenn Sie das Applikationsmodul konfiguriert haben, finden Sie unter "Download" die
folgenden Angaben.

[1] 7' Gesamte Konfiguration speichern

[2] 7‘ 7 4 Konfiguration dekumentieren Autor:
| 1 DELUKOLG
(3]
” i Download
—
AppNr Version Release 5 = .
(@) Ohne Controller Software (nur Konfiguration) (@) Murgednderte Konfiguration
Online
' (71 Mit Controller Software () Komplette Konfiguration
Offline
[4] (3] [6] [7]
9007212935349131
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Nr.

Beschreibung

(1]

Mit dieser Schaltflache speichern Sie die Konfigurationen in eine Datei im For-
mat *.AppConfig.ZIP. Dadurch kénnen die Werte bei weiteren Inbetriebnahmen
wiederverwendet werden.

(2]

Mit dieser Schaltflache erstellen Sie einen Report der Konfiguration als PDF-Da-
tei.

(3]

Wenn Sie in diesem Eingabefeld einen Namen eintragen, erscheint dieser als
Kennzeichnung im Report.

(4]

In dieser Gruppe werden die Informationen zum online und offline installierten
Bootprojekt angezeigt:

» Sachnummer des Applikationsmoduls
» Aktuell installierte und heruntergeladene Version
» Aktuell installiertes und heruntergeladenes Release

(3]

Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die Konfiguration mit oder ohne
Controller-Software herunterladen méchten.

(6]

Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die gednderte oder komplette Kon-
figuration herunterladen mdchten.

Mit dieser Schaltflache laden Sie die Konfiguration herunter.

g 4 3 dp -

v

Nehmen Sie die gewlinschten Einstellungen vor.

Zum Herunterladen klicken Sie auf die Schaltflache [7].
Die Konfiguration ist heruntergeladen.

Der Controller ist betriebsbereit.

Sie kehren mit der Schaltflache [Weiter] zur Konfigurationsoberflache des Applica-
tion Configurators zurtck.

Sie kdnnen mit dem Betrieb oder dem Testbetrieb in der Diagnose starten, siehe
folgendes Kapitel.
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Konfigurationsbeispiele
Aufwickler

7 Konfigurationsbeispiele

71 Aufwickler

Gesamtkonfiguration

Simulation

Controller- Achs-
Mame Schnittstelle  adresse Geratetyp
| | | |
0 SEW Controller
Wickler o
1 ﬂ Wickler SBUS_1 1 MOVIDRIVE B
Komponentenkonfiguration
Komponenten
e tH
Leitantrieb Zugkraftsensor/Tanzer

Bahngeschwindigkeit

Nicht konfiguriert - Nicht konfiguriert -

19122876171

Prozessdaten
Applikationsmodul Anzahl Anordnung Kanfiguration
| | Automatzch o |
z v
Ol JEY . B
Wickler 10PD
19214485387
Messrad Wickelantrieb
Bahngeschwindigkeit Durchmesser

Rechner -

Achse

Aufwickler -

Eingang

Externer Geber X14  ~

o7 o

Quelle Bahngeschwindigkeit
Anzeige Bahngeschwindigkeit (PO2)
Durchmesserrechner, Materiallinge (PO 8/9)

Vorsteuerung, Beschleunigungskompensation

Handbuch — Applikationsmodul Wickler
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Konfigurationsbeispiele

7

Umwickler
7.2 Umwickler
19122879755
Gesamtkonfiguration
Simulatian Controller- Achs- Prozessdaten :
Name Schnittstelle  adresse  Geratetyp applikationsmodul Anzahl Anordnung Kenfiguration
| | | | | | Awvomatsch - |
0 SEW Controller 2101 . 2 ) o
Wicklerl ] 10 (| 3 | 12 | Konfiguration |+ | &
1 m Wickler 1 SBUS_1 1 ||MOVIDRIVE B Wickler 10PD
Wickler2 [ 10|13, [ 22 [ Konfiguratian |~ | &
2 “ Wickler2 SBUS_1 2 ||MOVIDRIVE B Wickler 10PD
19214490763
Komponentenkonfiguration fiir Wickler 1
Komponenten
e tH teb 3]
Wickelantrieb Zugkraftsensor/Tanzer Messrad Leitantrieb
Durchmesser Bahngeschwindigkeit Bahngeschwindigkeit

