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Wichtige Hinweise
Symbolerklarung

1 Wichtige Hinweise
1.1 Symbolerkldrung

Beachten Sie unbedingt die in dieser Druckschrift enthaltenen Sicherheits- und
Warnhinweise!

Drohende Gefahr durch Strom.
Mdogliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Drohende Gefahr.
Mégliche Folgen: Tod oder schwerste Verletzungen.

Gefahrliche Situation.
Mdgliche Folgen: Leichte oder geringfiigige Verletzungen.

Schadliche Situation.
Mdgliche Folgen: Beschadigung des Gerates und der
Umgebung.

Anwendungstipps und nutzliche Informationen.

OB P

1.2 Bestandteil des Produkts

Das Handbuch ist Bestandteil der Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT und enthéalt
wichtige Hinweise zu Betrieb und Service.

1.3 Dokumentationshinweis

» Die Einhaltung der Dokumentation ist die Voraussetzung fur:

— Stdrungsfreien Betrieb
— Die Erfiillung von Mangelhaftungsanspriichen

* Lesen Sie deshalb zuerst dieses Handbuch sorgfaltig durch, bevor Sie mit der
Installation und Inbetriebnahme der Frequenzumrichtern mit der Optionskarte
DFE24B EtherCAT beginnen.

+ Das vorliegende Handbuch setzt das Vorhandensein und die Kenntnis der
MOVIDRIVE®- und MOVITRAC®-Dokumentation, insbesondere die Systemhand-
biicher MOVIDRIVE® MDX60B/61B und MOVITRAC® B, voraus.
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Wichtige Hinweise
Mangelhaftung

1.4 Mangelhaftung

Nicht fachgerechte Handlungen und sonstige Handlungen, die nicht in Ubereinstim-
mung mit diesem Handbuch stehen, beeintrachtigen die Eigenschaften des Produktes.
Dies fuhrt zum Verlust jeglicher Mangelhaftungsanspriiche gegen die Firma
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG.

1.5 Produktnamen und Warenzeichen

Die in diesem Handbuch genannten Marken und Produktnamen sind Warenzeichen
oder eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Titelhalter.

1.6 Entsorgung

Bitte beachten Sie die aktuellen nationalen Bestimmungen!

Entsorgen Sie ggf. die einzelnen Teile getrennt je nach Beschaffenheit und existieren-
den landerspezifischen Vorschriften, z. B. als:

« Elektronikschrott
¢ Kunststoff

* Blech
*  Kupfer
usw.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT




Sicherheitshinweise
Vorbemerkungen
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2 Sicherheitshinweise

Sie diirfen die Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT nur unter Beachtung der
giiltigen Unfallverhiitungsvorschriften und der Betriebsanleitungen MOVIDRIVE®
MDX60B/61B und MOVITRAC® B installieren und in Betrieb nhemen!

2.1 Vorbemerkungen

Die folgenden Sicherheitshinweise beziehen sich auf den Einsatz der Feldbus-
schnittstelle DFE24B EtherCAT .

Beriicksichtigen Sie auch die erganzenden Sicherheitshinweise in den einzelnen
Kapiteln dieses Handbuchs.

=)

2.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

Sie diirfen niemals beschadigte Produkte installieren oder in Betrieb nehmen.
Reklamieren Sie Beschadigungen bitte umgehend beim Transportunternehmen.

2.21 Aligemeine Sicherheitshinweise zu Bussystemen

Sie verfugen hiermit Uber ein Kommunikationssystem, das es ermdglicht, in weiten
Grenzen den Antriebsumrichter MOVIDRIVE® an Anlagengegebenheiten anzupassen.
Wie bei allen Bussystemen besteht die Gefahr einer von auen (bezogen auf den
Umrichter) nicht sichtbaren Anderung der Parameter und somit des Umrichter-
verhaltens. Dies kann zu unerwartetem (nicht unkontrolliertem) Systemverhalten
fiihren.

=)

2.3 Transport/Einlagerung

Untersuchen Sie die Lieferung sofort nach Erhalt auf etwaige Transportschaden.
Teilen Sie diese sofort dem Transportunternehmen mit. Bei Beschadigungen
dirfen Sie das Produkt nicht in Betrieb nehmen.

Wenn nétig, verwenden Sie geeignete, ausreichend bemessene Transportmittel.

Médgliche Schaden durch falsche Lagerung!

Wenn Sie das Gerat nicht sofort einbauen, lagern Sie es in einem trockenen und
staubfreien Raum.
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Sicherheitshinweise
Aufstellung / Montage

2.4 Aufstellung / Montage

Beachten Sie die Hinweise in Kapitel 4, "Montage- und Installationshinweise".

2.5 Inbetriebnahme / Betrieb

Beachten Sie die Hinweise in Kapitel 5, "Parametrierung und Inbetriebnahme".
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Einleitung
Inhalt dieses Handbuchs

3 Einleitung
3.1 Inhalt dieses Handbuchs

Dieses Benutzerhandbuch beschreibt:

+ Die Montage der Optionskarte DFE24B EtherCAT im Antriebsumrichter
MOVIDRIVE® MDX61B.

+ Die Verwendung der Optionskarte DFE24B EtherCAT im Frequenzumrichter
MOVITRAC® B und im Gateway-Gehause UOH11B.

« Die Inbetriebnahme des MOVIDRIVE® MDX61B am Feldbussystem EtherCAT.
« Die Inbetriebnahme des MOVITRAC® B am EtherCAT-Gateway.

» Die Konfiguration des EtherCAT-Masters mittels XML-Dateien.

«  Der Betrieb von MOVITOOLS® MotionStudio tiber EtherCAT.

3.2 Weiterfiihrende Literatur

Fir die einfache und effektive Anbindung des MOVIDRIVE® an das Feldbussystem
EtherCAT sollten Sie neben diesem Benutzerhandbuch zur Option EtherCAT folgende
weiterfiihrende Druckschrift zum Thema Feldbus anfordern:

« Handbuch Feldbus-Gerateprofil MOVIDRIVE®
«  Systemhandbuch MOVITRAC® B

Im Handbuch "Feldbus-Gerateprofii MOVIDRIVE®" und im Systemhandbuch
MOVITRAC® B werden neben der Beschreibung der Feldbusparameter und deren
Kodierung die verschiedensten Steuerungskonzepte und Applikationsmdglichkeiten in
Form von kleinen Beispielen erlautert.

Das Handbuch “Feldbus-Geréteprofil MOVIDRIVE®" beinhaltet eine Auflistung aller
Parameter des Antriebsumrichters, die Uber die verschiedenen Kommunikationsschnitt-
stellen wie z. B. Systembus, RS485 und auch Uber die Feldbusschnittstelle gelesen und
geschrieben werden kénnen.

3.3 Eigenschaften

Der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® MDX61B und der Frequenzumrichter
MOVITRAC® B ermdglicht Ihnen mit der Option DFE24B aufgrund seiner leistungsfahi-
gen universellen Feldbusschnittstelle die Anbindung an Ubergeordnete Automatisie-
rungssysteme Uber EtherCAT.

3.3.1  MOVIDRIVE®, MOVITRAC® B und EtherCAT

Das flir den EtherCAT-Betrieb zugrunde gelegte Gerateverhalten des Umrichters, das
so genannte Gerateprofil, ist feldbusunabhangig und somit einheitlich. Fir Sie als
Anwender bietet sich dadurch die Maoglichkeit, Antriebsapplikationen feldbus-
unabhangig zu entwickeln. Ein Wechsel auf andere Bussysteme wie z. B. DeviceNet
(Option DFD) ist somit sehr leicht moglich.
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Einleitung
Eigenschaften

3.3.2 Zugang zu allen Informationen

Uber die EtherCAT-Schnittstelle bietet Innen MOVIDRIVE® MDX61B einen digitalen
Zugang zu allen Antriebsparametern und Funktionen. Die Steuerung des Antriebs-
umrichters erfolgt Uber die schnellen, zyklischen Prozessdaten. Uber diesen Prozess-
datenkanal haben Sie die Mdglichkeit, neben der Vorgabe von Sollwerten (z. B. Soll-
drehzahl, Integratorzeit fir Hoch-/Tieflauf usw.) auch verschiedene Antriebsfunktionen,
wie beispielsweise Freigabe, Reglersperre, Normalhalt, Schnellstopp usw., auszuldsen.
Gleichzeitig kdnnen Sie Uber diesen Kanal auch Istwerte vom Antriebsumrichter zurtick-
lesen, wie beispielsweise Istdrehzahl, Strom, Geratezustand, Fehlernummer oder auch
Referenzmeldungen.

3.3.3 Zyklischer Datenaustausch iiber EtherCAT

Der Prozessdatenaustausch zwischen dem EtherCAT-Master und den Umrichtern
MOVIDRIVE® B und MOVITRAC® B erfolgt in der Regel zyklisch. Die Zykluszeit wird
bei der Projektierung des EtherCAT-Masters festgelegt.

3.3.4 Azyklischer Datenaustausch iiber EtherCAT

Nach der EtherCAT-Spezifikation werden azyklische READ-/ WRITE-Dienste einge-
fuhrt, die zusammen mit den Telegrammen im laufenden zyklischen Busbetrieb
Ubertragen werden, ohne dass die Prozessdatenkommunikation Gber EtherCAT in ihrer
Performance beeintrachtigt wird.

Der Lese- und Schreibzugriff auf die Antriebsparameter wird tber SDO-Dienste
(Service Data Objects) ermoglicht, die nach CoE (CANopen over EtherCAT) oder Gber
VoE-Dienste (Vendorspecific over EtherCAT) implemetiert sind.

Dieser Parameterdatenaustausch erlaubt Ihnen Applikationen, bei denen alle wichtigen
Antriebsparameter im Ubergeordneten Automatisierungsgerat abgelegt sind, so dass
keine manuelle Parametrierung am Antriebsumrichter selbst erfolgen muss.

3.3.5 Konfiguration der EtherCAT-Optionskarte

Generell ist die EtherCAT-Optionskarte so konzipiert, dass alle feldbusspezifischen Ein-
stellungen im Hochlauf des EtherCAT-Systems erfolgen. Dadurch kann der
Antriebsumrichter in klrzester Zeit in die EtherCAT-Umgebung integriert und ein-
geschaltet werden.

EtherCAT
Master

[0

I
L

Ethernet Frame | EtherCAT . . . T
Header e Header Data| Drive 1 || Drive 2 || Drive 3 |L__J| FCS
EtherCAT
61211AXX

Bild 1: EtherCAT mit MOVIDRIVE®
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3.3.6 Uberwachungsfunktionen

3.3.7 Diagnose

Der Einsatz eines Feldbussystems erfordert fiir die Antriebstechnik zusétzliche Uber-
wachungsfunktionen wie z. B. die zeitliche Uberwachung des Feldbusses (Feldbus
Timeout) oder auch Schnellstopp-Konzepte. Die Uberwachungsfunktionen des
MOVIDRIVE® B/MOVITRAC® B kénnen Sie beispielsweise gezielt auf Ihre Anwendung
abstimmen. So kénnen Sie z. B. bestimmen, welche Fehlerreaktion der Antriebsumrich-
ter im Busfehlerfall auslésen soll. Fir viele Applikationen wird ein Schnellstopp sinnvoll
sein, Sie kdnnen aber auch ein Einfrieren der letzten Sollwerte veranlassen, so dass der
Antrieb mit den letzten giltigen Sollwerten weiterfahrt (z. B. Férderband). Da die Funk-
tionalitdt der Steuerklemmen auch im Feldbusbetrieb gewahrleistet ist, kdnnen Sie
feldbusunabhéngige Schnellstopp-Konzepte nach wie vor Uber die Klemmen des
Antriebsumrichters realisieren.

Fir Inbetriebnahme und Service bietet Ihnen der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® B
und der Frequenzumrichter MOVITRAC® B zahlreiche Diagnosemaoglichkeiten. Mit dem
integrierten Feldbus-Monitor kdnnen Sie beispielsweise sowohl die von der tbergeord-
neten Steuerung gesendeten Sollwerte als auch die Istwerte kontrollieren.

3.3.8 Feldbus-Monitor

Dariiber hinaus erhalten Sie zahlreiche Zusatzinformationen Gber den Zustand der
Feldbus-Optionskarte. Die Feldbus-Monitorfunktion bietet Ihnen zusammen mit der
PC-Software MOVITOOLS® MotionStudio eine komfortable Diagnosemdglichkeit, die
neben der Einstellung aller Antriebsparameter (einschliellich der Feldbus-Parameter)
auch eine detaillierte Anzeige der Feldbus- und Geratezustandsinformationen ermdg-
licht.
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Montage der Optionskarte DFE24B in MOVIDRIVE® MDX61B

4 Montage- und Installationshinweise

In diesem Kapitel erhalten Sie Hinweise zur Montage und Installation der Optionskarte
DFE24B in MOVIDRIVE® MDX61B, MOVITRAC® B und Gateway-Gehause UOH11B.

4.1 Montage der Optionskarte DFE24B in MOVIDRIVE® MDX61B

Der Ein- oder Ausbau von Optionskarten bei MOVIDRIVE® MDX61B Baugrofe
0 darf nur von SEW-EURODRIVE durchgefiihrt werden.

Der Ein- oder Ausbau von Optionskarten durch den Anwender ist nur bei
MOVIDRIVE® MDX61B BaugroRe 1 bis 6 maglich.

Die Option DFE24B wird von MOVIDRIVE® B mit Spannung versorgt. Eine separate
Spannungsversorgung ist nicht notwendig.

411 Bevor Sie beginnen

Die Optionskarte DFE24B muss auf den Feldbussteckplatz gesteckt werden.

Beachten Sie die folgenden Hinweise bevor Sie mit dem Ein- oder Ausbau der
Optionskarte beginnen:

Schalten Sie den Umrichter spannungsfrei. Schalten Sie die DC 24 V und die Netz-
spannung ab.

Entladen Sie sich durch geeignete MalRnahmen (Ableitband, leitfahige Schuhe usw.)
bevor Sie die Optionskarte berihren.

Nehmen Sie vor dem Einbau der Optionskarte das Bediengerat und die Front-
abdeckung ab (— Betriebsanleitung MOVIDRIVE® MDX60B/61B, Kap. "Installati-
on").

Setzen Sie nach dem Einbau der Optionskarte die Frontabdeckung und das
Bediengerat wieder auf (— Betriebsanleitung MOVIDRIVE® MDX60B/61B, Kap.
"Installation").

Bewahren Sie die Optionskarte in der Originalverpackung auf und nehmen Sie sie
erst unmittelbar vor dem Einbau heraus.

Fassen Sie die Optionskarte nur am Platinenrand an. Beriihren Sie keine
Bauelemente.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Montage- und Installationshinweise
Montage der Optionskarte DFE24B in MOVIDRIVE® MDX61B

41.2 Prinzipielle Vorgehensweise beim Ein- und Ausbau einer Optionskarte

60039AXX
Bild 2: Einbau einer Optionskarte in MOVIDRIVE® MDX61B BaugréBe 1-6

1. Losen Sie die beiden Befestigungsschrauben des Optionskartenhalters. Ziehen Sie
den Optionskartenhalter gleichmafig (nicht verkanten!) aus dem Steckplatz heraus.

2. Ldsen Sie auf dem Optionskartenhalter die 2 Befestigungsschrauben des schwarzen
Abdeckblechs. Nehmen Sie das schwarze Abdeckblech heraus.

3. Setzen Sie die Optionskarte mit den 3 Befestigungsschrauben passgenau in die
dafiir vorgesehenen Bohrungen auf dem Optionskartenhalter.

4. Setzen Sie den Optionskartenhalter mit montierter Optionskarte mit maRigem Druck
wieder in den Steckplatz ein. Befestigen Sie den Optionskartenhalter wieder mit den
beiden Befestigungsschrauben.

5. Gehen Sie zum Ausbau der Optionskarte in umgekehrter Reihenfolge vor.
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Montage der Optionskarte DFE24B in MOVITRAC® B

4.2 Montage der Optionskarte DFE24B in MOVITRAC® B

- Das MOVITRAC® B braucht keinen besonderen Firmwarestatus.

* Nur SEW-EURODRIVE darf die Optionskarten fir MOVITRAC® B ein- oder
ausbauen.

4.2.1 SBus-Anschluss

MOVITRAC® B
(ore2s |
S1 o
[1] ﬂor\j O
2] \HOFF
FSC11B
X45] X46
e e
S I%

O Ht
O

®
[
o

X12 X26
é 1|2|3|4|5|6|7
? 3 N T
DC 24 V 6
_T [2avI0 l
GND Sy | T

61212AXX

[1]1 Abschlusswiderstand aktiviert, S1 = ON
[21 DIP-Schalter S2 (reserviert), S2 = OFF

» Die DFE24B besitzt einen integrierten SBus-Abschlusswiderstand und muss immer
am Anfang der SBus-Verbindung installiert werden.

* Die DFE24B hat immer die Adresse 0.

X46 X26

X46:1 X26:1 SC11 SBus +, CAN high
X46:2 X26:2 SC12 SBus —, CAN low
X46:3 X26:3 GND, CAN GND

X46:7 X26:7 DC 24V

X12

X12:8 DC 24-V-Eingang

X12:9 GND Bezugspotenzial Binareingange
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Montage der Optionskarte DFE24B in MOVITRAC® B

Zur einfachen Verkabelung kann die Option DFE24B mit 24 V Gleichspannung von
X46.7 des MOVITRAC® B zu X26.7 versorgt werden.

Bei der Versorgung der Option DFE24B durch MOVITRAC® B muss das
MOVITRAC® B selbst mit 24 V Gleichspannung an der Klemme X12.8 und X12.9
versorgt werden.

4.2.2 Anschluss Systembus

MOVITRAC® B

DFE 24B

S1 O

oN Qe
OFF

FSC118B
X45] X46
HL |2 lole sle 7

1]
'
I

o
AS[E]
Fi[o]

EtherCAT

B
i

]

IN

X31 OUT  X30

@®
oI E—

[

[

i

(I

x

Ot
QH2
MOVITRAC® B MOVITRAC® B
TTTT771] S S1
X12 X26 oN ON
3 1)2[slals e]7 OFF OFF
3
% 5 S
bc4v@® | Z | | ‘ FSC11B FSC11B
- ol boe X45] X46 X45] X46
\ I AL H L[ el sl
[N R4 T} g _L*

61073AXX
Bild 3: Systembus-Verbindung
DFE24B MOVITRAC® B
GND = Systembus Bezug GND = Systembus Bezug
SC11 = Systembus High SC22 = Systembus abgehend Low
SC12 = Systembus Low SC21 = Systembus abgehend High

SC12 = Systembus ankommend Low
SC11 = Systembus ankommend High
S12 = Systembus Abschlusswiderstand

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT




Montage- und Installationshinweise
Montage der Optionskarte DFE24B in MOVITRAC® B

Bitte beachten Sie:

Verwenden Sie nach Mdglichkeit ein 2x2-adriges, verdrilltes und geschirmtes Kup-
ferkabel (Datenibertragungskabel mit Schirm aus Kupfergeflecht). Legen Sie den
Schirm beidseitig flachig an der Elektronik-Schirmklemme des MOVITRAC® B auf.
Bei zweiadrigen Kabel verbinden Sie die Schirmenden zusatzlich mit GND. Das Ka-
bel muss folgende Spezifikation erfillen:

— Aderquerschnitt 0,25 mm? (AWG23) ... 0,75 mm? (AWG18)
— Leitungswiderstand 120 Q bei 1 MHz
— Kapazitatsbelag < 40 pF/m bei 1 kHz

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

Die zulassige Gesamtleitungslange ist abhangig von der eingestellten SBus-Baud-
rate:

— 250 kBaud: 160 m
— 500 kBaud: 80 m
— 1000 kBaud: 40 m

Schalten Sie am Ende der Systembus-Verbindung den Systembus-Abschlusswider-
stand zu (S1 = ON). Schalten Sie bei den anderen Geraten den Abschlusswider-
stand ab (S1 = OFF). Die DFE24B-Gateway muss immer am Anfang oder Ende der
Systembus-Verbindung sein und hat einen Abschlusswiderstand fest eingebaut.

Eine sternférmige Verdrahtung ist nicht zulassig.

