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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

11 Gebrauch der Dokumentation

Die vorliegende Version der Dokumentation ist die Originalausfiihrung.

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

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

1.2 Aufbau der Warnhinweise

1.21 Bedeutung der Signalworte

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

Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung

A GEFAHR Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Verletzungen

A WARNUNG Méogliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen

A VORSICHT Mdgliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen

ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Produkts oder
seiner Umgebung

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung mit dem
Produkt.

1.2.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

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

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

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

1
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1 Allgemeine Hinweise
Mangelhaftungsanspriiche

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

Warnung vor heif3en Oberflachen

Warnung vor Quetschgefahr

Warnung vor schwebender Last

> P>

Warnung vor automatischem Anlauf

1.2.3 Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

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

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

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

1.3 Mangelhaftungsanspriiche

Beachten Sie die Informationen in dieser Dokumentation. Dies ist die Voraussetzung
fir den stoérungsfreien Betrieb und die Erfilllung eventueller Mangelhaftungsanspri-
che. Lesen Sie zuerst die Dokumentation, bevor Sie mit dem Produkt arbeiten!

14 Inhalt der Dokumentation

Die vorliegende Dokumentation enthalt sicherheitstechnische Erganzungen und Auf-
lagen fur den Einsatz in sicherheitsgerichteten Anwendungen.
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1.5

1.6

1.7

Allgemeine Hinweise 1
Mitgeltende Unterlagen

Mitgeltende Unterlagen

+ Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® modular"
+ Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® system"
Fir alle weiteren Komponenten gelten die dazugehoérigen Dokumentationen.

Produktnamen und Marken

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

Urheberrechtsvermerk

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

Vorbemerkungen
2 Sicherheitshinweise
21 Vorbemerkungen

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

2.2 Betreiberpflichten

Stellen Sie als Betreiber sicher, dass die grundsatzlichen Sicherheitshinweise beach-
tet und eingehalten werden. Vergewissern Sie sich, dass Anlagen- und Betriebsver-
antwortliche sowie Personen, die unter eigener Verantwortung am Produkt arbeiten,
die Dokumentation vollstandig gelesen und verstanden haben.

Stellen Sie als Betreiber sicher, dass alle folgend aufgefliihrten Arbeiten nur von quali-
fiziertem Fachpersonal ausgefihrt werden:

+ Aufstellung und Montage

* Installation und Anschluss

* Inbetriebnahme

*  Wartung und Instandhaltung
* Aullerbetriebnahme

+ Demontage

Stellen Sie sicher, dass die Personen, die am Produkt arbeiten, die folgenden Vor-
schriften, Bestimmungen, Unterlagen und Hinweise beachten:

* Nationale und regionale Vorschriften fir Sicherheit und Unfallverhitung
* Warn- und Sicherheitsschilder am Produkt

» Alle weiteren zugehdrigen Projektierungsunterlagen, Installations- und Inbetrieb-
nahmeanleitungen sowie Schaltbilder

+ Keine beschadigten Produkte montieren, installieren oder in Betrieb nehmen
+ Alle anlagenspezifischen Vorgaben und Bestimmungen

Stellen Sie sicher, dass Anlagen, in denen das Produkt eingebaut ist, mit zusatzlichen
Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen ausgeristet sind. Beachten Sie hierbei die
glltigen Sicherheitsbestimmungen und Gesetze Uber technische Arbeitsmittel und Un-
fallverhitungsvorschriften.

8 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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Sicherheitshinweise
Zielgruppe

2.3 Zielgruppe

Fachkraft fir me-
chanische Arbei-
ten

Fachkraft fur elek-
trotechnische Ar-
beiten

Zusatzliche Qualifi-
kation

Unterwiesene Per-
sonen

Alle mechanischen Arbeiten dirfen ausschliellich von einer Fachkraft mit geeigneter
Ausbildung ausgefiihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentation sind Perso-
nen, die mit Aufbau, mechanischer Installation, Stérungsbehebung und Instandhaltung
des Produkts vertraut sind und Uber folgende Qualifikationen verfiigen:

* Qualifizierung im Bereich Mechanik gemaf den national geltenden Vorschriften
+ Kenntnis dieser Dokumentation

Alle elektrotechnischen Arbeiten dirfen ausschlieRlich von einer Elektrofachkraft mit
geeigneter Ausbildung ausgefuihrt werden. Elektrofachkraft im Sinne dieser Dokumen-
tation sind Personen, die mit elektrischer Installation, Inbetriebnahme, Stérungsbehe-
bung und Instandhaltung des Produkts vertraut sind und Uber folgende Qualifikationen
verflgen:

* Qualifizierung im Bereich Elektrotechnik gemaf den national geltenden Vorschrif-
ten

* Kenntnis dieser Dokumentation

Die Personen mussen daruber hinaus mit den gultigen Sicherheitsvorschriften und
Gesetzen vertraut sein und den anderen in dieser Dokumentation genannten Normen,
Richtlinien und Gesetzen. Die Personen missen die betrieblich ausdricklich erteilte
Berechtigung haben, Gerate, Systeme und Stromkreise gemafl den Standards der Si-
cherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu programmieren, zu parametrieren, zu kenn-
zeichnen und zu erden.

Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung
durfen ausschlieRlich von ausreichend unterwiesenen Personen durchgefiihrt werden.
Diese Unterweisungen missen die Personen in die Lage versetzen, die erforderlichen
Tatigkeiten und Arbeitsschritte sicher und bestimmungsgemaR durchfiihren zu kon-
nen.

24 BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Produkt ist fur den Schaltschrankeinbau in elektrische Anlagen oder Maschinen
bestimmt.

Beim Einbau in elektrische Anlagen oder Maschinen ist die Inbetriebnahme des Pro-
dukts solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den lokalen Geset-
zen und Richtlinien entspricht. FUr den europaischen Raum gelten beispielhaft die Ma-
schinenrichtlinie 2006/42/EG sowie die EMV-Richtlinie 2014/30/EU. Beachten Sie da-
bei die EN 60204-1 (Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausristung von Maschi-
nen). Das Produkt erfillt die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie 2014/35/
EU.

Die in der Konformitatserklarung genannten Normen werden fiir das Produkt ange-
wendet.

Diese Anlagen kdnnen fir den mobilen oder stationaren Einsatz vorgesehen sein. Die
Motoren missen zum Betrieb an Umrichtern geeignet sein. Sie dirfen keine anderen
Lasten an das Produkt anschlieRen. Schlieffen Sie auf gar keinen Fall kapazitive Las-
ten an das Produkt an.

Das Produkt kann in industriellen und gewerblichen Anlagen folgende Motoren betrei-
ben:

* Drehstrom-Asynchronmotoren mit Kurzschlusslaufer
» Permanent erregte Drehstrom-Synchronmotoren

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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2 Sicherheitshinweise

Bestimmungsgemalie Verwendung

Die technischen Daten sowie die Angaben zu den Anschlussbedingungen entnehmen
Sie dem Typenschild und dem Kapitel "Technische Daten" in der Dokumentation. Hal-
ten Sie die Daten und Bedingungen unbedingt ein.

Wenn Sie das Produkt nicht bestimmungsgemaf oder unsachgemaf verwenden, be-
steht die Gefahr von schweren Personen- oder Sachschaden.

241 Hubwerksanwendungen

Um Lebensgefahr durch ein herabstirzendes Hubwerk zu vermeiden, beachten Sie
Folgendes beim Einsatz des Produkts in Hubwerksanwendungen:

+ Sie mussen mechanische Schutzvorrichtungen verwenden.
+ Sie mussen eine Hubwerksinbetriebnahme durchfiihren.

Anwendungen im Regelverfahren ELSM®

Wenn der Umrichter im Regelverfahren ELSM® betrieben wird, ist der Einsatz in Hub-
werksanwendungen nicht zulassig. In diesem Regelverfahren sind nur Anwendungen
der horizontalen Férdertechnik zulassig.

1 O Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréateprofil CiA402
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Sicherheitshinweise 2
Funktionale Sicherheitstechnik

2.5 Funktionale Sicherheitstechnik

Wenn die Dokumentation es nicht ausdricklich zulasst, darf das Produkt ohne Uber-
geordnete Sicherheitssysteme keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen.

2.6 Transport

Untersuchen Sie die Lieferung sofort nach Erhalt auf Transportschaden. Teilen Sie
Transportschaden sofort dem Transportunternehmen mit. Wenn das Produkt bescha-
digt ist, darf keine Montage, Installation und Inbetriebnahme erfolgen.

Beachten Sie beim Transport folgende Hinweise:
+ Stellen Sie sicher, dass das Produkt keinen mechanischen Sté3en ausgesetzt ist.

+ Stecken Sie die mitgelieferten Schutzkappen vor dem Transport auf die Anschlis-
se.

» Stellen Sie das Produkt wahrend des Transports nur auf die Kihlrippen oder auf
eine Seite ohne Stecker.

» Falls vorhanden, verwenden Sie immer alle Tragdsen.

Wenn erforderlich, verwenden Sie geeignete, ausreichend bemessene Transportmit-
tel.

Beachten Sie die Hinweise zu den klimatischen Bedingungen gemal dem Kapitel
"Technische Daten" in der Dokumentation.

2.7 Aufstellung/Montage
Beachten Sie, dass die Aufstellung und Kiihlung des Produkts entsprechend den Vor-
schriften der Dokumentation erfolgt.

Schitzen Sie das Produkt vor starker, mechanischer Beanspruchung. Das Produkt
und seine Anbauteile dirfen nicht in Geh- und Fahrwege ragen. Insbesondere dirfen
bei Transport und Handhabung keine Bauelemente verbogen oder Isolationsabsténde
verandert werden. Elektrische Komponenten dirfen nicht mechanisch beschadigt oder
zerstort werden.

Beachten Sie die Hinweise im Kapitel Mechanische Installation in der Dokumentation.

2.71 Anwendungsbeschrankungen
Wenn nicht ausdricklich dafiir vorgesehen, sind folgende Anwendungen verboten:
* Der Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen

+ Der Einsatz in Umgebungen mit schadlichen Olen, Sauren, Gasen, Dampfen,
Stauben und Strahlungen

» Der Einsatz in Anwendungen mit unzuldssig hohen mechanischen Schwingungs-
und StoRbelastungen, die Gber die Anforderungen der EN 61800-5-1 hinausgehen

* Der Einsatz oberhalb von 3800 m tber NHN

Das Produkt kann unter folgenden Randbedingungen in H6hen ab 1000 m Gber NHN
bis maximal 3800 m tber NHN eingesetzt werden:

» Die Reduktion des Ausgangsnennstroms und/oder der Netzspannung wird berlck-
sichtigt gemaf den Daten in Kapitel Technische Daten in der Dokumentation.

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréiteprofil CiA402 7 ]



2 Sicherheitshinweise

Elektrische Installation

2.8

2.81

2.8.2

2.8.3

29

+ Die Luft- und Kriechstrecken sind ab 2000 m tiber NHN nur fiir Uberspannungska-
tegorie 1l nach EN 60664 ausreichend. In Hohen ab 2000 m Gber NHN missen Sie
fur die gesamte Anlage begrenzende Malinahmen treffen, die die netzseitigen
Uberspannungen von der Kategorie Ill auf die Kategorie Il reduzieren.

* Wenn eine sichere elektrische Trennung (nach EN 61800-5-1 bzw. EN 60204-1)
gefordert ist, realisieren Sie diese in Hohen ab 2000 m Uber NHN auf3erhalb des
Produkts.

Elektrische Installation
Stellen Sie sicher, dass nach der elektrischen Installation alle erforderlichen Abde-

ckungen richtig angebracht sind.

Die SchutzmalRnahmen und Schutzeinrichtungen miissen den gultigen Vorschriften
entsprechen (z. B. EN 60204-1 oder EN 61800-5-1).

Erforderliche SchutzmafRnahme

Stellen Sie sicher, dass das Produkt ordnungsgemafy mit der Schutzerdung verbun-
den ist.

Stationarer Einsatz

Notwendige Schutzmalnahme fir das Produkt ist:

Art der Energieiibertragung SchutzmaBnahme

Direkte Netzeinspeisung + Schutzerdung

Generatorischer Betrieb

Durch Bewegungsenergie der Anlage/Maschine wird der Antrieb als Generator betrie-
ben. Sichern Sie die Abtriebswelle gegen Rotation, bevor Sie den Anschlusskasten
offnen.

Sichere Trennung

Das Produkt erfiillt alle Anforderungen fur die sichere Trennung zwischen Leistungs-
und Elektronikanschlissen gemal® EN 61800-5-1. Um die sichere Trennung zu ge-
wahrleisten, missen alle angeschlossenen Stromkreise ebenfalls die Anforderungen
fur die sichere Trennung einhalten.

1 2 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréateprofil CiA402

23501642/DE - 07/2018



23501642/DE — 07/2018

Sicherheitshinweise 2
Inbetriebnahme/Betrieb

210 Inbetriebnahme/Betrieb

Beachten Sie die Warnhinweise in den Kapiteln "Inbetriebnahme™ und "Betrieb" in der
Dokumentation.

Stellen Sie sicher, dass vorhandene Transportsicherungen entfernt sind.

Setzen Sie die Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen der Anlage oder Maschine
auch im Probebetrieb nicht aulRer Funktion.

Stellen Sie sicher, dass die Anschlusskasten geschlossen und verschraubt sind, bevor
Sie die Versorgungsspannung anlegen.

Wahrend des Betriebs konnen die Produkte ihrer Schutzart entsprechend spannungs-
fihrende, blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende Teile sowie heille
Oberflachen besitzen.

Bei Anwendungen mit erhéhtem Gefahrdungspotenzial kdnnen zusatzliche Schutz-
malnahmen erforderlich sein. Prifen Sie nach jeder Modifikation die Schutzeinrich-
tungen auf ihre Wirksamkeit.

Schalten Sie bei Veranderungen gegentiber dem Normalbetrieb das Produkt ab. Még-
liche Veranderungen sind z. B. erhdhte Temperaturen, Gerdusche oder Schwingun-
gen. Ermitteln Sie die Ursache. Halten Sie eventuell Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE.

Im eingeschalteten Zustand treten an allen Leistungsanschlissen und an den daran
angeschlossenen Kabeln und Klemmen geféahrliche Spannungen auf. Dies ist auch
dann der Fall, wenn das Produkt gesperrt ist und der Motor stillsteht.

Trennen Sie wahrend des Betriebs nicht die Verbindung zum Produkt.

Dadurch kénnen gefahrliche Lichtbégen entstehen, die eine Sachschadigung des Pro-
dukts zur Folge haben.

Wenn Sie das Produkt von der Spannungsversorgung trennen, berlhren Sie keine
spannungsfihrenden Produktteile und Leistungsanschlisse wegen moglicherweise
aufgeladener Kondensatoren. Halten Sie folgende Mindestausschaltzeit ein:

10 Minuten.
Beachten Sie hierzu auch die Hinweisschilder auf dem Produkt.

Das Verloschen der Betriebs-LED und anderer Anzeige-Elemente ist kein Indikator
daflr, dass das Produkt vom Netz getrennt und spannungslos ist.

Mechanisches Blockieren oder produktinterne Sicherheitsfunktionen kénnen einen
Motorstillstand zur Folge haben. Die Behebung der Stérungsursache oder ein Reset
konnen dazu fiihren, dass der Antrieb selbsttatig wieder anlauft. Wenn dies fir die an-
getriebene Maschine aus Sicherheitsgriinden nicht zuldssig ist, trennen Sie erst das
Produkt vom Netz und beginnen Sie dann mit der Stérungsbehebung.

Verbrennungsgefahr: Die Oberflachentemperatur des Produkts kann wahrend des Be-
triebs mehr als 60 °C betragen!

Bertihren Sie das Produkt nicht wahrend des Betriebs.
Lassen Sie das Produkt ausreichend abkuiihlen, bevor Sie es berthren.

2.10.1  Energiespeicher

Die Produkte mit angeschlossenem Energiespeicher sind auch nach dem Trennen
vom Netz nicht zwangslaufig spannungslos. Im Regelfall ist im Energiespeicher so viel
Energie vorhanden, dass der Betrieb von angeschlossenen Motoren fiir begrenzte
Zeit weiterhin moglich ist. Auch eine Mindestausschaltzeit ist nicht ausreichend.

Fihren Sie eine Aulierbetriebnahme durch wie im Kapitel "Service" > "Aulierbetrieb-
nahme" in der Dokumentation beschrieben.
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3 Gerateprofil CiA402
Einflihrung

3 Gerateprofil CiA402
3.1 Einfiihrung

In Anlagen mit individuellen Motion-Control-Funktionen, die in der Ubergeordneten ex-
ternen Steuerung gerechnet werden, hat sich das Gerateprofil CiA402 zur Ansteue-
rung der Umrichter etabliert.

