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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 Mogliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen
A VORSICHT Mogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen
ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems
oder seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung des An-

triebssystems.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

Die abschnittsbezogenen Warnhinweise gelten nicht nur fir eine spezielle Handlung,
sondern fir 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.

Bedeutung der Gefahrensymbole

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle
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1.23

1.3

1.4

Allgemeine Hinweise
Mangelhaftungsanspriiche

Gefahrensymbol Bedeutung

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Warnung vor heif3en Oberflachen

Warnung vor Quetschgefahr

Warnung vor schwebender Last

> P>

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 Mangelhaftungsanspriche. 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.

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 schliet die Sachmangelhaftung in solchen Fallen aus.

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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1 Allgemeine Hinweise

Urheberrechtsvermerk

1.5 Urheberrechtsvermerk

© 2016 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.

1.6 Produktnamen und Marken

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

1.7 Mitgeltende Unterlagen

Beachten Sie die folgenden mitgeltenden Unterlagen zu Controller und Software:

Handbuch "Controller DHE21B / DHF21B / DHR21B (standard),
DHE41B / DHF41B / DHR41B (advanced)"
Kommunikationshandbiicher zu den betreffenden Feldbussen:

— MOVI-PLC® advanced DHF41B Feldbus-Schnittstellen DeviceNet™ und
PROFIBUS DP-V1

— MOVI-PLC® advanced DHR41B Feldbus-Schnittstellen EtherNet/IP™, Modbus/
TCP und PROFINET 10

Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Positioniersteuerung MOVIPRO®-
ADC"

Betriebsanleitung "Dezentrale Antriebs- und Positioniersteuerung MOVIPRO®-
ADC-SNI"

Betriebsanleitung "MOVIFIT®-FDC-SNI"

Handblcher zu den Applikationsmodulen, die genutzt werden:
— Applikationsmodul "Eil- und Schleichgangpositionierung"

— Applikationsmodul "Buspositionierung"

— Applikationsmodul "Universalmodul”

— Applikationsmodul "Universalmodul Technology"

— Applikationsmodul "Energiespar-RBG"

— Applikationsmodul "HandlingKinematics"

— Applikationsmodul "Wickler"

— Applikationsmodule fiir SNI-I/O-System

Aktuelle Ausgabe der Dokumentation (Handbuch oder Online-Hilfe) zu
MOVITOOLS® MotionStudio

Beachten Sie daruber hinaus die folgenden mitgeltenden Unterlagen in Abhangigkeit
zu der angeschlossenen Antriebstechnik:

Betriebsanleitung "Antriebsumrichter MOVIDRIVE® MDX"
Betriebsanleitung "Frequenzumrichter MOVITRAC® MCO7"
Betriebsanleitung "Frequenzumrichter MOVITRAC® LTX"
Betriebsanleitung "Frequenzumrichter MOVITRAC® LTP-B"
Betriebsanleitung "Mechatronisches Antriebssystem MOVIGEAR®"
Betriebsanleitung "Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX"

1 O Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Allgemeine Hinweise
Mitgeltende Unterlagen

Betriebsanleitung "Dezentraler Kleinspannungs-Servoantrieb CMP ELVCD"

Handbuch "Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® — Versorgungsmodul mit Ein-
und Rickspeisung MXR80"

Handbuch "Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® — Versorgungsmodul mit Ein-
und Ruckspeisung MXR81"

Betriebsanleitung "Sicherheitsmodule MOVISAFE® UCS..B fir Mehrachsanwen-
dungen"

Betriebsanleitung "Sicherheitsmodule MOVISAFE® UCS..B Kompakt"

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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Sicherheitshinweise

Einsatz

2 Sicherheitshinweise

2.1 Einsatz

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 vollstédndig 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 ausfiihrlichen 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, dirfen Sie es nicht installieren oder in Betrieb neh-
men.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, unsachgemafiem 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 durchgefiihrt werden, die in geeigneter Weise un-
terwiesen wurden.

2.2 Zielgruppe

Fachkraft fur Ar-
beiten mit Softwa-
re

Alle Arbeiten mit der eingesetzten Software dirfen ausschlief3lich von einer ausgebil-
deten Fachkraft ausgeflhrt 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.

23 BestimmungsgemaRe Verwendung

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

Die Applikationsmodule laufen auf dem Controller und sind somit unabhangig von der
angeschlossenen Antriebselektronik.

Der Application Configurator ist eine Gerate Ubergreifende Software, mit der Sie fur je-
de Achse das passende Applikationsmodul in Betrieb nehmen, konfigurieren und auf
den Controller Ubertragen.

Abhangig von den unterlagerten Geraten realisieren Sie damit eine Fille von Ein-
zelachs- und Mehrachsanwendungen.
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Bussysteme

Beim Testen der parametrierten Funktionen mit dem Application Configurator kann im
Steuermodus direkt auf die Antriebsfunktionen zugegriffen werden. Die Begrenzungen
und Verriegelungen, die in der Ubergeordneten Steuerung festgelegt wurden, kdnnen
dadurch unwirksam sein. Daher sind bei der Nutzung des Steuermodus entsprechen-
de VorsichtsmaRRnahmen zu treffen. Die Nutzung des Steuermodus liegt in der alleini-
gen Verantwortung des Anwenders.

A VORSICHT

Die Nutzung des Steuermodus liegt in der alleinigen Verantwortung des Anwenders.

24 Bussysteme

Mit einem Bussystem ist es mdglich, elektronische Antriebskomponenten in weiten
Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr,
dass die von aufen nicht sichtbare Anderung der Parameter zu einem unerwarteten,
aber nicht unkontrollierten Systemverhalten fihren kann und die Betriebssicherheit,
Systemverflgbarkeit 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 Portibersicht finden Sie jeweils in den technischen Daten
des verwendeten Gerats.

25 Kurzbezeichnung

In dieser Dokumentation wird folgende Kurzbezeichnung verwendet.

Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
Ubergeordnete Steuerung SPS
Controller in der Ausfiihrung CCU Controller

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 3



3 Systembeschreibung

Anwendungsbereiche

3 Systembeschreibung

31 Anwendungsbereiche

Der Application Configurator findet Anwendung in folgenden Bereichen:
* Einzelachsanwendungen
* Mehrachsanwendungen
Abhéangig von der Anwendung ergeben sich die folgenden Auswabhlkriterien:
» Leistungsklasse des konfigurierbaren Applikationscontrollers:
— CCU standard
— CCU advanced
» Leistungsfahigkeit der unterlagerten Gerate
* Verwendetes Applikationsmodul

Die folgenden Unterkapitel zeigen die Zuordnung der beiden Leistungsklassen zu den
Controller-Typen.

3.2 Leistungsklassen des konfigurierbaren CCU-Controllers
Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die Zuordnung der Leistungsklassen zu den Control-
ler-Typen.
Leistungsklasse Controller-Typ
CCU standard DHF21B
DHR21B
MOVIFIT®-FDC-SNI standard
CCU advanced DHF41B
DHR41B
MOVIPRO®-ADC
MOVIFIT®-FDC-SNI advanced

3.21 Leistungsklasse CCU standard

Die Leistungsklasse "CCU standard" ist fur Applikationsmodule mit Einzelachsfunktio-
nalitdt und mittleren Reaktionszeiten. Es kdnnen maximal 16 Achsen an einen konfi-
gurierbaren Controller angeschlossen werden.

Es konnen nur Applikationsmodule der Technologiestufe TO betrieben werden.

3.2.2 Leistungsklasse CCU advanced

Die Leistungsklasse "CCU advanced" ist fur Applikationsmodule mit Einzelachs- und
Mehrachsfunktionalitdt sowie schnellen Reaktionszeiten. Es kénnen maximal 16 Ach-
sen an einen konfigurierbaren Controller angeschlossen werden.

Es kdnnen Applikationsmodule der Technologiestufe TO und héher betrieben werden.

1 4 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Funktionen

3.3 Funktionen

Der Application Configurator bietet Ihnen die folgenden Funktionen:
* Inbetriebnahme und Konfiguration von Applikationsmodulen
+ Diagnose von Applikationsmodulen

3.4 Vorteile

Der Application Configurator bietet Ihnen die folgenden Vorteile:

* Der Prozessdatenmonitor visualisiert den Datenaustausch zwischen den parame-
trierten Applikationsmodulen und der Gbergeordneten Steuerung.

» Die Datenhaltung Uber eine SD-Karte fir das gesamte Applikationsmodul und alle
Antriebsparameter.

» Der Simulationsbetrieb ermdglicht die Diagnose von Konfigurationen, ohne dass
Gerate und Motoren angeschlossen sind.

» Eine detaillierte Moduldiagnose ermdglicht das einfache Testen des Applikations-
moduls.

» Die Aufzeichnung von Variablen Uber der Zeit (z. B. Verfahrprofile) zur einfachen
Fehlersuche.

» Beim Herunterladen der Applikationsdaten kann gleichzeitig die Software des App-
lication Configurators auf der SD-Karte aktualisiert werden.

» Die Applikationsmodule laufen zentral auf dem Controller und sind dadurch an-
triebsunabhangig einsetzbar.
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Systemaufbau

3.5 Systemaufbau

Die folgende Darstellung zeigt lhnen den Systemaufbau, um mit einem konfigurierba-
ren Controller Ihre Applikationsmodule zu konfigurieren und zu betreiben.

Ethernet
Anlagensteuerung I
Anlagenebene SPS

L

Feldbus
Systemsteuerung
Systemebene ccu

N
Engineering
Systembus
Geratesteuerung
Gerate-Ebene 7 i
' - . Gerate

18014401676847243

3.6 Systemkomponenten und Schnittstellen

Der konfigurierbare CCU-Controller ist mit zahlreichen Kommunikationsschnittstellen
ausgestattet.

Der Engineering-PC ist Uber die USB-Schnittstelle oder Uber die Ethernet-Service-
Schnittstelle direkt mit dem CCU-Controller verbunden.

Die Systembus-Schnittstellen CAN 1/CAN 2 oder die SNI-Schnittstelle dienen bevor-
zugt zum Anschluss und zur Steuerung mehrerer Umrichter.

Das so gebildete Maschinenmodul kdnnen Sie Uber die integrierte Feldbus-Schnitt-
stelle an einer SPS betreiben.

Gerat SBus 1 SBus 2 | SNI COM2 PROFIBUS | PROFINET
DeviceNet™| Modbus/TCP
EtherNet/IP™

(CCU_)DHFX1B 1-16 1-16 |- - X -
(CCU_)DHRX1B 1-16 1-16 |- - - X
(CCU_MTC_R9X |- 1-21 1-9 |- - X
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Gerat SBus 1 SBus 2 | SNI COM2 PROFIBUS | PROFINET
DeviceNet™| Modbus/TCP
EtherNet/IP™
(CCU_)PFH_E2E3 |1 (I/O-Module) 1-63 |- 1 - X
20 — 23 (MDX) (MOVIMOT®)
31 —-34 (CanToCom)
41 (Energiespeicher)
(CCU_)PFH_E2E3_ | 1 (I/O-Module) 1-63 |1-9 |1 - X
SNI 20 - 23 (MDX) (MOVIMOT®)
31— 34 (CanToCom)
41 (Energiespeicher)
(CCU_)PFH_P1D1 |1 (I/O-Module) 1-63 |- 1 X -
20 — 23 (MDX) (MOVIMOT®)
31 -34 (CanToCom)
41 (Energiespeicher)
(CCU_)PFH_P1D1 |1 (I/O-Module) 1-63 |[1-9 |1 X -
_SNI 20 — 23 (MDX) (MOVIMOT®)
31 - 34 (CanToCom)
41 (Energiespeicher)

3.7

Funktionsprinzip

Auf dem Engineering-PC ist der Application Configurator installiert. Mit dieser Konfigu-
rationssoftware wahlen Sie fir jede Achse das passende Applikationsmodul flr Ihre
Anwendung (Einzelachs- oder Mehrachsapplikation), die unabhangig von der ange-
schlossenen Antriebselektronik lauft. Die erforderlichen Parameter geben Sie im As-
sistenten des betreffenden Applikationsmoduls ein. AbschlieRend wird die komplette
Konfiguration auf den CCU-Controller Ubertragen.

Es konnen weiterhin alle auf IPOSP“*®-basierende Applikationsmodule oder Technolo-
giefunktionen, die direkt auf dem Umrichter laufen, eingebunden werden. Das wird
durch die Wahl des Applikationsmoduls "Transparent" erreicht. Damit werden die Pro-
zesseingangs- und Prozessausgangsdaten vom Controller unverandert weitergeleitet.
Die Parametrierung im Application Configurator entfallt in diesem Fall. Parametrieren
Sie stattdessen auf IPOSPs®-basierende Applikationsmodule mit dem entsprechenden
Tool, dass lhnen in MOVITOOLS® MotionStudio angeboten wird.

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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Funktionsprinzip

Die Verarbeitung von Achsen mit antriebsunabhangigen Applikationsmodulen im Ver-
gleich zu einer Achse mit einem auf IPOSP“®-basierenden Applikationsmodul zeigt die
folgende Darstellung.

SPS/PLC
il

CCU

[ e p—

?ﬂ * i. AP3
N9 — R —- R § ¥
| | |

(1] (2] (3]

9007202367088011

Nr.

Beschreibung

(1]

AP1 Das Applikationsmodul 1 (z. B. Drehzahlvorgabe 1 PD) lauft an-
triebsunabhangig auf dem CCU-Controller.

(2]

AP2 Das Applikationsmodul 2 (z. B. Eil-/Schleichgangpositionierung 6 PD)
[auft antriebsunabhangig auf dem CCU-Controller.

(3]

AP3 Das Applikationsmodul 3 ist ein auf IPOSP**®-basierendes Applikati-
onsmodul (z. B. Wickler) und lauft auf dem Umrichter. Zur Einbindung
ist auf dem CCU-Controller das Applikationsmodul "Transparent" hin-
terlegt.
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3.8 Prozessdaten

Der Controller empfangt Feldbus-Eingangsdaten (I) von der SPS und sendet an die
SPS Feldbus-Ausgangsdaten (O).

a_g

] |::> ‘ Feldbus-Eingangsdaten (1) D l::>
HENRE W‘ <::| ‘ Feldbus-Ausgangsdaten (O) D <::|

{m 5

18014401631607691

Die maximale Anzahl von Prozessdaten betrdgt 120 PD. Die Prozessdaten setzen
sich zusammen aus den Prozessdaten des Controllers und der Summe aller Prozess-
daten fur jede Achse.

* Anzahl PD Controller:
— 2 PD ohne Parameterkanal
— 8 PD mit Parameterkanal
* Anzahl PD Achse:
— 1 PD - 10 PD pro Achse (je nach Applikationsmodul/Profil)

Diesen Zusammenhang soll das folgende Beispiel verdeutlichen. Es zeigt die Pro-
zessdaten von 2 Achsen mit unterschiedlichen Applikationsmodulen/Profilen und die
Prozessdaten des Controllers bei nicht aktiviertem Parameterkanal.

2PD ﬁ\ 2PD ﬁ\ 1PD ﬁ

Controller Achse 1 Achse 2

Drehzahlvorgabe 2 PD  Eil-/Schleichgang 1 PD
9007202376915083
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Programmidentifikation

3.9 Programmidentifikation

Sie kbnnen mit der Engineering-Software MOVITOOLS® MotionStudio das Programm
identifizieren, das zuletzt in den Controller geladen wurde.
Gehen Sie folgendermal3en vor:

1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

2. Markieren Sie in der Netzwerksicht den Controller.
3. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmenii des Controllers.
4. Wahlen Sie den Menubefehl [Inbetriebnahme] > [Parameterbaum].
5. Wahlen Sie im Parameterbaum im Ordner "Anzeigewerte" den Knoten "Gerateda-
ten" [1].
Baum il ECCU DHF41B-F; ‘Anzeigewerte\Gerated ilil
Eu%_éuﬂsiggﬁéi:mmaer Gerate Seriennummer IW i
l%l Statusanzeigen Firmware Sachnummer I‘IB‘ZD 758 8.55
(11 é Firmware Build I‘ID?S—
% Kommunikations- Treiber |EC Interface Version Iz{]‘m
. & Digtale E/A
-I=7| Prozessdaten Hardware
[=1-428 Parameter und Funktionen Hardware Sachnummer |13211'315
{%l Setup und Control Hardware Si l—
EI@ Schnittstellen Fravare Status BEm2
g CAN Gerateausfihrung T10
E RS485
=423 Feldbus e
% Waitere Parameter Eootloader Sachnummer IW
Bootloader Version |55
Eootloader Buildnummer I‘m‘,.fg

Engineering-Schnittstelle

|P-Ldresse |192_168. 0. 4
Subnetzmaske |255255 255. 0
Standard Gateway I 192.168. 10. 1

MAC-Adresse 00-0F-69-01-2d-85
Motionbibliothek

Version lm—

Release |1—

Applikation

m

Lpplikation Iﬂpplication Configurator

Sachnummer [1523 488 7.00
Version |1]

Release |3[| Ty

(2
9007202600296715

= Im unteren Teil des Fensters finden Sie in der Gruppe "Applikation" [2] die Ver-
sionsangaben zum installierten Programm.

2 O Handbuch — Application Configurator fir CCU

23042109/DE - 12/2016



23042109/DE — 12/2016

4

41
411

41.2

413

Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Transparent

Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule

Die folgenden Unterkapitel geben Ihnen einen Uberblick tiber alle Applikationsmodule.
Dazu gehdren die Anwendungsbereiche, der Funktionsumfang, die zulassige Gerate-
kombination und die Prozessdatenbelegung in Abhangigkeit des verwendeten Profils.

Eine detaillierte Beschreibung der Belegung der Prozessdaten fir die Applikationsmo-
dule Drehzahlvorgabe und Rickspeisung finden Sie am Ende des Kapitels "Projektie-
rung". Fur die anderen Applikationsmodule finden Sie diese Information in der eigen-
standigen Dokumentation zu dem jeweiligen Applikationsmodul.

Transparent

Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Transparent wird verwendet, wenn die Feldbus-Ausgangsda-
ten von der SPS an den Controller unverandert von diesem an die unterlagerten Gera-
te weitergeleitet werden sollen. Das Gleiche gilt fir die Prozessdatenkommunikation in
umgekehrter Richtung. Dabei werden die Feldbus-Eingangsdaten von den unterlager-
ten Geraten unverandert vom Controller an die SPS weitergeleitet.

Das Applikationsmodul Transparent unterstitzt samtliche auf dem Umrichter direkt
laufenden (IPOSPUS®-basierenden) Applikationsmodule.

Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Transparent hat die folgenden Profile.

Profil Funktionsumfang

3PD 3 Prozessdatenworter, Ansteuersignale werden uninterpretiert zum Um-
richter geleitet oder vom Umrichter weitergeleitet.

6 PD 6 Prozessdatenworter, Ansteuersignale werden uninterpretiert zum Um-
richter geleitet oder vom Umrichter weitergeleitet.

10 PD 10 Prozessdatenwdrter, Ansteuersignale werden uninterpretiert zum
Umrichter geleitet oder vom Umrichter weitergeleitet.

Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCu Gerate

DHF21B MOVIDRIVE® B

DHR21B MOVITRAC® B (nur Transparent 3 PD)
MOVITRAC® LTP-B (nur Transparent 3 PD)
UCS..B/PS

DHF41B MOVIDRIVE® B

DHR41B MOVITRAC® B (nur Transparent 3 PD)
MOVITRAC® LTP-B (nur Transparent 3 PD)
MOVIAXIS®
UCS..B/PS

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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Transparent

Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule

CCU

Gerate

MOVIFIT®-FDC-SNI

MOVIFIT®-FC Slave (nur Transparent 3 PD)

MOVIPRO®-ADC
MOVIPRO®-ADC-SNI

MOVIFIT®-FC Slave (nur Transparent 3 PD)
MOVIMOT® am COM 2 (nur 3 PD)

MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1 (nur 3 oder 6 PD)
UCS..B/PS (nur 10 PD)

Die Prozessdatenbelegung hangt von dem Applikationsmodul ab, das auf dem Um-
richter oder auf einem angeschlossenen Gerat konfiguriert ist. Weitere Informationen

Allgemeine Prozessdatenbelegung

hierzu finden Sie in der jeweiligen Geratedokumentation.

41.5 Prozessdatenbelegung der UCS..B/PS
Das Applikationsmodul "Transparent" dient an UCS..B/PS ausschlieRlich zur Diagno-
se. Es kann nur in der Auspragung 10 PD genutzt werden.
Die Prozessdatenbelegung der Feldbus-Ausgangsdaten entnehmen Sie der folgenden
Tabelle".
Diagnose Prozess- |Bit Belegung High-Byte Belegung Low-Byte
datenwort
PS-Modul Diagnose |0 0-15 MOVILINK®-Statuswort
UCS..B Diagnose 1 0-3 Status
4 1
5-7 Life-Bit
8-15 0
2 0 - 15 |Diagnosedaten (Bit 8 — 15) Diagnosedaten (Bit 0 — 7)
High-Byte Fehlercode” Low-Byte Fehlercode”
3 (Bei Sta- |15 0
ts "RUN) 1o _ 14 | Diagnosedaten (Bit 24 —30) | Diagnosedaten (Bit 16 — 23)
15 1
0 - 14 |High-Byte ECS-Code Low-Byte ECS-Code
4 0 - 15 |Logikdaten (Bit 40 — 47) Logikdaten (Bit 32 — 39)
5 0-15 0 Logikdaten (Bit 48 — 55)
6 0 - 15 |Prozessdaten (Bit 0 — 15)
7 0 - 15 |Prozessdaten (Bit 16 — 31)
8 0—-15 |Prozessdaten (Bit 32 — 47)
9 0 - 15 |Prozessdaten (Bit 48 — 63)

1) Bei Status "Alarm" und "Fehler".

Die Einstellungen zur Lange der einzelnen Prozessdaten sind entsprechend in der

Konfiguration der UCS..B/PS vorzunehmen.

Die konfigurierten Prozessdaten werden wortweise (16 Bit) in aufsteigender Reihenfol-

ge auf die Prozessdaten gemappt.
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Wenn der konfigurierte Wert mehr als 16 Bit beinhaltet, so wird der Wert auf 2 Pro-
zessdatenworter aufgeteilt. Dabei wird das High-Word auf das Prozessdatenwort 1
und das Low-Word auf Prozessdatenwort 2 gemappt. Alle weiteren Werte werden auf
die folgenden Prozessdatenworter gelegt.

Im folgenden Beispiel wird das Mapping eines 24-Bit-Werts auf die Prozessausgangs-
daten dargestellt.

Abbild UCS..B/PS High-Word Low-Word
24-Bit-Wert Nicht belegt |Low-Byte High-Byte Low-Byte
Prozessausgangsdaten Word
Prozessdaten 1 Nicht belegt Low-Byte (aus High-Word)
Prozessdaten 2 High-Byte (aus Low-Word) |Low-Byte (aus Low-Word)

1) An diesem Applikationsmodul stehen keine Feldbus-Eingangsdaten zur Verfigung. Weitere Informatio-
nen entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Gerat, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen”.

4.2 Drehzahlvorgabe

421 Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Drehzahlvorgabe wird fiir drehzahlgeregelte Anwendung ohne
Positionierung verwendet.

4.2.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Drehzahlvorgabe hat die folgenden Profile.

Profil Funktionsumfang

1PD 1 Prozessdatenwort. Alle Geschwindigkeiten und Rampen werden Gber
die Konfigurationsoberflache festgelegt und kdnnen bitcodiert gewahlt
werden.

Es ist méglich, 6 verschiedene Drehzahlen und 4 verschiedene Rampen
im Controller zu hinterlegen.

2PD 2 Prozessdatenwdrter, wie beim 1-PD-Profil, jedoch kénnen die auf dem
Gerat vorhandenen digitalen Ein-/Ausgénge als zusatzliches Prozess-
datenwort genutzt werden.

3 PD 3 Prozessdatenworter. Die Geschwindigkeiten und Rampen werden dy-
namisch Uber die Prozessdaten vorgegeben.

Dieses Profil wird fir Anwendungen empfohlen, die mehr als 6 verschie-
dene Drehzahlen oder 4 verschiedene Rampen erfordern, sowie fir An-
wendungen, bei denen Drehzahlen zentral flr viele Produkte in einer
SPS abgelegt werden (z. B. in der Lebensmittelindustrie).

4 PD 4 Prozessdatenwdrter, wie beim 3-PD-Profil, jedoch kénnen die auf dem
Gerat vorhandenen digitalen Ein-/Ausgénge Uber die Prozessdaten aus-
gewertet werden.

6 PD 6 Prozessdatenwdrter, wie beim 4-PD-Profil, jedoch kénnen die auf dem
Geréat vorhandenen analogen Ein-/Ausgénge uber die Prozessdaten
ausgewertet werden.
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Drehzahlvorgabe

4.2.3 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ

und den unterlagerten Geraten.

CCu Gerate

DHF21B MOVIDRIVE® B

DHR21B MOVITRAC® B
MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX

DHF41B MOVIDRIVE® B

DHR41B MOVITRAC® B

MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX
MOVIAXIS®

MOVIFIT®-FDC-SNI

MOVIGEAR®-SNI-B
MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2

MOVIPRO®-ADC

MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2

MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1 (nur Drehzahlvorgabe
1,3 PD)

MOVIPRO®-ADC-SNI

MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2
MOVIGEAR®-SNI-B

MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1 (nur Drehzahlvorgabe
1, 3 PD)
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4.2.4 Prozessdatenbelegung

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

Profil Prozessdatenbelegung
Feldbus-Eingangsdaten Feldbus-Ausgangsdaten
1PD [1 = Steuerwort O1 = Statuswort
2PD [1 = Steuerwort O1 = Statuswort
I2 = Bindrausgange 02 = Binareingange
3 PD [1 = Steuerwort 01 = Statuswort
12 = Solldrehzahl" (x 0.2) 02 = Istdrehzahl" (x 0.2)
I3 = Rampe O3 = Ausgangsstrom
4 PD [1 = Steuerwort O1 = Statuswort
12 = Solldrehzahl" (x 0.2) 02 = Istdrehzahl" (x 0.2)
I3 = Rampe O3 = Ausgangsstrom
I4 = Bindrausgange 04 = Binareingange
6 PD [1 = Steuerwort 01 = Statuswort
12 = Solldrehzahl" (x 0.2) 02 = Istdrehzahl" (x 0.2)
I3 = Rampe 03 = Ausgangsstrom
|4 = Binarausgange 04 = Binareingange
I5 = Analogausgang 1 O5 = Analogeingang 1
I6 = Analogausgang 2 06 = Analogeingang 2

YUm konform mit dem MOVILINK®-Protokoll zu sein, gilt fir den einzutragenden/ange-
zeigten Drehzahlwert die Umrechnung 1 Digit entspricht 0,2 min™.

4.3 Eil-/Schleichgangpositionierung

4.31 Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Eil-/Schleichgangpositionierung wird fur einfache Positio-
nieranwendungen in der Férdertechnik verwendet.

Hierzu zahlen die folgenden, typischen Anwendungsfalle:
* Rollen- und Kettenférderer

* Hubtischapplikationen

* Drehtischapplikationen

Die Positionierung erfolgt tiber 2 Initiatoren mit 2 Geschwindigkeiten. Uber den ersten
Initiator wird der Umschaltzeitpunkt von der schnellen zur langsamen Geschwindigkeit
bestimmt, der zweite Initiator legt die Stopp-Position fest.

Fir Anwendungen, die in 2 Richtungen positionieren sollen, werden 4 Initiatoren be-
notigt.

Es werden die folgenden Betriebsarten unterstitzt:
* Tippen
» Einférdern (Positionieren)
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4 Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Eil-/Schleichgangpositionierung

e Ausfordern
* Heben/Drehen

4.3.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Eil-/Schleichgangpositionierung hat die folgenden Profile.

Profil Funktionsumfang

1PD 1 Prozessdatenwort. Bei diesem Profil erfolgt die Ansteuerung Uber ein
Steuerwort. Alle Geschwindigkeiten und Rampen legen Sie Uber die
Konfigurationsoberflache fest.

SEW-EURODRIVE empfiehlt dieses Profil, wenn Drehzahl und Rampe
nicht produktabhangig angepasst werden mussen.

3PD 3 Prozessdatenworter. Dieses Profil wird z. B. fir das Férdern von Pro-
dukten mit wechselnder Gewichtskraft und bei mittlerer Positionierge-
nauigkeit bendtigt.

Die Eildrehzahl und Rampen kénnen Sie Uiber den Bus vorgeben.

Die digitalen Eingange des Gerats konnen Sie Uber die Prozessdaten
auswerten.