Zwischen den Geraten, die mit SBus verbunden werden, darf keine Potenzial-
verschiebung auftreten. Vermeiden Sie eine Potenzialverschiebung durch geeignete
MaRnahmen, beispielsweise durch Verbindung der Geratemassen mit separater
Leitung.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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4.3

Montage- und Installationshinweise
Montage und Installation des Gateway-Gehauses UOH11B

Montage und Installation des Gateway-Gehauses UOH11B

SC11 Systembus +, CAN high =~ ‘
SC12 Systembus -, CAN low T
GND, CAN GND

SEW Drive

UOH11B

DFE 24B

Orw
Osw

o
=)

EtherCAT

IN

X31 OUT  X30

Ow

Oh

X24

X26
12l lslor
A —
| T DC+24 V
T GND

61074AXX

X26

X26:1
X26:2

SC11 Systembus +, CAN high

SC12 Systembus -, CAN low

X26:3

GND, CAN GND

X26:6
X26:7

GND, CAN GND
DC 24V

Das Gateway-Gehause hat eine Versorgung von DC 24 V, die mit X26 verbunden ist.
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Anschluss und Klemmenbeschreibung Option DFE24B

4.4 Anschluss und Klemmenbeschreibung Option DFE24B

Sachnummer

Option EtherCAT-Schnittstelle Typ DFE24B: 1821 126 7

Die Option "EtherCAT-Schnittstelle Typ DFE24B" ist nur in Verbindung mit
MOVIDRIVE® MDX61B méglich, nicht mit MDX60B.

Die Option DFE24B muss auf den Feldbussteckplatz gesteckt werden.

Frontansicht DFE24B Beschreibung e Funktion
Klemme
DFE 24B
RUN: EtherCAT-Betriebs-LED Zeigt den Betriebszustand der Buselektronik und der
(orange/griin) Kommunikation an.
(ORWN
ERR: EtherCAT-Fehler-LED Zeigt EtherCAT-Fehler an.
(OERR (rot)
0 1
AS[ | DIP-Schalter AS Auto-Setup fiir Gateway-Betrieb
F1[0] F1 Reserviert
EtherCAT
LED Link/Activity (griin) Zeigt an, dass die EtherCAT-Verbindung zum
< == 1 Vorgangergerat vorhanden/aktiv ist.
X30 IN: Ankommende
= | EtherCAT-Verbindung
= ||
Pl =
— 1]
'5 . ] LED Link/Activity (griin) Zeigt an, dass die EtherCAT-Verbindung zum nachfol-
(e} genden Gerat vorhanden/aktiv ist.
X31 OUT: Abgehende
® = 1 EtherCAT-Verbindung
x ]
~
58083AXX

Frontansicht in
MOVITRAC® B und
UOH11B

Beschreibung

Funktion

O H1
O H2

X24

58129AXX

LED H1 (rot)

LED H2 (griin)

X24 X-Terminal

Systemfehler (nur fur Gateway-Funktionalitat)

Reserviert

RS485-Schnittstelle fir Diagnose tuber PC und
MOVITOOLS®-MotionStudio

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Montage- und Installationshinweise
Steckerbelegung

4.5 Steckerbelegung

Verbindung
DFE24B -
EtherCAT

Verwenden Sie vorkonfektionierte, geschirmte RJ45-Steckverbinder nach IEC11801
Ausgabe 2.0, Kategorie 5.

[6]\ [?<[2\] [/1] %@ﬁ
w =

A B

54174AXX
Bild 4: Steckerbelegung RJ45-Steckverbinder

A = Ansicht von vorn

B = Ansicht von hinten

[1] Pin 1 TX+ Transmit Plus
[2] Pin 2 TX- Transmit Minus
[3] Pin 3 RX+ Receive Plus
[6] Pin 6 RX— Receive Minus

Die Option DFE24B ist fur eine linienformige Busstruktur mit zwei RJ45-Steckern aus-
gestattet. Der EtherCAT-Master wird (ggf. uber weitere EtherCAT-Slaves) mit einer
geschirmten Twisted-Pair-Leitung an X30 IN (RJ45) angeschlossen. Weitere Ether-
CAT-Geréate werden dann Uber X31 OUT (RJ45) angeschlossen.

Gemal IEC 802.3 betragt die maximale Leitungslange fir 100 MBaud Ethernet
(100BaseT) z. B. zwischen zwei DFE24B 100 m.
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Buskabel schirmen und verlegen

4.6

4.7

4.8

Buskabel schirmen und verlegen

Verwenden Sie ausschlief3lich geschirmte Kabel und Verbindungselemente, die auch
die Anforderungen der Kategorie 5, Klasse D nach IEC11801 Ausgabe 2.0 erflllen.

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

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

* Verwenden Sie ausschlieRlich Stecker mit Metallgehduse oder metallisiertem
Gehduse.

+ Schliel3en Sie die Schirmung im Stecker grof3flachig an.
* Legen Sie die Schirmung der Busleitung beidseitig auf.

» Verlegen Sie die Signal- und Buskabel nicht parallel zu Leistungskabeln (Motorlei-
tungen), sondern méglichst in getrennten Kabelkanalen.

* Verwenden Sie in industrieller Umgebung metallische, geerdete Kabelpritschen.

» Fuhren Sie Signalkabel und den zugehorigen Potenzialausgleich in geringem
Abstand zueinander auf kiirzestem Weg.

* Vermeiden Sie die Verlangerung von Busleitungen tUber Steckverbinder.
» Fuhren Sie die Buskabel eng an vorhandenen Masseflachen entlang.

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

Busabschluss

Ein Busabschluss (z. B. mit Busabschlusswiderstanden) ist nicht notwendig. Wenn an
einem EtherCAT-Device kein Folgegerat angeschlossen ist, wird dies automatisch
erkannt.

Stationsadresse einstellen

EtherCAT-Devices von SEW-EURODRIVE haben keine am Geréat einstellbare Adresse.
Sie werden Uber die Position in der Busstruktur erkannt und bekommen dann vom
EtherCAT-Master eine Adresse zugeteilt. Diese kann beispielsweise mit dem Bedien-
gerat DBG60B angezeigt werden (Parameter P093).

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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4.9
491

LED RUN
(griin/forange)

LED ERR (rot)

Montage- und Installationshinweise
Betriebsanzeigen Option DFE24B

EtherCAT-LEDs

Betriebsanzeigen Option DFE24B

Auf der Optionskarte DFE24B EtherCAT sind 2 Leuchtdioden, die den aktuellen
Zustand der DFE24B und des EtherCAT-Systems anzeigen.

DFE24B
@ RUN

O ERR

61070AXX

Die LED RUN (grun/orange) signalisiert den Zustand der Option DFE24B.

Status Zustand Beschreibung
Aus INIT Die Option DFE24B befindet sich im Zustand INIT.
Griin PRE-OPERATIONAL | Die Option DFE24B befindet sich im Zustand
blinkend PRE-OPERATIONAL.
Einmaliges SAFE-OPERATIONAL | Die Option DFE24B befindet sich im Zustand
Aufleuchten SAFE-OPERATIONAL.
(griin)
Griin OPERATIONAL Die Option DFE24B befindet sich im Zustand OPERATIONAL.
Griin INITIALISATION oder |« Die Option DFE24B fahrt gerade hoch und hat den Zustand
flimmernd BOOTSTRAP INIT noch nicht erreicht.
+ Die Option DFE24B befindet sich im Zustand BOOTSTRAP.
Die Firmware wird gerade heruntergeladen.
Orange NOT CONNECTED Die Option DFE24B wurde nach dem Einschalten noch nicht
blinkend von einem EtherCAT-Master angesprochen.

Die LED ERR (rot) zeigt Fehler am EtherCAT an.

Status Fehler Beschreibung

Aus Kein Fehler Die EtherCAT-Kommunikation der Option DFE24B befindet sich
im Arbeitszustand.

Flimmernd Boot-Fehler Ein Boot-Fehler wurde festgestellt. Der Zustand INIT wurde
erreicht, aber der Parameter "Change" im AL-Statusregister ist
auf "0x01:change/error" gesetzt.

Blinkend Ungiiltige Allgemeiner Konfigurationsfehler.

Konfiguration
Einmaliges Unaufgeforderte Die Slave-Anwendung hat den EtherCAT-Zustand selbsttatig
Aufleuchten | Zustandsanderung verandert. Der Parameter "Change" im AL-Statusregister ist auf

"0x01:change/error" gesetzt.

Zweimaliges
Aufleuchten

Timeout des Anwen-
dungs-Watchdogs

Bei der Anwendung ist ein Watchdog Timeout erfolgt.

Timeout

Dreimaliges Reserviert -

Aufleuchten

Viermaliges Reserviert -

Aufleuchten

Ein PDI Watchdog Es erfolgte ein PDI Watchdog Timeout.
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Betriebsanzeigen Option DFE24B

Definition der Anzeigezustdnde

Anzeige Definition Zeitlicher Verlauf
Ein Die Anzeige ist permanent
eingeschaltet.
Aus Die Anzeige ist permanent
ausgeschaltet.
Flimmernd Die Anzeige wechselt zwischen Ein 50ms
und Aus im Gleichtakt mit einer on
Frequenz von 10 Hz.
off.
50ms
58094AXX
Einmaliges Die Anzeige flackert einmal kurz auf, Soms
Flackern danach folgt eine Aus-Phase. on
off_L ___________ ﬂ
58095AXX
Blinkend Die Anzeige wechselt zwischen Ein on
und Aus im Gleichtakt mit einer 200 200
Frequenz von 2.5 Hz (200 ms einge- " me me
schaltet, 200 ms ausgeschaltet). oL
58096AXX
Einmaliges Die Anzeige leuchtet einmal kurz auf on
Aufleuchten (200 ms), danach folgt eine langere
Aus-Phase (1000 ms). P i
58097AXX
Zweimaliges Die Anzeige leuchtet zweimal hinter- on
Aufleuchten einander kurz auf, danach folgt eine
Aus-Phase. . 200ms | 200ms | 200ms | «—1s———»
O
58100AXX
Dreimaliges Die Anzeige leuchtet dreimal hinterein- |
Aufleuchten ander kurz auf, danach folgt eine Aus- 200 200 200 200 200 ]
Phase. ms ms ms ms ms |«—1S——»
off
58101AXX
Viermailges Die Anzeige leuchtet viermal hinterein-
Aufleuchten ander kurz auf, danach folgt eine Aus- 200 200 200 200 200 200 .
ms ms ms ms ms ms |4—1s——»

Phase.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Montage- und Installationshinweise
Betriebsanzeigen Option DFE24B

LED Link/Activity
(griin)

Jeder EtherCAT-Anschluss fur ankommende EtherCAT-Kabel (X30) und weiterfuhren-
de EtherCAT-Kabel (X31) verfugt Uber eine LED "Link/Activity". Sie zeigen an, ob die
EtherCAT-Verbindung zum Vorgangergerat (X30) oder zum nachfolgenden Gerat (X31)
vorhanden ist/aktiv ist.

49.2 Gateway-LED

LEDs fiir Gateway
Kommunikations-
status

——— 1]
Z E—r s
=Y | i LED"Link/Activity"
PGl — =
T
l— 7
2 = H
(o}
= Il
>< 1
o ———
| NS
61195AXX
O H1
O H2
1 |x24
58129axx
LED H1 Sys-Fault (rot) Nur fiir Gateway-Funktion
Status Zustand Beschreibung
Rot Systemfehler Gateway nicht konfiguriert oder einer der
Antriebe ist inaktiv
Aus SBus ok Gateway richtig konfiguriert
Blinkt Bus scan Bus wird vom Gateway Uberpriift

LED H2 (grun) ist zur Zeit reserviert.
X-Terminal X24 ist die RS485-Schnittstelle flr Diagnose tber PC und MOVITOOLS®

MotionStudio.
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Projektierung und Inbetriebnahme (‘@
Gultigkeit der XML-Dateien fur DFE24B @

5 Projektierung und Inbetriebnahme

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zur Projektierung des EtherCAT-Masters
und zur Inbetriebnahme des Antriebsumrichters fir den Feldbusbetrieb.

Auf der SEW-Homepage (http://sew-eurodrive.de) finden Sie in der Rubrik "Software"
die aktuelle Version der XML-Datei fur die DFE24B.

5.1 Giiltigkeit der XML-Dateien fiir DFE24B

Die XML-Datei wird flr den Einsatz der DFE24B als Feldbusoption in MOVIDRIVE® B
und als Gateway in MOVITRAC® B oder als Gateway-Gehause (UOH11B) bendtigt.

Die Eintrage in der XML-Datei dirfen nicht verandert oder erganzt werden. Fir
Fehlfunktionen des Umrichters aufgrund einer modifizierten XML-Datei kann keine
Haftung ibernommen werden!

5.2 Projektierung des EtherCAT-Masters fiir MOVIDRIVE® B mit XML-Datei
5.2.1 XML-Datei fiir den Betrieb in MOVIDRIVE® B

Fir die Projektierung des EtherCAT-Masters steht eine XML-Datei
(SEW_DFE24B.XML) zur Verfigung. Kopieren Sie diese Datei in ein spezielles
Verzeichnis Ihrer Projektierungs-Software.

Die detaillierte Vorgehensweise kdnnen Sie den Handblchern der entsprechenden
Projektierungs-Software entnehmen.

Die von der EtherCAT-Technology Group (ETG) standardisierten XML-Dateien kénnen
von allen EtherCAT-Mastern gelesen werden.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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(‘@ Projektierung und Inbetriebnahme

@ Projektierung des EtherCAT-Masters fur MOVIDRIVE® B mit XML-Datei

5.2.2 Vorgehensweise zur Projektierung

Zur Projektierung des MOVIDRIVE® B mit EtherCAT-Feldbusschnittstelle gehen Sie so
Vor:

1.

Installieren (kopieren) Sie die XML-Datei entsprechend den Vorgaben lhrer
Projektierungs-Software. Nach ordnungsgemalfer Installation erscheint das Gerat
bei den Slave-Teilnehmern (unter SEW EURODRIVE — Drives) mit der Bezeich-
nung MOVIDRIVE+DFE24B.

Uber den Meniipunkt [Einfligen] kénnen Sie das Gerat in die EtherCAT-Struktur ein-
fugen. Die Adresse wird automatisch vergeben. Zur leichteren Identifizierung kdnnen
Sie das Gerat mit einem Namen versehen.

Wahlen Sie die fur Ihre Applikation erforderliche Prozessdaten-Konfiguration aus
(siehe Kapitel 5.2.3).

Verknipfen Sie die E/A- bzw. Peripheriedaten mit den Ein- und Ausgangsdaten des
Applikationsprogramms.

Nach der Projektierung kénnen Sie die EtherCAT-Kommunikation starten. Die LEDs
RUN und ERR signalisieren Ihnen den Kommunikationsstatus der Option DFE24B (sie-
he Kapitel 4.9 "Betriebsanzeigen der Option DFE24B").
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Projektierung des EtherCAT-Masters fur MOVIDRIVE® B mit XML-Datei @

5.2.3 PDO-Konfiguration fiir den Betrieb im MOVIDRIVE®

Rx-Prozessdaten-
objekte

Tx-Prozessdaten-
objekte

EtherCAT verwendet in der Variante CoE (CANopen over EtherCAT) die im CANopen-
Standard definierten Prozessdatenobjekte (PDO) flir die zyklische Kommunikation
zwischen Master und Slave. CANopen konform wird unterschieden zwischen den
Prozessdatenobjekten Rx (Receive) und Tx (Transmit).

Rx-Prozessdatenobjekte (Rx-PDO) werden vom EtherCAT-Slave empfangen. Sie
transportieren Prozessausgangsdaten (Steuerwerte, Sollwerte, digitale Ausgangssig-
nale) vom EtherCAT-Master zum EtherCAT-Slave.

Tx-Prozessdatenobjekte (TX-PDO) werden vom EtherCAT-Slave an den EtherCAT-
Master zurlckgesendet. Sie transportieren Prozesseingangsdaten (Istwerte, Status,
digitale Eingangsinformationen usw.).

In der Betriebsart DFE24B des MOVIDRIVE® B kénnen zwei verschiedene PDO-Typen
fur die zyklischen Prozesseingangs- und -ausgangsdaten verwendet werden.

» OutputDatat (Standard 10 PO)

Statisches PDO mit 10 zyklischen Prozessausgangsdatenworten, die fest mit den
Standardprozessdaten des MOVIDRIVE® B verknUpft sind (— Handbuch "Feldbus-
Gerateprofil MOVIDRIVE®").

* OutputData2 (Configurable PO)

Konfigurierbares PDO mit bis zu 10 zyklischen Prozessausgangsdatenworten
(16 Bit) und bis zu 8 zyklischen Systemvariablen (32 Bit), die frei konfigurierbar mit
verschiedenen Prozessdaten des Antriebsumrichters verknipft werden kénnen.

» InputDatat (Standard 10 PI)

Statisches PDO mit 10 zyklischen Prozesseingangsdatenworten, die fest mit den
Standardprozessdaten des MOVIDRIVE® B verknipft sind (— Handbuch "Feldbus-
Gerateprofil MOVIDRIVE®").

* InputData2 (Configurable PI)

Konfigurierbares PDO mit bis zu 10 zyklischen Prozesseingangsdatenworten
(16 Bit) und bis zu 8 zyklischen Systemvariablen (32 Bit), die frei konfigurierbar mit
verschiedenen Prozessdaten des Antriebsumrichters verknipft werden kénnen.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Projektierung und Inbetriebnahme
Projektierung des EtherCAT-Masters fur MOVIDRIVE® B mit XML-Datei

O

Liste der méglichen Prozessdatenobjekte (PDO) fiir DFE24B MOVIDRIVE® B

Index GroRe Name Mapping Sync-Manager = Sync-Unit
1600hex 20 Byte OutputData1 (Standard 10 PDO) | fixer Inhalt 2 0
(5632dez)
1602hex 2 ...52 Byte | OutputData2 (Configurable PO) | - 2 0
(6656dez)
1A00hex | 20 Byte InputData1 (Standard 10 PI) fixer Inhalt 3 0
(5632dez)
1A02hex | 2...52Byte | InputData2 (Configurable PI) - 3 0
(6658dez)
Ethernet | Frame |EtherCAT ! I_ . P TTTT Il I
Header | Header | Header | P31 _ | | Drive L : Fes
EtherCAT
Master
acycl. Mailbox | cycl. OutputData1
Communication | (Standard 10 PO)
EtherCAT acycl. Mailbox

cycl. InputData1
(Standard 10 PI)

Communication

61221AXX

Bild 5: Anwendung der Prozessdatenobjekte OutputData1 und InputData1
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C 29,

Statisches PDO
fiir 10 zyklische
Prozessdaten-
worte

Belegung der fest
konfigurierten

Prozessausgangs-

daten fiir PDO
OutputData1

\

acycl. Mailbox

cycl. OutputData1
Communication| (Standard 10 PO)

)

/4

|P01|P02|P03|P04|P05|P06|P07|P08|P09|P010|

v

MOVIDRIVE®
Process Data 1...3 or

IPOSPUs® Process Data 1...3

v

MOVIDRIVE®

IPOSPUs® Process Data 4...10

61223AXX

Bild 6: Belegung der Standard-Prozessausgangsdaten fiir OutputData1

Die mit OutputData1 transportierten Prozessausgangsdaten sind gemaf folgender

Tabelle fest zugeordnet. Die Prozessausgangsdaten PO1

... PO3 koénnen Uber die

Prozessdatenparametrierung im Antriebsumrichter MOVIDRIVE® B mit verschiedenen
Prozessdaten (Steuerworte, Sollwerte) verknlpft werden (— Handbuch "Feldbus-Gera-
teprofil MOVIDRIVE®"). Die Prozessausgangsdaten PO4 ... PO10 stehen nur innerhalb
von IPOSPIUS® zyr Verfiigung.

Index.Subindex Offset im PDO Name Datentyp GroBe in Byte
3DB8.0hex 0.0 PO1 UINT
(15800.0dez)

3DB9.0hex 2.0 PO2 UINT
(15801.0dez)

3DBA.Ohex 4.0 PO3 UINT
(15802.0dez)

3DBB.0hex 6.0 PO4 UINT
(15803.0dez)

3DBC.0Ohex 8.0 PO5 UINT
(15804.0dez) 5
3DBD.0hex 10.0 PO6 UINT
(15805.0dez)

3DBE.Ohex 12.0 PO7 UINT
(15806.0dez)

3DBF.Ohex 14.0 PO8 UINT
(15807.0dez)

3DCO0.0hex 16.0 PO9 UINT
(15808.0dez)

3DC1.0hex 18.0 PO10 UINT
(15809.0dez)

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Belegung der fest
konfigurierten
Prozesseingangs-
daten fiir PDO
InputData1

MOVIDRIVE®
Process Data 1...3 or MOVIDRIVE®
IPOSPUs® Process Data 1...3 IPOSPs® Process Data 4...10

|Pi1 [Pz |pP3|pPia|pis|rie|pPiz|Pis| pio|Piio]

cycl. InputData1 |acycl. Mailbox _i
(Standard 10 Pl) |Communication |

61226AXX
Bild 7: Belegung der Standard-Prozesseingangsdaten fiir PDO InputData1

Die mit InputDatal transportierten Prozesseingangsdaten sind gemafy folgender
Tabelle fest zugeordnet. Die Prozesseingangsdaten PI1 ... PI3 kénnen uber die
Prozessdatenparametrierung im Antriebsumrichter MOVIDRIVE® B mit verschiedenen
Prozessdaten (Statusworte, Istwerte) verkniipft werden (— Handbuch "Feldbus-Gerate-
profil MOVIDRIVE®"). Die Prozesseingangsdaten P14 ... PI110 stehen nur innerhalb von
IPOSPIUS® zyr Verfugung.