Nicht konfiguriert -

Achse

Wicklerl -

Eingang

Externer Geber X14  ~

Quelle Bahngeschwindigkeit
Anzeige Bahngeschwindigkeit (PO2) IWid<eIanh-ieb v]
Durchmesserrechner, Materiallange (PO 8/9) [Messrad -]
Vorsteuerung, Beschleunigungskompensation IMessrad v]
19214539915
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7 Konfigurationsbeispiele
Umuwickler

Komponentenkonfiguration fiir Wickler 2

Komponenten
3] tH tH tH
Leitantrieb Zugkraftsensor/Tanzer Messrad Wickelantrieb
Bahngeschwindigkeit Bahngeschwindigkeit Durchmesser
Achse
Wicklerl -
Eingang
Externer Geber X14 -
af g

Quelle Bahngeschwindigkeit

Anzeige Bahngeschwindigkeit (PO2) [Widva\antieb -]
Durchmesserrechner, Materiallange (PO 8/9) [Messrad v]
Vorsteuerung, Beschleunigungskompensation [Messrad v]

19214558091
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7.3 Wickler mit Tanzer

Gesamtkonfiguration

MName

SEW Controller

0
1 EI Axis_1

Wickler

2 ﬂ Wickler

Simulation

Controller- Achs-
Schnittstelle  adresse

SBUS_1 1 MOVIDRIVE B

SBUS_1 z MOVIDRIVE B

Komponentenkonfiguration

Komponenten

Leitantrieb

Bahngeschwindigkeit

]

Konfigurierte Achse -

Achse

Axis_1

Zugkraftsensor/Tanzer
Achse

Wickler -
Eingang

Grundgerat X11 -

Konfigurationsbeispiele
Wickler mit Tanzer

Nicht konfiguriert -

100 %
in %
19122908939

Prozessdaten
Applikationsmodul Anzshl Anordnung
| | Auvomststh |

S| reamon |
| || ovhgaton |-

Konfiguration

Buspositionierung 6PD

@

NIE]
Wickler 10PD
19214534539
3] tH
Messrad Wickelantrieb
Bahngeschwindigkeit Durchmesser

Rechner -

ol
Quelle Bahngeschwindigkeit
Anzeige Bahngeschwindigkeit (PO2) IWid<eIanh-ieb v]
Durchmesserrechner, Materiallange (PO 8/9) [Lenamrieb -]
Vorsteuerung, Beschleunigungskompensation ILeimntieb v]

19214568843

7
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8 Betrieb und Diagnose

8 Betrieb und Diagnose
Der Betrieb des Applikationsmoduls erfolgt Gber die Feldbus-Schnittstelle des Control-
lers.

Zur Inbetriebnahme und zur Diagnose stehen Ihnen die folgenden Funktionen des Ap-
plication Configurators zur Verfligung:

+ Uberblick (Startseite der Diagnose)

Detaildiagnose der verschiedenen Applikationsmodule.
» PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)

Diagnose der Feldbus-Schnittstelle, siehe Kapitel PD-Monitor.
+ Trace

Aufzeichnung verschiedener Prozess-Signale wie Geschwindigkeit, Position der
Achse usw., siehe Kapitel "Trace" (— B 75).

* Erweiterte Diagnose

Die erweiterte Diagnose dient als Expertendiagnose, siehe Kapitel "Erweiterte
Diagnose" (— B 75).

Die aufgelisteten Funktionen werden Uber die Schaltflache [1] auf der Startseite des
Application Configurators geoffnet.

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule

- Diagnose der Applikationsmodule

- Prozessdatenmonitor fir Applikationsmodule
- Trace fur Applikationsmodule

SR o
7 « Online
(1]
9007213353390219

Die einzelnen Diagnosemoglichkeiten sind in den folgenden Kapiteln beschrieben.
Ausfuhrliche Informationen zu den einzelnen Funktionen des Application Configura-
tors finden Sie in der Dokumentation zur Konfigurationssoftware "Application Configu-
rator fir CCU".