EtherCAT™  EtherCAT. ™~

Iz AC 400V

24494793995

Fir die Ansteuerung tiber CiA402 kénnen die Applikationsumrichter MOVIDRIVE® mo-
dular und MOVIDRIVE® system Uber die integrierte EhterCAT®-Schnittstelle direkt an
die Ubergeordnete Steuerung angebunden werden. Die Integration in die Ubergeord-
nete Steuerung ist damit besonders schnell, einfach und ohne gréRere Umstellungs-
aufwande umsetzbar.

Fir Anwendungen mit Anforderungen an die funktionale Sicherheit werden zur Zeit
die Sicherheitskarten MOVISAFE® CS..A entwickelt. Die Ansteuerung erfolgt tiber die
integrierten Ein- und Ausgange oder Uber sichere Kommunikation Safety over
EhterCAT® (FSoE).

CiA402 ist die Abkirzung fir ein Gerateprofil, das von der Organisation "CAN in Auto-
mation" speziell flir Servoantriebe definiert worden ist.

1 4 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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Gerateprofil CiA402
Einflihrung

Es definiert den Aufbau des Objektverzeichnisses und die Funktionalitaten, die den
einzelnen Objekten zugeordnet sind. AuRerdem definiert es die Zustandsmaschine
(Zustande, Fehlerverhalten, Zustandsiibergange). Zusatzlich bietet es Platz fir her-
stellerspezifische Funktionen und Einstellméglichkeiten.

EtherCAT -Master

Mailbox-Gateway

Virtueller Ethernet-

Adapter
Engineering-PC
mit Engineering- Steuerungsprogramm
Software (IEC)
EtherCAT®- EtherCAT®- und Engineering-Daten
Master [ 1T A 1 === >
[ I I
LI [ [
Applikations-| /Applikations-| /Applikations-|
umrichter umrichter umrichter
EtherCAT®- EtherCAT®- EtherCAT®-
Slave Slave Slave
22819336075

Dieses Profil wird zumeist fiir die Inbetriebnahme einer Motion-Achse an einem
EtherCAT®-Master verwendet und erleichtert durch die standardisierte Schnittstelle die
Einbindung des Umrichters.

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402

3

15



3

3.2

Gerateprofil CiA402
Objektverzeichnis

Objektverzeichnis

Index
Dez

Sub

Index
Axis1

Index
Axis2

Sub

Name

Bit Codierung / Index
Default

Wert

Wertebereich

Data
Type

4097

0x1001

0x2001

Error Register

0: Generic Error
7: Manufacturer Specific

Bit-
field

24639

0x603F

0x703F

Error Code

Min: 0

Max: 65535
Step: 1
Default: 0

Int32

24640

0x6040

0x7040

Control Word

0:Switch On
1:EnableVoltage

2:Quick Stop

3:Enable Operation

4:hm: Homing operation
start

5:0peration Mode specific
6:Operation mode specific
7:Fault Reset

8:Halt

9:Operation Mode specific
10:Reserved
11:Manufacturer specific
12:Manufacturer specific
13:Manufacturer specific
14:Manufacturer specific
15:Manufacturer specific

Bit-
field

24641

0x6041

0x7041

Status Word

0:Ready to switch on
1:Switched on
2:Operation enabled
3:Fault Reset

4:Voltage Enabled
5:Quick Stop

6:Switch on Disabled
7:Warning
8:Manufacturer specific
9:Remote

10:pp: target reached /
CSP,CSV,CST: Status Tog-
gle

11:Internal limit avtice
12:CSP,CSV,CST: Drive
follows command value /
hm: homing attained
13:hm: error
14:Manufacturer specific
15:Manufacturer specific

Bit-
field

24669

o

0x605D

0x705D

o

Halt option code

: Slow down ramp

Default: 0

Enum

24672

o

0x6060

0x7060

Mode of operati-
on

: No mode assigned
pp

pv

hm

: csp

1 csv

10: cst

-18: Rotorlage-ldentifi-
kation

-19: Halteregelung
-25: Motorparameter-
messung

Default: 0

Enum

1 6 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréateprofil CiA402
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Gerateprofil CiA402

Objektverzeichnis

Index |Sub |Index |Index [Sub Name Bit Codierung / Index Wert Wertebereich Data
Dez Axis1 |Axis2 Default Type
24673 |0 0x6061 [0x7061 |0 Mode of operati- 0: No mode assigned Default: 0 Enum
on display 1: pp
3:pv
6: hm
8: csp
9: csv
10: cst
-1: Endstufensperre
-4: Handbetrieb
-13: Stopp an Applikati-
onsgrenze
-18: Rotorlage-ldentifi-
kation
-19: Halteregelung
-22: Endstufentest
-23: Bremsentest Si-
cherheitskarte
-25: Motorparameter-
messung
24676 |0 0x6064 |0x7064 |0 Position actual Min: -2147483648 |Int32
value Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24677 |0 0x6065 |0x7065 |0 Following Error Min: -1 Int32
window Max: 2147483647
Step: 1
Default: -1
24678 |0 0x6066 [0x7066 |0 Following Error Min: 0 Int32
timeout Max: 65535
Step: 1
Default: 0
24684 |0 0x606C |0x706C |0 Velocity acutal Min: -2147483648 |Int32
value Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24689 |0 0x6071 |0x7071 |0 Target Torque Min: -32768 Int32
Max: 32768
Step: 1
Default: 0
24695 |0 0x6077 |0x7077 |0 Torque actual Min: -32768 Int32
value Max: 32768
Step: 1
Default: 0
24698 |0 0x607A |0x707A |0 Target position Min: -32768 Int32
Max: 32768
Step: 1
Default: 0
24699 |0 0x607B |0x707B |0 Position range li- Min: 0 Int32
mit: high sub in- Max: 2
dex support Step: 1
Default: 2
24699 |1 0x607B |0x707B |1 Position range li- Min: -1073741824 |Int32
mit: min range li- Max: 1073741823
mit Step: 1
Default: 0
24699 |2 0x607B |0x707B |2 Position range li- Min: -1073741824 |Int32
mit: min range li- Max: 1073741823
mit Step: 1
Default: 0
24700 |0 0x607C |0x707C |0 Home offset Min: -2147483648 |Int32
Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24701 |0 0x607D |0x707D |0 Software pos li- Min: O Int32
mit: high sub in- Max: 2
dex support Step: 1
Default: 2

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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Gerateprofil CiA402
Objektverzeichnis

Index |Sub |Index |Index |Sub [Name Bit Codierung / Index Wert Wertebereich Data
Dez Axis1 |Axis2 Default Type
24701 1 0x607D |0x707D |1 Software pos li- Min: -2147483648 |Int32
mit: min pos limit Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24701 |2 0x607D |0x707D |2 Software pos li- Min: -2147483648 |Int32
mit: max pos li- Max: 2147483647
mit Step: 1
Default: 0
24705 |0 0x6081 |0x7081 |0 Profile velocity Min: -2147483648 |Int32
Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24707 |0 0x6083 [0x7083 |0 Profile accelera- Min: -2147483648 |Int32
tion Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24708 |0 0x6084 |0x7084 |0 Profile decelera- Min: -2147483648 |Int32
tion Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24728 |0 0x6098 [0x7098 |0 Homing method 1: Negative limit switch |Default: 37 Uint8
and index pulse
2: Positive limit switch
and index pulse
10: Positive cam end
and index pulse
14: negative cam end
and index pulse
17: negative limit switch
w/o index pulse
18: positive limit switch
w/o index pulse
26: positive cam end w/
o index pulse
30: negative cam end w/
o index pulse
33: negative index pulse
37: current position
24729 10 0x6099 [0x7099 |0 Homing speeds: Min: 0 Int32
high sub index Max: 2
support Step: 1
Default: 2
24729 1 0x6099 |0x7099 1 Homing speeds: Min: 0 Int32
during search for Max: 2147483647
switch Step: 1
Default: 2000000
24729 |2 0x6099 |0x7099 |2 Homing speeds: Min: O Int32
during search for Max: 2147483647
zero Step: 1
Default: 500000
24730 |0 0x609A |0x709A |0 Homing accele- Min: O Int32
rations Max: 2147483647
Step: 1
Default: 300000
24752 |0 0x60B0 |0x70B0O |0 Position offset Min: -2147483647 |Int32
Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24753 |0 0x60B1 [0x70B1 |0 Velocity offset Min: 0 Int32
Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24754 |0 0x60B2 |0x70B2 |0 Torque offset Min: -32768 Int32
Max: 32768
Step: 1
Default: 0

1 8 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréateprofil CiA402
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Objektverzeichnis

Index |Sub |Index |Index |Sub [Name Bit Codierung / Index Wert Wertebereich Data

Dez Axis1 |Axis2 Default Type

24760 |0 0x60B8 |0x70B8 |0 Touch probe 0: Touch probe 1: enable Default: 0 Bit-
function 1: Touch probe 1: continous field

2: Touch probe 1: trigger
source: O=tp input1 /1 =

3: Touch probe 1: trigger
source from 0x60D0.01

4: Touch probe 1: enable
positive edge

5: Touch probe 1: enable
negative edge

6: Touch probe 1: user defi-
ned 0

7: Touch probe 1: user defi-
ned 1

8: Touch probe 2: enable
9: Touch probe 2: continous
10: Touch probe 2: trigger
source: O=tp input1 /1=
11: Touch probe 2: trigger
source from 0x60D0.01

12: Touch probe 2: enable
positive edge

13: Touch probe 2: enable
negative edge

14: Touch probe 1: user de-

fined O
15: Touch probe 1: user de-
fined 1
24761 |0 0x60B9 |0x70B9 |0 Touch probe 0: Touch probe 1: enabled Default: 0
status 1: Touch probe 1: positive

edge position stored

2: Touch probe 1: negative
edge position stored

8: Touch probe 2: enabled
9: Touch probe 2: positive
edge position stored

10: Touch probe 10: negati-
ve edge position stored

24762 |0 0x60BA |0x70BA |0 Touch probe 1: Min: -2147483648 |Int32
positive edge Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24763 |0 0x60BB |0x70BB |0 Touch probe 1: Min: -2147483648 |Int32
negative edge Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24764 0x60BC |0x70BC |0 Touch probe 2: Min: -2147483648 |Int32
positive edge Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24765 0x60BD [0x70BD |0 Touch probe 2: Min: -2147483648 |Int32
negative edge Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24770 |0 0x60C2 |0x70C2 |0 Interpolation ti- Min: O Int32
me: high sub in- Max: 2
dex support Step: 1
Default: 2
24770 1 0x60C2 |0x70C2 1 Interpolation ti- Min: O Int32
me: interpolation Max: 2
time period va- Step: 1
lue Default: 1
24770 |2 0x60C2 |0x70C2 |2 Interpolation ti- Min: O Int32
me: Interpolation Max: 2
time index Step: 1
Default: -3

23501642/DE — 07/2018
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Gerateprofil CiA402

Objektverzeichnis

Index |Sub |Index |Index [Sub Name Bit Codierung / Index Wert Wertebereich Data
Dez Axis1 |Axis2 Default Type
24784 |0 0x60D0 |0x70DO0 (0 Touch probe Min: O Int32
source: high sub Max: 2
index support Step: 1
Default: 2
24784 1 0x60D0 |0x70DO0 |1 Touch probe 0: Reserved Default: 0
source 1: Digital Input 1
2: Digital input 2
3: Digital input 3
4: Digital input 4
5: Hardware zero impul-
se
24789 |0 0x60D5 |0x70D5 |0 Touch probe 1: Min: O Uint32
positive edge Max: 65535
counter Step: 1
Default: 0
24790 |0 0x60D6 |0x70D6 |0 Touch probe 1: Min: O Uint32
negative edge Max: 65535
counter Step: 1
Default: 0
24791 0 0x60D7 |0x70D7 |0 Touch probe 2: Min: 0 Uint32
positive edge Max: 65535
counter Step: 1
Default: 0
24792 |0 0x60D8 |0x70D8 |0 Touch probe 2: Min: O Uint32
negative edge Max: 65535
counter Step: 1
Default: 0
24803 |0 0x60E3 |0x70E3 |0 Supported ho- Min: O Int32
ming methods: Max: 10
high index sup- Step: 1
port Default: 10
24803 |1 0x60E3 |0x70E3 |1 Supported ho-  |Index 0: current position 1: Negative limit switch
ming methods  [(37) and index pulse
Index 1: Negative limit 2: Positive limit switch
switch and index pulse (1) |and index pulse
Index 2: Positive limit switch [10: Positive cam end
and index pulse (2) and index pulse
Index 3: Positive cam end  |14: negative cam end
and index pulse (10) and index pulse
Index 4: negative cam end |17: negative limit switch
and index pulse (14) w/o index pulse
Index 5: negative limit 18: positive limit switch
switch w/o index pulse (17) |w/o index pulse
Index 6: positive limit switch |26: positive cam end w/
w/o index pulse (18) o index pulse
Index 7: positive cam end  |30: negative cam end w/
w/o index pulse (26) o index pulse
Index 8: negative cam end |33: negative index pulse
w/o index pulse (30) 37: current position
Index 9: negative index pul-
se (33
24818 |0 0x60F2 |0x70F2 |0 Positioning opti- 0: normal positioning Min: 0 Int32
on code 64: Only negative direc- [Max: 10
tion Step: 1
128: Only in positive di- |Default: 0
rection
192: shortest way
24820 |0 0x60F4 |0x70F4 |0 Following error Min: -2147483648 |Int32
actual value Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
24829 0 0x60FD [0x70FD |0 Digital Inputs; lo-|0: negative limit switch Default: 0 Bit-
gical value 1: positive limit switch Field
2: home switch
3: Interlock
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Gerateprofil CiA402 3

Unterstiitzte Betriebsarten

Index |Sub |Index |Index |Sub [Name Bit Codierung / Index Wert Wertebereich Data
Dez Axis1 |Axis2 Default Type
24831 |0 0x60FF |0x70FF |0 Target velocity Min: -2147483648 |Int32
Max: 2147483647
Step: 1
Default: 0
25858 |0 0x6502 [0x7502 |0 Supported drive |0: profile position mode (pp) Default: 933 Bit-
modes 2: Profile velocity mode (pv) Field

5: Homing mode (hm)

7: Cyclic synchronous posi-
tion mode (csp)

8: Cyclic synchronous velo-
city mode (csv)

9: Cyclic synchronous tro-
que mode (cst)

HINWEIS
i Es ist moglich, den Index 24770.1 (0x60C2.1) beim Startup Uber einen CoE- Dienst
(SdO) auf den Applikationsumrichter zu schreiben. In diesem Fall muss die Zyklus-
zeit nicht mehr Gber die Engineering-Software MOVISUITE® eingestellt werden.
3.3 Unterstuitzte Betriebsarten
Betriebsart (Mode of operation) Abkiirzung | Wert | Sub-Wert| Kategorie Geratedisplay
SEW-EURODRIVE
Profile position mode pp 1 CiA402 24
Profile velocity mode pv 3 CiA402 3
Homing mode hm 6 CiA402 11
‘Methode
Homing on negative index pulse 1
Homing on positive index pulse 2
Homing on positive cam end and index pulse 10
Homing on negative cam end and index pulse 14
Homing on negative limit switch without index pulse 17
Homing on positive limit switch without index pulse 18
Homing on positive cam end without index pulse 26
Homing on negative cam end without index pulse 30
Homing on negative index pulse 33
Homing on current position 0
Cyclic synchronous position mode CSP 8 CiA402 16
Cyclic synchronous velocity mode CSV 9 CiA402 25
Cyclic synchronous torque mode CST 10 CiA402 17
Rotorlage-Identifikation - -18 SEW- 18
EURODRIVE
Halteregelung - -19 SEW- 19
EURODRIVE
Motorparametermessung - -25 SEW- 25
EURODRIVE
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Systemeinheiten CiA402

34 Systemeinheiten CiA402

Die Anwendereinheiten (°, mm, Degree...) missen im EtherCAT®-Master eingestellt
werden.

Der Applikationsumrichter rechnet intern mit folgenden Einheiten:

Wert Einheit Skalierung

Position inc 65536 inc/Motorumdre-
hung

Geschwindigkeit inc/s 65536 inc/s

Beschleunigung inc/s? 2" inc/s?
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Gerateprofil CiA402 3
Object Dictionary

3.5 Object Dictionary

Das ,Object Dictionary“ beschreibt die Werte, die in der Engineering-Software des
EtherCAT®-Masters direkt zur Auswahl fiir das PDO-Abbild zur Verfligung stehen.