Index.Subindex Offset im PDO Name Datentyp GrofRe in Byte
3E1C.0hex 0.0 PI1 UINT
(15900.0dez)

3E1D.0Ohex 2.0 PI2 UINT
(15901.0dez)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 UINT
(15902.0dez)

3E1F.0hex 6.0 Pl4 UINT
(15903.0dez)

3E20.0hex 8.0 PI5 UINT
(15904.0dez) 5
3E21.0hex 10.0 PI6 UINT
(15905.0dez)

3E22.0hex 12.0 PI7 UINT
(15906.0dez)

3E23.0hex 14.0 PI8 UINT
(15907.0dez)

3E24.0hex 16.0 PI9 UINT
(15908.0dez)

3E25.0hex 18.0 PI10 UINT
(15909.0dez)

Sollen weniger als 10 Prozessdatenworte Ubertragen werden, oder soll das
PDO-Mapping angepasst werden, dann sind an Stelle der statischen PDO die konfigu-
rierbaren PDO zu verwenden.
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Konfigurierbare
PDO fiir bis zu 8
IPOSPIUS®._Vari-
ablen und 10 Pro-
zessdatenworte

Die mit OutputData2 und InputDataZ2 transportierten Prozessdaten kdnnen mit Prozess-
dateninformationen gemafR folgender Tabelle variabel konfiguriert werden. Neben den
32-Bit-Variablen vom Typ DINT kdnnen auch die Standardprozessdaten PO1 ... PO10
und PI1 ... P10 konfiguriert werden. Damit sind die PDO zielgerichtet auf den Anwen-
dungsfall konfigurierbar.

EtherCAT

r====1 .|l 7 ---°-=== ]
Header e} : Drive :._ :I I -~ |Fes

Ethernet
Header

Frame
Header

EtherCAT
Master

i' acycl. Mailbox |cycl. OutputData2
| ‘Communication|(Configurable PO)

EtherCAT << cycl.InputData2 |acycl. Mailbox

(Configurable PI) |Communication

61230AXX
Bild 8: Anwendung der konfigurierbaren PDO OutputDataZ2, InputData2

_acycl. Mailbox | cycl. OutputData2
Communication|(Configurable PO

/

|Po1 | 1. Variable |P02 | | 6. Variable | 7. Variable |Po1o| 8. Variable

VA

max. 10 Process Data
PO1..10(UINT)

[ /
max. 8 IPOSPIus®
Variables (DINT)

61232AXX
Bild 9: Frei konfigurierbares PDO-Mapping fiir OutputData2

max. 10 Process Data
PI1..10(UINT)

max. 8 IPOSPIus®
Variables (DINT)

1. Variable | PI1 | 2. Variable | | 7. Variable |P|1o | 8. Variable |

cycl. InputData2 acycl. Mailbox |
(Configurable PI) Communication_i

61237AXX
Bild 10: Frei konfigurierbares PDO-Mapping fiir InputData2
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O

Belegung der
konfigurierbaren
Prozesseingangs-
und -ausgangsda-
ten fiir PDO
OutputData2 und
InputData2

Der maximale Ausbau der konfigurierbaren PDO OutputData2 und InputDataZ2 ergibt

sich mit

* 10 Prozessdatenworten (Typ UINT)
«  81POSPUS® yariablen (Typ DINT)

Index.Subindex Name

2AF8.0hex . Template Ipos-
(11000.0dez) Var (0...1023)
2CBD.Ohex ModuloCtrl
(11453.0dez) (H453)
2CBE.Ohex ModTagPos
(11454.0dez) (H454)
2CBF.Ohex ModActPos
(11455.0dez) (H455)
2CCO0.0hex ModCount
(11456.0dez) (H456)
2CD1.0hex StatusWord
(11473.0dez) (H473)
2CD2.0hex Scope474
(11474dez)

2CD3.0hex Scope4d75
(11475.0dez) H475)
2CD6.0hex AnaOutlPOS2
(11478.0dez) (H478)
2CD7.0hex AnaOutlPOS
(11478.0dez) (H479)
2CD8.0hex OptOutlPOS
(11480.0dez) (H480)
2CD9.0hex StdOutIPOS
(11481.0dez) (H481)
2CDA.Ohex OutputLevel
(11482.0dez) (H482)
2CDB.Ohex InputLevel
(11483.0dez) (H483)
2CDC.0Ohex ControlWord
(11484.0dez) (H484)
2CE4.0hex TargetPos
(11492.0dez) (H492)
2CE7.0hex LagDistance
(11495.0dez) (H495)
2CEB.Ohex SetpPosBus
(11499.0dez) (H499)
2CEC.0Ohex TpPos2_VE
(11500.0dez) (H500)
2CED.Ohex TpPos1_VE
(11501.0dez) (H501)
2CEE.Ohex TpPos2_Abs
(11502.0dez) (H502)
2CEF.Ohex TpPos1_Abs
(11503dez) (H503)

Datentyp @ GroRe in

DINT

Byte

4

Read
Write

Zugriffsattribut

. Template fiir IPOSPUS®_variablen

Steuerwort der Modulo-Funktion

Modulo Zielposition

Modulo Ist-Position

Modulo Zahlwert

IPOS Statuswort

Direkte Scope Variable

Direkte Scope Variable

Analogausgang 2 Option DIO11B

Analogausgang Option DIO11B

Optionale Digitalausgange

Standard Digitalausgange

Status der Digitalausgange

Status der Digitaleingénge

IPOSPIUS®_Steuerwort

Zielposition

Schleppabstand

Buspositionssollwert

Touch Probe Position 2 virtueller
Geber

Touch Probe Position 1 virtueller
Geber

Touch Probe Position 2

Touch Probe Position 1
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Index.Subindex | Name Datentyp GroBein Read | Zugriffsattribut
Byte Write

2CF0.0hex TpPos2_Ext Touch Probe Position 2 extern
(11504.0dez) (H504)
2CF1.0hex TpPos2_Mot Touch Probe Position 2 Motorgeber
(11505.0dez) (H505)
2CF2.0hex TpPos1_Ext Touch Probe Position 1 extern
(11506.0dez) (H506)
2CF3.0hex TpPos1_Mot Touch Probe Position 1 Motor
(11507.0dez) (H507)

DINT 4 4
2CF4.0hex ActPos_Mot16 Actual Position Motor 16 Bit
(11508.0dez) bit (H508)
2CF5.0hex ActPos_Abs Actual Position Absolut Encoder
(11509dez) (H509)
2CF6.0hex ActPos_Ext Ist-Position externer Geber X14
(11510.0dez) (H510)
2CF7.0hex ActPos_Mot Ist-Position Motorgeber
(11511.0dez) (H511)
3DB8.0hex PO1 Standard Prozessausgangsdaten-
(15800.0dez) wort PA1
3DB9.0hex PO2 Standard Prozessausgangsdaten-
(15801.0dez) wort PA2
3DBA.Ohex PO3 Standard Prozessausgangsdaten-
(15802.0dez) wort PA3
3DBB.0hex PO4 Standard Prozessausgangsdaten-
(15803.0dez) wort PA4
3DBC.0Ohex PO5 Standard Prozessausgangsdaten-
(15804.0dez) wort PA5
3DBD.0Ohex PO6 Standard Prozessausgangsdaten-
(15805.0dez) wort PA6
3DBE.Ohex PO7 Standard Prozessausgangsdaten-
(15806.0dez) wort PA7
3DBF.0hex PO8 Standard Prozessausgangsdaten-
(15807.0dez) wort PA8
3DCO0.0hex PO9 Standard Prozessausgangsdaten-
(15808.0dez) wort PA9
3DC1.0hex PO10 Standard Prozessausgangsdaten-
(15801.0dez) wort PA10

UINT 2 2
3E1C.0Ohex PI1 Standard Prozesseingangsdaten-
(15900.0dez) wort PE1
3E1D.0Ohex P12 Standard Prozesseingangsdaten-
(1590010dez) wort PE2
3E1E.Ohex PI3 Standard Prozesseingangsdaten-
(15902.0dez) wort PE3
3E1F.Ohex P14 Standard Prozesseingangsdaten-
(15903.0dez) wort PE4
3E20.0hex P15 Standard Prozesseingangsdaten-
(15904.0dez) wort PE5
3E21.0hex P16 Standard Prozesseingangsdaten-
(15905.0dez) wort PE6
3E22.0hex P17 Standard Prozesseingangsdaten-
(15906.0dez) wort PE7
3E23.0hex P18 Standard Prozesseingangsdaten-
(15907.0dez) wort PE8
3E24.0hex PI9 Standard Prozesseingangsdaten-
(15908.0dez) wort PE9
3E25.0hex PI110 Standard Prozesseingangsdaten-
(15909.0dez) wort PE10
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Plausibilitdt der Konfiguration von Prozessdatenobjekten:

In den frei konfigurierbaren Prozessdatenobjekten OutputData2? und InputData2
koénnen keine zyklischen Prozessausgangsdaten PO1 ... 10 eingefiigt werden, wenn
gleichzeitig OutputData1 oder InputData1 projektiert ist.

Eine mehrfache Konfiguration von Prozessdatenobjekten ist nicht méglich.

Es kdnnen nur die Standardprozessdatenobjekte PO1 ... PO10, PI1 ... PI10 oder
IPOSPUS€_variablen (Indizes 11000.0 ... 12023.0) als Prozessdaten konfiguriert
werden

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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5.3

5.3.1

Projektierung EtherCAT-Master fiir MOVITRA C® B/Gatewa y mit XML-Datei

In diesem Kapitel wird die Projektierung des EtherCAT-Masters mit MOVITRAC® B und
DFE24B-Gateway/UOH11B beschrieben.

XML-Dateien fiir den Betrieb im MOVITRAC® B und Gateway-Gehiuse UOH11B

Fir die Projektierung des EtherCAT-Masters steht eine  XML-Datei
(SEW_DFE24B.XML) zur Verfigung. Kopieren Sie diese Datei in ein spezielles
Verzeichnis |Ihrer Projektierungs-Software.

Die detaillierte Vorgehensweise kénnen Sie den Handbiichern der entsprechenden
Projektierungs-Software entnehmen.

Die von der EtherCAT-Technology Group (ETG) standardisierten XML-Dateien kbnnen
von allen EtherCAT-Mastern gelesen werden.

5.3.2 Vorgehensweise zur Projektierung

Zur Projektierung des MOVITRAC®/Gateways mit EtherCAT-Schnittstelle gehen Sie
wie folgt vor:

1. Installieren (kopieren) Sie die XML-Datei entsprechend den Vorgaben Ihrer
Projektierungs-Software. Nach ordnungsgemalRer Installation erscheint das Gerat
bei den Slave-Teilnehmern (unter SEW EURODRIVE — Drives) mit der Bezeich-
nung DFE24B-Gateway.

2. Uber den Meniipunkt [Einfligen] kénnen Sie das Gerét in die EtherCAT-Struktur
einfiUgen. Die Adresse wird automatisch vergeben. Zur leichteren Identifizierung
kdnnen Sie das Gerat mit einem Namen versehen.

3. Verknilpfen Sie die E/A- bzw. Peripheriedaten mit den Ein- und Ausgangsdaten des
Applikationsprogramms.

Nach der Projektierung kénnen Sie die EtherCAT-Kommunikation starten. Die LEDs
RUN und ERR signalisieren Ihnen den Kommunikationsstatus der Option DFE24B
(siehe Kapitel 4.9 "Betriebsanzeigen der Option DFE24B").

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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5.3.3 PDO-Konfiguration fiir DFE24B-Gateway fiir MOVITRAC® B

In der Betriebsart DFE24B-Gateway fiir MOVITRAC® B wird je ein PDO fiir die zykli-
schen Prozesseingangs- und -ausgangsdaten verwendet.

» OutputDatat (Standard 24 PO)

Statisches PDO mit 24 zyklischen Prozessausgangsdatenworten, die fest mit den
Prozessdaten der maximal 8 unterlagerten MOVITRAC® B-Antriebe verknupft sind.

* InputDatat (Standard 24 PI)

Statisches PDO mit 24 zyklischen Prozesseingangsdatenworten, die fest mit den
Prozessdaten der maximal 8 unterlagerten MOVITRAC® B-Antriebe verknupft sind.

Liste der moglichen PDO fiir DFE24B-Gateway:

Index GroRe Name Mapping Sync-Manager = Sync-Unit
1601hex 48 Byte OutputData1 (Standard 24 PO) | fixer Inhalt 2 0
(5633dez)

1AO1hex | 48 Byte InputData1 (Standard 24 PI) fixer Inhalt 3 0
(5633dez)

Frame |EtherCAT === : i !
- Header | Header DataL____:IM bmmmmooo :l_l -

EtherCAT

Master

i “acycl. Mailbox [cycl. OutputDatat o=
| i Communication | (Standard 24 PO)

cycl. InputData1 | acycl. Mailbox |
(Standard 24 PI) Communication_i

EtherCAT <<

Unit = SBus-Address: |1 2 3 4 5 6 7 8

MOVITRAC® B

61242AXX
Bild 11: Datenaustausch (PDO OutputData1, InputData1) mit EtherCAT-Master
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Belegung der fest konfigurierten Prozessausgangsdaten (PDO 1)

A\

i_ acycl. Mailbox [cycl. OutputData1
i Communication| (Standard 10 PO)

v

| PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | PO6 [__ ___| PO22 | PO23 |P024 |

v v v

Drive 1 Drive 2 Drive 8
PO1...PO3 PO1...PO3 PO1...PO3

61239AXX
Bild 12: Belegung der Standard-Prozessausgangsdaten fiir OutputData1

Die mit OutputData1 transportierten Prozessausgangsdaten sind gemaR folgender
Tabelle fest zugeordnet. Die Prozessausgangsdaten PO1 ... PO3 kdnnen fir jeden Um-
richter Uiber die Prozessdatenparametrierung im Antriebsumrichter MOVITRAC® B mit
verschiedenen Prozessdaten (Steuerworte, Sollwerte) verknupft werden (— Be-
triebsanleitung "MOVITRAC® B").

Index.Subindex Offset im PDO Name Zuordnung Datentyp GrofRe in Byte
3DB8.0hex 0.0 PO1 Drive 1 PO1
(15800.0dez)

3DB9.0hex 2.0 PO2 Drive 1 PO2
(15801.0dez)

3DBA.Ohex 4.0 PO3 Drive 1 PO3
(15802.0dez)

3DBB.0Ohex 6.0 PO4 Drive 2 PO1
(15803.0dez)

3DBC.0Ohex 8.0 PO5 Drive 2 PO2
(15804.0dez)

3DBD.0Ohex 10.0 PO6 Drive 2 PO3
(15805.0dez)

3DBE.Ohex 12.0 PO7 Drive 3 PO1
(15806.0dez)

3DBF.0hex 14.0 PO8 Drive 3 PO2
(15807.0dez) UINT 2
3DCO0.0hex 16.0 PO9 Drive 3 PO3
(15808.0dez)

3DC1.0hex 18.0 PO10 Drive 4 PO1
(15809.0dez)

3DC2.0hex 0.0 PO11 Drive 4 PO2
(15810.0dez)

3DC3.0hex 2.0 PO12 Drive 4 PO3
(15811.0dez)

3DC4.0hex 4.0 PO13 Drive 5 PO1
(15812.0dez)

3DC5.0hex 6.0 PO14 Drive 5 PO2
(15813.0dez)

3DC6.0hex 8.0 PO15 Drive 5 PO3
(15814.0dez)
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Index.Subindex Offset im PDO Name Zuordnung Datentyp GroRe in Byte
3DC7.0hex 10.0 PO16 Drive 6 PO1

(15815.0dez)

3DC8.0hex 12.0 PO17 Drive 6 PO2

(15816.0dez)

3DC9.0hex 14.0 PO18 Drive 6 PO3

(15817.0dez)

3DCA.Ohex 16.0 PO19 Drive 7 PO1

(15818.0dez)

3DCB.0Ohex 18.0 PO20 Drive 7 PO2

(15819.0dez) UINT 2
3DCC.Ohex 18.0 PO21 Drive 7 PO3

(15820.0dez)

3DCD.Ohex 18.0 P0O22 Drive 8 PO1

(15821.0dez)

3DCE.Ohex 18.0 PO23 Drive 8 PO2

(15822.0dez)

3DCF.Ohex 18.0 PO24 Drive 8 PO3

(15823.0dez)
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Belegung der fest konfigurierten Prozesseingangsdaten (PDO 1)

Drive 1 Drive 2 Drive 8
PI1...PI3 PI1...PI3 PI1...PI3
| PH | PI2 | PI3 | Pl4 | PI5 | Pl6 | |PI22 |P|23 |PI24 |

cycl.InputData1 | acycl. Mailbox-i
(Standard 10 PI) |Communication;

61240AXX
Bild 13: Belegung der Standard-Prozesseingangsdaten fiir InputData1

Die mit InputDatal transportierten Prozesseingangsdaten sind gemaR folgender
Tabelle fest zugeordnet. Die Prozesseingangsdaten PI1 ... PI3 kénnen Uber die
Prozessdatenparametrierung im Antriebsumrichter MOVITRAC® B mit verschiedenen
Prozessdaten (Statusworte, Istwerte) verknipft werden (— Betriebsanleitung
"MOVITRAC® B").

Index.Subindex Offset im PDO Name Zuordnung Datentyp GroBe in Byte
3E1C.0hex 0.0 PI1 Drive 1 PI1
(15900.0dez)

3E1D.0Ohex 2.0 PI2 Drive 1 P12
(15901.0dez)

3E1E.Ohex 4.0 PI3 Drive 1 PI3
(15902.0dez)

3E1F.0hex 6.0 Pl4 Drive 2 PI1
(15903.0dez)

3E20.0hex 8.0 P15 Drive 2 P12
(15904.0dez)

3E21.0hex 10.0 P16 Drive 2 PI3
(15905.0dez)

3E22.0hex 12.0 P17 Drive 3 PI1
(15906.0dez)

3E23.0hex 14.0 P18 Drive 3 P12
(15907.0dez) UINT 2
3E24.0hex 16.0 P19 Drive 3 PI3
(15908.0dez)

3E25.0hex 18.0 PI10 Drive 4 PI1
(15909.0dez)

3E26.0hex 20.0 PI11 Drive 4 P12
(15910.0dez)

3E27.0hex 22.0 P12 Drive 4 PI3
(15911.0dez)

3E28.0hex 24.0 PI13 Drive 5 P11
(15912.0dez)

3E29.0hex 26.0 P14 Drive 5 P12
(15913.0dez)

3E2A.0hex 28.0 PI15 Drive 5 PI3
(15914.0dez)
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Index.Subindex Offset im PDO Name Zuordnung Datentyp GrofRe in Byte
3E2B.0Ohex 30.0 PI16 Drive 6 PI1 UINT 2
(15915.0dez)

3E2C.0Ohex 32.0 PI17 Drive 6 P12

(15916.0dez)

3E2D.0Ohex 34.0 P118 Drive 6 PI3

(15917.0dez)

3E2E.Ohex 36.0 PI19 Drive 7 PI1

(15918.0dez)

3E2F.0hex 38.0 PI120 Drive 7 P12

(15919.0dez)

3E30.0hex 40.0 P121 Drive 7 PI3

(15920.0dez)

3E31.0hex 42.0 P122 Drive 8 PI1

(15921.0dez)

3E32.0hex 44.0 P123 Drive 8 P12

(15922.0dez)

3E33.0hex 46.0 P124 Drive 8 PI3

(15923.0dez)
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5.3.4 Auto-Setup fiir Gateway-Betrieb

Mit der Funktion Auto-Setup ist die Inbetriebnahme der DFE24B als Gateway ohne PC
mdglich. Sie wird durch den DIP-Schalter Auto-Setup (siehe Kapitel 4.4 auf Seite 19)
aktiviert.

Das Einschalten des DIP-Schalters Auto-Setup (AS) bewirkt die einmalige Ausfiihrung
der Funktion. Danach muss der DIP-Schalter Auto-Setup eingeschaltet bleiben.
Durch Aus- und Wiedereinschalten kann die Funktion erneut ausgefiihrt werden.