Beachten Sie den folgenden Warnhinweis.
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8.1

Betrieb und Diagnose
Uberblick der Diagnose

A GEFAHR

Unvorhersehbare Bewegung der Maschine.

Tod oder schwerste Kdrperverletzung.

In den folgenden Situationen ist eine unvorhersehbare Bewegung der Maschine

maoglich:

+ Beim Wechsel vom Monitormodus [Monitor aktiv] in den Steuermodus [Steuern

aktiv] und umgekehrt.

* Nach dem Ldschen der Feldbus-Eingangsdaten.

— Stellen Sie sicher, dass ein selbsttatiges Anlaufen oder Stoppen der Maschine
keine Gefahr fur Personen und Gerate verursacht.

- Stellen Sie sicher, dass die Maschine in einem sicheren Zustand ist.

Uberblick der Diagnose

Nach dem Wechsel in die Diagnose des Application Configurators 6ffnet sich die fol-
gende Diagnoseansicht. Hier kbnnen Sie die Detaildiagnose der verschiedenen Appli-
kationsmodule 6ffnen. Die dargestellten Informationen basieren direkt auf den ent-

sprechenden Variablen des Controllers.

[1‘] (2] (3] (4]

| Uberblick
| m Monitor aktiv " 7<) Reset aler .&chser"
Simulation aktiv

Referenziert Applikationsfehler

PD-Monitor Trace Erweiterte Diagnusel

I
Alle Achsen stoppenl

FU freigegeben FB-Fehler Status
Narne: Werbunden ‘ (ﬁeratefehler
SEW-Controller © @ :Staus 1 Eetriehshereit Moduldiagnose
Azis_1 OO0 000 0 @ ructatus 14 FCE 14 Notstopp | Moduldiagnose |

kormmunikation [-_‘ Ornline

[7] [6]

(3]
14808803851

Nr. |Beschreibung

+ Uberblick (Startseite der Diagnose)
* PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)
+ Trace

+ Erweiterte Diagnose

[11 | Mit diesen Schaltflachen gelangen Sie zu den folgenden Funktionen:

Diese Funktionen sind in den folgenden Kapiteln beschrieben.

Handbuch — Applikationsmodul Wickler 69



Betrieb und Diagnose
Uberblick der Diagnose

Nr.

Beschreibung

(2]

Mit dieser Schaltflache wechseln Sie in den Monitor- oder Steuermodus.

* Im Monitormodus Uberwachen Sie die Funktionen des Applikationsmo-
duls.

* Im Steuermodus steuern Sie die Funktionen des Applikationsmoduls.
HINWEIS: Beachten Sie hierzu den Warnhinweis im Kapitel "Betrieb und
Diagnose" (— B 68).

HINWEIS: Der Steuermodus des PD-Monitors darf nicht gleichzeitig mit dem
Steuermodus eines Applikationsmoduls aktiviert sein.

(3]

Mit dieser Schaltflache quittieren Sie die Fehler aller Achsen.

(4]

Mit dieser Schaltflache stoppen Sie alle Achsen des Applikationsmoduls (z. B.

im Gefahrenfall). Das Abbremsen erfolgt Gber die Notstopprampen.

(3]

Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Moduldiagnose des Applikationsmoduls.

(6]

In diesem Bereich werden die einzelnen Achsen dargestellt. Dabei wird das
Applikationsmodul als Achsgruppe angezeigt.