6 PD 6 Prozessdatenworter. Um eine hohe Positioniergenauigkeit zu errei-

chen, wird dieses Profil z. B. fur das Férdern von Produkten mit wech-
selnder Gewichtskraft bendétigt, bei denen neben der Eildrehzahl auch
die Schleichdrehzahl Uber den Bus vorgegeben werden kann.

Im Gegensatz zum 3-PD-Profil kbnnen die Beschleunigungs- und Ver-
zbgerungsrampe sowie die Stopprampe unabhangig voneinander vor-
gegeben werden.

Die digitalen Eingange des Gerats kdnnen Sie Uber die Prozessdaten
auswerten.

Die Istposition kann zurlickgesetzt werden. Dazu ist die Betriebsart = 0
zu wahlen und das Startbit zu setzen.

4.3.3 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zulassigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCu Geriéte

DHF21B, DHR21B MOVIDRIVE® B
MOVIGEAR®-DSC-B

DHF41B, DHR41B MOVIDRIVE® B
MOVIGEAR®-DSC-B

MOVIPRO®-ADC MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1
MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2

MOVIFIT®-FDC-SNI MOVIGEAR®-SNI-B

MOVIPRO®-ADC-SNI | MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Buspositionierung

4.3.4 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".

4.4 Buspositionierung

441 Anwendungsbereich

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

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

Es werden die folgenden Betriebsarten unterstitzt:
* Tippen

* Referenzieren

» Positionieren

HINWEIS

Wenn Sie dieses Applikationsmodul fiir Positionieraufgaben nutzen, bendtigen Sie
einen Antrieb mit Geber.

jde

442 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Buspositionierung hat das folgende Profil.

Profil Funktionsumfang

6 PD 6 Prozessdatenworter, tiber die Position, Geschwindigkeit, Beschleuni-

gung, Verzdgerung gesteuert werden.

443 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCuU Gerate

DHF21B MOVIDRIVE® B

DHR21B MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX
MOVITRAC® B

DHF41B MOVIDRIVE® B

DHR41B MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX
MOVITRAC® B
MOVIAXIS®

MOVIPRO®-ADC MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1
MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2
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4 Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Universalmodul

CCuU Gerate
MOVIFIT®-FDC-SNI MOVIGEAR®-SNI-B
MOVIPRO®-ADC-SNI MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2

444 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".

4.5 Universalmodul

451 Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Universalmodul wird verwendet fir alle drehzahlgeregelten
und positionierenden Anwendungen in Anwendereinheiten. Funktionserweiterungen
wie Gleichlauf oder Touchprobe-Auswertung schaffen ein breites Feld moglicher An-
wendungen.

Das Applikationsmodul verfugt Uber eine einheitliche Prozessdaten-Schnittstelle, die
bei wachsender Funktionalitat einfach erganzt wird. Dadurch wird erreicht, dass die
Profile des Universalmoduls abwartskompatibel sind.

HINWEIS

Wenn Sie dieses Applikationsmodul fir Positionieraufgaben nutzen, bendétigen Sie
einen Antrieb mit Geber.

jde

45.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Universalmodul hat die folgenden aufeinander aufbauenden
Prozessdatenprofile.

Profil |Funktionsumfang

4 PD Betriebsarten:

* Drehzahlbetrieb

* Tippbetrieb

Funktionen:

* Geschwindigkeit und Dynamikparameter in Anwendereinheiten

« HINWEIS: Die Unterstitzung geberloser Motoren wird nur in diesem
Profil unterstutzt.

6 PD Betriebsarten (zusatzlich zum 4-PD-Profil):
« Referenzierbetrieb
e Absoluter Positionierbetrieb — linear und Modulo

7 PD Betriebsarten (zusatzlich zum 6-PD-Profil):
* Drehzahlgleichlauf
¢ Relativer Positionierbetrieb — linear und Modulo
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule 4
Universalmodul

Profil |Funktionsumfang

10 PD |Betriebsart (zusatzlich zum 7-PD-Profil):

» Positionierbetrieb — Touchprobe (TP) mit Restwegpositionierung — line-
ar und Modulo

Funktionen:

* Momentenbegrenzung

* Auslesen der Touchprobe-Position

» Digitaleingange und Digitalausgange

453 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCuU Gerate

DHF21B CMP ELVCD

DHR21B MOVIDRIVE® B
MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX

DHF41B CMP ELVCD

DHR41B MOVIDRIVE® B
MOVIGEAR®-DSC-B
MOVITRAC® LTX
MOVIAXIS®

MOVIFIT®-FDC-SNI MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2
MOVIGEAR®-SNI-B
MOVIPRO®-ADC CMP ELVCD am SBus 2
MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2

MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1 (nur Drehzahlvorgabe
1, 3 PD)

MOVIPRO®-ADC-SNI  |CMP ELVCD am SBus 2
MOVIGEAR®-DSC-B am SBus 2
MOVIGEAR®-SNI-B

MOVIPRO® Leistungsteil am SBus 1 (nur Drehzahlvorgabe
1, 3 PD)

454 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Universalmodul Technology

4.6 Universalmodul Technology

4.6.1 Anwendungsbereich

Das Universalmodul Technology erganzt den Funktionsumfang des Universalmoduls
Standard (siehe Handbuch "Applikationsmodul Universalmodul") um zusatzliche win-
kelsynchrone Anwendungen in der Betriebsart 8 "Gearing" .

4.6.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Universalmodul Technology unterstutzt Linear- und Modulo-Achsen und hat das
folgende Profil.

Profil Funktionsumfang
10 PD Betriebsarten:
* Drehzahlbetrieb
* Tippbetrieb

* Referenzierbetrieb

* Positionierbetrieb

*  Winkelsynchronbetrieb (Betriebsart 8 "Gearing")
Funktionen:

*  Touchprobe

* Ausrichten (Betriebsart 8 "Gearing")

+ Offset (Betriebsart 8 "Gearing")

4.6.3 Zulassige Geratekombination

Controller
Um das Applikationsmodul zu nutzen, bendétigen Sie einen der folgenden Controller
mit der Technologiestufe T2 oder héher.
CCuU Firmware-Version Technologiestufe
DHF41B

1115 oder hdher T2 oder héher

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

Umrichter

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

Umrichter Firmware-Version
CMP ELVCD 3.4.280.1.37 oder hdher
MOVIDRIVE® B xxX.16 oder hoher
MOVIAXIS® xxx.29 oder hoher

Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule 4
Ruckspeisung

Kompatibilitat

Das Applikationsmodul Universalmodul Technology ist abwartskompatibel zum Appli-
kationsmodul Universalmodul Standard.

HINWEIS

Mit der Ausnahme der Betriebsart "Drehzahigleichlauf" bietet das Universalmodul

[

Technology alle Betriebsarten und Funktionen, die im Universalmodul Standard ent-
halten sind.

Regelverfahren

464

4.7
4.7.1

4.7.2

4.7.3

Der Synchronlauf der Slave-Achse erfolgt auf die Sollwerte der Master-Achse. Dies
hat den Vorteil, dass die Slave-Achse nicht jeder minimalen Regelung der Master-
Achse folgt und sehr ruhig fahrt. Somit ergibt sich ein maximaler Schleppabstand zwi-
schen einer Master-Achse und einer Slave-Achse durch das Mittel der beiden
Schleppfehlerfenster. Ausflhrliche Informationen hierzu finden Sie im Handbuch des
genutzten Umrichters.

Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".

Riickspeisung

Anwendungsbereich

Das Applikationsmodul Riickspeisung wird zur Ansteuerung der Netzrickspeisung
verwendet. Die Freigabe kann Uber die Prozessdaten-Schnittstelle oder Uber digitale
Eingange erfolgen.

Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul Riickspeisung hat das folgende Profil.

Profil Funktionsumfang
1PD 1 Prozessdatenwort fur Freigabe und Statusmeldungen der Netzrick-
speisung.

Zulassige Geratekombination

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCuU Gerite

DHF41B, DHR41B MOVIAXIS® MXR

MOVIPRO®-ADC, MOVIPRO® mit Riickspeisung (R15)
MOVIPRO®-ADC-SNI
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4 Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Applikationsmodule fiir SNI-I/O-System

4.7.4 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung von dem Profil entnehmen Sie der folgenden Tabelle.

Profil Prozessdatenbelegung
Feldbus-Eingangsdaten Feldbus-Ausgangsdaten
1PD [1 = Steuerwort O1 = Statuswort

4.8 Applikationsmodule fir SNI-I/O-System

4.8.1 Anwendungsbereich

Applikationsmodul //O

Das Applikationsmodul /O mit der entsprechenden Auspragung der Feldbus-Schnitt-
stelle stellt das Signalabbild des SNI-I/O-Systems dar.

Applikationsmodul //O-Logik

Das Applikationsmodul I/O-Logik wird verwendet fiir die dezentrale logische Verknip-
fung von Eingangssignalen zur Ansteuerung eines digitalen Ausgangssignals. Da-
durch wird eine Unabhangigkeit von der Buslaufzeit des SNI-Busses erreicht. Es kon-
nen digitale Eingangssignale logisch verknlpft werden. Analoge Signale und Zahler-
werte werden mit Vergleichsoperationen verknipft. Wenn die Eingangssignale einer
Bewegungsrichtung zugeordnet werden, ist durch die Ubergabe der Bewegungsrich-
tung eine richtungsabhangige Ansteuerung des Ausgangssignals moglich. Jede Ver-
kniipfung wird als unabhangige Funktion gesteuert.

Applikationsmodul I/O-Positionierung

Das Applikationsmodul I/O-Positionierung ist eine Erweiterung des Applikationsmo-
duls I/O-Logik. Es dient zur Ansteuerung eines Positioniervorgangs einer unabhangi-
gen Bewegung. Ein Anwendungsbeispiel stellt die Freigabesteuerung eines EHB-
Schienenelementes dar.

Die Applikationsmodule verfligen Uber eine einheitliche Prozessdaten-Schnittstelle,
die bei wachsender Funktionalitat einfach erganzt wird. Dadurch wird erreicht, dass
die Profile der Applikationsmodule abwartskompatibel sind.

4.8.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Applikationsmodul //O
Das Applikationsmodul //O hat die folgenden Profile.

Profil |Funktionsumfang

2PD 2 Prozessdatenworter fir die Steuerung des SNI-I/O-Systems sowie flr
das Abbild der digitalen Ein- und Ausgange.

6 PD 6 Prozessdatenworter fiir die Steuerung des SNI-I/O-Systems sowie zu-
satzlich zum 2-PD-Profil fir 4 Zahlerwerte.

10 PD |10 Prozessdatenworter fir die Steuerung des SNI-1/0-Systems sowie zu-
satzlich zum 6-PD-Profil fir 4 Analogwerte.
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule 4
Energiespar-RBG

Applikationsmodul I/O-Logik
Das Applikationsmodul I/O-Logik hat das folgende Profil.

Profil |Funktionsumfang

10 PD |10 Prozessdatenworter fir die Steuerung des SNI-1/0-Systems sowie fir
die Steuerung der Logikfunktionen.

Applikationsmodul //O-Positionierung
Das Applikationsmodul I/O-Positionierung hat die folgenden Profile.

Profil |Funktionsumfang

5PD 5 Prozessdatenworter fir die Steuerung des SNI-I/O-Systems sowie flr die
Steuerung der Logik- und Positionierfunktionen. Es stehen maximal
3 Funktionssteuerwoérter zur Verfiigung.

10 PD |10 Prozessdatenworter fir die Steuerung des SNI-1/0-Systems sowie fiir
die Steuerung der Logik- und Positionierfunktionen. Es stehen maximal
8 Funktionssteuerwoérter zur Verfiigung.

4.8.3 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCu Gerate
MOVIFIT®-FDC-SNI
MOVIPRO®-ADC-SNI

SNI-I/O-System

48.4 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".

4.9 Energiespar-RBG

491 Anwendungsbereich

Um energieeffiziente Hochregallager betreiben zu konnen, wurde das Applikationsmo-
dul Energiespar-RBG entwickelt. Das Applikationsmodul ermdéglicht Energie-Einspa-
rungen von bis zu 25 % durch die Optimierung der Fahrzyklen von Hub- und Fahran-
trieb. Eine einfache Schnittstelle ermdglicht die Vorgabe der Zielpositionen und den
Dynamikparametern fiir die Hub- und Fahrachse. Integriert sind Funktionen fiir Puffer-
fahrt und Schlaffseilerkennung.

Das Applikationsmodul Energiespar-RBG steuert bis zu 3 Achsen mit Geber folgender
Geratetypen:

«  MOVIAXIS® (mit Riickspeisung MXR)
+  MOVIDRIVE®
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
Wickler

49.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile
Abhangig von der Anzahl der konfigurierten Achsen ergeben sich folgende Profile:
* Vereinfachtes Prozessdatenprofil:

Wird nur eine Fahr- und eine Hubachse verwendet, kann das vereinfachte Pro-
zessdatenprofil verwendet werden.

* Erweitertes Prozessdatenprofil:

Sobald 2 synchronisierte Hubachsen verwendet werden, ergibt sich automatisch
das erweiterte Prozessdatenprofil.

49.3 Zulassige Geratekombinationen

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zulassigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten.

CCuU Gerate

DHF41B DHR41B MOVIDRIVE® B
(Technologiestufe T2) | MOVIAXIS®

494 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen”.

410 Wickler
4101 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 hierfir fol-
gende Standardverfahren zur Verfiigung:

Zugkraftbestimmender Wickler

* Drehmomentsteuerung (optional Uberlagerte Zugkraftregelung)
* Tanzerlageregelung

» Zugkraftregelung tber Drehzahl

Geschwindigkeitsbestimmender Wickler
» Geschwindigkeitssteuerung (optional Uberlagerte Geschwindigkeitsregelung)

4.10.2 Funktionen
Das Applikationsmodul bietet folgende Funktionen:
* Ansteuerung Uber 10 Prozessdaten
» Betriebsarten:
— Betriebsart 1 "Tippbetrieb"
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Wickler

— Betriebsart 2 "Bahngeschwindigkeit" (optional Uberlagerte Geschwindigkeitsre-
gelung)
— Betriebsart 3 "Zugkraft/Drehmoment" (optional tberlagerte 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

— Adaptive Anpassung der Reglerverstarkung Kp tber 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 Uber Streckengeber
Rezeptverwaltung
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4 Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule
HandlingKinematics

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

Profil Prozessdaten
Prozesseingangsdaten Prozessausgangsdaten
10PD |1 = Steuerwort O1 = 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 O6 = Substatuswort
17 = Bindrausgange O7 = Binareingange
18 = Istdurchmesser 08 = Materiallange (High-Word)
19 = Istbahngeschwindigkeit 09 = Materiallange (Low-Word)
110 = Sollwert 2 010 = lIstwert 2

4.10.4 Zulassige Geratekombination

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten:

CCuU Gerate
DHF41B, DHR41B MOVIDRIVE®, MOVIAXIS®

4.10.5 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".

411 HandlingKinematics

4111 Anwendungsbereiche

Das Applikationsmodul HandlingKinematics wird von einer Uibergeordneten Steuerung
Uber den Feldbus angesteuert.

SPS

Y

Feldbus-Schnittstelle

!

HandlingKinematics Einzelachsmodule

13943506059
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Funktionsbeschreibung der Applikationsmodule 4
HandlingKinematics

Das Applikationsmodul bietet eine Bahnsteuerung fir Kinematiken, die bei direkter
Feldbusansteuerung der Einzelachsen aus der SPS wegen der schlechteren und un-
gleichmafigen Reaktionszeit auf Prozessinformationen in der Qualitat nicht realisier-
bar ware. Der SPS werden die folgenden Aufgaben abgenommen.

* Interpolation im Raum

» Transformation in Bewegungsprofile der Achsen
» Ansteuerung der Antriebe/Umrichter

» Ablaufsteuerung kompletter Bewegungsbahnen

Aufgrund der Lésung dieser Aufgaben durch das gekapselte und bewahrte Applikati-
onsmodul HandlingKinematics werden Programmierfehler vermieden

Bei der Inbetriebnahme werden einmalig die Mechanikdaten eingegeben und die Be-
wegungsparameter konfiguriert. Im Betrieb missen nur noch die Positionen der Bahn
beim Start der Bewegung an den Controller Ubertragen werden. Das Applikationsmo-
dul koordiniert in Echtzeit die angeforderte Bahnbewegung. Wenn Sie Wartepunkte in
der Bahn definieren, setzt der Controller die Bewegung erst fort, wenn dies erlaubt ist.
Beim Palettieren und Stapeln muss die Zielposition oft im laufenden Betrieb sofort an-
gepasst werden. Die integrierte Touchprobe-Funktionalitdt kann dies in Echtzeit
selbststédndig durchfihren, ohne dass die SPS eingreifen muss.

411.2 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

Das Applikationsmodul HandlingKinematics hat die folgenden Profile.

Profil Funktionsumfang

32PD 6 Prozessdatenworter fir die allgemeinen Ansteuersignale, 26 Pro-
zessdatenworter fir bis zu 5 Bahnsegmente.

60 PD 60 Prozessdatenworter, wie beim 32-PD-Profil, jedoch werden
10 Bahnsegmente unterstitzt.

88 PD 88 Prozessdatenworter, wie beim 60-PD-Profil, jedoch werden
15 Bahnsegmente unterstitzt.

116 PD 116 Prozessdatenworter, wie beim 88-PD-Profil, jedoch werden
20 Bahnsegmente unterstitzt.

411.3 Zulassige Geratekombination

Die folgende Tabelle zeigt Ihnen die zuldssigen Kombinationen aus Controller-Typ
und den unterlagerten Geraten:

CCu Gerate
DHF41B, DHR41B MOVIDRIVE®, MOVIAXIS®, MOVITRAC® LTX

4.11.4 Prozessdatenbelegung

Die Prozessdatenbelegung entnehmen Sie der Dokumentation zum betreffenden Ap-
plikationsmodul, siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen".
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5 Projektierung

Voraussetzungen

5 Projektierung

51 Voraussetzungen

511 Technologiestufe

Um das Applikationsmodul auszufiihren, benétigen Sie eine bestimmte Technologie-
stufe. Die Technologiestufe hangt vom verwendeten Applikationsmodul ab.

Die bendtigte Technologiestufe ist TO, sofern in der Dokumentation des betreffenden
Applikationsmoduls nichts abweichendes vermerkt ist.

51.2 PC und Software

Der Application Configurator ist Bestandteil der Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio.

Um den Application Configurator zu nutzen, bendtigen Sie einen PC mit einem auf
Windows® basierenden Betriebssystem und installiertem MOVITOOLS® MotionStudio
Version 5.6 SP 2 complete (Vollversion) oder héher.

Die Installationsvoraussetzungen der Engineering-Software entnehmen Sie der Doku-
mentation (Online-Hilfe oder Handbuch) zu MOVITOOLS® MotionStudio.

51.3 Konfigurierbarer Applikationscontroller (CCU)

Verwenden Sie den Application Configurator mit einem CCU-Controller in der Leis-
tungsklasse "Standard" oder "Advanced".

Wenn Sie die SD-Karten des Typs OMC41B verwenden, wird der Controller als konfi-
gurierbarer  Applikationscontroller ~ eingesetzt. = Damit  kbnnen  nur  von
SEW-EURODRIVE erstellte, standardisierte Applikationsmodule ausgefihrt werden.

51.4 Korrekt projektierte Gerate

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

Im Anhang dieser Dokumentation finden Sie Anschluss-Schaltbilder und Klemmenbe-
legungen aller Gerate, fur die Sie Achsen mit dem Application Configurator konfigurie-
ren kdnnen.

Ausfuhrliche Projektierungshinweise finden Sie in der Dokumentation zu dem betref-
fenden Gerét (siehe Kapitel "Mitgeltende Unterlagen").
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5.2
5.21

Controller

Prozessdatenbelegung

Projektierung
Controller

Die Prozessdatenbelegung des Controllers entnehmen Sie der folgenden Tabelle.

Profil

Prozessdatenbelegung

Feldbus-Eingangsdaten

Feldbus-Ausgangsdaten

2 PD ohne
Parameter-
kanal

11 = Steuerwort Controller
|2 = Bindrausgange

O1 = Statuswort Controller
02 = Binareingange

8 PD mit
Parameter-
kanalV

11 = Subindex/Steuerwort des Pa-
rameterkanals

12 = Index

I3 = Daten (High-Word)

14 = Daten (Low-Word)

I5 = SubChannel1/SubAdresse1
16 = SubChannel2/SubAdresse2

O1 = Subindex/Statuswort des
Parameterkanals

02 = Index

O3 = Daten (High-Word)

04 = Daten (Low-Word)

05 = SubChannel1/SubAdresse1
06 = SubChannel2/SubAdresse2

|7 = Steuerwort Controller
I8 = Bindrausgange

O7 = Statuswort Controller
08 = Binareingange

1) Informationen zum Parameterkanal finden Sie im Kapitel "12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal" und zu
dessen Konfiguration im Kapitel "Einstelloptionen" des Controllers.
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5 Projektierung

Controller

5.2.2 Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 2 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Steuerwort |11 0 Download Da- | Um diese Datenmanagementfunktionen
tensatz Uber die Prozessdaten zu steuern, mis-
1 Upload sen sie freigegeben werden:
Datensatz Wahlen Sie dazu im MOVITOOLS®
MotionStudio [Inbetriebnahme] > [Data-
2 Upload Daten- . L
management] und aktivieren Sie die
satz und Auto- Obtion "A der D
Reload” ption nst_eue.r_ung er atenmana-.
gementfunktion Uber Prozessdaten frei-
geben".
3 Simulations- | Physikalisch nicht vorhandene Achsen,
Mode Off die zur Simulation konfiguriert wurden,
kénnen nachtraglich (ohne Neukonfigu-
ration!) freigeschaltet werden.
Dazu wird der Simulations-Modus mit
dem Bit 3 Uber den Feldbus ausge-
schaltet.
Dieser Zustand bleibt bis zum "Restart"
des Controllers erhalten. Danach wer-
den die Achsen wieder simuliert.
4 Auto-Konfiguration Off (siehe Einstellhinweis)
5 Reserviert (Neustart Applikation)
6 Reboot System
7 Reserviert
8 — 15 |Reserviert
Binaraus- 12 0-15 |DO00-DO15?
gange

1) Beim Starten des Controllers wird Uberpruft, ob Gerate getauscht wurden. Ist das der Fall, werden die
Parametersatze von dem Controller auf die getauschten Gerate Ubertragen.

2) Die tatsachlich genutzten Binarausgange hangen vom verwendeten Controllertyp ab, so wie von der
Belegung der binaren Ein- und Ausgangsklemmen (Details hierzu finden Sie im Kapitel "Konfiguration
des Controllers" unter Einstelloptionen).

Einstellhinweis zu Bit 4 Auto-Konfiguration Off
Diese Einstelloption bezieht sich auf MOVIFIT®-FDC-SNI in Verbindung mit
MOVIGEAR®-SNI-Slavegeraten.

Im Auslieferungszustand sind 10 MOVIGEAR®-SNI-Slavegerate vorkonfiguriert. Das
bedeutet, dass auf dem Feldbus zyklisch nach allen 10 Geraten (SNI-Adresse 0 — 9)
gesucht wird. Um die Feldbuslast zu verringern, gehen sie folgendermalen vor:

« Werten Sie in der SPS aus, ob alle erforderlichen MOVIGEAR® im Statuswort ihre
Betriebsbereitschaft melden.

« Sobald Sie die Betriebsbereitschaft aller erforderlichen MOVIGEAR® erhalten ha-
ben, setzen Sie das Signal 11:4 Auto-Konfiguration Off auf "1".

Sind z. B. 3 Gerate vorhanden, kommuniziert der Controller jetzt nur noch mit diesen
Geraten (SNI-Adresse 0 — 2).
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5.2.3 Feldbus-Ausgangsdaten

Projektierung
Transparent

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 2 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Statuswort |O1 |0 Wartungs- 0: Versorgungsspannung des Antriebs
schalter” ="EIN"
1: Versorgungsspannung des Antriebs
= IIAUS"
1 Toggle
2 Reserviert
3 Reserviert
4 Datensatz vorhanden
5 Auto-Reload konfiguriert
6 Warnung
7 Fehler
8 — 15 | Code fir Status/Fehler/Warnung des Controllers
Eine detaillierte Beschreibung der Fehler, Warnungen
und Status finden Sie im Kapitel
"Diagnosemeldungen” (— & 80).
Binarein- 02 |0-15|DI00-DI15
gange

1) Bei Geraten ohne Wartungsschalter ist das Signal dauerhaft auf "1".

5.3 Transparent

5.3.1 Aktualisierungsrate der Prozessdaten

Die Aktualisierungsrate der Prozessdaten kann unter "Erweiterte Konfiguration
einstellen" (— B 55) angepasst werden.

Der Standardwert betragt 5 ms. Unabhangig von der eingestellten Zeit gilt bei
MOVIDRIVE® B mit Transparent 6 PD oder 10 PD folgender Minimalwert:

Aktualisierungsrate PD = Anzahl MDX B in Transparent 6 PD /10 PD x 10 ms
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5 Projektierung

Drehzahlvorgabe

54 Drehzahlvorgabe
5.4.1 Drehzahlvorgabe 1 PD

Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 1 Prozessdatenwort.

Wort Bit Funktion
Steuerwort |11 0 Reglersperre
1 Freigabe/ Der Antrieb halt nach der Zeit, die fir

Schnellstopp |den Parameter "Verzdgerung Freigabe/
Schnellstopp" festgelegt ist.

2 Freigabe/Halt |Der Antrieb halt nach der Zeit, die fur
den Parameter "Verzdgerung Freigabe/
Halt" festgelegt ist.

Reserviert

Reserviert

Fehler-Reset

Reserviert

3
4
5 Reserviert
6
7
8

Reserviert

9 Festdrehzahl 2°
10 Festdrehzahl 2
11 Festdrehzahl 22
12 Drehrichtungsumkehr

13 Reserviert
14 Rampensatz 2°
15 Rampensatz 2'
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Feldbus-Ausgangsdaten

Projektierung
Drehzahlvorgabe

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 1 Prozessdatenwort.

Wort

Bit

Funktion

Statuswort

o1

Motor dreht

Umrichter betriebsbereit

Antrieb referenziert

Solldrehzahl erreicht

Bremse offen

Stérung/Warnung

Fehler Umrichter

N o o~ WIN|~|O

Interner Fehler im Applikationsprogramm

Eine detaillierte Beschreibung der Fehler finden Sie im
Kapitel "Diagnosemeldungen” (— B 80).

8-15

Umrichterstatus/Fehlercode

5.4.2 Drehzahlvorgabe 2 PD

Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 2 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Steuerwort |1 0 — 15 | Belegung wie 1 PD
Binaraus- 12 0-7 |DO00-DO07
gange 815 | DO10 — DO17

Feldbus-Ausgangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 2 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Statuswort |O1 |0-15 |Belegung wie 1 PD
Binarein- 02 0-7 DIOO — DIO7

gange 8—-15 DI10-DI17
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5 Projektierung

Drehzahlvorgabe

5.4.3 Drehzahlvorgabe 3 PD

Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 3 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Steuerwort |11 0 Reglersperre
1 Freigabe/ Der Antrieb halt nach der Zeit, die fiir

Schnellstopp |den Parameter "Verzégerung Freigabe/
Schnellstopp" festgelegt ist.

2 Freigabe/Halt | Der Antrieb halt nach der Zeit, die fur
den Parameter "Verzogerung Freigabe/
Halt" festgelegt ist.

3 Reserviert
4 Reserviert
5 Reserviert
6 Fehler-Reset
7 Reserviert

8 — 15 |Reserviert
Solldrehzahl |12 0—15 | [min”"] (1 Digit = 0.2 min™)
Rampe 13 0—-15 |[ms]

Feldbus-Ausgangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 3 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Statuswort |O1 |0 - 15 |Belegung wie 1 PD
Istdrenzahl |02 |0 - 15 |[min"] (1 Digit = 0.2 min™")

Ausgangs- |03 |0 - 15 |Die Einheit ist gerateabhangig und kann dem Paramter-
strom baum des jeweiligen Gerats enthommen werden.