Im ersten Schritt sucht die DFE24B auf dem unterlagerten SBus nach Antriebsumrich-
tern und zeigt dies durch kurzes Blinken der LED H1 (Systemfehler) an. Bei den
Antriebsumrichtern muissen hierzu unterschiedliche SBus-Adressen eingestellt sein
(P881). Wir empfehlen, die Adressen ab Adresse 1 in aufsteigender Reihenfolge nach
Anordnung der Umrichter im Schaltschrank zu vergeben. Fir jeden gefundenen
Antriebsumrichter wird das Prozessabbild auf der Feldbusseite um 3 Worte erweitert.

Wurde kein Antriebsumrichter gefunden, so bleibt die LED H1 an. Es werden maximal
8 Antriebsumrichter berlcksichtigt.

Nach der Suche tauscht die DFE24B zyklisch 3 Prozessdatenworte mit jedem ange-
schlossenen Antriebsumrichter aus. Die Prozessausgangsdaten werden vom Feldbus
geholt, in 3er Blocke aufgeteilt und verschickt. Die Prozesseingangsdaten werden von
den Antriebsumrichtern gelesen, zusammengesetzt und an den Feldbus-Master Uber-
tragen.

Die Zykluszeit der SBus-Kommunikation betragt 2 ms pro Teilnehmer.

Bei einer Applikation mit 8 Umrichtern am SBus liegt somit die Zykluszeit der Prozess-
daten-Aktualisierung bei 8 x 2 ms = 16 ms.

Fihren Sie Auto-Setup erneut aus, falls Sie die Prozessdatenbelegung der an der
DFE24B angeschlossenen Antriebsumrichter &ndern, da sich die DFE24B diese Werte
einmalig bei Auto-Setup speichert. Gleichzeitig dirfen die Prozessdatenbelegungen der
angeschlossenen Antriebsumrichter nach Auto-Setup auch nicht mehr dynamisch
verandert werden.
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Einstellung des Antriebsumrichters MOVIDRIVE® MDX61B

Fir den einfachen Feldbusbetrieb sind die folgenden Einstellungen erforderlich.

[l 5 T 2 WED

P

suomdy

. ® (@ 7. Control functions
B 8 Unit functions

#-(E 9. IFOS parameters
& @ Applications
&8 ApplicationBuilder applications

[Baun ETH[E 10 5etpont preselection 10l ]
El-E8 MOYIDRIVE®E parameters 100 Setpoml sousce |Fieldbus =l
B lof Display vahies 107 Control source [Fieldbess =]
E1-2d 1., Setpointsinbsgratons
E 10. Setpoirt preselection 102 Frequency scaling - [kHz2] 10,00

11. Analog inpud 1 [0-104)
12, Analog mputs option
13 Speed ramps 1
14. Speed ramps 2
15, Motor patersiomater function
=] 16. Fied setpoints 1
17. Fuied zetpoints 2

2. Controller parameters
3. Molor paramelers
4., Referance signals
5., Conrol furncthons
6. Terminal aszignment

D ED, Bnary inputs basic unit
—{=| B1. Bmary inputz oplion

= E2. Binary oulputs basic unit

E3, Brary outputs ophion

~|=| B4, Analog outputs option

nEEEe
Ei.liﬁuﬁi.l%._

~=| & Selup
=| &1, Sanal communication
22, Braking operation
=] 83, Fault resporses
/= 24. Reset behavior
—|=| 88 Scaling speed actual value
= E6. Modulation
[ 87, Process data parameater settic
~{=| B8, Senal comrmunication SBus 1
£ Senal communication SBus 2

M arual operation

H 60, Binary inputs basic unit =10] x|
600 Binary input DI0T ¥ [No function
601 Bina input DI02 I [No funciion
602 Binaty input D103 [ [N function

603 Binauy input DIDA ™ [No funciion
604 Binary input DIO5 [ [N funciion

605 Binary input DIDE [ |Nn function

Led L) L L L e L

606 Binary input D107 [ [No function

15 47, Process data parameter sefting
870 Setpont desciption PO Il:ul'll'al word 1

871 Setpowit descaiphion P02 [Set speed

872 Setpoint desciiption P03 |No lunction

873 Actusl value description PIT - |Status word 1

874 Actual value descaiplion PI2 - [Actual spesd

875 Actual value descnplion PI3 |Appamrt output current
876 PO data enable |‘(es

ILI:ILILILILILE
[x

11638AXX

Zur Steuerung des Antriebsumrichters MOVIDRIVE® B iiber EtherCAT muss dieser
jedoch zuvor auf Steuerquelle (P101) und Sollwertquelle (P100) = FELDBUS umge-
schaltet werden. Mit der Einstellung auf FELDBUS wird der Antriebsumrichter auf die
Sollwertiibernahme vom EtherCAT parametriert. Nun reagiert der Antriebsumrichter
MOVIDRIVE® B auf die vom Ubergeordneten Automatisierungsgerat gesendeten
Prozessausgangsdaten.

Der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® B kann nach der Installation der EtherCAT-
Optionskarte ohne weitere Einstellungen sofort tiber EtherCAT parametriert werden.
Somit kénnen beispielsweise nach dem Einschalten alle Parameter vom Ubergeord-
neten Automatisierungsgerat eingestellt werden.
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Der Ubergeordneten Steuerung wird die Aktivierung der Steuer- und Sollwertquelle
FELDBUS mit dem Bit "Feldbus-Modus aktiv" im Statuswort signalisiert.

Aus sicherheitstechnischen Griinden muss der Antriebsumrichter MOVIDRIVE® B zur
Steuerung Uber das Feldbussystem zusatzlich auch klemmenseitig freigegeben
werden. Demzufolge sind die Klemmen so zu beschalten und zu programmieren, dass
der Umrichter Uber die Eingangsklemmen freigegeben wird. Die einfachste Variante,
den Antriebsumrichter klemmenseitig freizugeben, ist z. B. die Beschaltung der
Eingangsklemme DIJQJ (Funktion /REGLERSPERRE) mit +24 V-Signal und
Programmierung der Eingangsklemmen DIJ1 ... DI7 auf KEINE FUNKTION.

Die Vorgehensweise zur kompletten Inbetriebnahme des Antriebsumrichters
MOVIDRIVE® B mit EtherCAT-Anbindung ist in den Kapiteln 6 und 7 beschrieben.

5.5 Einstellung des Frequenzumrichters MOVITRA c®
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Zur Steuerung des Frequenzumrichters MOVITRAC® B iiber EtherCAT muss dieser
jedoch zuvor auf Steuerquelle (P101) und Sollwertquelle (P100) = SBus umgeschaltet
werden. Mit der Einstellung auf SBus wird der Frequenzumrichter MOVITRAC® B auf
die Sollwertibernahme vom Gateway parametriert. Nun reagiert der Frequenzumrichter
MOVITRAC® B auf die vom Ubergeordneten Automatisierungsgerat gesendeten
Prozessausgangsdaten.

Damit der Frequenzumrichter MOVITRAC® B bei gestérter SBus-Kommunikation
stoppt, ist es notwendig, die SBus1 Timeout-Zeit (P883) ungleich 0 ms einzustellen. Wir
empfehlen einen Wert im Bereich 50 ... 200 ms.

Der Ubergeordneten Steuerung wird die Aktivierung der Steuer- und Sollwertquelle
SBus mit dem Bit "SBus-Modus aktiv" im Statuswort signalisiert.

Aus sicherheitstechnischen Griinden muss der Frequenzumrichter zur Steuerung Uber
das Feldbussystem zusétzlich auch klemmenseitig freigegeben werden. Demzufolge
sind die Klemmen so zu beschalten und zu programmieren, dass der Umrichter tber die
Eingangsklemmen freigegeben wird. Die einfachste Variante, den Frequenzumrichter
klemmenseitig freizugeben, ist z. B. die Beschaltung der Eingangsklemme DIJ1
(Funktion RECHTS/HALT) mit +24 V-Signal und Programmierung der Uubrigen
Eingangsklemmen auf KEINE FUNKTION.

Parametrieren Sie den Parameter P881 SBus-Adresse in aufsteigender Reihenfolge auf
Werte 1 ... 8.

Die SBus-Adresse 0 wird vom DFE24B-Gateway verwendet und darf deshalb nicht
benutzt werden.

Parametrieren Sie P883 SBus-Timeout auf Werte 50 ... 200 ms.
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6 Betriebsverhalten am EtherCAT

Dieses Kapitel beschreibt das prinzipielle Verhalten des Antriebsumrichters am
EtherCAT bei Ansteuerung Uber die fest konfigurierten PDO fir Feldbus-Kommunikati-
on (Motion Control Anwendungen — Kap. 7).

6.1 Steuerung des Antriebsumrichters MOVIDRIVE® MDX61B

Die Steuerung des Antriebsumrichters MOVIDRIVE® B erfolgt tiber die fest konfigurier-
ten PDO, die 10 E/A-Worte lang sind. Diese Prozessdatenworte werden beim Einsatz
eines EtherCAT-Masters direkt im Prozessabbild abgebildet und kénnen so direkt vom
Steuerungsprogramm angesprochen werden.

EtherCAT
Master
|

Vo

—\
1

Ethernet Frame |[EtherCAT “‘“
Header | Header | Header Data| Drive 1| Dr“’e 2| Drive 3| s
EtherCAT
61375AXX

Bild 14: EtherCAT mit SEW-Antrieben

Nahere Information zur Steuerung Uber den Prozessdatenkanal, insbesondere zur
Kodierung des Steuer- und Statutswortes, entnehmen Sie bitte dem Handbuch zum
Feldbus-Gerateprofil.
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6.1.1 Steuerungsbeispiel in TWinCAT mit MOVIDRIVE® MDX61B

Nachdem die Datei SEW_DFE24B.xml in das TwinCAT-Unterverzeichnis "\|O\Ether-
CAT" kopiert wurde, kénnen Sie im "offline mode" ein MOVIDRIVE® B iiber "Box einfii-
gen" in die EtherCAT-Struktur einfiigen (— folgendes Bild).

Fis Edit Actions VYiew Options Help

DF@FE S8 PR AD 8lavdd NN D

& B SYSTEM - Confuraion
B 1 - Configuration
B FLC - Corfiguration Name:  Jeois 1

= 1/0 - Configuration, ,
= M@ yovevices Fight mouse-click o g ——

Type: ;
[=} =% EtherCAT {EtherCAT) B8 SEW Euodive
s FtherCAT zessabbid = @ Drives
s EtherCAT-Maste g B MOVIDRIVE+DFE24
[ ¥l Bngange =

- - B DFE24-Galeway
@ @l Ausginge W Delete Device
@ § InfoData - ~
&% Mappings @ Online Reset
22 Online Reload (Config Mode only)
Online Delets (Corfig Mode only)
B Export Device. ..
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Im "online mode" (d. h. verbunden mit dem EtherCAT-Strang) konnen Sie mit dem
Symbol "Suche nach Geraten" den EtherCAT-Strang nach angeschlossenen
MOVIDRIVE® durchsuchen (— folgendes Bild).

, Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager
Fle Edit achons WView Opbons Help

DE@ed & & $BRBPRS AD Sl eaav O 2
- u SYSTEM - Configuration
=18 NC - Canfigurstion
+ NC-Task 1 SAF
A PLC - Configuration Netid
= M 1o - Configuration
= E® 1/O Devices
= =% EtherCAT-Master (EtherCAT)
+ EtherCAT-Master-Image
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Fir einfache Feldbusfunktionalitat missen nicht unbedingt NC-Achsen fiir jedes
gefundene Gerat angelegt werden.
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Fir die einfachste Form der Prozessdatenibertragung sind nur die beiden PDO
InputData1 und OutputData1 erforderlich. Die konfigurierbaren PDO kénnen Sie deak-

tivieren,
(— folgendes Bild).

indem Sie die Markierung bei beiden PDO (Input und Output) entfernen

Fie Edt Actiors View Options Hep

Dl 248 iR A 3l epsd

o :\ _._'.:,;#:.‘g QI-D:-’
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@ Pl6
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Q7 PIS
1 IO
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Nun kénnen Sie bis zu 10 Prozessdatenworte mit dem SPS-Programm verknlpfen
oder, wie im folgenden Bild gezeigt, zum Testen von Hand beschreiben.

| Gt Starteukivem - TwnCAT Systern Monagee

DFEH - PR A SR AN LSS Qe @07°
R c S| Eep——
i [ M Tk | SAF
“LL' - Corfupe aion Vikn F}mﬂj
B o - Configuration By Viga I l e I
W 1O Deewm

= S DtherCAT-Master (ItharCAT) LComment _]
4= ErterCAT Mister brage

== Erharc AT Master- Image-rie

7 N Inputs
3 '; Wi !i
5§ mfcDets
] A 1 (MDNS1E mit DFE2E) Oee G| =
= Iyl rputliatal (Stended 10 FL)
Y & FrL Hes (TS _ Lancel |
& P Fload e
Ll
& P I
o Pt
i oot - Y I | MmEd |
o 7 Eaibly |ce 00 2
o P
o BMSIe 108 FBORCMCT
», PO
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Markieren Sie zunachst die Prozessausgangsdaten PO1. Im folgenden Fenster wahlen
Sie die Registerkarte "Online". Klicken Sie auf die Schaltflache "Write". Das Fenster
"Set Value Dialog" wird aufgerufen. Geben Sie hier Ihre Daten im Feld "Dec" oder "Hex"
ein. Verfahren Sie in gleicher Weise mit den Prozessausgangsdaten PO2.

Die Belegung und Skalierung der 10 Prozesseingangs- und -ausgangsdatenworte wird
im MOVIDRIVE® B in der Parametergruppe 87_ eingestellt oder Uber ein IPOSPIUS®.
Programm oder ein Applikationsmodul definiert.

Weitere Informationen dazu finden Sie im Systemhandbuch "MOVIDRIVE®
MDX60B/61B" und im Handbuch "Feldbus-Gerateprofil"

6.1.2 EtherCAT-Timeout (MOVIDRIVE® MDX61B)

Wird die Datenlbertragung Uber EtherCAT gestért oder unterbrochen, lauft im
MOVIDRIVE® MDX61B die im Master projektierte Ansprechiberwachungszeit ab
(Standardwert 100 ms). Die LED ERR der DFE24B signalisiert, dass keine neuen Nutz-
daten empfangen werden. Gleichzeitig fuhrt MOVIDRIVE® MDX61B die mit P831
Reaktion Feldbus Timeout gewahlte Fehlerreaktion aus.

P819 Feldbus Timeout zeigt die vom Master im Anlauf des EtherCAT vorgegebene
Ansprechuberwachungszeit. Die Veranderung dieser Timeout-Zeit kann nur Uber den
Master erfolgen. Anderungen iiber das Bediengerat oder MOVITOOLS® werden zwar
angezeigt, sind aber nicht wirksam, und werden beim nachsten Anlauf wieder Uber-
schrieben.

6.1.3 Reaktion Feldbus Timeout (MOVIDRIVE® MDX61B)

48

Mit P831 Reaktion Feldbus Timeout wird die Fehlerreaktion parametriert, die Uber
Feldbus-Timeout-Uberwachung ausgelést wird. Die hier parametrierte Einstellung sollte
zur Projektierung des Mastersystems passen.
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6.2 Steuerung des Frequenzumrichters MOVITRA c®B (Gateway)

Die Steuerung der am Gateway angeschlossenen Frequenzumrichter erfolgt tiber den
Prozessdatenkanal, der pro Umrichter 3 E/A-Worte lang ist. Diese Prozessdatenworte
werden beim Einsatz eines EtherCAT-Masters direkt im Prozessabbild abgebildet und
kénnen unmittelbar vom Steuerungsprogramm angesprochen werden.

Ethernet Frame |[EtherCAT 1==== f . !
Header | Header | Header DataL —— _: I&I L e i |_| -~ [FCS
EtherCAT
Master _ o
i ‘acycl. Mailbox [cycT. OutputData1>> o

i_(_)_o_mmunication (Standard 24 PO)

EtherCAT << -

cycl. InputData1 | acycl. Mailbox
(Standard 24 PIl) | Communication

Unit = SBus-Address: |1 3 5 7 8
m
@
[@)
<
o
=
>
o
=
61242AXX

Bild 15: Abbildung der EtherCAT-Daten im SPS-Adressbereich

PO = Prozessausgangsdaten / Pl = Prozesseingangsdaten

Die 24 Prozesseingangs- und -ausgangsdatenworte im PDO werden vom Gateway wie
folgt an die bis zu 8 Uber SBus angeschlossenen Umrichter weitergeleitet:

* Wort 1, 2 und 3 an den Umrichter mit der kleinsten SBus-Adresse (z. B. 1)
» Wort 4, 5 und 6 an den Umrichter mit der nachst gréReren SBus-Adresse (z. B. 2)

Sind weniger als 8 Frequenzumrichter am Gateway angeschlossen, sind die oberen
Worte im PDO ohne Bedeutung, sie werden an kein Gerat weitergeleitet
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6.2.1 Steuerungsbeispiel in TWinCAT mit MOVITRAC® B (Gateway)

Nachdem die Datei SEW_DFE24B.xml in das TwinCAT-Unterverzeichnis "\|O\Ether-
CAT" kopiert wurde, kdnnen Sie im "offline mode" ein DFE24B-Gateway uber "Box ein-
fugen" in die EtherCAT-Struktur einfligen (— folgendes Bild).

R Edt Acbons Yiew Opbons Help
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-1 5% EtherCAT = 5% SEW Eurodnve
af= EtherCAT- = [ Dnves

| B EtherCAT-Master-5 B MOVIDRIVE +DFE 24
¥ z iruslga.r.‘-gﬂ B DFE24-Gateway
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& @ InfoData ¥ Delete
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Online Delete (Config Mode only)
B Export Device..
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Im "online mode" (d. h. verbunden mit dem EtherCAT-Strang) kdnnen Sie mit dem
Symbol "Suche nach Geraten" den EtherCAT-Strang nach angeschlossenen DFE24B-
Gateways durchsuchen (— folgendes Bild).

, Getting_Started.tsm - TwinCAT System Manager

Fle Edt Achions Vielw  Onbons “t-'|L

DEF@E - & SBRES WD =/ R D
_ESTBTEH Configuration

= ' NC - Configurstion General | Adapter JHEICAT U“i"l
+ [B1 NC-Task 1 SAF
! PLC - Configuration Netid
= [ 1/0 - Configuration
= B8 1/O Devices

= =% EtherCAT-Master (EtherCAT)
+ EtherCAT-Master-Image
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Eine NC-Achse fir ein gefundenes DFE24B-Gateway anzulegen ist wenig sinnvoll. Es
miisste eine Achse fiir jedes am DFE24B-Gateway angeschlossene MOVITRAC® B an-
gelegt werden. Fir einfache Feldbusfunktionalitat missen nicht unbedingt NC-Achsen
fur jedes gefundene Gerat angelegt werden.
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Die ersten 3 Prozessdatenworte werden mit dem ersten am DFE24B-Gateway
angeschlossenen MOVITRAC® B ausgetauscht, sie kbnnen mit dem SPS-Programm
verknUpft oder zum Testen von Hand beschrieben werden (— folgendes Bild).

Acions  View COptiors  Hel
d PR WD Haa/dRen i ®Q(2Qeate @32
= m | [FE24E ExherCAT-Gatensay ]

% i InputDatal (Sandard 24 PT) Varistle | Flags  Orie |

=L OutputDatal (Stardard 22 PO I =

b

P9 Bl 1] I 1 ' e £l
o5 Binay o5 00 2
PRz J1T 8Sie 181 CRCBHMC?

O O S T Y YY
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Markieren Sie zunachst die Prozessausgangsdaten PO1. Im folgenden Fenster wahlen
Sie die Registerkarte "Online". Klicken Sie auf die Schaltflache "Write". Das Fenster
"Set Value Dialog" wird aufgerufen. Geben Sie hier Ihre Daten im Feld "Dec" oder "Hex"
ein. Verfahren Sie in gleicher Weise mit den Prozessausgangsdaten PO2.

Die Belegung und Skalierung der 3 Prozesseingangs- und -ausgangsdatenworte wird
im MOVITRAC® B in der Parametergruppe 87_ eingestellt oder iiber ein IPOSPUS®_pro-
gramm definiert. Weitere Informationen dazu finden Sie im Systemhandbuch
"MOVITRAC® B" und im Handbuch "MOVITRAC® Kommunikation!"

6.2.2 SBus Timeout

6.2.3 Geréatefehler

Wenn ein oder mehrere Antriebsumrichter am SBus nicht mehr von der DFE24B ange-
sprochen werden kénnen, blendet das Gateway auf dem Statuswort 1 des zugehdrigen
Antriebsumrichters den Fehlercode F111 Systemfehler ein. Die LED H1 (Systemfehler)
leuchtet. Der Fehler wird auch Uber die Diagnoseschnittstelle X24 angezeigt. Damit der
Antriebsumrichter stoppt, ist es notwendig, die SBus-Timeoutzeit (P883) des
MOVITRAC® B Systemfehlers ungleich 0 einzustellen. Die Timeout-Reaktion wird tber
Parameter P836 eingestellt.