[7]

In diesem Bereich wird der Kommunikationsstatus des Controllers angezeigt.
Fir eine erfolgreiche Diagnose und Steuerung muss der Status "Online" ge-
meldet werden und der griine Kommunikationsbalken durchlaufen.
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8.2
8.2.1

Moduldiagnose

Registerkarte "Diagnose”

‘Moduldiagnose Wickler - Wickler

Betrieb und Diagnose

! Diagnose | Durchmesser I Letantriek I Messrad I Zugkraftsensor/ Tanzer I PID-Regler | Flita] ok

0

Rezept
Rezeptdatei RO_Mame
Trace-Signale
Kanal 1 [TUl: Durchmesser [mm] v] 50,000
Kanal 2 [TUZ: Durchmeszer gefiltert [mm] v] 50,000
Kanal 3 [T13: Vorsteuerung M3: [Nm] ; M2/4/5: [1/min] v] 0.000
Kanal 4 [TOS: PID Ausgang M2/4/5: [1fmin] ; M3: [Mm] v] 0.000
Watch-Signale
[TOS: Drehmoment Zugkraft M3: [Nm] v] 0.000
[Tl[): Drehmoment Reibung M3: [Nm] v] 0,000
[Tlﬁ: Drehzahl Sollwert M2/3/4/5: [1/min] v] 0.000
[Tl}': Drehzahl Istwert M2/3/4/5: [1/min] v] 0.000
@ Durchm. Berech. aktiv @ Crehzahl begrenzt @ PID aktiv

@ Durchm. begrenzt

@ Curchm. Plausibilitat

@ Motorisch

@ Eeschl. komp. aktiv

@ FID begrenzt pos.

@ FID begrenzt neq.

Fehler

@ Fehler: FB

@ Wamung

@ Fehler: Umrichter
@ Fehler: Applikation

Kein Fehler
Kein Fehler

Kein Fehler

Schliefen

[SEW-Eurodrive GmbH & Co. KG

Moduldiagnose

4y

44

8]

- 4]

19131436043

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier konnen Sie folgende Rezepteinstellungen vornehmen:

RO_Name: Hier wird das aktive Rezept angezeigt.

R1_Name: Wenn Sie die Einstellungen von dem aktiven Rezept kopieren
mdchten, wahlen Sie hier das Zielrezept.

Kopieren nach: Mit dieser Schaltflache speichern Sie die Einstellungen in

das Zielrezept.

(2]

Hier kdnnen Sie verschiedene Signale den 4 Trace-Kanalen zuweisen und sie
im Application Configurator unter "Diagnose" in der Registerkarte "Trace" auf-
zeichnen".

Hierzu wahlen Sie im Application Configurator in der Registerkarte "Trace" fur
alle Trace-Kanale die Aufzeichnungsvariable "Benutzer". Geben Sie im Einga-
befeld "Nr." die Achse an, deren Signal Sie aufzeichnen moéchten. Die magli-

chen Signale entnehmen Sie den Blockdiagrammen (— E 80).
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8 Betrieb und Diagnose

Moduldiagnose

Nr.

Beschreibung

(3]

Hier konnen Sie 4 verschiedene Watch-Signale wahlen und sie beobachten.
Die moglichen Watch-Signale entnehmen Sie den
Blockdiagrammen (— B 80).

Folgende Systemzustande werden hier angezeigt:

Durchmesserberechnung aktiv: Die LED leuchtet rot, wenn die Bahnge-
schwindigkeit die konfigurierte "Schwelle Durchmesserberechnung" Gber-
schreitet.

Durchmesser begrenzt: Die LED leuchtet rot, wenn das Signal der
Durchmessererfassung auf den konfigurierten minimalen oder maximalen
Durchmesser begrenzt wird.

Durchmesser Plausibilitat: Die LED leuchtet rot, wenn sich der Durch-
messer schneller andert, als in der Konfiguration unter "Toleranz Plausibili-
tat" angegeben wurde.

Drehzahl begrenzt: Die LED leuchtet rot, wenn in der Betriebsart 3 "Zug-
kraft/Drehmoment" die Solldrehzahl des Antriebs erreicht wird. Falls dieser
Zustand eintritt, ist die Voreilung zu gering eingestellt oder der Wickelan-
trieb dreht frei (Anwickeln, Bahnriss).

Motorisch: Die LED leuchtet rot, wenn in der Betriebsart 3 "Zugkraft/Dreh-
moment" das Antriebsdrehmoment motorisch wird. Dies kann bei Ab-
bremsvorgangen mit aktiver Beschleunigungskompensation, bei aktiver
Zugkraftregelung oder Gberkompensierter Reibkompensation méglich sein.

