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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 Inhalt der Dokumentation

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

1.3 Aufbau der Warnhinweise

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

hinweise.
Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung
A GEFAHR Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Verletzungen
A WARNUNG Mégliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen
A VORSICHT Mogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen
ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Produkts oder
seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung mit dem

Produkt.

1.3.2 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.
* Malnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

6 Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung
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Allgemeine Hinweise
Dezimaltrennzeichen bei Zahlenwerten

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

1.3.3 Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

Die eingebetteten Warnhinweise sind direkt in die Handlungsanleitung vor dem ge-
fahrlichen Handlungsschritt integriert.
Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

A SIGNALWORT! Art der Gefahr und ihre Quelle. Mégliche Folge(n) der Missach-
tung. Malinahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

14 Dezimaltrennzeichen bei Zahlenwerten

Diese Dokumentation verwendet den Punkt als Dezimaltrennzeichen.
Beispiel: 30.5 kg

1.5 Mangelhaftungsanspriiche

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

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

1.6 Nutzungsbedingungen

SEW-EURODRIVE gewahrt lhnen ein einfaches, zeitlich unbeschranktes, nicht unter-
lizenzierbares Nutzungsrecht zur Verwendung einer Kopie der Software einschlie3lich
der dazugehdrigen Dokumentation und Medien (zusammen: "Material") gemaf den
ausfuhrlichen Nutzungsbedingungen und sonstigen vertraglichen Vereinbarungen.

Aktualisierungen oder Erweiterungen des genutzten Materials, die Ihnen im Rahmen
eines Uberlassungsvertrags oder eines anderen Vertrags (z. B. Wartungsvertrag) zur
Verfliigung gestellt werden, sind ebenfalls Teil des bereitgestellten Materials.

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung 7



1 Allgemeine Hinweise
Produktnamen und Marken

Das komplette Material gehort SEW-EURODRIVE und ist urheberrechtlich geschutzt.
Soweit keine gesetzlichen Ausnahmen bestehen, ist Ihnen insbesondere Folgendes
untersagt:

» Das Material aufler zum bestimmungsgemalen und vertragsgemalfen Gebrauch
oder zur Erstellung einer zur Sicherung der kiinftigen Benutzung gesetzlich zulas-
sigen Kopie ganz oder teilweise, dauerhaft oder voriibergehend, zu vervielfaltigen.

+ Die Software zu Ubersetzen oder zu bearbeiten sowie die erzielten Ergebnisse zu
vervielfaltigen.

Sie sind verpflichtet, den unbefugten Zugriff Dritter auf das zur Verfigung gestellte
Material zu verhindern. SEW-EURODRIVE bleibt Inhaber aller Rechte, auch wenn Sie
dieses verandern, mit eigenen oder Programmen eines Dritten verbinden.

Wenn wahrend der Softwareinstallation ausfiihrliche Nutzungsbedingungen angezeigt
und vor Gebrauch der Software von lhnen akzeptiert werden miissen, gelten diese zu-
satzlich zu den hier beschriebenen Nutzungsbedingungen.

1.7 Produktnamen und Marken

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

1.8 Urheberrechtsvermerk

© 2018 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.

8 Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung

25877127/DE — 12/2018



25877127/DE — 12/2018

1.9

Allgemeine Hinweise
Mitgeltende Unterlagen

Mitgeltende Unterlagen

Beachten Sie folgende mitgeltenden Unterlagen:

Handbuch "MOVI-C® CONTROLLER"

Handbuch "MOVIDRIVE® modular, MOVIDRIVE® system / Sicherheitskarte
MOVISAFE® CS..A"

Handblcher weiterer angeschlossener Gerate

Handbuch Engineering-Software "MOVISUITE®"

Handbuicher der verwendeten MOVIKIT®-Softwaremodule

Handbuch "IEC-Editor"

Handbuch "MOVI-C® CONTROLLER mit Systembus EtherCAT®/SBus™-!s"
Katalog "MOVI-C® Softwarekomponenten"

Verwenden Sie immer die aktuelle Ausgabe der Dokumentationen und Software.

Auf der Webseite von SEW-EURODRIVE (www.sew-eurodrive.com) finden Sie eine
groRe Auswahl an Dokumentationen in verschiedenen Sprachen zum Herunterladen.
Bei Bedarf kdnnen Sie die Dokumentationen in gedruckter und gebundener Form bei
SEW-EURODRIVE bestellen.

1
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Sicherheitshinweise

Vorbemerkungen

2 Sicherheitshinweise

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

2.2 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 vollstandig gelesen und verstanden haben.

Die folgenden Sicherheitshinweise beziehen sich auf den Einsatz der Software.

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

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

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

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

23 Zielgruppe

Fachkraft fur Ar-
beiten mit Softwa-
re

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

» Geeignete Unterweisung
* Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen

» Fur die Nutzung dieser Software empfiehlt SEW-EURODRIVE zusatzlich Schulun-
gen zu den Produkten.

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.

1()  Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung
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Sicherheitshinweise 2
Netzwerksicherheit und Zugriffsschutz

Netzwerksicherheit und Zugriffsschutz

Mit einem Bussystem ist es mdglich, elektronische Antriebskomponenten in weiten
Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr,
dass eine von aulRen 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 erganzt den Zugriffsschutz
auf die Ports. Eine Portlibersicht finden Sie jeweils in den technischen Daten des ver-
wendeten Gerats.

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projektersteliung | 7]



Projektierungshinweise
Voraussetzung

3 Projektierungshinweise

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

Ausfuhrliche Projektierungshinweise finden Sie in der Dokumentation zu den betref-
fenden Geraten. Beachten Sie diesbezlglich die Angaben im Kapitel "Mitgeltende Un-
terlagen" (— 2 9).

3.2 Hardware

Fur den Betrieb wird folgende Hardware vorausgesetzt:
+  MOVI-C® CONTROLLER

* Zentrale und dezentrale Umrichter- und Antriebstechnik des
MOVI-C® Automatisierungsbaukastens

3.3 Software

Fir den Betrieb wird folgende Software vorausgesetzt:

- Engineering-Software MOVISUITE®

«  Softwareplattform MOVIRUN® flexible

«  Softwaremodule MOVIKIT® MultiMotion / MultiMotion Camming
+ |EC-Editor

Detailliertere Informationen bezlglich der Hardwarevoraussetzungen der einzelnen
Softwarekomponenten kénnen Sie der Dokumentation zur jeweiligen Software entneh-
men. Beachten Sie hierzu die Angaben im Kapitel "Mitgeltende Unterlagen" (— B 9).

12 Handbuch - MOVISUITE® IEC-Projekterstellung
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Einleitung
Ziel der Dokumentation

4 Einleitung

4.1 Ziel der Dokumentation

Das vorliegende Handbuch vermittelt dem Anwender anhand eines Beispielablaufs
das Anlegen eines MOVISUITE®-Projekts, das Konfigurieren einer Geratetopologie
und das Erstellen eines daraus resultierenden IEC-Projekts mit automatischer Code-
generierung.

Die im Kapitel "Mitgeltende Unterlagen" (— B 9) aufgelisteten Dokumente enthalten
erganzend dazu Informationen zu folgenden Themen:

* Inbetriebnahme und Betrieb der eingesetzten Gerate
« Funktionen des Systembus EtherCAT®/SBusPLUS
« |EC-Bibliotheken u. a. der MOVIKIT®-Softwaremodule

4.2 Kurzbezeichnungen
Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
MOVIKIT® Softwaremodul Softwaremodul

4.3 MOVISUITE®

Die Engineering-Software MOVISUITE?® ist die Bedienplattform fiir alle MOVI-C® Hard-
und Softwarekomponenten.

Folgende Engineering-Aufgaben kénnen mit MOVISUITE® ausgefiihrt werden:
* Projektierung

* Inbetriebnahme

* Parametrierung

* Programmierung

+ Diagnose

44 MOVIKIT®

MOVIKIT® sind vorkonfigurierte Softwaremodule zur Realisierung von einfachen An-
triebsfunktionen wie Drehzahlregelung und Positionierung bis hin zu komplexen Moti-
on-Control-Funktionen wie Kurvenscheibe und Robotersteuerung. Die MOVIKIT®-Soft-
waremodule werden mit der Engineering-Software MOVISUITE® einer Achse oder
einem Softwareknoten am MOVI-C® CONTROLLER zugewiesen und Uber grafische
Benutzeroberflachen und Editoren konfiguriert.

Alle MOVIKIT®-Softwaremodule sind auf der Softwareplattform MOVIRUN® flexible
lauffahig. Die Integration in das IEC-Programm erfolgt durch automatische Codegene-
rierung. Zahlreiche MOVIKIT®-Softwaremodule sind zudem fir MOVIRUN® smart (in
Vorbereitung) verfligbar und somit ohne zusatzlichen Programmieraufwand Uber die
standardisierte Feldbusschnittstelle verwendbar. Alle MOVIKIT®-Softwaremodule bie-
ten eine objektorientierte Schnittstelle zur Realisierung moderner Softwarearchitektu-
ren.

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung | 3



5 Inbetriebnahme

Ablauf der Inbetriebnahme

5 Inbetriebnahme
5.1 Ablauf der Inbetriebnahme

Flhren Sie als Voraussetzung fur die IEC-Projekterstellung folgende Schritte durch:

Inbetriebnahme

MOVISUITE® 1. Projekt erstellen

2. Antriebe in Betrieb nehmen

3. MOVIKIT® in Betrieb nehmen

Betrieb nehmen

4. MOVI-C® CONTROLLER in

26682899211

5.2 Geratetopologie

Die in diesem Handbuch beispielhaft beschriebene IEC-Projekterstellung basiert auf
nachfolgend dargestellter Geratetopologie, bestehend aus einem
MOVI-C® CONTROLLER power, einer MOVIDRIVE® Doppelachse und einer
MOVIDRIVE® Einzelachse.

el Ubergeordnete Steuerung
IEC-Editor

Wahlweise mit
PROFISAFE®

]

PROFINET
1
A i
Assist CS T
SSIS - Ethernet
MOVISUITE®

| MOVI-C® CONTROLLER

power UHX85A

| — EtherCAT®/SBusPLUS 1

B o
MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®
MDD90A MDA90A
Doppelachsen | Einzelachse
DoubleAxis1 und Wahlweise mit @ SingleAxis1
DoubleAxis2 Sicherheitsoption

26664586763
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5.3 Erstellung des MOVISUITE®-Projekts

5.3.1 Gerate verkabeln

1. Verkabeln Sie die Gerate wie im Kapitel "Geratetopologie" (— B 14) beschrieben.
Weitere Informationen zur Installation der Gerate finden Sie in den entsprechen-
den Handbiichern zu den Geraten.

2. Verbinden Sie lhren Engineering-PC Uber die Ethernet-Schnittstelle mit dem
MOVI-C® CONTROLLER.

HINWEIS

Verwenden Sie als Ethernet-Adapter an Ihrem Engineering-PC z. B. einen USB-
Ethernet-Adapter.

fde

5.3.2 Projekt anlegen
1. Offnen Sie MOVISUITE® auf Ihrem Engineering-PC.

= Wenn Sie das erste Mal ein MOVISUITE®-Projekt erstellen, wird das Hauptme-
nl direkt angezeigt. Wenn Sie vorher bereits andere MOVISUITE®-Projekte er-
stellt haben, wird je nach Einstellung das zuletzt gedffnete Projekt angezeigt. In
diesem Fall das Hauptmeni manuell 6ffnen und das Register "Start" wahlen.

2. Klicken Sie im Hauptmeni unter "Neues Projekt" auf die Schaltflache [Aus Netz-
werk-Scan].

@ MOVISUITE *standard

Neues Projekt Zuletzt geoffnete Projekte Tools

@ Planen MultiMotionCamming

+ MultiAxisController
@ Aus Netzwerk-Scan

Robatics
MultiMotionAuxiliaryAxes
. Schulungsmodell_Druckerraum
Projekt offnen
&) sinen.. . .

@ Immer mit letztem Projekt starten

Weitere Einstiege

Driving the world

@ = o

25682910091

= Ein momentan gedffnetes Projekt wird geschlossen und ein neues Projekt ange-
legt.

= Sie werden dazu aufgefordert die Kommunikationsschnittstelle zu konfigurieren.
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5.3.3 Kommunikationsschnittstelle konfigurieren

v' Zwischen MOVI-C® CONTROLLER und Engineering-PC besteht eine Ethernet-
Verbindung.

v' Das MeniU "Kommunikation" in der Registerkarte "Projekte" des Hauptmends ist
gedffnet. (Menl wird beim Anlegen eines neuen Projekts automatisch gedtffnet)

1. Wabhlen Sie unter "Netzwerktyp" [Ethernet] als Kommunikationsschnittstelle aus.

= Erweiterte Einstellungsmoglichkeiten fir den Netzwerktyp "Ethernet" werden
angezeigt. Weitere Informationen dazu finden Sie im Handbuch zu
MOVISUITE®.

@ MOVISUITE ®standard

MultiMotionCamming

1 0001 Projekte
04,06.201809.43:26

} 17082018 09:57:20

- DEIUNHEI

Ethernet

Scan-Einstellungen
Neu ...

Ethernet scannen IP-Adressen {und Adress!

€@ scanren

Ethemnet-Adapter Externer EtherCAT®-Master H
(I Bluetooth-Netzwerkverbindung A

(X Drahtlosnetzwerkverbindung
(I Drahtlosnetzwerkverbindung 2
(X Drahtlosnetzwerkverbindung 3
Ethemet Q (XD LAN-Verbindung
EtherCAT®/5BusPLUS @ LAN-Verbindung 9

uUsB

Offnen ...

Speichern

ert -
Neue IP-Adresse eingeben.

Netzwerktyp Scannen

e
L]
e
L]

@

= Windows-Netzwerkverbindungen
() Adapter aktualisieren

Exportieren . .
Grundeinstellungen
Importieren ...

Abbrechen

25684145035

2. Aktivieren Sie unter "Scan-Einstellungen" den Schalter "Ethernet scannen”.

3. Aktivieren Sie unter "Scan-Einstellungen" bei "Ethernet-Adapter" den Kommunika-
tionsadapter der fir den Netzwerk-Scan verwendet werden soll.

4. Klicken Sie unter "Scan-Einstellungen” die Schaltflache [Windows Netzwerkverbin-
dungen] an.

= Ein Windows-Fenster mit den verfliigbaren Netzwerkverbindungen wird ange-
zeigt.

5. Stellen Sie in den Eigenschaften der verwendeten Netzwerkverbindung im Ele-
ment "Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4)" die IP-Adresse des verwendeten
Adapters lhres Engineering-PCs ein.

HINWEIS

Besteht eine korrekte Verbindung zwischen MOVI-C® CONTROLLER und Enginee-
ring-PC, liefert in der Windows Eingabeaufforderung der Befehl ping <IP-Adres-
se>z.B.ping 192.168.10.4 bei Verwendung der Standard-IP-Adresse Antwort-
telegramme zurick.

fde

6. Klicken Sie in MOVISUITE® unter "Scan-Einstellungen" auf die Schaltflache [Adap-
ter aktualisieren], um die Liste der verfiigbaren Adapter zu aktualisieren.
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7. Tragen Sie optional unter "Scan-Einstellungen" bei "IP-Adressen (und Adressbe-
reiche)" die IP-Adressen der zu scannenden Gerate an. Dies ist z. B. erforderlich,
wenn sich die Gerate in anderen Subnetzen befinden.

8. Tragen Sie optional unter "Scan-Einstellungen" bei "Externer EtherCAT®-Master"
die IP-Adressen des gewiinschten externen EtherCAT®-Master ein.

9. SchlieRen Sie den Vorgang durch Klicken der Schaltflache [Ubernehmen und
Scan starten] ab.

= Das Menu wird geschlossen und der "Netzwerk-Scan" (— & 17) startet automa-
tisch.

5.3.4 Netzwerk-Scan

jde

Der Netzwerk-Scan erkennt alle Uber die eingestellte Kommunikationsschnittstelle er-
reichbaren Gerate. Nach Abschluss des Netzwerk-Scans werden die Gerate in der
Netzwerksicht angezeigt.

HINWEIS

Der Scan der Gerate kann nur im Modus "Inbetriebnahme" erfolgen.

Wenn die Option "Neues Projekt aus Netzwerk-Scan" verwendet wird, werden zudem
alle Geréte in die Funktionssicht tibernommen. Nach der Ubernahme der Geréte in die
Funktionssicht besteht auRerdem die Mdglichkeit die Datensatze zu synchronisieren,
also die Datensétze der Gerate auf den PC zu Ubertragen und im MOVISUITE®-Pro-
jekt zu speichern. Nahere Informationen dazu finden Sie in den Kapiteln "Funktion
"Gerat—PC"" (— B 89) und "Funktion "Alle Gerate—PC"" (— B 91).

Scan ohne geladenes IEC-Programm oder im Konfigurationszustand

Wenn der Netzwerk-Scan von einem MOVI-C® CONTROLLER ausgefiihrt wird, auf
dem noch kein IEC-Projekt geladen ist oder der sich im Konfigurationszustand befin-
det, werden alle Uber den SBusPLUS angeschlossenen Gerate gescannt. Die Adres-
sierung erfolgt nach der Positionsadresse (Reihenfolge am Bus). Solange kein IEC-
Programm geladen ist, kann die Bustopologie beliebig verandert werden (Gerate hin-
zufigen oder entfernen). Weitere Informationen finden Sie im Handbuch
"MOVI-C® CONTROLLER mit Systembus EtherCAT®/SBus”-Us".

Scan mit geladenem IEC-Programm

Sobald ein IEC-Programm auf den MOVI-C® CONTROLLER heruntergeladen ist und
gestartet wird, werden nur noch die Gerate gescannt, die in der IEC-Editor Geratekon-
figuration vorhanden und aktiviert sind. Neue Gerate am Bus werden beim Scan igno-
riert.

Besteht in diesem Zustand die Notwendigkeit neue Gerate am Bus hinzuzufligen, die
Topologie zu andern oder Gerate zu entfernen, kann der MOVI-C® CONTROLLER
Uber die Funktion "Konfigurationszustand aktivieren" im Kontextmenu in einen Konfi-
gurationszustand versetzt werden. Danach werden wieder alle am Bus vorhandenen
Gerate gescannt. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Konfigurationszu-
stand" (— B 18) und im im Handbuch "MOVI-C® CONTROLLER mit Systembus
EtherCAT®/SBus™"".
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Konfigurationszustand

Der Konfigurationszustand stellt folgende Funktionen zur Konfiguration der System-
komponenten des MOVI-C® CONTROLLER zur Verfligung:

« Aktualisierung der am EtherCAT® angeschlossenen Gerate

« Scan aller am EtherCAT® angeschlossenen (auch neu hinzugefiigten) Gerate

HINWEIS

i Im Konfigurationszustand werden auf dem EtherCAT®-Master die Positionsadressen
fur die Kommunikation verwendet.

Konfigurationszustand aktivieren

v' Zwischen MOVI-C® CONTROLLER und Engineering-PC besteht eine Ethernet-
Verbindung.

v' MOVISUITE® befindet sich im Modus "Inbetriebnahme".

1. Offnen Sie das Kontextmenii des MOVI-C® CONTROLLER in der Funktionssicht
im MOVISUITE®-Projekt.

2. Klicken Sie auf den MenUeintrag [Konfigurationszustand aktivieren].

Konfiguration &ffnen
Konfiguration als Fenster 6ffnen
Tools

* Strukturknoten hinzufiigen

EX Aus Katalog hinzufiigen

" Umbenennen
Qo L
Ausschneiden

Kopieren
(& Léschen
) Geratefehler zuricksetzen

Konfigurationszustand aktivieren

%) IEC-Projekt aktualisieren
25699385867

= Am MOVI-C® CONTROLLER im MOVISUITE®-Projekt zeigt ein Meldungssymbol
an, das der Konfigurationszustand aktiviert ist.

= An den unterlagerten Umrichterknoten im Netzwerk wird die Positionsadresse an-
gezeigt. Die Positionsadresse ist aus der Reihenfolge der physikalischen Verdrah-
tung abgeleitet.

Konfigurationszustand deaktivieren
v" Der Konfigurationszustand ist aktiviert.

1. Offnen Sie das Kontextmenii des MOVI-C® CONTROLLER im MOVISUITE®-Pro-
jekt.

2. Klicken Sie im Untermena "Tools" auf den Menueintrag [IEC-Editor].

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung

25877127/DE — 12/2018



25877127/DE — 12/2018

Inbetriebnahme
Erstellung des MOVISUITE®-Projekts

3. Ubersetzen Sie das IEC-Projekt, loggen Sie sich ein und laden Sie es auf den
MOVI-C® CONTROLLER herunter und starten Sie es anschlieend. Nahere Infor-
mationen dazu finden Sie in den Kapiteln "IEC-Projekt Ubersetzen" (— & 59) und
"Einloggen und Herunterladen" (— 59) und "IEC-Programm star-
ten" (— B2 60).

= Der Konfigurationszustand wird deaktiviert.

= Das Meldungssymbol am MOVI-C® CONTROLLER im MOVISUITE®-Projekt
wird ausgeblendet.

= Durch das Deaktivieren des Konfigurationszustands werden die sogenannten
FixedStationAdressen der Umrichter aktiv. Aus diesem Grund muss ein Netz-
werk-Scan oder eine Aktualisierung der Gerateadressen erfolgen.

4. Klicken Sie im MOVISUITE®-Projekt in der Symbolleiste auf [Scan] oder 6ffnen Sie
das Kontextmenu des Hintergrunds und wahlen Sie den MenUeintrag [Gerate-
adressen aktualisieren].

Planung

C_} Scan 10 Kommunikation konfigurieren é'

@ Doku-IEC

CONTROLLER ®: Kreisansicht

Funktionssicht anzeigen

Funktions- und Metawerksicht anzeigen

Baumansicht
#

Funktionssicht leeren

3 Alle Geratefehler zuricksetzen

pe PC — Alle Gerate
Doublefods]l Doublefxis? Singledxdsl Alle Gerate — PC

L Scan
@ @ @ Gerateadressen aktualisieren

% Neues Projekt

r Projekt &ffnen

25699388939

Kommunikationsverbindung

Die automatische IEC-Projekterstellung in MOVISUITE® setzt voraus, dass alle einem
MOVI-C® CONTROLLER untergeordneten Umrichter Uber EtherCAT®/SBus™'S an
den MOVI-C® CONTROLLER angeschlossen sind. Zudem missen alle dem
MOVI-C® CONTROLLER untergeordneten Umrichterachsen in der Funktionssicht mit
den entsprechenden Umrichterachsen in der Netzwerksicht verbunden sein.

5.3.5 Gerate benennen

Weisen Sie nach dem Anlegen des Projekts den Gerateknoten gultige Benennungen
Zu.

Beim Anlegen eines neuen MOVISUITE®-Projekts Uber einen Netzwerk-Scan werden
die Gerate automatisch in die Netzwerksicht tbernommen. Die Benennungen der Ge-
rate werden dabei aus den Geraten ausgelesen. Wenn keine Benennung im Gerat
vorhanden ist oder die Benennung bereits fiir ein anderes Gerat existiert erscheint
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[0

eine entsprechende Meldung am jeweiligen Knoten. Wird bei der Eingabe einer neuen
Benennung eine Namenskonvention (z. .B. Verwendung nicht zulassiger Zeichen oder
Uberschreitung der maximalen Lange von 80 Zeichen) verletzt, erscheint direkt am
Eingabefeld ein Hinweis.

HINWEIS

Beachten Sie bei der Benennung zudem folgende Regeln:

- MOVI-C® CONTROLLER diirfen nicht den gleichen Namen wie ein untergeordnetes
Geréat haben.