5.4.4 Drehzahlvorgabe 4 PD

Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 4 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion

Steuerwort |1 0 — 15 | Belegung wie 3 PD
Solldrehzahl |12 0 — 15 | Belegung wie 3 PD
Rampe I3 0 — 15 |[ms], Belegung wie 3 PD

Binaraus- 14 0 — 15 | Belegung wie 2 PD
gange
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Feldbus-Ausgangsdaten

Projektierung
Drehzahlvorgabe

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 4 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Statuswort |O1 |0 - 15 |Belegung wie 1 PD
Istdrehzahl | O2 |0 - 15 |Belegung wie 3 PD
(x0.2)

Ausgangs- |03 |0-—15 |Belegung wie 3 PD
strom

Binarein- 04 |0-15 |Belegung wie 2 PD
gange

5.4.5 Drehzahlvorgabe 6 PD

Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 6 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Steuerwort |1 0 — 15 | Belegung wie 4 PD
Solldrehzahl |12 0 — 15 | Belegung wie 4 PD
Rampe 13 0 — 15 | Belegung wie 4PD
Binaraus- 14 0 — 15 | Belegung wie 4 PD
gange

Analogaus- |15 0 — 15 | Analogausgang 1
gang 1

Analogaus- |16 0 — 15 | Analogausgang 2
gang 2

Feldbus-Ausgangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 6 Prozessdatenworten.

Wort Bit Funktion
Statuswort |O1 |0 - 15 |Belegung wie 1 PD
Istdrehzahl |02 |0-15 |Belegung wie 3 PD
Ausgangs- |03 |0-15 |Belegung wie 3 PD
strom

Binarein- 04 |0-15 |Belegung wie 2 PD
gange

Analogein- |O5 |0— 15 |Analogeingang 1
gang 1

Analogein- |06 | 0-15 Analogeingang 2
gang 2
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5 Projektierung

Ruckspeisung

5.4.6 Belegung der Eingangsklemmen

Die folgende Tabelle zeigt die Klemmenbelegung des jeweiligen Gerats bei aktivierter

Standardbelegung.
Eingangs- Standardbelegung
klemme | MoviTRAC® B Andere Gerite
DI0O Eingang nicht benutzt Alle Eingange nicht benutzt
DI01 Rechts/Halt (fest auf DC 24 V
verdrahtet)
DI02 Eingang nicht benutzt

5.5 Ruckspeisung

5.5.1 Feldbus-Eingangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Eingangsdaten von der SPS
zum Controller bei Feldbusansteuerung mit 1 Prozessdatenwort.

Wort Bit Funktion

Steuerwort |11 Reserviert

Freigabe

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Reserviert

O |~ WIN|~|O

Fehler-Reset
7 — 15 |Reserviert

5.5.2 Feldbus-Ausgangsdaten

Die folgende Tabelle zeigt die Belegung der Feldbus-Ausgangsdaten vom Controller
zur SPS bei Feldbusansteuerung mit 1 Prozessdatenwort.

Wort Bit Funktion
Statuswort | O1

Reserviert

Betriebsbereit

Bereit flir Netz ein

Reserviert

Endstufe freigeben

Reserviert
Fehler

N o o~ WIN|~|O

Reserviert
8 — 15 | Status/Fehlercode
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Inbetriebnahme
Voraussetzungen

6 Inbetriebnahme

6.1 Voraussetzungen

Uberpriifen Sie die Installation der Umrichter, den Anschluss der Geber und die Instal-
lation der Controller anhand der Installationshinweise in den Betriebsanleitungen, in
den Feldbus-Handbiichern und im Anhang dieses Handbuchs.

6.2 Ablauf der Inbetriebnahme

Far die Inbetriebnahme bendtigen Sie die Engineering-Software
MOVITOOLS® MotionStudio.

Im Lieferumfang ist der Technologieeditor Drive Startup fiir MOVI-PLC® und der Ap-
plication Configurator enthalten. Beide Tools benétigen Sie flr die Inbetriebnahme.
Die nachfolgende Darstellung zeigt den gesamten Ablauf.

MOVITOOLS® MotionStudio

Drive Startup
1. Einzelachsen in Betrieb nehmen

2. Kommunikation mit
dem Controller einstellen

Application Configurator

3. Achsen konfigurieren

9007202421855371

HINWEIS

» Je nach Gerét kann es erforderlich sein, die Kommunikationseinstellungen direkt
am Gerat vorzunehmen, statt mit Drive Startup fur MOVI-PLC® (z. B. bei
MOVIGEAR® B). Details zu den Kommunikationseinstellungen (Adressierung,
Baudrate usw.) entnehmen Sie dem Anhang dieses Handbuchs.

fde

« Verwenden Sie Drive Startup fiir MOVI-PLC® am besten in Verbindung mit einem
Schnittstellenumsetzer. Dadurch stellen Sie sicher, dass bei falscher Adressie-
rung oder Baudrateneinstellung die Kommunikation zum Gerat wieder aufgebaut
werden kann.
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Inbetriebnahme

Konfiguration der Achsen

Zu Schritt 1, 2:

1.

Markieren Sie in der Netzwerksicht von MOVITOOLS® MotionStudio den Umrich-
ter, den Sie in Betrieb nehmen madchten.

2. Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeni des Umrichters.
3. Wahlen Sie den Menubefehl [Technologieeditoren] > [Drive Startup fur MOVI-

4.

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

Im Folgenden finden Sie eine detaillierte Beschreibung vom Schritt 3.

6.3 Konfiguration der Achsen

6.3.1 Application Configurator starten (Online)

Gehen Sie folgendermal3en vor:

1.

A WARNUNG!

Vergewissern Sie sich, dass die Maschine/Anlage in einem sicheren Zustand ist
und dass in MOVITOOLS® MotionStudio die Betriebsart DEFAULT angewahilt ist.
In dieser Betriebsart werden die zulassigen Konfigurationen angezeigt.

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

g ® N o

HINWEIS: Eine detaillierte Beschreibung der folgenden Schritte finden Sie in der
Dokumentation (Handbuch oder Online-Hilfe) von MOVITOOLS® MotionStudio.

Richten Sie einen passenden Kommunikationskanal ein (z. B. Ethernet).
Klicken Sie auf das Symbol [Netzwerk-Scan] [1] in der Symbolleiste.
Dez-d & 0§ ik + 4+ X |[#5can 1
|

(1
27021598896943499

Markieren Sie den Controller in der Netzwerksicht.

Offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeni des Controllers.
Wahlen Sie den MenUlpunkt [Applikationsmodule] > [Application Configurator].
Die Startseite des Application Configurators 6ffnet sich.
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Inbetriebnahme 6

Konfiguration der Achsen

Startseite

Auf der Startseite des Application Configurators finden Sie die folgenden Funktionen.

Startseite -]

EMEME)

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule
- Diagnose der Applikationsmodule
- Prozessdatenmonitor flr Applikationsmodule

- Trace fUr Applikationsmodule

| Meue Konfiguration ‘ | Ffne Konfiguration | ‘ (Ffne Konfiguration ‘ | Diagnose
[ erstellen wom Controller aus Dakei 9
@ IR 4 ‘Online
@2 B M (8] [6] [7]
18014401530753291
Nr. |Beschreibung
[11 | Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Konfigurationsoberflache, um eine neue Konfiguration im Appli-
cation Configurator zu erstellen und auf die SD-Karte des Controllers zu Ubertragen.
[2] |Dieses Symbol zeigt beim Uberqueren mit der Maus (Tooltip) die Version der Oberflache des Appli-
cation Configurators an.
[3] |Mitdiesem Symbol 6ffnen Sie das Menu "Einstellungen” (— E 50).
[4] Hier wird der Kommunikationsstatus angezeigt:

* Online: Der Kommunikationsaufbau mit dem Controller war erfolgreich (griiner Haken)
» Offline: Der Kommunikationsaufbau mit dem Controller war nicht erfolgreich (rotes Kreuz)

HINWEIS: Der erfolgreiche Kommunikationsaufbau mit dem Controller setzt voraus, dass Sie in
MOVITOOLS® MotionStudio den Verbindungsmodus auf "Online" gestellt haben.

[3]

Mit dieser Schaltflache laden Sie eine Konfiguration von der SD-Karte des Controllers zur Bearbei-
tung in den Application Configurator.

HINWEIS: Diese Funktion steht Ihnen bei der erstmaligen Benutzung noch nicht zur Verfiigung.

(6]

Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie einen Dialog, um eine vorhandene Konfiguration aus einer Datei
* AppConfig.zip zu wahlen.
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Konfiguration der Achsen

Nr.

Beschreibung

[7]

Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Diagnoseoberflache mit folgenden Funktionen:

+ Uberblick (Status des Umrichters/Controllers und Moduldiagnose)

* PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)

» Trace (Aufzeichnung der Variablen)

» Erweiterte Diagnose (aktueller Zustand wichtiger Datenstrukturen)

Menii "Einstellungen”

Im Menu "Einstellungen" finden Sie die folgenden Funktionen.

[ o) Einstellungen =NRCEL X7
Mur bei Anderung Kenfiguration vom Controller laden’ |Ein L: [1]
5 Daten im Steuermodus mit dem Button "Aktualisieren’ senden [Aws] i [2]
g
=
i
7]
c
[1T] oK l l Lbbrechen
9007202341092235
Nr. |Funktion
[11 | Hier stellen Sie ein, wie die Konfiguration vom Controller geladen wird:
+  Ein: nur bei Anderung neu laden (empfohlen fir geschwindigkeitsoptimier-
tes Arbeiten)
* Aus: immer neu laden
[2] |Hier stellen Sie ein, wie eingegebene Prozesseingangsdaten im Steuermodus
gesendet werden:
» Ein: alle eingegebenen Prozesseingangsdaten werden gleichzeitig gesen-
det, wenn Sie die Schaltflache [Aktualisieren] klicken.
* Aus: jede Eingabe wird sofort gesendet, ohne die Schaltflache [Aktualisie-
ren] anzuklicken.
HINWEIS

jde

SEW-EURODRIVE empfiehlt, die Gerate im MotionStudio-Projekt zu projektieren.

Dadurch ergibt sich eine deutliche Verkiirzung der Upload- und Downloadzeiten zu
den Geraten, weil die Geratedaten im MotionStudio-Projekt zwischengespeichert und
nur noch bei Bedarf vom Gerat geladen werden. Dies bringt insbesondere beim Zu-
griff auf eine Steuerung Uber den Feldbus deutliche Vorteile.
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Inbetriebnahme 6

Konfiguration der Achsen

6.3.2 Neue Konfiguration erstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:
v' Die Startseite des Application Configurators ist angezeigt.
1. Klicken Sie auf die Schaltflache [Neue Konfiguration erstellen].
= Die Konfigurationsoberflache 6ffnet sich.
Machen Sie sich zunachst mit der Konfigurationsoberflache vertraut.
Fahren Sie mit dem Schritt "Achsen einfligen" (— & 52) fort.

Konfigurationsoberflache

Auf der Konfigurationsoberflache des Application Configurators finden Sie die folgen-
den Funktionen.

(11
Konfiguration
|
= CCU DHF41B
=
5 =l —i
& | O B
Einzelachs Mehrachs  Léschen Funktion Simulation Speichern
Simulation Contraller Achs Prozessdaten :
Name ‘ Schnittstelle  Adresse  Gerdtetyp applikationsmodul anzahl  Anordnung K"”Tg“rat”’“
[ \ [ [ [ [ Avomatisch -3 [3]
0 SEW Controller ’T o

1] Axis_1 | [seus.1 ~|l| t |voviorives  +||Drehzahl vorgabe 3D jl_{lTlT) i

Transparent 3PD

=
O
<
=
—Tp=z 4
Drehzahl Vorgabe 6FD )]
Buspositionierung 6PD §
Universal Modul 4PD) =
Universal Modul 6PD o
Universal Modul 10PD Er
::.':.
. | PD Nutzung (@ 57120 [5]
| b‘ Startseite | 5 " eiter ? [
[7] [6]
18014401538275083

Nr. |Beschreibung

[11 | Hier wird der verwendete Controller-Typ angezeigt.

[2] |In dieser Symbolleiste finden Sie die Symbole flr die folgenden Aufgaben:
» Einzelachsen einfiigen

* Mehrachsanwendungen einfiigen

* Achsen I6schen

* Achs-/Geratelibergreifende Funktionen wahlen (z. B. Bremsentest)

» Simulation (alle Achsen / keine Achsen)

+  Komplette Konfiguration (alle Achsen) speichern
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Konfiguration der Achsen

Nr. |Beschreibung

[3] Hier wahlen Sie, wie die Prozessdaten der Gerate angeordnet werden:
» Automatisch: Die Gerate werden fortlaufend adressiert.

* Manuell: Sie kdnnen die Adressierung der Gerate manuell anpassen und somit Licken zwischen
der Adressierung erzeugen. Diese Einstellung ist Anwendern vorbehalten, die tber entsprechen-
de Erfahrung und Kenntnisse bei der Adressierung von Prozessdaten verfigen.

[4] |In diesem Achsbereich werden eingefligte Achsen zeilenweise dargestellt.

[5] |Hier wird angezeigt, wie viel Prozessdatenworte belegt oder noch verfigbar sind.

[6] |Mit diesen Schaltflachen blattern Sie zwischen den einzelnen Programmbereichen vor und zurtick.

[7]1 | Mit dieser Schaltflachen wechseln Sie zur Startseite.

Achsen einfiigen

Sie kdnnen Einzelachsen oder Mehrachsanwendungen einfiigen.

Beachten Sie, dass Sie bei einer Achskonfiguration aus Einzel- und Mehrachsmodu-
len immer mit dem Mehrachsmodul beginnen.

Im Folgenden wird die Vorgehensweise fir Einzelachsen beschrieben. Fir das Einfu-
gen von Mehrachsanwendungen (z. B. Energiespar-RBG) gehen Sie analog vor.

Einzelachsmodul in die Achskonfiguration einfiigen

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Klicken Sie in der Konfigurationsoberflache auf das Symbol "Einzelachs".
= Es erscheint eine neue Zeile im Achsbereich.
(11

Simulation Controller Achs Prozessdaten

Name Schnittstelle  Adresse  Gerdtetyp Applikationsmodul Anzahl Anordnung | Konfiguration
| | | | | | [Aomarech [0
0 [sew Controller ’T | |Z]
1 |Jaxis_t Voseus_t w|| 1 |moviaws | el ~[|e (3 . & )| Konfiguration I L‘
| |
[5] [4] [31 2]
18014401539783819

2. Konfigurieren Sie die Achse [5] nach Ihren Anforderungen:
= Vergeben Sie einen Namen fir die Achse.

= Wenn die Achse physikalisch noch nicht vorhanden ist, Sie aber dennoch spa-
ter die Diagnose ausfihren mdchten, aktivieren Sie das Kontrollfeld "Simulati-

on".

= Wahlen Sie die Schnittstelle, Giber die der Controller mit dem Gerat (Umrichter)
verbunden ist.

= Stellen Sie dieselbe Achsadresse wie am Geréat ein.

= Wahlen Sie den Geratetyp.

= Wahlen Sie das gewilinschte Applikationsmodul mit dem passenden Profil aus.
3. Um die Achse zu konfigurieren, klicken Sie auf die Schaltflache [4].

= Es o6ffnet sich ein Assistent zum Einstellen des gewahlten Applikationsmodul.
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HINWEIS

Fur einige Applikationsmodule sind keine Einstellungen vom Anwender erforderlich,
weil der Assistent die erforderlichen Parameter vorbelegt.

jde

4. Folgen Sie den Anweisungen des Assistenten, wie im folgenden Kapitel beschrie-
ben.

= Sobald Sie eine Achse konfiguriert haben, wechselt das gelbe Warndreieck [2]
zu einem grunen Haken. Das konnen Sie bei Bedarf riickgdngig machen, in-
dem Sie aus der Auswabhlliste [3] "RiUcksetzen der Konfiguration" wahlen.

5. Fugen Sie weitere Achsen hinzu und wiederholen Sie die vorangegangenen
Schritte.

HINWEIS

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

j=de

6. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter]
= Das Fenster "Download" (— B 58) wird angezeigt.

6.3.3 Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe™ einstellen

Das Einstellen des Applikationsmoduls "Drehzahlvorgabe" wird von einem Assistenten
unterstitzt und unterscheidet sich geringfigig in Abhangigkeit des gewahlten Prozess-
datenprofils.

Applikationsmodul wahlen
Gehen Sie folgendermal3en vor:

1. Wabhlen Sie aus der Auswabhlliste [1] das Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe ..
PD" mit dem entsprechenden Prozessdatenprofil (PD 1 — 6).

Simulation Prozessdaten

Controller Achs .
Name schnittstelle  Adresse  Geratetyp applikationsmodul Anzahl Anordnung ~ Kenfiguration
| | | | | | [auomarach - [0
1 [axis_t W ofseus.1 w|| 1 moviaxis jlv [6 Wz &) Konfig\uration : [
[1] [2]
15488494731

2. Um die Achse zu konfigurieren, klicken Sie auf die Schaltflache [2].

= Es offnet sich ein Assistent zum Einstellen des gewahlten Applikationsmodul.
3. Folgen Sie dem Ablauf, der lnrem gewahlten Prozessdatenprofil entspricht:

= 1und2PD

= 3,4,5und 6 PD
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Konfiguration der Achsen

Applikationsmodul konfigurieren (Beispiel " Drehzahlvorgabe 1 — 2 PD)

Fir die Prozessdatenprofile 1 und 2 finden Sie die folgenden Funktionen.

'Applikationsmodul CCU Drehzahivorgabe 1PD

(1]

Festdrehzahlen

nt [1/min] [1s0.000
n2 [1/min] [00.000
n3 [1/min] [so0.000
n4 [1/min] [1000.000
n5 [1/min] [1500.000
n6 [1/min] [2000.000
Rampen [2]

m

Rampensatz 1 [s]

—
[tooo  [too0

Rampensatz 2 [s] 2.000 }2.000
Fam  Fom

14000 14000

1fmin

Parameter

Rampensatz 3 [s]
Rampensatz 4 [s]

Systemgrenzen [3]

Verzigerung Freigabe/Halt [s] 2.000
Verzigerung Freigabe/Schnellstopp [s] 12.000

® RKonhguration laden Abbruch ¢ Zuruck

[8] [4]
9007202290720139

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier stellen Sie die Festdrehzahlen n1 — n6 ein.

(2]

Hier stellen Sie die Rampensatze 1 — 4 ein.

(3]

Hier stellen Sie die folgenden beiden Systemgrenzwerte ein:
* Verzogerung Freigabe/Halt
* Verzogerung Freigabe/Schnellstopp

(4]

Mit dieser Schaltflache wechseln Sie zur nachsten Konfigurationsseite. Auf der
letzten Konfigurationsseite andert sich die Schaltflache [Weiter] in [Fertigstel-
len]. Mit der Schaltflache [Fertigstellen] speichern Sie die Achskonfiguration.

HINWEIS: Mit der Schaltflache [Konfiguration exportieren] auf der letzten Kon-
figurationsseite haben Sie die Mdglichkeit, haufig benutzte Achskonfiguratio-
nen in einer Konfigurationsdatei (*.XML) zu speichern, um das erneute Eintra-
gen der Werte im Assistenten zu vermeiden.

(3]

Mit dieser Schaltflache laden Sie eine zuvor gespeicherte Achskonfiguration.

1.

Nehmen Sie die gewlinschten Einstellungen vor.
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6

2. Um die Einstellungen zu speichern, klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter].

= Der Assistent wechselt in den Programmbereich zum Speichern der Achskonfi-

guration.

3. Um den Assistenten zu verlassen, klicken Sie auf die Schaltflache [Fertigstellen].

= Die Achse ist jetzt mit dem Applikationsmodul "Drehzahlvorgabe 1 und 2 PD"

konfiguriert.

Applikationsmodul konfigurieren (Beispiel " Drehzahlvorgabe

Fir die Prozessdatenprofile 3 — 6 finden Sie

Applikationsmodul CCU Drehzahivorgabe 3PD

3-6PD)
die folgenden Funktionen.

. (]
El
- i Maximale Drehzahl
0 Minimale Rampe 750.000 1/ min
0.750 5 r = \
\
" / \\ - —
/ - N, 0.750 =
e \

. o \

) P

g 7 e \'\

& \

e / ANE g

o

a

Verzbgerung Freigabe/Halt rﬁr [s]
Verzagerung Freigabe/Schnellstopp 2.000 [s]
3789194379
Nr. |Beschreibung

[11 | Hier stellen Sie die folgenden Begren
* Minimale Rampe (aufwarts)
* Maximale Drehzahl

+ Minimale Rampe (abwarts)

zungen ein:

(2]

* Verzégerung Freigabe/Halt

Hier stellen Sie die folgenden Systemgrenzwerte ein:

« Verzogerung Freigabe/Schnellstopp

1. Nehmen Sie die gewlinschten Einstellungen vor.

2. Folgen Sie den Anweisungen des Assistenten, wie unter "Applikationsmodul
konfigurieren (Beispiel " Drehzahlvorgabe 1 — 2 PD)" (— B 54) beschrieben.

6.3.4 Erweiterte Konfiguration einstellen

Sofern spezielle Einstellungen fir das Applikationsmodul angeboten werden, finden

Sie diese unter "Erweiterte Konfiguration".
der Prozessdaten fur

das Applikationsmodul

Dazu gehort z. B. die Aktualisierungsrate
"Transparent.", siehe Kapitel

"Aktualisierungsrate der Prozessdaten" (— B 41).

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Rufen Sie die Konfigurationsoberflache auf.

2. Wahlen Sie im Achsbereich die Zeile fir

die betreffende Achse aus.
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Konfiguration des Controllers

3. Klicken Sie auf die Auswahlliste [Konfiguration] am Ende der Zeile.

Prozessdaten
Anzahl Anordnung  Kenfiguration

[2 | |+]

| Riicksetzen der Konfiguration i

l Erweiterte Konfiguration }7 [1

| *ML-Editor |

18014401579692555
4. Wabhlen Sie den Eintrag "Erweiterte Konfiguration" [1].
= Es o6ffnet sich ein Fenster mit den Einstelloptionen.
Nehmen Sie die gewlinschten Einstellungen vor.
Schlie3en Sie das Fenster mit [Fertigstellen].

6.4 Konfiguration des Controllers

6.4.1 Konfiguration einstellen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Rufen Sie die Konfigurationsoberflache auf.
2. Wabhlen Sie die Zeile 0 (Controller) aus.
3. Kilicken Sie auf die Schaltflache [1] am Ende der Zeile.

Prozessdaten
Anzahl Anordnung  Kenfiguration

| Automatisch |
[2

(1]

9007203045432203

= Es 0Offnet sich folgendes Fenster mit den im nachsten Kapitel beschriebenen
Einstelloptionen (— B 57).
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o- Extended Configuration SEW-Controller @Eli|

Erweiterte Konfiguraion SEW Confroller

Toggle Bit Intervall @ 100 [ms]

Prozessdaten Byte Swap &3] [F\us {MatorolafSiemens) v]

Parameterkanal in den Prozessdaten &3] [.C\us v]

IO Konfiguration  { []=Eingang, [¥l= Ausgang J domo
ool
ooz
oo
Do 4
[Dios
[pios
[oio?

|
9
©
=
c
0
&
Ll
7

ak | ‘ Abbrechen

. J

15801577099

4. Nehmen Sie die gewlnschten Einstellungen vor.
5. SchlieRen Sie das Fenster mit [OK].

6.4.2 Einstelloptionen

In der Konfiguration des Controllers haben Sie die folgenden Einstelloptionen:

Toggle Bit Intervall
Byte Swap der Prozessdaten des Feldbusses:

— Aus: Big-Endian (Motorola-Prozesssoren, wie z. B. in Steuerungen der Fa.
Siemens)

— Ein: Little-Endian (Intel-Prozessoren, wie z. B. in Steuerungen der Fa. Rock-
well)

HINWEIS: Die Einstellung gilt fur den kompletten Prozessdatenbereich, d. h. fir
alle Achsen.

Parameterkanal:
— Ein: aktiviert
— Aus: deaktiviert

IO-Konfiguration: Belegung der binaren Ein- und Ausgangsklemmen des Control-
lers.

Wartungsschalteriiberwachung: gilt nur fiir Gerate mit dem Wartungsschalter.
— Ein: aktiviert
— Aus: deaktiviert
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6.5 Download

Auf der Oberflache "Download" des Application Configurator finden Sie folgende

Funktionen.
[1] 7| Gesamte Konfiguration speichern
‘ i
[2] R Konfiguration dekumentieren GInre
| K DELUKOLG
(3]

|& o |

@ Ohne Controller Software (nur Konfiguration) (@ Murgednderte Konfiguration

AppNr Version Release

Online
(7) Mit Controller Software () Komplette Konfiguration

[4] (3] [6] [7]
9007212935349131

Offline

Nr. |Beschreibung

[11 | Mit dieser Schaltflache speichern Sie die Konfiguration in einer Konfigurations-
datei * . AppConfig.zip auf lhren Computer. Sie vermeiden dadurch das er-
neute Eintragen der Werte bei spateren Inbetriebnahmen mit gleicher Konfigu-
ration.

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

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

[4] In dieser Gruppe werden die Informationen des offline auf dem Computer und
online auf dem Controller installierten Applikationsmoduls angezeigt:

e Sachnummer
Version
* Release

[5] Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die Konfiguration mit oder ohne
Controller-Software herunterladen mdchten.

[6] | Mit diesen Optionsfeldern wahlen Sie, ob Sie die geanderte oder komplette
Konfiguration herunterladen mdchten.

[71 | Mit dieser Schaltflache laden Sie die Konfiguration herunter.
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6.5.1 Gesamte Konfiguration speichern

Sie kénnen die Konfiguration in einer Konfigurationsdatei * . AppConfig.zip auf Ih-
rem Rechner speichern.

Gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Klicken Sie auf die Schaltflache [1].

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

Die Konfiguration ist gespeichert.

6.5.2 Konfiguration herunterladen

j=de

A VORSICHT

Download bei laufender Anlage.
Korperverletzung und Beschadigung der Anlage.
* Anlage in sicheren Zustand bringen.

Sie kdnnen die Konfiguration fiir Achsen auf der SD-Karte des Controllers speichern.
Bei der folgenden Vorgehensweise wird von der erstmaligen Benutzung ausgegan-
gen.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Fihren Sie die Konfiguration durch.

2. Offnen Sie den Bereich "Download".

3. Uberpriifen Sie die Vorauswahl des Optionsfelds [5].

HINWEIS

Wenn "Download mit Controller-Software" eingestellt ist, ersetzt der Application Con-
figurator beim Download die bisherige Controller-Software durch die neue Controller-
Software (Software-Aktualisierung).

= Die Software-Aktualisierung kann mehrere Minuten dauern. Um den Vorgang
zu verkilrzen, verwenden Sie beim "Download mit Controller-Software" die lo-
kale Engineering-Schnittstelle (Ethernet oder USB).

= Direkt im Anschluss an diesen Vorgang werden die Konfigurationsdaten aller
Achsen auf die SD-Karte Ubertragen.

4. Klicken Sie auf die Schaltflache [Download] [7].
= Die Konfiguration wird auf der SD-Karte des Controllers gespeichert.

= Um die neuen Konfigurationsdaten nach dem Download zu verarbeiten, wird
der Controller neu gestartet.

= Wenn Download und Neustart des Controllers erfolgreich waren, gelangen Sie
wieder auf die Startseite.
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6.6 Vorhandene Konfiguration 6ffnen

6.6.1 Konfiguration vom Rechner 6ffnen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wechseln Sie zur Startseite.
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Offne Konfiguration aus Datei].
= Es o6ffnet sich ein Fenster mit der Verzeichnisstruktur lhres Rechners.

3. Suchen Sie in der Verzeichnisstruktur nach der Datei *.AppConfig.zip mit der
gewunschten Konfiguration.

4. Kilicken Sie auf die Schaltflache [6ffnen].

= HINWEIS: Wenn die gewahlte Konfiguration mit der hoheren Berechtigungsstu-
fe erstellt ist, wird die folgende Meldung angezeigt.

'@' Kenfiguration wurde mit einer hgheren MetionStudio
k. *

' Berechtigunsstufe erstellt,
Sell versucht werden die Konfiguration trotzdem zu 6ffnen 7

15357102219
5. Bestatigen Sie die Meldung mit [Ja] und priifen Sie die Konfiguration.
= Die Konfigurationsoberflache 6ffnet sich und zeigt die konfigurierten Achsen.

6.6.2 Konfiguration von der SD-Karte des Controllers 6ffnen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Wechseln Sie zur Startseite.
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Offne Konfiguration vom Controller].

= Die Konfiguration wird von der SD-Karte des Controllers zur Konfigurationsoberfla-
che des Application Configurators Ubertragen.

= Dieser Vorgang kann je nach Konfiguration einige Minuten dauern.
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Betrieb und Diagnose

Der Betrieb des Applikationsmoduls erfolgt Gber die Feldbus-Schnittstelle des Control-
lers. Weitere Informationen zur Feldbus-Schnittstelle finden Sie in den Kommunikati-
onshandblchern, die im Kapitel "Mitgeltende Unterlagen” (— B 10) aufgefihrt sind.