Beschleunigungskompensation aktiv: Die LED leuchtet rot, wenn in der
Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment" bei aktivierter Beschleunigungskom-
pensation die in der Konfiguration angegebenen Schwellwerte Gberschrit-
ten sind.

PID aktiv: Die LED leuchtet rot, wenn der PID-Regler aktiv ist.

PID-Regler begrenzt positiv/negativ: Die LED leuchtet rot, wenn das
Ausgangssignal des PID-Reglers auf den in der Konfiguration angegeben
Wert begrenzt wird. Falls dieser Zustand eintritt, prifen Sie die Einstellun-
gen des PID-Reglers.

(4]

Hier werden Fehler und Warnungen des Umrichters und der Applikation ange-
zeigt.

1) Ausfihrliche Informationen hierzu finden Sie in der Dokumentation des Application Configurators.
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8.2.2

Betrieb und Diagnose
Moduldiagnose

Registerkarte "PID-RegIer"

Haduldiagnose—\ﬂhcltler-—“ﬁdder—.

| Leitartrieb | Messrad |Zugk|aﬂsensonf Tanzer| FID-Regler | PID-Regler * | -

@ FDOFF (1
Kp 1.20

Kp dyn 0.00 @ Kp dyn OFF —pr— [2]
Tn 60000 [ms]

Tv 0 [ms]

Bearenzung positiv 100

Begrenzung negatiy  b— 100 @

Gewichtung PID 100 [%]

Gewichtung Vorsteuerung 100 [9a]

Einstellungen
speichern
)

Anderungen
Gbernghmen
)

Einstellungen E
lad
=een SchlieBen

weGmbH & Co. KG
|

[l [4] [3]
19132130827

Nr.

Beschreibung

(1]

Um die PID-Regelung temporar auszuschalten, klicken Sie auf die LED "PID
OFF". Die LED leuchtet rot, wenn die PID-Regelung temporar ausgeschaltet
ist. Dabei wird der I-Anteil geldscht und der Reglerausgang auf "0" gesetzt.

In den Betriebsarten 4 "Zugkraft/Drehzahl" und 5 "Zugkraft/Tanzer" wird, im
Gegensatz zur PID-Reglerabschaltung mit 16:4 Pl-Regler AUS, die Bahnge-
schwindigkeit (12) nicht aktiv.

HINWEIS: Mit der Schaltflache [5] aktivieren Sie die Anderungen.

(2]

Um die dynamische Reglerverstarkung temporar auszuschalten, klicken Sie
auf die LED "Kp dyn OFF". Die LED leuchtet rot, wenn die dynamische Regler-
verstarkung temporar ausgeschaltet ist.

HINWEIS: Mit der Schaltflache [5] aktivieren Sie die Anderungen.

(3]

Mit dieser Schaltflache laden Sie lhre Einstellungen hoch. Die angezeigten
Werte der aktuellen Registerkarte werden mit den gespeicherten Werten uber-
schrieben. Die nicht gespeicherten Anderungen kdnnen Sie damit riickgangig
machen.
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8 Betrieb und Diagnose

Moduldiagnose

Nr.

Beschreibung

(4]

Mit dieser Schaltflache speichern Sie Ihre Einstellungen. Die Werte aller Re-
gisterkarten werden gespeichert und stehen nach Aus- und Einschalten wie-
der zur Verfiigung. Wenn Sie die Werte andern und sie nicht mit der Schaltfla-
che [5] aktivieren, werden sie nicht zur Steuerung Ubertragen. Dann werden
die gemachten Anderungen verworfen und die vorherigen Werte gespeichert
und angezeigt.

HINWEIS: Ein gelbes Warndreieck markiert eine erfolgte Wertanderung. Ein
griner Hacken markiert die erfolgte Speicherung.

(3]

Mit dieser Schaltflache aktivieren Sie die Anderungen. Die angezeigten Werte
der aktuellen Registerkarte werden zur Steuerung Ubertragen. Nach Aus- und
Einschalten gehen sie aber verloren.

HINWEIS: Ein gelbes Warndreieck markiert eine erfolgte Wertanderung.