- Dem MOVI-C® CONTROLLER untergeordnete Fremdgerate dirfen nicht den glei-
chen Namen haben wie untergeordnete SEW-Gerate. Die Fremdgerate durfen zu-
dem nicht den gleichen Namen haben wie der MOVI-C® CONTROLLER selbst.

- Jedes untergeordnete Gerat muss einen eindeutigen Namen haben.

v Das Uber einen Netzwerk-Scan erstellte MOVISUITE®-Projekt ist gedffnet.

1. Offnen Sie das Kontextmenii des Gerats im MOVISUITE®-Projekt, das Sie umbe-
nennen mdchten.

2. Klicken Sie auf den MenUeintrag [Umbenennen].
= Ein Eingabefeld zum Festlegen der Benennung erscheint.
3. Geben Sie die gewlinschte Benennung in das Eingabefeld ein.

Bestatigen Sie Ihre Eingabe durch Klicken des griinen Hakens.

5.3.6 Projekt speichern

jde

Speichern Sie das aktuelle MOVISUITE®-Projekt ab, um die Anderungen zu iiberneh-
men. Ob ein MOVISUITE®-Projekt noch nicht gespeicherte Anderungen enthélt, sehen
Sie an einer Markierung am Speichern-Symbol links neben dem Projektnamen.

Der Speichervorgang kann auf folgende Arten erfolgen:

* Kiicken Sie auf das Speichern-Symbol links neben dem Projektnamen.
* Klicken Sie im Hauptmenu auf den Menueintrag [Speichern].

» Driucken Sie die Tastenkombination <STRG>-<S>.

HINWEIS

Die Funktionsweise der Datenhaltung und Datenspeicherung sind im Kapitel "Daten-
haltung" (— B 83) beschrieben.
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5.4 Inbetriebnahme der Antriebe

In den folgenden Kapiteln ist die Inbetriebnahme der Antriebsstrange durch Ablesen
des Motortypenschilds beschrieben. Eine ausfuhrliche Beschreibung aller Verfahren
zur Inbetriebnahme der Antriebsstrange finden Sie im Handbuch zu MOVISUITE®.

5.4.1 Antriebsstrang erstellen

v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde Uber einen Netzwerk-Scan erstellt und ist geoff-
net.

v Sie kennen die Angaben auf dem Motortypenschild.

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in MOVISUITE® auf den Knoten eines Umrich-
ters.

2. Offnen Sie das Meni "Antriebsstrang AS1" im Untermeni "Antriebsstrang” bzw.
"Antriebsstrange".

= Ist der Antriebsstrang noch nicht in Betrieb genommen, wird folgendes Fenster
angezeigt:

Antriebsstrang
Noch kein Antriebsstrang konfiguriert.

Motortypenschild ablesen

Neue Konfiguration Typenschild/Motor Label Motortypenschild ablesen

E™  Antriebsstrang manuell erstellen

25706442763

3. Geben Sie die Motortypenbezeichnung in das entsprechende Eingabefeld unter
"Motortypenschild ablesen" ein.

= Die erkannten Komponenten werden dargestellt.
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4. Betatigen Sie ENTER oder klicken Sie auf die Schaltflache [Antriebsstrang lber-
nehmen].

= Die erkannten Komponenten werden im Antriebsstrang ibernommen.

@
Komponenten
hinzufiigen
Mena 6ffnen

Motordetails Temperaturiiberwachung
Vetrp | SEVEEVRO : @ =

CMP505 | 76646 Bruchsal / Ger = NS KY (KTY) S
Drehzahiklasse X Srmpele

4500 L1/min E Stecker Motorgeber 5]
Systemspannung

400 v S Bremse
Kishlungsart Bremsen typ

Unbeliiftet — Standard E BKO02 E
Maximalmoment an der Motorwelle Anbau

5.2 Nm = Direktanschluss (DC 24 V) =

25706522635

5. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter] um den Antriebsstrang in Betrieb zu neh-
men.

6. Passen Sie ggf. die mit Standardwerten vorbelegten Felder an und klicken Sie je-
weils anschlieRend auf die Schaltflache [Weiter]. Wird ein Feld angewahlt, das auf
dem Typenschild vorhanden ist, so wird dieses im dargestellten Typenschild mar-
kiert.

7. Klicken Sie abschliefend auf die Schaltflache [Antriebsstrang in Projekt Gberneh-
men]

= Der Antriebsstrang wurde in lhrem MOVISUITE®-Projekt erstellt und mit den ein-
gegebenen Werten in Betrieb genommen.

5.4.2 Antriebsstrang um Komponenten erweitern

Im Konfigurationsmeni "Antriebsstrang" besteht die Mdglichkeit, den Antriebsstrang
fur die Anwendung und den Betrieb mit dem MOVI-C® CONTROLLER um zusétzliche
Komponenten zu erweitern.

v Ein Antriebsstrang wurde erstellt und in Betrieb genommen.

v' Das Konfigurationsmen( eines Antriebsstrangs ist geoffnet.
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1. Klicken Sie in der Ubersicht des Antriebsstrangs auf die Schaltflaiche [Komponen-
ten hinzufuigen].

= Das Menl zur Auswahl und Konfiguration der zusatzlichen Komponente wird
angezeigt.

3.1 Antriebsstrang AS1

Komponenten hinzufugen

(LU ﬁ&ﬁﬁ
Anwendereinhe
Getriebe Vorgelege Zahnriemen Antriebsrad Spindel it

25706525707

2. Doppelklicken Sie im Auswahlbereich der Komponenten auf den Block mit der ge-
wlnschten zusatzliche Komponente.

= Die zusatzliche Komponente wird automatisch an der entsprechenden Stelle in
der Ubersicht eingefiigt.

HINWEIS

Uber das "-"-Symbol, das am entsprechenden Block der Komponente in der Uber-
sicht beim Uberfahren mit dem Mauszeiger angezeigt wird, kénnen Sie Komponen-
ten wieder entfernen.
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3.1 Antriebsstrang AS1

Scaling

CMP505

Komponenten hinzufigen

UMWY ﬁ&ﬁﬁ

Anwendereinhe
Vorgelege Zahnriemen Antriebsrad Spindel it

25706528779
3. Klicken Sie die Komponente in der Ubersicht an.
= Das Menl zum Konfigurieren der Komponente wird angezeigt.
Konfigurieren Sie die zuséatzliche Komponente.
Klicken Sie abschlieRend auf die Schaltflache [Weiter].
= Der Antriebsstrang ist um die zusatzliche Komponente erweitert.

Anwendereinheiten konfigurieren

HINWEIS

Bei der Verwendung von MOVIKIT®-Softwaremodulen werden die Anwendereinhei-
ten automatisch konfiguriert.

jde

Fir das Anwendungsbeispiel dieses Handbuchs bendétigen Sie die zusatzliche Kom-
ponente "Anwendereinheiten". Fligen Sie diese wie im Kapitel "Antriebsstrang um
Komponenten erweitern" (— B 22) hinzu.

Mit Hilfe der Anwendereinheiten kdnnen die mechanischen Ubersetzungen zusétzlich
mit einem Ubersetzungsfaktor verrechnet werden. Die Komponente "Anwendereinhei-
ten" zeigt in der Ubersicht die aus dem Ubersetzungsfaktor resultierende Ausgangs-
werte an. Die Verarbeitung bzw. Berechnung der Anwendereinheiten konfigurieren Sie
in den Einstellungen der Komponente.
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Das Verwenden von Anwendereinheiten ist mit folgenden Vorteile und Mdglichkeiten
verbunden:

» Definition einer beliebigen Anwendereinheit, in der die Sollwerte vorgegeben und
die Istwerte errechnet werden. Zum Beispiel kann in einer Flaschenabfillanlage
die Einheit auf "Flaschen" skaliert werden. Die Geschwindigkeit wird dann in Fla-
schen/min bzw. die Beschleunigung in Flaschen/(min*s) angeben.

* Optimierung der Zahlenbereiche und der Genauigkeit der Prozesswerte in den
Prozessdaten durch die spezifische Skalierung der Werte fur die Anwendung.

0.100000 Aaschen

Haschen
min
Haschen
{min®s)

Komponenten
hinzufiigen

Mena offnen

Anwendereinheit

Berechnung der Anwendereinheit

Eingang 1 Benutzerdefinierte Einheit Ausgang
1 revolutions = = Flaschen = 0.100000 Flaschen

Hier kann eine Einheit wie z.
B. "Stiick" eingegeben
werden.

Weg Geschwindigkeit Beschleunigung
Benutzerdefinierte Einheit Benutzerdefinierte Einheit Benutzerdefinierte Einheit

Flaschen Flaschen/min =l Flaschen/(min*s) =l
Anzahl Nachkommastellen Anzahl Machkommastellen Anzahl Nachkommastellen

2 E 0 = 0 =

< Zurick zu 2 Weiter zu 4 —

25706564875
Nr. |Block Ein- Ausgang Beschreibung
gang
1 Motor - 1 Umdr 1 Umdrehung des Motors
3 Anwendereinheit 1 Umdr |1 Umdr*1/10 Einberechnung des Uber-
= 0.1 Flaschen | Setzungsfaktors

Anmerkung:
» Als "Benutzerdefinierte Einheit" wurde "Flaschen" festgelegt.
+ Als Ubersetzungsfaktor wurde "1 Umdr = 1/10 Flaschen = 0.1 Flaschen" festgelegt

D.h. 10 Umdrehungen an der Abtriebswelle des Motors stellen 1 Flasche als resul-
tierenden Weg dar.

* Als Anzahl der fir den Weg verwendeten Nachkommastellen wurden 2 Nachkom-
mastellen festgelegt.

* Fir die Geschwindigkeit wurde "Flaschen/min" und 0 Nachkommastellen festge-
legt.

» Fur die Beschleunigung wurde "Flaschen/(min*s)" und 0 Nachkommastellen fest-
gelegt.
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Verarbeitung der Anwendereinheiten

Das Verandern der Anwendereinheiten bewirkt neben der Anpassung der Anzeige-
Einheit (z. B. in "Flaschen") eine VergréRerung der Positioniergenauigkeit bei gleich-
zeitiger Verkleinerung des maximalen Verfahrwegs. Diese Verkleinerung des maxima-
len Verfahrwegs beim Durchfiihren einer Berechnung ist darin begriindet, dass im
System 32-Bit-Werte flr die Berechnung der Position verwendet werden.

Folgende Tabelle veranschaulicht die Verkleinerung des Verfahrwegs bei veranderter
Anzahl an Nachkommastellen:

1/1 + NK=0 1/1 + NK=2 1/10 + NK=4
Maximaler Verfahrweg -2147483648 bis |-21474836.48 bis |-21474.8364 bis
2147483647 21474836.47 21474.8364

Die durchgefiihrten Anderungen wirken sich zudem auf die Skalierung der Anwender-
einheiten aus. Gerateparameter wie z. B. Positionen, Geschwindigkeits- und Be-
schleunigungsbegrenzungen werden auf Basis dieser Anwendereinheiten berechnet.
Aus diesem Grund kénnen Sie im Anschluss an die Veranderung dieser Werte in
einem Dialogfenster angeben, ob Sie die Gerateparameter beibehalten oder auf die
neue Skalierung der Anwendereinheiten anpassen mochten.

Folgende Tabelle veranschaulicht beispielhaft die Anpassung der Gerateparameter:

Gerateparameter Aktueller Wert | Gerdteparame- |Gerateparame-
ter beibehalten |ter anpassen

SW-Endschalter positiv 1000 Umdr. 1000 Umdr. 500 Umdr.

Applikationsgrenze 100 Umdr. 100 Umdr. 50 Umdr.

Geschwindigkeit positiv

Applikationsgrenze 10000 Umdr. 10000 Umdr. 5000 Umdr.

Beschleunigung
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5.4.3

Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der Antriebe

Regler konfigurieren

fde

jde

v' Das Konfigurationsmeni fiir den Regler wird angezeigt. Klicken Sie dazu entwe-
der nach dem Hinzufligen der Komponente "Anwendereinheiten" auf die Schaltfla-
che [Weiter] oder in der Ubersicht auf die Komponente [Regler].

= 171 0.100000 Flaschen

Haschen
min
Anwendereinhe

Flaschen

it {min®s}

Komponenten
hinzufiigen

Mend offnen

Regelverfahren Tragheitsmoment
Regelverfahren 1-Motor (mit Bremse und Liifter)
CFC 0.53 kg cm?
PWM-Frequenz
8 kHz konstant =
Abtastzeit n-/x-Regelung
1 ms =

(3 Drehrichtungsumkehr

Lasttrdgheitsmoment und Reglerdynamik kénnen nach Konfiguration des Antriebsstrangs in der Kategorie "Optimierung”
angepasst werden.

« Zunick zu 3 Weiter und Antriebsstrang in Projekt iibernehmen

25706569483

1. Legen Sie das Regelverfahren und die PWM-Frequenz fest. Lasttragheitsmoment
und Reglerdynamik kénnen Sie in der Optimierung andern. Siehe Kapitel "An-
triebsstrang optimieren" (— £ 28).

HINWEIS

Die Regelverfahren sind abhangig vom Motor und der Motor-Geber-Kombination.
Das Regelverfahren wird mit einem sinnvollen Wert abhangig vom verwendeten Mo-
tor und Geber ausgewahlt.

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Weiter und Antriebsstrang in Projekt Gberneh-
men].

= Die Inbetriebnahme-Daten werden ins Gerat Ubertragen und im MOVISUITE®-
Projekt gespeichert.

= Bei Bedarf werden die in Anwendereinheiten definierten Parameter umgerech-
net. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel "Anwendereinheiten kon-
figurieren" (— B 24).

HINWEIS

Klicken Sie zum automatisierten Ermitteln der Lasttragheit die Schaltflache [Lasttrag-
heitsmoment ermitteln] an.
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Inbetriebnahme der Antriebe

5 Inbetriebnahme

5.4.4 Antriebsstrang optimieren
v Das Konfigurationsmen( eines Antriebsstrangs ist gedffnet.

1. Offnen Sie das Menii "Optimierung AS1" im Untermen(i "Antriebsstrang" bzw. "An-
triebsstrange".

2. Offnen Sie das Untermenii "Lasttragheitsmoment einstellen".

= Das Menu "Lasttragheitsmoment einstellen" wird angezeigt.

@ mMovisuITE® S MultiMot..Camming Planung Inbetriebnahme

@ > Device A > AxisL 1B Kommunikation konfigurieren | ¢

Geriiteeigenschaften 3.2.1 Lasttragheitsmoment einstellen

= (-
Tragheitsmoment

[ orrniaion
J-Mator (mit Bremse und Lufter) Jlast

Gmndemslellungen 053 kg em* 1115 kgem®
Antriebsstrang
EAnlnebsslrang AS1
= Optimierung AS1
Funktionen

in-/Ausgange

Lasttragheitsmoment einstellen
= .

Reglerdynamik einstellen

[ [

iebsfunktionen
Technologiefunktionen

Uberwachungsfunktionen

Diagnose

MOVIKIT® MultiMotion
Camming

Katalog

27204575499
Wahlen Sie in der Auswahlliste "J-Last" den gewlnschten Wert.
Offnen Sie das Untermenii "Reglerdynamik einstellen”.
= Das Menu "Reglerdynamik einstellen" wird angezeigt.

5. Stellen Sie mit dem Schiebereglern "Steifigkeit der Regelung" und dem Schiebe-
element "Spielfreiheit" den gewlinschten Wert ein.
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

5.5 Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Fir das Anwendungsbeispiel in diesem Handbuch kommen die Softwaremodule
MOVIKIT® MultiMotion und MOVIKIT® MultiMotion Camming zum Einsatz. Weitere In-
formationen und Hinweise zur Verwendung dieser oder weiterer Softwaremodule fin-
den Sie in den dazugehdrigen Handbulchern.

HINWEIS

i Um dieMOVIKIT®-Softwaremodule zu verwenden, benottigen Sie die entsprechenden
Softwarelizenzen. Nahere Informationen zu den Softwarelizenzen und zur Durchfih-
rung der Lizenzierung kénnen Sie dem Katalog "MOVI-C® Softwarekomponenten”
entnehmen.

5.5.1 Softwaremodul einfiigen

v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde erstellt und ist geoffnet.

1. Klicken Sie auf den leeren Softwaremodul-Bereich des Knotens der gewlinschten
Achse. Wenn diese Achse bereits ein Softwaremodul enthalt, 6ffnen Sie das Kon-
textmenl des Softwaremodul-Bereichs des Knotens und wahlen Sie [Aus Katalog
hinzufiigen]

2. Klicken Sie im Katalogbereich das gewunschte Softwaremodul an.

@ MOVISUITE® 4 i Planung Inbetriebnahme

- Kommunikation konfigurieren | ¢

= aF ap o = h Netzwerk

? @ MultiMotionCamming

Controller

Axgsl

2
)¢

MOVIKIT® MultiMotion Camming

Katal @ @
i — Modultyp
SEW > Produkte > Software MultiMotion Camming
MOVIKIT® Positioning Version
E— 1650.79
itz m [ Ubernehmen ] Abbrechen
Drive
Modulgruppe =
Drive  Motion MultiAxisController MultiMotion Camming
‘ MultiMotion Robotics
I:I MultiMotion Auxilia...
Motion MultiMotion Auilia...
Weitere Filter

9007219939069067

3. Wahlen Sie im sich 6ffnenden Kontextmeni die Version des Softwaremoduls aus
und bestatigen Sie lhre Auswahl mit [Ubernehmen].
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

5.5.2 Softwaremodul konfigurieren
1. Klicken Sie in der MOVISUITE® auf das Softwaremodul.
= Die Konfigurationsments des Softwaremoduls werden angezeigt.

@ MoVISUITE® B MultiMationCamming Planung Inbetriebnahme

@ > Controller A > Axisl B Kommunikation konfigurieren | & &

Gerateeigenschaften 1 Kurvenscheibe
Antriebsstrang

[ Ortimierung As1 Einkuppeln

Funktionen Master-Quelle Einkuppelverhalten

Kurvenscheibe

-, [, Konfigurierte Achse = Direkt mit Master in positiver Bewegungsrichtung =
Name der Master-Achse Einkuppelweg
Axis2 = 0.000000
Auskuppeln

iebsfunktionen Auskuppelverhalten

Technologiefnunon Direkt mit Master in positiver Bewegungsrichtung E
Referenzfahrt Auskuppehveg

Uberwachungsfunktionen ||| Geschwindigkeitsvorgabe 0.000000

Diagnose || Absolute Positionierung

- Relative Positionierung R——
Direkte Kopplung Trigger des Kurvenwechsels

Prozesswerte Kurvenscheibe Direkt El

e i Verhalten beim Kurvenwechsel
1 Direkt El
MOVIKIT® MultiMotion
Camming
Grundeinstellungen
Uberwachungsfunktionen
Antriebsfunktionen
B Controllerfunktionen
[,
Katalog

(1 2 (3]
9007223886059915

[11 Hauptmenu der Konfiguration
[2] Untermenis der Konfiguration
[3] Konfigurationsparameter der jeweiligen Unterments

HINWEIS

Die Einstellungsfelder in den Konfigurationsmenus bilden die Variablen des IEC-Pro-
jekts auf der MOVISUITE®-Benutzeroberflache ab. Der entsprechende IEC-Pfad und
die Index-Nummer sind in den folgenden tabellarischen Auflistungen der Felderbe-
schreibungen ggf. jeweils mit angegeben und auf der Software-Oberflache als Tool-
tipp ersichtlich. Der angegebene IEC-Pfad ist dabei als relativer Pfad innerhalb der
gewahlten Achse oder Achsgruppe zu verstehen.

[0
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Grundeinstellungen

Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Initialisierung

Schaltflache
"Einstellungen initialisie-
ren"

Nach Anderung des PD-Profils muss die Funktion "Ein-
stellungen initialisieren" durchgefihrt werden, damit das
Profil wirksam wird.

Prozessdatenprofil auswahlen

Prozessdatenprofil Einstellung wie viele und welche Daten zwischen Um-
richter und Controller ausgetauscht werden.
Index: 50000.10
IEC-Name: -

Allgemein

Simulation aktivieren

¢ Ein - MultiMotion Achsfunktionen simulieren.
¢ Aus - MultiMotion Achsfunktionen nicht simulieren.

Index: 50000.2

IEC-Name: Inverter.In.xSimulation

Fehlerreaktion

Verhalten der Profilgeneration im Falle eines Fehlers
der ihr zugeordneten Achse:

e Ohne Rampen stoppen

Die Profilgeneration friert an der aktuellen Soll-Posi-
tion abrupt ein.

» Stopp an Applikationsgrenze

Die Profilgeneration erzeugt ein Stopp-Profil mit der
in den Applikationsgrenzen eingestellten Verzdge-
rung.

»  Stopp mit Not-Stopp-Verzégerung

Die Profilgeneration erzeugt ein Stopp-Profil mit der
eingestellten Not-Stopp-Verzoégerung.

» Der Achse folgend

Die Profilgeneration erzeugt ein Stopp-Profil basie-
rend auf dem Verlauf der Istposition der Achse.

Index: 50000.11

IEC-Name: ProfileGeneration.Config.eErrorReaction

Prozessdatenaustausch

Mittelwert-Filterzeit

Einstellung der Filterzeitkonstante fur die interpolieren-
de Positionsregelung.

Index: 8510.3

IEC-Name: -
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Uberwachungsfunktionen

Endschalter

Parameterbezeichnung

Wert

Software-Endschalter

Uberwachung
SW-Endschalter negativ

+ Ein: Uberwachung Software-Endschalter negativ
aktivieren

+ Aus: Uberwachung Software-Endschalter negativ
deaktivieren

Index: 8572.3

IEC-Name: SoftwareLimitSwitch.In.xActivateMonito-
ringNegative

SW-Endschalter negativ

Position des Software-Endschalters negativ

Index: 8572.4

IEC-Name: SoftwareLimitSwitch.In.IrLimitNegative

Uberwachung
SW-Endschalter positiv

+ Ein: Uberwachung Software-Endschalter positiv
aktivieren

+ Aus: Uberwachung Software-Endschalter positiv
deaktivieren

Index: 8572.5

IEC-Name: SoftwareLimitSwitch.In.xActivateMonito-
ringPositive

SW-Endschalter positiv

Position des Software-Endschalters positiv

Index: 8572.6

IEC-Name: SoftwareLimitSwitch.In.IrLimitPositive

Grenzwerte

Parameterbezeichnung

Wert

Applikationsgrenzen

Geschwindigkeit positiv

Maximale positive Geschwindigkeit, mit der die An-
lage verfahren werden darf. Beschrankt die maxima-
le Geschwindigkeit auf diesen Wert.

Index: 8357.10

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrAppLimit-
VelocityPositive

Geschwindigkeit negativ

Maximale negative Geschwindigkeit, mit der die An-
lage verfahren werden darf. Beschrankt die maxima-
le Geschwindigkeit auf diesen Wert.

Index: 8357.11

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrAppLimit-
VelocityNegative
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Beschleunigung

Maximale Beschleunigung, mit der die Anlage be-
schleunigt werden darf. Beschrankt die maximale
Beschleunigung auf diesen Wert.

Index: 8357.12

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrAppLimi-
tAcceleration

Verzbgerung

Maximale Bremsverzégerung, mit der die Anlage ge-
bremst werden darf. Beschrankt die maximale
Bremsverzdgerung auf diesen Wert.

Index: 8357.13

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrAppLimit-
Deceleration

Ruckzeit

Die Ruckzeit gibt die Dauer an, die zum Auf- und Ab-
bau des Drehmoments oder der Beschleunigung auf
den eigentlichen Sollwert benétigt wird. Die Ruckzeit
wirkt in der Drehmomentregelung (FCB 07), der
Drehzahlregelung (FCB 05) und der Positionsrege-
lung (FCB 09) sowie im Handbetrieb. Der Positio-
niervorgang verlangert sich um das Doppelte der
eingestellten Ruckzeit.