Die Gateways erkennen beim Selbsttest eine Reihe von Fehlern und verriegeln sich
nachfolgend. Die genauen Fehlerreaktionen und Behebungsmallinahmen kénnen Sie
der Fehlerliste entnehmen. Ein Fehler beim Selbsttest flhrt dazu, dass auf den
Prozesseingangsdaten des Feldbus bei den Statuswortern 1 aller Antriebsumrichter der
Fehler F111 Systemfehler eingeblendet wird. Die LED H1 (Systemfehler) an der
DFE24B blinkt dann gleichmafig. Der genaue Fehlercode wird im Status des Gateway
mit MOVITOOLS® MotionStudio tber die Diagnoseschnittstelle X24 angezeigt.
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6.2.4 Feldbus Timeout der DFE24B im Gateway-Betrieb
Uber den Parameter P831 Reaktion Feldbus-Timeout kénnen Sie einstellen, wie sich
das Gateway bei einem Timeout der EtherCAT-Kommunikation verhalten soll.

P831 Reaktion Fedlbus-Timeout | Beschreibung

Keine Reaktion Die Antriebe am unterlagerten SBus arbeiten mit dem letzten
Sollwert weiter.
Bei unterbrochener EtherCAT-Kommunikation kénnen diese
Antriebe nicht gesteuert werden.

PA_DATA =0 Bei Erkennung eines EtherCAT-Timeout wird bei sémtlichen Antrie-
ben, die eine Prozessdatenkonfiguration mit Steuerwort 1 oder
Steuerwort 2 aufweisen, der Schnellstopp aktiviert. Dazu setzt das
Gateway die Bits 0 ... 2 des Steuerworts auf den Wert 0.
Die Antriebe werden mit der Schnellstopp-Rampe stillgesetzt.

6.3 Parametrierung iiber EtherCAT

Der Zugriff auf die Antriebsparameter erfolgt bei EtherCAT (ber die in CoE (CANopen
over EtherCAT) Uiblichen SDO-Dienste READ und WRITE.

Die Parametrierung der Umrichter (iber den EtherCAT-Parameterkanal, kann nur bei
MOVIDRIVE® MDX61B und den Parametern des DFE24B-Gateways angewendet
werden.

Der EtherCAT-Parameterkanal SDO bietet derzeit keine Moglichkeit des Datenzugangs
auf Parameter der Umrichter, die unterhalb des Gateways am SBus installiert sind.

Uber VoE- (Vendor specific over EtherCAT) Dienste kann MOVITOOLS® MotionStudio
auch auf die Uber SBus am Gateway angeschlossenen MOVITRAC® B zugreifen
(—Kap. 8).

6.3.1 SDO-Dienste READ und WRITE

Je nach EtherCAT-Master oder Projektierungsumgebung ist die Anwenderschnittstelle
unterschiedlich dargestellt. Es werden aber immer folgende GréRen zur Ausfiihrung des
SDO-Kommandos bendtigt.

SDO-READ Beschreibung

Slave-Adresse (16 Bit) EtherCAT-Adresse des Umrichters, von dem gelesen werden soll.
Index (16 Bit) Adresse im Object Dictionary, von der gelesen werden soll.
Subindex (8 Bit)

Daten Struktur zur Ablage der empfangenen Daten und deren Lénge.
Datenlange

SDO-WRITE Beschreibung

Slave-Adresse (16 Bit) EtherCAT-Adresse des Umrichters, auf den Daten geschrieben werden sollen.
Index (16 Bit) Adresse im Object Dictionary, die beschrieben werden soll.
Subindex (8 Bit)

Daten Struktur, in der die zu schreibenden Daten abgelegt sind..
Datenlange

Bei den SDO-Diensten READ und WRITE kénnen noch weitere Flags und Parameter
erforderlich sein:

» zur Aktivierung der Funktion

» zur In-Arbeit-Meldung oder Fehlermeldung

+ zur Timeout-Uberwachung

» zur Meldung von Fehlern bei der Ausflihrung
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6.3.2 Beispiel zum Lesen eines Parameters in TwinCAT iliber EtherCAT

Zum Lesen eines Parameters steht die Funktion SDO-READ zur Verfiigung. Dazu wird
der Index des zu lesenden Parameters bendtigt. Den Parameterindex kénnen Sie sich
im Programm SHELL oder im Parameterbaum uber die Tastenkombination
[STRG + F1] anzeigen lassen.

Zur Implementierung in TwinCAT wird der Funktionsbaustein FB_EcCoESdoRead
bendtigt. Sie finden diesen Funktionsbaustein in der Bibliothek TcEtherCAT.lib. Sie
koénnen diesen Funktionsbaustein in zwei Schritten integrieren.

1. Anlegen einer Instanz des Funktionsbausteins FB_EcCoESdoRead

2. Die Eingange des Funktionsbausteins sind folgendermalen belegt:

sNetID: Angabe der Net-ID des EtherCAT-Masters

nSlaveAddr: EtherCAT-Adresse des SEW-Gerates, aus dem die Daten gelesen
werden sollen.

nindex: Angabe des Index des zu lesenden Parameters.

nSublndex: Angabe des Subindex des zu lesenden Parameters.

pDstBuf: Zeiger auf den Datenbereich, in dem die gelesenen Parameter abgelegt
werden sollen.

cbBufLen: Maximale SpeichergréRe fiir zu lesende Parameter in Byte.
bExecute: eine positive Flanke startet den Lesevorgang.

tTimeout: Angabe der Timeout-Zeit des Funktionsbausteins.

Die Ausgangs-Flags bBusy und bError signalisieren den Zustand des Dienstes, nErrld
ggf. die Fehlernummer bei gesetztem Flag bError.

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT

6

53



54

(‘@ Betriebsverhalten am EtherCAT
@ Parametrierung uber EtherCAT

Die Integration des Funktionsbausteins sieht in TwinCAT folgendermalien aus:

- TwinCAT PLC Control - ReadPdo.pro - [MAIN (PRG-ST)] =10 x|

!Fh Edit Project Insert Extras Online  Window Help =18 =

EIEL] = Y
DODNFROGRARM MaIMN
AR
Read_Data: DWORD;
ReadSdo: FB_EcCoESdoRead;
%END_\&R

0001|IF Fead=do bBusy = FALZE THEM
0002 ReadSda(bexecute:=TRLIE).(*rising edge for the execute input®)

DOD4ELSE
0005Fead=dol
000§ shetld="192.168.187.1.2.1", (*AMS MNetD of the EtherCAT-master®)

0007 nSlaveiddr= 1001, "EtherCAT-Address of the SEVW device®)
0008

0005 nindexc= 8325, *a.g. DC link volage index*

0010 nSublndesxc= 0,

oo

0013 pDstBuf.= ADR{Read_Data).*pointer fo the variable™)

03 chBufLen:= 4, :*IU'H:JH Jfgj‘lta [u}} l||:iI|J|:A‘:I

0014

0015 hExecute;s FALSE,
0078 {Timeout= T#500ms,

X
ODIBEND_IF

Al >

TR M

[ Target Local (1921681871111 Fun Time: 1 | TNl L
11647AXX

SEW-Parameter haben immer eine Datenlédnge von 4 Byte (1 DWord). Die Skalierung
und eine genaue Beschreibung finden Sie im Handbuch "Feldbus-Gerateprofil".

Im oben gezeigten Beispiel wurde die Zwischenkreisspannung ausgelesen (Index 8325,
Subindex 0). Empfangen wird z. B. die Zahl 639000, die laut Feldbus-Gerateprofil einer
Spannung von 639 V entspricht.
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6.3.3 Beispiel zum Schreiben eines Parameters in TwWinCAT liber EtherCAT

Zum Schreiben eines Parameters steht die Funktion SDO-WRITE zur Verfligung. Dazu
wird der Index des zu schreibenden Parameters benétigt. Den Parameterindex kdnnen
Sie sich im Programm SHELL oder im Parameterbaum Uber die Tastenkombination
[STRG + F1] anzeigen lassen.

Zur Implementierung in TwinCAT wird der Funktionsbaustein FB_EcCoESdoWrite be-
notigt. Sie finden diesen Funktionsbaustein in der Bibliothek TcEtherCAT.lib. Sie kon-
nen diesen Funktionsbaustein in zwei Schritten integrieren.

1. Anlegen einer Instanz des Funktionsbausteins FB_EcCoESdoWrite

2. Die Eingange des Funktionsbausteins sind folgendermalen belegt:

sNetID: Angabe der Net-ID des EtherCAT-Masters

nSlaveAddr: EtherCAT-Adresse des SEW-Gerates, aus dem die Daten geschrie-
ben werden sollen.

nindex: Angabe des Index des zu schreibenden Parameters.

nSublndex: Angabe des Subindex des zu schreibenden Parameters.

pDstBuf: Zeiger auf den Datenbereich, in dem sich die zu schreibenden Daten
befinden.

cbBufLen: Anzahl der zu sendenden Daten in Byte.

bExecute: eine positive Flanke startet den Schreibvorgang.

tTimeout: Angabe der Timeout-Zeit des Funktionsbausteins.

Die Ausgangs-Flags bBusy und bError signalisieren den Zustand des Dienstes, nErrld
ggf. die Fehlernummer bei gesetztem Flag bError

Die Integration des Funktionsbausteins sieht in TwinCAT folgendermalien aus:

=T
BE M= Edit Project Insert Estras Ovline Window Help =18 x|
3| ©l| 51| @]l B | Bl | [ | ]
DODI[FROGRAM MAIN
= POUs D002fvar
MAIN [PAG) 0003 Wite_Data: OWWORD=100000; (“set intemal setpoint n11 o 100 1/min®)

0004 WriteSdo: FB_EcCoESda\Write:
DOOSEMND_VAR

D001|IF WhiteSdo.bBusy = FALSE THEM
noo2 WriteSdo(bexecute:=TRUE)(Mrising eclge for the execute input®)

0003

NO04ELSE

0005 rteSdo(

o0y sMetld:="192.168.167.1.2.1° (*AMS NetlD of the EtherCAT-master”)
0007 nSlavedddr= 1001, *EtherCAT-Address of the SEW device®)
noog

0oog nindex;= 8459, Mindex of the internal setpoint nl1*
noio n3ublndesx=0,

0ot

0012 pSrcBut= ADRMWrite_Data),[*pointer 1o the source vanable®)

0013 chBufLan:= 4, nurmber of Bytes of the index®

not4

0015 bExecute;= FALSE,
0016 fTimeout= T#500ms

0017 X
0018EMND_IF
1| | »
Loadir 3 i: I |"_-' CAT W MIC '_-. -'-.lf_.-_-" .r' -.- | r
IEMENIENEE al |
[Target: Local (192 168.187.1.1.1). Run Time. 1 I EANEn T

11648AXX
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SEW-Parameter haben immer eine Datenlédnge von 4 Byte (1 DWord). Die Skalierung
und eine genaue Beschreibung finden Sie im Handbuch "Feldbus-Gerateprofil".

Im oben gezeigten Beispiel wurde der interne Sollwert n11 (Index 8489, Subindex 0) auf
eine Drehzahl von 100 min~" eingestellt. GemaR Feldbus-Gerateprofil muss dazu die
gewinschte Drehzahl mit dem Faktor 1000 multipliziert werden.

6.4 Riickkehr-Codes der Parametrierung

6.4.1 Elemente

6.4.2 Error-Class

6.4.3 Error-Code

Bei fehlerhafter Parametrierung werden vom Antriebsumrichter verschiedene Ruck-
kehr-Codes an den parametrierenden Master zuriickgegeben, die detaillierten
Aufschluss Uber die Fehlerursache geben. Generell sind diese Rickkehr-Codes in die
folgenden Elemente strukturiert aufgebaut.

* Error-Class
e Error-Code
» Additional-Code

Mit dem Element Error-Class (1 Byte) wird die Fehlerart genauer klassifiziert.

Class (hex) Bezeichnung Bedeutung

1 vfd-state Statusfehler des virtuellen Feldgerates
2 application-reference Fehler in Anwendungsprogramm

3 definition Definitionsfehler

4 resource Ressourcen-Fehler

5 service Fehler bei Dienstausfiihrung

6 access Zugriffsfehler

7 ov Fehler im Objektverzeichnis

8 other Anderer Fehler

Das Element Error-Code (1 Byte) ermdglicht eine genauere Aufschlisselung des
Fehlergrundes innerhalb der Error-Class. Fur Error-Class 8 = Anderer Fehler ist nur der
Error-Code = 0 (Anderer Fehlercode) definiert. Die detaillierte Aufschliisselung erfolgt
in diesem Fall im Additional-Code.
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6.4.4 Additional-Code

Der Additional-Code (2 Byte) beinhaltet die detaillierte Fehlerbeschreibung.

6.4.5 Liste der implementierten Fehlercodes fiir SDO-Dienste

Fehlercode | Error- Error- | Additional | Bezeichnung Beschreibung
Class Code | Code

0x00000000 | O 0 0 NO_ERROR Kein Fehler.

0x05030000 | 5 3 0 TOGGLE_BIT_NOT_CHANGED Fehler im Togglebit beim
segmentierten Transfer.

0x05040000 | 5 0 SDO_PROTOCOL_TIMEOUT Timeout bei Dienstausfiihrung.

0x05040001 1 COMMAND_SPECIFIER_UNKNOWN Unbekannter SDO-Dienst.

0x05040005 5 OUT_OF_MEMORY Speicheriberlauf bei SDO-Dienst-
ausfiihrung.

0x06010000 1 0 UNSUPPORTED_ACCESS Unzulassiger Zugriff auf einen Index.

0x06010001 1 WRITE_ONLY_ENTRY Index darf nur beschrieben, nicht
gelesen werden.

0x06010002 | 6 1 2 READ_ONLY_ENTRY Index darf nur gelesen, nicht
beschrieben werden; Parameter-
sperre aktiv.

0x06020000 | 6 2 0 OBJECT_NOT_EXISTING Objekt existiert nicht, falscher Index.
Optionskarte fiir diesen Index nicht
vorhanden.

0x06040041 | 6 4 41 OBJECT_CANT_BE_PDOMAPPED Index darf nicht in ein PDO
gemapped werden.

0x06040042 | 6 4 42 MAPPED_OBJECTS_EXCEED_PDO Anzahl der gemappten Objekte ist zu
grof fur PDO.

0x06040043 | 6 4 43 PARAM_IS_INCOMPATIBLE Inkompatibles Datenformat fiir
Index.

0x06040047 47 INTERNAL_DEVICE_INCOMPATIBILITY Gerateinterner Fehler.

0x06060000 0 HARDWARE ERROR Gerateinterner Fehler.

0x06070010 | 6 7 10 PARAM_LENGTH_ERROR Datenformat fiir Index hat falsche
GroRe.

0x06070012 | 6 7 12 PARAM_LENGTH_TOO_LONG Datenformat fiir Index zu grof3.

0x06070013 | 6 7 13 PARAM_LENGTH_TOO_SHORT Datenformat fiir Index zu klein.

0x06090011 | 6 9 11 SUBINDEX_NOT_EXISTING Subindex nicht implementiert.

0x06090030 | 6 9 30 VALUE_EXCEEDED Wert ungliltig.

0x06090031 | 6 9 31 VALUE_TOO_GREAT Wert zu grof3

0x06090032 | 6 9 32 VALUE_TOO_SMALL Wert zu klein

0x06090036 | 6 9 36 MAX_VALUE_IS_LESS_THAN_MIN_VALUE | Obergrenze fiir den Wert ist kleiner
als Untergrenze

0x08000000 0 0 GENERAL_ERROR Allgemeiner Fehler

0x08000020 20 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED | Zugriffsfehler auf Daten

0x08000021 21 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Zugriffsfehler auf Daten wegen

BECAUSE_OF_LOCAL_CONTROL lokaler Steuerung.
0x08000022 | 8 0 22 DATA_CANNOT_BE_READ_OR_STORED_ | Zugriffsfehler auf Daten wegen
IN_THIS_STATE Geratezustand.
0x08000023 | 8 0 23 NO_OBJECT_DICTIONARY_IS_PRESENT | Kein Object dictionary vorhanden.
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7 Motion-Control tiiber EtherCAT

In diesem Kapitel erhalten Sie Informationen zu den EtherCAT-Funktionen, die einen fiir
Motion-Control-Applikationen erforderlichen taktsynchronen Betrieb von MOVIDRIVE®
B an einem EtherCAT-Master ermdglichen.

7.1  Einfiihrung EtherCAT

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen und Begriffe, die fir den taktsynchronen
Betrieb der SEW-Antriebsumrichter am EtherCAT genutzt werden. Umfassende weiter-
fuhrende technische Informationen zu EtherCAT erhalten Sie bei der EtherCAT-
Nutzerorganisation z. B. unter www.EtherCAT.org und bei den Herstellern von
EtherCAT-Mastersystemen.

Ausgehend von der in der Antriebstechnik Ublichen Kaskadeneregelung werden im
Folgenden die prinzipiellen Mechansimen fir Motion-Control-Applikationen

beschrieben.
(1 @ ['a“] [
A» Veef o |
_ o tref‘ /NI\
Xact | Vact KJ
\
i |
!
!
!
(v)—8 |
!
!
X 0l Q}[s]
\
61477AXX
Xef  Positions-Sollwert [11 Lageregler
Xaet  Positions-Istwert [2] Drehzahlregler
Vief  Drehzahl-Sollwert [8] Endstufe des Umrichters
Vaet  Drehzahl-Istwert [4] Angetriebene Maschine (Last)
tres Drehmoment-Sollwert [5] Geber (V = Drehzahl; X = Position)

[6] Optionaler Streckengeber

Es wird von einem Positions-Sollwert (x,¢f) ausgegangen. Zusammen mit dem Positi-
ons-Istwert (x,.t) errechnet der Lageregler [1] einen Drehzahl-Sollwert (v ). Der Dreh-
zahlregler [2] errechnet aus Drehzahlsoll- und -istwert den Drehmoment-Sollwert (t,¢f),
der in dem von der Umrichterendstufe [3] bestromten Motor ein Drehmoment hervorruft.
Je nach Gegenmoment durch die angetriebene Maschine [4] stellt sich eine Drehzahl
(Messung mittels Geber [5]) am Motor ein. Je nach Motordrehzahl ergibt sich eine
Positionsanderung, die durch einen Positionsgeber [5] am Motor erfasst wird.

Je nach Applikation kénnen nun die Regelkreise fir Drehmoment, Drehzahl oder
Position im Umrichter oder in der Ubergeordneten Steuerung geschlossen werden.
MOVIDRIVE® B kann alle Regelkreise einschlielllich der Positionsregelung Gberneh-
men. Auf diese Weise kann eine Positionierfahrt nur durch Ubergabe einer Sollposition
an den Umrichter ausgefiihrt werden (z. B. Applikationsmodul "Buspositionierung"). An
die Steuerung wird die aktuelle Position und, wenn der Positionierauftrag abgeschlos-
sen ist, eine "Fertigmeldung" gesendet.
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In Motion-Control Applikationen werden die Positionierfahrt mit Zielposition und Verfahr-
parameter wie Geschwindigkeit und Rampenzeiten im Motion-Controller — also in der
Regel in der ubergeordneten Steuerung — verwaltet. An den Umrichter wird dann aus
der berechneten Bahnkurve in sehr kurzen Zeitabstanden eine Soll-Geschwindigkeit
(— Kap. "7.1.1") oder eine Soll-Position (— Kap. "7.1.2") Gbertragen. Der Umrichter
stellt dann diese Soll-Geschwindigkeit oder Soll-Position ein und meldet die aktuelle
Position zuriick. Der Motion-Controller selbst weil3, wann der Positionierauftrag abge-
schlossen ist.

Da die Ubergeordnete Steuerung die Sollwerte zyklisch Ubertragt, werden auch die
Beschleunigungs- und Verzdgerungsrampen in dieser Steuerung berechnet. Hierfir
wird keine antriebsintegrierte Rampenfunktion genutzt.

Die Steuerung liest fur jeden Regelungszyklus den Positions-Istwert ein und berechnet
aus Positionsdifferenz (dx) und Zeitdifferenz (dt) des letzten Regelungsintervalls die
aktuelle Drehzahl (dx/dt) und ggf. weitere Grélien wie Beschleunigung, Ruck etc.

Die Regelungszeitscheiben der Steuerung, der Buslibertragung und der interne Abar-
beitungszyklus von Umrichter und ggf. externen Gebern miissen dabei aufeinander
synchronisiert sein.

An einem Beispiel soll verdeutlicht werden, wie Aliasing-Effekte entstehen, wenn
Steuerung, Bus, Umrichter oder Geber nicht taktsynchron arbeiten (— folgendes Bild).