Inputs Index Name Lesbar iiber PD
0x208E Digital Inputs Actual Value Ja
0x603F Error Code Ja
0x6041 Status Word Ja
0x6061 Modes of operation display Ja
0x6064 Position actual value Ja
0x606C Velocity actual value Ja
0x6077 Torque actual value Ja
0x6098 Homing Method Ja
0x60B9 Touchprobe Status Ja
0x60BA Touchprobe 1 positive edge Ja
0x60BB Touchprobe 1 negative edge Ja
0x60BC Touchprobe 2 positive edge Ja
0x60BD Touchprobe 2 negative edge Ja
0x60D5 Touchprobe 1 positive edge counter Ja
0x60D6 Touchprobe 1 negative edge counter Ja
0x60D7 Touchprobe 2 positive edge counter Ja
0x60D8 Touchprobe 2 negative edge counter Ja
0x60F4 Following Error actual value Ja
0x6502 Supported Drive modes Ja

Outputs Index Name Schreibbar iiber PD
0x6040 Control word Ja
0x6060 Modes of operation Ja
0x6065 Following error window Ja
0x6066 Following error timeout Ja
0x6071 Target torque Ja
0x607A Target position Ja
0x607C Homing offset Ja
0x607D:01 Software position limit [1] Ja
0x607D:02 Software position limit [2] Ja
0x6081 Profile velocity Ja
0x6083 Profile acceleration Ja
0x6084 Profile deceleration Ja
0x609A Homing acceleration Ja
0x60B0 Position offset Ja
0x60B1 Velocity offset Ja
0x60B2 Torque offset Ja
0x60B8 Touchprobe mode Ja
0x60F2 Position option code Ja
0x60FF Target Velocity Ja
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4 Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds

Aufbauvarianten

4 Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds

4.1 Aufbauvarianten

Die Applikationsumrichter MOVIDRIVE® modular und MOVIDIRVE® system mit Firm-
ware fir das Gerateprofil CiA402 kdnnen ausschlieBlich in der folgenden Aufbauvari-
ante eingesetzt werden, da das Geréateprofil CiA402 aktuell von einem MOVI-C®
CONTROLLER nicht unterstitzt wird:

« Als Achsverbund oder Einzelachse mit einem EtherCAT®-Master mit Motion-Funk-
tionalitat bei Verwendung des Gerateprofils CiA402.

Die Anzahl der moglichen Achsmodule in einem EtherCAT®-Netzwerk hangt vom ver-
wendeten EtherCAT®-Master ab.

Beispiel eines Achsverbunds:

(1

[2]

(1]
(2]
(3]
(4]
[3]
6]
[7]

e
D]
M%E
TeE
D]

{1 ] L
-
ﬂ 0 —mw | | e | | e
3 4
[3] 5
Z| i | L
—/
licil S5 [7]
[4] (5] [6]
22316149259
Netzspannung

EtherCAT®-Kommunikation

EtherCAT®-Master

MOVIDRIVE® modular Versorgungsmodul MDP..
MOVIDRIVE® modular Einachsmodul MDA..
MOVIDRIVE® modular Doppelachsmodul MDD..
MOVIDRIVE® system
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Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds 4
Aufbauvarianten

ACHTUNG

Beschadigung des Applikationsumrichters MOVIDRIVE® modular durch Auftrennen
des Zwischenkreises (abgesetzter Betrieb).

Ein abgesetzter Betrieb einzelner Module fiihrt zu Beschadigungen am Applikations-
umrichter und ist untersagt.

Der Applikationsumrichter darf nur betrieben werden, wenn er wie oben gezeigt, be-
stimmungsgeman als Verbund aufgebaut ist.

Die einsetzbaren Kabel finden Sie in der Dokumentation "Applikationsumrichter
MOVIDRIVE® modular".
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4 Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds

Typenschilder

4.2 Typenschilder

Die Applikationsumrichter mit Gerateprofil CiA402 sind von auf3en sichtbar gekenn-
zeichnet und somit von den Standardumrichtern unterscheidbar.

421 Typenschilder MOVIDRIVE® modular mit Gerateprofil CiA402

Einachsmodul

Gesamttypenschild

Typenschild Leis-
tungsdaten

MDA90A-0240-503-X-E00/CES11A/CID21A
01.1234567890.0001.15 [1]
10 11 12 13 14 15 16 17 18

01 61 01 61 01 01 01 01 01

Type: MDAS0A-0240-503-X-E00/CES11A/CID21A

(SO#)01.1234567890.0001.15 =
EURODRIVE :
D-76646 Bruchsal ( \
Made in Germany c E & E‘lj [H[
MOVIDRIVE modular
Einachsmodul 20
Single axis module
|
[2]
22845892107
[11 Geratestatus
[2] Seriennummer

PU-Type: MDA90A-0240-503-X-E00

Eingang / Input | Ausgang / Output '_EE"L
EURODRIVE U= bcseov u= 3x OV...U Netz
D-76646 Bruchsal I= DC24A I= AC 24A .
Made in Germany Imax= AC 60A

f= 0...599Hz
MOWVIDRIVE modul P(ASM) = 11.0kW / 15.0HP
Leistungsdaten T=0..+45°C S=17.0kVA ML 0001 @
10 11 12 13 14 15 16 17 18 ¢ us
SRS — 01 01 01 01 01 81 01 01 01 LISTED
[1]
22845902347

[11 Geratestatus
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Typenschilder

Doppelachsmodul

Gesamttypenschild

MDD90A-0020-503-X-E00
01.1234567890.0001.15 1]
10 11 12 13 14 15 16 17 18
61 01 01 01 01 01 01 01 01

Type: MDD90A-0020-503-X-E00

(SO#) 01.1234567890.0001.15
EURODRIVE

D-76646 Bruchsal ‘ y,
Made in Germany c € & on E H [
MOVIDRIVE modular

Doppelachsmodul
Double axis module

IP 20

(2
22845912587

[11 Geratestatus
[2] Seriennummer

Typenschild Leis-
tungsdaten

PU-Type: MDD90A-0020-503-X-E00
Ein 1k K ':E"
gang / Input | Ausgang / Output H

EURODRIVE U -=Dbcseov U= 2x(3x 0V...U Netz)
I= DC4A

D-76646 Bruchsal I= 2x(AC 2A) 3
Made in Germany Imax=  2x(AC 5A)
f= 2x(0...599Hz)
MOVIDRIVE modular P(ASM) = 2x(0.55kW / 0.74HP)
Leistungsdaten T=0..+45°C S = 2x(1.4kVA) ML 0001 C@Us
65‘!!919 11 12 13 14 15 16 17 18
ERSSIE e 701 01 01 61 01 o1 01 o1 01 LISTED

(1]
22845922827

[11 Geratestatus
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Typenschilder

4

4.2.2

Gesamttypenschild

MDX90A-0032-5E3-4-E00/CES11A/CIO21A
01.1234567890.0001.15

16 11 12 13 14 15 16 17 18 (Control Unit)

01 01 01 01 61 01 01 01 01 (1]

Typenschilder MOVIDRIVE® system mit Geriteprofil CiA402

Type: MDX90A-0032-5E3-4-E00/CES11A/CIO21A
01.1234567890.0001.15

i

E_!!!}g?[““ Steuerkopf / Control Unit
Made in Germany /[ype: MDX9xA-S00 m
MOVIDRIVE system 1e 11 12 13 14 15 16 17 18 [ [
Umrichter 1 01 61 61 01 81 01 01 01 IP 20 c € H
Inverter / Q @
I
21 [
22845933067
[11 Geratestatus
[2] Seriennummer
Typenschild Leistungsdaten
PU-Type: MDX90A0032-5E3-4-E00
Eingang / Input Ausgang / Output
EURODRIVE U= Ac 3x380..500V U= 3x0V..U Input
D-76646 Bruchsal 1= AC3.2A 1= AC 3.2A
Made in Germany f= 50..60Hz Imax= AC6.4A
f= 0...599Hz
MOVIDRIVE system P(ASM) = 1.1kW / 1.5HP
Leistungsdaten T=0..+40°C S = 2.2kVA ML 0001
Performance data 16 11 12 13 14 15 16 17 18
@1 01 61 01 01 61 01 01 01

(1]

[11 Geratestatus
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Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds
Typenschlissel

4.3 Typenschlussel
4.3.1 MOVIDRIVE® modular mit Gerateprofil CiA402
Beispiel: MDA90A-0080-503-X-E00
Produktname MD |+ MD = MOVIDRIVE®
Geréatetyp A |+ A= Einachsmodul
* D = Doppelachsmodul
* P =Versorgungsmodul mit Brems-Chopper
* M = Mastermodul UHX45A/MDM90A
Baureihe 90 |- 90 = Standardvariante
Version A |+ A=Versionsstand A
Leistungsklasse 0080 |+ MDA: Ausgangsnennstrom —z. B. 0080 =8 A
« MDD: Ausgangsnennstrom —z. B. 0020 =2 x 2 A
* MDP: Nennleistung — z. B. 0100 = 10 kW
Anschluss-Spannung 5 |« 5=AC380-500V
EMV-Varianten des * 0= Grundentstorung integriert
Leistungsteils
Anzahl der Phasen 3 |+ 3= 3-phasige Anschlussart
Betriebsart X |+ 4 =4-Quadranten-Betrieb (mit Brems-Chopper)
* X =nicht relevant
Varianten E | 0 =nichtrelevant
» S = Ansteuerung MOVI-C® CONTROLLER
* C = Versorgungsmodul mit integriertem Bremswiderstand und Konden-
sator
* E = Umrichter mit Gerateprofil CiA402
Ausfuhrungen 00 |- 00 = Standardausfuhrung
* 01 = Achsmodul MDA90A-0640-.. in Baugréle 5
Optionen » /X =MOVIDRIVE® modular ohne Kartensteckplatze

Die folgende Auflistung ist beispielhaft:

/CES11A = Multigeberkarte
/CS..A = Sicherheitskarte

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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4 Gerateaufbau, Aufbau eines Achsverbunds
Gerateaufbau

4.3.2 MOVIDRIVE® system mit Geriteprofil CiA402

Beispiel: MDX90A-0125-5E3-X-E00

Produktname MD || MOVIDRIVE®
Geratetyp X |+ X=Einachsumrichter
Baureihe 90 |+ 90 =ohne DC-24-V-Schaltnetzteil
* 91 = mit DC-24-V-Schaltnetzteil
Version A * A= Versionsstand der Geratereihe
Leistungsklasse 0125 |- 0125 = Ausgangsnennstrom —z. B. 0125=12.5 A
Anschluss-Spannung 5 « 2=AC200-240V
+ 5=AC380-500V
EMV-Varianten des E * 0 = Grundentstdrung integriert
Leistungsteils « E = EMV-Filter Grenzwertkategorie C2 gemaR EN 61800-3
Anzahl der Phasen 3 » 3 = 3-phasige Anschlussart
Betriebsart X |+ 4 =4-Quadranten-Betrieb
* X =nicht relevant
Varianten E * 0 = nicht relevant
« S =MOVIDRIVE® system: Ansteuerung (iber MOVI-C®
CONTROLLER

« T =MOVIDRIVE® technology: Ansteuerung Uber Feldbus
* E = Umrichter mit Gerateprofil CiA402

Ausfiihrungen 00 |+ 00 = Standardausfiihrung

Optionen Die folgende Auflistung ist beispielhaft:
+ /CES11A = Multigeberkarte
+ /CS..A = Sicherheitskarte MOVISAFE® CS..A

4.4 Gerateaufbau

Genaue Informationen zum Gerateaufbau und dem Aufbau eines Achsverbunds ent-
nehmen Sie den mitgeltenden Unterlagen:
+ Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® modular"

+ Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® system"
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5

Installation 5

Installation

Informationen zur elektrischen und mechanischen Installation der Grundgerate und
Karten sowie zugelassene Kabeltypen, MaRblatter, Klemmenbelegung und Schaltbil-
der entnehmen Sie den mitgeltenden Unterlagen des eingesetzten Umrichters:

« Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® modular"
+ Betriebsanleitung "Applikationsumrichter MOVIDRIVE® system"

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréiteprofil CiA402 | 3]



6 Inbetriebnahme

Allgemein

6 Inbetriebnahme

6.1 Allgemein

A GEFAHR

Nicht abgedeckte Leistungsanschlisse.
Tod oder schwere Verletzung durch Stromschlag.

* Montieren Sie die Berlhrschutzabdeckungen an den Modulen, siehe Kapitel Ab-
deckungen.

* Bringen Sie die Verschlussblenden vorschriftsmafig an, siehe Kapitel Abdeckun-
gen.

* Nehmen Sie den Applikationsumrichter nie ohne montierte Berlihrschutzabde-
ckungen und eingesteckte Verschlussblenden in Betrieb.

6.1.1 Hubwerksanwendungen

A WARNUNG

Lebensgefahr durch abstirzendes Hubwerk.
Tod oder schwere Verletzungen.
» Der Applikationsumrichter darf nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung fur

Hubwerk§anwendungen verwendet werden. Verwenden Sie als Sicherheitsvor-
richtung Uberwachungssysteme oder mechanische Schutzvorrichtungen.

6.1.2 Netzzuschaltung

ACHTUNG

Unterschreiten der Mindestausschaltzeit des Netzschitzes.
Zerstérung des Applikationsumrichters oder unvorhersehbare Fehlfunktionen.
Halten Sie die angegebenen Zeiten und Intervalle ein.

* Nach Wegnahme des Versorgungsnetzes ist eine Mindestausschaltzeit von 10 s
einzuhalten!

* Ein-/Ausschaltungen des Versorgungsnetzes nicht 6fter als einmal pro Minute
durchfihren!

6.1.3 Stecken von Leitungen

ACHTUNG

Trennen von Leitungen unter Spannung.
Zerstérung des Applikationsumrichters oder unvorhersehbare Fehlfunktionen.

* Folgende Steckverbindungen durfen nur im spannungslosen Zustand getrennt
werden: Motor, Netz, Bremswiderstand, Bremse, Geber.

32 Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Geréateprofil CiA402

23501642/DE - 07/2018



23501642/DE — 07/2018

Inbetriebnahme
Voraussetzungen fir die Inbetriebnahme

6.2 Voraussetzungen fiir die Inbetriebnahme

Fir die Inbetriebnahme gelten folgende Voraussetzungen:

» Sie haben den Applikationsumrichter vorschriftsmaRig mechanisch und elektrisch
installiert.

+ Sie haben den Applikationsumrichter und die angeschlossenen Antriebe korrekt
projektiert.

» SicherheitsmalRnahmen verhindern, dass die Antriebe unbeabsichtigt anlaufen.

» Sicherheitsvorkehrungen schlieBen Gefahrdungen von Mensch und Maschine aus.
Bendtigte Hardware:

* PC mit Ethernet-Schnittstelle.

« Handelstubliches Ethernet-Kabel zur Verbindung von PC und EtherCAT®-Master
Bendtigte Software/Konfigurationsdateien:

« Engineering-Software MOVISUITE® standard von SEW-EURODRIVE.

« Engineering-Software des EtherCAT®-Masters (herstellerabhangig)

+ ESI-Datei "SEW_MOVI-C_MOVIDRIVE_CiA402.xml"

* SEW_SharedModulesDescription_CiA402_V0Oxxxx.xml

6.3 Gultigkeit der ESI-Datei

jde

Die ESI-Datei (XML-Datei) beinhaltet die Geratebeschreibung und Informationen, die
fur die erfolgreiche Inbetriebnahme der Applikationsumrichter an einem EtherCAT®-
Master zwingend notwendig sind.

HINWEIS

Die Eintrédge der ESI-Datei dirfen Sie nicht verdndern oder ergénzen. Fur Fehlfunk-
tionen des Umrichters aufgrund einer modifizierten ESI-Datei Ubernimmt SEW-
EURODRIVE keine Haftung.

Fir die Anbindung der Antriebsumrichter mit Gerateprofil CiA402 an einen EtherCAT®-
Master stellt SEW-EURODRIVE folgende ESI-Datei zur Verfugung:

+ SEW_SharedModulesDescription_CiA402_Vxxxx.xml
» ESI-Datei "SEW_MOVI-C_MOVIDRIVE_CiA402.xml"

Die ESI-Datei finden Sie auf der Homepage von SEW-EURODRIVE www.sew-euro-
drive.com im Online Support unter "Daten&Dokumente>Software".

Diese Datei ist fur folgende Umrichter mit CiA402-Firmware glltig:
«  MOVIDRIVE® modular
+  MOVIDRIVE?® system

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402
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Inbetriebnahmeablauf

6 Inbetriebnahme

6.4 Inbetriebnahmeablauf

Mithilfe der Engineering-Software MOVISUITE® von SEW-EURODRIVE werden die
Applikationsumrichter in Betrieb genommen.

@ MOVISUITE standard

15643252491

Die Inbetriebnahme ist funktional in Segmente unterteilt. Die folgenden Schritte zeigen
beispielhaft die Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme eines Applikationsumrichters.

Segment An- Antriebsstrang Antriebsstrange konfigurieren.
triebsstrange E’EH:‘
Segment Funk- Ein-/Ausgénge =0 «  Grundgerat
tionen é‘
D=
Sollwerte * Grundeinstellungen
=) |, pA-Daten
+ CiA402
Istwerte + PE-Daten
S0 L CiA402
Antriebsfunktionen oo | FCBO1 Endstufensperre
o= + FCBO02 Stopp-Standard
+  FCB11 Homing mode (hm)
+ FCB13 Stopp an Applikationsgrenze
* FCB14 Not-Stopp
+ FCB18 Rotorlage-ldentifikation
+ FCB25 Motor ausmessen
Technologiefunktionen — |° CiA402 Touch probe 1
lo=|— |« CiA402 Touch probe 2
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Inbetriebnahme 6

Inbetriebnahmeablauf

Uberwachungsfunktionen | Referenzmeldungen
22 . Grenzwerte

* Kontrollfunktionen
+ Endstufe

* Netzkontrolle

+ Ubersicht Fehlerreaktionen

Informationen zum  Uber den Projektknoten sind die Geratedaten abrufbar.