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" (— E 72).
+ Trace

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

* Erweiterte Diagnose

Die erweiterte Diagnose dient als "Expertendiagnose." (— & 78)
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Betrieb und Diagnose
Uberblick: Startseite der Diagnose

71 Uberblick: Startseite der Diagnose

Diagnose aufrufen
Gehen Sie folgendermal3en vor:

1. Wechseln Sie zur Startseite des Application Configurators.

Startseite

Application Configurator

- Konfiguration der Applikationsmodule
- Diagnose der Applikationsmodule
- Prozessdatenmonitor flr Applikationsmodule

- Trace fur Applikationsmodule

Diagnose:

Meue Konfiguration (FFne Konfiguration (FFre Konfiguration
erstelen wom Controller aus Datei

@ v’ ‘Online

[1]
15978960139

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [1].

= Die Konfiguration der Achsen wird von der SD-Karte des Controllers auf die
Diagnoseoberflache Ubertragen. Dieser Vorgang kann einige Sekunden dau-
ern.

= Die Startseite der Diagnose 6ffnet sich.
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Uberblick: Startseite der Diagnose

[1‘] (2] (3] [4]

IUberinck PD-Monitor | Trace | Erweiterte Diagnasel

I
| m Moritor aktiv " Reset aler ﬂ\chser" Alle Arhsen stoppenl

Sirnulation aktiv

Referenziert Applikationstehler
FUI freigegeben FE-Fehler Status
Mame Werbunden ‘ (ﬁeratefehler
SEW-Controllsr ® @ staus 1 Betriebsbereit
Axis_1 OO0 00 0 0 @||F:tats 14 FCE 14 Notstopp Moduldiagnose
Komrmunikation [-_‘ Crline
(8l [7] 6] (3]

18014401551960075

Nr. |Beschreibung

[11 | Mit diesen Schaltflachen gelangen Sie zu den folgenden Diagnosebereichen:
+ Uberblick (Startseite der Diagnose)

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

Diagnose der Feldbus-Schnittstelle, siehe Kapitel "PD-Monitor" (— B 72)
+ Trace

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

+ Erweiterte Diagnose
Die erweiterte Diagnose dient als "Expertendiagnose" (— & 78).

[2] | Mit dieser Schaltflache wechseln Sie in den "Monitor- oder
Steuermodus" (— B 64). Beachten Sie hierzu den Warnhinweis im Kapitel "In
den Steuermodus wechseln" (— B 65).

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

* Im Steuermodus steuern Sie die Funktionen des Applikationsmoduls.

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 konfigurierten Achsen (z. B. im Gefah-
renfall). Das Abbremsen erfolgt Gber die Notstopprampen.

HINWEIS: Diese Schaltflache ist nur im Steuermodus aktiv und ersetzt nicht
den Notausschalter an der Anlage/Maschine.

[5] |Mit dieser Schaltflache 6ffnen Sie die Moduldiagnose des Applikationsmoduls
(spezifische Diagnose zu dem Applikationsmodul).

[6] |Hier werden der Betriebszustand und die Fehler des Umrichters in Klartext an-
gezeigt.

23042109/DE — 12/2016
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7 Betrieb und Diagnose

Uberblick: Startseite der

Diagnose

Nr.

Beschreibung

[7]

Hier werden folgende Informationen angezeigt:

+ Betriebszustiande des Umrichters ("griin" hervorgehoben)
— Verbunden
— FU freigegeben
— Referenziert

» Fehlerzustande ("rot" hervorgehoben)
— Applikationsfehler : interner Fehler
— FB-Fehler (Fehler des Funktionsblocks): interner Fehler
— FU-Fehler (Fehler des Frequenzumrichters)

(8]

Hier wird der Kommunikationsstatus des Controllers angezeigt. Fir eine er-
folgreiche Diagnose und Steuerung muss der Status "Online" gemeldet wer-
den und der griine Kommunikationsbalken durchlaufen.

711 Monitormodus

Auf der Diagnoseoberflache kdnnen Sie zwischen den Monitormodus (Standardein-

und Steuermodus

stellung) und Steuermodus wahlen:

Die Schaltflachen [Monitor aktiv] und [Steuern aktiv] zum Wechseln zwischen den Mo-
nitormodus und Steuermodus finden Sie an den folgenden 3 Stellen auf der Diagno-

Im Monitormodus steuert die (ibergeordnete Steuerung die Anlage/Maschine

uber den Feldbus.

Im Steuermodus steuern Sie die Anlage/Maschine. Die Prozessdaten von der

Ubergeordneten Steuerung werden in diesem Fall ignoriert.

seoberflache:

HI

fde

"Startseite der Diagnose" (— B 62)
"Moduldiagnose" (— B 66)
"PD-Monitor" (— B 72)

NWEIS

Beachten Sie, dass sich das Umstellen des Steuer- oder Monitormodus auf alle

Achsen bezieht.
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Uberblick: Startseite der Diagnose

In den Steuermodus wechseln

Timeout

A GEFAHR

Unvorhersehbare Bewegung der Maschine.
Tod oder schwerste Kdrperverletzung.

In den folgenden Situationen ist eine unvorhersehbare Bewegung der Maschine
mdglich:

* 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.

Gehen Sie folgendermal3en vor:
1. Klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor aktiv].
= Das Programm fordert Sie auf eine Zeit fir das Timeout [1] anzugeben.

HMI-Stevermodus

_  Die Maschine wird in den Steuermodus umgeschaltet
Stellen Sie sicher, dass die Maschine in einem sichem Zustand ist

Die Maschine wird gestoppt !

Time Out  [5000 ms oK | ‘ Abbrechen

\
(1]

3166053387
2. Tragen Sie den richtigen Wert fiir das Timeout ein.
3. Bestatigen Sie mit [OK].

= Die Schaltflache = ***"** ,eigt den Steuermodus an.

Wenn die Kommunikation unterbrochen wird, stoppt der Antrieb nach der Zeit, die fir
das Timeout eingestellt ist.

Der richtige Wert hangt von den folgenden Faktoren ab:
* Dynamik der Anwendung (Maximalwert)

Servo-Anwendungen erfordern ein geringeres Timeout, damit der Antrieb im Ge-
fahrenfall rechtzeitig zum Stillstand kommt.

* Rechenleistung und Auslastung lhres PCs (Minimalwert)

Die langeren Reaktionszeiten von PCs mit geringer Rechenleistung / hoher Aus-
lastung erfordern eine langere Timeout-Zeit.

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 65



7

Betrieb und Diagnose
Uberblick: Startseite der Diagnose

71.2

Moduldiagnose

Fir viele Applikationsmodule bietet der Application Configurator eine Moduldiagnose
mit spezifischen Einstelloptionen zur Unterstitzung der Inbetriebnahme.

Moduldiagnose aufrufen
Gehen Sie folgendermalen vor:
v' Die Diagnosedberflache ist gedffnet.
1. Stellen Sie sicher, dass der Controller mit den Achsen kommuniziert.
2. Klicken Sie auf die Registerkarte [1].
1] [2]
@ FD-Monitor | Trace | Erweiterte Diagnose

m Monitor aktiv Reset aller Achsen &le schsen stoppen

Sirnulation aktiv
Referenziert Applikationsfehler
FU freigegeben FB-Fehler Status
Mame Werbunden ‘ Geratefehler

I SEW-Controller Q @ -Gtatus 1 Betrishsbereit | Moduldiagnose |
£ E E Axis_1 OO0 000 0 @ rudttans 14 FCB 14 Matstopp | Maduldiagriose: |
e

Kommunikation [ Oriline ‘

[3]
155631597835

3. Um die Moduldiagnose des Controllers zu 6ffnen, klicken Sie auf die Schaltflache
[2].

4. Um die Moduldiagnose eines Applikationsmoduls zu 6ffnen, klicken Sie auf die
Schaltflache [3].

= Die Moduldiagnose wird gedffnet.

Moduldiagnose ausfiihren

Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Stellen Sie sicher, dass der Controller mit den Achsen kommuniziert.
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Moduldiagnose] [5].

= Die Oberflache der Moduldiagnose 6ffnet sich.

3. Machen Sie sich mit der Oberflache der Moduldiagnose vertraut.
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Betrieb und Diagnose 7
Uberblick: Startseite der Diagnose

Moduldiagnose des Applikationsmoduls (Beispiel: Drehzahlvorgabe)

Auf der Oberflache der Moduldiagnose des Applikationsmoduls "Drehzahlvorgabe" fin-
den Sie die folgenden Funktionen.

(1] (2] (3]

Zzahlvorgabe

( |§n Monitor aktiv "(‘}Aktuallsieren "@Alle Achsen stoppen |

Moduldiag

W 1/min
[l -
[5] — In Out
@ Reglersperre @ Betriebsbereit @ Motor dreht
@ Freigabe / Schnellstopp | Notstopp @ Sammelfehler @ Solldrehzahl erreicht
@ Freigabe / Halt Umrichterstatus A
@ Reset Istdrehzahl ’m 1/min
Rampensatz (akt.) ~ [0.000 |o.000 ms
[6] - Drehzahivorgabe |Rampenv0rgabe] Digitale Eingange | Fehler |
@ Festdrehzahl 1 [150.000 1/min Solldrehzahl Motor [pooo ymin
@ Festdrehzahl 2 [300.000  1/min
VN [ e IS

9007202299346699

Nr. |Beschreibung

[11 | Mit dieser Schaltflache wechseln Sie in den "Monitor- oder
Steuermodus" (— & 64). Beachten Sie hierzu den Warnhinweis im Kapitel "In
den Steuermodus wechseln" (— B 65).

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

* Im Steuermodus steuern Sie die Funktionen des Applikationsmoduls.

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

[2] | Mit dieser Schaltflache werden die Eingangsdaten an den Controller tbertra-
gen. Die Schaltflache ist nur im Steuermodus aktiviert.

HINWEIS: In den Konfigurationseinstellungen des Controllers kdnnen Sie die-
se Schaltflache so konfigurieren, dass sie nicht mehr angezeigt wird. Dann
wird im Steuermodus jede Anderung der Eingangsdaten sofort an den Control-
ler Ubertragen.

[3] | Mit dieser Schaltflache stoppen Sie alle konfigurierten Achsen (z. B. im Gefah-
renfall). Das Abbremsen erfolgt Gber die Notstopprampen.

HINWEIS: Diese Schaltflache ist nur im Steuermodus aktiviert und ersetzt
nicht den Notausschalter an der Anlage/Maschine.

[4] In diesem Bereich Gberwachen Sie den Betrieb der gewahlten Betriebsart.
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7 Betrieb und Diagnose

Uberblick: Startseite der Diagnose

Nr.

Beschreibung

(3]

In diesem Bereich werden die folgenden betriebsart- und funktionsunabhangi-
gen Eingangsdaten angezeigt.

* Reglersperre: hat die gleiche Funktion wie die Reglersperre am Geréat.
* Freigabe/Schnellstopp / Notstopp: Antrieb stoppt mit Notstopprampe.
* Freigabe/Halt: Antrieb stoppt mit Haltrampe.

* Reset: setzt anstehende Fehler zuriick.

Die Steuersignale des Umrichters kdnnen Sie durch Anklicken der LEDs akti-
vieren:

* Aus: inaktiv
* Leuchtet griin: aktiv
HINWEIS: Das Anklicken der LEDs ist nur im Steuermodus méglich.

6]

In diesen Registerkarten werden weitere Ein- und Ausgangsinformationen an-
gezeigt:

* Drehzahlvorgabe

Hier wahlen Sie aus 6 Festdrehzahlen aus oder geben Sie einen variablen
Wert fur die Drehzahl vor.

*  Rampenvorgabe

Hier wahlen Sie aus 4 Rampensatzen (auf- und absteigende Rampe) aus
oder geben Sie einen variablen Wert fir die Rampe vor.

+ Digitale Eingange
Anzeige der digitalen Eingange.
* Fehler

Wenn ein Sammelfehler angezeigt wird, klicken Sie auf diese Registerkar-
te, um eine detaillierte Fehleranzeige zu erhalten.

(7]

In diesem Bereich werden die allgemeinen betriebsart- und funktionsunabhan-
gigen Ausgangsdaten angezeigt:

+ Betriebsbereit: Anzeige der Betriebsbereitschaft
* Motor dreht: Anzeige, dass der Motor dreht

« Sammelfehler: Anzeige , dass ein Fehler anliegt (siehe Registerkarte
"Fehler")

+ Solldrehzahl erreicht: Anzeige, dass die Solldrehzahl erreicht wurde.

* Umrichterstatus: Anzeige des Umrichterstatus. Details zum Umrichtersta-
tus finden Sie in der Betriebsanleitung / im Systemhandbuch des Umrich-
ters.

* Istdrehzahl: Anzeige der aktuellen Drehzahl

* Rampensatz (akt.): Anzeige der aktuellen Rampensatzes
Hier meldet die Moduldiagnose den Status des Umrichters zurtck:
* Aus: inaktiv

* Leuchtet griin: aktiv

* Leuchtet rot: Sammelfehler

6 8 Handbuch — Application Configurator fur CCU

23042109/DE - 12/2016



23042109/DE — 12/2016

Betrieb und Diagnose
Uberblick: Startseite der Diagnose

Steuersignale aktivieren und Werte vorgeben

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

Antrieb drehen lassen

Klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor aktiv] [1]. Beachten Sie hierzu den Warn-
hinweis im Kapitel "In den Steuermodus wechseln" (— B 65).

= Der Steuermodus wird aktiviert.

Aktivieren Sie die Steuersignale im Bereich "In" [5] durch Anklicken der LEDs:
= Aus: inaktiv

= Leuchtet griin: aktiv

Geben Sie in den Registerkarten [6] die gewlinschten Werte fir Drehzahlen und
Rampen vor.

Um die Eingaben zu Ubernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache [Aktualisieren]
[2]. In der Gruppe "Out" [6] meldet Ihnen die Moduldiagnose den Status des Um-
richters zurtick:

= Aus: inaktiv
= Leuchtet grin: aktiv
= Leuchtet rot: Sammelfehler

Um zur Diagnoseoberflache zurtickzukehren, klicken Sie auf die Schaltflache
[Steuern aktiv] [1].

= Der Steuermodus wird deaktiviert.

Gehen Sie folgendermal3en vor:

1.

Geben Sie das Gerat frei. Beachten Sie dazu die Belegung der entsprechenden
Eingangsklemme des jeweiligen Gerats.

= Z.B. fur MOVIDRIVE® B: die Eingangsklemme X13:1 (DI0O0 /Reglersperre)
Rufen Sie die Moduldiagnose (— B 66) fur die gewtinschte Achse auf.

Klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor aktiv] [1]. Beachten Sie hierzu den Warn-
hinweis im Kapitel "In den Steuermodus wechseln" (— B 65).

= Der Steuermodus wird aktiviert.

Um den Antrieb freizugeben, klicken Sie im Bereich "In" auf die Signale Freigabe/
Schnellstopp / Notstopp [1] und Freigabe/Halt [2]:

In
@ Reglersperre
[1] ——— ) Freigabe / Schnellstopp | Notstopp
[2] ——— %) Freigabe / Halt
@ Reset

3132738699
Geben Sie die gewlinschten Werte fur Drehzahlen und Rampen vor.
Um die Eingaben zu Ubernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache [Aktualisieren]

[2].
Wenn Sie den Steuermodus beenden mdéchten, vergewissern Sie sich, dass die
Maschine/Anlage in einem sicheren Zustand ist.

7
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7 Betrieb und Diagnose
Uberblick: Startseite der Diagnose

8. Kilicken Sie auf die Schaltflache [Steuern aktiv] [1].
= Der Steuermodus wird deaktiviert.

= Sie erhalten folgende Meldung.

Warning

[Sc)

Die Maschine wird wieder vorn Controller gesteuert,

Stellen Sie sicher das die Maschine in einem sichern Zustand ist.

Die Maschine wird gestoppt !

o]

Abbrechen

3168025611

9. Um zur Startseite der Diagnose zurtickzukehren, bestatigen Sie die Meldung.
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Moduldiagnose des Control

Auf der
tionen.

Betrieb und Diagnose
Uberblick: Startseite der Diagnose

lers
Oberflache der Moduldiagnose des Controllers finden Sie die folgenden Funk-

(1

[2]

‘ Alle Achsen stoppen

[

AIIgemein‘SBUS_2 SNI ‘

Master
Status ’h Qualtit————— SNT
Fehler ID— | 100 [5]
SubFehler I,,—

Slave

Konfigurierte Slaves 2

Fehlerhafte Slaves ]

[3] I
[4]

" ...... W skve_1
I . Sh\fe 2
Stationsadresse 0
Status ACTIVE
=]
CommStatus ONLINE <
Fehlerzihler 0 C
=
Kommurikzton: Gnline [ ;
f Schliessen |
9007202399865355

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier werden die folgenden Registerkarten angezeigt:
* Fur jedes Bussystem, dass von dem Controller unterstitzt wird.

« Allgemein

Digitale Eingange

Digitale Ausgange

Datenmanagement
Fehler

(2]

Hier werden die folgenden Statusinformationen des Masters angezeigt:

o Status
*  Fehler
e SubFehler

(3]

Hier wird die Anzahl der konfigurierten und fehlerhaften Slaves angezeigt.

(4]

Hier werden die vorhandenen Slaves angezeigt. Klicken Sie auf einen der Sla-
ves, um dessen Statusinformationen im Bereich [6] anzuzeigen.
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7 Betrieb und Diagnose

PD-Monitor

Nr.

Beschreibung

(3]

Hier wird die Qualitat der Buskommunikation angezeigt:
* Rot: mangelhafte Qualitat

* Gelb: mittlere Qualitat

* Griin: gute Qualitat

HINWEIS: Wenn Ihnen eine mangelhafte Buskommunikation angezeigt wird,
weist das auf eine unzureichende Installation hin.

(6]

Hier werden die folgenden Statusinformationen des im Bereich [4] markierten
Slaves angezeigt:

« Stationsadresse
- Status
«  Kommunikationsstatus

¢ Fehlerzahler

7.2 PD-Monitor

Der PD-Monitor (Prozessdatenmonitor) dient der Diagnose und dem Kennenlernen
der Feldbus-Schnittstelle. Der Inhalt des PD-Monitors baut sich aus den Daten des
Controllers und des konfigurierten Applikationsmoduls auf. Der PD-Monitor greift aus-
schlieBlich auf die Daten der Feldbus-Schnittstelle zu und stellt die Feldbus-Eingangs-
daten und -Ausgangsdaten dar, die zwischen dem Controller und der Ubergeordneten

Steuerung ausgetauscht werden.

PD

-Monitor aufrufen

Gehen Sie folgendermalen vor:

v
1.
2.

Die Diagnoseoberflache ist gedffnet.
Stellen Sie sicher, dass der Controller mit den Achsen kommuniziert.
Klicken Sie auf die Registerkarte [1].

(11

Uberblick | PD-Monitor | Trace | Erweiterte Diagnose

m Moritor aktiv

Reset aler Achisen Alle Achzen stoppen

Simulation aktiv

Referenziert Applikationsfehler
FUI freigegeben FE-Fehler Status
Mame Werbunden ‘ (ﬁerétefehler
SEW-Controller ® @ :Staus 1 Betriebsbereit
Axis_1 000000 @ ruas 14 FCB 14 Notstopp

Kommunikation | Crline

155631604747

= Der PD-Monitor wird angezeigt.
= Sie erhalten eine Ubersicht iiber die Prozessdaten aller Gerate.
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(1

Betrieb und Diagnose
PD-Monitor

2] [3] [4] [5] [6]
| | |

1
|
M

m onikor akkiv Aktualisieren |

E

Lische PDIR

: :
1 [steuerwart | 0000000000000000 - || |0 1 |statusmor 1
[I_2 |Binérausginge [ 0000000000000000 - | [0 2 [pinareingnge [0000000000000000 - |
_ .
(13 [steuerwor: ) [0000000000000000 - || [0 3 [statuswort 14 |
ESU\I-Geschwmdlgke\t [ U fmin: ] 0 Ist—Geschwmdigka\t [ Urndr. fmin ] a
[I_5 [Beschleuriqung [ U f{mir*s) ] 8] |lo s |ausgangsstrom [*0.1] 0
EVerzogerung [ Umdr. fmir*s) ] o Rasarwert o
(I 7 Jsolposiion et o] |fo 7 Jist-postin [ Umr. ] 23470
ESub-Stsuerwurt G 0 m Subrstatuswort ) ]

1 10 |Bindrausgange (0000000000000000 - | [0 10 |Binareingange 0000000000000000

1 11 |salkwert2 ol ot ustwert 2 i

Feldbus-Eingangsdaten (iUberlagerte SPS-Controller \f'v Feldbus-Ausgangsdaten (Controller->-iberlagerte SPS)

|
Kommunikation: W | Online Feldbus-Status: | Init

(8] [7]
15321799179

Beschreibung

Mit dieser Schaltflache wechseln Sie in den Monitor- oder Steuermodus. Be-
achten Sie hierzu den Warnhinweis im Kapitel "In den Steuermodus
wechseln" (— B 65).

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

* Im Steuermodus steuern Sie die Funktionen des Applikationsmoduls.

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

Mit dieser Schaltflache werden die Eingangsdaten an den Controller Ubertra-
gen. Die Schaltflache ist nur im Steuermodus aktiviert.

HINWEIS: In den Konfigurationseinstellungen des Controllers kénnen Sie die-
se Schaltflache so konfigurieren, dass sie nicht mehr angezeigt wird. Dann
wird im Steuermodus jede Anderung der Eingangsdaten sofort an den Control-
ler Ubertragen.

(3]

Mit dieser Schaltflache werden alle Eingangsdaten zuriickgesetzt oder auf Null
gestellt.

A GEFAHR! Unvorhergesehene Bewegung nach dem Léschen der Feldbus-
Eingangsdaten.

In den meisten Anwendungen fihrt das Léschen der Eingangsdaten zu der
gewulnschten Reaktion, dass alle Achsen an der Notstopprampe stoppen. Ab-
hangig von der Programmierung der SPS ist auch eine andere Reaktion mog-
lich.

« Stellen Sie durch eine geeignete Programmierung der SPS sicher, dass
beim Léschen der Feldbus-Eingangsdaten die Anlage/Maschine in einen
sicheren Zustand verfahrt.

e Die Schaltflache ist nur im Steuermodus aktiv und ersetzt nicht den
Notausschalter an der Anlage/Maschine.

(4]

Mit dieser Schaltflache dokumentieren Sie die Prozessdaten als PDF-Datei
(z. B. fur den Programmierer der SPS).
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PD-Monitor

Nr.

Beschreibung

(3]

Mit diesem Symbol kdnnen Sie die aktuelle Belegung der Eingangsdaten fiir
den spateren Gebrauch speichern oder herunterladen. Klicken Sie auf das
Symbol und wahlen Sie die gewiinschte Option.

(6]

Mit diesen Symbolen kénnen Sie zwischen den Achsen navigieren:
. El : Navigation zur vorherigen Achse
. El : Navigation zur nachsten Achse

. El - Auswabhlliste, um direkt zu einer bestimmten Achse zu springen

[7]

In diesem Bereich werden die Ausgangsdaten angezeigt.

HINWEIS: Die Ausgangsdaten dienen der reinen Anzeige und kénnen nicht
direkt Uber die Benutzeroberflache verandert werden.

(8]

Mit diesem Bereich werden die Eingangsdaten angezeigt.

HINWEIS: Im Steuermodus kdnnen Sie die Eingangsdaten verandern.

7.21 PD-Monitor bedienen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

Klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor aktiv] [1]. Beachten Sie hierzu den Warn-
hinweis im Kapitel "In den Steuermodus wechseln" (— B 65).

= Der Steuermodus wird aktiviert.

Aktivieren Sie die Steuersignale im Bereich "In" [6] durch Anklicken der LEDs:
= Aus: inaktiv

= Leuchtet grin: aktiv

Um die Eingaben zu Ubernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache [Aktualisieren]
[2].

= Die Feldbus-Ausgangsdaten [7] andern sich entsprechend.

Um die Prozessdaten in einer PDF-Datei zu dokumentieren, klicken Sie auf die
Schaltflache [4].

Um zur Diagnoseoberflache zurickzukehren, klicken Sie auf die Schaltflache
[Steuern aktiv] [1].

= Der Steuermodus wird deaktiviert.
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7.3

Trace

Betrieb und Diagnose
Trace

Auf der Trace-Oberflache werden die gewahlten Variablen Uber der Zeit (z. B. Verfahr-
profile von Achsen) aufgezeichnet. Der Trace lauft endlos mit einem Buffer von ca. 10

Minuten.

Trace aufrufen
Gehen Sie folgendermal3en vor:

v Die Diagnoseoberflache ist gedffnet.

1. Stellen Sie sicher, dass der Controller mit den Achsen kommuniziert.

2. Klicken Sie auf die Registerkarte [1].
(1]

Uberhlick DD-Monitorl Trace |Erweiterte Diagnose

m Moritor aktiv < Reset aler Achsen Alle Achsen stoppen

Sirnulation aktiv

Referenziert Applikationsfehler
FUI freigegeben FE-Fehlar Status
Mame Werbunden ‘ (ﬁeratefehler
SEW-Contraoller @ @ GStatus 1
Axis_1 00000 0 0O Fustaws 14

Betrisbshersit

Maduldiagnose
Maduldiagnose

FCE 14 Motstopp

Kommunikation | Online

= Die Trace-Oberflache wird angezeigt.

15531608203

N —————————
[1] f: \Uberbick | PO Montor |[ Trace | Enwekerte Daanose

CliE=n

EY || aufzeichnungsvariabe nr.

Aufzeichnung gestartet-07.032011 16:10:01
gestoppt 07.03.2011 16:11:08|

Gl =
§

Kanal 2
Aufzeichnungsvariable Nr.

Gesdindigheit Basise v]| 1 20

Kanal 3
Aufzeichnungsvariable Nr.

peaktviert -0 5

Kanal 4
Aufzeichnungsvariable Nr.

Deakiviert <o

Zeitbasis [ms] 05
]

[inc] (10%6)
5

[2]

SEW Application Configurator Trace

[——_Kanal 1: Posifion Basiseinheif, Nr.- 1

[RPM]

—— Kanal 2. Geschwindigkeit Basiseinheif, Nr._ 1

3] I
2000
1500
1000
500
0

[4] 00
(3] I

|

= 0 10 20 30 40 50 60 70 80
[ Tracekunendaten speichern
= Zeit [ms] (10°3)

18014401655298315

7
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Trace

Nr.

Beschreibung

(1]

Mit diesen Schaltflachen gelangen Sie zu den folgenden Diagnosebereichen:
+ Uberblick (Status des Umrichters/Controllers und Moduldiagnose)

*  PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)

» Trace (Aufzeichnung der Variablen)

+ Erweiterte Diagnose (aktueller Zustand wichtiger Datenstrukturen)

(2]

Hier kdnnen Sie die Anzeige von gewahlten Signalen fur 4 Kanale auswahlen:

» Aufzeichnungsvariable: Hier wahlen Sie die gewlinschte Aufzeichnungs-
variable, z. B. Position oder Geschwindigkeit.

* Nr.: Hier wahlen Sie die Nummer der gewiinschten Achse (bei Prozessda-
ten die Nummer des Prozessdatenworts).

« Zeitbasis: Hier wird die Abtastrate angezeigt, mit der die Kanale aufge-
zeichnet werden.

(3]

In diesem Aufzeichnungsfenster werden bis zu 4 Kanale mit den gewahlten Si-
gnalen grafisch dargestellt.

(4]

Mit dieser Schaltflache speichern Sie alle aufgezeichneten Kanale als ZIP-Da-
tei. Darin enthalten ist fur jeden aufgezeichneten Kanal eine Text-Datei. Diese
enthalt die Daten im CSV-Format (Trennzeichen ist Semikolon), die sie in ei-
ner Tabellenkalkulation 6ffnen kénnen.

(5]

Mit dieser Schaltflache starten oder stoppen Sie die Aufzeichnung.

7.31 Aufzeichnung starten und bearbeiten

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.

© N o o

10.

Wahlen Sie im Bereich [2] die Aufzeichnungsvariablen fur die Kanéle wie z. B. Po-
sition, Geschwindigkeit usw..

Klicken Sie auf die Schaltflache [Aufzeichnen] [5].
= Die Aufzeichnung ist gestartet.
= Die Aufzeichnungsvariablen werden im Aufzeichnungsfenster [3] angezeigt.

Um die Werte flr die Aufzeichnungsvariablen vorzugeben, wechseln Sie in den
PD-Monitor (— B 72) oder in die Moduldiagnose (— £ 66).

Klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor aktiv]. Beachten Sie hierzu den Warnhin-
weis im Kapitel "In den Steuermodus wechseln" (— E 65).

= Der Steuermodus wird aktiviert.