* Regelungszeitscheibe der Steuerung: 5 ms
» Bustakt: 5 ms, synchron zur Steuerung
» Abarbeitungszeit im Umrichter: 5 ms, nicht synchron

dtg
Al— [ 1 | 2 | 3 | s L5 |

B — [] 1 i 1 i

\ ‘ I ‘ I ‘ I ‘ I ‘
dx dx dx dx dx

dtg

61480AXX

Bild 16: Entstehung von Aliasing-Effekten

[A]  Steuerungsintervall dtg [C] Zeitscheibe Umrichter oder Geber dtg
[B] Buszyklus dx Positionsdifferenz (zurtickgelegte Strecke)

Da in diesem Beispiel Umrichter oder Geber und Steuerung nicht synchronisiert sind,
werden, bedingt durch die nicht idealen Quartz-Oszillatoren beider Gerate, die Zeit-
scheiben langsam aneinander vorbeidriften. Die kann zu Spriingen im Ubertragenen
Positionswert fuihren.
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Wahrend in den Steuerungsintervallen 1 bis 3 nur eine geringfiigig ungenaue
Geschwindigkeit (v = dx/dtg = dx/dtg) ermittelt wird, tritt im vierten Steuerungsintervall
bei der Berechnung der Geschwindigkeit ein deutlicher Fehler auf (v = 2dx/dtS). Diese
fur ein Abtastintervall falsch berechnete Drehzahl fihrt zu starken Reaktionen der
Regelungsalgorithmen in der Steuerung und kann sogar Fehlermeldungen ausldsen.

Die oben beschriebene Problematik, die sich aus der diskreten Abtastung in unter-
schiedlichen Systemen ergibt, wird normalerweise nur in Motion-Control Anwendungen
stérend auftreten, wenn die Zykluszeit der Steuerung klein ist oder in der gleichen

GroRenordnung liegt wie der interne Abarbeitungszyklus von Umrichter und externen
Gebern.

EtherCAT ist prinzipiell so aufgebaut, dass Bus- und Steuerungszyklus synchron sind.

Mit dem Mechanismus Distributed Clock wird auch ermdglicht, dass die interne
Abarbeitungszeitscheibe des Umrichters mit synchronisiert wird.

Im MOVIDRIVE® B wird die Synchronisation der Zeitscheiben und der Dateniiber-
nahme Uber das Dual-Port RAM der Option DFE24B gesteuert.
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711 Velocity-Mode
(1] [ Bl 4
Xref Vref‘
T e tot ™
Xact; VactV g \J
L
|
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|
|
\
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|
\
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|
,,,,,,,,, \
Al— || —IC]
(B]
61478AXX
Bild 17: Velocity Mode — Kaskade mit Feldbusschnittstelle
[A] Steuerung [B] Feldbusschnittstelle [C]  Umrichter
Xref Positions-Sollwert [11  Lageregler
Xaet Positions-Istwert [2]  Drehzahlregler
Vet Drehzahl-Sollwert [8] Endstufe des Umrichters
Vot Drehzahl-Istwert [4]  Angetriebene Maschine

tef Drehmoment-Sollwert [6] Geber (V = Drehzahl; X = Position)
[6] Optionaler Streckengeber

Im Velocity-Mode wird von der Steuerung an den Umrichter ein Drehzahl- (bzw.
Geschwindigkeits-) Sollwert Gbertragen und der Positions-Istwert vom Umrichter oder
einem separaten Geber gelesen.

Im Velocity-Mode ist der Umrichter ein einfaches Drehzahlstellglied. Die Regelungszeit-
scheiben der Steuerung, der Busiibertragung und des internen Abarbeitungszyklus von
Umrichter und Geber miissen aufeinander synchronisiert sein.

Die Referenzierung der Position, die Uberwachung von zuldssigen Verfahrbereichen
oder Endschaltern, sowie die lastabhangige Rampenvorgabe und die Schleppfehler-
Uberwachung werden in der Gibergeordneten Steuerung realisiert und sind keine Aufga-
ben des MOVIDRIVE® B.

Um ungewollt groRe Beschleunigungen bei gréReren Regelungsintervallen (>1 ms) zu
vermeiden, wird der Drehzahlsollwert von MOVIDRIVE® B nicht direkt, sondern linear
interpoliert Gibernommen. Das heif3t, dass bei einem Sollwertzyklus von 5 ms von der
Steuerung im MOVIDRIVE® B die gewunschte Drehzahlanderung nicht alle 5 ms in
einem grofRen Schritt, sondern jeweils in 5 kleinen Schritten von 1 ms Dauer eingestellt
wird.
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7.1.2 Position-Mode

2 (3] [

Xref > Vref‘
o : tre
xact‘ VactV . J @
L
\
A \
|
\
|
\ \
WV il |
\
\
(x ) @4@1
\
- 0000000000000\ . ____ |
—[C]

(Al-—

\

[B]

Bild 18: Position Mode — Kaskade mit Busschnittstelle

61479AXX
[A] Steuerung [B] Feldbusschnittstelle [C]  Umrichter
Xef Positions-Sollwert [11  Lageregler

Xact Positions-Istwert [2]  Drehzahlregler

Vief Drehzahl-Sollwert [8] Endstufe des Umrichters

Voet Drehzahl-Istwert [4]  Angetriebene Maschine

ter Drehmoment-Sollwert [5] Geber (V = Drehzahl; X = Position)
[6] Optionaler Streckengeber

Im Position-Mode wird zyklisch von der Steuerung an den Umrichter ein Positions-Soll-
wert Ubertragen und der Positions-Istwert vom Umrichter oder einem separaten Geber
zuruckgelesen.

Im Position-Mode folgt der Umrichter dem sich stéandig andernden Positions-Sollwert
und generiert selbst aus dem Positionsistwert (aus [5] oder [6]) den erforderlichen Dreh-
zahl-Sollwert fir den Drehzahlregler [2]. Die Regelungszeitscheiben der Steuerung, der
Busilbertragung und der internen Abarbeitungszyklen von Umrichter und Geber mis-
sen aufeinander synchronisiert sein.

Nach einer Referenzierung der Position in der Steuerung auf die Position im Umrichter
kann die Uberwachung von zuldssigen Verfahrbereichen oder Endschaltern im Umrich-
ter erfolgen. Die sinnvolle Einstellung einer lastabhdngigen Rampenvorgabe sowie
einer Schleppfehleriberwachung im Umrichter muss dann im Detail Uberprift werden.

Um ungewollt groRe Beschleunigungen bei grofteren Regelungsintervallen (> 1 ms) zu
vermeiden, wird der Positionssollwert von MOVIDRIVE® B nicht direkt sondern linear
interpoliert ibernommen. Das bedeutet, dass bei einem Sollwertzyklus von 5 ms von
der Steuerung im MOVIDRIVE® B die gewunschte Positionsdnderung nicht alle 5 ms in
einem groRen Schritt, sondern jeweils in 5 kleinen Schritten von je 1 ms Dauer
eingestellt wird.
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Einstellungen in MOVIDRIVE® B mit MOVITOOLS® MotionStudio

Einstellungen fiir den Velocity-Mode

Zur Ansteuerung eines MOVIDRIVE® B in Motion-Control mit taktsynchroner Drehzahl-
vorgabe miissen Sie im MOVITOOLS® MotionStudio folgende Parametereinstellungen
vornehmen (— folgendes Bild):

2l e 1ol
.- MOVIDRIVE®E parameters 100 Setpoint zource Fieldbus ﬂ
+- [ 0. Display values 101 Contral source . |Figldh 2 it
+-. 1.. Setpointefintegrators i -H"li _E—-" ‘—J
421 2. Controller parameters 102 Frequency scaling [kHZ]j'IEI.EID
£ 3. Motor parameters o m—
+_7 4. Reference signals &-: W SRR =101 =]
+ 5. Control functions 700 Dperating mode 1 ISewol’; IPOS § j
. . T -
£ E. Teminal azsignment ,
42 7.. Control functions 701 Operating mode 2 |VFE ;l
=14 8. Unit functions
) m
== 80. Setup = ‘J‘_j—{
| 81, Senial communication 870 Setpoint description POT = Cantral ward 1 ""KJ
| B2, Braking operation 3 o ; i
871 Setpaint d tior P! -
| 83. Fault responzes ik Sl |ND G —-J
| 84, Reszet behavior A72 Setpaint dezcription O3 JNo function j
| 85. Scaling zpeed actual value . f:
=m® Mndulgtiopn 873 Actual value dezcri .tlu:-n P |Status word 1 j II‘
E:j EIM R DN E R | 874 Actual value descriphion P12 JNo function ;I j
|=| 88, Senal communication SBus 1 e -
| B9, Serial commurication SBus 2 875 Actual value descriphiol F'_|3 ]Nn function -
1 3. IPOS parameters 875 PO data enable \\l‘_’fj
+12] Applications -""jﬂ

+ 1] ApplicationBuilder applications e
Manual operation

| | |

61450AXX
* P100 Sollwertquelle = Feldbus

+ P101 Steuerquelle = Feldbus

+ P700 Betriebsart = SERVO + IPOS oder CFC + IPOS

+ P870 Sollwert-Beschreibung PA1 = Steuerwort 1

» P873 Istwert-Beschreibung PE1 = Statuswort 1
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AnschlieRend mussen Sie die Controllersynchronisation auf das EtherCAT-Netzwerk
aktivieren. Nehmen Sie dazu folgende Parametereinstellungen vor (— folgendes Bild):

S e o 5 =
Baun o | ol x]
=24 MOVIDRIVE®E parameters B&0 SBus 1 protocol [MoviLink |
#1110 Display values B81 SBus 1 address 2
+17] 1.. Setpaints/integrators
+ 129 2. Contraller parameters 882 5Bus 1 group address |o
+ 11 3. Motor parameters 883 SBus 1 timeout interval [#] |u_u|j
+ 17 4. Reference signals
+1{88 5. Contral functions 884 5Bus 1 baud rate {500 kbaud =]
+ —l B.. Termninal aSSIIQnment 885 SBuz 1 synchronization 1D |[|
+{21] 7.. Control functions
=44 8. Urit functions 886 CANopen 1 address .12_.-—_——\.__\_
a0, Setup —_— -
g 887 Sunchronization ext. controller 142 |Dn vl"-.
82 Braking operation 888 Synchronization time SBus 142 \@]1
83, Fault responges
889 F, ter ch |2 -
84, Rezet behavior SR oy IDH .Q"Jf
85, Scaling :peed actual value % 91, [POS Have Braim - _-:-‘"D =
8E. Modulation E2ER ; X
87. Process data parameter settir 10 Gain -controller fIner] l?-52
[ 82, Serial communication SBus 1 911 Positioring ramp 1 [2] I-I oo
83, Serial communication SBus 2 Ly
=124 9. IPOS parameters 912 Positioning ramp 2 [s] |'I.DEI
90. IPOS reference travel 913 Travel speed O [1/min] I-I 00,00
2 91. IPOS havel prameters g
92, IPOS monitoring 914 Travel speed COW  [1/min] |‘| RO0.00
93, IPOS special functions 915 Speed feadfomward,  [%] I-I a0
94, IPOS encoder S —e—— S
95 DIP 916 Ramp type il IInterpoIation velocity :_] e Y
36. IPOS Modulo function J
917 Ramp mode [:-\.\_.7 Mode 1 Pl _,-'-"":I
D 97. IPOS synchronization — | —J-__
+ 0 Applications ehrohization = 10] |
+ 2 ApplicationBuilder applications —
Blaiial vieraliin 970 DPRAM synchronization Yes -
|| 971 Synchronization phase 3] |0 _'_,_,.-'I
4] uf = ==
61451AXX

» P887 Synchronisation ext. Steuerung = EIN

P888 Synchronisationszeit SBus [ms] = 1

Die eingestellte Synchronisationszeit muss genau dem Buszyklus entsprechen.

P916 Rampenform = Geschwindigkeitsinterpolation
P970 DPRAM Synchronisierung = JA
P971 Synchronisierungsphase = 0

In P971 kann bei Aliasing-Effekten die Phasenlage optimiert werden. Stellen Sie

standardmaRig eine Phasenlage von 0 ms ein.
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7.2.2 Einstellungen fiir den Position-Mode

Zur Ansteuerung eines MOVIDRIVE® B in Motion-Control mit taktsynchroner Positions-
vorgabe miissen Sie in MOVITOOLS® MotionStudio folgende Parametereinstellungen

vornehmen (— folgendes Bild):

|

=14 MOVIDRIVE®E parameters
129 0. Dizplay values

.. Setpointzdintegrators
.. Controller parameters
.. Matar parameters

.. Reference signals

.. Contral functions

.. Terminal aszignment
.. Contral functions

10 S W= P I R TR T

I B Linit funchons

21 9. IPOS parameters

+ ] Applications

+ 0] ApplicationBuilder applications
M anual operation

PRPERRRE

+
+
+
ks
¥
+
+
ks
ks
+

i35 10 Setpoin pie =10l x|
(| 100 Setpaint zource lFieIdbuS 1| Ll
101 Control source Fieldbus s =]
102 Frequency scaling  [kHz] 11 0.00
T00 Dperating mode 1 |Servd&_|PDS ", _V_j
F01 Operating made 2 |\J'FE j
- 10| x|

]Nn function

871 Setpoint description |N|:| funchion

JND furction

u’m.uu_ligfri

* P100 Sollwertquelle = Feldbus

+ P101 Steuerquelle = Feldbus
» P700 Betriebsart = SERVO + IPOS oder CFC + IPOS
» P87x Prozessdaten-beschreibung

Je nach Steuerung und Applikation kann das Steuer- und Statuswort verwendet
werden. Steuer- und Statuswort kénnen mit den Parametern P870 ... P876 einge-
stellt werden oder in IPOSPUS®_variablen bertragen und dort passend zu den

61452AXX

Funktionen der Statusmaschine des Motion Controllers bedient werden.
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AnschlieRend mussen Sie die Controllersynchronisation auf das EtherCAT-Netzwerk
aktivieren. Nehmen Sie dazu folgende Parametereinstellungen vor (— folgendes Bild):

k=

]

-

_LLLLLLLL

e

0.

[ e N O 3 S B )

= _-J MOVIDRNWE®E parameters

Digplay walues

1.. Setpointzdntegrators
.. Controller parameters
.. Maotar parameters

.. Reference gignals

.. Contral functions

.. Terminal aszignment
.. Control functions

.. Lnit functions

a0 Setup

1. Senial communication

82, Braking operation

33, Fault responzes

84. Reset behavior

85, Scaling speed actual value
86. Modulation

87, Process data parameter settic

E:] 88. Sernial communication SBus 1

89, Senial communization SBuz 2

=z 9. IPOS parameters

90, 1POS reference travel

E2 1. IPOS bravel prameters

92, 1IPOS monitaring

93, IPOS special functions
94 1POS encoder

95 DIP

96. IPOS Madula function

F_:] 97, IP0S synchronization

+- 2] Applications
+ 2] ApplicationBuilder applications

tdanual operation

| 2]

880 SBus 1 protocal

881 SBus 1 address

882 SBuz 1 group addrezs

853 SBus 1 timeout interval

384 SBuz 1 baud rate

385 SBuz 1 synchronization (D

2996 CAMopen 1 address

887 Synchronization ext. controller 'Ir(.}

=101 ]

[MoviLink

=

2

[i

{000

{500 kbaud

H

[i

|2

|Dn

883 Synchronization time SBus 1/2 '=-\.\, [ms] |1

383 Parameter channel 2

~

ff

k2

910 Gain <-controller [Incr.] I?_ 62

911 Paostioning ramp 1 [5] |‘I oo

312 Positioning ramp 2 [s] I‘I oo

313 Travel speed CW [1/min] |‘| 50000

914 Travel zspeed CCW [14min] I‘] BO0.00

915 Speed feedforward,  [%] |1 0o

316 Ramp type

i::::llnterpnlation position 16 Bit i::;-

917 Ramp mode lMode 1

g2

=10l x|

570 DPRAM S}'nchronizati?‘pa-""- [res B ™
.
371 Synchionization phase""g._\_[_ﬁ‘:s_] ID _'__,_.;-"l

=101 x|

P887 Synchronisation ext. Steuerung = EIN
P888 Synchronisationszeit SBus [ms] = 1

61453AXX

Die eingestellte Synchronisationszeit muss genau dem Buszyklus entsprechen.

P916 Rampenform = Lageinterpolation 16 Bit
P970 DPRAM Synchronisierung = JA
P971 Synchronisierungsphase = 0

In P971 kann bei Aliasing-Effekten die Phasenlage optimiert werden. Stellen Sie
standardmaRig eine Phasenlage von 0 ms ein.
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7.3  Einstellungen am EtherCAT-Master

Zur Zeitscheiben-Synchronisation missen Sie die Funktion Distributed Clock aktivieren.
Der Buszyklus muss genau der im Parameter P888 eingestellten Synchronisationszeit
entsprechen. Aktivieren Sie auBerdem den Watchdog fiir die Timeout-Uberwachung nur
fur Syncmanager 0x1000 (Output Data).

Die fest belegten PDO (InputData1 und OutputData1) miissen deaktiviert sein.

7.3.1 Einstellungen fiir den Velocity-Mode

» Der Drehzahl-Sollwert wird Uber das konfigurierbare PDO2 direkt auf die System-
variable H499 geschrieben und ist wie folgt skaliert:

— 1digit 2 0,2 1/min, d. h. ein Wert von 5000 2 1000 1/min

Die in der Steuerung verwendeten GroRen miissen vor der Ubertragung an den
Umrichter entprechend skaliert werden.

» Das Steuerwort tiber PDO1 wird zusammen mit dem Drehzahl-Sollwert in PDO2
Ubertragen.

» Die Position, die zur Steuerung Ubertragen wird, wird tGber das konfigurierbare PDO2
direkt von der Systemvariable H511 gelesen. Die Position ist wie folgt skaliert:

— 4096 digits entsprechen genau einer Umdrehung

Die eingelesene Position muss dann auf die in der Steuerung verwendeten GroflRen
skaliert werden.

 Das Statuswort Uber PI1 wird zusammen mit dem Positions-Istwert in PDO2
Ubertragen
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7.3.2 Einstellungen fiir den Position-Mode

Der Positions-Sollwert wird Uber das konfigurierbare PDO2 direkt auf die System-
variable H499 geschrieben und ist wie folgt skaliert:

— 1 Motorumdrehung A& 216

Die in der Steuerung verwendeten GrdRen missen vor der Ubertragung an den
Umrichter entsprechend skaliert werden.

Das Steuerwort kann folgendermafen ibertragen werden:

— Uber PO1 zusammen mit dem Positions-Sollwert in PDO2

— oder wenn eine Optimierung der Statusmaschine erforderlich ist, direkt auf eine
Systemvariable im IPOSP!US®_ Dje applikationsspezifische Anpassung der Status-
maschine wird dann als IPOSPS®_programm oder als SPS-Programm im Motion
Controller ausgefihrt.

Die Position, die zur Steuerung Ubertragen wird, wird Gber das konfigurierbare PDO2
direkt von der Systemvariable H508 gelesen. Die Position ist wie folgt skaliert:

— 1 Motorumdrehung 2 216

Die eingelesene Position muss dann auf die in der Steuerung verwendeten GréRRen
skaliert werden.

Das Statuswort kann entweder ber PI1 zusammen mit dem Positions-Sollwert in
PDO2 ibertragen werden, oder bei einer applikationsspezifischen Anpassung der
Statusmaschine im IPOSP!US® direkt von einer Systemvariable im IPOSP'US® gelesen
werden.
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7.4 Beispiel TwinCAT
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Taktsynchronen Nehmen Sie die in den folgenden Abbildungen gezeigten Einstellungen vor.

Betrieb para-
SYSTEM - Configuration

metrleren MC - Configuration

PLC - Configuration

I} - Configuration

B 1/0 Devices

). == EtherCAT-Master (EtherCAT

; -=f= EtherCAT-Master-Image
== EtherCAT-Master-Image
+ %T Inputs
- L Cutputs
-§ IrfoData

- [l s 1 (MDXG1E mit DFE248)

S5 Mappings

Generall EtherCaT DL |F’r0c:ess Datal Startupl CoE -Dnlinel Dnlinel

Operation Mode:

)

Advanced Settin

----- Distributed Clock

-Info

IDE for synchronization

| Advanced Settings...

" User Defined

¥ Erable SYHC 0

% Sync Unit Cycle w1 -

Cycle Time [ps):
Shift Time [ps]:

— Cyclic Mode
Operation Mode: IDE for synchronization i
¥ Enable Syne: Unit Cycle [pe]: |1 [}
SYMC O

—_
1000
0

61455AXX

Wahlen Sie flr taktsynchronen Betrieb die Option "DC for synchronization" auf der
Registerkarte DC (Distributed Clock) aus. Achten Sie darauf, dass die Zykluszeit im
Feld "Cycle time" genau der in P888 eingestellten Synchronisationszeit entspricht.