Applikationsum- . — -
richter Geratedaten « Gerateidentifikation

EI * Hauptkomponente

*  Subkomponente

¢ Produktionsdaten
Kommunikation »  EtherCAT®

Grundeinstellungen Berechtigungen

Gerateparameter zuriicksetzen

« Aktiver Antriebsstrang
+ Stand-by-Betrieb
* Interne Datensicherung

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402 3 5



6 Inbetriebnahme

Inbetriebnahmeablauf

6.4.1 Checkliste fiir die Inbetriebnahme

In der folgenden Checkliste sind die fiir eine vollstandige Inbetriebnahme notwendigen

Schritte aufgefuhrt.

Schritt

Inbetriebnahmeschritt

Erledigt

Installation Motor

MOVI-C®-Komponente installieren

MOVISUITE® starten

Antriebsstrang in Betrieb nehmen

Digitale Ein- und Ausgange konfigurieren

Antriebe im Handbetrieb verfahren

Betriebsart der Achse im EtherCAT®-Master auswahlen

Motion-Achse im EtherCAT®-Master konfigurieren

O 00| N O W IN|-

Zykluszeit in der Achse mit Zykluszeit im Master vergleichen/
einstellen

10

Antriebe/Applikation testen

Bei Umrichtern mit Gerateprofil CiA402 ist die Belegung der zum Steuern der Achse
notwendigen Prozessdatenworte bereits vordefiniert und angelegt. Es missen an der
Achse keine weiteren Einstellungen an der Prozessdaten-Schnittstelle durchgefihrt

werden, um den Applikationsumrichter in Betrieb zu nehmen.
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6.5

6.5.1

6.5.2

6.5.3

Inbetriebnahme 6

Herstellerspezifische Betriebsarten

Herstellerspezifische Betriebsarten

Die verfugbaren herstellerspezifischen Betriebsarten sind in Kapitel "Objektverzeich-
nis" (— B 16) zu finden.

Rotorlage-ldentifikation

Die Rotorlage-ldentifikation wird zumeist verwendet, wenn Fremdmotoren in Betrieb
genommen werden missen. Es wird hierbei die Lage des Rotors gemessen. Sie ent-
spricht dem FCB18.

Um die Rotorlage-ldentifikation anzuwahlen, miissen Sie lber das PDO "Mode of
Operation" die -18 anwahlen.

Das Display meldet den Wert 18 zurick.

Motorparametermessung

Die Rotorlage-Identifikation wird zumeist bei der Inbetriebnahme von Drehstromasyn-
chronmotoren anderer Hersteller verwendet. Es werden hierbei die Werte des Motors
(Induktivitdten und Widerstadnde) ausgemessen. Sie entsprechen dem FCB 25.

Um die Rotorlage-ldentifikation anzuwahlen, miissen Sie Uber das PDO "Mode of
Operation" die -25 anwahlen.

Das Display meldet den Wert 25 zurlick.

Halteregelung
Antrieb bleibt ohne Einfallen der Bremse in Lageregelung.

Um die Halteregelung zu aktivieren, missen Sie Uber das PDO "Mode of Operation"
die -19 anwahlen.

Das Display meldet den Wert 19 zurtck.

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402 3 7



6 Inbetriebnahme

Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

6.6 Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Die folgende Inbetriebnahme wird beispielhaft mit der Steuerung CX2020 und der En-
gineering-Software TwinCAT 3 der Firma Beckhoff durchgefiihrt. Die EtherCAT®-An-
bindung erfolgt tiber die EtherCAT®-Erweiterung EK1110 der Firma Beckhoff.

6.6.1 Einbinden der ESI-Datei

* Installieren Sie die ESI-Datei entsprechend den Vorgaben der Engineering-Soft-
ware TwinCAT.

* Nach ordnungsgemaller Installation erscheint das Gerat bei den Slave-Teilneh-
mern (unter "Drives") mit der Bezeichnung ,MOVI-C MOVIDRIVE CiA402".
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Inbetriebnahme 6

Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

6.6.2 Anlegen der I/0-Konfiguration und Verkniipfen der Motion-Achse

Um die Applikationsumrichter ansteuern zu kénnen, ist es notwendig, die Umrichter in
der 1/0-Konfiguration des EtherCAT®-Masters anzulegen.

Anlegen der I/O-Konfiguration durch Scannen des Netzwerks

Nach erfolgreichem Aufbauen der Verbindung zwischen Engineering-PC und
EtherCAT®-Master mlssen Sie darauf achten, dass sich der EtherCAT®-Master im Zu-
stand "Config" befindet. Dies wird durch das Symbol "Zahnrad" in der rechten unteren
Ecke der Oberflache dargestellt. Bei Bedarf kann dieser Zustand auch tber den ent-
sprechenden Button in der Funktionsleiste hergestellt werden.

Um das Netzwerk zu scannen, missen Sie "Devices" anwahlen. Die Betriebsart
"Scan" kénnen Sie Uber den Button [Zauberstab] in der Funktionsleiste aktivieren.

W DocumentationProject - Microsoft Vi... Y2 | Quick Launch (Ctrl+Q) Pl - jm] x

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG  TWINCAT TWINSAFE PLC TOOLS
SCOPE  WINDOW  HELP

EERLT 9 <@ <[ b amach - 2
B B2 @@ | cx162086 . il
—
Solution Explorer Scan AR W DocumentationProject & X -
G}| o-g@| f = Mumber Device

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

] Solution 'DocumentationProject’ {1 project)
4 “ﬂ DocumentationProject
b [ SYSTEM
MOTION
PLC
(5 SAFETY

C++

4 1o
I *=_ Devices

4 g' Mappings
@’ NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) 1
@’ NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) Info

Ready ]
21963232651

Jetzt werden alle verfugbaren Schnittstellen des Masters dargestellt. Bei Bedarf kdn-
nen Sie alle nicht verwendeten Schnittstellen deaktivieren.

Wenn Sie die Abfrage "Scan for Boxes" bestatigen, wird auf den noch aktivierten
Schnittstellen nach Geraten gesucht.

Ist eine CiA402-Achse im EtherCAT®-Netzwerk vorhanden, erfolgt die Abfrage, ob die-
se direkt mit einer Motion-Achse verknlpft werden soll.

EtherCAT drive(s) added [

() CMC - Configuration

Append linked axis to:

21963259403
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Inbetriebnahme

Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Bestatigen Sie mit [OK], dann wird unter der Rubrik "Motion" in der Projektverwaltung
ein Motion-Task angelegt. Darunter befindet sich eine bereits fertig verkniipfte Motion-
Achse.

Solution Explorer > 0 X
@& o-a| & =
Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~

fa] Solution 'DecumentationProject’ (1 project)
4 Ha DocumentationProject
b Gl SYSTEM
4 MOTION
4 [|&] NC-Task1 SAF
[E1 NC-Task1 SVE
“B Image
7] Tables
[&5] Objects
4 T Axes
b, Enc
b =l Drive
fa, Ctrl
P Inputs
[l Outputs
PLC
(43 SAFETY
E C++
b vo

21963261835

Die Verknipfung zwischen 1/0O-Konfiguration und Motion-Achse sieht standardmafig
wie folgt aus:

4 [ Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
4 @ Medulel (Switching modes of operation)
4 Inputs
¥ Modes of operation display
%] Status word
F Position actual value
3 Torque actual value
4 [ Outputs
K- Modes of operation
%~ Control werd
- Target position
K- Target velocity
&~ Target torque
- Following error window
b @ WeState
b InfoData

22819345163

Bei Bedarf kann auch ein funktional festes Modul verwendet werden. Diese sind in der
Registerkarte "Slots" zu finden. Hierbei stehen folgende Auswahlméglichkeiten zur
Verfugung:

+ CSP
« CS8SV
+ Switching modes of operation PP/PV
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

StandartmaRig ist die Betriebsart "Switching modes of operation™ angewabhlt. Hier be-
steht die Moglichkeit, einfach zwischen den Betriebsarten CSP und CSV zu wechseln,

da die erforderlichen Variablen bereits verknipft sind.

Anlegen einer Offline-/O-Konfiguration

Nach erfolgreicher Installation der ESI-Datei konnen Sie das Gerat iber den Meni-

punkt [Add New Item] in die I/O-Konfiguration einfiigen.

Inbetriebnahme

Solution Explorer
@S o-a &=
Search Solution Explorer (Ctrl+0)
fa] Solution 'DocumentationProject’ (1 project)
F] na DocumentationProject

b4l SYSTEM
MOTION

i rLC

(4 SAFETY

E C++
4 Fvo
4 ¥ Devices

*H Imagy ‘O Add New Item...

*®Imagt 43 Add Existing Ttem...
2 Syncl

X Remove
4 Input
P [l Cutp Change Netld...
b & InfoD Save Device 1 (EtherCAT) As...

Wi M .
o Mappings Append EtherCAT Cmd

Append Dynamic Container
Online Reset
Change Id...
Change To
! Copy
QEE Cut

Paste
Paste with Links

A Independent Project File

= Disable

* 0 X

Ins
Shift+Alt+A
Del

Ctrl+C
Ctrl+X
Ctrl+V

23552898827

6
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6 Inbetriebnahme

Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Sie finden das Gerat unter folgendem Menipunkt:

Insert EtherCAT Device ==
Search Hame Drive 1 Multiple: 1 =
Type: f-% Beckholf Automation GmbH & Co. KG

+5_EE HMS Industrial Metworks
- L Lenze Port

-5l SEW Evrodive
£]-5EW SEW Ewndive
5§ Diives

i {] MOVIDRIVE+DFE24
-@ DFE24-Gatewap
B MOVITRACHFSE24B BiEElorel
MOVITRAC+FSE 248
MOVIMOT +MFE72A c

&

1]

[7] Extended Information [ Show Hidden Devices Show Sub Groups

21963266699

Bestatigen Sie mit [OK], dann erscheint die Abfrage, ob der Umrichter direkt mit der
Motion-Achse verknupft werden soll.

EtherCAT drive(s) added [

) CNC - Configuration

Append linked axis to:

21963269131

Verknlipfen eines Doppelachsmoduls MDD

Sowohl beim Scannen des Netzwerks als auch beim Anlegen einer Offline-1/0-Konfi-
guration wird abhangig von der verwendeten TwinCAT-Version ein Einachsmodul an-
gelegt und verknlpft. Das ist unabhangig davon, ob physikalisch ein Einachsmodul
oder ein Doppelachsmodul vorhanden ist. Das heif3t, es wird nur eine Motion-Achse
angelegt und mit der 1/0-Konfiguration verknupft.

Ist ein Doppelachsmodul vorhanden, muss die zweite Achse aktuell noch manuell an-
gelegt und verknlpft werden.

Gehen Sie wie folgt vor:
1. Versetzen Sie den EtherCAT®-Master in die Betriebsart "Konfiguration".

2. Markieren Sie den gewlinschten EtherCAT®-Slave in der Rubrik "I/O" und wahlen
Sie die Registerkarte [Slots].
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Slots | Startup |

Slot Module Moduleldent Module Moduleldent Diescription
(2} Pods 1 Switching modes of operati... (04020001 “ %} Switching modes of operation (04020001 Switching modes of operation
@ DriveSafety Ads 1 Q Mode of operation - CSP (04020002 Mode of operation - CSP
@ Auis 2 % % Mode of operation - CSV 04020003 Mode of operation - G5V
@ DriveSafety Auds 2 (%} Switching modes of operation (pp +pv) B04020004 Switching modes of operation (|
4 3 4 3
[|Dowrload SiotCla~ [1(1F) [ Create project specific XML Fie... |

23501642/DE — 07/2018
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

3. Markieren Sie den Eintrag "Axis 2". Auf der rechten Seite erscheint der Eintrag
"Switching Modes of Operation".

| General | EtherCAT [ DC | Process Data | Siots | Startup |
Slot Module Moduleldent Module Moduleldent  Description
(3} Pods 1 Switching modes of operati... (04020001 ¢ {2} Switching modes of operation (04020001 Switching mi
@ DriveSafety fods 1 @ Mode of operation - CSP (04020002 Mode of ope
is 2 X % Mode of operation - CSV (04020003 Mode of ope
@ DriveSafety fuis 2 (%} Switching modes of operation {pp +pv) 04020004 Switching m
4 » 4
[7] Dowrload SletCrg P [ Create project specific XML Fi... |
24857045387

Markieren Sie den Eintrag auf der rechten Seite.
In der 1/0-Konfiguration sieht der Eintrag wie folgt aus:

4 o
4 % Devices
4 == Devicel (EtherCAT)
28 Image
28 Image-Info
2 SyncUnits
1 Inputs
@ Outputs
InfoData
i Term1 (EK1200)
[l Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
b & Modulel (Switching modes of operation)

A VvV VY

Module 3 (Switching modes of operation)
b WcState
b [ InfoData

22820891915
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

4. Um eine Verknipfung mit einer Motion-Achse realisieren zu kénnen, missen Sie
diese anlegen.

Doppelklicken Sie auf "Axis", danach auf [Add New ltem].

4 [ MOTION
4 2] NC-Task1 SAF
[Z2 NC-Task1 SVB
2% Image
[7] Tables

4 = ‘O AddNewltem... Ins

>| 'O  Add Existing Item... Shift+Alt+A
b Add New Folder...

b Paste Ctrl+V

[ Paste with Links

22821141643
Bestatigen Sie das Dialogfeld mit [OK], um eine neue Motion-Achse anzulegen.

5. Die Verknipfung erfolgt, indem Sie die zuvor angelegte Motion-Achse (hier: Axis
2) und die Registerkarte [Settings] anwahlen.

Klicken Sie auf [Link to 1/0], um die zweite Achse des EtherCAT®-Slaves auszu-
wahlen.

R T incaT Proiec2 = <
&|o-a| s~ [Genersl] Setings | Paametr] Dymamics] Onine | Fuctions | Gouping \
Search Solution Explorer (Ctrl+a) p-
b @ SYSTEM a
4 [ MoTION
4 [B] NC-Task 1 SAF
[ NC-Task1 SVB AisTiwe: [ ina vi Di | .
2% Image & Select /O Box/Terminal (Axis 2) )
[] Tables
Objects Type Name Comment
4 e
4 S Aoisl CANopen DS402, EtheiCAT Cof Diive 8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiAd02..  MOVI.C MOVIDRIVE Ciad0)
> & Enc
b =l Drive
Iag Ctel
b Inputs
b @ Outputs
bt Axis2
PLC
& SAFETY
[ o+
4 Fvo <1 . »
4 % Devices © Unused ([ ok ]
4 =¥ Device1 (EtherCAT) n
2% Image oMl
25 Image-Info

22821147659
Die neu verknipfte Achse wird dann hier dargestellt.
General | Settrgs | Parameter | Dynamics | Onine | Functions | Couping | Compensation
Drive 8 (MOVIC MOVIDRIVE GA402) % C
[k ToPLC.. )
Aois Type: (CANopen DS402/Profie MOP 742 (e.9. EtherCAT CoE Dive) -
Unt L) v Deplay Only)
Postion m Moduo
VelocRy: mm/mn
Resut
Postion: Velocty. Acceleration Jork:
mm mm/s mm/s2 mm/s3
#oss Cycle Time / Access Divider
Divider: 1 % Cycle Time (ms): 2000
Moduo: 0
22821150731
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HINWEIS

Abhéangig von der verwendeten Version der Software TwinCAT der Fa. Beckhoff
muss neben einem neuen Slot "Switching Modes of Operation" (Punkt 4) zusatzlich
der Slot "DriveSafety Axis 1" belegt werden, damit die Verknipfung der Doppelachse
ohne Probleme funktioniert.

jde

Die Slotkonfiguration sieht dann wie folgt aus:

Slot Module Moduleldent
& Ads 1 Switching modes of operati... (x04020001
® DriveSafety Axs 1 FSoE Safety 10 48 bt (x04020081
= Ads 2 Switching modes of operati... (x04020001

® DriveSafety Axis 2
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

6.6.3 Einstellen der Interpolationszeit
Die Interpolationszeiten missen im EtherCAT®-Master und im Applikationsumrichter

Ubereinstimmen, da sonst Synchronisierungsfehler auftreten, was zu Einbuf3en in der
Regelperformance fuhrt.

Einstellen der Interpolationszeit im EtherCAT®-Master

Die Interpolationszeit im EtherCAT®-Master wird in der Motion Task eingestellt. Bei
Beckhoff ist dies die ,NC-Task x SAF*.