Index: 8357.14

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrAppLimit-
JerkTime

Drehmoment

Maximales Drehmoment, mit dem die Anlage beauf-
schlagt werden darf.

Index: 8357.15

IEC-Name: -

Grenzen

Notstoppverzégerung

Bremsverzogerung fur die im Fall eines Notstopps
aktive Rampe. Ein Notstopp kann als Reaktion auf
einen Fehler programmiert werden.

Index: 8357.20

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrRapid-
StopDeceleration

Zyklusbegrenzung

Modulo-Minimum

Untere Modulo-Grenzen bei der Verarbeitung von
Prozessdaten. Diese Grenze wird bendtigt, um Pro-
zessdaten mit eingeschrankten Wertebereichen ver-
arbeiten zu kénnen.

Index: 8357.30

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrModulo-
Min
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Modulo-Maximum

Obere Modulo-Grenzen bei der Verarbeitung von
Prozessdaten. Diese Grenze wird bendtigt, um Pro-
zessdaten mit eingeschrankten Wertebereichen ver-
arbeiten zu kénnen.

Index: 8357.31

IEC-Name: ConfigHandling.stAxisConfig.IrModulo-
Max

Schleppfehler

Schleppfehlerfenster AS1

Schleppfehler ab dem der Antrieb einen Fehler mel-
det (Antriebstrang 1).

Index: 8510.4

IEC-Name: -

Grenzwerte aus der Inbetriebnahme

Maximaldrehzahl an der Mo-
torwelle

Bei der Inbetriebnahme aus Motor- und Getriebeda-
ten berechnete, maximal zulassige Drehzahl an der
Motorwelle.

Index: 8360.9

IEC-Name: -

Maximaldrehmoment an der
Motorwelle

Bei der Inbetriebnahme aus Motor- und Getriebeda-
ten berechnetes, maximal zuldssiges Drehmoment
an der Motorwelle.

Index: 8360.11

IEC-Name: -

Antriebsfunktionen

Skalierung

Parameterbezeichnung

Wert

Geber

Quelle Istposition

Geber, der als Quelle fir die Bildung der Istposition be-
rucksichtigt wird.

Index: 8565.3

IEC-Name: -

Skalierung Umrichter

digkeit und Beschleunigung.

Einstellung der Skalierung des Umrichters mittels der Parameter Position, Geschwin-

Index: 8554.1-4 (Position), 8557.1-4 (Geschwindigkeit), 8560.1-4 (Beschleunigung)

IEC-Name: -

Empfohlene Auflésung

Berechnete Empfehlung fur die Einstellung der Auflésung

Index: -

IEC-Name: -
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Button "Auflésung in den
Antriebsstrang Uberneh-
men"

Eingestellte Aufldsung in den Antriebsstrang iberneh-
men.

FCB 12 Referenzfahrt

Parameterbezeichnung Wert
FCB 12 Referenzfahrt
Typ * Deaktiviert

* Nullimpuls - Negative Richtung

» Referenznocken - negatives Ende

» Referenznocken - positives Ende

* Endschalter positiv

* Endschalter negativ

» Referenznocken biindig - Endschalter positiv
* Referenznocken bundig - Endschalter negativ
* Referenzieren ohne Referenzfahrt

* Festanschlag positiv

* Festanschlag negativ

Index: 8552.1

IEC-Name: -

Referenz-Offset

Einstellung des Referenz-Offsets. Dieser wird beno-
tigt, wenn der Nocken nicht am Maschinennullpunkt
sitzt.

Index: 8552.5

IEC-Name: -

Suchgeschwindigkeit

Suchgeschwindigkeit der Referenzfahrt

Index: 8552.8

IEC-Name: -

Freifahrgeschwindigkeit

Freifahrgeschwindigkeit der Referenzfahrt

Index: 8552.9

IEC-Name: -

Grundstellung

Grundstellung anfahren

e Ja
¢ Nein

Index: 8552.3

IEC-Name: -

Grundstellung

tomatisch angefahren wird.

Grundposition, die nach Ablauf der Referenzfahrt au-

Index: 8552.7

IEC-Name: -

5
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Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Grundstellungsgeschwindig-
keit

Geschwindigkeit, mit der nach der Referenzierung
die Grundstellung angefahren wird.

Index: 8552.10

IEC-Name: -

Erweiterte Einstellungen

Beschleunigung

Beschleunigung der Grundstellungsfahrt

Index: 8552.11

IEC-Name: -

Verzbgerung Bremsverzdgerung der Grundstellungsfahrt
Index: 8552.12
IEC-Name: -

Ruckzeit Ruckzeit der Grundstellungsfahrt

Index: 8552.13

IEC-Name: -

Auf Nullimpuls referenzieren

» Ja- Auf Nullimpuls referenzieren
* Nein - Auf Nullimpuls nicht referenzieren

Index: 8552.2

IEC-Name: -

Geschwindigkeitsumschaltung
vor Festanschlag

Einstellung, ob von Suchgeschwindigkeit auf Frei-
fahrgeschwindigkeit umgeschaltet wird.

Index: 8552.4

IEC-Name: -

Verweildauer am Festan-
schlag

Verweildauer am Festanschlag in ms.

Index: 8552.15

IEC-Name: -

Drehmomentgrenze Festan-
schlag

Begrenzung des Drehmoments beim Referenzieren
auf Festanschlag.

Index: 8552.14

IEC-Name: -
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Controllerfunktionen

Referenzfahrt

Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung Wert
Referenzfahrt
Referenzfahrttyp « Deaktiviert

» Referenznocken - negatives Ende

» Referenznocken - positives Ende

» Endschalter positiv

* Endschalter negativ

» Referenzieren ohne Referenzfahrt mit Freigabe
« Referenznocken bundig - Endschalter positiv

» Referenznocken biindig - Endschalter negativ

Index: 50007.1

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.eRefe-
renceTravelType

Referenz-Offset

Einstellung des Referenz-Offsets. Dieser wird beno-
tigt, wenn der Nocken nicht am Maschinennullpunkt
sitzt.

Index: 50007.2

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrRefe-
renceOffset

Endschalter Entprellzeit

Entprellzeit fir die Endschalter

Index: 50007.3

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrLi-
mitSwitchDebouncingTime

Suchgeschwindigkeit Suchgeschwindigkeit
Index: 50007.4
IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrSear-
chVelocity

Freifahrgeschwindigkeit Freifahrgeschwindigkeit

Index: 50007.5

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrClear-
Velocity

Grundstellung

Grundstellung anfahren

« Ja
¢« Nein

Index: 50007.9

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.xMove-
ToStartPosition

5
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Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Grundstellung

Position, die nach der Referenzierung automatisch
angefahren wird.

Index: 50007.10

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrStart-
Position

keit

Grundstellungsgeschwindig- | Geschwindigkeit, mit der nach der Referenzierung

die Grundstellung angefahren wird.

Index: 50007.11

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrStart-
PosVelocity

Erweiterte Einstellungen

Beschleunigung

Beschleunigung

Index: 50007.6

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrAcce-
leration

Bremsverzogerung

Bremsverzégerung

Index: 50007.7

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrDece-
leration

Ruck

Ruckzeit

Index: 50007.8

IEC-Name: ProfileGeneration.Homing.Config.IrJerk

Geschwindigkeitsvorgabe

Parameterbezeich-
nung

Wert

Geschwindigkeitsvorgabe

Stopp an Position

e Aus: Wenn xStart = "FALSE" , bleibt der Antrieb direkt
auf seiner Position stehen.

¢ Absolut: Wenn xStart = "FALSE", fahrt der Antrieb zu
einer bestimmten absoluten Position.

» Relativ: Wenn xStart = "FALSE", fahrt der Antrieb von
seiner aktuellen Position noch einmal die bei Stopp-Po-
sition angegebenen Werte weiter.

Index: 50002.1

IEC-Name: ProfileGeneration.Velocity.Config.stStopAtPosi-
tion.eStopMode

Stopp-Position

Wert der Stopp-Position die angefahren wird, wenn xStart
="FALSE".

Index: 50002.2

IEC-Name: ProfileGeneration.Velocity.Config.stStopAtPosi-
tion.IrStopPosition
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Absolute Positionierung

Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Absolute Positionierung

Ohne referenzierten Geber

Ja: Zulassen, dass positioniert wird, wenn der Um-
richter noch gar nicht referenziert wurde.

* Nein: Nicht zulassen, dass positioniert wird, wenn
der Umrichter noch gar nicht referenziert wurde.

Index: 50003.1

IEC-Name: ProfileGeneration.Positioning.Config.xWi-
thoutReferencedEncoder

Zielpositionsuberwachung

+ Ein: Uberpriifen, ob sich die Zielposition innerhalb
der eingestellten Software-Endschalter befinden.
Fir den Fall, dass diese sich aulierhalb befindet
wird die Bewegung nicht gestartet und ein Fehler
wird ausgegeben.

* Aus: Nicht Uberprifen, ob sich die Zielposition inner-
halb der eingestellten Software-Endschalter befin-
den.

Index: 50003.2

IEC-Name: ProfileGeneration.Positioning.Config.Target-
PositionMonitoring

Relative Positionierung

Parameterbezeichnung

Wert

Verhalten bei Zielpositionsanderung

Relativbewegung fortset-
zen

» Ja: Eine unterbrochene Relativ-Positionierung fort-
setzen, wenn die Achse z.B. durch Wegfallen der
Freigabe zwischenzeitlich die interpolierende Be-
triebsart verlassen hat.

* Nein: AngestoRene Relativ-Positionierung nicht fort-
setzen.

Index: 50004.1

IEC-Name: ProfileGeneration.PositioningRelative.Con-
fig.xContinueRelativeMove

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung

5

39



Inbetriebnahme
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Parameterbezeichnung |Wert

Verhalten bei Zielpositions-
anderung

Aus: Keine Anderung der Zielposition wahrend der
Bewegung mdglich.

Basierend auf Startposition: Anderung der Zielpositi-
on wahrend der Bewegung ist moglich. Die neue
Zielposition bezieht sich auf urspriingliche Startposi-
tion.

Basierend auf aktueller Position: Anderung der Ziel-
position wahrend der Bewegung ist moglich. Neue
Zielposition bezieht sich auf die aktuelle Position
des Profilgenerators.

Basierend auf Zielposition: Anderung der Zielpositi-
on wahrend der Bewegung ist moglich. Eine neue
Soll-Distanz ist bezogen auf die letzte Zielposition
und wird Gbernommen mit positivem Flankenwech-
sel des Eingangssignales xAcceptNewDistance (und
anstehendem Startsignal).

Index: 50004.2

IEC-Name: ProfileGeneration.PositioningRelative.Con-
fig.eMode

Zielpositionsuberwachung |

Ja: Vor dem Anfahren der Zielposition schon prtifen,
ob diese sich innerhalb der eingestellten Software-
Endschalter befinden. Fur den Fall, dass diese sich
aulderhalb befindet, wird die Bewegung nicht gestar-
tet und ein Fehler wird ausgegeben.

Nein: Vor dem Anfahren der Zielposition nicht pri-
fen, ob diese sich innerhalb der eingestellten Soft-
ware-Endschalter befindet.

Index: 50004.3

IEC-Name: ProfileGeneration.PositioningRelative.Con-
fig.xTargetPositionMonitoring

Direkte Kopplung

Parameterbezeichnung

Wert

Auswahl der Master-Quelle

Master-Quelle

* Anwenderprogramm: Die Sollwerte werden ma-
nuell in diesem MenU eingetragen.

» Konfigurierte Achse: Die Sollwerte fiir den Slave
werden von der im Parameter MasterAxisName
ausgewahlten Achse bernommen.

« Externe synchrone Quelle: Die Sollwerte fir den
Slave werden Uber eine externe Quelle (z.B. ex-
terner EtherCAT®-Geber) vorgegeben.

Index: 50005.5

IEC-Name: -

Name der Master-Achse

Name der Master-Achse.

Index: 50005.1

IEC-Name: -
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Parameterbezeichnung

Wert

Einstellungen der Master-Quelle

Modulo-Minimum

Modulo-Grenze Minimum

Index: 50005.4

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.Config.IrMas-
terModuloMin

Modulo-Maximum

Modulo-Grenze Maximum

Index: 50005.3

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.Config.IrMas-
terModuloMax

Anzahl Nachkommastellen

Anzahl der Nachkommastellen, die bei dem Master-
Signal verwendet werden sollen.

Index: 50005.8

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.Config.ui-
MasterResolution

Zeitfaktor der Geschwindigkeit

Fir die Geschwindigkeit des Master-Signals gelten-
de Zeitbasis:

e 1/min
e 1/s

Index: 50005.9

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.Config.stTi-
meBaseFactor.eVelocity

Zeitfaktor der Beschleunigung

Fur die Beschleunigung des Master-Signals geltende
Zeitbasis:

e 1/min?
e 1/(min*s)
. 1/s?

Index: 50005.10

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.Config.stTi-
meBaseFactor.eAcceleration

Ubersetzungsverhiltnis

Zahler

Zahlerwert des Ubersetzungsverhaltnisses Master/
Slave.

Index: 50005.6

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.In.diTracking-
Numerator

Nenner

Nennerwert des Ubersetzungsverhaltnisses Master/
Slave.

Index: 50005.7

IEC-Name: ProfileGeneration.Tracking.In.diTracking-
Denominator
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5

Kurvenscheibe

HINWEIS

fde

verflgbar.

Dieses Konfigurationsment ist nur mit der Lizenz "MOVIKIT® MultiMotion Camming

Parameterbezeichnung

Wert

Kurvenscheibe

Master-Quelle

» Konfigurierte Achse - Die Sollwerte fir den Slave
werden von der im Parameter MasterAxisName aus-
gewahlten Achse ibernommen.

Index: 50006.5

IEC-Name: -

Name der Master-Achse

Auswahl der Master-Achse.

Index: 50006.1

IEC-Name: -

Allgemein

Verhalten am Taktende

» Referenzposition der Slave-Achse nachfiihren
» Referenzposition der Slave-Achse beibehalten

Index: 50006.19

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming. CON-
FIG.Start.eCycleMode

Einkuppeln

Einkuppelverhalten

» Direktes Einkuppeln mit Master in positiver Bewe-
gungsrichtung

» Direktes Einkuppeln mit Master in negativer Bewe-
gungsrichtung

+ Direktes Einkuppeln mit Master in positiver oder ne-
gativer Bewegungsrichtung

» Einkuppeln mit Referenzposition und Master in positi-
ver Bewegungsrichtung

» Einkuppeln mit Referenzposition und Master in nega-
tiver Bewegungsrichtung

» Einkuppeln mit Referenzposition und Master in positi-
ver oder negativer Bewegungsrichtung

Index: 50006.13

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Start.eStartMode

Einkuppelweg

Einkuppelweg in Anwendereinheiten (Master)

Index: 50006.8

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CONFIG.Start.Ir-
GearlnDistance
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Parameterbezeichnung

Wert

Einkuppel-Offset

Offset gegenuber der Referenzposition beim Einkuppeln
in Anwendereinheiten (Master)

Index: 50006.9

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CONFIG.Start.Ir-
GearlnOffset

Referenzposition beim
Einkuppeln

Referenzposition in Anwendereinheiten (Master)

Index: 50006.10

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CONFIG.Start.Ir-
GearlnReferencePosition

Zuletzt eingestellte Pha-
senkorrektur beibehalten

* Ein - Bei Deaktivieren und wieder Aktivieren der Be-
triebsart, die zuletzt eingestellte Phasenkorrektur bei-
behalten.

* Aus - Bei Deaktivieren und wieder Aktivieren der Be-
triebsart, die zuletzt eingestellte Phasenkorrektur mit
Null initialisieren.

Index: 50006.15

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Start.xStartWithLastCorrection

Auskuppeln

Auskuppelverhalten

» Direktes Auskuppeln mit Master in positiver Bewe-
gungsrichtung

» Direktes Auskuppeln mit Master in negativer Bewe-
gungsrichtung

* Direktes Auskuppeln mit Master in positiver oder ne-
gativer Bewegungsrichtung

*  Auskuppeln mit Stopp-Position des internen Masters
und positiver Bewegungsrichtung

» Auskuppeln mit Stopp-Position des internen Masters
und negativer Bewegungsrichtung

» Auskuppeln mit Stopp-Position des internen Masters
und positiver oder negativer Bewegungsrichtung

»  Auskuppeln mit Stopp-Position des externen Masters
und positiver Bewegungsrichtung

» Auskuppeln mit Stopp-Position des externen Masters
und negativer Bewegungsrichtung

*  Auskuppeln mit Stopp-Position des externen Masters
und positiver oder negativer Bewegungsrichtung

Index: 50006.14

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Stop.eStopMode

Auskuppelweg

Auskuppelweg in Anwendereinheiten (Master)

Index: 50006.11

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CONFIG.Stop.Ir-
GearOutDistance
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Parameterbezeichnung |Wert

Stopp-Position nach Aus- | Stopp-Position nach dem Auskuppeln in Anwenderein-
kuppeln heiten (Master)

Index: 50006.12

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CONFIG.Stop.Ir-

GearOutStopPosition
Kurvenwechsel
Trigger des Kurvenwech- |+ Direkt
sels * Mit Position des internen Masters und positiver Bewe-
gungsrichtung

» Mit Position des internen Masters und negativer Be-
wegungsrichtung

» Mit Position des internen Masters und positiver oder
negativer Bewegungsrichtung

» Mit Position des externen Masters und positiver Be-
wegungsrichtung

» Mit Position des externen Masters und negativer Be-
wegungsrichtung

» Mit Position des externen Masters und positiver oder
negativer Bewegungsrichtung

Index: 50006.17

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Change.eChangeMode

Verhalten beim Kurven- * Direkt

wechsel Index: 50006.16
IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Change.eTransitionMode
Referenzposition beim Referenzposition beim Kurvenwechsel
Kurvenwechsel

Index: 50006.18

IEC-Name: ProfileGeneration.Camming.CON-
FIG.Change.lrChangeReferencePosition
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Zusatzfunktionen

Setzen Sie das entsprechende Feld der Zusatzfunktion die Sie verwenden mdchten
auf "Ja". Fir die aktivierte Zusatzfunktion wird daraufhin ein Untermeni angezeigt.

Touchprobe
Parameterbezeichnung Wert
Allgemein
Datenquelle *  Geber

» Konfigurierte Achse
*  Anwenderprogramm

Index: 50008.1

IEC-Name: -
Modus + Einmalig
*  Mehrmalig

Index: 50008.2
IEC-Name: TouchProbe.Config.eTouchProbeMode

Trigger

Quelle Quelle fiur das Auslosen des Triggers fir die Aufzeich-
nung eines Signals

Index: 8352.10
IEC-Name: -

Pegel Auswahl, bei welcher Flankenform getriggert wird:

» Steigende Flanke

» Fallende Flanke

» Steigende und fallende Flanke
Index: 8352.11

IEC-Name: -

Datenquelle

Datenquelle Auswahl der Datenquelle, die aufgezeichnet werden
soll.

Index: 8352.30
IEC-Name: -

Prozessdaten - Modulo-Mini- | Wird nur benétigt, wenn die Datenquelle im Modulo
mum Betrieb lauft. Hier wird das Modulo-Minimum der
Quelle konfiguriert. Das Modulo-Minimum wird bené-
tigt, falls die Datenquelle zum Zeitpunkt des Modulo
Umbruches aufgenommen werden soll.

Index: 8352.32
IEC-Name: -
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Parameterbezeichnung

Wert

Prozessdaten - Modulo-Ma-
ximum

Wird nur bendétigt, wenn die Datenquelle im Modulo
Betrieb lauft. Hier wird das Modulo-Maximum der
Quelle konfiguriert. Wird bendétigt, falls die Datenquel-
le zum Zeitpunkt des Modulo Umbruches aufgenom-
men werden soll.

Index: 8352.33

IEC-Name: -
Erweiterte Einstellungen
Format PA-Daten Prozessdatenformat:
+ 16 Bit

+ 32 Bit - Big Endian
» 32 Bit - Little Endian

Bei Zugriff auf die PA-Datenworte wird das Datenfor-
mat festgelegt. Die PA-Daten haben 16-Bit-Wortbreite
und kénnen Uber das PA-Datenformat zu einem 32-
Bit-Wert zusammengefasst werden. Der Parameter
hat bei Datenquellen mit 32-Bit-Wortbreite keine Aus-
wirkung.

Index: 8352.31

IEC-Name: -

Prozessdaten - Totzeit

Angabe der Totzeit der Prozessdaten in ms. Beim
Touchprobe wird der Wert der Datenquelle aufgenom-
men. Mit dieser Einstellung kann die Laufzeit der Pro-
zessdaten kompensiert werden.

Index: 8352.34

IEC-Name: -

Prozessdaten - Zykluszeit

Angabe der Zykluszeit der Prozessdaten in ms. Beim

Touchprobe wird der Wert der Datenquelle aufgenom-
men. Mit dieser Einstellung kann die Laufzeit der Pro-
zessdaten kompensiert werden.

Index: 8352.35

IEC-Name: -
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Inbetriebnahme
Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodule

Virtuelle Achsen

jde

Virtuelle Achsen sind Achsen, die physisch nicht existieren. Virtuelle Achsen dienen
z. B. dazu eine Master-Achse im MOVI-C® CONTROLLER zu realisieren. In Verbin-
dung mit der Betriebsart "Direkte Kopplung" (Tracking) wird eine virtuelle Achse z. B.
genutzt, um mehrere Achsen miteinander zu koppeln und synchron zueinander zu
verfahren.

Die Berechnung der virtuellen Achse erfolgt im MOVI-C® CONTROLLER. Daher mis-
sen virtuelle Achsen einem MOVI-C® CONTROLLER untergeordnet sein.

HINWEIS

Die Reihenfolge der Initialisierung und der Aufrufe der Gerate in den Programmen
INIT, MAIN und PRIORITY entspricht der Reihenfolge der Gerate unterhalb des
MOVI-C® CONTROLLER in der Funktionssicht (von links nach rechts) in
MOVISUITE®. Dies ist notwendig, damit z. B. in der Betriebsart Tracking (Direkte
Kopplung) die Sollwerte der Master-Achse (als virtuelle Achse realisiert) vor den Soll-
werten der Slave-Achsen berechnet werden. Virtuelle Achsen sollten deshalb in
MOVISUITE® immer links von den Geraten angeordnet sein, denen sie als Master-
Achse dient. Weitere Informationen dazu finden Sie im Handbuch "EtherCAT®/
SBusPLUS Master".

Virtuelle Achse hinzufiigen

v" Ein MOVISUITE®-Projekt das einen MOVI-C® CONTROLLER enthélt wurde er-
stellt und ist geoffnet.

1. Offnen Sie das Kontextmeni des MOVI-C® CONTROLLER im MOVISUITE®-Pro-
jekt.

2. Klicken Sie auf den Menueintrag [Aus Katalog hinzufiigen].
= Der Katalog wird gedffnet.

Konfiguration &ffnen
Konfiguration als Fenster Sffnen

Tools

% Strukturknoten hinzufigen

M Aus Katalog hinzufiigen

Umbenennen

Ausschneiden
25711971083
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3. Klicken Sie im Katalog auf [Virtual axis]. Wenn die virtuelle Achse im Katalog nicht
direkt angezeigt wird, suchen Sie Uber das Suchfeld des Katalogs auf der linken
Seite nach "Vir".