Geben Sie die gewlnschten Werte vor.

Um die Eingaben zu tbernehmen, klicken Sie auf die Schaltflache [Aktualisieren].
Klicken Sie auf die Registerkarte "Trace".

Klicken Sie erneut auf die Schaltflache [Aufzeichnen] [5].

= Die Aufzeichnung ist beendet.

Um die Aufzeichnung zu bearbeiten, klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das
Aufzeichnungsfenster [3].

Wahlen Sie im Kontextmenu die gewunschte Funktion:
= Kopieren
= Als Bild speichern
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Betrieb und Diagnose 7

Trace

Seiteneinstellungen
Drucken
Werte im Punkt zeigen

Zoomen (Un-Zoom)

g 4 4 0 8

Zoom zurlicksetzen

= Skalierung auf Standardwerte zuriicksetzen

11. Oder zoomen Sie hinein, indem Sie in den Trace-Bereich klicken, die linke
Maustatse gedriickt halten und mit dem erscheinenden Fenster den gewtlinschten
Zoombereich auswahlen. Durch Loslassen der Masutatste wird der Zoomvorgang
ausgeflhrt.

12. Um den abgebildeten Kurvenbereich nach rechts oder links zu verschieben, dre-
hen Sie das Scrollrad.

13. Um die Aufzeichnung zu skalieren, ziehen Sie mit der linken Maustaste ein Recht-
eck.

HINWEIS

Die maximale Aufzeichnungsdauer ist auf 10 Minuten begrenzt.

Die Trace-Funktion ist nur nutzbar, wenn Sie mit dem Controller tiber USB oder
Ethernet verbunden sind.
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7 Betrieb und Diagnose

Erweiterte Diagnose

7.4 Erweiterte Diagnose

"Erweiterte Diagnose" zeigt den aktuellen Zustand wichtiger Datenstrukturen an.

HINWEIS

Die erweiterte Diagnose dient als Expertendiagnose.

j=de

* Nutzen Sie die erweiterte Diagnose nur nach Ricksprache mit SEW-
EURODRIVE.

Erweiterte Diagnose aufrufen
Gehen Sie folgendermalen vor:
v' Die Diagnoseoberflache ist gedffnet.
1. Stellen Sie sicher, dass der Controller mit den Achsen kommuniziert.
2. Klicken Sie auf die Registerkarte [1].
1

Uberblick | PD-Maonitor | Trace | Erweiterte Diagnose |

m Maritor akdtiv

Reset aler Achsen Alle Achsen stoppen

Simulation aktiv

Referenziert Applikationsfehler
FU freigegeben FB-Fehiler Status
Mame Werbunden

‘ Geratefehler

SEW-Contraoller Q @ ctaus 1 Betriebsbereit Moduldiagnose

Axis_1 000000 @ rutas 14 FCB 14 Nokstopp

Kommunikation [ Online
16530467723

= Die erweiterte Diagnose wird angezeigt.
. P lll_——S§5SRG )
[1]£Uberbhck PD-Monitar | Trace || Erweiterte Diaghose

AddFuncHandler
AisGroupBusPos

Wert ariablenname

£ AxlsGrounControl 3 o AxisGroupContral General In.ResetallAxis
( B General Stopalaxis |0 AxisGroupControl. General.In.StopalAxis
et |
¢ -Resetalixs
i -Stopallaxis
[2] Hr1
- AxisGroupRapidCreepPas

- ByisGroupRePowerUnit
- ByisGroupSNI_IO

- AyisGroupSNI_TOLogic
- AyisGroupTransparent
- AxisGrouplniversal

- AisGroupyelCtr

- AuisHandler

- BdsInterface
-CamnSwitchInterface
Fieldbus
-MoviPlcHandler
“Tracelnterface

Modus Lesen

[3] [4]
9007202399873547
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Betrieb und Diagnose 7

Erweiterte Diagnose

Nr. |Beschreibung

[11 | Mit diesen Schaltflachen gelangen Sie zu den folgenden Diagnosebereichen:
+ Uberblick (Status des Umrichters/Controllers und Moduldiagnose)

*  PD-Monitor (Prozessdatenmonitor)

» Trace (Aufzeichnung der Variablen)

+ Erweiterte Diagnose (aktueller Zustand wichtiger Datenstrukturen)

[2] In dieser Ubersichtsleiste werden alle Variablen der Applikationsmodule ange-
zeigt:

* AxisGroupBusPos

* AxisGroupControl

* AxisGroupRapidCreepPos
* AxisGroupTransparent

* AxisGroupVelCtrl
Weiterhin werden alle Variablen der folgenden Strukturen angezeigt:
* AxisInterface

* Fieldbus

*  MoviPLCHandler

* Tracelnterface

* User

[3] |Die Schaltflache "Lesen" kann zu "Schreiben" umkonfiguriert werden. Diese
Schreibfunktion dient Diagnosezwecken und ist nur nach Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE einzusetzen.

[4] In diesem Bereich werden die Variablen der globalen Schnittstelle angezeigt.

23042109/DE — 12/2016
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8

Diagnosemeldungen
Anzeige im PD-Monitor

8

8.1

Diagnosemeldungen

Die Diagnosemeldungen, die Sie von dem Application Configurator erhalten, werden
nach ihrer Herkunft gruppiert:

e Controller
*  Funktionsmodul

— Ein Funktionsmodul stellt dem Anwender achsiibergreifende Funktionalitat
zur Verflgung. Ein Beispiel ist der Bremsentest. Er kann von jeder konfigurier-
ten Achse betrieben werden.

+ Applikationsmodul

— Bei einem Applikationsmodul ist die Funktionalitdt auf eine Achse bezogen.
Ein Beispiel ist die Buspositionierung. Sie gestattet die Positionierung einer be-
stimmten Achse Uber den Feldbus.

*  Umrichter
Je nach Herkunft gibt es die Kategorien: Fehler, Warnung und Status.

Zu allen Meldungen wird ein Code ausgegeben. Den Klartext dazu entnehmen Sie
den Tabellen in diesem Kapitel.

Eine Ausnahme bilden die geratespezifischen Meldungen. Die Klartexte hierzu ent-
nehmen Sie der Dokumentation zu den angeschlossenen Geraten.

Anzeige im PD-Monitor

Die Anzeigefelder der Codes finden Sie unter den Feldbus-Ausgangsdaten des PD-
Monitors.

Die Kategorie (Fehler, Warnung oder Status) zu dem angezeigten Code [1] — [3] ergibt
sich in Verbindung mit dem jeweiligen Statusbit [A] — [E]. Diesen Zusammenhang ent-
nehmen Sie den folgenden Tabellen.

(1]

[ swoonwoler |
Statuswort o | 0000000 .L]

[ Bton: Wartungsschatter

[T] Bit01: Toggle

[T] Bit02: Reserviert

[ Bit03: Reserviert

[T Bit04: Daten=atz vorhanden

[T] Bit0s: Autorelasd konfig.
[A]l — 7 Bite: Warnung
[B] ——| Bitd7: Fehler

0 2 |Binéreinginge 0000000000000000_- |
16349131659

Nr. |Herkunft der Meldung | Kategorie Statusbit

[11 | Controller Fehler [B]: Fehler ="1"

Warnung [A]: Warnung ="1"
[B]: Fehler ="0"
Status [B]: Fehler ="0"
[A]: Warnung = "0"

Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Diagnosemeldungen
Anzeige im PD-Monitor

(2]

—
Pngramstatus,l'Statuswnrt ] | 0000000 - l

|| Bit00: Disgnose 1&uft

[ Bit01: Betriehsbereit

[T Bit02: Ergetbniz ROk

[ Bit03: Reserviert

[7] BitD4: Ergebnis Ok
[C]—— | Bit0S: Fehler Diagnaose

[ Bit08: Diagnose beendet

[7] Bit07: Ergebniz vorhanden

F\kl:uelle Achse i

15349129227
‘ Nr. |Herkunft der Meldung |Kategorie Statusbit
[2] Funktionsmodul Fehler [C]: Fehler Diagnose ="1"
Status [C]: Fehler Diagnose ="0"

(3]

Statuswort o | ........L]

[7] Bito0: Motor dreht
[T] Bit1: FU betriehzhereit
[ Bit02: Antrieb referenziert
[T] Bit03: Soltwert erreicht
[ Bit04: Bremse offen

[D] — 7 Bitos: Fehler FU

[E] —— ] Bitos: warnung

[F] ——] Bt07: Fehler Applikation
Ist—Geschwindigkeit [ Urndr. frin ] 0
Ausgangsstranm [*0.1] 0
Reserviert u}
15349126795
Nr. |Herkunft der Meldung | Kategorie Statusbit

[3] |Applikationsmodul® Status Umrichter [F]: Fehler Applikation = "0"
[E]: Warnung = "0"

[D]: Fehler FU ="0"

Fehler Umrichter [D]: Fehler FU ="1"

Fehler Applikation [F]: Fehler Applikation = "1"
[D]: Fehler FU ="0"

1) Die Lage von [D], [E] und [F] kann variieren und ist vom konfigurierten Applikationsmodul abhangig.

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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8 Diagnosemeldungen

Prioritat der angezeigten Meldungen

8.2 Prioritat der angezeigten Meldungen

Wenn mehrere Meldungen anliegen, wird die mit der héheren Prioritédt angezeigt. Die
Prioritdt entnehmen Sie der folgenden Tabelle. Die héchste Prioritat ist darin mit "1"
gekennzeichnet.

Herkunft Kategorie Prioritat
der Meldung
Controller Fehler 1
Warnung 2
Status 3
Funktionsmodul Fehler 1
Status 2
Applikationsmodul Fehler Umrichter” 1
Fehler Applikation 2
Antriebsstatus Umrichter (siehe folgende Tabelle) |3

1) Eine detailierte Beschreibung der Fehler und Status finden Sie in der Dokumentation des betreffenden
Gerats.

HINWEIS

Fehlermeldung quittieren

jde

» Beseitigen Sie den Fehler.

» Quittieren Sie die Fehlermeldung. Das Quittieren entfallt lediglich fur den Fehler
010 "Keine Verbindung zum Gerat" und fur Warnmeldungen.

8.3 Fehlermeldungen der Applikationsmodule

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaBRnahme

001 Timeout Sensorcheck: Schalter Eil-/Schleichgang de- |+ Prifen und beseitigen Sie die
Start Eil-/Schleichgang fekt Fehlerursachen.

» Fodrdergut blockiert
» Eingestellte Zeit zu kurz

002 Timeout Sensorcheck: |+ Schalter Eil-/Schleichgang de- |+ Prifen und beseitigen Sie die
Start — Stopp fekt Fehlerursachen.

» Fordergut blockiert
» Eingestellte Zeit zu kurz

003 Geschwindigkeit bei Er- | Die Geschwindigkeit ist auBerhalb |« Der Stoppschalter ist zu nah am
reichen des Stoppschal- | der konfigurierten Geschwindig- Eil-/Schleichgangschalter.
ters zu hoch (in selte- | keitshysterese. .

N o Vergréfiern Sie in der Konfigura-
nen Fallen: zu niedrig)

tion die Geschwindigkeitshyste-
rese.
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Diagnosemeldungen

Fehlermeldungen der Applikationsmodule

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaBRnahme
004 Monitor-Timeout im Die Verbindung von Controller zu |+ Priifen Sie das Verbindungska-
Steuermodus PC wurde unterbrochen. bel.
« Passen Sie die Zeit fir Monitor-
Timeout.
010 Keine Verbindung zum | Der Controller kann keine Verbin- | Priifen Sie das Verbindungska-
Gerat dung zum konfigurierten Gerat her- bel.
stellen. * Prifen Sie die Kommunikations-
einstellungen:
— Stimmt die SBus-Adresse?
— Ist die richtige Schnittstelle
(SNI, SBus) eingestellt?
— Wourde "Drive Startup fir
MOVI-PLC®" durchgefiihrt?
011 Achse ohne Geber: Es wird versucht eine Funktion » Verwenden/prifen Sie den Ge-
AxisMode wird nicht un- | auszuftihren, die einen Antrieb mit ber.
terstutzt Geber erfordert. «  Wahlen Sie die Funktion ohne
Beispiel: Positionieren oder Refe- Positionierung.
renzieren eines MOVIGEAR® ohne
Geber.
012 Ungultige Konfigurati- Es wurden Konfigurationsparame- |+ Passen Sie die Konfigurationspa-
onsparameter per ter mit ungultigem Wert an den rameter an.
MOVILINK® gesendet | Umrichter gesendet.
Far das MOVILINK®-Protokoll sind
Werte ungliltig, die den minimal er-
laubten Wert unterschreiten oder
den maximal zulassigen Wert
Uberschreiten.
Beispiel: Falsche Einstellungen fir
die Systemgrenzen (z. B. Schnell-
stopprampe zu grof).
018 Unzureichende Techno- | Fir den Controller sind nicht genu- |« Halten Sie Riicksprache mit
logiestufe gend Technologiepunkte fir die SEW-EURODRIVE, um zuséatzli-
gewtunschte Funktion freigeschal- che Technologiepunkte zu erwer-
tet. ben.
019 Unzulassige Werte in Die maximal zulassigen Werte der |« Prifen Sie die Konfiguration.
der Konfiguration Achse wurden Uberschritten.
020 Fahrbefehl ohne ausrei- | Beim Start eines Verfahrbefehls » Bevor Sie den Verfahrvorgang
chende Parameter fehlen erforderliche Parameter starten, geben Sie alle erforderli-
(Geschwindigkeiten, Beschleuni- chen Parameter an.
gungsrampe...).
021 Eingangsvariable zu Der Befehl kann nicht ausgefiihrt |+ Prifen Sie die Ansteuersignale.

grof} oder zu klein

werden, da die Ansteuersignale
nicht zulassig sind.

Beispiel: Es wird die Betriebsart 7
gewahlt, obwohl nur die Betriebs-
arten 1 — 6 existieren.
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Diagnosemeldungen
Fehlermeldungen der Applikationsmodule

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme
022 Datei kann nicht gele- | Auf dem Controller befindet sich » Halten Sie Riicksprache mit
sen oder geschrieben | eine beschadigte Datei. SEW-EURODRIVE.
werden
030 Hardware-Endschalter |Hardware-Endschalter angefahren |« Priifen Sie den Verfahrbereich.
positiv +  Prifen Sie die Verschaltung
031 Hardware-Endschalter (Hardware-Endschalter miissen
negativ als Offner parametriert werden!)
032 Software-Endschalter | Software-Endschalter angefahren |«  Prifen Sie den Verfahrbereich.
positiv » Passen Sie die Einstellung der
033 Software-Endschalter Software-Endschalter an.
negativ
034 Zielposition aulierhalb | Die Zielposition eines Positionier- |+ Prifen Sie die Berechnung der
des gultigen Bereichs | befehls liegt auerhalb des Be- Zielposition in der SPS.
reichs, der mit den Software-End- |, Priifen Sie die konfigurierten
schaltern festgelegt wurde. Werte fir die Software-Endschal-
ter der betreffenden Achse.
035 Startbedingung fiir Be- | Nicht alle Bedingungen zur Aus- * Prifen Sie die erforderlichen Be-
triebsart fehlt fihrung des Befehls sind erfillt. dingungen fiir die Befehlsausfih-
Beispiel: Eine Achse soll einen Po- rung. D(;att)anmforrr;atlor? flnq?n Sie
sitionierbefehl ausfihren, ist aber Zn I'?(nt' ue Zlé Iem jewetligen
noch nicht referenziert. pplikationsmodul.
040 Fehler "Betriebsar- * Kombination aus Betriebsar- » Prifen Sie die Ansteuersignale
tenanwahl" ten- und Unterbetriebsartenan- (Prozessdaten).
wahl ist nicht zulassig.
* Anwahl ist mit aktueller Achs-
konfiguration nicht zulassig.
041 Fehler "Slave nicht be- | Eine der gewahlten Gleichlaufach- |« Prifen Sie den Zustand der Sla-
reit" sen ist im Fehlerzustand. ves (es durfen keine Fehler an
der Achse anstehen)
042 Fehler "Initialisierung Falsche Initialisierung bei der Be- |+ Prifen Sie die Inbetriebnahme-
Betriebsartenanwahl" triebsartenanwahl. Parameter.
043 Fehler "Positionsbe- » Esist ein Fehler bei der Be- » Prifen Sie die Zielposition.
rechnung" rechnung der Zielposition auf-
getreten.
» Die Zielposition Uberschreitet
den zulassigen Wertebereich.
044 Funktion wurde nicht * Anwabhl einer Funktion, die » Konfigurieren Sie die Funktion.
konfiguriert nicht konfiguriert wurde.
* Anwabhl einer Funktion, die » Wahlen Sie das Applikationsmo-
nicht unterstitzt wird. dul mit dieser Funktion.
Beispiel: Die TouchProbe-Funktion
wurde nicht konfiguriert, aber tber
die Prozessdaten aktiviert.
045 Fehler des Slaves Der Master stoppt, weil der Slave |+ Setzen Sie den Slave zuriick.
einen Fehler hat. « Deaktivieren Sie die Funktion in
der Konfiguration des Masters.

84 Handbuch — Application Configurator fiir CCU

23042109/DE - 12/2016



23042109/DE — 12/2016

Diagnosemeldungen

Fehlermeldungen der Applikationsmodule

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme
047 Funktion nicht verfigbar | Der Master stoppt, weil der Slave |+ Erweitern Sie die Achse um die
einen Fehler hat. Funktion.
* Wechseln Sie den Achstyp.
050 Kein Gebersignal Fehlerhafte Auswertung des Ge- |+ Prifen Sie den Geber und die
bersignals Verdrahtung.
051 Falsche Drehrichtung Fehlerhafte Auswertung des Ge- |+ Prifen Sie den Geber und die
des Gebers bersignals Verdrahtung.
052 Referenzierung fehlt Es wurde versucht, auf eine nicht |+ Referenzieren Sie die Achse.
referenzierte Achse zu positionie-
ren.
061 Schleppfehler externer | Zwischen Motorgeber und exter- |+ Priifen Sie den Geber.
Geber (Achse X1) nem Geber ist ein Schleppfehler . Priifen Sie die Mechanik.
aufgetreten.
062 Schleppfehler externer |Zwischen Motorgeber und exter- |+ Priifen Sie den Geber.
Geber (Achse X2) nem Geber ist ein Schleppfehler . Priifen Sie die Mechanik
aufgetreten. '
063 Schleppfehler externer |Zwischen Motorgeber und exter- |« Priifen Sie den Geber.
Geber (Achse Y1) nem Geber ist ein Schleppfehler «  Priifen Sie die Mechanik
aufgetreten. '
064 Schleppfehler externer |Zwischen Motorgeber und exter- |« Priifen Sie den Geber.
Geber (Achse Y2) nem Geber ist ein Schleppfehler «  Priifen Sie die Mechanik
aufgetreten. '
099 Allgemeiner FB-Fehler |Fehler tritt beim Internen Ablauf » Halten Sie Riicksprache mit
der Controllersoftware auf. SEW-EURODRIVE.
Detaillierte Angaben zum FB-Feh-
ler erhalten Sie in der Moduldia-
gnose:
» Wahlen Sie auf der Diagnoseo-
berflache die Registerkarte
"Uberblick".
« Starten Sie die Moduldiagnose
der betreffenden Achse mit ei-
nem Klick auf die Schaltflache
[Details].
*  Wechseln Sie zur Registerkar-
te "Fehler".
200 — |Fehler im AppModCu- |Die mdgliche Ursache wird durch | Die Vorgehensweise finden Sie in
250 stom das kundenspezifische Applikati- | der Dokumentation zum kundenspe-

onsmodul definiert.

zifischen Applikationsmodul.
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8.4

Diagnosemeldungen
Fehlermeldungen der Funktionsmodule

Fehlermeldungen der Funktionsmodule

Code

Bedeutung

Mégliche Ursache

MaBnahme

01

Motordrenmoment flr
Diagnose nicht ausrei-
chend.

Das erforderliche Testmoment
kann mit dem Motor nicht erreicht
werden.

Kontrollieren Sie die Eingabe-
werte bei der Bremsendiagnose
und am Frequenzumrichter.

Kontrollieren Sie im Hubwerk die
Prafrichtung.

Kontrollieren Sie die Testumge-
bung (Grundlast).

Antrieb/Frequenzumrichter muss
groRer dimensioniert werden.

02

Bewegung in Stufe 1
nicht ausreichend.

Der Antrieb konnte nicht ausrei-
chend bewegt werden.

Kontrollieren Sie, ob der Motor
bestromt wird.

Kontrollieren Sie, ob der Antrieb
frei lauft.

Kontrollieren Sie, ob die Bremse
|Uftet.

Parametrierung anpassen.

Erh6éhen Sie die Beschleunigung.

Erhohen Sie die maximale Fahr-
strecke.

Reduzieren Sie die Geschwindig-
keit.

03

Positionstoleranz in
Stufe 2 Uberschritten.

In Stufe 2 wurde die Positionstole-
ranz Uberschritten.

Kontrollieren Sie, ob die Bremse
schliel’t.

Kontrollieren Sie, ob der Brems-
belag verschlissen oder ver-
schmutzt ist.

Mechanische Lose der Applikati-
on prifen und ggf. Parameter an-
passen.

04

Positionstoleranz in
Stufe 3 Uberschritten.

In Stufe 3 wurde die Positionstole-
ranz Uberschritten.

Kontrollieren Sie, ob der Brems-
belag verschlissen oder ver-
schmutzt ist.

Eine Wartung der Bremse ist er-
forderlich.

Das tatsachliche Testmoment war
zu gering (<90 %).

Kontrollieren Sie die Eingabe-
werte am Frequenzumrichter.

Wurde der Frequenzumrichter
bei aktiver Bremsendiagnose ab-
geschaltet?

05

Unzulassige Konfigura-
tion.

Die Konfiguration ist nicht plausi-
bel.

Die Positionstoleranz muss kleiner
sein als 0.9 x Maximale Fahrstrecke.

06

Antrieb in falscher Be-
triebsart.

Die Betriebsart des Frequenz-
umrichters ist nicht kompatibel.

Betriebsart CFC oder SERVO erfor-
derlich.
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Diagnosemeldungen
Meldungen des Controllers

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme

09 Maximaler Bremsweg | Nur bei dynamischer Bremsendia- |+ Kontrollieren Sie die Diagnose-
Uberschritten. gnose. Der maximale Bremsweg bedingungen (Geschwindigkeit,

wurde Uberschritten. Last)

» Kontrollieren Sie, ob der Brems-
belag verschlissen oder ver-
schmutzt ist.

» Falls erforderlich, warten Sie die
Bremse.

10 Bremsendiagnose wur- | Eine aktive Bremsendiagnose wur- | -
de abgebrochen. de abgebrochen.

11 Achse ist nicht referen- | Die zu testende Achse ist nicht re- |-
ziert. ferenziert.

12 Diagnoseergebnis Das Diagnoseergebnis kann nicht | Kontrollieren Sie, ob auf der SD-Kar-
konnte nicht gespei- auf der SD-Karte gespeichert wer- |te der Schreibschutz deaktiviert ist.
chert werden. den.

13 Die Konfiguration ist Die Konfiguration entstammt ei- Die Konfiguration muss mit der ak-
nicht kompatibel. nem alteren Softwarestand. tualisierten Software nochmals

durchgefiihrt werden.

21 Diagnoseart nicht konfi- | Die aufgerufene Diagnoseart ist -
guriert. nicht konfiguriert.

22 Diagnoseart nicht im- Die aufgerufene Diagnoseart ist -
plementiert. nicht implementiert.

240 Reglersperre erforder- | Zum Aktivieren der Bremsendia- -
lich. gnose muss sich die Achse im Sta-

tus "Reglersperre" befinden.

241 Keine Kommunikation | Fehlende Kommunikation zwi- -
zur Achse. schen Controller und dem Fre-

quenzumrichter der Achse.

242 Die angewahlte Achse |Frequenzumrichter oder Applikati- |-
wird von der Bremsen- |onsmodul ist mit Bremsendiagnose
diagnose nicht unter- nicht kompatibel.
stutzt.

8.5 Meldungen des Controllers

Fehlermeldungen

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme

001 Konfiguration: keine Es kann keine Verbindung zum in- | Halten Sie Rucksprache mit SEW-
Verbindung zum inter- | ternen Leistungsteil aufgebaut EURODRIVE.
nen Leistungsteil werden (z. B. bei MOVIPRO®-

SDC).
002 Fehler "Externe 10" Kurzschluss oder Uberlast auf digi- | Priifen Sie die Verkabelung und An-

talen Ein-/Ausgangen des Gerats.

lagenprojektierung.

8

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 8 7



Diagnosemeldungen
Meldungen des Controllers

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme

003 Konfiguration: kein Auf dem internen Leistungsteil Fihren Sie die Neuinbetriebnahme
IPOSP“s® yvorhanden wurde ein nicht freigegebenes mit freigegebenem IPOSP*®-Applika-

IPOSPs®-Programm geladen. tionsmodul durch.

005 Prozessdatenkommuni- | Die Prozessdatenkommunikation | Prifen Sie das Verbindungska-

kation an unterlagerte | zu unterlagerten Geraten wurde bel.
Gerate gestoppt (GA-  gestoppt. +  Priifen Sie die Kommunikations-
TEWAY) einstellungen:
— Stimmt die SBus-Adresse?
— Ist die richtige Schnittstelle
(SNI, SBus) eingestellt?
— Wourde "Drive Startup for
MOVI-PLC®" durchgefiihrt?

006 Parameterkanal: Fehler |Beim Lesen/Schreiben der Para- | Prifen Sie die Ansteuersignale (sie-
beim Lesen/Schreiben | meter Gber den Parameterkanal ist | he Kapitel "Prozessdaten des Con-
der Parameter von dem | ein Fehler aufgetreten. trollers"):

Gerat ¢ Stimmen SubChannel und Sub-
Adresse?
» Stimmt der Index des Parame-
ters?

010 Konfiguration: keine Es wurden keine Konfigurationsda- | Legen Sie eine neue Konfiguration
Konfiguration vorhan- | teien auf dem Controller gefunden. | an und Ubetragen sie auf den Con-
den troller.

011 Konfiguration: Verbin- | Der Controller kann keine Verbin- |« Priifen Sie das Verbindungska-
dung zu den konfigu- dung zum konfigurierten Gerat her- bel.
rierten Geraten konnte | stellen. « Priifen Sie die Kommunikations-
nicht aufgebaut werden einstellungen:

— Stimmt die SBus-Adresse?
— Ist die richtige Schnittstelle
(SNI, SBus) eingestellt?

— Wurde "Drive Startup fiir
MOVI-PLC®" durchgefiihrt?

012 Unzureichende Techno- | SD-Karte mit unzureichenden SD-Karte mit mehr Technologie-
logiepunkte Technologiepunkten punkten erforderlich.

013 Konfigurationsdatei zu | Eine Konfigurationsdatei ist zu Verkleinern Sie die Konfigurations-
grof} grof® und kann nicht eingelesen datei.

werden.

020 Datenmanagement: Die Datensatze konnten nicht von | Prifen Sie, ob alle Gerate erreichbar

Upload fehlgeschlagen |den Geraten auf den Controller sind, die im Datenmanagement-Tool
Ubertragen werden, weil die Ver- | zur Datenlbertragung gekennzeich-
bindung zu einem oder mehreren | net sind.

Geraten unterbrochen wurde.

021 Datenmanagement: Die Datensatze konnten nicht auf |+ Entfernen Sie den Schreibschutz
Upload fehlgeschlagen |die SD-Karte geschrieben werden. der SD-Karte.

;Ds}gh,r-[elbsﬁhmz Méglicherweise ist der Schreib- |+ Priifen Sie den benétigten

-rarte aktiv schutz der SD-Karte aktiviert oder Speicherbedarf.
der Speicherbedarf wird Uber-
schritten.
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Diagnosemeldungen
Meldungen des Controllers

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme

022 Datenmanagement: Die Datensatze konnten nicht von |Prifen, ob alle Gerate erreichbar
Download fehlge- dem Controller auf die Gerate sind, die im Datenmanagement-Tool
schlagen Ubertragen werden, weil die Ver- | zur Datenlbertragung gekennzeich-

bindung unterbrochen wurde. net sind.

023 Datenmanagement: si- | Die Datensatze konnten nicht Stoppen Sie das Gerat und bringen
cherer Halt / Regler- Ubertragen (gesichert) werden, Sie es in den Zustand "Reglersper-
sperre erforderlich weil der Zustand "Reglersperre” / |re" / "Sicherer Halt".