Advanced Settings

[=- General

Behavior

- Timeout Settings
FMMU | 5M

- Init Commands
sk

i Distributed Clock,
[ ESC Access

r Startup Checking
I¥ Check Vendor Id

V¥ Check Product Code
™ Check Revision Number
I jv

™ Check Serial Murnber

— Slate Machine
V¥ Auta Restore States

¥ Relnit after Communication Error

¥ Log Communication Changes

~Final State

0P i SAFEOP in Config Mode

 SAFEOP  PREOP  © INIT

~ Process Data r~ Info Data

™ Use LRDAWR instead of LR ¥ Include State

V' Include WC State Bits) ¥ Include Ads Address
~ General I= Include Aok Nedd

I~ Nosutolne - Use 2. Address ' Include Drive Channels
—'watchdog

¥ Set Multiplier (Reg. 400k):

¥ Set PDI Watchdog [Reg. 410h): «  [0o00

¥ Set M Watchdog [Reg. 420h): «  [100.008

oK | Abbrechen
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Aktivieren Sie die Timeout-Uberwachung fiir den Syncmanager 0x1000. Markieren Sie
dazu im Fenster "Edit Sync Manager" die Option "Watchdog Trigger" (— folgendes

Bild).
= General [FMMU £ SM i Buifer
Behavior = - &3
Timeout Settings L Start | Lenath | L Endit —— e Cancel
FRrU J 5 0w00010000.0 4 7 Start Addiess:
Init Commands 0+00010000.0 20 7 S —
[+ Mailbioz I4098 Access
Distributed Clock Length: 1 Read
[# ESC Access '20— & Wirite
- J Intermipts
_ ¥ Enable ™ to EtherCAT
Start ] Length | Diata I toPDI
0x1800 250 00001 0028 [
Ow18FA 250 0400010022 | Watchdog
01000 4 L0001 0064 [ 4 ] —
%1200 20 0400010022 ( @”g_ge::" el J =
Time [msl |0
Append J Delete. Edit !
u]8 Abbrechen i
61457AXX
NC-Achse AnschlieRend wird die NC-Achse parametriert (— folgendes Bild).

parametrieren

iy EtherCAT-Doku.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit #Actions ‘iew Options Help

IDE@E S JBE2 Ad Bavrda s o 2zq 2w
- B 5¥5TEM - Configuration

EI' NC - Configuration General Settings |§Iobal| Qpnamicsl Elnlinel Eunctionsl Qouplingl Eompensationl
=-[B1 NC-Task 1 5AF

i I —
B MC-Task 1 S¥B Lz Tope: Standard [Mapping via Encodifd_[ii\;e]) j
=f= NC-Task 1-Prozessabhild .
E Tables Link Tia... | I

-S4 Achsen

- 1 .
I:I"! PLC - C;-iguration Unit: @ ity (017
= 1jo - Configuration Position: [ m*

Velocity: [ */min

™ Modulo

61458AXX

Wahlen Sie auf der Registerkarte "Settings" im Feld "Axis Type" die Option "Standard"
und im Feld "Unit" die Systemeinheit (z. B. °) aus.

Stellen Sie auf der Registerkarte "Global" die Maximalgeschwindigkeit und die Schlepp-
fehleriberwachung ein.

Stellen Sie auf der Registerkarte "Dynamics" die Rampenzeiten ein.

Die vorgenommenen Einstellungen mussen zur Mechanik und den entsprechenden
Einstellungen im Umrichter passen.
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Geber Als Geber (unter "Axis x_Enc") wird der "CANopen DS402" definiert und folgender-
parametrieren malen parametriert (— folgendes Bild).
Generall MC-Encoder Global |1ncremental| Elnlinel
ENCODER-Mode E_POSVELD
[rvert Encoder Caunting Direction ;_L-fﬂel:ﬁf_-—--..__--;
Scaling Factor F 0087830625 il
Position Biaz o
M odulo Factor [e.g. 360,07 F 3600 i
- Tolerance Window for Modulo Start F 00 i
EMNABLE: Min Soft Pasition Lirnit B FALSE
- Software Position Limit Min F 00 i
EMABLE: Max Soft Position Lirnit B FALSE
- Software Pozitian Lirmit M ax F oo ®
Filter Tirme for Actual Pogition [P-T1] F oo %
Filter Time for Actual Welocity [P-T1] F o z
Filter Tirne far Actual Acceleration (P-T1] F 01 3
Encoder bazk [Maximal W alue] r [ O«FFFFFFFF
EMABLE: Actual Position Carrection B FALSE
Filter Time Actual Position Carrection [P-T1] F oo 2

61461AXX
Der Skalierungsfaktor ergibt sich aus folgender Formel:
360 ° /(4096 inc/Umdrehung) = 0,087890625 °/inc

7.41 Velocity-Mode

Im Velocity-Mode wird als Antrieb (unter "Axis x_Drive") "Drive connected to KLXXX..."
gewahlt. Auf der Registerkarte "Analog" werden folgende Werte angegeben (— folgen-
des Bild):

Generall NE-DriveI Global Analog I

FReference velocity F. 260000 W
- at Qutput Ratio [0.0 ... 1.0] F 0915527343
Cinift Compengation [DAC-0fzet] e

Walve Diagram: Table 1d ] EI.
Walve Diagram: [nterpolation type E 'LIMEAR'
Walve Diagram: Output offzet [-1.0... 1.0] F 00

61463AXX

Die Solldrehzahl ("Reference Velocity") = Maximaldrehzahl Motor x 6 wird mit dem
Umrechnungsfaktor "at Output Ratio [0.0 ... 1.0]" = (Maximaldrehzahl Motor x 5) / 2'°
angegeben.
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In der PDO-Belegung wird PDO1 deaktiviert und in PDO2 Solldrehzahl und Steuerwort
oder Istposition (H511) und Statuswort definiert (— folgende Bilder).

B svsSTEM - Kanfiguration
B nC - Konfiguration
88 5Ps - Konfiguration
=18 Eja - Konfiguration
28 EfA Gerdte
| Bl Gerst 1 (EtherCAT)
-.=¥m Gerit 1-Prozessabhid
=f= Gerat 1-Prozessabbild-Info

InfoData
: B Achss 1 (MOVIDRIVE+DFEZ4)
-gE Zuordrungsn

- Bl S5YSTEM - Konfiguration
B MC - Korfiguration
88 5Ps - Korfiguration
=18 Efa - Konfiguration
-2 Efa Gerate
| [E-== Gerst 1 (EtherCAT)
=¥ Gerst 1-Prozessabbild
=f= Gerat 1-Prozessabbild-Info
%T Eingange
‘l Ausgange
§ InfoData
B achse 1 (MOVIDRIVE+DFE24)
&8 Zuordnungen

Aligemein | EtherCAT | DC

Prozessdaten | Staltupl CcE - Online I Online I

Sync Manager: PDO Liste:
Sk | Size | Type | Flags Index | Size | Mame |
1] 250 b bt 01400 200 InputDatal [Standard 10 F1)
1 250 Mbxln Ox1A02 a0 InputData2 [Configurable FI)
2 E Outputs 01600 200 OutputDatal [Standard 10 PO)
3 28 Inputs w1602 EOD OutputD ata? [Configurable PO
4] 12

PDO Zuardnung [0x1C12):
—

Aligemein | EtherCAT | DC

0x2CEB:00 4.0 0.0
0x3ET1C:00 20 40 Pl

PDO Inhalt [0:1602):

Lieder—{ Giee | Oifs

| ——
SetpPozBus [H499)

61464AXX

Prozessdaten | Startupl CcE - Dnlinel Dnlinel

Sync Manager: PDO Liste:
S | Size | Tvpe | Flags Index | Size | MName |
0 250 bt 01400 20,0 InputD atal [Standard 100 PI)
1 250 Mb=ln Ox1A02 E.O InputD ataZ [Configurable P1)
2 B Outputs 0x1600 200 OutputDatal [Standard 10 PO)
3 26 Inputs Ox1602 EOD OutputDrataZ [Configurable PO)
| |
FDO Zuordnung [0x1C12];: FDO E
B —
|hdex | Size | Offz | Mariie \
Ox2CF4:00 4.0 oo ActPos_Mat1Bhit (HE02
x3DBS:00 20 40 PO1
E0

61465AXX
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AbschlieRend werden die Solldrehzahl und die Istposition des Antriebs mit der NC-
Achse verknipft und das Steuer- und Statuswort 1 mit der SPS-Task entsprechend der
Beschreibung im Feldbusgerateprofil angesteuert (— folgendes Bild).

=B S¥STEM - Configuration

EI' M - Configuration

-2 NC-Task 1 SAF

MC-Task 1 SVE

=f= NC-Task 1-Prozessabbild

7] Tables

-2 Achsen
-l Aixis 1
EI“, Axis 1_Enc
EI%T Inputs
El-&T Axis 1_Enc_In
H-gpl nInDatal

g1 ninDataz

~ %] nStatus1

T notatus2

&1 nStatuss
o T nSkatus4

r- ) Outputs

-] Axis 1_Drive

%T Inputs

El‘l Cukputs

-] Axds 1_Drive_Out

-] noutDatal h —
-] noutDataz

@] nctri3
L] nCtrd
----- T, Axis 1_Ctrl
[ T Inputs
- @) oubputs
=g PLC - Configuration
-1 9P3

-I- 3P5-Image
=-[B1 Standard

=~ T Inputs
Pt Statuswnrd_
= ) Cutputs

gl Controlword ‘
=l 1o - Configuration

=B 1/0 Devices
5. =% EtherCAT-Master (EtherCAT)
iodm EtherCAT-Master-Image
(== EtherCAT-Master-Image-Info

‘,L Cukputs
- InfoData
=i B s 1 (MDRS1E mit DFEZ4E)
- %1 InputDatal (Standard 10 PT)
E|$T InputDataZ (Configurable PT)
o] ActPos Mot (H511)‘— =
.@T PT1 ‘VI
‘l CubputDataZ (Configurable POy
| SetpPosBus (H499)
ol 1 f
-8 WicState
L& TrfaData

61466AXX
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8 Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio iiber EtherCAT
Dieses Kapitel beschreibt den Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio tiber EtherCAT.

8.1  Einleitung

EtherCAT stellt dem Anwender neben den zyklischen Prozessdaten azyklische
Parameterservices zur Verfligung. Dieser azyklische Datenaustausch findet Gber das
Mailbox-Gateway des EtherCAT-Masters statt (— folgendes Bild).

Uber das Mailbox-Gateway im EtherCAT-Master werden die Parametrierdienste von
MOVITOOLS® MotionStudio in die EtherCAT-Telegramme eingefiigt. Die Riickmeldun-
gen der Antriebe werden von der DFE24B auf gleichem Wege an das Mailbox-Gateway
und weiter an MOVITOOLS® MotionStudio tbertragen.

Ethernet Frame |EtherCAT|[m~ . '"-—"' m~_- . 1| T -

I==== - ] [}
Header Header Header Data:_____:l&l [ :l_l -~ |FCS

EtherCAT
Master

oo 9
gz om

i'_acycl. Mailbox [cycl. OutputData1
| i Communication | (Standard 24 PO)

EtherCAT <<

cycl. InputData1 | acycl. Mailbox )
(Standard 24 PI) | Communication

Unit = SBus-Address: |1 2 3 4 5 6 7 8
m
®
Q
<
o
=
S
o
=
61242AXX

Auf dem EtherCAT-Master wird VoE (Vendor specific over EtherCAT) aktiviert und die
EtherCAT-Mailbox eingerichtet. Anschlielend kann mittels VoE eine Verbindung zum
Antrieb aufgebaut und MOVITOOLS® MotionStudio online genutzt werden.
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8.2 Benétigte Hardware

Wenn auf der EtherCAT-Steuerung ein geeignetes Betriebssystem flr MOVITOOLS®
MotionStudio vorhanden ist, wird keine weitere Hardware benétigt.

Ist kein geeignetes Betriebssystem vorhanden oder soll MOVITOOLS® MotionStudio
von einem anderen PC betrieben werden, bendtigt der EtherCAT-Master eine zweite
Ethernet-Schnittstelle, die iiber LAN mit dem PC verbunden ist, auf dem MOVITOOLS®
MotionStudio installiert ist (— folgendes Bild).

Engineering LAN Ethernet TCP/IP

TCPIP Windows é Ether]
MMS

EtherCAT
61475AXX

8.3 Benétigte Software
MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.40

8.4 Installation

Installieren Sie MOVITOOLS® MotionStudio. Wenn MOVIDRIVE® B eingesetzt wird,
missen Sie auch das MOVITOOLS®-Packet installieren.
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8.5 Konfiguration des Mailbox-Gateways

» Aktivieren Sie den VoE/EoE-Support der EtherCAT-Steuerung.

* Legen Sie die IP-Adresse des EtherCAT Mailbox-Gateways fest. In der Regel wird
die IP-Adresse vom Programm TwinCAT vergeben und sollte nicht verandert

werden.
Im Programm TwinCAT der Fa. Beckhoff sehen die genannten Einstellungen folgender-
malen aus:
x
=] State Machine EoE Support
Master Settings -
Slave Settings Vielual E theinet Switch Windows Netwerk,
F1- Cyelic Frames I¥ Enahl= ¥ Cornect ba TOPVIP Stack
Distrbuted Clacks
Max Port: = | windowsIPRouling
+-Emergency Ian Frames: 100 3_ v IF Enable Fouts
+ Diagnasis Pax MAC Ids: fm = | Changes iequie system iebool
EtherCAT Malbox G teway
¥ Enable [169.25¢ 36 25¢  \ihealMac  [0207 05700000
Connections: 16 3'.
0¥, I Abbrechen
11649AXX

Bild 19: IP-Adresse des EtherCAT Mailbox-Gateways einstellen

8.6 Netzwerkeinstellungen am Engineering PC

Wenn MOVITOOLS® MotionStudio auf dem EtherCAT-Master lauft, missen Sie keine

weiteren Netzwerkeinstellungen durchfihren.

Ist der EtherCAT-Master an ein Ethernet-Netzwerk angeschlossen, konnen PCs im
gleichen Subnetz mit MOVITOOLS® MotionStudio auf SEW-Antriebe am EtherCAT
zugreifen (— Kap. "8.2"). Dazu werden die Telegramme vom Engineering-PC (ber die
Ethernet-Schnittstelle des EtherCAT-Masters zum Mailbox-Gateway geleitet (sog. Rou-

ting).
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Grundsatzlich stehen zwei Varianten des Routing zur Verfigung:

8

@7

1. Variante: Zugriff auf das Mailbox-Gateway durch Festlegen des Standard-Gateways
am Engineering-PC. In dieser Variante wird als Standard-Gateway die IP-Adresse

des EtherCAT-Masters angegeben.

Wahlen Sie [Start] / [Einstellungen] / [Netzwerk- und DFU-Verbindungen]. Das
Fenster "Netzwerk- und DFU-Verbindungen" wird aufgerufen. Klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf eine LAN-Verbindung, und wahlen Sie aus dem Kontextmend
den Eintrag "Eigenschaften". Das Fenster "Eigenschaften von LAN-Verbindung"
wird aufgerufen. Markieren Sie im Auswahlfenster das Kontrollfeld "Internetprotokoll
(TCP/IP)". Klicken Sie auf die Schaltflache "Eigenschaften". Das Fenster "Eigen-
schaften von Internetprotokoll (TCP/IP)" wird aufgerufen. Markieren Sie das Kontroll-
feld "Folgende IP-Adresse verwenden" und geben Sie folgendes ein (— folgendes

Bild):
" Use the following IP address
IP address | 10.3.64.60
Subnet mask { 255255 .252.0
Standard gateway .—_"-‘T 10.3.64.170 --“}

S ——

———

2. Variante: Durch Definition einer statischen Route.

61942AXX

In dieser Variante wird in der Routingtabelle des Engineering-PCs ein Eintrag
hinzugefligt, der die Engineeringdaten Uber den EtherCAT-Master zum Mailbox-

Gateway leitet.

Der Befehl zum Anlegen einer statischen Route lautet in der DOS-Box:
route —p add [Ziel] MASK [Netzmaske] [Gateway]

[Ziel]: entspricht der IP-Adresse des EtherCAT Mailbox-Gateways

[Netzmaske]: wird in der Regel auf 255.255.255.255 eingestellt (Hostrouting)
[Gateway]: entspricht der IP-Adresse des EtherCAT-Masters im TCP/IP-Netzwerk

Microzoft Windows 200A [UVersion 5.80.21951]
(GC>» Copyright 1785-2008 Microsoft Corp.

K:“Zroute —p add 167.254.61.254 MASK 255.255.255.255 18.3.64.178@

Ks>

61941AXX
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8.7 Konfiguration des SEW-Kommunikationsservers

Um MOVITOOLS® MotionStudio iiber EtherCAT betreiben zu kdnnen, miissen Sie
zuerst den SEW-Kommunikationsserver konfigurieren.

8.7.1 Aufbau der Kommunikation

MOVITOOLS® MotionStudio ermdglicht die Kommunikation zu Elektronikprodukte der
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG ber unterschiedliche und gleichzeitig mehrere
Kommunikationswege.

Beim Start des MOVITOOLS® MotionStudio wird der SEW-Kommunikationsserver
gestartet und zeigt sich in der Windows-Statusleiste als zuséatzliches Symbol [ .

8.7.2 Vorgehensweise

Die Konfiguration der Kommunikation besteht aus 4 Schritten:

1. Offnen Sie die Einstellungen zum SEW-Kommunikationsserver durch Klick auf das
Symbol "Kommunikationsanschluss" in der Symbolleiste (— folgendes Bild) oder
Uber das Menu "Netzwerk-Kommunikationsanschlisse".

©)

2. Konfigurieren Sie eine Ethernet-Schnittstelle. Wahlen Sie dazu im Auswahlfeld [1]
die Option "Ethernet" aus. Markieren Sie unter "Protokolle" den Eintrag "EtherCAT
aktivieren" [2]. Klicken Sie anschlieRend auf die Schaltflache "EtherCAT einrichten"

(3]

61932AXX

(1 2]

Configure communication plugs x|
5 (1) Ethernet
k| Protocols

v Activate Ethercat [Default value: Ma)
W Activate SMLP [Default walue: Yes)

r Configure ethencat.. [3]

Configure SMLP...
|
2
% Expand 0k | Cancel

61936AXX

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT




Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio tiber EtherCAT
Konfiguration des SEW-Kommunikationsservers

C 29,

3. Das Fenster "Ethercat einrichten" wird aufgerufen. Klicken Sie auf die Schaltfache
"+" [1] und figen Sie so die IP-Adresse des Mailbox-Gateways im EtherCAT-Master

hinzu.

Bazic zettings
Timeout: |12EI ﬁ
Scanrange start: |1EII:I‘I ﬁ
Scanrange end: |1EI‘| 1] ﬁ

[~ Show scan durance:

Ethercat master IP address |i

x|

[Default: 120
[Drefault: 1001]
[Drefaul 1070]

[Drefault: Ma)

st

Cancel

o]

B
x|
|

61937AXX

Beachten Sie unter Grundeinstellungen den angegebenen Gerate-Scanbereich (Felder
"Scanbereich von/bis"). Standardmaflig werden die EtherCAT-Adressen 1001 bis 1010
gescannt. Bei groften EtherCAT-Netzwerken missen Sie diesen Gerate-Scanbereich

entsprechend anpassen.

4. Rufen Sie im Menii [Einstelllungen] / [Optionen] den Menipunkt "Online-Modus" auf.
Beachten Sie, dass im Feld "Zyklische Erreichbarkeit" die Option "Nicht automatisch

ausfihren" [1] markiert ist.

(1

Application start

Online mode

View Cyclic accessibility test
Onling mode ;
e o e e * Mever execute automatically
Communicatian € Execute automatically

Help

Mizcellansous

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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8.8 Automatisches Suchen der angeschlossenen Geréte (Gerédte-Scan)

Nach Driicken der Funktionstaste <F5> oder des Symbols "Online-Scan" [+ werden
alle konfigurierten Kommunikationskanale automatisch durchsucht und die

ansprechbaren Gerate im Geratebaum dargestellt.

=101 x|

g:lMLl'!'l TOOLSE-MotionStudio - [EtherCAT_doku]
Project  Edit  Mebwork  Wiew  FPlugn Settings Window  Help

DSE b W8 G4t 4 X[RP D0

Famets L3 Cinline scan {Total) (F5)
ﬂ Remote

== Ethemet
= |ﬂ; 169 254 36.20: SMLP-Etheicat-Gateway
5 = Ethercat

EEAT

1001: MOIE180015

ﬁﬂww’m EFlomola
" owne | @5
11651AXX
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8.9  Aktivierung des Online-Betriebs

» Fuhren Sie den Gerate-Scan aus (siehe Kapitel 8.7).
« Markieren Sie mit der Maus das gewiinschte Gerat und schalten Sie MOVITOOLS®

MotionStudio in den Online-Modus, durch Klick auf das Symbol "Online-Modus" (—
folgendes Bild).