Katalog

SEW

P I'Od u k-te' Virtual axis

[vi] m

MOVI-C® Virtuelle

Anbau = Achse
Schaltschrank
MOVIDRIVE® =
" MOVI-C® ..
Virtuelle Achse o

25714137355

= Ein Dialogfenster mit Optionen zum Einfigen der virtuellen Achse wird ange-
zeigt.

4. Klicken Sie im Dialogfenster auf die Schaltflache [Ubernehmen].

= Die virtuelle Achse wird als untergeordnete Achse des
MOVI-C® CONTROLLER in der Funktionssicht eingeflgt.

©

CONTROLLER

VirtualAxisl Doublefxisl Doublefuxds? Singlefxisl
A
© ® ©

26700785547
5. Klicken Sie auf den leeren Softwaremodul-Bereich der virtuellen Achse.

= Der Katalog wird geéffnet und die zur Verfligung stehenden Softwaremodule
angezeigt.
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6. Klicken Sie auf [MultiMotion].

= Ein Dialogfenster mit Optionen zum Einfligen des Softwaremoduls wird ange-
zeigt.

7. Klicken Sie im Dialogfenster auf die Schaltflache [Ubernehmen].

= Das Softwaremodul MOVIKIT® MultiMotion wird der virtuellen Achse hinzuge-
fugt.

Virtuelle Achse in Betrieb nehmen

v" Ein MOVISUITE®-Projekt mit einer virtuellen Achse wurde angelegt und ist geoff-
net.

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in MOVISUITE® auf den Knoten der virtuellen
Achse.

= Das Konfigurationsment der virtuellen Achse wird angezeigt.

@ MOVISUITE® E®  MultiMotionCamming Planung Inbetriebnahme

@ > Device A  VirtuelleAchse {fF Kommunikation konfigurieren | &* &

Gersteeigenschaften 2.1.1 Geréteidentifikation

B Geratedaten

Antriebsstrang Geréteidentifikation Kundenspezifische Geratedaten

Gerateidentifilkation Geratebezeichnung
EA"‘“"“"Q"Q = Virtual axis VirtuelleAchse

Funktionen Geratefamilie

Virtuelle Achse
Antriebsfunktionen

Uberwachungsfunktionen
MOVIKIT® MultiMotion

o [T Copy device identification
63l Grundeinstellungen

Uberwachungsfunktionen

Geréteidentifikation kopieren

Version information is copied to the

Gerateidentifikation clipboard for further use.

Antriebsfunktionen
Controllerfunktionen
e O

Modulidentifikation

Hauptkomponente

Katalog

25714143499
2. Passen Sie die Konfiguration der virtuellen Achse ggf. in den nachfolgend be-
schriebenen Konfigurationsmenis an.
Das Konfigurationsmenu der virtuellen Achse enthalt folgende Untermends:

» Geratedaten - Beschreibung der virtuellen Achse. Hier kann die kundenspezifische
Geratebezeichnung abgelesen werden.

* Antriebsstrang AS1 - Die virtuelle Achse unterstitzt genau einen Antriebsstrang.
Dieser Antriebsstrang enthalt nur die Komponente "Anwendereinheiten”.

» Antriebsfunktionen - Gegenlber einer realen Achse (Umrichter) ist der Funktions-
umfang hier eingeschrankt.

+ Uberwachungsfunktionen - Endschalter und Begrenzungen der virtuellen Achse.
Die Endschalter werden im Softwaremodul MOVIKIT® MultiMotion in Betrieb ge-
nommen.

« Softwaremodul MOVIKIT® MultiMotion - Das Softwaremodul MOVIKIT®
MultiMotion kann wie im Kapitel "Inbetriebnahme der MOVIKIT®-Softwaremodu-
le" (— B 29) beschrieben in Betrieb genommen werden.
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Virtuelle Achse im IEC-Programm verwenden

Um die virtuelle Achse im IEC-Projekt zu verwenden, muss das IEC-Projekt nach der
Konfiguration der virtuellen Achse auf dem MOVI-C® CONTROLLER aktualisiert wer-
den. Gehen Sie dazu wie im Kapitel "IEC-Projekt generieren" (— B 51) beschrieben
vor.

5.6 Inbetriebnahme des MOVI-C® CONTROLLER

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in der MOVISUITE® auf den
MOVI-C® CONTROLLER.

= Das Konfigurationsment des MOVI-C® CONTROLLER wird geoffnet.

2. Passen Sie die Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER in den nachfolgend be-
schriebenen Konfigurationsmenus an.

Das Konfigurationsment des MOVI-C® CONTROLLER enthalt folgende Untermenus:
*  Kommunikation - Festlegung der verwendeten Feldbus-Option

+ Datenmanagement - Einstellungen fir das Aktualisieren der Konfigurationsdaten
und Achsdatensatze.

+ Status - Geréatestatus und Fehlerstatus des MOVI-C® CONTROLLER
» |EC-Projekt - Einstellungen fur das Aktualisieren oder Erstellen des IEC-Projekts
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6

6.1

6.2

IEC-Projekterstellung
Automatische Codegenerierung

IEC-Projekterstellung

e

HINWEIS

Voraussetzung fir die Ausfuhrungen in diesem Kapitel sind die im Kapitel "Inbetrieb-
nahme" (— B 14) beschriebenen Schritte.

Automatische Codegenerierung

MOVISUITE® stellt eine komplette Integration der Steuerungstechnik in die Projektver-
waltung dar. Basierend auf den Konfigurationen im MOVISUITE®-Projekt erstellt oder
aktualisiert MOVISUITE® auf Knopfdruck aus vorangelegten Bausteinen das passen-
de IEC-Projekt fir den MOVI-C® CONTROLLER. Neben der Zeitersparnis und der Mi-
nimierung von Konfigurationsfehlern liegt der Vorteil dabei darin, dass der Anwender
die Daten nur an einer Stelle (in MOVISUITE®) eingeben bzw. konfigurieren muss.
Diese Angaben werden dann automatisch bei der Generierung des IEC-Projektes
Ubernommen und die Fehlerquelle von nicht abgeglichenen Daten wird reduziert bzw.
ausgeschaltet.

Der Anwender kann sich somit auf die Erstellung seines Anwenderprogramms kon-
zentrieren.

Die automatische Codegenerierung Gbernimmt folgende Aufgaben bzw. Eigenschaf-
ten:

» Erstellung des IEC-Projektes im IEC-Editor

« Anlegen des MOVI-C® CONTROLLER im IEC-Projekt

* Anlegen aller weiteren verwendeten Gerate im IEC-Projekt
» Konfiguration der verwendeten Gerate

» Konfiguration der verwendeten Sicherheitsoption

» Konfiguration der Feldbus-Option (z. B. PROFINET 10)

» Konfiguration des Safety-Routings

* Anlegen der Programme und der globalen Variablen

» Anlegen von Instanzen fur die verwendeten Gerate

» Referenzieren der bendtigten Bibliotheken

* Anlegen der Tasks und Aufrufe der angelegten Programme
* Anlegen der Symbolkonfiguration fur die Diagnose mit dem Monitor

IEC-Projekt generieren

Flhren Sie die folgenden Schritte durch, um mittels automatischer Codegenerierung
ein IEC-Projekt basierend auf den Konfigurationen in der MOVISUITE® zu erstellen.

v Die Konfiguration des Softwaremoduls in der MOVISUITE® ist abgeschlossen.
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6 IEC-Projekterstellung

IEC-Projekt generieren

fde

e

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in der MOVISUITE® auf den Softwaremodul-Be-
reich des MOVI-C® CONTROLLER-Knotens.

= Das Menu "IEC-Projekt" wird geoffnet.

@ MovIsSuITE® S Tes Planung

@ > Device & 1 Kommunikation konfigurieren | & 8

Inbetriebnahme

CONTROLLER 4.1.1IEC-Projekt
Gerateeigenschaften

Geraledatsn IEC-Projekt
Kommunikation
Funktionen

Altualisieren Neues Projekt IEC Editor 6finen

IEC-Projekt aktualisieren Neues IEC-Projekt generieren IEC Editor offnen

Der IEC Editor wird gedffnet und das IEC- Der IEC Editor wird gedffnet und ein neues Der IEC Editor wird mit dem aktuellen IEC-
Projekt wird aktualisiert. IEC-Projekt erstellt. Ein bereits vorhandenes Projekt gedffnet. Am Projekt werden keine
IEC-Projekt wird Gberschrieben. Anderungen vorgenommen.

Diagnose

O .
IEC-Projekteinstellungen symbolkonfiguration

B s

MOVIRUN® flexible

@ softwaremodule aktualisieren/neu generieren Symbolkonfiguration exportieren

[ aus MOVISUITE® B [datei wird in den gewdi

Ordner exportiert.

Katalog

18014419193896075

HINWEIS

Wenn Sie die Konfiguration in der MOVISUITE® im Modus "Inbetriebnahme" durch-
gefuhrt haben und der Hinweis "Gerat nicht erreichbar" angezeigt wird, gehen Sie fol-
gendermalden vor:

+  Wenn der MOVI-C® CONTROLLER nicht tiber das Netzwerk zur Verfligung steht,
wechseln Sie in den Modus "Planung".

«  Wenn der MOVI-C® CONTROLLER Uber das Netzwerk zur Verfiigung steht, fiih-
ren Sie einen Netzwerk-Scan durch und verbinden Sie den
MOVI-C® CONTROLLER in der Netzwerksicht mit dem MOVI-C® CONTROLLER
in der Funktionssicht.

2. Klicken Sie auf [Neues IEC-Projekt generieren] oder [IEC-Projekt aktualisieren].

= Neues |IEC-Projekt generieren: Der IEC-Editor wird gedffnet und ein neues
IEC-Projekt wird erstellt. Ein bereits vorhandenes |IEC-Projekt wird komplett
Uberschrieben.

= |IEC-Projekt aktualisieren: Der IEC-Editor wird gedffnet und das IEC-Projekt
wird aktualisiert. Die Aktualisierung betrifft lediglich die im Ordner "SEW_Gene-
rated" enthaltenen Objekte, die Task-Konfiguration sowie die SEW-Gerate. Alle
anderen Objekte bleiben davon unberihrt (eigene POU, DUT, Tasks, Gerate).

HINWEIS

Wenn Sie an der Projekt-Struktur, in den Umrichterdatensatzen oder in der Software-
modul-Konfiguration eine Anderung vornehmen, wird ein Meldungssymbol am
MOVI-C® CONTROLLER-Knoten angezeigt. Klicken Sie das Meldungssymbol an um
nahere Informationen zur Anderung zu erhalten und die Aktualisierung durchzufiih-
ren.
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IEC-Projekterstellung
IEC-Projekt 6ffnen

6.3 IEC-Projekt 6ffnen

Gehen Sie folgendermafien vor, um ein bestehendes IEC-Projekt ohne Aktualisierung
zu 6ffnen:

v Ein IEC-Projekt fiir den MOVI-C® CONTROLLER wurde bereits erstellt.

1. Offnen Sie in der Funktionssicht lhres MOVISUITE®-Projekts das Kontextmenii
des MOVI-C® CONTROLLER-Knotens.

Wahlen Sie im Unterment "Tools" den MenUeintrag [IEC-Editor].
= Der IEC-Editor wird getffnet und das aktuelle IEC-Projekt geladen.

n

6.4 Aufbau des IEC-Projekts

Folgende Tabelle zeigt beispielhaft den Aufbau des IEC-Projekts im Geratebaum des
IEC-Editors. Die Tabelle enthalt zudem eine Kurzbeschreibung der Elemente sowie
folgende Information:

* A: Wird durch die Automatische Codegenerierung erzeugt?

» B: Erfolgt eine Aktualisierung, wenn [Softwaremodule aktualisieren] aktiviert ist?

» C: Erfolgt eine Aktualisierung, wenn [Softwaremodule aktualisieren] deaktiviert ist?
+  D: Ist eine Anderungen durch den Anwender erlaubt?

Anzeige im IEC-Editor-Geratebaum Beschreibung / Kapitel A B C D
=5 Defaut "Projekt und MOVI-C® CON- v v VY
= ' Device (MOVT-C CONTROLLER power) TROLLER" (_) 54)
= 8l sPs-Logi Wurzelknoten der Applikation v | v ox x
=} Application
= SEW_Generated "Globale Variablen" (— B 54) v v x X

=2 Internal
@ sEw_GvL_Internal
+-[E] sEW_PRG (PRG)

und "Systemprogramm
(SEW_PRG)" (— & 56)

@ sEw_cvL
70 USER_Application "Anwenderprogramm v x x v
+ User_PRG (PRG) (User PRG)II (_) 57)
i) sbiotheksverwalter "Bibliotheksverwalter" (— 2 55) v | vV ox v
#:3 symbokenfiguration "Symbolkonfiguration" (— B 57) v | % x v
+ (&8 Taskkonfiguratin "Taskkonfiguration" (— B 57) v | vV ox v
=[] sEwlLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePoaol) "Logica|DeviCeP00|" (_, 58) \/ \/ \/ x
(=) LogicalDevice_Axis1 (SEWLogicalDeviceInterpolationFlexFull)
(=) LogicalDevice_Axis2 (SEWLogicalDeviceInterpolationFlexFull)
(=) LogicalDevice_Axis3 (SEWLogicalDeviceInterpolationFlexFull)
= EtercaT (aN) "EtherCAT (LAN)" (— B 58) v v v v
=T SBUS_PLUS1 (EtherCAT MasterSEW)
E2 I Dev_Axis1_Axis2 (MOVI-C MOVIDRIVE Double Axis)
2 I Dev_Axis3 (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)
18 Fieldbus (x2) "Feldbus-Schnittstelle" (— & 73) v v v v
=-# * PROFIsafe_channel {SEW PROFIsafe) "Sicherheitsoption“ (_, 77) v v v ®

ﬁ FailSafe_Axis3Safety (F-1/0-Modul (4,3 Bytes))

Die Elemente des IEC-Projekts sind in den folgenden Kapiteln naher erlautert.
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6.4.1 Projekt und MOVI-C® CONTROLLER

Das von MOVISUITE® erzeugte IEC-Projekt erhalt initial immer die Benennung
"Default" und stellt im Geratebaum im IEC-Editor den Wurzelknoten dar.

Dem IEC-Projektknoten direkt untergeordnet ist der MOVI-C® CONTROLLER. Dop-
pelklicken Sie den Knoten des MOVI-C® CONTROLLER im Geratebaum, um die
Eigenschaften des MOVI-C® CONTROLLER anzuzeigen.

F CoNTROLER T
Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen Onine Debug Tools Fenster Hilfe
H& B RE-g % L =
Gerate ~ & %[ [ CONTROLLER x K <eer> | & Tasdon | @ OWSystem | [ Processpata | [ Toskhonfouston | ff) Gblotheveater | @) OV User | B Tastronty | 4+
= Defoutt ~
= (@ CONTROLLER (OVI-C CONTROLLER power) Gateway - Gerat -
+ B0 spsLogk
= [B sEWLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool) eoitione
P 1 (SEWLogcaDeviceFiexu)
Jpuih e Sichern und Wiederherstellen
1 (SEWLogeaDeviceriel ;
R o9 4 Dateien — . .
p Gatevay
Log
€ deers (ae ==m T 008820811740 (k) -
Mestersew) sps-Enstellungen addres: Gerstename:
leAxis2 (MOVI-C MOVIDRIVE Double Axis) localhost CONTROLLER
sps-shell
Por: Gerste-p-Adresse:
o5 f0199008:1 170
Benutzerund Gruppen
Zelsysten-D:
_ r>) e e
= (@ pev_si (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis) erameter
M Sngleaxs (1670) Zelsystemey:
et (1670) Taskaufstellung 0se
€ ceert> (ceers)
Zlsystemhersteler
sttus SEW-EURODRIVE
Zilsystemversor:
Wfomation Zdoyet
Veldingen -Gesamt 0 Fehler, O iarmung(en),  Melng(en) T x
- [© 0 Fehler |® 0 Wamnung(en) [@ 1 Meldung(en) || X
Projekt Objekt Position
Applkation: CONTROLLER Applcaton ——
© SEW EterCAT parametrsfo EtherCAT MasterSEW”successhly generated Detaut S80S PLUS! [CONTROUER]
Die Aopkatn st skl
Komplieung abgesdiossen - 0 Fehler, 0 Warmungen
% Gerate | () ous | B Modde
e B 00 © 0 Precompier o/ AtuelerBenutzes (iemand)

25744478475

In den Eigenschaften des MOVI-C® CONTROLLER koénnen Sie beispielsweise fir den
Fall, dass Sie keine Verbindung mit dem MOVI-C® CONTROLLER herstellen kénnen
(z.B. beim Einloggen), die Einstellung der IP-Adresse priufen. In manchen Fallen mus-
sen Sie in das Feld mit der IP-Adresse anklicken und die Eingabetaste betatigen, um
die Verbindung mit dem Geréat aufzubauen. Ist die Verbindung hergestellt, wird am
MOVI-C® CONTROLLER im Eigenschaften-Fenster ein griiner Punkt angezeigt.

6.4.2 Globale Variablen

Die globalen Variablen befinden sich im Verzeichnis "SEW_Generated" in den Knoten
SEW _GVL_Internal und SEW_GVL.

Die globale Variablenliste SEW_GVL_Internal beinhaltet die zum verwendeten Soft-
waremodul passenden Instanzen. Auf diese Variablen darf nicht aus dem Anwender-
programm geschrieben werden. Des Weiteren enthalt die Struktur eine Instanz als
Kommunikationspuffer zum Steuern oder Beobachten des Softwaremoduls mit Hilfe
eines Monitors.

ﬂ gc_uiTaskCycleTime LUINT
+ ﬂ Axisl SEW _MK_MultiMotionCam. MultiMotionCammingAxis
+ ﬂ HMI_Axis1 SEW_MEK._MultiMationCam. MultiMotionCammingAxis_Hmi
+ ﬂ Axis2 SEW _MK_MultiMotion.MultiMotionStandardAxis
+ ﬂ HMI_Axis2 SEW_MEK_MultiMation. MultiMotionStandardAxis_Hmi
+ ﬂ Axis3 SEW _MK_MultiMotionCam. MultiMotionCammingAxis
+ ﬂ HMI_Axis3 SEW_MEK._MultiMationCam. MultiMotionCammingAxis_Hmi
+ ﬂ Virtualfxis SEW _MK_MultiMotionCam. MultiMotionVirtualCammingAxis
+ ﬂ HMI_Virtualfxis SEW_MEK_MultiMationCam. MultiMotionVirtualCammingAxis_Hmi

26667236619
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Die globale Variablenliste SEW_GVL stellt die Schnittstelle fur den Zugriff auf die
Funktionalitaten des Softwaremoduls dar.

+ “ Interface_Axis1 SEW_MK_MultiMationCam. MultiMotionCammingAxis_UT

+ @ CamDescriptionScheduler_Axis1 SEW_MK_MultiMotionCam. CamDescriptionScheduler

+ “ Interface_Axis2 SEW_MK_MultiMation.MultMotionStandardAxis_UT

+ “ Interface_Axis3 SEW_MK_MultiMotionCam. MultiMotionCammingAxis_UI

+ “ CamDescriptionScheduler_Axis3 SEW_MK_MultMotionCam. CamDescriptionScheduler

+ “ Interface_VirtualAxis SEW _MK_MultiMotionCam. MultiMotionVirtualCammingAxis_UT

+ “ CamDescriptionScheduler_VirtualAxs SEW_MK_MultMotionCam. CamDescriptionScheduler
26667239691

6.4.3 Bibliotheksverwalter
Der Bibliotheksverwalter zeigt eine Ubersicht aller verwendeten Bibliotheken an.

Doppelklicken Sie den Knoten "Bibliotheksverwalter" im Geratebaum um den Biblio-
theksverwalter in einem neuen Register zu 6ffnen.

ffij Bibliotheksverwalter x -
% Bibliothek hinzufdgen < Bibliothek l6schen | 5 Eigenschaften 75 Details | 5] Platzhalter m Bibliotheksrepository

MName MNamensraum Effektive Version it
% 3Slicense = 35License, 3.5.9.0 (35 - Smart Software Solutions GmbH) _35_LICENSE 3.5.9.0
438 BreakpointLogging = Breakpoint Logging Functions, 3.5.5.0 (35 - Smart Software Solutions GmbH) BFLog 3.5.5.0 L
E2 IecVarAccess = lecVarAccess, 3.5.9.0 (System) IecVarAccesslibrary 3.5.9.0 1
i+ 10DrvEtherCAT = SEW ToDrvEtherCAT, 1.0.3.0 (SEW-EURODRIVE) SEW_FTC 1.0.3.0
+--+38 10DrvLogicalDevicePool = SEW IoDrvLogicalDevicePoal, 1.0.0. 1 (SEW-EURCDRIVE) SEW_LDP 1.0.0.1
3 IoStandard = IoStandard, 3.5.9.0 (System) IoStandard 3.5.9.0
+ SEW Commen Fieldbus Slave Extern = SEW Commen Fieldbus Slave Extern, 1.0, 1.0 (SEW-EURODRIVE) SEW_CMN_FBUS_Slave 10,10
- =G4 SEY iceHandler = SEW DeviceHandler, 1.0.100.10 (SEW-EURODRIVE) SEW_DH 1.0.100.10

SEW DeviceHandler Interfaces = SEW DeviceHandler Interfaces, 1.0, 100, 7 (SEV/-EURODRIVE) SEW_IDH 1.0.100.7 [
SEW PDO Handling = SEW PDO Handling, 1.0.0. 2 (SEW-EURODRIVE) SEW_PdoHanding 10.0.2
=+ SEW_MOVIKIT MultMotion, 1.3.105.0 (SEW-EURODRIVE) SEW_MOVIKIT_MultiMotion 1.3.105.0
+. +@ [SEW_MOS_AxesConfig, 1.3.105.0 (SEW-EURCDRIVE) SEW_MOS_axesConfig 1.3.105.0 8
= 5 SEW _MOS_AvesConfi, 1.3.105.0 (SEW-ELRODRIVE) =l
=2 AxesConfig
e @ Basic
=2 Config
=-2) Enums
@1 ERROR
25745040395
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6.4.4

Systemprogramm (SEW_PRG)

e

jde

Programm, in dem alle wichtigen Instanzaufrufe zusammengefasst sind. Die automati-
sche Codegenerierung erzeugt dieses Programm bei jeder Generierung des IEC-Pro-
jekts entsprechend der Konfiguration in der MOVISUITE® neu und Uberschreibt die
Vorgéngerversion. Daher sollten in diesem Programm keine Anderungen vorgenom-
men werden.

Das Programm ist in die folgenden Aktionen gegliedert. Die Aktionen unterscheiden
sich darin, zu welchem Zeitpunkt des Programmablaufs sie aufgerufen werden.

INIT

In der Aktion INIT finden Initialisierungen der MOVIKIT®-Softwaremodule statt, bevor
die Softwaremodule starten. Der Anwender hat die Mdglichkeit, diese Initialisierungs-
sequenz zu erganzen. Dazu steht die Aktion User_PRG.INIT() zur Verfugung.

LinkInterfaces

In der Aktion Linkinterfaces erfolgt das Verbinden der Schnittstellen der einzelnen
MOVIKIT®-Softwaremodule.

MAIN

In der Aktion MAIN sind alle Programmaufrufe der MOVIKIT®-Softwaremodule enthal-
ten, die im Task TaskMain bearbeitet werden sollen. Die Aktion User PRG.Main()
(enthalt das Anwenderprogramm) wird ebenfalls in dieser Aktion aufgerufen.

HINWEIS

Anwenderprogramm in der Aktion User_PRG.Main() implementieren, nicht direkt in
der Aktion SEW_PRG.Main().

