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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

11 Gebrauch der Dokumentation

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Produkts. Die Dokumentation wendet sich an
alle Personen, die Arbeiten an dem Produkt ausfiihren.

Stellen Sie die Dokumentation in einem leserlichen Zustand zur Verfligung. Stellen
Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen sowie Personen, die unter
eigener Verantwortung mit dem Produkt arbeiten, die Dokumentation vollstandig gele-
sen und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wen-
den Sie sich an SEW-EURODRIVE.

1.2 Inhalt der Dokumentation

Die Beschreibungen in dieser Dokumentation beziehen sich auf die Soft- und Firmwa-
re zum Zeitpunkt der Publikation. Wenn Sie neuere Soft- oder Firmware installieren,
kann die Beschreibung abweichen. Kontaktieren Sie in diesem Fall
SEW-EURODRIVE.

Die aktuelle Ausgabe der Dokumentation finden Sie auch immer im Online-Support
auf der Website von SEW-EURODRIVE.

1.3 Aufbau der Warnhinweise

1.31 Bedeutung

der Signalworte

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

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

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-

leichtert die Handhabung mit dem

Produkt.

1.3.2 Aufbau der

(5 Handbuch — MOVIKIT®

abschnittsbezogenen Warnhinweise

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

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

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

26871882/DE — 03/2022
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Allgemeine Hinweise
Dezimaltrennzeichen bei Zahlenwerten

Bedeutung der Gefahrensymbole

1.3.3

1.4

1.5

1.6

1.7

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

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

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

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

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

Dezimaltrennzeichen bei Zahlenwerten

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

Mangelhaftungsanspriiche

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

Produktnamen und Marken

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

Urheberrechtsvermerk

© 2022 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.

1
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1 Allgemeine Hinweise
Mitgeltende Unterlagen

1.8 Mitgeltende Unterlagen

Fir alle weiteren Komponenten gelten die dazugehoérigen Dokumentationen.
Verwenden Sie immer die aktuelle Ausgabe der Dokumentationen und Software.

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

1.9 Kurzbezeichnung

& | Handbuch - MOVIKIT®

In dieser Dokumentation gilt folgende Kurzbezeichnung:

Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
MOVIKIT® Positioning Drive Softwaremodul
MOVIKIT® Velocity Drive Softwaremodul

26871882/DE — 03/2022
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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 Zielgruppe

Fachkraft fur Ar-
beiten mit Softwa-
re

Alle Arbeiten mit der eingesetzten Software durfen ausschliellich von einer Fachkraft
mit geeigneter Ausbildung ausgeflihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentati-
on sind Personen, die Uber folgende Qualifikationen verfiigen:

» Geeignete Unterweisung
* Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen

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

2.3 Netzwerksicherheit und Zugriffsschutz

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

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

Die Verwendung von IT-spezifischen Sicherheitsstandards erganzt den Zugriffsschutz
auf die Ports. Eine Portlibersicht finden Sie jeweils in den technischen Daten des ver-
wendeten Gerats.

24 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Softwaremodule werden zur Realisierung von Positionierungsanwendungen (MO-
VIKIT® Positioning Drive) bzw. von Anwendungen mit Drehzahlvorgabe (MOVIKIT®
Velocity Drive) verwendet.

Verwenden Sie die geratelibergreifende Engineering-Software MOVISUITE®, um die
Achsen in Betrieb zu nehmen und zu konfigurieren.

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

Handbuch — MOVIKIT®
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Projektierungshinweise
Voraussetzung

3 Projektierungshinweise

31 Voraussetzung
Die richtige Projektierung und eine fehlerfreie Installation der Komponenten sind Vor-
aussetzung fiir eine erfolgreiche Inbetriebnahme und fiir den Betrieb.

Ausfuhrliche Projektierungshinweise finden Sie in der Dokumentation zu den betref-
fenden Komponenten.

3.2 Hardware

HINWEIS

Je nach Version des Softwaremoduls wird eine bestimmte Version der Gerate-Firm-
ware vorausgesetzt. Die erste Ziffer der MOVIKIT®-Version bestimmt die minimal er-
forderliche Version der Gerate-Fimware. Prifen Sie die Kompatibilitat der Software-
modul-Version und Grundgerate-Firmware.

jde

Folgende Hardware wird vorausgesetzt:
+  MOVIDRIVE?® system

«  MOVIDRIVE?® technology

«  MOVITRAC® advanced

«  MOVIGEAR® performance

«  MOVIMOT® performance

¢ MOVIMOT® advanced

«  MOVIMOTP® flexible

3.3 Software

Folgende Software wird vorausgesetzt:
« Engineering-Software MOVISUITE®

Detailliertere Informationen bezuglich der Hardwarevoraussetzungen der einzelnen
Softwarekomponenten kénnen Sie der Dokumentation zur jeweiligen Software entneh-
men.