4 MOTION
4 |3 NC-Task1 SAF

[Z1 NC-Task1 SVB
“B Image

] Tables

[E5] Objects

b Axes
24868057739

Die Interpolationszeit finden Sie in der Registerkarte [Task]. Hier sind standardmafig
2 ms eingestellt.

Task |Seﬂings | Online|

Name: MC-Tashk 1 SAF Port: 501
Auto start Object 1d; (05000010
[] Aute Priority Management Options
Priority: 4 5 [ Disable
Cycdeticks: 2 % 2000 ms [ Create symbols
Start tick (maodula): 0 = Include extemal symbaols

[7] Separate input update

[”] Waming by exceeding 1/0 at task begin
Message box

Watchdog Cycles: 0 =

24868060171
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Einstellen der Interpolationszeit am Applikationsumrichter

Am Applikationsumrichter kénnen Sie die Anpassung der Interpolationszeit entweder
in der Engineering-Software MOVISUITE® oder Uber die Startup-Liste des EtherCAT®-
Masters durchfiihren.

1. Einstellen in der Engineering-Software MOVISUITE®.

Mit Hilfe der Engineering-Software MOVISUITE® wird die Interpolationszeit in der
Rubrik "Funktionen>Sollwerte>CiA402" eingestellt.

Der Parameter "Interpolation time period value" muss mit der eingestellten Interpo-
lationszeit der Motion Task des EtherCAT ©-Masters Ubereinstimmen. Bei einer
Anderung auf einen ungleichen Wert im EtherCAT®-Master miissen Sie diese An-
derung auch hier durchfiihren.

Gerdteeigenschaften 429 CA402

B ormunicaion

Grundeinstellungen No mode assigned B Switch on

Mode of operation Control word Target values

Mode of operation Funktion Target position

B
H

0 inc

Target velocity
0 inc/s

Antriebsstrang Enable voltage.

E Antriebsstrang ASL

E Inteme Parameter - Operation mode specific
AS1 Operation mode specific

Quick stop
Enable operation Target torque
0.0 % Motor-Nenndrehmoment

Halt

Funktionen

Reserved
in-/Ausgange Manufacturer specific
Manufacturer specific
Manufacturer specific

Manufacturer specific

PP

triebsfunk [ e ———
e Grundeinstellungen

i i PA-Daten . - N N . PR - P
echiclogeitnEicy Interpolation time period Following error Position range limit Software pesition limit

Interpolation time period value Following error window Min pesition range limit Min position limit

1 -linc 0 inc 0 inc

Oberwachungsfunktionen

Diagnose

Interpolation time index Following error timeout Max position range limit Max position limit

Siatus -3 0.000 s 0 inc 0 inc

Fehlerspeicher

24867940107
2. Einstellen mit der Startup Liste des EtherCAT®-Masters.

Uber die Startup Liste kdnnen wahrend der Hochlaufphase des EtherCAT® wichti-
ge Parameter Uber einen CoE (SdO) Dienst auf den Applikationsumrichter ge-
schrieben werden. Um die Interpolationszeit in die Startup-Liste einzutragen, muss
wie folgt vorgegangen werden:

+ Wahlen Sie die Registerkarte [Startup] aus
» Klicken Sie auf [New]
+ Jetzt 6ffnet sich folgendes Fenster:
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-
Edit CAMopen Startup Entry

Tranzition
Ol- P Index [hex]: Elcz
Cancel
P>5 [s=+P Subdndex [decl: 1
[0 [ao-s W alidate [] Complete &coess
Data fheshink 0D
Walidate Maszk:
Comment; Interpolation time period value
[ndes M arme Flags Yalue
+- 10320 Sync Manager 2 Parameter
+- 10330 Sync M anager 3 Parameter
+- 208E:0 Drigital inputz bazic unit
+- BO7E:0 Pozition range lirmit Fiaf
+- 60700 Software position limit A
+- 60950 Homing speeds Rl
= BOCZ0 | nterpolation time period RO
= EOC2 |nterpolation time penod value
BOCZ:02  Interpolation time index RO
+- FO30:0 kodule configured list

24867937675

Im Eingabefeld [Data] kdnnen Sie die Interpolationszeit in der Einheit "ms" eintra-
gen. Wenn Sie auf [OK] klicken, wird der Wert mit in die Startup-Liste aufgenom-

men.
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6.6.4

Anpassen des PDO-Abbilds

In das PDO-Abbild des Applikationsumrichters mit Gerateprofil CiA402 kdnnen bis zu
8 Objekte mit jeweils 32 Bit eingefligt werden. So kénnen neben den fir die jeweiligen
Betriebsarten notwendigen Objekte auch herstellerspezifische Objekte eingefiigt wer-
den.

Einige Objekte sind bereits vordefiniert und im "Object Dictionary" hinterlegt. Es kon-
nen jedoch beliebige Indizes des Applikationsumrichters eingetragen werden. So ist
zum Beispiel die Uberwachung sich schnell &ndernder Werte méglich. Oder es kén-
nen weitere prozessrelevante Werte geschrieben werden.

Um Werte in das PDO-Abbild einfligen zu kénnen, missen Sie wie folgt vorgehen:

1. Scannen Sie das Netzwerk oder legen Sie offline einen EtherCAT®-Slave an, so-
dass dieser in der Rubrik "lI/O>Devices" zu finden ist.

« ZVvo
4 "% Devices
4 =% Devicel (EtherCAT)

*® Image
*® Image-Info

b 2 SyncUnits

b Inputs

b @ Outputs

b & InfoData

b |§ Term1 (EK1200)

> [ Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)

22822108299

2. Durch Doppelklicken auf das Gerat 6ffnet sich ein Menufenster. Wahlen Sie die
Registerkarte [Process data] aus.

Je nachdem, ob Ausgangsobjekte oder Eingangsobjekte hinzugefligt werden sol-
len, missen Sie entsprechend "Output" oder "Input" wahlen.

General | EheCAT [ DC | Process Data | Siots | Satup | CoE - Onine | Onine
Sync Manager: PDO Ust
SM  Sze  Type  Pogs hdex  Sze  Name Rags M su
0 1024 MoOs OIAD 100  pus " 3 0
11024 Mexin 01600 140  Oupus M 2 0
2 % Outputs
310 kpus
4 >
PDO Assignment PDO Cortent (01600
dex  Sze  Offs  Name Type Defauk hex) -
606000 1.0 00 Modes of operation SINT
- 10 0 -
0604000 20 20  Controlword UINT s
Dowrioad defined PDO Assig
J1P0O Assgrmert Losd PDO irfo from device
7] PO Configuration
|Sync Unt Assignment....

22822111371
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3. Durch Klicken mit der rechten Maustaste in das Feld [PDO Content] &ffnet sich ein
Men(, mit dessen Hilfe Sie Objekte einfligen kénnen.

POO Cortert (Ox1AL0)

Index Sze Offs
OE06100 10 00

OE04100 20

Load PDO info from d¢
Sync Unt Asssigrment,

Nome Type
Maodes of operstion depley SINT
Insert... UINT
Delete...
Ede...
Move Up
Move Down

Einfiigen aus dem vordefinierten Object Dictionary

Defakt hex)

-

22822204043

Uber den Punkt [Edit] gelangen Sie zu dem Inhalt des Object Dictionary. Dort kénnen
Sie je nach Auswahl fur "Input" oder "Output" die entsprechenden Objekte einfligen.

Einfligen spezifischer Indi

zes von SEW-EURODRIVE

Moéchten Sie beliebige Indizes in das PDO-Abbild einfligen, miissen Sie den entspre-
chenden "Index" und "Sub Index" eintragen. Der Name ist dann frei auswahlibar.

Wert des EtherCAT®-Sla- Name Index | Subindex | Bit-Lange

ves dezimal

Zwischenkreisspannung Zwischenkreis- 8364 1 32
spannung

Absoluter Drehmomentbil- OutputCurrent 8364 118 32

dender Strom

Alle Prozesswerte des Umrichters, die in das PDO-Abbild eingefiigt werden, haben ei-
ne Datenldange von 32 Bit. Hierbei ist es nicht relevant, welcher Datentyp verwendet

wird.
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

6.6.5 Einstellungen fiir die Betriebsart "Cyclic synchronous position™ (CSP)

Nach einem Scan des Netzwerks oder nachdem ein Applikationsumrichter mit Gerate-
profil CiA402 offline angelegt wurde, sind die grundlegenden Verknipfungen zwischen
I/0-Konfiguration und Motion-Achse im Modul 1 bereits angelegt.

Voraussetzung fur den Betrieb ist eine erfolgreich abgeschlossene Motorinbetriebnah-
me.

4 5 Module1 (Switching modes of operation)
4 Inputs
¥ Modes of operation display
¥ Status word
¥ Position actual value
¥ Torque actual value
4 & Outputs
&~ Modes of operation
%~ Control word
- Target position
%+ Target velocity
&~ Target torque
b B WcState
b & InfoData

22822214027

Der Applikationsumrichter mit Gerateprofil CiA402 arbeitet entsprechend der CiA402-
Spezifikation intern mit 2'® Inkrementen pro Umdrehung als Bezugseinheit.

Anwendereinheiten missen durch den Anwender in der Ubergeordneten Steuerung
realisiert werden.

Hierzu missen Sie an der Motion-Achse folgende Einstellungen vornehmen:

1. Einstellen der Einheit

s mm
° o
+ Degree
e s

2. Einstellen der Anwendereinheiten

Hierbei ist darauf zu achten, dass unter anderem die Getriebelibersetzung beach-
tet wird. Es ist auBerdem darauf zu achten, dass eine Motorumdrehung immer 2
Inkremente betragt und somit CiA402 konform ist.

3. Einstellen der Dynamik
* Maximalgeschwindigkeit

* Rampen auf/ab
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Um die Betriebsart CSP anzuwahlen, missen Sie neben der Achsfreigabe auch noch
die Betriebsart Giber das PDO "Modes of Operation" anwahlen. Hierflir muss der Wert
"8" geschrieben werden.

4 B Orive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
4 (© Module 1 (Switching modes of oper

4 Inputs -
¥ Modes of operation display Set Value Dialog ﬂ
3 Status word —
&' Position actual value Dec: 2]
3 Torque actual value Hex 08 E
4 [ Outputs
floa:

%+ Control word
%~ Target position

% Target velocity Boot [ 0 1 [ 1 ] | HexEdr.. ]
&~ Target torque Binaty. 08 1
b @ WeState )
Bit Size: P’
b @ InfoData L 108 16 R O64
22822831499

Das PDO "Modes of operation display" meldet den Wert "8" zurtick.

4 B Orive 8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiAd02) TwinCAT Projectl
4 & Module1 (Switching modes of opes
4 Inputs | Vanable ] Rags | Ordoe
. Modes of operation display Value 3
& Status word
# Position actual value NewVabeo:  (CForco.] [ Relesse [ wae.. ]
# Torque actusl value
4 [ Outputs
» Modes of operation
» Control word
» Target position
» Target velocity
» Target torque

AAAAR

22822834571
Das Display des Applikationsumrichters zeigt den Wert "16".
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6.6.6 Einstellungen fiir die Betriebsart "Cyclic synchronous velocity" (CSV)

Nach einem Scan des Netzwerks oder nachdem ein Applikationsumrichter mit Gerate-
profil CiA402 offline angelegt wurde, sind die grundlegenden Verknipfungen zwischen
I/0-Konfiguration und Motion-Achse im Modul 1 bereits angelegt.

Voraussetzung fur den Betrieb ist eine erfolgreich abgeschlossene Motorinbetriebnah-
me.

4 5 Modulel (Switching modes of operation)
4 Inputs
¥ Modes of operation display
¥ Status word
¥ Position actual value
¥ Torque actual value
4 @ Outputs
&+ Modes of operation
%~ Control word
% Target position
% Target velocity
&~ Target torque
b @ WcState
b & InfoData

22826019723
Hierzu missen Sie an der Motion-Achse folgende Einstellungen vornehmen:

1. Einstellen der Einheit

s mm
° o
+ Degree
* s

2. Einstellen der Anwendereinheiten

Hierbei ist darauf zu achten, dass unter anderem die Getriebelibersetzung beach-
tet wird. Es ist auBerdem darauf zu achten, dass eine Motorumdrehung immer 2'©
Inkremente betragt und somit CiA402 konform ist.

3. Einstellen der Dynamik
* Maximalgeschwindigkeit
* Rampen auf/ab

Um die Betriebsart CSV anzuwahlen, missen Sie neben der Achsfreigabe auch noch
die Betriebsart liber das PDO "Modes of Operation" anwahlen. Hierflir muss der Wert
"9" geschrieben werden.

4 [} Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
4 @ Modulel (Switching modes of opel

4 Inputs 5
¥ Modes of operation display SRNELLTE
¥ Status word a
* Position actual value | &= =
¥ Torque actual value Hex 003 [ Concel |
4 [ Outputs | Float
&, Modes of operation |
%+ Control word
%+ Target position Boot [ 0 L HexEdR...
% Target velocity 2 -
& Target torque Binauy: 08 1
b @ WcState Bit Size: 1 @8 16 R O4O?
b @ InfoData

22826023435
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Das PDO "Modes of operation display" meldet den Wert "9" zuriick.

4 [ Drive 8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402) TwinCAT Projectl
4 & Module 1 (Switching modes of opet
4 Inputs

leﬂagsro‘*'c

7 Modes of operation display Value 9
# Status word -
#1 Position actual value New Value [ wre
#1 Torque actual value
4 [ Outputs Comment

& Modes of operation
% Control word

% Target position

B Target velocity

& Target torque

22826026507
Das Display des Applikationsumrichters zeigt den Wert "15".
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6.6.7

Einstellungen fiir die Betriebsart "Profile position" (pp)

Nach einem Scan des Netzwerks oder nachdem ein Applikationsumrichter mit Gerate-
profil CiA402 offline angelegt wurde, sind die grundlegenden Verknipfungen zwischen
I/O-Konfiguration und Motion-Achse im Modul 1 fir die Verwendung der Betriebsarten

CSP, CSV und CST bereits angelegt.

Voraussetzung fur den Betrieb ist eine erfolgreich abgeschlossene Motorinbetriebnah-

me.

Es gibt zwei Mdglichkeiten, die Betriebsart "pp" einzusetzen:

1. Manuelles anpassen der PDO-Schnittstelle

4 | ] Drive 8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiAd02)

) Module 1 (Switching modes of operation)

4

a

[nputs

%' Modes of operation display
¥ Status word

¥ Velocity actual value

¥ Position actual value

Qutputs

E- Modes of operation
%~ Control word

&~ Target position

| Profile velocity

& Positioning option code

B/ Profile acceleration

- Profile deceleration

b B WcState
b & InfoData

Die oberen beiden Markierungen stellen die Minimalkonfiguration zur zyklischen
Ansteuerung des Applikationsumrichters Uber die PDO-Schnittstelle dar. Es ist
moglich, die Profilwerte fir Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung

wahrend des Betriebs zu andern.
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2. Verwenden des vordefinierten Moduls "Switching modes of operation (pp+pv)".
Dieser Eintrag kann wie in Kapitel "Anlegen der I/O-Konfiguration und Verknipfen
der Motion-Achse" (— & 39)beschrieben Uber die Registerkarte ,Slots” eingestellt
werden. Der Eintrag sieht dann wie folgt aus:

4[| Drive 9 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
4 = Modulel (Switching modes of operation (pp + pv])
P Inputs
#| Modes of operation display
#| Status word
#| Position actual value
4 [ Outputs
E- Modes of operation
- Control word
& Target position
& Target velocity
E- Profile velocity
&~ Profile acceleration
&~ Profile deceleration
E- Home offset
[ WcState
- [E InfoData

24857969035

Der Applikationsumrichter mit Gerateprofil CiA402 arbeitet intern mit Inkrementen
(INC) als Bezugseinheit. Es ist nicht moglich, wahrend der Motorinbetriebnahme An-
wendereinheiten zu definieren.

Die Betriebsart "pp" wird bei der Verwendung der Engineering-Software TwinCAT in
der Regel ohne Motion-Achse verwendet, sodass die dort moglichen Skalierungen
keinen Effekt auf das Verhalten des Antriebsumrichters haben. Die Profilwerte werden
daher direkt Gber die PDO-Schnittstelle vorgegeben.

Beachten Sie, dass alle Werte in Inkrementen vorgegeben werden missen. Der Um-
rechnungsfaktor belauft sich immer auf 65536 INC/Motorumdrehung.

Die Einheit der Geschwindigkeit ist immer INC/s.
Die Einheit der Beschleunigung und Verzdgerung ist immer INC/s2.

Beispiel:
Solldrehzahl: 1800 1/min 30 1/s 1966080 INC/s
Verzogerung/Beschleunigung: 2 s 15 1/s? 983040 INC/s?

Grundlage fiir eine Positionierung ist eine erfolgreich ausgefihrte Referenzfahrt (ho-
ming, hm) des Antriebs. Diese Information ist durch das Bit ,homing attained” im Sta-
tuswort zuriickgemeldet.