HIGHPRIO

In der Aktion HIGHPRIO sind alle Programmaufrufe der MOVIKIT®-Softwaremodule
enthalten, die im Task TaskHighPrio bearbeitet werden missen z. B. fur die Profilge-
neration. Die Aktion User PRG.HIGHPRIO() mit dem Anwenderprogramm wird auch
in dieser Aktion aufgerufen.

HINWEIS

Anwenderprogramm in der Aktion User PRG.HIGHPRIO() implementieren, nicht di-
rekt in der Aktion SEW_PRG.HIGHPRIO().
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6.4.6

6.4.7

IEC-Projekterstellung
Aufbau des IEC-Projekts

Anwenderprogramm (User_PRG)

Programm, das von der automatischen Codegenerierung einmalig initial erzeugt wird.
Da es nicht bei jeder weiteren Generierung Uberschrieben wird, ist dies die geeignete
Stelle zum Einbinden von Anwenderprogrammen.

Das Programm ist in die folgenden Aktionen gegliedert. Die Aktionen unterscheiden
sich darin, zu welchem Zeitpunkt des Programmablaufs sie aufgerufen werden.

INIT

In der Aktion INIT kénnen Initialisierungen des Anwenderprogramms vorgenommen
werden. Diese Aktion ist mit der Aktion INIT des Systemprogramms SEW _PRG syn-
chronisiert. Die Abarbeitung der MOVIKIT®-Softwaremodule beginnt erst, wenn die
Variable x/nitDone auf "TRUE" gesetzt ist.

MAIN

In der Aktion MAIN kann der Anwender Programmcode einfiigen und zusatzliche Pro-
gramme aufrufen. Die Aktion MAIN wird im Task TaskMain vor den MAIN-Aktionen
der Softwaremodule aufgerufen.

HIGHPRIO

In der Aktion HIGHPRIO kann der Anwender Programmcode einfugen und zusatzliche
Programme aufrufen. Die Aktion HIGHPRIO wird im Task TaskHighPrio vor den
HIGHPRIO-Aktionen der Softwaremodule aufgerufen.

ReadActualValues

Die Aktion ReadActualValues wird durchlaufen, um das Prozesseingangsdatenabbild
zu lesen und damit konsistent zur Verfligung zu stellen.

WriteSetpointValues

Die Aktion WriteSetpointValues wird durchlaufen, um das Prozessausgangsdatenab-
bild zu schreiben, um alle Werte zum gleichen Zeitpunkt zu Gbernehmen.

Symbolkonfiguration

Die Symbolkonfiguration wird einmalig bei der Erstellung des IEC-Projekts angelegt.
In der Symbolkonfiguration werden Variablen ausgewahlt, die fir einen externen Da-
tenaustausch (z. B. mit einer Visualisierung) exportiert werden.

Taskkonfiguration

In der Taskkonfiguration sind folgende Tasks angelegt:

» TaskHighPrio - Aufruf der Aktion SEW_PRG\HighPrio

»  TaskHmi - Aufruf der Aktion SEW_PRG\Hmi

» TaskLowestPrio - Aufruf der Aktion SEW_PRG\LowestPrio
» TaskMain - Aufruf der Aktion SEW_PRG\Main

Es besteht die Mdglichkeit hier weitere Tasks einzufiigen.
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6.4.8

6.4.9

6.4.10

LogicalDevicePool

jde

Fir jedes Giber EtherCAT®/SBusPLUS eingehangte physische Gerat, wird passend zur
ProzessdatengroRe ein logisches Gerét (LogicalDevice) erzeugt. Uber die logischen
Gerate kénnen die verfligbaren Funktionen unabhangig vom Systembus-Typ aufgeru-
fen werden. Dazu zahlen z. B. Parameterkommunikation, Referenzieren der Achse
und Positions- oder Geschwindigkeitsvorgabe. Zudem werden die LogicalDevices fur
den automatischen Geratetausch verwendet.

Die Verbindung zwischen logischen und physischen Geraten erfolgt automatisch.

HINWEIS

Flgen Sie dem IEC-Projekt keine weiteren LogicalDevices manuell Uber den IEC-
Editor hinzu.

EtherCAT (LAN)

Feldbus

Wenn Sie beispielsweise einen MOVI-C® CONTROLLER der Leistungsklasse "power"
verwenden, legt die automatische Codegenerierung im Geratebaum unter "EtherCAT
(LAN)" den Eintrag "SBUS_PLUS1 (EtherCAT® MasterSEW)" an.

Alle im MOVISUITE®-Projekt dem MOVI-C® CONTROLLER untergeordneten Geréte,
werden unter diesem Eintrag eingeflgt. Jeder Eintrag eines Gerats enthalt dabei Pro-
zessdatencontainer fur die Achse (16PD) und die Sicherheitsoption.

Die Prozessdatenbelegung fiir die Sicherheitsoption ist im Kapitel "Sicherheitsopti-
on" (— B 77) beschrieben.

Wird ein MOVI-C® CONTROLLER mit Feldbus-Option (z. B. PROFINET 10) verwen-
det, legt die automatische Codegenerierung im Geratebaum dem Knoten "Fieldbus"
untergeordnet einen Prozessdatenknoten mit 512 Prozessdatenwortern an.

Weitere Informationen zur Konfiguration des Feldbus finden Sie in Kapitel "Feldbus-
Schnittstelle" (— & 73).
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6.5 IEC-Projekt Gibersetzen

1. Offnen Sie das Menii [Erstellen] und klicken Sie auf den Menleintrag [Uberset-
zen). Optional kénnen Sie das Ubersetzen auch iber das Tastenkirzel F11 star-
ten.

® Device - tec Edtor NI S s S

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt | Erstellen | Online Debug Tools Fenster Hife
H &« ¥ By % ||E¥ Ubersetzen Fi1_ e % |

Neu (ibersetzen

Code erzeugen

-_@ Defaulf Laufzeitsystemdateien erzeugen. ..
= W Controller MOVI-C CONTROLL Bereinigen
=2l sPs-Logk

Alles bereinigen

-a Application
‘E:I SEW_Generated
=-3 mternal

25745614219

= Das Ergebnis der Ubersetzung wird angezeigt.

HINWEIS

i Wird ein Fehler angezeigt, doppelklicken Sie auf die entsprechende Meldung um
zum Fehler zu navigieren. Beseitigen Sie die Fehler und Ubersetzen Sie das Projekt
erneut.

6.6 Einloggen und Herunterladen

1. Offnen Sie das Meni [Online] und klicken Sie auf den Menieintrag [Einloggen].
Optional kdnnen Sie das Einloggen auch Uber das Tastenkirzel Alt + F8 durchfih-
ren.

) CONTROLLER™ - IE

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen | Online | Debug Tools Fenster Hife

=Ny | 84 %, | |5 Bnioggen At+78
! Ausloggen Strg+F8
Gerate Bootapplikation erzeugen
=5 Default Laden
= ﬂj CONTROLLER (MOVI-C CONTROLLER pows OlineChange
=i SPS-Logik
@:l] edl Quellcode auf verbundene Steuerung laden
= 0 Application
g GVL_System Mehrfacher Download. ..
@l GVL_User Reset warm
.TJ Bibliotheksverwalter Reset kalt
=[] sew_PRG (PRG)
= ResetU
Eﬂ. HIGHPRIO eset Ursprung
Eﬁ IMIT Simulation
Eﬁ LinkInterfaces Sicherheit »
N EB" MAIN Operating Mode 4

=-[5] user_PRG (PRG)

25746441611
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IEC-Programm starten

= Der IEC-Editor fiihrt das Einloggen auf den MOVI-C® CONTROLLER durch.

= Nach dem Einloggen erscheint ein Dialogfenster das abfragt, ob das Programm
heruntergeladen werden soll.

2. Wahlen Sie, ob das Projekt per "OnlineChange" oder komplett heruntergeladen
werden soll. Bei einem "OnlineChange" lauft das bisherige Programm im
MOVI-C® CONTROLLER weiter. Bei einem kompletten Herunterladen stoppt der
MOVI-C® CONTROLLER und die Anlage wird angehalten.

= Im Bereich "Meldungen" im IEC-Editor wird der Vorgang des Einloggens und
des Herunterladens protokolliert.

HINWEIS

Damit das Programm nach dem Aus-/Einschalten des MOVI-C® CONTROLLER
noch zur Verfigung steht, missen Sie eine Boot-Applikation erzeugen. Siehe Kapitel
"Boot-Applikation erzeugen" (— B 61).

fde

6.7 IEC-Programm starten

v Das IEC-Projekt ist erfolgreich Ubersetzt und nach dem Einloggen auf den
MOVI-C® CONTROLLER heruntergeladen.

1. Offnen Sie das Menii [Debug] und Klicken Sie auf den Meniieintrag [Start]. Optio-
nal kénnen Sie das Starten des IEC-Programms auch Uber das Tastenkulrzel F5
durchflhren.

& CONTROLLERUHXE5A - [EC Edito

Datei Bearbeiten  Ansicht  Projekt  Erstellen ©nline | Debug | Tools  Fenster  Hilfe

=1 LRI T E

Stop Umschalttaste+Fa
Gerdte - 1 x m Einzelzyklus Strg+FS
=3 Defauf 6l Meuer Halbepunkt...

=& | CONTROLLERUHKESA (MOVI-C CONTROI Eat
=B sps-Logk
+-1C} Application [Stop]
=[] sEwLogicalDevicsPool {SEWLogicalDy
/_\O LogicalDevice_axis1 {SEWLogical
A0 LogicalDevice_Axisz (SEWLagical

ki Haltepunk: bearbeiten. .,

" Haltepunkk umschalten Fa
Appli
Haltepunkt deaktivieren

Sk Haltepunkt aktivieren

Foebe Prozedurschritt F10

27204492683
= Das IEC-Programm auf dem MOVI-C® CONTROLLER wird gestartet.

6.8 IEC-Programm stoppen

v' Das IEC-Projekt ist erfolgreich Ubersetzt und nach dem Einloggen in den
MOVI-C® CONTROLLER geladen.

v' Das IEC-Programm ist gestartet.
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1. Offnen Sie das Meni [Debug] und Klicken Sie auf den Mentieintrag [Stop]. Optio-
nal kdnnen Sie das Stoppen des IEC-Programms auch Uber das Tastenkirzel Um-
Schalttaste + F8 durchfiihren.

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen  Online | Debug | Tools Fenster Hilfe

u | | ) | ﬁ -°-L | Start F5
m Stop Umschalttaste +F8
Cerite Einzelzyklus Strg+4F5
= -@ Default 1@ Neuer Haltepunkt. ..
= A § Device [Verbunden] (MOVI-C CONTROLLER pow Haltepunkt bearbeiten. ..
=Bl sps-Logik

- Haltepunkt umschalten F3
=} application [run]

=13 SEW Generated Haltepunkt deaktivieren

=3 Internal Haltepunkt aktivieren
@ sew_cv_Internal Prozedurschritt F10
= SEWi_PRG (PRG) Fimzalarhritt Fa
27204486667

= Das IEC-Programm auf dem MOVI-C® CONTROLLER wird gestoppt.

Boot-Applikation erzeugen

jde

Damit nach dem Aus- und Einschalten des MOVI-C® CONTROLLER das vorherige
Programm automatisch wieder anlauft, missen Sie eine Boot-Applikation erzeugen.

1. Offnen Sie das Menii [Online] und Klicken Sie auf den Menlieintrag [Boot-Applika-
tion erzeugen].

& COMNTROLLERUHXB5A - [EC Edite

Datei Bearbeiten  Ansicht  Projekt  Erstelen | Online | Debug  Toaols Fenster  Hilfe

H | é | | ¢4 ?-:B | Einloggen Alb+FE
Ausloggen Skrg+Fa
Gordte . Biook-Applikation erzeugen
= .@ Dafaul - Laden —
=5 | COMTROLLERUHKESA (MOVI-C CONTROI Online-Change =1
;| Ial] SPS-Logik Quellcode auf verbundene Steusrung laden
+ b Application [run]
= [] sewlogicalDevicePool {SEvwLogicalDg Metifacher Download. .

@ LogicalDevice_Axis1 (SEWLogicall Reset watmm —
-

L T AL

27204414475

= Die Boot-Applikation wird auf dem MOVI-C® CONTROLLER gespeichert, so-
dass der MOVI-C® CONTROLLER nach einem Aus- und Einschalten mit dem
IEC-Programm anlauft.

HINWEIS

Nach einer Anderung im |IEC-Projekte miissen Sie die Boot-Applikation neu erzeu-
gen, da sonst nach Aus- und Einschalten des MOVI-C® CONTROLLER wieder das
alte Programm gestartet wird.

fde

HINWEIS

Die fehlerfreie Boot-Applikation wird nach dem Start des MOVI-C® CONTROLLER
immer in den Zustand "Run" geschaltet.
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7 Anwendungsbeispiele
71 IEC-Projekt im Modus "Inbetriebnahme" mit angeschlossenen Achsen
erstellen

Die Vorgehensweise bei der IEC-Projekterstellung im Modus "Inbetriebnahme" mit an-
geschlossenen Achsen konnen Sie den Kapiteln "Inbetriebnahme" (— B 14) und "IEC-
Projekterstellung" (— B 51) entnehmen.

Die Datensatze der Achsen werden mit dem MOVISUITE®-Projekt aktualisiert und auf
die Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER geschrieben. Damit ist die Synchroni-
sierung der Datensatze sichergestellt.

7.2 IEC-Projekt im Modus "Planung” erstellen

fde

fde

Das Erstellen eines IEC-Projekts im Modus "Planung" erméglicht die IEC-Projekter-
stellung ohne angeschlossene Gerate. Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Wahlen Sie beim Anlegen eines neuen Projekts im Startmenii von MOVISUITE®
die Option [Planen].

2. Legen Sie ihre Geratetopologie in der Funktionssicht an, in dem Sie die Kompo-
nenten Uber den Katalog zum Projektknoten hinzufiigen.

HINWEIS

Beim Hinzufligen der Komponenten tber den Katalog im Modus "Planung" werden
keine Gerate zur Netzwerksicht hinzugefugt.

3. Fuhren Sie die Inbetriebnahme der Antriebe analog zur Vorgehensweise im Mo-
dus "Inbetriebnahme" durch. Siehe Kapitel "Inbetriebnahme der Antrie-
be" (— B 21).

HINWEIS

Da keine Achsen angeschlossen sind, kann keine Optimierung der Achsen erfolgen.
Sie mussen daher die Optimierung der Anlage nach dem Ubertragen der Datensatze
in die Gerate nachtraglich vornehmen.

4. Fihren Sie die Inbetriebnahme der Softwaremodule analog zur Vorgehensweise
im Modus "Inbetriebnahme" durch. Siehe Kapitel "Inbetriebnahme der MOVIKIT®-
Softwaremodule" (— B 29).

5. Flhren Sie die Inbetriebnahme des MOVI-C® CONTROLLER analog zur Vorge-
hensweise im Modus "Inbetriebnahme" durch. Siehe Kapitel "Inbetriebnahme des
MOVI-C® CONTROLLER" (— B 50).

6. Generieren Sie ein IEC-Projekt analog zur Vorgehensweise im Modus "Inbetrieb-
nahme". Siehe Kapitel "IEC-Projekt generieren" (— & 51).

= Identisch zur IEC-Projekterstellung im Modus "Inbetriebnahme" wird ein IEC-
Projekt erstellt bzw. aktualisiert.

= Die Uber EtherCAT® angeschlossenen Gerate sind deaktiviert (Im Geratebaum
im |EC-Editor ausgegraut dargestellt) und gemafR der Funktionssicht in
MOVISUITE® angeordnet.
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Im Modus "Planung" erstelltes Projekt an der Anlage in Betrieb nehmen

HINWEIS

Wird das IEC-Projekt im Modus "Planung" erstellt, wird die physische Reihenfolge

fde

der Achsen aus der Funktionssicht ibernommen. Aus dieser Reihenfolge wird dann
die jeweilige EtherCAT®-Adresse automatisch erzeugt. Wenn Sie in der Anlage die
Achsen in einer anderen Reihenfolge verkabeln und die gescannten Gerate mit den
Knoten der Gerate in der Funktionssicht verbinden, wird eine andere Reihenfolge der
Gerate im IEC-Projekt erzeugt. Auf den von lhnen erstellten IEC-Programmcode hat
die veranderte Reihenfolge keine Auswirkung.

Im Modus "Planung” erstelltes Projekt an der Anlage in Betrieb nehmen

v" Ein MOVISUITE®-Projekt mit den gewiinschten Geraten und Softwaremodulen
wurde im Modus "Planung" wie im Kapitel "IEC-Projekt im Modus "Planung" erstel-
len" (— B 62) beschrieben erstellt.

v' Die Verkabelung der Gerate in der Anlage wurde entsprechend der Geratetopolo-
gie im MOVISUITE®-Projekt vorgenommen.

v lhren Engineering-PC ist mit dem MOVI-C® CONTROLLER (Uber die Ethernet-
Schnittstelle verbunden. Beachten Sie dazu das Kapitel "Kommunikationsschnitt-
stelle konfigurieren" (— B 16).

1. Wechseln Sie in MOVISUITE® in den Modus "Inbetriebnahme".
2. Klicken Sie in der Symbolleiste auf die Schaltflache [Scan].

= Die physisch angeschlossenen Gerate werden erkannt und der Netzwerksicht
hinzugeflgt.

(@ MOVISUITE®

26875952267
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3. Ordnen Sie per Drag&Drop den in der Netzwerksicht angezeigten Gerate die Ge-
raten aus der Funktionssicht zu.

(@ MOVISUITE® = ProjektPlanung Planung

T Scan - Kommunitation konfigureren | &

EtherCAT®/SBusPLUS

Controller
192.168.10.4

®
S8US PLUST

Doppelachse

st iz A3
1001 1001 1002

rh Netzwerk

Katalog
= o0

27037898123

= Folgende Meldung wird angezeigt:

Verbinden (MasterAxis)

Die folgenden Geréte-Eigenschaften des Gerats im Netzwerk und in der Funktionssicht sind unterschiedlich:

Eigenschaft  Gerat "Axis3" im Metzwerk  Gerat "Masterfxis" in der Funktionssicht
IMOVIDRIVE @ - Leistungsteil Firmware-Version ~ 01.05 02.10

Diese Gerate-Eigenschaften des Gerts in der Netzwerksicht werden beibehalten. Méchten Sie das Verbinden trotzdem durchfihren?

26875955339
4. Quittieren Sie die Meldung durch Anklicken der Schaltflache "Verbindung durch-
fuhren".
= Folgende Meldung wird angezeigt:
X

Datensatze vergleichen

Sie haben ein Gerat im Netzwerk mit einem Gerdtemodul in der Funktionssicht verbunden.

Maéchten Sie den Datensatz vom PC ins Gerat oder vom Geradt zum PC laden?

P8 PC — Gerat 8b Gerat — PC

26875958411
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5. Kilicken Sie auf die Schaltflache "PC — Gerat".
= Folgende Meldung wird angezeigt:

X
PC -> Gerat (MasterAxis)
Die Gerate-Eigenschaften des gespeicherten Gerats im Projekt und des angeschlossenen Geréts sind unterschiedlich:
Eigenschaft  Gespeichertes Geratim Projekt  Angeschlossenes Gerat
MOVIDRIVE® - Leistungsteil Firmware-Version 02,10 01.05
Die Gerate-Eigenschaften im gespeicherten Gerdt werden im Projekt aktualisiert. Méchten Sie die Dateniibertragung "PC -> Gerét” jetzt durchfiihren?
26876192779
6. Klicken Sie auf die Schaltflache "PC — Gerat durchfihren".
= Folgende Meldung wird angezeigt:
X
PC->Gerat durchfiihren (MasterAxis)
Die Ubertragung der Daten von PC -> Gerat kann bewirken, dass der Maotor dreht.
Griinde:
— Der Umrichter ist (iber die Klemmenfunktionen freigeschaltet.
— Der Umrichter ist so parametriert, dass Uber Festsollwerte oder lokalen Sollwert eine Drehzahl vorgegeben wird.
- Der Umrichter ist so parametriert, dass die Prozessdaten von der Steuerung eine Drehzahl vorgeben.
Machten Sie die Daten trotzdem ins Gerét laden?
26876195851

7. Klicken Sie auf die Schaltflache "PC — Geréat durchfiihren”.

8. Aktualisieren Sie das IEC-Projekt. Siehe Kapitel "IEC-Projekt generie-
ren" (— B 51).
= Die Gerate werden am EtherCat-Knoten im Geratebaum im IEC-Editor in der
Reihenfolge aus der Netzwerksicht eingehangt und aktiviert.
9. Ubersetzen Sie das IEC-Projekt. Siehe Kapitel "IEC-Projekt ibersetzen" (— B 59).

10. Laden Sie das IEC-Projekt auf den MOVI-C® CONTROLLER herunter. Siehe Kapi-
tel "Einloggen und Herunterladen" (— B 59).

11. Starten Sie das IEC-Projekt. Siehe Kapitel "IEC-Programm starten" (— B 60).

12. Erzeugen Sie eine Boot-Applikation. Siehe Kapitel "Boot-Applikation erzeu-
gen" (— B 61).
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7.4 IEC-Projekt im Modus "Inbetriebnahme" mit simulierten Achsen erstellen

Das Erstellen eines IEC-Projekts im Modus "Inbetriebnahme" mit simulierten Achsen
ermoglicht beispielsweise das Vorbereiten einer Anwendung vom Biro aus.

Nachfolgend beschriebenes Beispiel beinhaltet einen MOVI-C® CONTROLLER (iber
den ein Scan der Achsen durchgefiihrt werden kann. Die Achsen sind nicht oder nur
teilweise physisch vorhanden bzw. angeschlossen. In diesem Fall kdnnen Sie aus
einer Kombination aus physisch vorhandenen Achsen und simulierten Achsen ein
IEC-Projekt erstellen. Folgende Grafik zeigt schematisch die beschriebene Situation:

IEC-Editor MOVISUITE®

pu— —
I
Ethernet
I
s
MOVI-C® CONTROLLER
power UHX85A
R Simulierte Achsen
|| EtherCAT®/SBusPLUS (physisch nicht vorhanden)
la la
|| ||
MOVI-C® MOVIDRIVE® MOVIDRIVE® MOVIDRIVE® MOVIDRIVE®
Virtuelle Achse MDD90A MDA90A MDD90A MDAS0A
VirtualAxis1 Doppelachsen Einzelachse Doppelachsen Einzelachse
DoubleAxis1 und SingleAxis1 DoubleAxis3 und SingleAxis2
DoubleAxis2 DoubleAxis4
Wahlweise mit Wahlweise mit Wahlweise mit Wahlweise mit

Sicherheitsoption Sicherheitsoption  Sicherheitsoption Sicherheitsoption

26685141387

Fuhren Sie folgende Schritte durch, um diesen Aufbau in MOVISUITE® in Betrieb zu
nehmen und die IEC-Projekterstellung vorzubereiten:

v Die physisch vorhandenen Gerate sind wie in der Abbildung zu sehen verkabelt.
1. Verbinden Sie lhren Engineering-PC mit dem MOVI-C® CONTROLLER.

2. Erstellen Sie ein neues MOVISUITE®-Projekt mit der Option "Aus Netzwerk-Scan".
Siehe Kapitel "Erstellung des MOVISUITE®-Projekts" (— 2 15).

3. Fuhren Sie die Inbetriebnahme der Antriebe durch. Siehe Kapitel "Inbetriebnahme
der Antriebe" (— B 21).

4. Fuhren Sie die Inbetriebnahme des MOVI-C® CONTROLLER durch. Siehe Kapitel
"Inbetriebnahme des MOVI-C® CONTROLLER" (— & 50).