3.4 Lizenzierung

Folgende Lizenzen sind verfiigbar oder werden vorausgesetzt:
«  MOVIKIT® Velocity Drive: Applikationslevel 0 (Standard)
+  MOVIKIT® Positioning Drive: Applikationslevel 1

Weitere Informationen zur Lizenzierung erhalten Sie im Dokument "MOVI-C® Softwa-
rekomponenten”. Das Dokument ist Uber die Webseite von SEW-EURODRIVE
(www.sew-eurodrive.com) abrufbar.

1) ' Handbuch — MOVIKIT®
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Systembeschreibung
Modulbeschreibung

4 Systembeschreibung

4.1 Modulbeschreibung
Das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive wird zur Realisierung von Anwendungen
mit Drehzahlvorgabe und fest definierter Feldbus-Schnittstelle verwendet.

Das Softwaremodul MOVIKIT® Positioning Drive bietet den Funktionsumfang des Soft-
waremoduls MOVIKIT® Velocity Drive und ermdglicht dariiber hinaus die Realisierung
von Positionierungsanwendungen.

Die Softwaremodule nutzen im Wesentlichen die Grundfunktionalitaten der verwende-
ten Umrichter, in dem je nach Anwendung die entsprechenden Funktionsbausteine
(z. B. FCB 09 Positionsregelung) aktiviert werden. Der nutzbare Funktionsumfang
hangt somit vom verwendeten Umrichter ab (z. B. vorhandene Geberrickfihrung).

Anwendungsbereiche der Softwaremodule sind beispielsweise die Fdérdertechnik
(Fahrwerke, Hubwerke, Schienenfahrzeuge) oder verschiedene Logistik-Anwendun-
gen (Regalbediengerate, Querverfahrwagen oder Drehtische).

Zur Inbetriebnahme und Diagnose sind keinerlei Programmierkenntnisse erforderlich,
da die Softwaremodule in die Engineering-Software MOVISUITE® integriert sind.

4.2 Funktionen

Die Funktionen im Uberblick:

Softwaremoduliibergreifend

* Inbetriebnahme Uber eine grafische Benutzeroberflache

» Eigener Parameterbaum mit allen zum Betrieb erforderlichen Parametern
» Diagnosemonitor zum Beobachten und Steuern der Achse

» Standardisierte Prozessdaten-Schnittstelle

MOVIKIT® Velocity Drive
Betriebsart: Drehzahlregelung

MOVIKIT® Positioning Drive
Betriebsarten:

» Drehzahlregelung

» Positionierbetrieb (relativ/absolut)
* Referenzierbetrieb

» Tippbetrieb

Handbuch - MOVIKIT® | ] ]



4 Systembeschreibung

Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

4.21 Zusatzfunktionen

Die Zusatzfunktionen im Uberblick:

MOVIKIT® Velocity Drive
» Variable Ruckzeit Uber Prozessdaten (1 PD)

» Parameterkanal Uber Prozessdaten (5 PD)

» Variable Drehmomentbegrenzung Q1 (2 PD)

MOVIKIT® Positioning Drive

Zusatzfunktionen des MOVIKIT® Velocity Drive
* Touchprobe-Funktion/Ldngenmessung (4 PD)
*  Bremsentest (1 PD)

4.3 Funktionsumfang der Prozessdatenprofile

12 Handbuch — MOVIKIT®

Profil

Funktionsumfang

5PD

MOVIKIT® Velocity Drive — 5 Prozessdatenworter fiir drehzahlveranderliche
Anwendungen. Eine Geberrlckfihrung ist nicht zwingend erforderlich.

8 PD

MOVIKIT® Positioning Drive — 8 Prozessdatenworter fiir die folgenden Be-
triebsarten. Um den vollen Funktionsumfang zu verwenden, ist eine Geber-
ruckfihrung erforderlich.

« Tippen in FCB 20 Positionsregelung oder FCB 05 Drehzahlregelung

HINWEIS: Mit FCB 05 Drehzahlregelung ist eine Geberriickflihrung nicht
zwingend erforderlich.