Um die Betriebsart "pp" anzuwahlen, missen Sie neben der Achsfreigabe auch die
Betriebsart tiber das PDO "Modes of Operation" anwahlen.
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Hierfir mussen Sie den Wert "1" eingeben.

4 [ Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiAd02)

|
4 & Module1 (Switching modes of operation) Set Value Dialog &
b Inputs
4 @ Outputs ) s
bz @
%~ Control word Hex 001
%~ Target position Float

& Profile velocity
&~ Positioning option code

& Profile acceleration Boot [ T | [ HexEa.. |
&~ Profile deceleration

3 WcState Biny: o 1

b @ InfoData Bit Size: 1 @8 16 RO O?

4 37 Mappings
s NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) 1
@’ NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) Info

22826157067
Das PDO ,Modes of operation display”“ meldet den Wert "1" zurick.

4 B Drive8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiAd02) TwinCAT Projectl
4 & Module 1 (Switching modes of operation) 1
4 Inputs | Vesabie ] Rags | Orine
7 Modes of operation display Vave 7
& Status word
F Velocity actual value New Value Release ’ Wete..
& Position actual value
4 @ Outputs Comment
&~ Modes of operation
% Control word
% Target position
&> Profile velocity
&~ Positioning option code
&~ Profile acceleration
&~ Profile deceleration

22826659339

Das Display des Applikationsumrichters zeigt den Wert "24" an.

Ist die Positionierung erfolgreich durchgefiihrt, wird dies Uber das Bit "target reached"
zurlickgemeldet.
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Um eine neue Position zu Gbernehmen, ist eine steigende Flanke auf Bit 4 des Steu-
erworts notwendig.

1] A

/

(2]

\/

\/

41

\/

5]

> t

24858818059

[1] Istgeschwindigkeit

[2] Neuer Sollwert (Bit4)

[3] Sollwert Zielposition

[4] Sollwertubernahme (Bit12)
[5] Zielposition erreicht (Bit10)

Position option code Wert
Normale Positionierung 0
Nur in negative Richtung 64
Nur in positive Richtung 128
Kirzester Weg 192
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Die Positionierart, die Uber den Eintrag "position option code" angewahlt werden kann,
ist nur mit der entsprechenden Belegung der Bits 5 und 6 des Steuerworts aktiv. Die
Funktionszuordnung ist nachfolgend dargestellit.

Bit 6 | Bit 5 | Definition

0 0 |Normale Positionierung vergleichbar mit linearer Achse. Wenn die Po-
sitioniergrenzen (0x607B:2, 0x607B:1) erreicht werden, stellt sich der
Sollwert automatisch auf die andere Seite der Grenze ein. Die Positio-
nierung kann sowohl relativ als auch absolut sein. Nur mit dieser Bit-
Kombination ist eine Positionierung tiber den Modulo-Wert hinaus
moglich.

0 1 | Positionierung nur in negative Richtung: Wenn die Sollposition grof3er
ist als die Istposition, bewegt sich die Achse Uber die Minimalposition
Grenze (0x607B:1) hinaus zur Sollposition.

1 0 |Positionierung nur in positive Richtung: Wenn die Sollposition kleiner
ist als die Istposition, bewegt sich die Achse Giber die Maximalposition
Grenze (0x607B:2) hinaus zur Sollposition.

1 1 | Positionierung auf kiirzestem Weg zur Sollposition.

Hinweis: Wenn der Abstand zwischen Istposition und Sollposition in ei-
nem 360°-System 180° betragt, bewegt sich die Achse in positive
Richtung.
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Einstellungen fiir die Betriebsart "Profile velocity" (pv)

Nach einem Scan des Netzwerks oder nachdem ein Applikationsumrichter mit Gerate-
profil CiA402 offline angelegt wurde, sind die grundlegenden Verknipfungen zwischen
I/O-Konfiguration und Motion-Achse im Modul 1 fir die Verwendung der Betriebsarten
CSP, CSV und CST bereits angelegt.

Voraussetzung fur den Betrieb ist eine erfolgreich abgeschlossene Motorinbetriebnah-
me.

Um die Betriebsart "pv" verwenden zu konnen, ist es notwendig, die PDO-Schnittstelle
anzupassen.

1. Manuelles anpassen der PDO-Schnittstelle

4 | /] Drive 8 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)

4 = Modulel (Switching modes of operation)
“ [nputs

% Modes of operation display

¥ Status word

¥ Velocity actual value

¥ Position actual value

“ Qutputs

E- Modes of operation

%~ Control word

&~ Target position

i Profilevdlocty

& Positioning option code

&~ Profile acceleration

B~ Profile deceleration

b G WcState

b & InfoData

22826149387

Die oberen beiden Markierungen stellen die Minimalkonfiguration zur zyklischen
Ansteuerung des Applikationsumrichters Uber die PDO-Schnittstelle dar. Es ist
moglich, die Profilwerte fir Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung
wahrend des Betriebs zu andern.

Die untere Markierung zeigt die Werte fir die Beschleunigung und Verzégerung.
Diese konnen alternativ auch azyklisch Uber SdO-Dienste bedient werden.
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2. Verwenden des vordefinierten Moduls "Switching modes of operation (pp+pv)".
Dieser Eintrag kann wie in Kapitel "Anlegen der I/O-Konfiguration und Verknipfen
der Motion-Achse" (— & 39)beschrieben Uber die Registerkarte ,Slots” eingestellt
werden. Der Eintrag sieht dann wie folgt aus:

4[| Drive 9 (MOVI-C MOVIDRIVE CiA402)
4 = Modulel (Switching modes of operation (pp + pv])
P Inputs
#| Modes of operation display
#| Status word
#| Position actual value
4 [ Outputs
E- Modes of operation
- Control word
& Target position
& Target velocity
E- Profile velocity
&~ Profile acceleration
&~ Profile deceleration
E- Home offset
[ WcState
- [E InfoData

24857969035

Der Applikationsumrichter mit Gerateprofil CiA402 arbeitet intern mit Inkrementen
(INC) als Bezugseinheit. Es ist nicht moglich, wahrend der Motorinbetriebnahme An-
wendereinheiten zu definieren.

Der "profile velocity mode" wird bei der Verwendung der Engineering-Software Twin-
CAT in der Regel ohne Motion-Achse verwendet, sodass die dort méglichen Skalie-
rungen keinen Effekt auf das Verhalten des Antriebsumrichters haben. Die Profilwerte
werden daher direkt Gber die PDO-Schnittstelle vorgegeben.

Beachten Sie, dass alle Werte in Inkrementen vorgegeben werden missen. Der Um-
rechnungsfaktor belauft sich immer auf 65536 INC/Motorumdrehung.

Die Einheit der Geschwindigkeit ist immer INC/s.
Die Einheit der Beschleunigung und Verzdgerung ist immer INC/s2.

Beispiel:
Solldrehzahl: 1800 1/min 30 1/s 1966080 INC/s
Verzogerung/Beschleunigung: 2 s 15 1/s? 983040 INC/s?

Wenn Sie die Betriebsart "pv" anwahlen méchten, missen Sie neben der Achsfreiga-
be auch die Betriebsart Giber das PDO "Modes of Operation" anwahlen.
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Hierfir mussen Sie den Wert "3" eingeben.

4 [ Orives(
4 3 Module1 (Switching modes of operation) |
b Inputs 5
4 @ Outputs Set Value Dialog
%~ Control word Dec 8 LLJ
%~ Target velocity Hex 0403 Cancel
& Profile acceleration Float
&~ Profile deceleration
b @ WcState
o, . B InfoDats Bock ) @ ((HexEaL. )
4 g’ Mappings
&7 NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) 1 Binary. 3 1
@7 NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) Info B2 Size: 1 @8 1% RO O7

22826669963
Das PDO ,Modes of operation display” meldet den Wert "3" zurick.
4 B Orves( TwinCAT Projectl
4 ‘z Mo:::;l‘(&mchmg modes of operation) ,leﬂm s |

7 Modes of operation display Value 3

& Status word

3 Vd:c”«ya«wl value New Vabe: Reiease [ Wee..

« o

I:n:;.::ﬂ of operation Comment

% Control word

% Target velocity

& Profile acceleration

& Profile deceleration

22827454731

Das Display des Applikationsumrichters zeigt den Wert "3" an.
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6.6.9 Verwenden der Betriebsart "Homing" (hm)

Die Betriebsart "Homing (hm)" ermdglicht es, eine Referenzfahrt auf dem Applikati-
onsumrichter durchflihren zu kénnen.

Unterstitzt werden Referenzfahrttypen (homing methods), siehe hierzu Kapitel "Ob-
ject Dictionary" (— & 23), oder "Unterstutzte Betriebsarten" (— B 21), die wahlweise
Uber die PDO-Schnittstelle, SdO-Parameterdienste oder tUber die Engineering-Softwa-
re MOVISUITE® wahrend der Inbetriebnahme ausgewahit werden kénnen.

Soll eine Auswahl Uber die PDO-Schnittstelle erfolgen, miissen Sie diese im Vorfeld
anpassen.

4 = Modulel (Switching modes of operation)
4 Inputs
¥ Modes of operation display
¥ Status word
& Position actual value
¥ Torque actual value
4 1 Outputs
B Modes of operation
=~ Control word
- Target position
M Target velocity

| K, Homing method I

> By WcSate
> [ InfoData

22827462411
Wichtig ist hier der markierte PDO-Eintrag "Homing method".

HINWEIS

Wird der Eintrag "Homing method" in der PDO-Schnittstelle verwendet, muss dieser
auch mit einem Wert beschrieben werden. Wird der Referenzfahrttyp in der Enginee-
ring-Software MOVISUITE® ausgewahlt, oder (iber einen Parameterzugriff geschrie-
ben, wird dieser Wert von dem Wert im PDO wieder Uiberschrieben.

[

Eine Auswahl des Referenzfahrityps tber SdO-Dienste erfolgt durch Beschreiben des
Indexes 24728.0 dez (0x6098/0x7098) mit dem entsprechenden Wert aus der Zuord-
nungstabelle.

Um die Betriebsart "homing" anzuwahlen, mussen Sie neben der Achsfreigabe auch
die Betriebsart Giber das PDO "Modes of Operation" anwahlen. Hierflir muss der Wert
"6" geschrieben werden.

Das PDO "Modes of operation display" meldet den Wert "6" zurtick.
Das Display des Applikationsumrichters zeigt den Wert 11.

HINWEIS

Wird der Applikationsumrichter in einem interpolierten "Mode of operation" betrieben
(CSP, CSV, CST), baut sich wahrend der Referenzfahrt mit Hilfe der Betriebsart "ho-
ming" ein Schleppfehler in der Motion-Achse auf. Bevor Sie den Verfahrvorgang wie-
der starten kdnnen, muss die Motion-Achse ebenfalls zuriickgesetzt werden (Gefahr:
Fehler Drehzahliiberwachung, da der Schleppfehler aufgeholt werden soll). Bei den
Betriebsarten pp, pv, bei denen der Regelkreis auf dem Applikationsumrichter ge-
schlossen wird, tritt dieser Schleppfehler nicht auf.

[ 0
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Inbetriebnahme eines EtherCAT®-Masters am Beispiel von Beckhoff

Ist die Betriebsart "homing" und eine gultige Methode angewahlt, missen Sie die Re-
ferenzfahrt nicht mehr separat starten, da das entsprechende Bit im Steuerwort schon
gesetzt ist.

Eine Riickmeldung erfolgt Gber das Bit "homing attained" im Statuswort des Applikati-
onsumrichters mit Gerateprofil CiA402.

Die Funktionsweise der Referenzfahrttypen findet ihre Entsprechung bei den Refe-
renzfahrttypen, die Sie Uber den FCB12 anwahlen kénnen.

Wenn Sie eine Referenzfahrt im Handbetrieb von MOVISUITE?® starten, wird diejenige
Methode angewahlt, die aktuell parametriert ist.
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6.7 Datenmanagement iiber File over EtherCAT® (FoE)

[

Wenn Sie den FoE-Dienst verwenden, besteht die Mdglichkeit, den Parametersatz
des Applikationsumrichters Uber die Engineering-Software oder Uber das Steuerungs-
programm auf dem EtherCAT®-Master oder auf dem Engineering-PC zu sichern.
Ebenso besteht die Moglichkeit, die gesicherten Daten wieder in den Applikationsum-
richter zu laden.

Der Datensatz enthalt folgende Daten:

* Motor- und Inbetriebnahmedaten

« Safety-Parametrierung, falls vorhanden
* Scobe-Daten, falls vorhanden

Es ist somit mdglich, einen vollstandigen Geratetausch ohne Neuinbetriebnahme zu
realisieren.

HINWEIS

Ob der FoE-Dienst verwendet werden kann, hangt vom EtherCAT®-Master ab. Weite-
refihrende Informationen entnehmen Sie der Herstellerdokumentation des
EtherCAT®-Masters.

Um den Applikationsumrichter fiir den FoE-Dienst vorzubereiten, sind folgende An-
wenderschnittstellen definiert.

MDA/MDD Achse 1 MDD Achse 2

Alle Parameter

Axis1_ParametersetComplete_mcex Axis2_ParametersetComplete_mcex

Comparable Para-
meter

Axis1_ParametersetRestorableOnly_mcex | Axis2_ParametersetRestorableOnly _mcex

jde

HINWEIS

Bei der Anwenderschnittstelle muss auf die Schreibweise geachtet werden.
- Grof3- und Kleinschreibung wird unterschieden

- Vor und hinter einem String darf kein Leerzeichen stehen

Diese Anwenderschnittstellen werden sowohl bei einem Datenmanagement Uber die
Engineering-Software des EtherCAT®-Masters als auch bei einem Datenmanagement
aus dem Steuerungsprogramm bendtigt.
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6.7.1 Datenmanagement liber die Engineering-Software des EtherCAT®-Masters

Das Datenmanagement Uiber die Engineering-Software ist nur in der Betriebsart "Ope-
rational" (OP) des Applikationsumrichters mdglich.

Hierfir missen Sie den Applikationsumrichter und anschlieRend die Registerkarte
[Online] auswahlen.

D¢ DocumentationProject - Microsoft Visual Studio (Administrator) X2 | Quick Launch (Ctrl+Q Pl - B x
FILE EDIT VIEW PROJKCT BULD DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC TOOLS SCOPE WINDOW  HELP
-o|B-o-2 WX @9 -] Atach. - |Release «| [TwincaT R (:86) BN
w AR | @, [cxws0s <o | [ ‘ |52
Solution Explorer S8l DocumentationProject + X =
@ o-da|s - enersl | EheCAT | DC | ProcessData | Sois | Statup | CoE-Onine |
Search Solution Explorer (Ctrl+i) P~ TS Onine | NC: Oniine, [ NC: Functions
2] Selution 'DocumentationProject’ (1 project) State Machine
4 4l DocumentationProject (Botsip |
b (@l SYSTEM Curert State oP
= FreOp Sdfep
4 k= MOTION Requesied State: ~ OP
b [ NC-Task1 SAF o =
PLC
Z‘“FEW DLL Status
. Buo Port A Carer / Open
4 * Devices Port B: Camier / Open

4 = Devicel (EtherCAT) oo/ o
+8 Image -
8 Image-Info No Camier ed

b 2 SyncUnits
b Inputs Fle Access over BtherCAT

b Outputs [ Download... | [ Upoad.. ]
b [ InfoData
1§ Term8 (EK1200)
[ Drive 17 (MOVI-C MOVIDRIVE Cid02)
4 & Mappings
5% NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) 1
% NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT) Info

22316480267

Auf diesem Bildschirm findet sich die Rubrik "File Acces Over EtherCAT" und die Op-
tionen [Download] und [Upload].

Die Optionen haben folgende Funktionen:

» Upload: Speichert den Datensatz des Applikationsumrichters in einer Dateistruktur
des Engineering-Systems. Es spielt hierbei keine Rolle, ob ein separater Enginee-
ring-PC oder der EtherCAT®-Master als Engineering-Plattform verwendet wird.

* Download: Spielt einen bereits gespeicherten Datensatz aus einer Dateistruktur
der Engineering-Plattform zurlick in den Applikationsumrichter.

Daten hochladen
Folgender Ablauf ist flir das Hochladen der Parameter einzuhalten.
1. Wabhlen Sie die Option [Upload]
2. Wahlen Sie den Ordner aus und vergeben einen Dateinamen

o Spei nter
@'\J;' o |FoE_EtherCAT|
‘ Organisieren « MNeuer Ordner

/W'D ataset_NC-Asxisl

Dateityp: IEtherCAT Firmware Files (*.efw])

Wenn der Datensatz auch mit der Engineering-Software MOVISUITE® verwendet
wird, muss die Dateiendung ".mcex" verwendet werden.

Hier: Dataset_NC_Axis1.mecx
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3. Bestatigen Sie die Ubergabe an die Anwenderschnittstelle mit [OK]. Ein Passwort

ist nicht erforderlich.