"Sicherer Halt" erforderlich ist.
099 Interner Systemfehler | Das Gerat meldet einen allgemei- | Zur Abhilfe beziehen Sie sich auf die
nen Systemfehler. Hinweise zum Umrichterstatus, den
Online-Geratestatus in
MOVITOOLS® MotionStudio sowie
den Informationen in der Dokumen-
tation zu dem betreffenden Gerat.

100 Unterspg. 24 V Unterschreitung des Grenzwerts » Sorgen Sie fiur eine ausreichend

(MOVIFIT®) fur die Aktorspannung an den Aus- hohe Spannungsversorgung an
gangen DOO0O bis DOO3. den Ausgangen.
» Prifen Sie die Verkabelung.

101 Umrichterspannung 24\/_P fir das integrierte Leis- * Prifen Sie die Verkabelung und
nicht angelegt (+24V-P) |tungsteil (FC) oder fir die unter- Anlagenprojektierung.
(MOV|F|T®) Iagerten MOV'MOT® fehlt. o Priifen Sie, ob das Gerat mog“_

cherweise im sicheren Halt ist.

110 Uberlast Aktorspg. Das am Binarausgang angeschlos- |« Prifen Sie die Verkabelung und
DO00 (MOVIPRQO®) sene Gerat Uberschreitet die zulas- Anlagenprojektierung.

111 Uberlast Aktorspg. sigen Werte der Spezifikation. » Prifen Sie die Spezifikationen in
DOO00 (MOVIFIT®) der Dokumentation zu den Gera-
- ten.

112 Uberlast Aktorspg.

DO01 (MOVIFIT®)

113 Uberlast Aktorspg.
DO02 (MOVIFIT®)

114 Uberlast Aktorspg.
DO03 (MOVIFIT®)

120 Uberlast Sensorspg. Kurzschluss / Uberlast der digita- | Priifen Sie die Verkabelung und An-
Gruppe1 (MOVIFIT®/ | len Ein-/Ausgéange lagenprojektierung.

MOVIPRO®)

121 Uberlast Sensorspg.

Gruppe2 (MOVIFIT®/
MOVIPRO®)
122 | Uberlast Sensorspg.
Gruppe3d
123 | Uberlast Sensorspg.
Gruppe4
130 SNI-Sicherung ausge- | Die SNI-Sicherung wurde ausge- | Prifen Sie die SNI-Sicherung.

|16st

|Ost.

8
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Diagnosemeldungen
Meldungen des Controllers

Statusmeldungen

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaBRnahme

000 Systemhochlauf Der Controller startet gerade Warten Sie den Bootvorgang ab.
(Bootvorgang).

001 Betriebsbereit OK -

010 Datenmanagement: Es werden gerade Datensatze von | Warten Sie ab(der Vorgang kann ei-

Upload aktiv den Geraten auf den Controller nige Minuten dauern).
Ubertragen.
011 Datenmanagement: Die Ubertragung der Datenséatze |-
Upload beendet auf den Controller ist beendet.
012 Datenmanagement: Es werden gerade Datensatze von | Warten Sie ab(der Vorgang kann ei-
Download aktiv dem Controller auf die Gerate nige Minuten dauern).
Ubertragen.
013 Datenmanagement: Die Ubertragung der Datensétze -
Download beendet auf die Gerate ist beendet.

014 Datenmanagement: An- | Um die Datenmanagementfunktio- |« Wahlen Sie in MOVITOOLS®
steuerung Uber die nicht | nen Uber die Prozessdaten zu MotionStudio [Inbetriebnahme] >
aktivierten Prozessda- |steuern, missen sie freigegeben [Datenmanagement].
ten erkannt. werden. - Aktivieren Sie die Option "An-

steuerung der Datenmanage-
mentfunktion Gber Prozessdaten
freigeben"”.

015 Datenmanagement: Ein Datenmanagementprozess ist | Warten Sie ab (der Vorgang kann ei-
Prozess aktiv aktiv (z. B. angestolRen uber die nige Minuten dauern).

Datenmanagementoberflache oder
die Autoreload-Funktion)

016 Datenmanagement: Das Datenmanagement wartet * Warten Sie ab (der Vorgang
Achsen noch nicht ver- |darauf, dass alle konfigurierten kann einige Minuten dauern).
bunden Achsen verbunden sind. . Priifen Sie die Konfiguration

(Sind alle konfigurierten Achsen
angeschlossen?)

020 Autokonfiguration wird | Beziehen Sie sich auf die Einstellhinweise zu Bit 4 im Kapitel "Prozess-
ausgeflihrt daten des Controllers".

Warnungen

Code |Bedeutung Mogliche Ursache MaRnahme

000 Keine Warnung OK -

001 Simulation aktiv Bei der Konfiguration im Applikati- | Falls die Antriebe drehen sollen, de-
on Configurator wurden Achsen aktivieren Sie dauerhaft die Simulati-
mit dem Kontrollfeld "Simulation" | on mithilfe des Kotrollfelds im Achs-
aktiviert. Das hat zur Folge, dass | bereich. Oder deaktivieren Sie die
die Achsen nicht fir den realen Simulation bis zum nachsten Neu-
Betrieb angesteuert werden. start mithilfe des Ansteuerbits in den

Prozessdaten.

002 Steuerbetrieb Gber PD- |Die am Controller angeschlosse- | Falls Sie den Steuermodus beenden

Monitor aktiv nen Achsen werden nicht mehr mochten, beziehen Sie sich auf das
Uber die Prozessdaten der SPS Kapitel "Monitormodus und Steuer-
angesteuert. modus".
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Diagnosemeldungen 8

Meldungen des Controllers

Code

Bedeutung

Mogliche Ursache

MaBRnahme

003

Simulation aktiv und
Steuerbetrieb lGiber PD-
Monitor

Siehe Code 001 und 002
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9

12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal
Aufbau der Prozessdaten

9

9.1

12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Der 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal bietet Zugriff auf die Parameter des Control-
lers und der angeschlossenen Achsen und Gerate.

Der Parameterkanal bietet folgende Parameterdienste an, die im Informationsfeld im
Prozessdatenmonitor angezeigt werden:

Service

0 = Mo Service

1 = Read Parameter

2 = Write Parameter

3 = Write Param. Volatile
4 = Read Minimum

5 = Read Maximum

& = Read Default

7 = Read Scale

8 = Read Attribute

19372997131

Aufbau der Prozessdaten

Um den Parameterkanal zu nutzen, werden folgende Informationen bendtigt:
* Index und Sublndex

* Zu sendende oder zu lesende Daten und Datenbreite

* Businfrastruktur fir SubAdress und SubChannel

(1 2 6 (1 21 (3]
ES
Feldbus-Eingangsdaten {Uberlager|e SPS->Coni . Feldbus-Ausgangsdaten (Controller | >Uberlager|e SP5)
3
Parameterkanal - Parameterkanal - - I,‘
[1 1 [sewersuindex: &) [ 00000000 - | ] [0 1 [statusisutindex ) [0 00000O - | 0
[ BitO0: Service 270 [] Bit00: Service 240
[T BitO1: Service 21 E [] Bit01: Service 24 E
[T Bit02: Service 242 [] Bit02: Service 242
[ Bit03: Service 243 [] Bit03: Service 243
[ Eitt: Datenknge 240 [7] Bit04: Datenlange 20
[ Bit0s: Datenkénge 21 - [] Bit0S: Datenlénge 21 -
[ Bit0B: Handshake: [] BitD6: Handshake
[T Bit07: Reserviert [] Bit07: Fehler
1 2 |Index i} 0 2 |Index ]
[4] —13 Jeaen o [0 3 |paten 0 |
[5] — 71 5 |SubAdress1jSubChannell @ 0 ] SubAdresle‘SubChannell @ il 0
[6] __ I} 6 |subadressz(subChannelz 1} 0 _ |0 6 [subAdress2/SubChannel2 1} ol _
| Kommunikation: | — Feldbus-Status: | Timeou:

19378096139
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal
Aufbau der Prozessdaten

Nr.

Beschreibung

(1]

Hier finden Sie das Steuerwort/Statuswort. Folgende Auswahl des Services
steht Ihnen zur Verfligung:

+ Parameterdienste (bitcodiert):
— 0000 = No Service
— 0001 = Read Parameter
— 0010 = Write Parameter
— 0011 = Write Parameter volatile (fllichtig)
— 0100 = Read Minimum
— 0101 = Read Maximum
— 0110 = Read Default
— 0111 = Read Scale
— 1000 = Read Attribute

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Beschreibung der
Parameterdienste" (— B 95).

+ Datenlange:

— 00 =1 Byte
— 01=2Byte
— 10 =3 Byte
— 11 =4 Byte

 Handshake-Bit:

— Mit jeder Flanke des Handshake-Bits wird ein Service ausgefiihrt. Als
Rickmeldung fur die Ausfihrung wird das Ausgangsbit gleich dem Ein-
gangsbit gesetzt.

+ Statusbit:
— 0 = kein Fehler bei Service-Ausfuhrung

— 1 = Fehler bei Service-Ausfuhrung

(2]

Hier wird der Index des Parameters eingetragen.

3]

Hier wird der Sublndex des Parameters eingetragen.

(4]

Hier werden die zu Ubertragenden Daten eingetragen oder werden die gelese-
nen Daten ausgegeben.

(3]

Siehe Kapitel "SubAdress 1 / SubChannel 1" (— & 94).

(6]

Bei Subrouting siehe Kapitel "SubAdress 2 / SubChannel 2" (— E 94). Wenn
kein Subrouting durchgeflihrt wird, sind die Werte "0".
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9 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal
SubAdress 1/ SubChannel 1

9.2 SubAdress 1/ SubChannel 1

Folgende Tabelle zeigt die Routing-Informationen fur das Subsystem 1 (Byte 8 — 9).

Subsystem 1
SubChannel 1" SubAdress 1"
SEW-Controller 0 0
Umrichter Gber 1
DPRAM
EtherCAT® 2 0 — 99 (Die EtherCAT®-Adresse er-
rechnet sich aus: SubAdress 1 +
1001)
SNI 0-9
SBus 1 3 1-63
SBus 2 4 1-63
RS485_1 5 1-99
RS485_2 6 1-99

1) Siehe Kapitel "Aufbau der Prozessdaten".

9.3 SubAdress 2 / SubChannel 2
Folgende Tabelle zeigt die Routing-Informationen fiir das Subsystem 2 (Byte 10 — 11).

Subsystem 2
Systembus Teilnehmer SubChannel 2" | SubAdress 2"
Kein Subsystem 2 |— 0 0
vorhanden
EtherCAT® Gateway DFE24B 0 0
dem Gateway DFE24B 2 SBus-Adresse
unterlagerte Teilnehmer
SNI Leistungsteil 1 1
MOVIGEAR®
Steuerteil MOVIGEAR® |0 0

1) Siehe Kapitel "Aufbau der Prozessdaten".

94 Beispiel-Routing
In diesem Beispiel wird gezeigt, wie Sie das Subsystem 1 und 2 adressieren, um auf
ein unterlagertes Gerat zu routen.

In dem Beispiel wird der Umrichter MOVIGEAR®-SNI-B von SEW-EURODRIVE einge-
setzt. Das Routing-Ziel ist das Leistungsteil eines unterlagerten SNI-Slaves (mit der
Adresse 3).

* Routing-Information Subsystem 1 ergibt:
— SubChannel 1 =2 (SNI)

94 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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9.5

9.5.1

9.5.2

9.5.3

9.54

9.5.5

9.5.6

9.5.7

12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal 9

Beschreibung der Parameterdienste

— SubAdress 1 = 3 (SNI-Slave, Adresse 3)
* Routing-Information Subsystem 2 ergibt:
— SubChannel 2 = 1 (Leistungsteil)
— SubAdress 2 = 1 (Leistungsteil, Adresse 1)

Beschreibung der Parameterdienste

Uber die Bits 0 — 3 des Verwaltungsbytes "0" werden die einzelnen Parameterdienste
definiert. Folgende Parameterdienste werden unterstitzt.

No Service

Diese Kodierung signalisiert, dass kein Parameterdienst vorliegt.

Read Parameter

Mit diesem Parameterdienst erfolgt das Lesen eines Antriebsparameters.

Write Parameter

Mit diesem Parameterdienst erfolgt das nicht flichtige Schreiben eines Antriebspara-
meters. Der geschriebene Parameterwert wird nicht flichtig (z. B. in einem EEPROM)
gespeichert. Dieser Dienst sollte nicht fur zyklische Schreibzugriffe verwendet werden,
da die Speicherbausteine nur eine begrenzte Anzahl von Schreibzyklen zulassen.

Write Parameter volatile

Mit diesem Parameterdienst erfolgt das flichtige Schreiben eines Antriebsparameters,
sofern der Parameter dies zulasst. Der geschriebene Parameterwert wird nur flichtig
im RAM des Umrichters gespeichert und geht mit dem Ausschalten des Umrichters
verloren. Nach dem erneuten Einschalten des Umrichters steht der zuletzt mit Write
Parameter geschriebene Wert wieder zur Verfigung.

Read Minimum

Mit diesem Dienst kann der kleinste einstellbare Wert (Minimum) eines Antriebspara-
meters ermittelt werden. Die Kodierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameter-
wert.

Read Maximum

Mit diesem Dienst kann der gro3te einstellbare Wert (Maximum) eines Antriebspara-
meters ermittelt werden. Die Kodierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameter-
wert.

Read Default

Mit diesem Dienst kann die Werkseinstellung (Default) eines Antriebsparameters er-
mittelt werden. Die Kodierung erfolgt in gleicher Weise wie der Parameterwert.
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal
Beschreibung der Parameterdienste

9.5.8

9.5.9

Read Scale

Mit diesem Dienst kann die Skalierung eines Parameters ermittelt werden. Dabei lie-
fert der Umrichter einen GréRenindex und Umrechnungsindex zurlck.

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Daten MSB Daten Daten Daten LSB
Reserviert GrdlRenindex Umrechnungsindex

GroRenindex

Der GroRenindex dient der Kodierung physikalischer Grolken. Mit diesem Index wird
einem Kommunikationspartner eine Information darlber Ubermittelt, um welche
physikalische GroRRe es sich bei dem zugehdrigen Parameterwert handelt. Die Kodie-
rung erfolgt gemal dem Profil "Sensorik/Aktuatorik" der PROFIBUS-Nutzerorganisati-
on (PNO). Der Eintrag FF,., bedeutet, dass kein GroRenindex angegeben ist. Sie kon-
nen den GrolRenindex auch dem Parameterverzeichnis des Umrichters entnehmen.

Umrechnungsindex

Der Umrechnungsindex dient der Umrechnung des Ubertragenen Parameterwertes in
eine Sl-Basiseinheit. Die Kodierung erfolgt gemafl dem Profil "Sensorik/Aktuatorik"
der PROFIBUS-Nutzerorganisation (PNO).

Beispiel
Antriebsparameter P131 Rampe t11 ab RECHTS
GroRenindex 4 (= Zeit mit der Einheit Sekunde)
Umrechnungsindex -3 (107 = Milli)
Ubermittelter Zahlenwert 3000 dez

Der Uber den Feldbus empfangene Zahlenwert wird vom Controller wie folgt interpre-
tiert: 3000 s x 10°=3 s

Read Attribute

Mit diesem Dienst kdnnen die Zugriffsattribute sowie der Index des nachsten Parame-
ters gelesen werden. Die folgende Tabelle zeigt die Kodierung der Daten fiir diesen
Parameterdienst.

Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Daten MSB Daten Daten Daten LSB
Nachster verfluigbarer Index Zugriffsattribute
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal 9
Fehlercodes

Die Zugriffsattribute sind geratespezifisch kodiert. Fiir die Antriebsumrichter von SEW-
EURODRIVE ergibt sich die Attributdefinition nach folgender Tabelle.

Byte 6 | Byte 7 Bedeutung
Bit Bit
0 1 = Parameter erlaubt den Parameterdienst "Write Parameter”
1 1 = Parameter wird resident auf EEPROM gespeichert
2 1 = Werkseinstellung Uberschreibt RAM-Wert
3 1 = Werkseinstellung tUberschreibt EEPROM-Wert
4 1 = Nach Initialisierung EEPROM-Wert gliltig
5 1 = Zustand Reglersperre flir Write-Zugriff nicht notwendig
6 1 = Passwort erforderlich
8 7 00 = Parameter ist generell glltig
01 = Parameter ist dem Parametersatz 1 zugeordnet
10 = Parameter ist dem Parametersatz 2 zugeordnet
11 = Parameter ist beiden Parametersatzen zugeordnet
9-15 Reserviert

9.6 Fehlercodes

Bei fehlerhafter Parametrierung werden vom Antriebsumrichter verschiedene Rick-
kehrcodes an den parametrierenden Master zurlickgegeben, die detaillierten Auf-
schluss Uber die Fehlerursache geben. Generell sind diese Ruckkehrcodes strukturiert
nach EN 50170 aufgebaut. Es wird zwischen den Elementen unterschieden:

e Error-Class

* Error-Code
* Additional-Code

9.6.1 Error-Class

Mit dem Element Error-Class wird die Fehlerart genauer klassifiziert. Nach EN 50170
werden die folgenden Fehlerklassen unterschieden.

Class Bezeichnung Bedeutung
(hex)
1 vfid-state Statusfehler des virtuellen Feldgerates
2 application-reference Fehler in Anwendungsprogramm
3 definition Definitionsfehler
4 resource Resource-Fehler
5 service Fehler bei Dienstausfihrung
6 access Zugriffsfehler
7 ov Fehler im Objektverzeichnis
8 other Anderer Fehler (siehe Additional-Code)
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9 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Fehlercodes

Die Error-Class wird mit Ausnahme von Error-Class 8 = Anderer Fehler bei fehlerhaf-
ter Kommunikation von der Kommunikationssoftware der Feldbus-Schnittstelle gene-
riert. Rickkehrcodes, die vom Antriebsumrichtersystem geliefert werden, fallen alle
unter die Error-Class 8 = Anderer Fehler. Die genauere Aufschliisselung des Fehlers
erfolgt mit dem Element Additional-Code. Der Ethernet-Error-Code ist dann "0".

9.6.2 Error-Code

Das Element Error-Code ermdglicht eine genauere Aufschllisselung des Fehlergrun-
des innerhalb der Error-Class und wird bei fehlerhafter Kommunikation von der Kom-
munikationssoftware der Feldbus-Schnittstelle generiert.
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal 9

Fehlercodes

9.6.3 Additional-Code

Der Additional-Code beinhaltet die SEW-EURODRIVE spezifischen Returncodes fur
fehlerhafte Parametrierung der Antriebsumrichter. Sie werden unter Error-Class 8 =
Anderer Fehler an den Master zurlickgesendet. Die folgende Tabelle zeigt alle mdgli-
chen Kodierungen fur den Additional-Code.

MOVILINK®
Additional Code
Error Class |High |Low Beschreibung
0x05 00 0x00 Unknown error
0x01 lllegal Service

0x02 No Response
0x03 Different Address
0x04 Different Type
0x05 Different Index
0x06 Different Service
0x07 Different Channel
0x08 Different Block
0x09 No Scope Data
Ox0A lllegal Length
0x0B Illegal Address

0x0C lllegal Pointer

0x0D Not enough memory

O0x0E System Error

OxOF Communication does not exist

0x10 Communication not initialized

0x11 Mouse conflict

0x12 Illegal Bus

0x13 FCS Error

0x14 PB Init

0x15 SBUS - lllegal Fragment Count
0x16 SBUS - lllegal Fragment Type

0x17 Access denied

Not used
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9 12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Fehlercodes

MOVILINK®
Additional Code
Error Class |High |Low Beschreibung
0x08 00 0x00 No Error
0x10 lllegal Index

0x11 Not yet implemented
0x12 Read only

0x13 Parameter Blocking

0x14 Setup runs

0x15 Value too large

0x16 Value too small

0x17 Required Hardware does not exist

0x18 Internal Error
0x19 Access only via RS485 (via X13)
Ox1A Access only via RS485 (via XT)

0x1B Parameter protected

0x1C "Controller inhibit" required
0x1D Value invalid

Ox1E Setup started

Ox1F Buffer overflow

0x20 "No Enable" required
0x21 End of File

0x22 Communication Order
0x23 "IPOS Stop" required
0x24 Autosetup

0x25 Encoder Nameplate Error
0x29 PLC State Error

Beispiel: Parametrierungsfehler

Bei der Ausflihrung eines Lese- oder Schreibdienstes wurde ein falscher Index einge-

tragen.

Element Code Bedeutung
(hex)

Error-Class 0x08 Other

Error-Code 0x00 -

Additional-Code high |0x00 -

Additional-Code low |0x10 lllegal Index
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal 9
Beispiele

9.7 Beispiele

9.7.1 1. Lesen der Firmware-Sachnummer mithilfe des Parameterdiensts "Read Parameter"

Das Beispiel zeigt lhnen, wie Sie die Firmware-Sachnummer eines Controllers von
SEW-EURODRIVE lesen. Sie nutzen dabei den Parameterdienst "Read

Parameter" (— B 95), der Ihnen im Verwaltungsbyte 0 des Parameterkanals zur Ver-
fligung steht.

Bevor Sie mit dem Lesen eines Index beginnen, bestimmen Sie die Nummer des In-
dex im MOVITOOLS® MotionStudio.

Nummer des Index fiir die Firmware-Sachnummer des Controllers bestimmen
Gehen Sie folgendermalen vor:
1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Offnen Sie den Parameterbaum des Controllers.
3. Offnen Sie die Parametergruppe "Anzeigewerte/Geratedaten"
4. Bewegen Sie den Mauszeiger Giber dem Anzeigefeld "Firmware-Sachnummer".
= Es erscheint ein Tooltip mit der Anzeige "Index (8300,0) ...".

Baum ﬂ % CCU DHF41B-ParameterAnzeigewerte\Gerdtedaten
28 CCU DHF41B-Parameter

: Firmware

=458 Anzeigewerts 3

- & Statusanzsigen Gergtetyp CCL DHF41B (Device
- Gerdtedaten Komponentenvariante [

% Busdiagnose

-2 Kommunikations-Treiber Gerdte Seriennummer  [571311

% Digitale E/A Firmware Sachnummer (1820 758 8.15
i =7 Prozessdaten _ ' lilndex(ﬁﬂﬂ,ﬂjz 0xa8215d1f (0xaB215d1f)
-8 Parameter und Funktionen T 1081

|EC Interface Version  |[2070 Minimum= 00 (0)

Standard= 0x0 (0)
Maxirnurm= DxfffFffff (4204967295)

Hardware Sachnummer (18211615

Lesezugriff: OBSERVER

Hardware Status 13131112 Schreibzugriff: NOBODY
Gerateausfiihrung T10
4083367307

= Das bedeutet, dass die Nummer des Index "8300" ist und die Nummer des
Subindex "0" ist.
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12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal

Beispiele

Index 8300 (Firmware-Sachnummer des Controllers) mithilfe des Parameterdiensts "Read

Parameter" lesen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Tragen Sie in den Parameterkanal die folgenden Werte ein:

Byte 0: Verwaltung

Diese Einstellungen sind die Voraussetzung, dass der Controller den Parameter-
dienst "Read Parameter" bearbeitet.

Bit Wert |Einstellung

0 1

1 0 Service-Kennung

2 0 0001 = Read Parameter

3 0

4 1 Datenlédnge

5 1 11 = 4 Byte
Handshake-Bit

° ort Muss bei jedem neuen Auftrag gewechselt (getoggelt) werden.
Statusbit

7 0 0 = kein Fehler bei Service-Ausflihrung
1 = Fehler bei Service-Ausfuhrung

Byte 1 — 3: Index

Byte 1 Byte 2 Byte 3
Subindex Index High Index Low
0 8300

Byte 8 — 11: Routing-Information

Tragen Sie in die Bytes 8 — 11 den Wert "0" ein. Damit wird nur der Controller an-
gesprochen und keine unterlagerten Geréate.

Byte 8 Byte 9 Byte 10 Byte 11
SubAdress 1 SubChannel 1 SubAdress 2 SubChannel 2
0 0 0 0

Der gelesene Wert befindet sich in den Datenbytes 5 —7.

Als Bestatigung des Parameterdiensts "Read Parameter" liefert der Controller das
Handshake-Bit mit dem gleichen Wert zurick, wie er es empfangen hatte. Fir einen
neuen Auftrag muss das Handshake-Bit gewechselt (getoggelt) werden. Bei einer feh-
lerhaften Dienstausfihrung wird im Verwaltungsbyte 0 das Statusbit auf "1" gesetzt. In
diesem Fall wird in den Datenbytes 5 — 7 ein Fehlercode (Rickkehrcode der Parame-
trierung) zurtick gemeldet.

Der folgende Ablauf verdeutlicht die Parametrierung zwischen Steuerung und Control-
ler von SEW-EURODRIVE am Beispiel des Parameterdiensts "Read Parameter".
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Beispiele

Ablauf der Parametrierung zwischen Steuerung und Controller von SEW-EURODRIVE

Am Beispiel des Parameterdiensts "Read Parameter" zeigt die Darstellung den Ablauf
der Parametrierung zwischen der Gbergeordneten Steuerung und dem Controller von
SEW-EURODRIVE. Zur Vereinfachung des Ablaufs wird nur das Verwaltungsbyte 0
des Parameterkanals dargestellt.

Uberlagerte Steuerung (Client) SEW-Controller (Slave)
~ 100110001 >
Parameterkanal I 00110001 ‘ / Parameterkanal
wird fir READ-Dienst 100110001 | — P wird empfangen, aber
S nicht ausgewertet

vorbereitet 100110001 ]|

Handshake-Bit wird .
gewechselt und Dienst .
an SEW-Controller

iibergeben 01110001 | oo P —‘
< 100110001 READ-Dienst
—101110001] — > wird vorbereitet

100110001 | e

READ-Dienst ausgefuhrt
Handshake-Bit wird

gewechselt
Dienstbestéatigung :
erhalten, da gesen- ~——101110001 | — >
detes und empfangen- e —————
es Handshake-Bit 01110007 | .. ..o}
wieder Ubereinstimmen: ————{01110001 | \» Paramoterkanal wird
. Hm 110001 \ empfangen, aber nicht

ausgewertet
4083879179

Wahrend die Ubergeordnete Steuerung (Client) den Parameterkanal fir den Parame-
terdienst "Read Parameter" vorbereitet, wird der Parameterkanal vom Controller nur
empfangen und zuriickgesendet. Eine Aktivierung des Parameterdiensts erfolgt erst in
dem Augenblick, in dem sich das Handshake-Bit gedndert hat, also in diesem Beispiel
von 0 auf 1 gewechselt hat. Nun interpretiert der Controller den Parameterkanal und
bearbeitet den Parameterdienst "Read Parameter", beantwortet alle Telegramme aber
weiterhin mit Handshake-Bit = 0. Die Bestatigung des ausgefiihrten Diensts erfolgt mit
einem Gleichsetzen des Handshake-Bits im Response-Telegramm des Controllers.
Die Ubergeordnete Steuerung (Client) erkennt nun, dass das empfangene Handsha-
ke-Bit mit dem gesendeten wieder Ubereinstimmt und kann nun eine neue Parametrie-
rung vorbereiten.

Wenn das Statusbit 7 im Response-Telegramm "0" ist, wurde der Dienst fehlerfrei
ausgefihrt.

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 O 3



12-Byte-MOVILINK®-Parameterkanal
Beispiele

9

9.7.2 2. Schreiben des Festsollwerts (n,,) mithilfe des Parameterdiensts "Write Parameter”

In diesem Beispiel wird gezeigt, wie auf ein unterlagertes Gerat geroutet wird, um den
Festsollwert (n,,) mit dem Parameterdienst "Write Parameter" (— & 95) zu parametrie-
ren. Dazu wird von der Steuerung das Telegramm durch den Controller von SEW-
EURODRIVE hindurch zu einem unterlagerten SNI-Teilnehmer geroutet.

Im Beispiel wird als Controller ein MOVIGEAR®-SNI-B eingesetzt. Das Ziel der Para-
metrierung ist das Leistungsteil des unterlagerten SNI-Slaves (mit der Adresse 3).

1. Bestimmen Sie die Nummer fir den Index, wie im vorangegangenen Beispiel ge-
zeigt.

= Sie erhalten fir den Festsollwert (n,,) den Index 8489.0.
2. Tragen Sie in den Parameterkanal die folgenden Werte ein:
* Byte 0: Verwaltung

Diese Einstellungen sind die Voraussetzung, dass der Controller von SEW-
EURODRIVE den Parameterdienst "Write Parameter" bearbeitet.