5. Wechseln Sie in den Modus "Planung".
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IEC-Projekt im Modus "Inbetriebnahme" mit simulierten Achsen erstellen

6. Markieren und kopieren Sie die Achsen "DoubleAxis1", "DoubleAxis2" und
"SingleAxis1" und fligen Sie die Achsen dem MOVI-C® CONTROLLER unterge-
ordnet ein.

©)

CONTROLLER
/2

Virtualfmasl Doublefids]l Doublefxis?  Singlefxisl Doublefaasl Copy Doublefsas? Copy  Singlefoasl Copy

25772491403

= Durch das Kopieren werden die Doppel- und Einzelachse mit Parametrierung
Ubernommen. Eine Konfiguration der Achsen ist nicht mehr notwendig.

HINWEIS

Wenn Sie einen anderen Antriebsstrang verwenden mdéchten, fiigen Sie die Achsen
Uber den Katalog ein und nehmen Sie anschlieRend die Konfiguration wie im Kapitel
"Inbetriebnahme der Antriebe" (— B 21) beschrieben durch.

7. Benennen Sie die eingefligten Achsen so um, dass Ihr MOVISUITE®-Projekt in der
Funktionssicht folgendermalfien aussieht:

(@  Doku-TEC-Simuliert

CONTROLLER

25766694667

= Die zu simulierenden Achsen sind im Netzwerk nicht verfliigbar und daher mit
keinem Gerat in der Netzwerksicht verbunden. Bei den nicht verbundenen Ach-
sen ist die obere Halbschale transparent dargestellt.

8. Offnen Sie die Konfiguration einer Achse, die simuliert werden soll.
9. Offnen Sie unter "MultiMotion" das Untermenii "Grundeinstellungen"”.

10. Stellen Sie im Bereich "Allgemein" fir das Feld "Simulation aktivieren" den Wert
"Ja" ein.
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Bestehendes IEC-Projekt mit simulierten Achsen betreiben

11. Wiederholen Sie die 3 vorherigen Schritte fir alle Achsen, die simuliert werden

sollen.

12. Generieren Sie das IEC-Projekt. Siehe Kapitel "IEC-Projekt generieren" (— & 51).

= Die automatische Codegenerierung erstellt die Konfigurationsdaten.

= Die Achsdatensatze der physisch vorhandenen Achsen werden mit den Gera-
ten synchronisiert.

= Alle Datensatze und die Konfigurationsdaten werden auf die Speicherkarte des
MOVI-C® CONTROLLER (bertragen.

= Das IEC-Projekt wird aktualisiert.

= Sie kdnnen nun mit diesem IEC-Projekt die Programmierung vorbereiten und mit

den Achsen reale bzw. simulierte Tests durchfiihren.

7.5 Bestehendes IEC-Projekt mit simulierten Achsen betreiben

Das Betreiben eines bestehenden IEC-Projekts mit simulierten Achsen ermaoglicht u.a.
das Testen eines bereits in der Anlage laufenden Projekts. Sie haben durch die Simu-
lation der Achsen die Moglichkeit mit dem MOVI-C® CONTROLLER und einer einge-
schrankten Anzahl an Achsen im Biro Tests mit dem IEC-Projekt durchzufiihren.

Gehen Sie folgendermalen vor:

1.
2.
3.

Offnen Sie das MOVISUITE®-Projekt.
Offnen Sie die Netzwerksicht der MOVISUITE®.

Offnen Sie in der Netzwerksicht das Kontextmenii eines Gerats bzw. einer Achse
die simuliert werden soll.

Klicken Sie im Kontextmeni auf den Menueintrag [Loschen].

@ MOVISUITE®

CONTROLLER
10.1.99.208

@ > CONTROLLER

Katalog

25767785995

= Das Gerat bzw. die Achse wird aus der Netzwerksicht geléscht und damit die
Verbindung mit der Funktionssicht aufgehoben.

Fuhren Sie die vorherigen beiden Schritte fiir jedes Gerat bzw. Achse die simuliert
werden soll durch.

Gehen Sie zur IEC-Projekterstellung wie im Kapitel "IEC-Projekt im Modus "Inbe-
triebnahme" mit simulierten Achsen erstellen" (— B 66) beschrieben vor.
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7.6 Version eines IEC-Projekts aktualisieren

Veranderungen an den IEC-Bibliotheken 0.4. machen eine Aktualisierung des IEC-
Projekts von einer Vorgangerversion auf die aktuelle Version notwendig. Gehen Sie
folgendermalien vor:

1.
2.
3.

Offnen Sie MOVISUITE® und laden Sie das entsprechende MOVISUITE®-Projekt.
Offnen Sie das Kontextmenii des MOVI-C® CONTROLLER.

Klicken Sie auf den Menteintrag [I[EC-Projekt aktualisieren].

= Der IEC-Editor wird gedffnet und ein Dialogfenster wird angezeigt.

Bestatigen Sie im Dialogfenster das Aktualisieren des Speicherformats mit [Ja].

= Die Konfigurationsdaten und Achsparametersatze werden erstellt und auf die
Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER (Ubertragen.

= Das IEC-Projekt im IEC-Editor wird aktualisiert und folgende Meldung ange-
zeigt:

Bibliotheksversionen

Fiir die folgenden aktuell verwendeten Bibliotheken sind neuere Versionen verfigbar:

Bibliothek Abktuell Empfohlen  Aktion
SEW MOVIKIT MultiMotion (SEW-EUROCRIVE) 1.8.10.58 2.0.200.0 Nicht aktualisieren ...

SEW MOVIKIT MultiMotionCamming (SEWW-EURCDRIVE) 1.6.50.96 2.0.200.0 Nicht aktualisieren ...

Wenn fiir eine der in diesem Projekt verwendeten Bibliotheken eineneuere Version installiert ist, wird sie oben
aufgelistet. Sie kdnnen eine Aktualisierung dieser Bibliothek({en) durch einen Doppelklick in Spalte 'Aktion’
herbeifihren.

Auf Aktualisierungen hin iiberpriifen, wenn dieses Projekt geladen wird.

l Alles auf "neuest” setzen ] [ oK ] [ Abbrechen

25767792139

Klicken Sie in diesem Fenster auf die Schaltflache [OK].

= Die neuen Bibliotheken werden hinzugeflugt. Vorhandene Bibliotheken werden
nicht gedndert.
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Da Sie nur mit einer Version der Bibliothek arbeiten konnen, missen Sie die alten
Versionen der MultiMotion-Bibliotheken I6schen.

6. Offnen Sie den Bibliotheksverwalter.

7. Offnen Sie das Kontextmen( des entsprechenden Eintrags der MultiMotion-Biblio-
thek im Bibliotheksverwalter.

8. Klicken Sie im Kontextmenu auf den Menueintrag [Léschen].

Fir die Aktualisierung missen Sie nun noch bestimmte Knoten im Geratebaum I6-
schen.

9. Offnen Sie im Geratebaum im IEC-Editor das Kontextmenii des Knotens "SBUS-
PLUS1".

10. Klicken Sie im Kontextmen( auf den Menueintrag [Loschen].

11. Markieren Sie im Geratebaum im IEC-Editor die Knoten SEW_GVL,
SEW_GVL_Internal und SEW_PRG.

12. Offnen Sie das Kontextmenii und klicken Sie auf den Menlieintrag [Léschen].

Falls noch nicht im User-Programm definiert, miissen Sie nun noch die Zeile xInit-

Done := TRUE; in den Programmcode des Programms User PRG ( PRG) | INIT

einflgen.

13. Offnen Sie im IEC-Editor das Programm User_PRG ( PRG) | INIT.

14. Figen Sie die Zeile xInitDone := TRUE; ein und bestatigen Sie Ihre Eingabe
mit Enter.

i Device - [EC Edi

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstellen  Online Debug Tools Fenster Hilfe

HIS o 4 BEX| @il O I3 | 65 =

Geréte * o X £ User_PRG.Init X
= Default 1 xInitDone := TRUE;
=- N Device (MOVI-C CONTROLLER power)
=B sPs-Logik
=i} Application
=-I2) SEW_Generated
=2 Internal

@ sEw_GvL_Internal
=[] SEW_PRG (PRG)
[E4 HighPrio
[ +mi
(5 mit
@\ LinkInterfaces
L?A LowestPrio
@\ Main
@ sew_GwL
=12 usER_Application
=-[E] User_PRG (PRG)
[E4 HighPrio
[E4 [mnit
@\ Main
@\ ReadActualvalues
|_?A WriteSetpointvalues

25772705547
= Sie werden aufgefordert die Variable zu definieren.
15. Bestatigen Sie die Definition mit der Schaltflache [OK].
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Abschlieftend kénne Sie nun Ihr IEC-Projekt iber die automatische Codegenerierung
aktualisieren.

16. Wechseln Sie in MOVISUITE® und generieren Sie das IEC-Projekt iber die Option
[IEC-Projekt aktualisieren]. Siehe Kapitel "IEC-Projekt generieren" (— & 51).

17. Anschlielend kénnen Sie das Projekt wie im Kapitel "IEC-Projekterstel-
lung" (— 51) beschrieben Ubersetzen, einloggen, das Programm auf den
MOVI-C® CONTROLLER herunterladen und starten.

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projektersteliung /]



8 Monitor
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Der Monitor ist ein Tool in der Engineering-Software MOVISUITE® zum Uberwachen
und Steuern von Achsen oder Achsgruppen.

Klicken Sie in der MOVISUITE® zum Offnen des Tools im Kontextmenii eines entspre-
chenden Knotens unter "Tools" auf den Menieintrag [Monitor].

Die Benutzeroberflache des Monitors besteht aus folgenden Bereichen:

Monitor

Antriebsfunktionen Allgemein

Eingangssignale Ausgangssignale

@® Fehler zuriicksetzen © Fehler © Warnun, g
Meldung <

© Freigabe Not-Halt © stillstand —_— [4]

e ) Frges Apte e Aktuele Position Aktuele Geschuincigkeit
0 0
9 Touchprobe
" © Endstufensperre © Verbunden © Referenziert © STO aktiv
Controllerfunktionen .
©® Ssimulation © Bereit © Soliwerte aktiv © Endstufenfreigabe

<\ Geschwindigkeitsvorgabe
Fehler D SubfehlerID

0 o

o1 Absolut

Referenzfahrt

Eingangssignale
© Axtivieren

A, 1 5
O Axtiv

- Dies ist ein Prototyp -

9007223554947083
Nr. |Bereich Beschreibung
[11 | Geratepfad und Name Pfad und Name der Achse/Achsgruppe
[21 | Modeumschaltung * Betriebsart "Steuern": Betriebsart, in der der

Anwender alle Steuerbits und Sollwerte ma-
nuell setzen kann. Die Steuerung durch das
IEC-Programm wird ignoriert.

» Betriebsart "Beobachten": Betriebsart zum
Beobachten der Eingangs- und Ausgangswer-
te. Der Monitor besitzt in diesem Modus nur
Leserechte und zeigt die von der Steuerung
gesetzten Werte an.

[3] |Hauptmeni Hauptmeni zum Aufrufen der Konfigurations-
menUs der jeweils verfugbaren Funktionen wie
z. B. Antriebsfunktionen, Controllerfunktionen
oder Funktionen von Softwaremodulen

[4] |Allgemein Eingangs- und Ausgangssignale grundlegender
Einstellungen

[5] |Funktionen Je nach ausgewahlter Funktion im Hauptmeni
werden in diesem Bereich die entsprechenden
Eingangs- und Ausgangssignale angezeigt.

[6] |Status der Kommunikation |Status der Kommunikationsverbindung
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9 Feldbus-Schnittstelle

Um  Prozessdaten von einer Ubergeordneten  Steuerung mit dem
MOVI-C® CONTROLLER und den untergeordneten Antrieben auszutauschen, muss
die Feldbus-Schnittstelle des MOVI-C® CONTROLLER in MOVISUITE® und im IEC-
Projekt konfiguriert werden.

9.1 Feldbusoption konfigurieren

v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde erstellt und ist getffnet.
Offnen Sie in MOVISUITE® die Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER.
Offnen Sie unter "Gerateeigenschaften" das Untermenii "Kommunikation".

3. Wahlen Sie im Bereich "Feldbuskarte" im Feld "Feldbusprotokoll" Ihre verwendete
Feldbus-Option.

Feldbuskarte
Feldbusprotokoll

EtherMet/IP™-Adapter =]

Kein Feldbus
PROFIBUS DP-Gerat
EtherMet/IP™-Adapter
Modbus/TCP-5lave
PROFINET 10-Gerét

26656773899
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4. Gehen Sie zurlick zur Funktionssicht des MOVISUITE®-Projekts.

5. Offnen Sie das Kontextmeni des MOVI-C® CONTROLLER und wahlen Sie den
Menueintrag [I[EC-Projekt aktualisieren].

= Dem IEC-Projekt wird im Geratebaum der Knoten "Fieldbus ([Feldbusname])"
hinzugefligt. Uber diesen Knoten kénnen Feldbusparameter konfiguriert wer-
den. Durch Doppelklicken des Knoten wird folgendes Register gedffnet:

= ~ 8 X/ e mwipm [ fekdbus x =
=3 Desautt =]
= ([ CONTROLER (MOVI-C CONTROLLER powes) Profnet 10 Parameter lsme Fiter Alleanacigen ]
i s o e pre—c— i G
s : e et i —
1 oty Profinet 10 Parameter :: ePdinState D38 Enumeraton of DWORD ePdinstate. Desc
¥ — e —
D stioteisverater Status. » udiOkCounter %D40  UDINT udOkCounter.Desc
> i o it
Information » udiNokCounterln. %D42  UDINT ‘udiokCounterIn.Desc.
L » udiNokCounterOut %ID43  UDINT ‘udiNokCounterOut.Desc
= — - e
M e r ==
- s ome .
» ItLaSthokOUtTMeEStamp. %IL25 e ItLastNOkOUTImEStamp. Desc
Pl
= 8 Taskonfiguratin
= & TesighPrio
8] SEW_PRG HIGHPRIO
= @ raseven
) sew_PRGMan
4 ot
N LogicalDevice_avis1 (SEWLogicabeviceFlexrul)
SN Logabevie_Axis2 (SEWLogiaDevicsFexeul) I ————
N Logcaibevice xis3 (seWLogicabeviceFlexeul)
= () S8US_PLUS1 (EtherCAT MasterSEW) TEC-Objekte
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Lot 84 00 ® 0 Precompie: o/ el Benizer:(emand)

25775668363

= Uber den untergeordneten Knoten "Process_Data (512 Prozessdatenworte)"
kann das Prozessdatenabbild Uberwacht werden. Durch Doppelklicken des
Knoten wird folgendes Register gedffnet:

R e T

ste Beabeen rscht Projit Esicln Qe Odbug Tods Fester e

CIEIERS IR 10 X! 1w
o S8 X[ G o mwsiaez ([ e G Process bata x =~
=3 ot =
= ([ CONTROLLER (MOVI-C CONTROLLER power) P ModuleE/A-Abbild Suche Filter Alle anzeigen J
= B0 wsiosk p— Ve Mopping Kanal  Aduese T [ —
O e o o s AR 0. 5111 CFWORD s of ot v s
gt Tnformation = Output %QW48. ARRAY [0..511] OF WORD input dta for master / slave output
0 sttt ! “ ouputls] uqnss woRD it dto for master /slave cutot
" ouputl 1] wQW49. WORD input data for master / lave outout
e ot wawo  woro oo fr st v ot
B * " Output{3] %QWs1 WORD input dsta for master / siave output
e Output{4] %QWS2 WORD input data for master / slave output
Ed Output(s] HQWS3. WORD input data for master / slave output
"9 Outputls] %Qus4. WORD Input data for master / slave outout
* " Output{7] %QWS5. WORD input data for master / lave output
"y Output(s] QUSE WORD input dta for master / slave output
L Output(s] QST WORD input data for master / slave output
(g Output[10] HQWS8. WORD input data for master / lave outout
* " Output{11] %QWSS WORD Input cata for master / lave output
*"y Output{12] %Que0 WORD input dsta for master / siave output.
L Output{13] QW61 WORD input data for master / slave output
Ed Output[14] HQW62 WORD input dta for master / slave output
oo o owutisl  wanss R out dta e moste v ce
& e ouputis]  wamss  woD oo fr st v ot
) sew_recan “ w1 wanss oo okt o st vt
£ I Hoabesaned EEnapesDasEFio) o Ououtis]  anss  wiorD rou o fr st v ot
P T [ owutsl e word ot dta e st vt
Pyt i R oo fr st v ot
A Loocaberce_sos moocabevcere) 22 Oveulz  wanes oD o o for st v ot
L paisiyondusiviiens T owuz  wawm  wo oo fr st v ot
= 8 e A2 OV MOMDRIE Dot ) i owuizl  wawr R rou oo for st v ot
Fiyeopim o owuizi  wawm o out dta e moste v coe
e i oupus  wowm oo oo fr st v ot
Pl vojion i uputze]  sowrs oD oo fr st v ot
R “ oz waws oo rou o fr st v ot o
= (8 Dev_Axis3 (MOVI-C MOVIDRIVE Sigle Axis) -
R (o)
bRt AN p - NeweVarsbe ezegen % = Auf bsteendeVarsle mapoen
= (@ meldous (PROFINET 10-evice)
(8 Process Data (512 words process data) Meldungen - Gesamt 0 Fefier, 0 Warruna(en), 5 Meldung(en) v x
£ <teers (dees) Obersetzen ~ |[© 0 Fehier [ 0 Warmungien) [@ 5 Meldunglen) | X
seschvebung Pt Okt Peiion
Uit gearte egtton: CONTROUER, epcaon
@ SEW EtherCAT parameters for "EtherCAT MasterSEW" successfully generated. Default SBUS_PLUS1 [CONTROLLER]
ot tpsirn
oo

gobe Intsisierungen arzeugen
Code tisolsen zeugen...
Rehatonen erugen.
© Gote ceserzugten Codes: 733 Bytes
© ot cor cobaen aten: 53234 yes
© Gesamter slosieter Speicherunfang fr Coce und Date: 415300 bytes
° e 15900,
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9.2
9.21

9.2.2

9.2.3

Hinweise

PROFIBUS

Feldbus-Schnittstelle 9

Hinweise zur Konfiguration der Feldbusoptionen

zur Konfiguration der Feldbusoptionen

« Um die Anbindung des PROFIBUS-Slave an den MOVI-C® CONTROLLER korrekt
zu initialisieren, muss vor dem Herunterladen der IEC-Applikation die "DP-Slave-
Adresse" konfiguriert werden.Da bei der Feldbus-Option PROFIBUS die Slave-
Adresse zur Laufzeit nicht geandert werden kann, muss ein "Reset" (warm, kalt
oder Ursprung) durchgefiuhrt werden, um dem Slave-Stack eine neue Adresse zu
Ubergeben.

» Der Parameter "Baudrate" kann nur gelesen werden (ReadOnly-Parameter) und
zeigt nach dem Hochlauf des Bussystems die mit dem Master ausgehandelte
Baudrate an.

Modbus TCP

» Bei der Feldbus-Option Modbus TCP werden immer die IP-Einstellungen verwen-
det, die beim Projekt-Download bzw. beim Laden der Boot-Applikation im IEC-Pro-
jekt hinterlegt sind.

PROFINET IO

jde

Fir den Hochlauf sind bei der Feldbus-Option PROFINET IO die Parameter "Kunden-
Geratebezeichnung" und "IP-Einstellungen (IP-Adresse, Subnetzmaske und Gate-
way)" relevant:

* Die Kunden-Geratebezeichnung kann nicht tber IEC-Editor sondern lediglich Gber
MOVISUITE® eingestellt werden. Wahrend des Hochlaufs wird die Kunden-Gera-
tebezeichnung in einen PROFINET-konformen Geratenamen umgewandelt und
der PROFINET-Slave-Stack damit initialisiert. Dieses Verhalten ist unabhangig
von allen Reset-Varianten im IEC-Editor. Im IEC-Editor wird fir den PROFINET-
Knoten der nach dem Busanlauf konvertierte PROFINET-Geratename angezeigt.

» Die beim Hochlauf geltenden IP-Einstellungen kdnnen folgendermalen eingestellt
werden:

— Durch erstmaliges Herunterladen der Applikation, wenn noch keine Applikation
auf dem MOVI-C® CONTROLLER vorhanden ist.

— Durch Andern der IP-Einstellungen im Projekt mit anschlieRendem Herunterla-
den des Projekts auf den MOVI-C® CONTROLLER und Durchfiihren eines kal-
ten Resets.

HINWEIS

In allen anderen Fallen werden die in der Gbergeordneten Steuerung persistent abge-
legten Einstellungen fiir den Bushochlauf verwendet. Die IP-Einstellungen und der
PROFINET-Geratenamen kénnen von der PROFINET-Steuerung jederzeit persistent
geandert werden.

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung [ 5
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Feldbus-Schnittstelle
Ubersicht Prozessdaten

9.24

EtherNet/IP™

Die beim Hochlauf geltenden IP-Einstellungen kdénnen folgendermallen eingestellt
werden:

9.3 Ubersicht

Durch erstmaliges Herunterladen der Applikation, wenn noch keine Applikation auf

dem MOVI-C® CONTROLLER vorhanden ist.

Durch Andern der IP-Einstellungen im Projekt mit anschlieBendem Herunterladen
des Projekts auf den MOVI-C® CONTROLLER und Durchfiihren eines kalten Re-

sets.
Prozessdaten
Feldbusprotokoll | UHX25A UHX45A UHX65A UHX85A
PROFIBUS DP - - - 120 PD
Ethernet/IP™ 128 PD 248 PD 248 PD 248 PD
Modbus TCP 128 PD 256 PD 120 PD 120 PD
PROFINET 10 128 PD 256 PD 512 PD 512 PD
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10

10.1

10.2

Sicherheitsoption
Sicherheitsoption hinzufligen

Sicherheitsoption

Damit die Safety-Prozessdaten (iber den MOVI-C® CONTROLLER mit der tibergeord-
neten Steuerung ausgetauscht werden kdnnen, muss im IEC-Programm das Safety-
Prozessdatenrouting konfiguriert sein.

Detaillierte Informationen zur Inbetriebnahme, Parametrierung und Funktion der Si-
cherheitsoption finden Sie im Handbuch "MOVIDRIVE® modular, MOVIDRIVE® sys-
tem / Sicherheitsoption MOVISAFE® CS..A".

Sicherheitsoption hinzufiigen

Wenn Sie Uber die Option "Netzwerk-Scan" ein neues MOVISUITE®-Projekt erstellen,
wird die eingebaute Sicherheitsoption erkannt und direkt entsprechend ins
MOVISUITE®-Projekt eingefiigt. Die genaue Vorgehensweise finden Sie im Kapitel
"Projekt anlegen" (— B 15).

Wird die Sicherheitsoption nachtraglich eingebaut, missen Sie die entsprechende
Achse im MOVISUITE®-Projekt Uber die "Funktion "Gerat—PC"™ (— 2 89) im Menl
"Mehr" aktualisieren. Die eingebaute Sicherheitsoption wird erkannt und dem
MOVISUITE®-Projekt hinzugefligt. Aktualisieren Sie anschlielend das IEC-Projekt.

IEC-Projekt mit Sicherheitsoption aktualisieren

Wird eine Sicherheitsoption nachtraglich eingebaut und konfiguriert, erkennt
MOVISUITE® automatisch eine noch nicht im IEC-Projekt aktualisierte Anderung.

Am MOVI-C® CONTROLLER in MOVISUITE® werden folgende Meldungen angezeigt:

e IEC-Projektaktualisierung notwendig

Magliche Ursachen und Behebungsmaglichkeiten:

Die Projektstruktur unterhalb des MOVI-C® CONTROLLER hat sich gedndert. Das IEC-Projekt
muss aktualisiert werden.