8.2.3 Registerkarte "Reibkurve"

Moduldiagnose Wickler - Wickler |

| PID-Regler | PID-Regler Kpdyn | Meldung Sollwert emeicht | Reibkurve ||« | »

1

|
[2] li Exportieren % Importieren
Reibkurve [] Punkte anzeigen
[3] Gewichtung 100 [e4]
2.1
20
1.9
= 1
w< 0| =1
17
1 150 /1,71
15
1.5 ;
L (] 100 200 00 400 500
n [1/min]
HPunlte O 50 100 150 200 250 300 350 400
Bl< W {r o R 15616 [1.71 178 [1.85 [1.96 [2.06 [2.12 ]
< [m ] r
Einstell -
Bnderungen I:;?CESE:H Einstellungen ‘_?
ubernehmen o laden chliehen

SEW-Eurcdrive SmbH & Co KG

19132137483

Nr.

Beschreibung

(1]

Mit dieser Schaltflache exportieren Sie eine Reibkurve in eine Exceldatei .csv.
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Betrieb und Diagnose 8

Trace

Nr. |Beschreibung

[2] | Mit dieser Schaltflache importieren Sie eine Reibkurve aus einer Excelda-
tei .csv. Uber Excel kénnen Sie eine beliebige Reibkurve erstellen.

[3] Hier kdnnen Sie den Einfluss der Reibkompensation einstellen.

HINWEIS: Die Werte < 100 % fihren zu einer Unterkompensation, die Werte
> 100 % flihren zu einer Uberkompensation.

[4] Hier wird die Gber der Betriebsart 13 "Reibwerte ermitteln" erfasste mechani-
sche Reibung dargestellit.

HINWEIS: Wenn sich der Mauszeiger im Anzeigebereich befindet, wird der
Reibwert (prozentuales Motordrehmoment bezogen auf Motornennmoment)
und die Motordrehzahl angezeigt.

[5] Hier werden die einzelnen Reibwerte angezeigt. Die angezeigten Reibwerte
kdénnen Sie andern.

8.3 Trace

Mit dem Trace lassen sich verschiedene Prozesssignale (Geschwindigkeiten, Position
der Achsen usw.) der einzelnen Achsen aufzeichnen. Dabei kdnnen bis zu 4 Kanale
gleichzeitig aufgezeichnet werden.

Ausflhrliche Informationen hierzu finden Sie in der Dokumentation des Application
Configurators.

8.4 Erweiterte Diagnose

Die erweiterte Diagnose dient als Expertendiagnose. Hier finden Sie die Variablen-
strukturen der 6ffentlichen globalen Variablen des Controllers.

Ausfuhrliche Informationen hierzu finden Sie in der Dokumentation des Application
Configurators.
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Prozessdatenbelegung
Ubersicht

9 Prozessdatenbelegung

9.1 Ubersicht
Die folgende Tabelle zeigt die Ubersicht der Prozessdaten des Profils "10 PD".

Profil Prozessdaten
Prozesseingangsdaten Prozessausgangsdaten
10PD |1 = Steuerwort 01 = Statuswort
12 = Bahngeschwindigkeit/Drehzahl 02 = Bahngeschwindigkeit/Drehzahl
13 = Beschleunigung/Zugkraftrampe O3 = Drehmoment
14 = Zugkraft/Tanzerposition 04 = Zugkraft/Tanzerposition
15 = Preset-Durchmesser O5 = Durchmesser
16 = Substeuerwort 06 = Substatuswort
17 = Bindrausgange O7 = Binareingange
18 = Istdurchmesser 08 = Materiallange (High-Word)
19 = Istbahngeschwindigkeit 09 = Materiallange (Low-Word)
110 = Sollwert 2 010 =lIstwert 2
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Prozessdatenbelegung
Prozesseingangsdaten