Byte 4 — 7: Datenbyte

Bit Wert |Einstellung

0 0

1 1 Service-Kennung

2 0 0010 = Write Parameter

3 0

4 1 Datenlédnge

5 1 11 = 4 Byte

6 0/ Handshake-Bit
Muss bei jedem neuen Auftrag gewechselt (getoggelt) werden.
Statusbit

7 0 0 = kein Fehler bei Service-Ausfihrung
1 = Fehler bei Service-Ausflihrung

* Byte1-3:Index

Byte 1 Byte 2 Byte 3
Subindex Index High Index Low
0 8489

Tragen Sie in die Datenbytes 4 — 7 den Festsollwert (z. B. n,; = 123 1/min) ein.

Byte 4

Byte 5

Byte 6

Byte 7

Daten MSB

Daten

Daten

Daten LSB

123000

In dem Beispiel betragt der Umrechnungsindex -3 fiir den Faktor x107.

Byte 8 — 11: Routing-Information

Tragen Sie in die Bytes 8 — 11 die Routing-Information ein, sodass der Parameter
n,, auf das Leistungsteil des unterlagerten SNI-Slaves geschrieben wird.

1 04 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Beispiele

Byte 8 Byte 9 Byte 10 Byte 11
SubAdress 1 SubChannel 1 SubAdress 2 SubChannel 2
3 2 1 1

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 05
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1 Anhang
Elektrische Installation

10 Anhang

10.1 Elektrische Installation

Im Folgenden erfahren Sie, wie Sie die unterlagerten Gerate mit dem Controller ver-
binden, sowie die Adresse und Baudrate einstellen.

Die Informationen in diesem Kapitel sind Ausziige aus den Installationskapiteln der
mitgeltenden Unterlagen und dienen lediglich als Uberblick. Sie reprasentieren den
technischen Stand zum Zeitpunkt der Veréffentlichung des vorliegenden Dokuments.
Ausflihrliche Hinweise zur Installation finden Sie in der Dokumentation zu den Geraten
und Controllern.

1 06 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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DHR21B/41B

10.2 DHR21B/41B
10.2.1 Klemmenbelegung und DIP-Schalter
Frontansicht Bezeichnung LED Funktion
Steuerung DIP-Schalter
®
MOVI-PLC Klemme
advanced
DHR41B
DHR41B Stecker X30-1:
X30-1
Li4 Ethernet 1 (Feldbus)
r— Standard Ethernet-Belegung
Stecker X30-2:
X30-2
Ethernet 2 (Feldbus)
X30-2
DIP-Schalter Setzt die Achsparameter auf die
Standardwerte zurtick und deakti-
viert DHCP:
g 2°=ON - IP-Adresse: 192.168.10.4
ON
- » Subnetzmaske: 255.255.255.0
+ Gateway: 192.168.10.4
O L]
2 o 520N Protokoll EtherNet/IP und Modbus
M TCP/IP ist aktiv
e ez 2'=0OFF Protokol PROFINET ist aktiv
Ol3e o4
§Z .1209 Stecker X38:
S SafetyBus X38 Reserviert
Q o 02|,
1 é: :‘Z g (steckbare Klemmen)
§ Stecker X31: X31:1  |+24-V-Eingang | Spannungsseingang DC+24 V
O
el F Binare Ein- und Aus- | X31:2 |BZG24V Bezugspotenzial fur Bindrsignale
L3 3
ot gange X31:3 |DIOO Binarer Ein-/Ausgang
: (steckbare Klemmen) |y34.4 I po 1 Binarer Ein-/Ausgang
x37 X31:5 |DIO2 Binarer Ein-/Ausgang
X31:6 |DIO3 Binarer Ein-/Ausgang
— X31:7 |DIO 4 Binarer Ein-/Ausgang
Q5 3% X31:8 |DIO5 Binarer Ein-/Ausgang
HERE X31:9 |DIO6 Binarer Ein-/Ausgang
— X31:10 |DIO7 Binarer Ein-/Ausgang
Stecker X34: X34:1 |RS+ Signal RS485+ (COM 1)
RS485-Schnittstellen | X34:2 | RS+ isoliert Signal RS485+ isoliert (COM 2)
COM1, COM2 X34:3 |RS— Signal RS485— (COM 1)
(steckbare Klemmen) |y34.4  |Rs—isoliert | Signal RS485- isoliert (COM 2)
X34:5 |DGND Bezugspotenzial (COM 1)
X34:6 |GND isoliert Bezugspotenzial (COM 2)
Stecker X35:
X35

USB-Anschluss

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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10

Frontansicht Bezeichnung LED Funktion
Steuerung DIP-Schalter
®

MOVI-PLC Klemme

advanced

DHR41B
Stecker X36:
Ethernet 1 (System- | X36
bus)

Standard Ethernet-Belegung
Stecker X37:
Ethernet 2 (Enginee- X37
ring)
Stecker X32: X321 |BZG_CAN 2 Bezugspotenzial Systembus CAN 2
Systembus CAN 2 X32:2 |CAN 2H Systembus CAN 2 High
(galvanisch getrennt) |X32:3 |CAN 2L Systembus CAN 2 Low
(steckbare Klemmen)
Stecker X33: X33:1 |DGND Bezugspotenzial Systembus CAN 1
Systembus CAN 1 X33:2 |CAN 1H Systembus CAN 1 High
(steckbare Klemmen) | X33:3 |CAN 1L Systembus CAN 1 Low
DIP-Schalter S1 S1 Oben Default IP-Adresse (192.168.10.4)
Unten Ethernet-2-Anschluss
Reset-Taster T1 ™ Reset
HINWEIS
i Der Application Configurator arbeitet auf SBus 1/2 mit den Baudraten 500 Baud oder
1 MBaud.
10.2.2 LEDLS

Die LED L5 signalisiert den Zustand der Kommunikation zwischen dem Controller und

der Diagnoseoberflache des Application Configurators:

Zustand L5

Bedeutung

Blinkt griin (4 Hz)

Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus.

Blinkt rot (4 Hz)

Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus. Aber die
Kommunikation zwischen dem Controller und der Diagnoseober-
flache ist gestort und es wird ein Timeout ausgeldst.

Aus

Normalbetrieb: Die Diagnoseoberflache ist geschlossen oder be-
findet sich im Monitormodus.

1 O 8 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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Anhang
DHF21B/41B

10.3 DHF21B/41B
10.3.1 Klemmenbelegung und DIP-Schalter
Frontansicht Bezeichnung LED Funktion
Steuerung DIP-Schalter
MOVI-PLC®
Kl
advanced DH- emme
F41B
DHF41B Stecker X30P:
PROFIBUS X30P
(Sub-D9)
Stecker X30D: X30D:1 | V- ov24
DeviceNet X30D:2 [CAN L CAN_L
S (steckbare Klemmen) | X30D:3 |DRAIN DRAIN
3 |- 12 X30D:4 | CAN_H CAN_H
G e X30D:5 |V+ 24V
1 2on DIP-Schalter S2 S2 Oben Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS
c % Umschaltung Unten (X30P) aktiv
o fal PROFIBUS/ Feldbus-Schnittstelle DeviceNet
o DeviceNet (X30D) aktiv
L11
. X PROFIBUS-Betrieb: | 2° Wertigkeit: 1
Lg é. Ez 5 Einstellung 2 Wertigkeit: 2
7o o8
8 |oe g der PROFIBUS 22 Wertigkeit: 4
L7
Qe 2 3 Stationsadresse 28 Wertigkeit: 8
S 2 Wertigkeit: 16
3|y 25 Wertigkeit: 32
B 26 Wertigkeit: 64
ul DeviceNet-Betrieb: | 2° Mit den DIP-Schaltern 2° — 25 wird
Xa1 . die MAC-ID (Media Access Control
Einstell MAC- |2
instellung der MAC Identifier) eingestellt. Die MAC-ID
ID und Einstellung der | ,, -
2 stellt dabei die Knotenadresse dar
Baudrate .
v Ep 23 (Adressbereich 0 — 63)
Q20 2 §
L2|3e e3
1o o], 2!
Hi% )R 25
DeviceNet-Betrieb: 26 Einstellung der Baudrate
Einstellung der Baud- |27 Einstellung der Baudrate
rate
Stecker X38:
SafetyBus X38 Reserviert

(steckbare Klemmen)

10

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 09



Anhang
DHF21B/41B

10

Frontansicht Bezeichnung LED Funktion
Steuerung® DIP-Schalter
aMdov\a,L::: DH- Klemme
F41B
Stecker X31: X31:1 |+24-V-Eingang |Spannungsseingang DC+24 V
Binare Ein- und Aus- |X31:2 |BZG24V Bezugspotenzial fir Binarsignale
génge X31:3 |DIOO Binarer Ein-/Ausgang
(steckbare Klemmen) |y34.4  |piO 1 Binrer Ein-/Ausgang
X31:5 |DIO 2 Binarer Ein-/Ausgang
X31:6 |DIO3 Binarer Ein-/Ausgang
X31:7 |DIO4 Binarer Ein-/Ausgang
X31:8 |DIOS5 Binarer Ein-/Ausgang
X31:9 |DIO6 Binarer Ein-/Ausgang
X31:10 |DIO7 Binarer Ein-/Ausgang
Stecker X34: X34:1 |RS+ Signal RS485+ (COM 1)
RS485-Schnittstellen | X34:2 | RS+ isoliert Signal RS485+ isoliert (COM 2)
COM1, COM2 X34:3 |RS- Signal RS485— (COM 1)
(steckbare Klemmen) |y34.4 |Rs—isoliet | Signal RS485- isoliert (COM 2)
X34:5 |DGND Bezugspotenzial (COM 1)
X34:6 |GND isoliert Bezugspotenzial (COM 2)
Stecker X35: X35
USB-Anschluss
Stecker X36: X36
Anschluss Ethernet 1
Systembus
Standard Ethernet-Belegung
Stecker X37: X37
Anschluss Ethernet 2
(Engineering)
Stecker X32: X32:1 |BZG_CAN 2 Bezugspotenzial Systembus CAN 2
Systembus CAN 2 X32:2 |CAN2H Systembus CAN 2 High
(galvanisch getrennt) | X32:3 |CAN 2L Systembus CAN 2 Low
(steckbare Klemmen,
Farbe: YE/BK)
Stecker X33: X33:1 |DGND Bezugspotenzial Systembus CAN 1
Systembus CAN 1 X33:2 |CAN 1H Systembus CAN 1 High
(steckbare Klemmen, |X33:3 |CAN 1L Systembus CAN 1 Low
Farbe: YE/BK)
DIP-Schalter S1 S1 Oben Default IP-Adresse (192.168.10.4)
Unten Ethernet -2-Anschluss
Reset-Taster T1 T Reset

1 1 O Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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HINWEIS

Der Application Configurator benutzt fur den Systembus CAN1/CAN2 die fest einge-
stellte Baudrate von 500 kBaud.

jde

10.3.2 Einstellung der DIP-Schalter bei DeviceNet-Betrieb

DHF41B
2° — 2% = Einstellung der MAC-ID

2% — 27 = Einstellung der Baudrate

ON
-

NN RN NN

0
1
2
3
4
5
28
27

Einstellung der Die MAC-ID (Media Access Control Identifier) wird auf der Option DHF41B mit den
MAC-ID DIP-Schaltern 2° — 2° binar kodiert eingestellt. Die MAC-ID stellt dabei die Knoten-
adresse der DHF41B dar. Die DHF41B unterstutzt den Adressbereich 0 — 63.
Einstellung der Die Einstellung der Baudrate erfolgt mit den DIP-Schaltern 2° und 2".
Baudrate
DIP-Schalter Baudrate
25 2
0 0 125 kBaud
1 0 250 kBaud
0 1 500 kBaud
1 1 Ungultig

10.3.3 LEDLS5

Die LED L5 signalisiert den Zustand der Kommunikation zwischen dem Controller und
der Diagnoseoberflache des Application Configurators:

Zustand L5 Bedeutung

Blinkt griin (4 Hz) | Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus.

Blinkt rot (4 Hz) | Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus. Aber die
Kommunikation zwischen dem Controller und der Diagnoseober-
flache ist gestort und es wird ein Timeout ausgelost.

Aus Normalbetrieb: Die Diagnoseoberflache ist geschlossen oder be-
findet sich im Monitormodus.
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10.4 MOVIDRIVE® B
10.4.1  Uberblick

MDX60B/61B

[l s12

ON | OFF

X12

DGND | 1
SC11 |12

SC12 |3

1 1 2 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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10.4.2

**x

Anhang 1 0
MOVIDRIVE B

Klemmenbelegung und DIP-Schalter

Steuerkopf

[ Il st
[ Il s12
[ Il s13
[

S14
[] XT ON|OFF

[0}
Q
N

(2]
Q
N
w

>|>
==
N =
Q[P [WIN|=

DI01 --—— DIg1
DI02 --—— DIg2
DIO3 —--—— DIg3
DI04 —-=— DIg4

B DI0O5 --— DI@5
— DCOM**

=[O0 RIND|O[A[W[N|=

o=

DI0O6 -e-—— DIJ6
DI07 -=—— DIg7
DO03 — DOQZ3
DO04 — DO@4
DO05 —= DO@5

DO [D|WIN =

X10:

—{_DGND

—» DBQYJ

DO01 —» DOG1-C
DO01 —»DO@1-NO
DO01 —=DO@1-NC

—» V024
- Vi24

— DGND 1

O[O [N|® [0 [|D [W [N [—

Optionssteckplétze

DGND

V024 |l=——
SOvV24 |
SVI24

L

X17:
1
2
3
4

.

3236270859

Werden die Binareingange mit der DC-24-V-Spannungsversorgung X13:8 "V0O24" geschaltet, setzen
Sie am MOVIDRIVE® eine Briicke zwischen X13:7 (DCOM) und X13:9 (DGND) ein.

DGND (X10, X12, X13, X16, X17) ist werkseitig mit PE verbunden (Gewindebohrung siehe Kap. "Ge-
rateaufbau” in der Betriebsanleitung). Durch Entfernung der M4 x 14-Erdungsschraube kdnnen Sie
die Potenzialtrennung herstellen.
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MOVIDRIVE B

Klemme Funktion

S11: Umschaltung I-Signal DC(0(4)...20 mA) < U-Signal DC(-10 V...0...10 V, 0...10 V),
werksmaRig auf U-Signal.

S12: Systembus-Abschlusswiderstand zu- oder abschalten, werksmafig abgeschaltet.
Baudrate fur die RS485-Schnittstelle XT einstellen.

S13: Wahlweise 9.6 oder 57.6 kBaud, werksmafig auf 57.6 kBaud.

S14: Frequenzeingang zu- oder abschalten, werksmaRig abgeschaltet.

X12:1 |DGND Bezugspotenzial Systembus

X12:2 | SC11 Systembus High

X12:3 |SC12 Systembus Low

X13:1 | DIGY Fest belegt mit "/Reglersperre"

X13:2 |DIg1 Binareingang 1, frei programmierbar

X13:3 |DIg2 Binareingang 2, frei programmierbar

X13:4 |DIg3 Binareingang 3. frei programmierbar

X13:5 |DIg4 Binareingang 4, frei programmierbar

X13:6 |DIg5 Binareingang 5. frei programmierbar

X13:7 |DCOM Bezug fur Binareingange X13:1 — X13:6 (DI9J...DI&5) und X16:1/X16:2 (DID6 —
DIg7)

X13:8 |V0O24 Hilfsspannungsausgang DC+24 V

X13:9 |DGND Bezugspotenzial fir Binarsignale

X13:10 | ST RS485+ (Baudrate fest eingestellt auf 9.6 kBaud)

X13:11 |ST12 RS485-

X16:1 | DIg6 Binareingang 7, frei programmierbar

X16:2 |DIg7 Binareingang 8, frei programmierbar

X16:3 |DO@3 Binarausgang 3, frei programmierbar

X16:4 |DOY4 Bindrausgang 4. frei programmierbar

X16:5 |DO@5 Bindrausgang 5, frei programmierbar

X16:6 |DGND Bezugspotenzial fir Binarsignale
Keine Fremdspannung an die Binarausgange X16:3 (DO03) — X16:5 (DO05) an-
legen!

X10:1 | TF1 KTY+/TF-/TH-Anschluss

X10:2 |DGND Bezugspotenzial fur Bindrsignale / KTY-

X10:3 |DB@Y Binarausgang DBQJQ fest belegt mit "/Bremse"

X10:4 |DO@1-C Gemeinsamer Kontakt Bindrausgang 1, frei programmierbar

X10:5 |DO@1-NO |Schlielerkontakt Binarausgang 1, frei programmierbar

X10:6 |DO@1-NC | Offnerkontakt Bindrausgang 1, frei programmierbar

X10:7 |DO@2 Binarausgang DB@2, frei programmierbar

1 1 4 Handbuch — Application Configurator fur CCU
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Klemme Funktion

X10:8 |VvO24 Hilfsspannungsausgang DC+24 V

X10:9 |VI24 Eingang DC+24-V-Spannungsversorgung

X10:10 |DGND Bezugspotenzial fir Binarsignale
Hinweis beziiglich X:10.9: Externe Stitzspannung DC+24 V nur bei BaugroRe
0 — 6 anlegen. Bei BaugréoBe 7 muss das DC-Netzteil mit Netzspannung ver-
sorgt werden.

X17:1 |DGND Bezugspotenzial fur X17:2

X17:2 |VO24 Hilfsspannungsausgang DC+24 V, nur zur Versorgung von X17:4 desselben Ge-
rats

X17:3 |SOV24 Bezugspotenzial fir DC+24-V-Eingang "Sicherer Halt" (Sicherheitskontakt)

X17:4 | SVI24 DC+24-V-Eingang "Sicherer Halt" (Sicherheitskontakt)

XT Nur Service-Schnittstelle. Steckplatz fir Option: DBG60B / UWS21B / USB11A

HINWEIS
i * SBus-Adresse (P887) und Baudrate (P884) stellen Sie in der Engineering-Softwa-
re MOVITOOLS® MotionStudio ein.

Stellen Sie sicher, dass die Baudrate auf 500 kBaud eingestellt ist.

Fir weitere Ein-/Ausgange steht Ihnen die Option DIO11B zur Verfiigung.

10
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MOVIAXIS®

Ubersicht

10.5

10.5.1

3346416779

Verbindungskabel CAN Mastermodul

(1]

Kabel des CAN-basierenden Systembusses (SBus)

(2]
[3]

[4]

Systembus-Verbindungskabel

Abschlusswiderstand

910¢/¢) —3A/6012¥0€C
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10.5.2

Klemmenbelegung eines Achsmoduls

(177

X9a X9b

Elektronik-

CAN1

Schirmklemmen

fest belegt mit
Endstufenfreigabe

Achsmodul DI01, frei programmierbar
BG 1-6 DI02, frei programmierbar
DI03, frei programmierbar

DI04, frei programmierbar

DI05, frei programmierbar

D106, frei programmierbar

DI07, frei programmierbar

DI08, frei programmierbar

Bezugspotenzial Binarsignale DIOO bis DI08

Allgemeines Bezugspotenzial

der Steuerelektronik
2 x 7-Segmentanzeigen

‘*‘ DO00
— DOO01

*

D002
DO03

X10

DI0O

DIO1

DI02

DI03

DI04

DIO5

DI0o6

DI07

DI0O8

O|loNlo|als|w N

DCOM

DGND

=lo

X1

D000

—_—

DOO01

|

D002

—_—

D003

Bezugspotenzial Binrsignale DO00 bis DO03 ———

X13

Anschluss Motorgeber
und
Temperatursensor

optional

Spule und Offner
Spule und Offner Sicherheitsrelais Il
Sicherheitsrelais | (ab BG2)

DGND  —

X7 X8

NC

DGND

OB W N =

X5a X5b

10
20
30
40

PE

24V

Anhang 1 0
MOVIAXIS

DGND

24Vg

o O O
B wN

BGND

=|+24V
™| RGND
C

)
N

= |+24V

™| RGND
C
NC

24V fur

Bremsenversorgung*®

Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel

+ -

24-V-Versorgung fur SPS
+ und Steuerelektronik*

18014401746070923
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Klemme Funktion

X10:1 (DI00) fest belegt mit /Reglersperre

X10:2 (DIO1) Binareingang 1, frei programmierbar
X10:3 (DI02) Binareingang 2, frei programmierbar
X10:4 (DIO3) Binareingang 3, frei programmierbar
X10:5 (DI04) Binareingang 4, frei programmierbar
X10:6 (DI0S) Binareingang 5, frei programmierbar
X10:7 (DI06) Binareingang 6, frei programmierbar
X10:8 (DIO7) Binareingang 7, frei programmierbar
X10:9 (DI08) Binareingang 8, frei programmierbar
X11:1 (DO0O0) Binarausgang 0, frei programmierbar
X11:2 (DOO01) Bindrausgang 1, frei programmierbar
X11:3 (DO02) Bindrausgang 2, frei programmierbar
X11:4 (DO03) Binarausgang 3, frei prorammierbar
X11:5 Bezugspotenzial Binarsignale DO00 — DO03

10.5.3 Adresse und Baudrate am Versorgungsmodul

Folgende Einstellungen sind erforderlich:

+ Die CAN-Ubertragungsrate wird am Versorgungsmodul mit Hilfe der beiden Adres-
senschalter S1 und S2 eingestellt.

» Die vier DIP-Schalter zur Einstellung des Systembusses stehen in Stellung "C".

* Die Achsadresse wird am Versorgungsmodul mit Hilfe der beiden Adressenschal-
ter S3 und S4 eingestellt. Die Vergabe der weiteren Achsadressen erfolgt auf
Grundlage der eingestellten Achsadresse automatisch.

1 1 8 Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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(1]
(2]

DIP-Schalter Systembus

Anhang 1 0
MOVIAXIS

S1

S2

S3

S4

3243479819

[8] S3: Achsadressenschalter 10°

S1, S2: DIP-Schalter fir CAN-Ubertra- [4]  S4: Achsadressenschalter 10’

gungsrate

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 1 9
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Vergabe der CAN-Ubertragungsrate (vom CCU-Controller unterstiitzt)

500 kBit/s 1 MBit/s
S1
;R S
S2
W s
HINWEIS
i Die Standardeinstellung bei Auslieferung ist 500 kBit/s und darf nicht verandert wer-
den.

Vergabe der Achsadresse fiir CAN

Mit diesen Drehschaltern lasst sich eine dezimale Adresse zwischen 0 und 99 einstel-
len.

S3-Drehschalter 10°= Einerstelle

S4-Drehschalter 0 10" = Zehnerstelle

In der oberen Darstellung ist als Beispiel die Achsadresse "23" eingestellt.

HINWEIS

i Die Standardeinstellung bei Auslieferung ist "1".
Die Adressvergabe innerhalb des Achsverbundes ist in diesem Beispiel wie folgt:
Meldebus Abschluss-
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 widerstand*

alb alb alb alb al/b alb alb alb a/:_@
NERVER VAR £

MXP| |[MXA| |MXA MXA| |MXA MXA| |MXA| |MXA|l |MXA

23 24 25 26 27 28 29 30

3243507211

Die Adresse des ersten Achsmoduls ist im Beispiel "23", die folgenden Achsen erhal-
ten Adressen in aufsteigenden Werten zugeordnet.

1 2 O Handbuch — Application Configurator fiir CCU
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10.6
10.6.1

jde

HINWEIS

Anhang
MOVITRAC B

Fur weitere Ein-/Ausgange steht Ihnen die Option XIO11A zur Verfigung.

MOVITRAC® B

Uberblick

DHx
X33
—_DGND
-a—»CAN1_H| 2
-« CAN1_L

MOVITRAC® B

S1 S2

oN
8o@

FSC11B
X45| X46

H|L|L1|2|3|4|5|6|7

e

3244391691
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10.6.2 Klemmenbelegung des Basisgerats

1xAC230V/N/PE 3 x AC 400/500 V / PE
3xAC230V/PE

o HNF@@—ix LI L Pal—[7] [e] el

X12:

DIO0 -— DIg@

DI01 --— DIg1

DI02 «— DIg2

DI0O3 «— DIg3

DI04 «— DIg4
DI05 --— DI@5TF

Versorgungsspannung fur TF/TH———— VOTF
+24V-Ein-/Ausgang ~+— 24V|0O

(abschaltbar mit P808) GND
Bezugspotenzial Binarsignale }J

r.o‘oo\lovcn-hww—\

X13:

Bezugspotenzial— |  GND

DO02———=| D02

DO03 — = DO@G3
Bezugspotenzial——— GND

DO01— | DO@1-C
DO@1-NO
X17: DO@1-NC

N oo (W [N~

X17 "Sicherer Halt"

DGND
2| VO24
3| Sov24
4| SVI24

1

2 pe] 0] [V] (W]je{feAl [ P

-
L

3-phasig

3237169675
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MOVITRAC B

Klemme

Funktion

X12:1
X12:2

(DI00)
DI01)
DI02)
)

)

)

Binareingang 0, frei programmierbar

Binareingang 1, Rechts/Halt (fest auf DC 24 V verdrahtet)
Binareingang 2, frei programmierbar

Binareingang 3, frei programmierbar

Binareingang 4, frei programmierbar

Binareingang 5, frei programmierbar
Versorgungsspannung fur TF/TH

+24-V-Ein-/Ausgang

Bezugspotenzial Binarsignale

X13:4
X13:5

(DO02)
(DO03)

(DO01)

Bezugspotenzial
Binarausgang 2, frei programmierbar
Binarausgang 3, frei programmierbar
Bezugspotenzial

Binarausgang 1, frei programmierbar

10.6.3 Klemmenbelegung und DIP-Schalter fir FSC11B

* Erweitern Sie das Grundgerat mit dem Kommunikationsmodul FSC11B

S1

FSC11B
X45| X46
L ERFED

>

L

3237061003

Klemme

Funktion

X44

RJ10 Steckverbinder

X45:H

ST11: RS-485+

X45:L

ST12: RS-485-

X45:

GND:Bezugspotenzial

X46:1

SC11: SBus High

X46:2

SC12: SBus Low

X46:3

GND: Bezugspotenzial

X46:4

SC21: SBus High

X46:5

SC22: SBus Low

X46:6

GND: Bezugspotenzial

Handbuch — Application Configurator fir CCU

10

123



10

Anhang
MOVITRAC® LTX/LTP-B

10.7
10.7.1

[A]
[B]
[C]
(D]
[E]
[F]

Klemme Funktion
X46:7 24VI10: Hilfsspannung / Externe Spannungsversorgung
DIP-Schalter S1: Abschlusswiderstand CAN (ON/OFF)

S2: Reserviert (OFF fest eingestellt)

fde

Die Funktion DC 24 V von X46:7 ist identisch mit X12:8 des Grundgerats. Alle GND-
Klemmen des Geréats sind miteinander und mit PE verbunden.

HINWEIS

SBus-Adresse (P887) und Baudrate (P884) stellen Sie in der Engineering-Softwa-
re MOVITOOLS® MotionStudio ein.

Stellen Sie sicher, dass die Baudrate auf 500 kBaud eingestellt ist.

Fir weitere Ein-/Ausgange steht Ihnen die Option FIO21B zur Verfligung.

MOVITRAC® LTX/LTP-B

Uberblick

Die folgende Darstellung zeigt lhnen ein Antriebsnetzwerk aus 3 MOVITRAC® LTX/
LTP-B und einem Controller.

3121681419

Verbindungskabel zum Bus

CCU-Controller

Konfektioniertes Kabel mit RJ45-Stecker an einer Seite
Kabelverteiler: 1 auf 2

Konfektioniertes Kabel mit RJ45-Stecker an beiden Seiten

SBus-Abschlussstecker

1 24 Handbuch — Application Configurator fir CCU

23042109/DE - 12/2016



23042109/DE — 12/2016

Anhang

MOVITRAC® LTX/LTP-B

10.7.2 Konfektioniertes Kabel mit RJ45-Stecker an einer Seite

Das konfektionierte Kabel hat folgende Bestellangaben.

Kabelldnge Typ Sachnummer

0.3 m ungeschirmt LT K-RJ-003-B 18218210

1.0 m ungeschirmt LT K-RJ-010-B 18218229

3.0 m ungeschirmt LT K-RJ-030-B 18218237
10.7.3 Konfektioniertes Kabel mit RJ45-Stecker an beiden Seiten

Das konfektionierte Kabel hat folgende Bestellangaben.

Kabellange Typ Sachnummer

0.5 m ungeschirmt LT KR JOE 005 B 18218245
10.7.4 Kabelverteiler: 1 auf 2

Der Kabelverteiler: 1 auf 2 hat folgende Bestellangaben.

Typ Sachnummer

LT-RJ-CS-21-B 18218253

Um mehrere MOVITRAC® LTX/LTP-B zu verbinden und an die SBus-Schnittstelle des

Controllers zu flihren, wird der Kabelverteiler: 1 auf 2 bendétigt.

10.7.5 SBus-Abschluss-Stecker

Der SBus-Absschluss-Stecker hat folgende Bestellangaben.