A Konfigurationsdaten unterschiedlich

¥ IEC-Projekt aktualisieren X SchlieBen

26657863563

» |EC-Projektaktualisierung notwendig - Das IEC-Projekt hat sich geandert. Um die
Sicherheitsoption in das IEC-Projekt zu Ubernehmen und die Safety-Prozessdaten
zu konfigurieren muss das IEC-Projekt aktualisiert werden.

» Konfigurationsdaten unterschiedlich - Die Konfigurationsdaten und die Parameter-
satze im MOVISUITE®-Projekt unterscheiden sich von den Konfigurationsdaten
und Parametersatzen auf dem Gerat.

10
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1 Sicherheitsoption
IEC-Projekt mit Sicherheitsoption aktualisieren

1. Fihren Sie eine Aktualisierung des IEC-Projekts und der Konfigurationsdaten tber
die entsprechenden Schaltflachen in den Meldungen durch. Weitere Informationen
dazu finden Sie im Kapitel "IEC-Projekt generieren" (— & 51).

= Die Konfigurationsdaten werden erstellt und zusammen mit den Achsdatensat-
zen (einschlieRBlich Safety-Datensatz) auf die CFast-Speicherkarte des
MOVI-C® CONTROLLER geschrieben.

= Der IEC-Editor wird gedffnet und das IEC-Projekt wird aktualisiert. Im IEC-Edi-
tor im Geratebaum wird unter "SBUS_PLUS1(EtherCAT MasterSEW)" der freie
Slot an der entsprechenden Achse mit der Sicherheitsoption (MDA9OASafety -
Failsafe Container Profisafe 6/5 Byte) belegt und unter "Fieldbus_1
(PROFINET I/O-Gerat)" der Knoten "FailSafe_ MDA90ASafety" eingeflgt.

Gerdte > 3 X
=5 Default (=]
= I Device (MOVI-C CONTROLLER power)
+-E) sps-Logik
+-[] sEwLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePoal)
= EtherCAT (LANZ)
= T3 SBUS_PLUS1 (EtherCAT MasterSEW)
+ l Dev_Axis1_Axis2 (MOVI-C MOVIDRIVE Double Axis)
+ I Dev_Axis3 (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)
=] Dev_MDAS0A (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)
H¥% MDASOA (15 PD)
| B MDAsDASafety (Failsafe Container Profisafe 6/5 Eyte)|
=18 Fieldbus (X2)
= Figldbus_1 (PROFINET I/0-Ger&t)
H"(. Process_Data (512 Prozessdatenworte)
--M * PROFIsafe_channel (SEW PROFIsafe-Kanal)
| F Faisafe MDASOASAfety (F-I/O-Modul (8/5 Bytes)) |

27734944139

= Fur Feldbus und EtherCAT wird eingestellt, dass der Buszyklus-Task des Gber-
geordneten Gerats verwendet wird.

HINWEIS

Diese Einstellung ist fur das Routing der Safety-Prozessdaten zwingend notwendig,
um sicherzustellen, dass Feldbus und EtherCAT immer die gleiche Buszyklus-Task
verwenden. Die folgenden Abbildungen zeigen die entsprechenden Einstellungs-
menis sowie die festgelegten Einstellungen. Das Offnen der Einstellungsmenis er-
folgt Uber einen Doppelklick auf den jeweiligen Knoten im Geratebaum des IEC-Edi-

fde

tors.
§ Device x -
Kommunilation Applikation fir E/A-Behandliung [ADDlimtun -
Applikationen SPS-Einstellungen

[] Efa aktualisieren im Stop

Sichern und Wiederherstellen Verhalten fir Ausgange im Stop: | Aktuele Werte behalten -

Dateien Variablen immer aktualisieren lAkh'viartZﬁmmer in Buszyklustask) vI
Lizenzen bearbeiten...
Log
Buszyklus-Optionen
SPS-Einstellungen Buszyklustask lTaskH\ghPrin v]

SPS-Shell
8 Zusatzliche Einstellungen

Benutzer und Gruppen Force-Variablen fiir das E/A-Abbild erzeugen Diagnose fiir Gerate aktivieren

[] E/A-Warnungen als Fehler anzeigen
Zugriffsrechte

27737189259
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== SBUS_PLUS1 X

EchT

Sicherheitsoption
Sicherheitsoption mit Assist CS.. parametrieren

Allgemein

Status

EtherCAT EfA-Abbild

Information

Find Filter Alle anzeigen < J
Variable Mapping  Kanal Adresse Typ Einheit
+- Prozessdateninformationen und Diagnosedaten SRIL0 SEW_PdoHandling. 5T_PdInfowithDiag

1 [} ] b

Mapping zuriicksetzen| Variablen aktualisieren:l Einstellungen des Gbergeordneten Gerates verwenden +

IEC-Ohjekte
Variable Mapping  Typ
@ SBUS_PLUS1 ‘% 10DrvEtherCAT

*ﬂé = Neue Variable erzeugen "% = Auf bestehendeVariable mappen

Buszyklus-Optionen

Buszyklus-Task Zykluseinstellungen des Gberge +

27737193227
a:ﬁfg Fieldbus_1 x -
PROFINET 10 Parameter Find Filter Alle anzeigen - J
PROFINET 10 E/A-Abbild agable Mapping  Kanal Adresse Typ Standard)

- ExtendedPdInfo Channel %%RIL23 SEW _PdoHandling.ST_PdInfoithDiag

Status

Information

4 [T I 3

Mapping zuricksetzen| Variablen aktualisieren:l Einstellungen des (ibergecrdneten Gerates verwenden vl

1EC-Objekte

Variable Mapping  Typ
& Fieldbus ‘o Fbusinfo

*ﬂé = Neue Variable erzeugen "% = Auf bestehendeVariable mappen

Buszyklus-Optionen

Buszyklus-Task Zykuseinstellungen des tberge

27737197195

= Das Routing der sicheren Prozessdaten zwischen EtherCAT® und PROFISAFE er-
folgt durch den MOVI-C® CONTROLLER automatisch. Eine manuelle Verkniipfung
durch den Anwender ist nicht notwendig.

10.3

Sicherheitsoption mit Assist CS.. parametrieren

Fir die Parametrierung der Achsen mit Sicherheitsoption wird das Tool "Assist CS.."
verwendet. Darin stellen Sie u.a. die Betriebsart der Sicherheitsoption ein.

Die Sicherheitsoption unterscheidet zwei Betriebsarten:

» Autarker Betrieb: Es werden keine Status- und Steuerinformationen Uber eine
funktional sichere Kommunikation (Safety-Protokoll) ausgetauscht.

» Feldbusbetrieb: Es werden Informationen Uber den Feldbus (Safety-Protokoll) aus-

getauscht.
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1 Sicherheitsoption
Sicherheitsoption mit Assist CS.. parametrieren

10.3.1 Autarker Betrieb

Wenn Sie keine sicherheitsgerichteten Prozessdaten im Projekt verwenden, stellen
Sie im Assist CS.. im Menu "F-Protokoll" unter "Konfiguration" als "F-Protokoll Typ
Slave-Slot" den Wert "Kein Protokoll" ein.

[ Assist CS..

Device A > MDAS0A

R

4.9.15 Slave-Kommunikationsdaten

Prafsummeniibersicht Konfiguration

Allgemein F-Protokoll Typ Slave-Siat
Sichere Eingange Kein Protokoll =
Sichere Ausgdnge

Geber

Slave-Kommunikationsdaten

Anwendereinheiten

STO/SBC

S5x%

SLS/SSM/SSR
SDI/SLT
SLA

Funktionszuordnung

Daten in Projekt abertragen

25776415371

Der autarke Betrieb ist fur die IEC-Projekterstellung nicht relevant, da keine sicher-
heitsgerichteten Prozessdaten bei der IEC-Projekterstellung eingerichtet werden.

()  Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung
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10.3.2

Feldbusbetrieb PROFIsafe

Um den Feldbusbetrieb und "PROFIsafe" zu verwenden, stellen Sie im Assist CS.. im
Menu "F-Protokoll" im Bereich "Konfiguration" als "F-Protokoll Typ Slave-Slot" den
Wert "PROFIsafe" ein. Geben Sie zudem anschlieRend im Bereich "PROFIsafe" die

Sicherheitsoption

Sicherheitsoption mit Assist CS.. parametrieren

"PROFIsafe-Slave F-Adresse" an.

[ Assist CS..

@ > Device A > MDA%DA

R

Prafsummeniibersicht
Allgemein

Sichere Eingange
Sichere Ausgdnge
Geber
Slave-Kommunikationsdaten
Anwendereinheiten
STO/SBC

S5x%

SOS

SLS/SSM/SSR.

SDI/SLT

SLA

Funktionszuordnung

Nehmen Sie die Sicherheitsoption CS.. anschlieRend in Betrieb und laden Sie die
Werte in die Achse herunter. Generieren Sie Uiber den Assist CS.. den Abnahmereport

4.9.15 Slave-Kommunikationsdaten

Konfiguration PROFIsafe
F-Protokoll Typ Sla
PROFlsafe

PROFlsafe-Slave F-Adresse

Daten in Projekt abertragen

25776418443

und flhren Sie eine Abnahme der Parametrierung der Sicherheitsoption durch..

HINWEIS

fde

Die IEC-Projekterstellung kann fur den Testbetrieb auch ohne Reportgenerierung
und Validierung durchgefuhrt werden.

10
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1 Sicherheitsoption
Sicherheitsoption mit Assist CS.. parametrieren

10.3.3 Feldbusbetrieb ISOFAST®

Um den Feldbusbetrieb und "ISOFAST®" zu verwenden, stellen Sie im Assist CS.. im
Menl "F-Protokoll" im Bereich "Konfiguration" als "F-Protokoll Typ Slave-Slot" den
Wert "ISOFAST®-Slave" ein. Stellen Sie zudem anschlieRend im Bereich "ISOFAST®-
Slave" die Verbindungs-ID und das Format ein.

[ Assist CS..

@ > Device A > MDA%DA

R

4.9.15 Slave-Kommunikationsdaten

Prfsimmentba s Konfiguration ISOFAST®-Slave
Allgemein F-Protokoll Typ Slave-Siat ISOFAST®-Slave Verbindungs-1D
Sichere Eingange ISOFAST®-5lave [F] 0

Sichere Ausgdnge ISOFAST®-Slave Format
Geber ISOFAST® 2
Slave-Kommunikationsdaten

Anwendereinheiten

STO/SBC

S5x%

SOS

SLS/SSM/SSR.

SDI/SLT

SLA

Funktionszuordnung

Daten in Projekt abertragen

25776421515

Nehmen Sie die Sicherheitsoption anschlieend in Betrieb und laden Sie die Werte in
die Achse herunter. Generieren Sie Uber den Assist CS.. den Abnahmereport und fuh-
ren Sie eine Abnahme der Parametrierung der Sicherheitsoption durch..

HINWEIS

Die IEC-Projekterstellung kann fur den Testbetrieb auch ohne Reportgenerierung
und Validierung durchgefuhrt werden.

fde
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Datenhaltung 1 1
Datentypen

11 Datenhaltung

Dieses Kapitel beschreibt, welche Datentypen im Gesamtsystem vorhanden sind und
welche fiir den MOVI-C® CONTROLLER relevanten Daten durch die verschiedenen
MOVISUITE®-Funktionen entstehen oder geandert werden.

11.1  Datentypen

Folgende Tabelle beschreibt alle im Gesamtsystem vorhandenen Datentypen:

Daten Beschreibung

AxisData Parametersatz des Umrichters.

KonfigData Vom Softwaremodul erzeugter Konfigurationsdatensatz fir
einen Umrichter.

SafetyData Datensatz der Sicherheitsoption, in Betrieb genommen
durch den Assist CS..

SafetyKey Vom Tool "Assist CS.." bei der Validierung beschriebener
SafetyKey auf der Optionskarte.

ControllerPara Parametersatz des MOVI-C® CONTROLLER.

FRAM Data FRAM-Daten des IEC-Systems auf dem
MOVI-C® CONTROLLER.

Boot-Applikation Vom IEC-Editor erzeugte Boot-Applikation auf dem
MOVI-C® CONTROLLER.

IEC-Projekt Von der MOVISUITE® erzeugtes IEC-Projekt, das vom An-

wender im |[EC-Editor erweitert werden kann.

MOVISUITE®-Projekt Auf dem Engineering-PC gespeichertes MOVISUITE®-Pro-
jekt.
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Datenhaltung
Datentypen

Folgende Abbildung veranschaulicht, welche Datentypen wo im Gesamtsystem zu fin-

den sind:
Fremd SPS Daten
MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt IEC-Editor
ControllerPara |IEC-Projekt
FRAM Data
SafetyData Boot-Applikation J——
—
Controller: UHX85A Ea:": Daten: Speicherkarte
ControllerPara IEC-Projekt
MOVISUITE®-
SafetyData Boot-Applikation
Achse: MDA9OA... Daten: Grundgerat
; |
- Daten:
l SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
SafetyData
2o
Daten: SafetyKey
26682789387
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Datenhaltung
Funktion "Projekt speichern”

11.2  Funktion "Projekt speichern”

Die Funktion "Projekt speichern" fir MOVISUITE®-Projekte steht in MOVISUITE® (iber
die Titelleiste (Disketten-Symbol), im Startmeni im Register "Projekte" und Uber das
Menu "Mehr" im Untermenu "Projekt" zur Verfugung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

Das MOVISUITE®-Projekt wird erst dann komplett gespeichert, wenn in allen ver-
wendeten Tools (z. B. im IEC-Editor) die Anderungen gespeichert sind und
MOVISUITE® die Daten in der MOVISUITE®-Projektdatenbank gespeichert hat.

Speichert der Anwender in einem Tool den aktuellen Bearbeitungsstand ab, wer-
den die Daten temporar ins MOVISUITE®-Projekt (ibernommen. Das
MOVISUITE®-Projekt muss anschlieBend separat nochmal gespeichert werden.
Wird das MOVISUITE®-Projekt nicht gespeichert, gehen die Daten aus den Bear-
beitungen in den Tools verloren.

11.3  Funktion "Projekt exportieren”

Die Funktion "Projekt exportieren" fiir MOVISUITE®-Projekte steht in MOVISUITE®
Uber das Startmenl im Register "Projekte” und tber das Meni "Mehr" im Untermend
"Projekt" zur Verfiigung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

Voraussetzung fir den Export ist ein vorhandenes IEC-Projekt, d. h. es muss min-
destens einmal ein Speichervorgang im IEC-Editor durchgefihrt werden. Die Ar-
chivdatei wird dann automatisch beim SchlieRen des IEC-Editors angelegt oder
kann optional im IEC-Editor Gber [Datei] > [Projektarchiv] > [Save MOVISUITE®
archive] erstellt werden. Siehe Kapitel "MOVISUITE®-Archiv speichern" (— B 100).

Uber die Funktion "Projekt exportieren" wird ein komplettes MOVISUITE®-Projekt
an einem beliebigen Ort als komprimierte Datei (MSPRO-Datei) abgelegt. In die-
sem Export sind samtliche fir MOVISUITE® relevanten Daten enthalten, insbeson-
dere die fur die Ubergabe an einen anderen Rechner oder Benutzer notwendigen
Dateien (Bibliotheksprofil, Download-Informationsdateien, referenzierte Gerate, Vi-
sualisierungsprofil, referenzierte Bibliotheken).

SafetyData

ControllerPara

IEC-Projekt

Export / Import MOVISUITE®-Projekt

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor
ControllerPara IEC-Projekt
SafetyData U —
26682782219
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11.4  Funktion "Projekt importieren™

Die Funktion "Projekt importieren" fiir MOVISUITE®-Projekte steht in MOVISUITE®
Uber das Startment im Register "Projekte" und Uber das Menu "Mehr" im Untermen(
"Projekt" zur Verfugung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

+ Uber die Funktion "Projekt importieren" wird aus einer Exportdatei ein komplettes
MOVISUITE®-Projekt als neues Projekt im MOVISUITE®-Projektordner erstellt und
anschlielRend geoffnet. Beim Import werden alle fir MOVISUITE® relevanten Da-
ten sowie das IEC-Projekt importiert.

« Verwenden Sie die Funktion "MOVISUITE®-Archiv wiederherstellen" (— B 100) um
alle im urspringlichen Projekt verwendeten Bibliotheken und Geratebeschreibun-
gen ins IEC-Editor zu importieren. Fehlende Geratebeschreibungen sind im Gera-
tebaum im IEC-Editor mit einem roten Fragezeichen gekennzeichnet.

SafetyData

ControllerPara

IEC-Projekt

Export / Import MOVISUITE®-Projekt

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor
ControllerPara IEC-Projekt
SafetyData -

26682782219

86 Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung

25877127/DE — 12/2018



25877127/DE — 12/2018

11.5

Funktion "Daten exportieren™

Datenhaltung 1 1
Funktion "Daten exportieren"

Die Funktion "Daten exportieren" steht in MOVISUITE® fur Gerate Uber das Kontext-
menl des Gerateknotens in der Funktionssicht und Uber das Menu "Mehr" im Unter-
menu "Daten verwalten" zur Verfigung. zur Verfigung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

Die Parameter-Daten des markierten Gerats werden zuerst gelesen und im
MOVISUITE® Projekt gespeichert. Anschlielkend erfolgt der Export der Daten in
eine Datei (mcEx-Datei).

Der Datensatz enthalt ggf. auch die Parameter-Daten der Sicherheitsoption.

2. Export Device
1

SafetyData

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor
E SafetyData -
1. AchsPara laden einschlieBlich Safety
Controller: UHX85A 1?&"’@: Daten: Speicherkarte
Achse: MDA9O0A... Daten: Grundgerat
E | oate
-
- Daten:
E SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682743947

Handbuch — MOVISUITE® IEC-Projekterstellung 87



11 Datenhaltung
Funktion "Daten importieren”

11.6

Funktion "Daten importieren"

Die Funktion "Daten importieren" steht in MOVISUITE® fur Gerate Uber das Kontext-
menl des Gerateknotens in der Funktionssicht und Uber das Menu "Mehr" im Unter-
menu "Daten verwalten" zur Verfligung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

« Die Parameter-Daten des markierten Gerats werden zuerst im MOVISUITE® Pro-
jekt gespeichert und anschlielend ins Gerat geladen.

» Der Datensatz enthalt ggf. auch die Parameter-Daten der Sicherheitsoption.

SafetyData

1. Import Device

|

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt IEC-Editor

SafetyData el

2. AchsPara laden einschlieBlich Safety

Controller: UHX85A

Daten: Speicherkarte

.

Achse: MDA9O0A... Daten: Grundgerat

| PR

- Daten:
E SoftwareModul

|

DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz

@ SafetyData

Daten: SafetyKey

Il

26682747531
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11.7 Funktion "Gerat—PC"

Die Funktion "Gerat—PC" steht in MOVISUITE® flr Gerate (iber das Kontextmeni des
Gerateknotens in der Funktionssicht und Gber das Menu "Mehr" zur Verfigung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

» Die Parameter-Daten aller dem markierten Gerat untergeordneten Gerate werden
abgezogen und im MOVISUITE®-Projekt gespeichert. Wird die Funktion beispiels-
weise fiir den MOVI-C® CONTROLLER ausgeflhrt, wird ein Backup der Parame-
ter-Daten des MOVI-C® CONTROLLER und der untergeordneten Umrichter im
MOVISUITE®-Projekt erstellt.

+ Die Konfigurationsdaten (KonfigData) der Softwaremodule von Umrichtern sind
beim Verwenden der Funktion nicht enthalten, da diese Konfigurationsdaten nicht
im Umrichter gespeichert sind. Die Konfigurationsdaten werden in MOVISUITE®
bei der Konfiguration erzeugt und mit der Funktion "Konfigurationsdaten aktualisie-
ren" auf den MOVI-C® CONTROLLER geladen.

MOVISUITE

Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor

ControllerPara |:|

SafetyData SafetyData —_l
3. ControllerPara laden

1. AchsPara laden 2. AchsPara laden
einschlieBlich Safety einschlieBlich Safety

Daten:Speicherkarte

ControllerPara

Controller: UHX85A | lamrs

Achse: MDA90A...

:

Daten: Grundgerat

- Daten: - Daten:
l SoftwareModul l SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten: DriveSafety: CSxx1A Daten:

N2

Safety-Datensatz

SafetyData

Achse: MDA9OA...

:

Daten: Grundgerat

swever |

Daten: SafetyKey

NP

Safety-Datensatz

SafetyData

ey

Daten: SafetyKey

26682751115
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11.8

Funktion "PC—Gerat"

Die Funktion "PC—Gerat" steht in MOVISUITE® flr Gerate (iber das Kontextmeni des
Gerateknotens in der Funktionssicht und Gber das Menu "Mehr" zur Verfigung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgende Hinweise:

Die Parameter-Daten aller dem markierten Gerat im MOVISUITE®-Projekt unterge-
ordneten Gerate werden in die entsprechenden Gerate geladen. Durch Markieren
des MOVI-C® CONTROLLER und Ausfiihren der Funktion "PC—Gerat" kdnnen
somit die Parameter-Daten des MOVI-C® CONTROLLER und der untergeordneten
Umrichter wiederhergestellt werden.

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor
ControllerPara |:|
SafetyData J——
1. ControllerPara laden
2. AchsPara laden
einschlieBlich Safety
Controller: UHX85A | lzmn Daten: Speicherkarte
ControllerPara
Achse: MDA90A... Daten: Grundgerat
E | o
- Daten:
I SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682778635
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Funktion "Alle Gerate—PC"

Die Funktion "Alle Gerate—PC" steht in MOVISUITE® fiir Gerate Uber das Kontextme-
nu des Gerateknotens in der Funktionssicht und Gber das Menu "Mehr" zur Verfl-
gung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

« Alle Datensatze aller Geréte in der Funktionssicht im MOVISUITE®-Projekt werden
von den Geraten ausgelesen und im MOVISUITE®-Projekt gespeichert. Die Geréte
in der Funktionssicht im MOVISUITE®-Projekt miissen mit einem Gerat in der
Netzwerksicht verbunden sein.

11.10 Funktion "PC—Alle Gerate"

11.11

Die Funktion "PC—Alle Gerate" steht in MOVISUITE® fiir Gerate Uber das Kontextme-
nU des Gerateknotens in der Funktionssicht und Gber das Menu "Mehr" zur Verfl-
gung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

« Alle Datenséatze aller Geréte in der Funktionssicht im MOVISUITE®-Projekt werden
aus dem MOVISUITE®-Projekt in die Gerate geladen. Die Gerate in der Funktions-
sicht im MOVISUITE®-Projekt miissen mit einem Gerat in der Netzwerksicht ver-
bunden sein.

Funktion "Wiederherstellung der Achsdatensatze uber Controller”

Der MOVI-C® CONTROLLER bietet die Funktion, komplette Datensatze seiner unter-
geordneten Gerate auf der SD- bzw. CFast-Speicherkarte zu speichern. Dazu zahlen
z. B. Achsdatensatze von MOVIDRIVE®-Geraten sowie Safety-Parameterséatze einer
Sicherheitsoption. Durch diese Funktion besteht z. B. die Moglichkeit, nach einem
Umrichtertausch (inklusive Sicherheitsoption) die gespeicherten Datensatze aus dem
MOVI-C® CONTROLLER automatisch auf das neue Gerat zu ibertragen.