E]MoviTo0LS®-MotionStudio - [EtherCAT_dolu] _ 10| x|

Project  Edit  Metwork  Wiew  Flogin Settings Window  Help

bz b @@ -'IE'{I- > 1t 1 X |0 b4
Femate ; 2
|Online mode

E Remote

[= e Ethemet
H'-ﬁ 169254, 36 20t SMLP-Ethercat-Gateway
=1 7% Ethercat

i ﬂ 1001: MD:

g Owerview ﬂ Remote
|_one | [ [

11652AXX

» Markieren Sie jetzt das gewinschte Gerat und aktivieren Sie mit der rechten Maus-
taste das PlugIn-Mend.

8.10 Bekannte Probleme beim Betrieb des MOVITOOLS® MotionStudio

Wenn Probleme bei der Konfiguration auftreten, tberprifen Sie bitte folgende Punkte:

« st in den Kommunikationseinstellungen des MOVITOOLS® MotionStudio das
EtherCAT-Protokoll aktiviert?

» st die korrekte IP-Adresse des Mailbox-Gateways im EtherCAT-Master eingestellt?

+ Ist es moglich, das EtherCAT Mailbox-Gateway Uuber den Befehl "ping"
anzusprechen?

+ Ist die Einstellung des Gerate-Scanbereichs ausreichend?

» Ist der zyklische Online-Erreichbarkeitstest im MOVITOOLS® MotionStudio ausge-
schaltet?
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9 Fehlerdiagnose
9.1 Diagnoseabléufe

Die nachfolgend beschriebenen Diagnoseablaufe zeigen Ihnen die Vorgehensweise zur
Fehleranalyse der folgenden Problemfalle:

* Der Umrichter arbeitet nicht am EtherCAT
» Der Umrichter kann mit dem EtherCAT-Master nicht gesteuert werden

Weitere Hinweise speziell zur Parametrierung des Umrichters fiir verschiedene Feld-
busapplikationen erhalten Sie im Handbuch Feldbus-Geréteprofil und Parameterver-
zeichnis MOVIDRIVE®.

Schritt 1: Korrekten Anschluss des Umrichters am EtherCAT priifen

Schritt 2: Wie verhilt sich die LED RUN?

‘ Busstecker an Master / Umrichter aufgesteckt? ‘ NEIN — [A]
JA
A
‘ Wie verhalt sich die LED Link/activity auf der Option DFE24B? ‘ AUS —> [A]
EIN
A
Ist der Umrichter physikalisch korrekt am EtherCAT angeschlossen?
Prifen Sie den korrekten EtherCAT-Anschluss an X30 IN (ankommende = NEIN — [A]
EtherCAT-Verbindung) / X31 OUT (abgehende EtherCAT-Verbindung).
JA
A
| Weiter mit Schritt 2: Wie verhlt sich die LED RUN? |
‘ [A] Uberpriifen Sie die Busverkabelung! ‘
AUS Hat der Master den Slave in den Zustand INIT A= [Al
geschaltet? NEIN —> [B]
| Blinkt orange | Busanlauf im Master noch nicht erfolgt. - [C] |
| Blinkt griin | Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL. N [c1 |
Leuchtet einmal | Slave ist im Zustand SAFE-OPERATIONAL. 5 [C]
grun auf
[ Leuchtet grin | Slave ist im Zustand OPERATIONAL. N [c1 |

| [A]

| Busanlauf im Master durchfiihren.

| [B]

| Option DFE24B defekt.

| [C]

| Weiter mit Schritt 3: Wie verhalt sich die LED ERR?

82
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Schritt 3: Wie verhilt sich die LED ERR?

AUS

Fall 1: LED RUN leuchtet griin (Slave ist im Zustand OPERATIONAL). |

{

Die EtherCAT-Kommunikation der Option DFE24B ist im Arbeitszustand. |

Fall 2:

LED RUN blinkt griin (Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL
LED RUN leuchtet einmal griin auf (Slave ist im Zustand SAFE-
OPERATIONAL)

\

Busanlauf im Master durchfihren und Slave in den Zustand OPERATIONAL
bringen.

A

Prozessdatenkommunikation starten.

Flimmernd

Voraussetzung:

LED RUN blinkt griin (Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL)
LED RUN leuchtet einmal griin auf (Slave ist im Zustand SAFE-
OPERATIONAL)

A

Ein Boot-Fehler wurde festgestellt. Booten Sie die Option DFE24B. |

A

Flimmert die LED ERR weiterhin, ist die Option DFE24B defekt. |

Blinkt
zweimal
rot

Fall 1: LED RUN leuchtet griin (Slave ist im Zustand OPERATIONAL). |

\:

Feldbus-Timeout, Prozessausgangsdaten zuschalten. |

Fall 2:

LED RUN blinkt grtin (Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL)
LED RUN leuchtet einmal griin (Slave ist im Zustand SAFE-OPERATIONAL)

\

Watchdog Timeout — Busanlauf im Master durchfiihren und Slave in den
Zustand OPERATIONAL bringen.

\:

Prozessdatenkommunikation starten.

Leuchtet
einmal rot
auf

Voraussetzung:

LED RUN blinkt griin (Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL)
LED RUN leuchtet einmal griin auf (Slave ist im Zustand SAFE-
OPERATIONAL)

\:

Es ist eine unaufgeforderte Zustandsénderung aufgetreten. Beheben Sie den
Konfigurationsfehler und fiihren Sie anschlieend einen Busanlauf im Master
durch.

\

Bringen Sie den Slave in den Zustand OPERATIONAL. |

\

Starten Sie die Prozessdatenkommunikation. |

Handbuch — Feldbusschnittstelle DFE24B EtherCAT
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Blinkend

Voraussetzung:

* LED RUN blinkt griin (Slave ist im Zustand PRE-OPERATIONAL)

* LED RUN leuchtet einmal griin auf (Slave ist im Zustand SAFE-
OPERATIONAL)

s

Es ist eine unglltige Konfiguration aufgetreten. Beheben Sie den Konfigurations-
fehler und fiihren Sie anschlieRend einen Busanlauf im Master durch.

\

Bringen Sie den Slave in den Zustand OPERATIONAL. |

\

Starten Sie die Prozessdatenkommunikation. |
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9.2  Fehlerliste
» Die folgende Fehlerliste gilt fir die Option DFE24B im Gateway-Betrieb.
- Beim Betrieb der Option DFE24B in MOVIDRIVE® B finden Sie die dazugehdrigen
Fehlercodes in der Betriebsanleitung MOVIDRIVE® MDX60B/61B.
Fehler- ' Bezeichnung Reaktion Ursache MaRnahme
code
17 Stack Overflow | Stopp der SBus-
Kommunikation
18 Stack Underflow | Stopp der SBus-
Kommunikation
19 NMI Stopp der SBus-
Kommunikation Erdanbindungen und Schirmungen
20 Undefined Stopp der SBus- Umrichter-Elektronik gestort, evtl. Uberprifen und ggf. verbessern. Bei
Opcode Kommunikation durch EMV-Einwirkung wiederholtem Auftreten SEW-Service
21 Protection Fault = Stopp der SBus- 2u Rate ziehen.
Kommunikation
22 lllegal Word Stopp der SBus-
Operand Access = Kommunikation
23 lllegal Instruc- Stopp der SBus-
tion Access Kommunikation
25 Eeprom Stopp der SBus- Fehler bei Zugriff auf EEPROM Werkseinstellung aufrufen, Reset
Kommunikation durchfihren und DFE neu parametrie-
ren. Bei erneutem Auftreten SEW-
Service zu Rate ziehen.
28 Feldbus Timeout | Default: PA-Daten = 0 | Es hat innerhalb der projektierten +  Kommunikationsroutine des
Fehlerreaktion Gber Ansprechiiberwachung keine Kommu- Masters Uberprifen
P831 einstellbar nikation zwischen Master und Slave * Feldbus-Timeout-Zeit
stattgefunden. (Ansprechiberwachung) in der
Masterprojektierung verléngern
oder Uberwachung ausschalten
37 Fehler Stopp der SBus- Fehler im Ablauf der Systemsoftware. SEW-Service zu Rate ziehen.
Watchdog Kommunikation
45 Fehler Stopp der SBus- Fehler nach Selbsttest im Reset. Reset durchfiihren. Bei wiederholtem
Initialisierung Kommunikation Auftreten SEW-Service zu Rate

ziehen.

111 Systemfehler

Device Timeout

Keine

Beachten Sie bitte die rote Systemfeh-
ler-LED (H1) der DFx. Falls diese LED
rot leuchtet oder blinkt, konnten ein
oder mehrere Teilnehmer am SBus
innerhalb der Timeoutzeit nicht ange-
sprochen werden. Falls die rote
Systemfehler-LED (H1) blinkt, befindet
sich die DFx selbst im Fehlerzustand.
Der Fehler F111 wurde dann nur iber
Feldbus an die Steuerung gemeldet.

Spannungsversorgung und SBus-
Verkabelung Uberprifen, SBus-
Abschlusswidersténde Uberpriifen.
DFx aus- und wieder einschalten.
Falls der Fehler bestehen bleibt,
Fehler Uber die Diagnoseschnittstelle
abfragen und in dieser Tabelle
beschriebene MalRnahme ausfiihren.
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10 Technische Daten
10.1 Option DFE24B fiir MOVIDRIVE® MDX61B

86

Option DFE24B (MOVIDRIVE® MDX61B)

Sachnummer

Leistungsaufnahme

18211267
P=3W

Standards

IEC 61158, IEC 61784-2

Baudrate

Anschlusstechnik

100 MBaud Vollduplex
2 X RJ45 (8x8 modularJack)

Busabschluss

Nicht integriert, da Busabschluss automatisch aktiviert wird.

OSI Layer

Stationsadresse

Ethernet Il
Einstellung liber EtherCAT-Master (—> Anzeige mit P093)

Name der XML-Datei

SEW_DFE24B.xml

Vendor ID
EtherCAT services

Firmware-Status
MOVIDRIVE® B

0x59 (CANopenVendor ID)

CoE (CANopen over EtherCAT)
VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

824 854 0.18 oder hoher (—> Anzeige mit P076)

Hilfsmittel zur
Inbetriebnahme

PC-Programm MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.40
Bediengerat DBG60B
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10.2 Option DFE24B fiir MOVITRAC® B und Gateway-Gehause UOH11B
=4'5<
oY
us“ # I} A
SEW] A
1y
|
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f
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Bild 20: Gerdteabmessungen des Gateway Gehduses UOH11B

Option DFE24B (MOVITRAC® B Gateway)

Externe U=DC24V (-15 %, +20 %)
Spannungsversorgung Imax = DC 200 mA

Pmax = 3.4 W
Standards IEC 61158, IEC 61784-2
Baudrate 100 MBaud Vollduplex

Anschlusstechnik

2 X RJ45 (8x8 modularJack)

Busabschluss
OSI Layer

Nicht integriert, da Busabschluss automatisch aktiviert wird.
Ethernet Il

Stationsadresse

Einstellung tGiber EtherCAT-Master (—> Anzeige mit P093)

Name der XML-Datei
Vendor ID

SEW_DFE24B.xml
0x59 (CANopenVendor ID)

EtherCAT services

CoE (CANopen over EtherCAT)
VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

Firmware-Status
MOVITRAC® B

Hilfsmittel zur
Inbetriebnahme

Es wird kein besonderer Firmwarestatus benétigt

PC-Programm MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.40
Bediengerat FBG60B
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Timeout
EREICAT oot 48
SBUS .t 51
TranSPOrt ... 8
TWINCAT e 46
U
Uberwachungsfunktionen ...............ccccccccceevenn..... 12
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1 Adressenliste

Adressenliste

Deutschland

Hauptverwaltung Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0

Fertigungswerk Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970

Vertrieb D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Postfachadresse sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 » D-76642 Bruchsal

Service Mitte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710

Competence Center

Ernst-Blickle-Strale 1
D-76676 Graben-Neudorf

Fax +49 7251 75-1711
sc-mitte@sew-eurodrive.de

Nord SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strafle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (bei Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (bei Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sid SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (bei Miinchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
West SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrafe 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (bei Disseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Elektronik SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Ernst-Blickle-Strale 42
D-76646 Bruchsal

Fax +49 7251 75-1769

sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / 24-h-Rufbereitschaft

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Deutschland auf Anfrage.

Frankreich
Fertigungswerk Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vertrieb 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fertigungswerk Forbach SEW-EUROCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone Industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montagewerke Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vertrieb Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Frankreich auf Anfrage.
Algerien
Vertrieb Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Fax +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach
16200 Alger
Argentinien
Montagewerk Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Vertrieb Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Service Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
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Australien
Montagewerke Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Vertrieb 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Service Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Townsville SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 7 4779 4333
12 Leyland Street Fax +617 4779 5333
Garbutt, QLD 4814 enquires@sew-eurodrive.com.au
Belgien
Montagewerk Briissel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.be
info@caron-vector.be
Brasilien
Fertigungswerk Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133
Vertrieb Avenida Amancio Gaiolli, 50 Fax +55 11 6480-3328
Service Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Brasilien auf Anfrage.
Bulgarien
Vertrieb Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Chile
Montagewerk Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Vertrieb Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Service Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Postfachadresse
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fertigungswerk Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montagewerk No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
Vertrieb Tianjin 300457 gm-tianjin@sew-eurodrive.cn
Service http://www.sew-eurodrive.com.cn
Montagewerk Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Vertrieb 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Service Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. China
Weitere Anschriften Uiber Service-Stationen in China auf Anfrage.
Danemark
Montagewerk Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Vertrieb Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Service DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Elfenbeinkiiste
Vertrieb Abidjan SICA Tel. +225 2579-44

Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08

Fax +225 2584-36
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Estland
Vertrieb Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri kila, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
Finnland
Montagewerk Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Vertrieb Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Service FIN-15860 Hollola 2 sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabun
Vertrieb Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
B.P. 1889 Fax +241 7340-12
Libreville
Griechenland
Vertrieb Athen Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Service 12, Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
GrofRbritannien
Montagewerk Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Vertrieb Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Service P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Hong Kong
Montagewerk Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Vertrieb Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 2 7959129
Service Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Indien
Montagewerk Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831086
Vertrieb Plot No. 4, Gidc Fax +91 265 2831087
Service Por Ramangamdi » Baroda - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Gujarat mdoffice@seweurodriveindia.com
Technische Biiros Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
308, Prestige Centre Point Fax +91 80 22266569
7, Edward Road salesbang@seweurodriveinindia.com
Bangalore
Irland
Vertrieb Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11
Israel
Vertrieb Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon office@liraz-handasa.co.il
Italien
Montagewerk Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vertrieb Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Service 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it

sewit@sew-eurodrive.it
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Japan
Montagewerk Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Vertrieb 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Service Ilwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Kamerun
Vertrieb Douala Electro-Services Tel. +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Fax +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Kanada
Montagewerke Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Vertrieb 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Service Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
|.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
7188 Honeyman Street Fax +1 604 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Kanada auf Anfrage.
Kolumbien
Montagewerk Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Vertrieb Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Service Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Korea
Montagewerk Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Vertrieb B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Service Unit 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Ansan 425-120 master@sew-korea.co.kr
Kroatien
Vertrieb Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service PIT Erdody 4 1l Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Lettland
Vertrieb Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libanon
Vertrieb Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Fax +961 1 4949-71
gacar@beirut.com
Litauen
Vertrieb Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Naujoji 19 Fax +370 315 56175
LT-62175 Alytus info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.lt
Luxemburg
Montagewerk Briissel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.lu

info@caron-vector.be
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Malaysia
Montagewerk Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Vertrieb No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Service 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
West Malaysia
Marokko
Vertrieb Casablanca Afit Tel. +212 22618372
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 22618351
MA 20300 Casablanca richard.miekisiak@premium.net.ma
Mexiko
Montagewerk Queretaro SEW-EURODRIVE MEXIKO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Vertrieb SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Service Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Industrial Queretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Queretaro, Mexico
Neuseeland
Montagewerke Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Vertrieb P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Service 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Niederlande
Montagewerk Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Vertrieb Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Service NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Norwegen
Montagewerk Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Vertrieb Solgaard skog 71 Fax +47 69 241-040
Service N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Osterreich
Montagewerk Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Vertrieb Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Service A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Peru
Montagewerk Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Vertrieb S.AC. Fax +51 1 3493002
Service Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polen
Montagewerk Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90
Vertrieb ul. Techniczna 5 Fax +48 42 67710-99
Service PL-92-518 t.6dz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montagewerk Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Vertrieb Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Service P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

infosew@sew-eurodrive.pt
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Ruménien

Vertrieb Bucuresti Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328

Service str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro

Russland

Montagewerk St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142

Vertrieb P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523

Service 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru

sew@sew-eurodrive.ru

Schweden

Montagewerk Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00

Vertrieb Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442-80

Service S-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonkoping info@sew-eurodrive.se

Schweiz

Montagewerk Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717

Vertrieb Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700

Service CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch

info@imhof-sew.ch
Senegal
Vertrieb Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70

Mécanique Générale
Km 8, Route de Rufisque
B.P. 3251, Dakar

Fax +221 849 47-71
senemeca@sentoo.sn

Serbien und Montenegro

Vertrieb Beograd DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244 / +381 11 288
Ustanicka 128a 0393
PC Kosum, IV floor Fax +381 11 347 1337
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net
Singapur
Montagewerk Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Vertrieb No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Service Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Slowakei
Vertrieb Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 49595201
Rybni¢na 40 Fax +421 2 49595200
SK-83554 Bratislava http://www.sew.sk
sew@sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513

ul. Vojtecha Spanyola 33
SK-010 01 Zilina

Fax +421 41 700 2514
sew@sew-eurodrive.sk

Banska Bystrica

SEW-Eurodrive SK s.r.o.
Rudlovska cesta 85
SK-97411 Banska Bystrica

Tel. +421 48 414 6564
Fax +421 48 414 6566
sew@sew-eurodrive.sk

Slowenien
Vertrieb Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21

SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Spanien
Montagewerk Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Vertrieb Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Service E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es

sew.spain@sew-eurodrive.es
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Siidafrika
Montagewerke Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Vertrieb Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Service Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Aeroton Ext. 2 dross@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens dswanepoel@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaceo Place Fax +27 31 700-3847
Pinetown dtait@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Thailand
Montagewerk Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Vertrieb 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Service Muang sewthailand@sew-eurodrive.com

Chonburi 20000

Tschechische Republik

Vertrieb Praha SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 220121234
Business Centrum Praha Fax +420 220121237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Tunesien
Vertrieb Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 71 4340-64 + 71 4320-29
5, Rue El Houdaibiah Fax +216 71 4329-76
1000 Tunis tms@tms.com.tn
Tirkei
Montagewerk Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 / 164 3838014/15
Vertrieb Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. Fax +90 216 3055867
Service Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 http://www.sew-eurodrive.com.tr
TR-34846 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Ukraine
Vertrieb Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Service Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Vertrieb Kiev SEW-EURODRIVE GmbH Tel. +380 44 503 95 77
S. Oleynika str. 21 Fax +380 44 503 95 78
02068 Kiev kso@sew-eurodrive.ua
Ungarn
Vertrieb Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
USA
Fertigungswerk Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montagewerk 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Vertrieb P.O. Box 518 Fax Manuf. +1 864 439-9948
Service Lyman, S.C. 29365 Fax Ass. +1 864 439-0566

Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
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USA
Montagewerke San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Vertrieb 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6381
Service Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/lPA SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in den USA auf Anfrage.
Venezuela
Montagewerk Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Vertrieb Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Service Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve
Valencia, Estado Carabobo sewventas@cantv.net
sewfinanzas@cantv.net
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Wie man die Welt bewegt

Mit Menschen, die
schneller richtig
denken und mit
lhnen gemeinsam die
Zukunft entwickeln.

Mit einer globalen Prasenz
fiir schnelle und
iberzeugende Ldsungen.
An jedem Ort.

Mit einem Service, der
auf der ganzen Welt
zum Greifen nahe ist.

Mit Antrieben und
Steuerungen, die Ihre
Arbeitsleistung auto-
matisch verbessern.

Mit innovativen Ideen,
in denen morgen
schon die Ldsung fir
ubermorgen steckt.
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Mit kompromissloser
Mit einem umfassenden Qualitat, deren hohe
Know-how in den Standards die tag-
wichtigsten Branchen liche Arbeit ein Stiick
unserer Zeit. einfacher machen.
SEW-EURODRIVE
Driving the world &
T '|"
Mit einem Auftritt im
Internet, der 24 Stunden
Zugang zu Informationen
und Software-Updates
bietet.
e

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal / Germany
Phone +49 7251 75-0 - Fax +49 7251 75-1970
sew@sew-eurodrive.com
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