3121678859

Typ

Sachnummer

LT-CS-TR-B

18218261

10
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MOVITRAC® LTX/LTP-B

Der SBus-Abschluss-Stecker wird benotigt, wenn MOVITRAC® LTX/LTP-B in Verbin-
dung mit einem Controller oder dem Gateway DFx von SEW-EURODRIVE verwendet
wird. In diesem Fall muss das letzte MOVITRAC® LTX/LTP-B im Netzwerk lber die-
sen Abschluss-Stecker angeschlossen werden.

3121688203

10.7.6 Klemmenbelegung

Al 2/ DIO5

AO 2 /D002

STO+ (in Vorbereitung)
STO- (in Vorbereitung)

+24 V

_®—\
— Q™ | DIO1

+10V

-
o
-
N
-
w

—Q o | Al1/DI04

—Q~ |0V

— Q « | DIO2
—Q + | DI03
_®0-,

— ® = | A0 1/D0O01
—AQw |0V

—0
-0
— 08
—0

3238197515

HINWEIS

* SBus-Adresse (P1 — 19) und Baudrate (P1 — 20) stellen Sie direkt am
MOVITRAC® LTX/LTP-B mit dem Bediengerét ein.

» Stellen Sie sicher, dass die Baudrate auf 500 kBaud eingestellt ist.

jde
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Anhang 1 0
MOVIFIT-FDC-SNI

10.8 MOVIFIT®-FDC-SNI
10.8.1 EBOX"MTC...-R9...-00"

Steckverbinderpositionen
Das folgende Bild zeigt die EBOX "MTC...-R9...-00":
11 2

3239810699

[11 X51 USB-Schnittstelle (unter der Verschraubung) USB-Buchse Typ B
[2] X52 Ethernet-Service-Schnittstelle RJ45

(unter der Verschraubung)

» Standard-IP-Adresse: 192.168.10.4

» Subnetzmaske: 255.255.255.0

10.8.2 Klemmenbelegung der Standard-ABOX "MTA...-S04.-...-00"

A WARNUNG

Stromschlag durch weiterhin in der ABOX auftretende gefahrliche Spannungen.

Der Wartungsschalter trennt nur die angeschlossenen Antriebseinheiten vom Netz.
Die Klemmen X1 des MOVIFIT® stehen weiterhin unter Spannung. Die Klemmen X8
stehen noch bis zu 1 Minute nach Betatigen des Wartungsschalters unter Span-
nung.

« Schalten Sie das MOVIFIT® (ber eine geeignete externe Abschalteinrichtung
spannungsfrei und warten Sie danach mindestens 1 Minute bevor Sie den An-
schlussraum 6ffnen.

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 2 7
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X1: Netzklemmen (Energiebus)

1S3

X25

X20

X8
2
®

X1.3 X1.4

X1.2

X1.1

|| o o o

UL

[

I

Q©

2
=
[ IIQ.Z/II [ ]|

©|©|©|©

9007202494625803

Netzklemme (Energiebus)

Nr.

Funktion

Netzanschluss Phase 1 (IN)

Reserviert

Netzanschluss Phase 2 (IN)

Reserviert

Netzanschluss Phase 3 (IN)

Reserviert

Schutzleiteranschluss (IN)

Schutzleiteranschluss (OUT)

Name
L1

res.
L2

res.
L3

res.

PE
PE

X1.1

X1.2

X1.3

X1.4

X20: 24-V-Versorgungsklemme (24-V-Energiebus)

910¢/¢) —3A/6012¥0€C

[]s3

X25

X1.4 X8 X20

X1.3

X1.2

X1.1

= = Q

> X ®

Te)

()

3

allla .

N

N

DHYDEDEDE| S

DHEDRDEDE|O @
BERNRLI
DoDID I3[
RPN
DD SD5| 0
BERSREIRS
DwDH2DHIDR[
BRI EN
DeoDEDSDE(
DoaDeD DI
D-DeDID2I0
IS ©
191 ©

[ II@/II J(C ]|
B
ololole

@
]
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Anhang 1 0
MOVIFIT-FDC-SNI

Klemme fiir externe DC-24-V-Versorgung

Nr. Name Funktion

X20 |1 | +24V DC-24-V-Spannung (IN)
2 |0v24 0V24-Bezugspotenzial fur DC-24-V-Spannung (IN)
11 |res. Reserviert
12 |res. Reserviert

X8: Anschlussklemmen MOVIGEAR® Antriebseinheiten (SNI-Kabel)

[1ss3
X1.1 X1.2 X1.3 X14 X8 X25
eallrcleal el — e e T _
\__ L l_ L I_ _ _I %é%\% T Ul 4 X30
! = UTTTOIUT g
1,1';,};}41,1’1 i 11 | x31
olojoe Seee -
9007202495309323
Anschlussklemme Antriebseinheiten (SNI-Kabel)
Nr. Name Funktion
X8 1 L1_SNI Aktorversorgung Phase L1 mit SNI-Kommunikation
2 L2_SNI Aktorversorgung Phase L2 mit SNI-Kommunikation
3 L3_SNI Aktorversorgung Phase L3 mit SNI-Kommunikation
4 PE PE-Anschluss Antriebseinheit
11 res. Reserviert
12 res. Reserviert
13 res. Reserviert
14 res. Reserviert

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 29
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X25: 1/0-SBus-RS-485-Klemmen

ey
| [

9007202495376011

1 30 Handbuch — Application Configurator fir CCU
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1/0-Klemmen (Anschluss Sensoren + Aktoren)

SBus-Klemme (CAN)

RS-485-Klemmen

Nr. Name Funktion
X25 1 DI00 / DOO00 Binareingang DIOO (Schaltsignal) bzw. Binarausgang DOO00
2 DI02 / DO02 Binareingang DI02 (Schaltsignal) bzw. Binarausgang DO02
3 DI04 Binareingang DI04 (Schaltsignal)
4 D06 Binareingang DI06 (Schaltsignal)
5 DIO8 Binareingang DI0O8 (Schaltsignal)
6 DI10 Binareingang DI10 (Schaltsignal)
7 DI12 Binareingang DI12 (Schaltsignal)
8 DI14 Binareingang DI14 (Schaltsignal)
9 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
10 CAN_GND Bezugspotenzial fur CAN-Datenleitung
11 RS+ RS-485-Datenleitung (+)
12 res. Reserviert
15 DI101 / DOO0O1 Binareingang DI01 (Schaltsignal) bzw. Bindrausgang DOO01
16 DI03 / DOO03 Binareingang DI03 (Schaltsignal) bzw. Bindrausgang DO03
17 DIO5 Binareingang DI05 (Schaltsignal)
18 DI07 Binareingang DI07 (Schaltsignal)
19 DI09 Binareingang DI09 (Schaltsignal)
20 DI11 Binareingang DI11 (Schaltsignal)
21 DI13 Binareingang DI13 (Schaltsignal)
22 DI15 Binareingang DI15 (Schaltsignal)
23 CAN_L CAN-Datenleitung (low)
24 res. Reserviert
25 RS- RS-485-Datenleitung (-)
26 res. Reserviert

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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31/323334135/36/37/383940/41

&8
C
|
]

4l
L)
464 71481495051|52/53/54(55(56
|y ey ey

3326704779
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1/0-Klemmen (Anschluss Sensoren + Aktoren)

SBus-Klemme (CAN)
RS-485-Klemmen

Nr. Name Funktion
X25 30 +24V DC-24-V-Ausgang
31 +24V DC-24-V-Ausgang
32 +24V DC-24-V-Ausgang
33 +24V DC-24-V-Ausgang
34 +24V DC-24-V-Ausgang
35 +24V DC-24-V-Ausgang
36 +24V DC-24-V-Ausgang
37 +24V DC-24-V-Ausgang
38 CAN_H CAN-Datenleitung (high)
39 CAN_GND Bezugspotenzial fur CAN-Datenleitung
40 +5V DC-5V-Ausgang (Versorgung RS-485-Schnittstelle)
41 res. Reserviert
45 GND Bezugspotenzial
46 GND Bezugspotenzial
47 GND Bezugspotenzial
48 GND Bezugspotenzial
49 GND Bezugspotenzial
50 GND Bezugspotenzial
51 GND Bezugspotenzial
52 GND Bezugspotenzial
53 CAN_L CAN-Datenleitung (low)
54 res. Reserviert
55 res. Reserviert
56 res. Reserviert

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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10.8.3 DIP-Schalter $12

Uberblick

Die folgende Darstellung zeigt lhnen die Position des DIP-Schalters S12 auf der

EBOX:

4275490059

Funktion

Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat des DIP-Schalters S12:

DIP-Schalter S$12

1 2
IP-Adresszuweisung
ON DHCP / Gespeicherte IP-Pa- PROFINET IO
rameter

OFF Default-Werte EtherNet/IP oder Modbus/TCP
DIP-Schalter S12/1

Default IP

Mit dem DIP-Schalter S12/1 der EBOX stellen Sie die Art der IP-Adresszuweisung ein.

» DIP-Schalter S12/1 = ON: Bei PROFINET-IO-Betrieb werden die gespeicherten
IP-Parameter verwendet.

Bei Modbus/TCP- und EtherNet/IP-Betrieb werden
die IP-Parameter von einem DHCP-Server (Default)
oder aus dem Adressparameter des MOVIFIT®-FDC
Ubernommen (siehe Parameter "DHCP Start ab Kon-

figuration").
» DIP-Schalter S12/1 = OFF: Die IP-Parameter werden auf folgende Default-Werte
gesetzt:
IP-Adresse: 192.168.10.4
Subnet-Maske: 255.255.255.0
Gateway: 192.168.10.4
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23042109/DE - 12/2016



23042109/DE — 12/2016

Anhang 1 0
MOVIFIT-FDC-SNI

DIP-Schalter S12/2
Ethernet-Protokoll

Mit dem DIP-Schalter S12/2 wahlen Sie das Ethernet-Protokoll der Verbindung zwi-
schen der lbergeordneten Steuerung und MOVIFIT® aus.

« DIP-Schalter S12/2 = ON: PROFINET IO
* DIP-Schalter S12/2 = OFF: EtherNet/IP oder Modbus/TCP

10.8.4 DIP-Schalter S3

Die folgende Darstellung zeigt lhnen die Position des DIP-Schalters S3 [1] auf der
ABOX:

4280144523

[1] DIP-Schalter S3 fur Bus-Abschluss SBus
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10.8.5 LED "USR"
Dieses Kapitel beschreibt die LED "USR". Die LED ist in dem folgenden Bild dunkel
dargestellt:
°
60/006 /Oo

/%/O) ’9\ Nt
u> ® M
SEW

o

VIFIT® FDC

EURODRIVE

4878011915

Die LED "USR" signalisiert den Zustand der Kommunikation zwischen dem Controller
und der Diagnoseoberflache des Application Configurators:

Zustand LED "USR" |Bedeutung
Blinkt griin (4 Hz) Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus.
Blinkt rot (4 Hz) Die Diagnoseoberflache befindet sich im Steuermodus. Aber
die Kommunikation zwischen dem Controller und der Dia-
gnoseoberflache ist gestort und es wird ein Timeout ausge-
I6st.
Aus Normalbetrieb: Die Diagnoseoberflache ist geschlossen oder
befindet sich im Monitormodus.
Am MOVIFIT®-FDC der Typen CCU_MTC_R9 A und CCU_MTC_R97_A hat die LED
"USR" ein erweitertes Verhalten.
LED "USR"
Farbe |Zustand Betriebszustand Mogliche Ursachen
Aus - System nicht betriebsbe- |LED "PLC" und LED
reit (Systemhochlauf) "IEC Prog" beachten
Grln leuchtet dauerhaft System ist betriebsbereit, |Alle Achsen verbunden,
keine Fehler kein Fehler
Grun 1 x blinkt und Pause |reserviert
Grun 2 x blinkt und Pause |reserviert
Grln blinkt (4 Hz) Remote-Zugriff
Gelb 2 x blinkt und Pause | Datenmanagement Datenmanagement ak-
tiv
Gelb 1 x blinkt und Pause | Warte auf Daten (24-V- Nicht alle Achsen sind
Betrieb) angeschlossen.
Gelb leuchtet dauerhaft Wartungsschalter FDC
Rot blinkt (4 Hz) Timeout-Remote-Zugriff
Rot leuchtet dauerhaft Systembusfehler SNI-Fehler (z. B. Dop-
peladressierung)
Rot 1 x blinkt und Pause | Applikationsfehler
Rot 2 x blinkt und Pause | Geratefehler
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10.9 MOVIGEAR® B /DRC DSC

10.9.1 Beispiel der Installationstopologie

)

)

535322

CAN GND

~(OL1]] CAN_L(©©
(O[] cAN_H (O
(S

MOVIGEAR®

18014401865553931
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10.9.2

MOVIGEAR® B / DRC DSC

Klemmenbelegung

A WARNUNG

Durch Drehen der Hohlwelle wird der Antrieb als Generator betrieben.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

» Sichern Sie die Abtriebswelle beim abgenommenen Elektronikdeckel gegen Ro-

tation.

Das folgende Bild zeigt die Klemmenbelegung von MOVIGEAR®-DSC.

© 9 FE3 __Z
300ZZa
) 256225
= zZzzzZzzz
St <<<<<
[%"E[FE%SSSSSESSSSSSSSESSSSSSSSSSSSSSQQ OO0
DDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDDD I O I
112(3|4|5|6
-[ ] (2]
[&] (& I
PE PE
S BNENEIE
| s o
O O | —
(o]
%PE %FE
3246917003
Belegung
Klemme |Nr. | Name Farbe Funktion (Zuldssiges Anzugsdrehmo-
ment)
Netzklem- |— | L1 braun Netzanschluss Phase L1 (1,2 bis 1,4 Nm)
men - L2 schwarz | Netzanschluss Phase L2 (1,2 bis 1,4 Nm)
- |L3 grau Netzanschluss Phase L3 (1,2 bis 1,4 Nm)
y - |PE - Schutzleiteranschluss (2,0 bis 3,3 Nm)
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Belegung
Klemme |Nr. | Name Farbe Funktion (Zulassiges Anzugsdrehmo-
ment)
Steuer- 1 |STO+ gelb Eingang STO +
Klemmen [, 1510 - gelb Eingang STO -
+24V_SEN |- Einspeisung DC-24-V-Spannungsversor-
gung flr Sensoren
Die Sensorversorgung steht dann am op-
tionalen Steckverbinder zur Verfiigung
4 |0V24_SEN |- Einspeisung 0V24-Bezugspotenzial fur
Sensoren
5 124V_O - DC-24-V — Ausgang
11 |STO + gelb Ausgang STO + (zum Weiterschleifen)
12 |STO - gelb Ausgang STO - (zum Weiterschleifen)
13 |+24V_SEN |- Weiterschleifung der eingespeisten
DC-24-V-Spannungsversorgung fur Sen-
soren
14 |0V24_SEN |- Weiterschleifung 0V24-Bezugspotenzial
fur Sensoren
15 |0v24_O - 0V24-Bezugspotenzial — Ausgang
Kommuni- |1 |CAN_L - CAN-Bus-Datenleitung Low — abgehend
kations- (OUT)
Klemmen 5 TcAN_H - CAN-Bus-Datenleitung High — abgehend
(OUT)
3 |CAN_GND |- Bezugspotenzial CAN-Bus — abgehend
(OUT)
4 |CAN_L (IN) |- CAN-Bus-Datenleitung Low — ankommend
CAN_H (IN) |- CAN-Bus-Datenleitung High — ankom-
mend
6 |CAN_GND |- Bezugspotenzial CAN-Bus — ankommend

(IN)

10

Handbuch — Application Configurator fiir CCU 1 39



1 Anhang
MOVIGEAR® B / DRC DSC

10.9.3 Einstellung des Busabschlusswiderstands

HINWEIS

CAN-Endteilnehmer missen den Bus mit einem Widerstand von 120 Q abschlieRen.
Der Widerstand kann uber DIP-Schalter S1 auf der Anschlussplatine zugeschaltet
werden.

fde

Busabschluss ON = ein Busabschluss OFF = aus
(Werkseinstellung)

3355619723 3355936907

10.9.4 Beschreibung der DIP-Schalter

Ubersicht
Das folgende Bild zeigt die DIP-Schalter S1 und S2.

( )

3248052235
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DIP-Schalter S1

DIP-Schalter S2

Anhang

MOVIGEAR® B / DRC DSC

Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat des DIP-Schalters S1.

DIP-Schalter S1

1 2 3 4

Binarkodierung SBus-Gerate-Adresse

ON Bit 2° Bit 2" Bit 22 Bit 2°
OFF
Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat des DIP-Schalters S2.
DIP-Schalter S2

1 2 3 4

Binarkodie- Baudrate Verwendung Adressie-
rung der Motion- rungs-Mode
SBus-Gerite- e TE -
Adresse gange

ON Bit 2 1 MBaud Vorortbetrieb Mode 2
OFF 500 kBaud Sensoren Mode 1

» Fur den DIP-Schalter (S2/3 und S2/4) werden die folgenden Einstellungen emp-

fohlen:

— S2/3 auf OFF (Sensoren)
— 82/4 aus ON (Mode 2)

* Fir den DIP-Schalter (S2/2) wird die folgende Einstellung zwingend vorgeschrie-

ben:

— S2/2 auf OFF (500 kBaud)

DIP-Schalter $1/1 — S$1/4 und S2/1
Einstellung der SBus-Adresse mit Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

« Uber die DIP-Schalter S1/1 — S1/4 und S2/1 stellen Sie die SBus-Adressen von

MOVIGEAR® ein.

In Verbindung mit Adressierungs-Mode 2 (DIP-Schalter S2/4 = ON) errechnet sich
die SBus-Adresse wie folgt:

— Adresse Leistungsteil: Wertigkeit der DIP-Schalter + fester Offset von 1
— Adresse Kommandoebene: Wertigkeit der DIP-Schalter + fester Offset von 32

Damit kdnnen Sie Adressen im Bereich von 1 — 31 (Leistungsteil) und 32 — 62
(Kommandoebene) einstellen:

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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MOVIGEAR® B / DRC DSC

Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

SBUS-Adresse | 32|33(34|35|36|37 38|39
Kommandoebe-
ne

40

41

42

43

44

45

46

47

SBUS-Adresse |1 |2 |3 |4 |56 |7 |8
Leistungsteil

10

11

12

13

14

S1/1 - X| = | X|=-|X]| -

S1/2 - = | X | X|=]=

X | X | X

S1/3 - -] -1 - XX

S1/4 === ==]-]-

x| X

X | X

X | X | X | X

S2/1 === ==]-]-

Adressierungs-Mode 2 (S2/4 = ON)

Kommando-
ebene

SBUS-Adresse |48 |49 | 50 | 51 | 52 | 53 | 54 | 55

56

57

58

59

60

61

62

Leistungsteil

SBUS-Adresse |17 | 18 | 19 | 20 | 21 | 22 | 23 | 24

25

26

27

28

29

30

S1/1 - X| = X| - | X]| -

S1/2 - - | X | X| ==

S1/3 - -] -1-1X|X

S1/4 S U U I R )

S2/1 XXX | X|X ]| XX

X | X | X

X | X | X

X | X | X | X

X = ON
= OFF

HINWEIS

jde

die Adresse des Leistungsteils ein.

* Geben Sie in der Konfiguration des Application Configurators als SBus-Adresse

10.9.5 Belegung des optionalen Steckverbinders X5131

Anschlusskabel

Folgende Tabelle zeigt die verfugbaren Kabel fur diesen Anschluss.

%EQEA

M23, 12-polig, 0°-codiert, offen

Anschlusskabel Lange /
Verlegeart
Sachnummer 1174 1457 variabel
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Anschluss der Kabel mit offenem Ende

Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der Sachnummer

Anhang
MOVIGEAR® B / DRC DSC

11741457.

Signalname Aderfarbe
DIO1 Pink

DI02 Grau

DIO3 Rot

DI04 Blau
Reserviert Gelb
Reserviert Grin
Reserviert Violett
+24V_0O Schwarz
ov24_0O Braun
0V24_SEN Weil}
+24V_SEN Grau/Pink
FE Rot/Blau

X5131: Digitale Ein-/Ausgénge

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss.

Anschlussbild

Belegung

Nr. |Name Funktion
Motion-Control-Eingénge
DIP-Schalter S2/3 = OFF

1 DIO1 Sensoreingang DIO1

2 DI02 Sensoreingang DI02

3 DI03 Sensoreingang DIO3

4 DIo4 Sensoreingang DI04

5 n.c. Nicht belegt

6 n.c. Nicht belegt

7 n.c. Nicht belegt

8 +24V_O Reserviert

9 0v24v_0O Reserviert

Handbuch — Application Configurator fir CCU

10



1 Anhang
MOVIGEAR® B / DRC DSC

Belegung

Nr.

Name

Funktion
Motion-Control-Eingénge
DIP-Schalter S2/3 = OFF

10

0V24V_SEN

0V24-Bezugspotenzial fiir Sensoren " muss Uber
Klemmen eingespeist werden.

11

+24V_SEN

DC-24-V-Sensorversorgung ? muss Uber Klemmen
eingespeist werden.

12

FE

Potenzialausgleich/Funktionserde

1) Siehe Betriebsanleitung, Kapitel "Anschluss MOVIGEAR®"
2) Siehe Betriebsanleitung, Kapitel "Anschluss MOVIGEAR®"

HI

j=de

NWEIS

Verwenden Sie fur die Sensoreingange Aktor- / Sensor-Verteiler mit 4 Steckplat-

zen.

Verwenden Sie den DC-24-V-Ausgang nur flr den Vorortbetrieb.
Fur weitere Ein-/Ausgange stehen Ihnen die Optionen GIO12A und GIO13A zur

Verfugung.
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10.10 MOVIGEAR® B / DRC SNI

10.10.1 Installationstopologie (Beispiel)

Energie

Netzfilter

Steuerung

;ﬁFiii;]F

Anhang
MOVIGEAR® B / DRC SNI

10

Schaltschrankebene

: Controller - SNI Feldebene
! §
| -LQI-
| MRS
|
I
|
: Kommuni-
: kation
" Energie

Single Line Installation [2]

3248705931

[1] Max. 10 x MOVIGEAR® insgesamt
[2] Zulassige Leitungslange zwischen Controller und letztem MOVIGEAR® max.

100 m
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10.10.2 Klemmenbelegung

A WARNUNG

Durch Drehen der Hohlwelle wird der Antrieb als Generator betrieben.
Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

» Sichern Sie die Abtriebswelle beim abgenommenen Elektronikdeckel gegen Ro-
tation.

Das folgende Bild zeigt die Klemmenbelegung von MOVIGEAR® SNI:

s

o e ]
é et q )
N JEEEE
[ E%‘EE.EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE%W anmme
@i\j}}jﬂﬂ\:@w:“]“]]“ —
[lsal N} | H ,H ,H o o o | |
LL L‘Z L‘S I® o
D {
5 8
(&S]
PE PE
] @ O
@) — O
LW F/J
%PE %PE
3249026699
Belegung
Klemme Nr. | Name Farbe |Funktion
(Zulassiges Anzugsdrehmoment)
Netzklem- |- |L1 braun | Aktorversorgung Phase L1 mit
men SNI-Kommunikation (1,2 bis 1,4 Nm)
- |L2 schwar | Aktorversorgung Phase L2 mit
z SNI-Kommunikation (1,2 bis 1,4 Nm)
- |L3 grau Aktorversorgung Phase L3 mit
SNI-Kommunikation (1,2 bis 1,4 Nm)
y - |PE - Schutzleiteranschluss (2,0 bis 3,3 Nm)

HINWEIS

Die Reihenfolge der Netzphasen L1, L2, L3 zwischen SNI-Controller und
MOVIGEAR® SNI 1 — 10 muss aufgrund des Kommunikationsverfahrens zwingend
eingehalten werden.

j=de
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Anhang

MOVIGEAR® B / DRC SNI
Belegung
Klemme Nr.| Name Farbe |Funktion
Steuer- 1 |STO+ gelb Eingang STO +
klemmen STO - gelb  |Eingang STO -
3 |+24V_SEN - Einspeisung DC-24-V-Spannungsver-
sorgung fur Sensoren
Die Sensorversorgung steht dann am
optionalen Steckverbinder zur Verfi-
gung
4 |0V24_SEN - Einspeisung 0V24-Bezugspotenzial fiir
Sensoren
5 |24V_O - DC-24-V — Ausgang
11 |STO + gelb Ausgang STO + (zum Weiterschleifen)
12 |STO - gelb Ausgang STO - (zum Weiterschleifen)
13 |+24V_SEN - Weiterschleifung der eingespeisten
DC-24-V-Spannungsversorgung fur
Sensoren
14 |0V24_SEN - Weiterschleifung 0V24-Bezugspotenzial
fir Sensoren
15 |0V24_O - 0V24-Bezugspotenzial — Ausgang

10.10.3 Beschreibung der DIP-Schalter

Ubersicht

Das folgende Bild zeigt die DIP-Schalter S1 und S2.

ON DIP

3248052235
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Anhang

MOVIGEAR® B / DRC SNI

DIP-Schalter S1

Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat der DIP-Schalter S1.

DIP-Schalter S1
Binarkodierung SNI-Gerate-Adresse
1 2 3 4
ON Bit 2° Bit 2" Bit 22 Bit 2°
OFF
DIP-Schalter S2
Die folgende Tabelle zeigt die Funktionalitat der DIP-Schalter S2.
DIP-Schalter S2
1 2 3 4
Binarkodierung Betriebsmo- | Verwendung Reserviert
dus der Motion-
Bit 2° Bit 2' Control-Ein-
gange
ON 1 1 Vorortbetrieb Reserviert
OFF 0 0 Sensoren Reserviert

» Fir den DIP-Schalter S2/3 wird die folgenden Einstellung empfohlen:
— S2/3 auf OFF (Sensoren)

* Fir die DIP-Schalter S2 (S2/1 und S2/2) werden die folgenden Einstellungen
zwingend vorgeschrieben:

— S2/1 auf ON (Betriebsmodus "Variabel")
— S2/2 auf ON (Betriebsmodus "Variabel")

10.10.4 Belegung des optionalen Steckverbinders X5131

Anschlusskabel

Folgende Tabelle zeigt die verfligbaren Kabel fiir diesen Anschluss.

Anschlusskabel Lange /
Verlegeart
Sachnummer 1174 1457 variabel

%EQ&:A

M23, 12-polig, 0°-codiert, offen
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Anschluss der Kabel mit offenem Ende

Die folgende Tabelle zeigt die Aderbelegung des Kabels mit der Sachnummer

Anhang
MOVIGEAR® B / DRC SNI

11741457.

Signalname Aderfarbe
DIO1 Pink

DI02 Grau

DIO3 Rot

DI04 Blau
Reserviert Gelb
Reserviert Grin
Reserviert Violett
+24V_0O Schwarz
ov24_0O Braun
0V24_SEN Weil}
+24V_SEN Grau/Pink
FE Rot/Blau

X5131: Digitale Ein-/Ausgénge

Folgende Tabelle zeigt Informationen zu diesem Anschluss.

Anschlussbild

Belegung

Nr. |Name Funktion
MotionControl-Eingédnge
DIP-Schalter S2/3 = OFF

1 DI01 Sensoreingang DI01

2 DI02 Sensoreingang DI02

3 DIO3 Sensoreingang DIO3

4 DI04 Sensoreingang DI04

5 n.c. Nicht belegt

6 n.c. Nicht belegt

7 n.c. Nicht belegt

8 +24V_0O Reserviert

Handbuch — Application Configurator fir CCU
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Sachnummern des Application Configurators

Belegung

Nr. |Name Funktion

MotionControl-Eingédnge

DIP-Schalter S2/3 = OFF
9 0v24v_0O Reserviert
10 | 0V24V_SEN 0V24-Bezugspotenzial fir Sensoren

muss Uber Klemmen eingespeist werden
11 +24V_SEN DC-24-V-Sensorversorgung

muss Uber Klemmen eingespeist werden
12 |FE Potenzialausgleich / Funktionserde
HINWEIS

fde

* Verwenden Sie fur die Sensoreingdnge Aktor-/Sensor-Verteiler mit 4 Steckplat-
zen.

* Verwenden Sie den DC-24-V-Ausgang nur fur den Vorortbetrieb.

Verfligung.

Fir weitere Ein-/Ausgange stehen Ihnen die Optionen GIO12A und GIO13A zur

10.11 Sachnummern des Application Configurators

Projekte Achstreiber Sachnummer
Application Configurator Dezentral gerechnet 18234887
(Standard) MultiMotion Light

Application Configurator Dezentral gerechnet 28206592
(Technology) MultiMotion

effiSRS 18230652
Kinematics 18242081
Wickler 28210786
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