Die Funktion "Wiederherstellung der Achsdatensatze Uber Controller" steht in
MOVISUITE® Uber das Konfigurationsmenl des MOVI-C® CONTROLLER im Unter-
meni "Datenhaltung" zur Verfigung. Uber das Auswahlfeld "Ereignis fir den Start der
Wiederherstellung" im gleichen Konfigurationsmenu gibt es zudem folgende Optionen:

» Parametersatzunterschied - Die Wiederherstellung erfolgt, wenn ein CRC-Unter-
schied und damit ein nicht identischer Parametersatz erkannt wird.

» Geratetausch - Die Wiederherstellung erfolgt, wenn eine unterschiedliche UUID
und damit ein Geratetausch erkannt wird.

4.1.1 Datenmanagement

Initialisierung

Funktion Einstellung Wert Info
Controllertauschfunktion  Automatische Wiederherstellung beim Tausch aktiviersn (B i ]
Achstauschfunktion Wiederherstellung der Achsdatensitze dber Controller @ i |
Achstauschfunktion Ereignis fur den Start der Wiederherstellung Geratetausch B

MOVIRUN® flexible Kenfigurationsdaten fir IEC-Projekt erstellen Parametersatzunterschied a

Geratetausch

Konfigurationsdaten aktualisieren

26877780491
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11.11.1 Funktionsprinzip

Bei jedem Neustart des MOVI-C® CONTROLLER (Einschalten der 24V-Versorgung)
Uberprift das IEC-Programm in der Boot-Applikation, ob die Daten der Gber den Sys-
tembus angeschlossenen Gerate noch aktuell sind. Dazu wird anhand des Gerate-
namens (LogicalDevice) Uberpruft, ob fir diesen Geratenamen ein Umrichterdaten-
satz auf der SD-Speicherkarte existiert. Uber die Busadresse des angeschlossenen
Gerats wird Uberprift, ob sich dieser Umrichterdatensatz von dem aktuellen Umrich-
terdatensatz des Gerats unterscheidet. Ist das der Fall, wird der Umrichterdatensatz
sowie der Geratename (iber die Achstauschfunktion des MOVI-C® CONTROLLER
wiederhergestellt.

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor

i —
1. Reboot
Controller: UHX85A Daten: Speicherkarte
SafetyData
2. AchsPara laden
einschlieBlich Safety
falls unterschiedlich
Achse: MDA90A... Daten: Grundgerat
E
- Daten:
I SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682785803
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Beachten Sie aufgrund dieses Funktionsprinzips folgende Hinweise:

Die Namen der Gerate (LogicalDevices) in der Boot-Applikation missen mit den
Namen der Gerate in den gespeicherten Konfigurationsdaten Ubereinstimmen.
Wurden nachtraglich einseitig im MOVISUITE®-Projekt oder im |IEC-Editor Na-
mensanderungen vorgenommenen, kann keine automatische Wiederherstellung
der Achsdatensétze tiber den MOVI-C® CONTROLLER erfolgen.

Nachdem Anderungen an Achsparametern vorgenommen wurden, muss eine Ak-
tualisierung der Konfigurationsdaten durchgefiihrt werden. Ansonsten werden
beim nachsten Neustart durch die Achstauschfunktion die zuletzt gespeicherten
Werte wiederhergestellt.

Nachdem Anderungen an Safety-Parametern vorgenommen wurden, muss eine
Aktualisierung der Konfigurationsdaten durchgefiihrt werden. Altere Datensatze
sind nicht wiederherstellbar.

11.11.2 Voraussetzungen

Folgende Voraussetzungen missen fiir eine automatischer Wiederherstellung der
Achsdatensétze beim Geratetausch erfiillt sein:

Das Typenschild des auszutauschenden Umrichters und das Typenschild des
neuen Umrichters missen identisch sein (Gleicher Geratetyp, gleiche Leistung,
gleiche Optionen).

Die Typenbezeichnung der auszutauschenden Sicherheitsoption und die Typenbe-
zeichnung der neuen Sicherheitsoption mussen identisch sein (z. B. Eine Sicher-
heitskarte mit der Typenbezeichnung CSS21A kann ohne Benutzereingriff nicht
durch eine Sicherheitskarte mit der Typenbezeichnung CSB21A ersetzt werden).

11
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11.11.3 Voreinstellungen

Funktion "Wiederherstellung der Achsdatensatze iber Controller”

Nehmen Sie fur eine automatische Wiederherstellung der Achsdatensatze beim Gera-
tetausch folgende Voreinstellungen vor:

v Im IEC-Projekt sind die verwendeten Bausteine sowie der EtherCAT®/SBusPLUS
im Zustand OP.

Gerate

-

i1

»

=3 Defaulf
= W Device Verbunden] (MOVI-C CONTROLLER power,)
=2 sps-Logik
- I} Application [run]
=-I) SEW_Generated
=2 Internal
@ sEw_cvL_Internal
+ SEW_PRG (PRG)
@ sEw o
=I-[2) USER_Application
+-[E] User_PRG (PRG)
m Bibliotheksverwalter
"8 Symbalkonfiguration
+ @ Taskkonfiguration
= [Br sEWLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool)
6' LogicalDevice_Achse 1 (SEWLogicalDeviceFlexFull)
rﬁ] LogicalDevice_Achse2 (SEWLogicalDeviceFlexFull)
=3 ] SBUS_PLUS1 (EtherCAT MasterSEW)
= ﬁ Dev_Achse1 (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)
M Achse1{15PD)
E <leeris (<Leer=)
= ﬁ Dev_Achse2 (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)
H Achse? (15 PD)
E  <leerls (<leer:)

(=]

v Die Applikation befindet sich im Zustand "Run".

26689613579

v" Den LogicalDevices wurde beim Anlegen liber den Systembus ein Name zugewie-

sen.

1. Erzeugen Sie eine Boot-Applikation. Siehe Kapitel "Boot-Applikation erzeu-
gen" (— B 61).

= Die Boot-Applikation wird auf der SD-Speicherkarte unter /app/project/Ap-

plication.app angelegt.

Offnen Sie in der MOVISUITE® die Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER.

Aktivieren Sie im Untermenl "Datenmanagement” unter "Initialisierung" die Ein-
stellung Wiederherstellung der Achsdatensétze (iber Controller. Siehe Kapitel
"Funktion "Wiederherstellung der Achsdatensatze iber Controller™ (— & 91).
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4. Klicken Sie auf die Schaltflache [Konfigurationsdaten aktualisieren].

= Die Konfigurationsdaten und die Achsdatensatze werden auf die Speicherkarte
des MOVI-C® CONTROLLER (ibertragen. Die Benennungen der Verzeichnisse
werden aus dem MOVISUITE®-Projekt Gbernommen.

S0 Card (D) » backup » devices

P
Mame Anderungsdatum Typ
Achsel 25052017 03:00 Dateiordner
Achsed 25.05.2017 03:00 Dateiordner

26877788811
5. Speichern und archivieren Sie das MOVISUITE®-Projekt.

11.11.4 Geratetausch

Die in den folgenden Kapiteln beschriebenen Handlungsanleitungen beziehen sich auf
den Austausch einer kompletten Achse. Neben der Umverdrahtung des Motors, des
Gebers und der Systembusverbindung wurde der Schliisselspeicher der Sicherheits-
option vom alten in das neue Gerat gesteckt. Alle mechanischen Schalter (wie DIP-
oder Drehschalter) werden identisch zum defekten Geréat eingestellt.

HINWEIS

Der Schlusselspeicher der Sicherheitsoption beinhaltet die Freischaltung der para-
metrierten Safety-Daten. Nach einem Tausch des Umrichters bzw. der Sicherheitsop-
tion muss der Schlisselspeicher an exakt gleicher Position im EtherCAT-Strang ge-
steckt sein.

jde

Nach dem Hochlauf der Anlage leuchtet z. B. die Run-LED der Sicherheitskarte
MOVISAFE® CS..A rot. Die Error-LED blinkt mit einer Frequenz von 1 Hz rot.

MDXZ0A Fehlerstatus
Schnittstellen
Antriebsstringe Altueller Erstfehler Fehlerklasse
[~ M Fehler Fehlercode
EAntriebsstrang 2 66 ® Kritischer Fehler
Antriebsstrang Fehler Subfehlercode
Parameter 1 : 90 O Ssystemfehler
E Regelverfahren 1 i Al Beschreibung
E-66.90 Sicherheitsgerichteter Fehler: o Eingangsfehler

Antriebsstrang -
Parameter 2 : Fehlerspeicher

Fehler Interm
1| Info ® Geberfehler
2 i
E Regelverfahren 2 Li] 18002

Funktionen

o Fehlende Quittierung fiir Wiederanlauf

Hardwarestatus ® Ausgangsfehler
JE) Ein-/Ausgange Status Positionsfunktionen
X indigkei i ©® Warmun
I Sollwerte Status Geschwindigkeitsfunktio... g

Status Beschleunigungsfunktio...

26691521547

Die Sicherheitskarte MOVISAFE® CS..A fordert eine Sicherheitsquittierung fiir den
Wiederanlauf. Diese Quittierung kann durch einen F-DI, F-Prozessdaten oder durch
einen 24V-Reset (je nach Parametrierung) erfolgen. Nach der Quittierung ist die An-
lage im Run-Zustand. Beide LEDs der Sicherheitskarte MOVISAFE® CS..A leuchten
grin.
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Geratetausch durchfiihren

1.

Schalten Sie den MOVI-C® CONTROLLER und das zu tauschende Gerat komplett
ab (400V- und 24V-Versorung trennen).

Entnehmen Sie der Sicherheitskarte den steckbaren Schllisselspeicher.

3. Tauschen Sie das komplette Gerat und/oder die Sicherheitskarte.

Stecken Sie den Schlisselspeicher in die neue Sicherheitskarte. Beachten Sie da-
bei die Reihenfolge der Gber den Systembus angeschlossenen Gerate.

Verbinden Sie das getauschte Gerat und den MOVI-C® CONTROLLER mit der
Stromversorgung (24V- und 400V-Versorgung) und schalten Sie die Gerate ein.

Quittieren Sie nach dem Hochlauf der Anlage die Sicherheitskarte.
Fahren Sie einen Funktionstest des Umrichters sowie der Sicherheitskarte durch.

Ersatz-Schliisselspeicher erstellen

Auf dem Schlisselspeicher der Sicherheitskarte werden nach erfolgter Inbetriebnah-
me folgende Daten abgelegt:

Parameter-CRCs der Safety-Parametrierung
Eingestelltes F-Protokoll einschlieRlich der F-Adresse.

Gehen Sie zum Erstellen eines Ersatzschllisselspeichers mit eindeutiger Zuordnung
zu einem Umrichter folgendermafen vor:

1.

Tauschen Sie den Schlusselspeicher an einer bereits in Betrieb genommenen Si-
cherheitskarte aus.

Nehmen Sie die Sicherheitskarte erneut in Betrieb.

3. Tauschen Sie den Schlisselspeicher der Sicherheitskarte wieder zurtick.

Dokumentieren Sie den Ortsbezug des Ersatzschlisselspeicher der Sicherheits-
karte.
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11.12 Funktion "Konfigurationsdaten aktualisieren™

Die Funktion "Konfigurationsdaten aktualisieren" steht in MOVISUITE?® fiir Gerate (iber
das Kontextmeni des Gerateknotens in der Funktionssicht und Gber das Meni "Mehr"

zur Verfugung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

Die Konfigurationsdaten der Softwaremodule der untergeordneten Achsen werden
auf die Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER ubertragen.

Die Parametersatze der Achsen fur den automatischen Restore der Umrichter-Da-
tensatze (einschliellich dem Parametersatz der Sicherheitsoption) werden auf die
Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER ubertragen.

Sind die Datensatze eines angeschlossenen Gerats und des MOVISUITE®-Pro-
jekts nicht identisch, wird in MOVISUITE® ein Meldungssymbol an der Achse an-
gezeigt. Die Meldungssymbole kénnen Sie in den MOVISUITE®-Einstellungen im
Untermenu "Erweitert..." Uber die Schieberegler ,Geratestatustest aktivieren“ und

Konsistenztest aktivieren® ein und ausschalten.

Um die Funktion "Konfigurationsdaten aktualisieren" zu verwenden, missen die

Datensatze der Achse synchronisiert sein.

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor
i —
I .
1. Geratedaten auslesen, 2. KogEtguuarl?stilgrn::aten
und auf Speicherkarte
libertragen I
Controller: UHX85A Daten: Speicherkarte
|
|
Achse: MDA90A... Daten: Grundgerat
E
- Daten:
I SoftwareModul
KonfigData
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682771467
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11.13 Funktion "Neues IEC-Projekt generieren"

Die Funktion "Neues IEC-Projekt generieren" steht in MOVISUITE® Uber das Konfigu-

rationsmenii des MOVI-C® CONTROLLER im Untermenii "IEC-Projekt" zur Verfi-

gung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

» Die Funktion "Neues IEC-Projekt generieren" beinhaltet, dass zunachst die Funk-
tion ,Konfigurationdaten aktualisieren® durchgefiihrt wird. Anschlielend wird der

IEC-Editor gedffnet und ein neues IEC-Projekt aus den MOVISUITE®-Projektda-
ten im IEC-Editor erstellt.

» Ein bereits bestehendes Projekt wird tGberschrieben.

« Damit das Programm nach einem Neustart des MOVI-C® CONTROLLER automa-
tisch wieder startet, muss im IEC-Editor die Funktion "Boot-Applikation erzeugen"
durchgefihrt werden.

3. IEC-Projekt generierer

I v

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt IEC-Editor

IEC-Projekt

—
I —
1. Gerdtedaten auslesen, 2. Konfigurationsdaten
und auf Speicherkarte aktualisieren
libertragen *
Controller: UHX85A | | Daten: Speicherkarte
Achse: MDA9O0A... Daten: Grundgerat
E | eom
- Daten:
l SoftwareModul
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682775051
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11.14 Funktion "IEC-Projekt aktualisieren"

Die Funktion "IEC-Projekt aktualisieren" steht in MOVISUITE® (iber das Konfigurati-
onsmenl des MOVI-C® CONTROLLER im Untermen( "IEC-Projekt" und Uber das
Kontextmenl des MOVI-C® CONTROLLER-Knotens in der Funktionssicht zur Verfi-
gung.

Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

» Die Funktion "IEC-Projekt aktualisieren" beinhaltet, dass zunachst die Funktion
.Konfigurationdaten aktualisieren“ durchgefihrt wird. AnschlieRend wird der
IEC-Editor geoffnet und das IEC-Projekt im IEC-Editor mit den MOVISUITE®-Pro-
jektdaten aktualisiert.

» Hierbei bleibt das Anwenderprogramm erhalten.

« Damit das Programm nach einem Neustart des MOVI-C® CONTROLLER automa-
tisch wieder startet, muss im IEC-Editor die Funktion "Boot-Applikation erzeugen"
durchgefihrt werden.

MOVISUITE Daten: MOVISUITE Projekt |IEC-Editor

. —
I B
1. Gerdtedaten auslesen, 2. Kog?tguugl?:;grn::aten
und auf Speicherkarte
libertragen I
Controller: UHX85A Daten: Speicherkarte
|
|
Achse: MDA90A... Daten: Grundgerat
E | oo |
- Daten:
l SoftwareModul
KonfigData
DriveSafety: CSxx1A Daten:
Safety-Datensatz
@ SafetyData
Daten: SafetyKey
26682771467
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11.15 IEC-Projekt Archiv-Funktionen

Der |IEC-Editor bietet mehrere Archiv-Funktionen an, mit denen Sicherungsdateien
oder Austausch-Archive erstellt werden kénnen.

Die IEC-Projekt Archiv-Funktionen stehen im IEC-Editor Uber [Datei] > [Projektarchiv]
zur Verfligung.

& CONTROLLER* - IE

Datei | Bearbeiten Ansicht Projekt Erstelen Online Debug Tools Fenster Hi
3 1 AP = ~u P .

E Projekt speichern Strg+5 s | @ 5%

| Projektarchiv r | MOVISUITE-Archiv wiederherstellen
Quellcode von Steuerung laden. .. MOVISUITE-Archiv speichern
Quellcode auf Steuerung laden... Archiv extrahieren...

% Drucken. .. Archiv speichernfversenden... il
Druckvorschay, .. Stat
Seiteneinstelungen. ..

Info
Beenden Alt+F4
IMIT Bibliothersverwalter
25785573259

11.15.1 MOVISUITE®-Archiv wiederherstellen
Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

« Ein in MOVISUITE® gespeichertes Archiv des IEC-Projekts wird wiederhergestellt.
Ggf. nicht vorhandene Bibliotheken werden dabei installiert.

» Da nicht vorhandene Bibliotheken installiert werden, sollte diese Funktion flr die
Weitergabe eines Projekts auf einen anderen PC verwendet werden.

11.15.2 MOVISUITE®-Archiv speichern
Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

* Aus dem aktuell geladenen IEC-Projekt wird ein Archiv mit allen Bibliotheksrefe-
renzen erstellt und im MOVISUITE®-Projekt gespeichert.

« Da nicht vorhandene Bibliotheken installiert werden, sollte diese Funktion fir die
Weitergabe eines Projekts auf einen anderen PC verwendet werden.

« Das MOVISUITE®-Archiv wird beim SchlieRen des IEC-Editors automatisch er-
zeugt. Das Archiv ist daher immer auf dem aktuellen Stand.

« Das erzeugte IEC-Archiv wird in der MOVISUITE® — Projektstruktur abgelegt unter:

C:/ProgramData/SEW/MOVISUITE2/Projects/<Projectname>/Zahl/Mo-
duleSettings/ Default.projectarchive

11.15.3 Archiv extrahieren
Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

» Eine in einem beliebigen Verzeichnis gespeicherte Archiv-Datei wird in das IEC-
Projekt importiert. Das aktuelle Projekt wird ersetzt.
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IEC-Projekt Archiv-Funktionen

11.15.4 Archiv speichern/versenden
Beachten Sie bei der Verwendung der Funktion folgenden Hinweis:

» Das aktuelle IEC-Projekt wird zusammen mit den Bibliotheken in einer Archiv-Da-
tei gespeichert.

Folgendes Dialogfenster wird angezeigt:

' — ™

Die folgenden Informationen ins Archiv aufnehmen:

[ +-[] Eibliotheksprofi

+-[] Optionen

+ Referenzierte Bibliotheken
b Referenzierte Gerate

+- [ visualisierungsprofi

(1

(2] ‘l‘ [Zuséﬁzliche Dateien...] [ Kommentar... I
r

= |
[3] I lSpeichern...” Senden... ] BOOTECTEN I [4]

[1] Zu speichernden Inhalte auswahlen

[2] Zuséatzlichen Dateien anhangen

[3] Einen Kommentar hinzufiigen

[4] IEC-Projektarchiv mit den festgelegten Einstellungen abspeichern.
Ein Dialogfenster zum Festlegen des Speicherorts wird angezeigt.

[4] IEC-Projektarchiv mit den festgelegten Einstellungen versenden
Eine E-Mail mit der IEC-Projektarchiv-Datei als Anhang wird gedffnet.

26700714507
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12 Problembehebung

121  Cannot convert type, Unknown type

Alternative 1

Alternative 2

Problem

Das IEC-Projekt wurde bei bereits getffnetem IEC-Editor Gber die Funktion “IEC-Pro-
jekt aktualisieren” aktualisiert.

Abhilfe

1. Klicken Sie im IEC-Editor im MenU [Erstellen] den Menteintrag [Alles bereinigen]
an.

Loggen Sie sich nun auf dem MOVI-C® CONTROLLER ein.
Ubersetzen Sie das IEC-Projekt.
= Das IEC-Projekt kann wieder korrekt getffnet werden.
4. SchlielRen Sie den IEC-Editor.
5. Fuhren Sie in MOVISUITE® die Funktion [IEC-Projekt aktualisieren] aus.

= Das IEC-Projekt kann wieder korrekt gedffnet werden.

12.2 Programm geladen: Ausnahmefehler

Problem

Wird ein MOVI-C® CONTROLLER im Modus "Inbetriebnahme" ohne aktivierte Achsen
am EtherCAT® betrieben (es sind keine untergeordneten Achsen des
MOVI-C® CONTROLLER in der Netzwerksicht mit Gerateknoten in der Funktionssicht
verbunden), wird die Fehlermeldung "Programm geladen: Ausnahmefehler" beim La-
den des IEC-Programms in den MOVI-C® CONTROLLER angezeigt.

Abhilfe

1. Offnen Sie im IEC-Editor das Kontextmenii des Knotens "SBUS_PLUS1
(EtherCAT MasterSEW)".

2. Kilicken Sie auf den MenUeintrag [Gerat deaktivieren].
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12.3 Nachtragliche Aktivierung der Simulation fur Achsen

j=de

Problem

Wird in einem Projekt, fur das bereits Konfigurationsdaten und Umrichterdatensatze
auf der Speicherkarte vorhanden sind, fiir einzelne Achsen die Simulation aktiviert,
lauft das IEC-Programm nicht mehr korrekt an.

Das IEC-Programm erkennt die Umrichterdatensatze nicht und versucht diese auf die
Achsen zu ubertragen. Da die Achsen nicht erreichbar sind, meldet der
MOVI-C® CONTROLLER einen Fehler und das IEC-Programm lauft nicht korrekt an.

Abhilfe
1. Entnehmen Sie die Speicherkarte aus dem MOVI-C® CONTROLLER
2. Loschen Sie den Inhalt des Ordners mit dem Namen ".\backup\devices".

HINWEIS

Léschen Sie auf keinen Fall den Ordner "backup". Der Ordner "backup" ist notwendi-
ger Bestandteil des Images.

3. Stecken Sie die Speicherkarte wieder in den MOVI-C® CONTROLLER.
4. Schalten den MOVI-C® CONTROLLER wieder an.
5. Fuhren Sie in MOVISUITE® die Funktion "IEC Projekt aktualisieren" durch.
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Stichwortverzeichnis
A

Abschnittsbezogene Warnhinweise ......................

D

Dezimaltrennzeichen..........c.cooeiiiiiiiiiiiiieeeeen.
DiagnOSe ....oovvviiiiiiicceee e

E

Eingebettete Warnhinweise.................cccoevvvviiinnns
Engineering-Software ...........cccccciiiiiiiii,

F

Fehlerdiagnose...........ocovveeiiiiiiiiiiiiiieeeee e

G

Gefahrensymbole

Bedeutung ........ceeeiiiiiiiiii e
Grundstellungsfahrt ...........cccccoiii

H

HaftuNg ..o

Hinweise

Bedeutung Gefahrensymbole..............c.coc..e...
Kennzeichnung in der Dokumentation .............

M

Mangelhaftung..........cooooiiiiie
Marken ......ocueiiiii
mitgeltende Unterlagen ...
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MOVISUITE® ... s 13

MultiMotion Monitor.........cceeeeiiiiicciiieeeee e 72

N

NutzungsbedinQungen ........ccccceevieiiiiiiieieiiiiiieeees 7

P

Produktnamen ..........cccciiiiiiiiieeees 8

Projektierung .......c.cooveviiiiiii 12

S

Sicherheitshinweise
Allgemeine......ccoceeeeeiiiiiiiiii 10
Bussysteme........ccccooiiii 11
Vorbemerkungen............cccooeeeveiiiieeieeeiiiiie 10

Signalworte in Warnhinweisen .............cccccceeeinnee. 6

U

Unterlagen, mitgeltende ............cccoiiiiiis 9

Urheberrechtsvermerk............cccveeeeiiiiiiiiies 8

W

Warnhinweise
Aufbau der abschnittsbezogenen..................... 6
Aufbau der eingebetteten..........ccccccoeviiieins 7
Bedeutung Gefahrensymbole........................... 7
Kennzeichnung in der Dokumentation ............. 6

Z

WA =] (o | (U] o] o1 SRS 10
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