9.2 Prozesseingangsdaten
Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Prozesseingangsdaten von der SPS zum
Umrichter bei Feldbusansteuerung mit 10 Prozessdatenwortern.
Wort Bit Funktion
11 Steuerwort 0 /Reglersperre
1 Freigabe/Schnellstopp
2 Freigabe/Halt
3 Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 Reset Stérung
7 Reserviert
8 Start
9 Positiv
10 Negativ
11 Betriebsart 2° | 0000 = Betriebsart 0: Keine Funktion
12 Betriebsart 2! |0001 = Betriebsart 1: Tippbetrieb
13 Betriebsart 22 | 0010 = Betriebsart 2: Bahngeschwindigkeit
14 Betriebsart 22 | 0011 = Betriebsart 3: Zugkraft/Drehmoment
0100 = Betriebsart 4: Zugkraft/Drehzahl
0101 = Betriebsart 5: Zugkraft/Tanzer
1101 = Betriebsart 13: Reibwerte ermitteln
1110 = Betriebsart 14: Referenzieren
1111 = Betriebsart 15: Positionieren
15 Reserviert
12 Bahngeschwindigkeit/ |0— 15|« Bahngeschwindigkeit:
Drehzahl — Betriebsart 2 — 5: m/min, mm/min, m/s, mm/s
* Drehzahl:
— Betriebsart 1,15: 1/min
13 Beschleunigung/Soll- 0-15|« Beschleunigung:
wertrampe — Betriebsart 2:
Bahngeschwindigkeit/min, Bahngeschwindigkeit/s
— Betriebsart 1,15: 1/(min x s)
* Sollwertrampe
— Betriebsart 3, 4: N/s
— Betriebsart 5: %/s
14 Zugkraft/Tanzerposition |0 — 15| N/%
15 Preset-Durchmesser 0-15{0.1 mm
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9 Prozessdatenbelegung

Prozesseingangsdaten

Wort Bit Funktion
16 Substeuerwort 0 Preset-Durchmesser setzen
1 Aktuellen Durchmesser halten
2 Reset Materiallange
3 Abwickler
4 PID-Regler AUS
5 Funktion 1
6 Funktion 2
7 Lade Rezept
8 — 15| Rezeptnummer
17 Bindrausgange 0 — 15| Binar codiert
18 Istdurchmesser 0-15/0.1 mm
19 Istbahngeschwindigkeit |0 — 15| m/min, mm/min, m/s, mm/s
110 | Sollwert 2 0-15|+ Position:
— Betriebsart 15: 0.1 Grad
+ Gewichtung Beschleunigungskompensation:
— Betriebsart 3: x 0.001
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Prozessdatenbelegung
Prozessausgangsdaten

9.3 Prozessausgangsdaten
Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Prozessausgangsdaten vom Umrichter
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 10 Prozessdatenworten.
Wort Bit Funktion
01 | Statuswort 0 Motor dreht
1 Umrichter betriebsbereit
2 Antrieb referenziert
3 Sollwert erreicht
4 Bremse offen
5 Fehler Umrichter
6 Warnung Umrichter
7 Fehlercodes Applikation
8 — 15| Code fiir Status/Warnung/Fehler des Umrichters”, Fehlercodes Ap-
plikation?
02 |Bahngeschwindigkeit/ |0— 15|« Bahngeschwindigkeit:
Drehzahl — Betriebsart 2, 3, 4, 5: m/min, mm/min, m/s, mm/s
* Drehzanhl:
— Betriebsart 1, 13, 14, 15: min”’
03 |Nenndrehmoment 0-15/01%
04 | Zugkraft/Tanzerposition |0 — 15| N/%
O5 |Durchmesser 0-15/0.1 mm
06 | Substatuswort 0 Reibwerte ermittelt
1 Beschleunigungskompensation aktiv
2 Reserviert
3 Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 Reserviert
7 Reserviert
8 — 15 | Rezeptnummer
O7 |Binareingange 0 — 15| Binar codiert
08 |Materiallange 0 — 15| High-Word
09 |Materiallange 0-15|Low-Word
010 |Istwert 2 0 — 15| Position:
+ Betriebsart 15: 0.1 Grad

1) Fir eine detaillierte Beschreibung beziehen Sie sich auf die mitgeltende Dokumentation zu dem Gerat.
2) Fur eine detaillierte Beschreibung beziehen Sie sich auf die Dokumentation zum Application Configurator.
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Betriebsart: Zugkraft/Drehmoment
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