-

Edit FoE Name

==

Shing: Apis1_ParametersetComplete_moes

Hes: 417863733 5F 5061 7261 6D 65 74 BE 7

Length: 31

Password [hex): 00000000

k.

22316487563
4. Die Datei ist nun mit dem ausgewahlten Namen in der definierten Ordnerstruktur
vorhanden.
= | E |
\-J\-J [ 1+ FoE_EtherCAT = [ 49 ||| Fo_EtherCAT durchsuchen )
Organisieren ¥ In Bibliothek aufnehmen v Freigebenfir v Brennen  Neuer Ordner =~ Al @
“ Name Enderungsdatum  Typ GraBe
i Bibliotheken = | DatesetNC-Axisl 221120170847  Datei 83 KB
&= Bilder 2
% Dokumente /
o Musik
B videos
1 Element
22316489995

Daten herunterladen

Beim Herunterladen der Daten muss folgender Ablauf eingehalten werden:

1.

2.
3.
4

Wahlen Sie die Option [Download]

Wahlen Sie das Dateisystem und die Datei aus
Ubergabe der Anwenderschnittstelle
Bestatigen Sie mit [OK]
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Datenmanagement iiber das PLC-Programm

Fir das Datenmanagement aus dem PLC-Programm heraus stellt SEW-EURODRIVE
einen Beispielfunktionsbaustein zur Verfigung. Diesen kénnen Sie von der Homepa-
ge www.sew-eurodrive.com unter der Rubrik "OnlineSupport>Daten&Dokumente>-
Software" herunter herunterladen.

Weitere Informationen finden Sie in der ReadMe-Datei im Download-Paket auf der
Homepage von SEW-EURODRIVE oder im Baustein selbst.

Verwenden Sie den Beispielbaustein fiir FOE, wird die Datei mit der Dateiendung
".mcex" abgespeichert und kann somit mit der Engineering-Software MOVISUITE®
verwendet werden.
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6.8 Einzelparameterzugriff

Es ist moglich, auf einzelne Parameter der Achsen zuzugreifen. Somit kdnnen Sie
Prozesswerte auslesen oder Parameter wahrend des Betriebs an die Rahmenbedin-
gungen der Applikation anpassen.

Der Zugriff auf die Parameter des Applikationsumrichters erfolgt tber die in CoE (Can
over EtherCAT) uiblichen SDO-Dienste READ und WRITE.

Fir das Datenmanagement aus dem PLC-Programm heraus stellt SEW-EURODRIVE
einen Beispielfunktionsbaustein zur Verfiigung. Dieser kann von der Homepage
www.sew-eurodrive.com unter der Rubrik "OnlineSupport>Daten&Dokumente>Soft-
ware" herunter geladen werden.

Weitere Informationen finden Sie in der ReadMe-Datei im Download-Paket auf der
Homepage von SEW-EURODRIVE oder im Baustein selbst.

6.8.1 SDO-Dienste READ und WRITE

Je nach EtherCAT®-Master oder Programmierumgebung wird die Anwenderschnitt-
stelle des SDO-Dienstes unterschiedlich dargestellt. Bestimme Gré3en und Informa-
tionen zur Ausfihrung des Dienstes sind jedoch immer notwendig:

SDO-READ Beschreibung

Slave-Adresse (16 Bit) | EtherCAT®-Adresse des Umrichters, von dem gelesen wer-
den soll

Index (16 Bit) Adresse im Object Directory des Umrichters, von der gele-

Subindex (8 Bit) sen werden soll

SDO-WRITE Beschreibung

Slave-Adresse (16 Bit) | EtherCAT®-Adresse des Umrichters, auf den Daten geschrie-
ben werden sollen

Index (16 Bit) Adresse im Object Directory des Umrichters, die geschrieben
Subindex (8 Bit) werden soll
Daten Struktur, in der die zu schreibenden Daten abgelegt sind und

deren Lange

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 Time-Out-Uberwachung
*  Zur Meldung von Fehlern bei der Ausfiihrung

Um den nicht-zyklischen Parameterzugriff nutzen zu kénnen, werden vom Hersteller
des EtherCAT®-Masters in der Regel entsprechende Bibliotheken und Funktionsbau-
steine zur Verfigung gestellt.
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Je nach EtherCAT®-Master sind folgende Bibliotheken notwendig.

Controller-
Plattform

Bibliotheken Funktionsbausteine

Beckhoff

Tc2_EtherCAT.lib (Standard.Lib; | Lesen: FB_EcCoeSdoRead
TcBase.Lib; TcSystem.Lib, Schreiben: FB_EcCoeSdorite
TcUtilities.Lib)

Weitere Informationen zu Fehlernummern finden Sie im Beckhoff InfoSys.

HINWEIS

Bei einer Doppelachse kdnnen Sie Uber einen Index-Offset von 0x1000 (4096 dez)
auf die zweite Achse des Moduls zugreifen.

jde

6.8.2 Beispiel: Lesen eines Parameters in TwinCAT liber EtherCAT®

Mit Hilfe der Funktion SDO-READ konnen Parameter gelesen werden. Dazu wird der
Index und Subindex des zu lesenden Parameters bendtigt.

Diese Information kann Uber unterschiedliche Wege aus der Engineering-Software
MOVISUITE® generiert werden:

+ Tooltip des Parameters

Fahren Sie mit dem Mauszeiger Uber das Eingabe- oder Anzeigefeld des Parame-
ters. Jetzt 6ffnet ein Informationsfenster, in dem die Indexnummer angezeigt wird.
Der Subindex wird durch einen Punkt abgetrennt.

Istwerte Anwendereinheiten Istwerte Systemeinheiten Thermische Werte

Funktion Wert Funktion Wert Motortemperatur — Aktueller Antriebsstrang

Position 45330, jnc Position 45330 1/65536 U
Modulo-Pasition
Schieppfehler
Geschwindigkeit
Drehmoment t

2639 C

0 1655350 Motorauslastung - Aktueller Antriebsstrang
0.0007 1/min @EE0B

0 % Motor-Nenndrehmoment
0.000 % Motor-Nenndrehmoment
0.000 % Motor-Nenndrehmoment

yriff | OBSERVER

Referenzfahrt s yiff | NOBODY

© Aktiver As

21962544011

« Den Parameter kénnen Sie auch Uber die Suchfunktion im MOVISUITE® finden.
Danach kann der Tooltip verwendet werden.

Den Funktionsbaustein "FB_EcCoeSdoRead" kénnen Sie in zwei Schritten in das
Steuerungsprogramm des EtherCAT®-Masters integrieren:

1. Anlegen einer Instanz des Funktionsbausteins "FB_EcCoeSdoRead"

2. Belegen der Eingange des Funktionsbausteins:
« sNetID: Angabe der Net-ID des EtherCAT®-Masters.

« nSlaveAddr: EtherCAT®-Adresse des Gerats, aus dem die Daten gelesen wer-
den sollen.

* nindex: Angabe des Index des zu lesenden Parameters. Bei Verwendung eines
Doppelachsmoduls ist der Index der zweiten Achse mit einem Offset von
0x1000 (4096 dez) belegt.

» nSubindex: Angabe des Subindex des zu lesenden Parameters.
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» pDstBuf: Zeiger auf den Datenbereich, in dem die gelesenen Parameter abge-
legt werden sollen.

» cbBufLen: Maximale Speichergrof’e fir zu lesende Parameter in Byte. Bei
SEW-EURODRIVE sind das immer 4 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 Diens-
tes, "nErrld" ggf. die Fehlernummer bei gesetztem Flag "bError".

Die Integration in TwinCAT sieht folgendermalen aus:

TwinCAT_Project1.Untitled1.MAIN

Expression Type Value Prepared value Address
# ¢ fbFB_EcCossdoRead F8_EcCoeSdoRead

# ReadData DINT 624451

% Data DINT 624

£bFB_EcCoeSdoRead (

sNecIN Te2iE820 ¥ ]
nSlaveAddr( 1008 |
nSubIndex[ie]

[
ADR (ReadData_&@ast ), data*)

R e Fse
R -

12 Data[ @ ] := ReadDatal e 1000;

aling the rav data to the actual value*)EETURN]
21962546443

Nach einer "Rising Edge" auf "bExecute" finden Sie den aktuellen Wert (hier:
Zwischenkreisspannung) in der entsprechenden Variable. Die Variable mussen
Sie dann noch entsprechend skalieren (hier: 1000).

6.8.3 Beispiel: Schreiben eines Parameters in TwinCAT iiber EtherCAT®

Um einen Parameter zu schreiben, steht die Funktion SDO-WRITE zur Verfligung.
Dazu wird der Index und Subindex des zu schreibenden Parameters bendtigt. Diese
Information kann Uber unterschiedliche Wege aus der Engineering Software
MOVISUITE® generiert werden:

+ Tooltip des Parameters

Fahren Sie mit dem Mauszeiger lber das Eingabe- oder Anzeigefeld des Parame-
ters. Jetzt 6ffnet ein Informationsfenster, in dem die Indexnummer angezeigt wird.
Der Subindex wird durch einen Punkt abgetrennt.

Istwerte Anwendereinheiten Istwerte Systemeinheiten Thermische Werte
Funktion Wert Funktion Wert. Motortemperatur — Aktueller Antriebsstrang

Position 45330 inc Position 45330 1/65536 U ZEEDTE

0 1/65536U Motorauslastung - Aktueller Antriebsstrang
0.000 %

Modulo-Position
0.0007 1/min
0 % Motor-Nenndrehmoment

Schieppfehler

Geschwindigkeit

Drehmoment t 0.000 % Motor rehmoment

0.000 % Motor-Nenndrehmoment

Referenzfahrt

© Aktiver As

21962548875

« Der Parameter kann auch Uber die Suchfunktion im MOVISUITE® gefunden wer-
den. Danach kann der Tooltip verwendet werden.

Der Funktionsbaustein "FB_EcCoeSdoWrite" kann in zwei Schritten in das
Steuerungsprogramm des EtherCAT®-Masters integriert werden:

1. Anlegen einer Instanz des Funktionsbausteins FB_EcCoeSdoWrite
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Inbetriebnahme
Einzelparameterzugriff

2. Belegen der Eingange des Funktionsbausteins:

sNetID: Angabe der Net-ID des EtherCAT®-Masters.

nSlaveAddr: EtherCAT®-Adresse des Geréts, auf das die Daten geschrieben
werden sollen.

nindex: Angabe des Index des zu lesenden Parameters. Bei Verwendung eines
Doppelachsmoduls ist der Index der zweiten Achse mit einem Offset von
0x1000 (4096 dez) belegt.

nSublndex: Angabe des Subindex des zu schreibenden Parameters.

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

cbBufLen: Lange der zu sendenden Daten in Byte. Bei SEW-EURODRIVE sind
dies immer 4 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 Diens-
tes, "nErrld" ggf. die Fehlernummer bei gesetztem Flag "bError".

Die Integration in TwinCAT sieht folgendermalien aus:

Um den richtigen Wert zu schreiben, muss dieser vor der "Rising Edge" auf
"bExecute" noch entsprechen dem Zeitparameter (hier: Spannungsgrenze)
skaliert werden (hier: 1000).

TWinCAT_Project1.Untitled1. MAIN
Expression
+ @ fbFE_EcCoeSdoWrte FB_EcCoesdovirite
# WriteData DINT 400000
# Data DINT 400

Type Value Prepared value Address

et I —
pExecute|fiE := pExecut-[IIER,

eTimecut|  Wemtms ] = TH200MS):

1 EETLEW

21963191307

Betriebsanleitung — MOVIDRIVE® modular/system mit Gerateprofil CiA402

6

73



7 Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

7 Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®

Um den Applikationsumrichter in Betrieb zu nehmen, gibt es unterschiedliche Mdglich-
keiten, eine Anbindung an die Engineering-Software MOVISUIT® herzustellen:

+  Verwendung des Mailbox-Gateways des EtherCAT®-Masters unter Nutzung der
Funktion "Ethernet over EtherCAT®" (EoE/VoE).
» Einzelachsanbindung uber den Schnittstellenadapter von SEW-EURODRIVE.

» Direkte Anbindung Uber EtherCAT® ohne EtherCAT®-Master zum Scannen aller
Gerate von SEW-EURODRIVE im Netzwerk.

Die hier gelisteten Méglichkeiten werden im Folgenden erlautert.

71 Anbindung liber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet
over EtherCAT® (EoE/VoE)

Fir das Engineering Uber das Mailbox-Gateway wird der EoE-Mechanismus als
Grundlage verwendet. Hierbei wird jedoch die Moglichkeit des "Vendor specific proto-
col over EtherCAT" (VoE) auf dem Applikationsumrichter wahrgenommen. Hier wird
das Datastream-Protokoll von SEW-EURODRIVE auf dem EoE-Kanal vom Master in
ein VoE-Protokoll zum Slave getunnelt.

Die nachfolgende Beschreibung bezieht sich auf die Anbindung der Engineering-Soft-
ware MOVISUITE® an eine Steuerung CX2020 der Firma Beckhoff und TwinCAT3.

Fir die Anbindung der Engineering-Software MOVISUITE?® gibt es 2 Falle, die hier be-
trachtet werden missen:

1. MOVISUITE® und EtherCAT®-Master sind auf der gleichen Geratehardware instal-
liert.
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Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE® 7
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

(2]
(3]
4]
(5]

EtherCAT ®

LLF

T— 161 —F7]

)
)

280 d

[ el ]
[ ] (o
i\. g:.é.‘.

22756168843
[1] PC [4] Mailbox-Gateway MBX
[2] Engineering-Software [5] EtherCAT®-Schnittstelle
MOVISUITE®
[3] Internes IP-Routing [6] Umrichter mit EtherCAT®-Schnittstelle

2. MOVISUITE® und EtherCAT®-Master haben unterschiedliche Geratehardware.
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7 Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

[ ]
il MOVISUITE [3]
[2]%
(4]
MBX
(5]
EtherCAT ® _|
S MM SLEE
= 0
H Hi
z | i
o ]5 — D)
22756171275
[1] PC mit Engineering-Softwa- [4] Mailbox-Gateway MBX
re MOVISUITE®
[2] Engineering-Schnittstelle [6] EtherCAT®-Schnittstelle
des EtherCAT®-Masters
[3] Internes IP-Routing [6] Umrichter mit EtherCAT®-Schnittstelle

Die hier vorliegende Beschreibung bezieht sich weitgehend auf Fall 2. Wenn Einstel-
lungen auch fir Fall 1 relevant sind, ist dies kenntlich gemacht.
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Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE® 7
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

711 PLC von Beckhoff einstellen

Um die Einstellungen Uberprifen oder andern zu kdnnen, ist es wichtig, die Remote-
Verbindung zur Steuerung als Administrator herzustellen.

Hierfir mussen die Netzwerkschnittstelle des Engineering-PC und die Engineering-
Schnittstelle des EtherCAT®-Masters im gleichen Netzwerkbereich liegen.

Beispiel:

IP-Adresse Subnetzmaske | Standard-Gateway
Engineering-PC 192.168.20.xx 255.255.255.0 optional
EtherCAT®-Master 192.168.20.zz 255.255.255.0 optional

Wichtig ist, dass sich das letzte Oktett (zz/yy) unterscheidet. Die Verwendung des
Standard-Gateways ist nicht zwingend notwendig.

IP-Routing aktivieren

Um herauszufinden, ob das IP-Routing aktiviert ist, missen Sie die Windows-Einga-
beaufforderung des Engineering-PCs 6ffnen und mit dem Befehl "ipconfig/all" die ak-
tuellen Einstellungen abfragen.

EX Adrinistrator: CWindowesh\system3hemd.exe

Microsoft Windows [Version 6.1.76811
[Copyright (c)» 201@ Microsoft Corporation. A1l rights reserved.

IC:sUsers“Administratoripconfig ~all

Mindows IP Configuwration

Host Hame = CR-1628E6
Primary Dns Suffix H

Nade Time i
IP Routing Enabled

WINS Froxy Enabled

21963193739

Ist das IP-Routing nicht aktiviert (Standard: Deaktiviert), muss der Anwender dies akti-
vieren. Wie die Anderungen durchzufiihren sind, ist von dem Betriebssystem abhan-
gig.

Eine Mdglichkeit ist es, das Routing Uber die allgemeinen Dienste umzustellen.

« Geben Sie in der Windows-Funktion "Ausfiihren" "services.msc" ein, um die

Dienste zu 6ffnen.

=7 Run @

=== Type the name of a program, folder, document, or Internet
resaurce, and Windows will apen it for you,

Opemn: | -

B This task will be created with administrative privileges,

Ok ] ‘ Cancel | | Browse..,

21963196171

 Offnen Sie Uber das Kontextmenii (rechte Maustaste) die "Routing und Remote
Access"-Eigenschaften.

» Stellen Sie den Starttyp auf "Manuell".
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Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

i Rermote Packet Capture Protoco..  &llows to ca... kanual
. Rermote Procedure Call (RPC) The RPCSS ... Started Autormatic
" Remote Procedure Call (RPC) Low, In Windows,., Manual
i Remote Registry Enahles rern... kanual
o RIP Listener Listens forr.,  Started Autornatic
o Routing and Rermote &ccess Offers routi.., Automatic
% RPC Endpoint Mapper Resolses RP...  Started Automatic
L Secondary Logon Enables star.. Manual
o Secure Socket Tunneling Protoc,.,  Provides su.,  Started Manual

21963198603

Routing and Remote Access Properties (Local Computer)

(5]

General | Laog On | Recoverny | Dependencies|

Service name: Remotedcoess
Dizplay name: Rauting and Remate Access
Diescription: Offers routing zervices to buzinesszes in local area -«

and wide area network, environments,

Path to executable:
CAWwindows\System3d2hsvchost exe -k netsves

Startup twpe: [.-“-‘-.utomatic i ]

Automatic [Delaved Start)
Help me configure | Agtomatic
Dizabled

L Tt |

Saruvira chahies

21963201035
Starten Sie den Dienst jetzt manuell.
nemu neyiuy Crauies e anua Lovan servine
C4 RIP Listener Listensforr., Started  Automatic  Local Service
4 Routing and Becaate bocass CiEars oLt . Manual Local System
CLRPC Endpoir  Start JvesRP.. Started  Autormstic  Metwork Service 1
&5 Secondary L Stop les star... Manual Local Systern 3
GhSecurs Sock{  Pause dessu.  Started  Manual Local Service b
GiSecurityfe g Martup . Started  Automatic  Local Systern
Cseeurity Ce| WSCS.., Disabled Local Service
4 Server ortsfil..  Started  Autormatic  Local Systern
CiShellHardwi Al Tasks b desno. Started  Automstic  Local System
%, Simple TCPY ortsth., Started  Automatic  Local Service
£ Smart Card ety hges ac... Manual Local Service
“ismartCard]  properties s the s.., Manual Local System L
Help
21963203467
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Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

Firewall auf dem Engineering-PC einstellen

Damit das Durchrouten der MOVISUITE®-Daten funktioniert, miissen Sie auf dem En-
gineering-PC zwei Ports der Firewall freischalten:

Port 48898 Protokoll TCP incoming
Port 48899 Protokoll UDP incoming

J—&

TwinCAT Engineering

Firewall

Allow incoming connection to
Port 48598 (0xBF02) Protocol TCP
Port 48899 (0xBF03) Protocol UDP

L]

TwinCAT Runtime

Adjust your computer’s settings

P Action Center

[E Credential Manager
g= Device Manager
ﬁrl] Ele Touchscreen

¢ Indexing Options

D@v|@ b Control Panel » &l Control Panel Tterns

File Edit ‘iew Toaols Help

Adrninistrat
) Date and Ti
E Devices anc
Folder Opti

& Intel ® Rapi

Location and Other Sensors F Mouse

& personalization L= Phone and
& Region and Language 5 Remotelpy
B Systemn uL Taskbar ant
@ Windows Firewall =1 Windows U

21963215627

Offnen Sie iber die Systemsteuerung von Windows die Einstellungen der "Win-
dows Firewall".

21963218059
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7 Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

Hier sind unter "Erweiterte Einstellungen" die Regeln fiir eingehende und ausgehende
Protokolle zu finden.

Control Panel Home

Allow a program or feature
through Windows Firewall

'&' Change notification settings

'&' Turn Windows Firewall on or
off

"ﬂ-n' Restore defaults
IE{;' Advanced settings

21963220491
» Aktivieren Sie die beiden Ports Uber das Kontextmenu.

eeeee

(TP n 69948800
@ TwinCAT ADS (UDP) Ay Ay Any uop 48398-45809
Corterin)

21963222923
Ethernet-Adapter des EtherCAT®-Masters einstellen
l:. EtherZAT
— nidentified netweark
S~ Beckhoff Virtual Ethernet Adapter
21963225355

Wenn ein EtherCAT®-Strang beispielsweise Uber einen EK1110 (EtherCAT®-Anbin-
dung der Firma Beckhoff) weitergefihrt wird, legt TwinCAT in der Betriebsart "RUN"
automatisch einen virtuellen Ethernet-Adapter an (in der Betriebsart "Konfiguration" ist
dieser nicht zu sehen).

Das kann erst geschehen, wenn eine funktionierende TwinCAT-Konfiguration geladen
wird. Hierzu missen Sie dem virtuellen Adapter eine IP-Adresse vergeben, die in der
Subnetzmaske des Mailbox-Gateways zu finden ist.

Beispiel:
* |P-Adresse Mailbox-Gateway: 192.168.10.254
» |P-Adresse virtueller Ethernet-Adapter: 192.168.10.1
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Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®

Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

Internet Protocol Version 4 (TCP/IPwd) Properties @

General

‘ou can gek IP settings assigned automatically if your nebwork supports
this capability. Otherwise, vou need to ask vour netwark, administrator
for the appropriate IP settings.

Obtain an IP address automatically

@) Use the following IP address:

IP address: 192 163 . 10 . 1
Subnet mask: 255 255 . 255, O

Default gakewany:

21963227787

Bei der Verwendung eines realen Netzwerkadapters kdnnen Sie die IP-Adresse auch
in der Betriebsart "Konfiguration" einstellen. Sie missen die gleichen Kriterien bei der
Auswahl der IP beachten, wie vorher beim virtuellen Adapter.

‘: Local Area Connection 2
--.:ll Unidentified netwoark
G~ TwinCAT-Intel PCI Ethernet Adap...

21963230219

Der Beckhoff-PC ist nun fiir das Durchrouten freigeschaltet.
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7 Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE®
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

71.2 EtherCAT®-Mailbox-Gateway im TwinCAT-System einstellen

Im nachfolgenden Abschnitt sind die notwendigen Einstellungen im TwinCAT-System-
manager beschrieben.

HINWEIS

i Adressen mit 169.x.x.x kdnnen Probleme hervorrufen, da dieser Adressbereich oft-
mals als ,Notfall-Adressbereich“ von Windows verwendet wird.
HINWEIS

i Adressbereiche, die weit auseinander liegen, kbnnen Probleme machen. Wenn sich
die letzten beiden Oktetts voneinander unterscheiden, funktioniert es meist zuverlas-
sig.
Beispiel:

* IP-Adresse TwinCAT-System (Engineering Port): 192.168.20.2
* IP-Adresse Mailbox-Gateway: 192.168.x.x

TwinCAT® im Systemmanager einstellen

Voraussetzung fir das Einstellen ist, dass zuvor ein korrektes Projekt inklusive 1/0O-
Konfiguration angelegt wurde.

Dieses Projekt muss sich in der Betriebsart "Konfiguration" befinden. Befindet sich das
TwinCAT-System in der Betriebsart "RUN", kénnen Sie die Betriebsart "Konfiguration"
in der Symbolleiste aktivieren. Im EtherCAT®-Master miissen Sie unter "Erweiterte
Einstellungen" den EoE-Support aktivieren.

Mailbox Gateway Movisuite

=
-a Solution "Mailbox Gateway Movisuite'

General | Adapter | EiherCAT | Online | CoE - Oniine|

4 il Mailbox Gateway Movisuite Netld: 169254 15 142.2.1 B Advanced Sefinge.. A
@l svsTEM
MOTION Export Configuration File

PLC
i| sAFETY

[ -+

Sync Uni: Assignment.
Topology.

a 1o I
2 ™ Devices -
4 = DeicTERacAT) Advanced Settings

m

Image
LB e o ilat‘e MFa:hmE EoE Support

yelic Fram

2 SyncUnits - Virual Etnemet Swich Windows Network
- :gptutst i 7] Connect to TCP/IP Stack
=0 : 'E,u : Redundancy Max Ports 2 o Windows IP Rawting

InfoData
[ Term1 (EK1200) E"“E'ge"‘y Max Frames: 120 : ] IP Enabe Router

- Dia

1 Boxg (Movidrive C) ¢ Max MACKS: 100 = Changes require system reboot!
[ Box9 (Movidrive )
1 Box10 (Movidrive C)

EherCAT Malbox Gateway
182168 10 254 VitualMAC: 020105100000

4 &% Mappings
&7 NC-Task 1 SAF - Device [§ |
N Connections 16

21963235083

HINWEIS

Es kénnen auch mehrere EtherCAT®-Master parallel genutzt werden. Soll das Mail-
box-Gateway bei mehreren Mastern verwendet werden, muss fir jedes Mailbox-Ga-
teway eine eigene Adresse vergeben werden. Diese Adressen missen sich unter-
scheiden, aber im gleichen Subnetz befinden.

jde

Sie missen nun die geadnderte Konfiguration auf den EtherCAT®-Master Ubertragen
und das TwinCAT®-System in die Betriebsart "RUN" versetzen.
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Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE® 7
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

71.3 Engineering-PC einstellen

Um mit der Inbetriebnahme-Software Uber das Mailbox-Gateway auf die Applikations-
umrichter zugreifen zu kénnen, missen Sie eine statische Route einrichten.

Hierflr sind Administratorrechte notwendig.

Um eine statische Route einrichten zu kénnen, missen Sie die Windows-Eingabeauf-
forderung 6ffnen. In diesem Beispiel sind folgende IP-Adressen vergeben:

»  TwinCAT-System: 192.168.20.2

* Mailbox-Gateway: 192.168.10.254

Aus diesen Ergebnissen ergibt sich die folgende Kommandozeile:
Lroute —p add 192.168.10.254 MASK 255.255.255.255 192.168.20.2”

BN Administrator: C\Windows\system32iemd.exe

Ca;zroute —p add 192.168.168.254 MASK (255.255.255.255/192.168.20.2

G2

21963237515
Die eingegebene Route kénnen Sie mit dem Befehl "route print" Gberprifen.
IPv4-Routentabelle

Gateway Schnitt
18.3.15 i8

Net Gatewayadre
255.255.255.255 192.168.208.2

21963239947

Testen der Einstellungen

Sind alle Einstellungen durchgefiihrt, kdnnen Sie diese mit Hilfe eines PINGs auf das
Mailbox-Gateway testen. Hierflr ist nochmals zu Uberprifen, ob sich das TwinCAT-
System in der Betriebsart "RUN" befindet.

C:sUsers™ >ping 192 168 .18.254

Ping wird ausgefiihrt fiir 192.168.10.254 mit 32 Bytes Daten:
Antwort von 192.168.18.254: Bytes=32 Zeit=2ms TTL=126
Antwort von 192.168.108.254: Bytes=32 Zeit=1ms TTL=126
Antwort von 192_168_18.254: Bytes=32 Zeit=1ms TTL=126
Antwort von 192.168.10.254: Bytes=32 Zeit=1ms TTL=126

Ping—Statistik filir 192.168.18.254:
Pakete: Gesendet = 4, Empfangen = 4, Uerloren = 8@
(@ Uerlustd,

Ca. Zeitangaben in Millisek.:
Minimum = Ims, Maxinmum = 2ms, Mittelwert = 1nms

21963242379

Ist dieser Test negativ (Ping-Anfrage wird nicht beantwortet), kann in der Engineering-
Software das Mailbox-Gateway nicht verwendet werden.
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Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

71.4 Engineering-Software einstellen

Beim Anlegen eines neuen Projekts missen Sie die Kommunikationseinstellungen fur
die Nutzung des Mailbox-Gateways anpassen.

Je nach verwendeter Hardware und Netzwerktopologie miussen Sie hier die Timeout-
Zeit erhdhen.

@ MOVISUITE *standard

Neues Projekt 4

Projekte

21963244811

Hat der Scan funktioniert, wird dies in der Netzwerkansicht wie folgt angezeigt.
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71.5

Anbindung an die Engineering-Software MOVISUITE® 7
Anbindung Uber das TwinCAT-Mailbox-Gateway mit Hilfe von Ethernet over EtherCAT® (EoE/VoE)

Verbindungsdiagnose

Kann keine Verbindung Uber das Mailbox-Gateway hergestellt werden, missen Sie
folgende Punkte abfragen:

+ Kann das Mailbox-Gateway vom Engineering-PC aus gepingt werden?
* Ist das TwinCAT-System in der Betriebsart "RUN"?
» Sind alle angeschlossenen Achsen in der Betriebsart "Operational"?

+ Stimmen die Adressen der Netzwerkadapter mit denen in der eingerichteten Route
Uberein?

Muss eine dieser Fragen mit ,NEIN“ beantwortet werden, so liegt eine Fehleinstellung
Vvor.
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7.2 Direkte Anbindung iliber EtherCAT® ohne EtherCAT®-Master

Eine Mdoglichkeit, den gesamten Verbund der Applikationsumrichter vorab ohne
EtherCAT®-Master in Betrieb zu nehmen, ist die direkte Verbindung tiber den integrier-

ten EtherCAT®.

(@ MOVISUITE *standard

Projekte

EtherCAT®/SBusPLUS

Kommnikation..

| Overnehmen undscan taren |

21963252107

Hierflir missen Sie die aktive LAN-Verbindung des Engineering-PC verwenden.

(@ MOVISUITE® ES  NeuesProjektd Planung

Scan 10~ Kommunikation konfigurieren | &
o

EtherCAT®/SBusPLUS

I ]
Doppelachse Doppelachse

Stdl_1 Std1 2 Std2_1 Std2 2
0 0 1 1

@ Newes Projekt 4

Stdl 1 Stdl 2 Std2 1 Std2 2 Ciaaoz

| Katalog

Cip402
?

h Netzwerk

21963254539

Im oben gezeigten Bild besteht der Achsverbund aus Standardachsen und einer

CiA402-Achse.
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8 Anhang

Anhang
Kurzzeichenlegende

8.1 Kurzzeichenlegende

Kurzzeichen

Bedeutung

CiA402

CiA402 ist die Abklrzung fur ein Gerateprofil, das von der Organisation "Can in
Automation" speziell fir Servoantriebe definiert wurde. Es definiert den Aufbau des
Objektverzeichnisses und die Funktionalitaten, die den einzelnen Objekten zuge-
ordnet sind. Au3erdem definiert es die Statusmaschine (Zusténde, Fehlerverhal-
ten). Zusatzliche bietet es Platz fur herstellerspezifische Funktionen und Einstell-
mdglichkeiten.

Neben dem Gerateprofil CiA402 gibt es unter anderem Profile fiir Sensoren und
Regler (CiA404), lineare und rotierende Geber (CiA406), hydraulische Ventile und
Antriebe (CiA408) und Ein-Ausgabe-Module (CiA401).

CNC

Computerized Numerical Control

CoE

CAN open over EtherCAT®. Dieses Protokoll wird meist fiir den Zugriff auf einzelne
Gerateparameter verwendet (SDO-Dienst). Dieser Zugriff kann lesend oder schrei-
bend sein.

CSP

Cyclic Synchronous Position. Synchronisierte Positionsvorgabe. Der Regelkreis ist
auf der Ubergeordneten Steuerung geschlossen.

CST

Cyclic Synchronous Torque. Synchronisierte Drehmomentvorgabe. Der Regelkreis
ist auf der Ubergeordneten Steuerung geschlossen.

CSv

Cyclic Synchronous Velocity. Synchronisierte Geschwindigkeitsvorgabe. Der Re-
gelkreis ist auf der Ubergeordneten Steuerung geschlossen.

DHCP

Dynamic Host Configuration Protocol. Dieses Protokoll dient dazu, um IP-Adres-
sen in einem TCP/IP-Netzwerk zu verwalten und an die anfragenden Ethernet-Teil-
nehmer zu vergeben. Die Vergabe wird meist von einem DHCP-Server durchge-
fuhrt.

EoE

Ethernet Over EtherCAT®. Wird bei Nutzung des Mailbox-Gateways verwendet.
Hier wird das Datastream-Protokoll von SEW-EURODRIVE auf dem EoE-Kanal
vom Master in ein VoE-Protokoll zum Slave getunnelt.

ESI

Die ESI-Datei (XML-Datei) beinhaltet die Geratebeschreibungen und Informatio-
nen, die fur die erfolgreiche Inbetriebnahme der Applikationsumrichter an einem
EtherCAT®-Master zwingend notwendig sind.

FoE

File over EtherCAT®. Verwendet fiir Up- und Download von ganzen Parametersat-
zen Uber EtherCAT®. Diese Funktion wird normalerweise fiir das Datenmanage-
ment von Umrichterparametern verwendet.

NC

Numerical Control. Meist wird hier von einer NC-Achse gesprochen. Diese Achse
schliet den Regelkreis des Antriebsumrichters im EtherCAT®-Master und gene-
riert die Sollwerte von Drehzahl und Position.

VoE

Vendor specific protocol over EtherCAT®. Dieser Mechanismus wird genutzt, um
herstellerspezifische Protokolle in den EtherCAT® hinein zu tunneln. Bei SEW-
EURODRIVE wird diese Mdglichkeit angewendet, um Engineering tber die Engi-
neering-Software MOVISUITE® zu realisieren.
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