* Drehzahlvorgabe
HINWEIS: Eine Geberrluckflhrung ist nicht zwingend erforderlich.
* Referenzieren
» Positionieren (linear und Modulo)
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Betriebsarten" (— & 37).

+1PD

Zusatzfunktion — Variable Ruckzeit Uber Prozessdaten

Mit der Zusatzfunktion kann die Ruckzeit vorgegeben werden. Die Zusatz-
funktion erweitert die Prozessdatenlange um 1 Prozessdatenwort.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Variable Ruckzeit Gber Pro-
zessdaten" (— B 61).

+5PD

Zusatzfunktion — Parameterkanal Uber Prozessdaten

Mit der Zusatzfunktion kénnen Umrichterparameter gelesen und fliichtig ge-
schrieben werden. Die Zusatzfunktion erweitert die Prozessdatenlange um 5
Prozessdatenworter.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Parameterkanal Gber Prozess-
daten" (— B 62).

26871882/DE — 03/2022
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Systembeschreibung
Versionsubersicht

Profil

Funktionsumfang

+2 PD

Zusatzfunktion — Variable Drehmomentbegrenzung Q1

Mit der Zusatzfunktion kann das Drehmoment variabel begrenzt werden. Bei
Feldbusbetrieb erweitert die Zusatzfunktion die Prozessdatenlange um
2 Prozessdatenworter.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Variable Drehmomentbegren-
zung Q1" (— B 63).

+4 PD

Zusatzfunktion — Touchprobe/Langenmessung
Die Zusatzfunktion ist nur mit MOVIKIT® Positioning Drive verflgbar.

Mit der Zusatzfunktion kann bei einem Triggerereignis die erfasste Position
und den Triggerzahler ausgelesen werden. Zusammen mit dem Applikati-
onsmodus "420: Touchprobe-Positionierung — Absolute Zielposition" kann
bei einem Triggerereignis auf eine Position positioniert werden, die relativ
zur Touchprobe-Position vorgegeben wird. Mit der Zusatzfunktion ist auch
eine Langenmessung von Stlckgut ( z. B. Pakete) méglich. Die Zusatzfunk-
tion erweitert die Prozessdatenlange um 4 Prozessdatenworter.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Touchprobe-Funk-
tion" (— B 64).

+1PD

Zusatzfunktion — Bremsentest
Die Zusatzfunktion ist nur mit MOVIKIT® Positioning Drive verfligbar.

Mit der Zusatzfunktion kann die Antriebsfunktion FCB 21 Bremsentest ver-
wendet werden. Die Zusatzfunktion wird ber den Applikationsmodus "700:
Bremsentest" aktiviert. Die Zusatzfunktion erweitert die Prozessdatenlange
um 1 Prozessdatenwort.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Bremsentest" (— B 65).

Versionsiibersicht

MOVIKIT® Velocity Drive

Version

Anderung

1.1.200.1 |MOVISUITE® V2.0 Erste Serienversion. Detailliertere Informationen

zu den enthaltenen Funktionen finden Sie im da-

Syst ket: 9
ystempake zugehérigen MOVISUITE®-Handbuch.

Release-Datum: Au-
gust 2018

Gerate-Firmware: 3

Handbuch — MOVIKIT® | ] 3
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Systembeschreibung

Version Anderung
2.0.0.200 | MOVISUITE® V2.1 Neue Funktionen:
Systempaket: 10 +  MOVIKIT® Handshake: PA 1:15 wird auf
Release-Datum: Méarz PE 1:15 g{esplegelt.
2019 * Timeout-Uberwachung zwischen Data-Flexibi-
. . lity und Grundgerat Uber Heartbeat In (Steuer-
Gerate-Firmware: 4 wort 2, Bit 15) und Heartbeat Out (Status-
und 5 wort 2, Bit 15)
Fehlerkorrekturen:
Bit PE 1:11 Meldung "Geschwindigkeits-Soll-Ist-
Vergleich" lieferte in Version V1.1 im FCB 05 bei
negativer Drehzahl kein gultiges Signal.
3.0.3.200 | MOVISUITE® V2.10 Neue Funktionen:
Release-Datum: Juli |+ Variable Ruckzeit (1 PD)
2020 » Parameterkanal liber Prozessdaten (5 PD)
Gerate-Firmware: «  Touchprobe-Funktion/Langenmessung (4 PD)
ab 6.0 .
Anderung:
Belegung der Digitaleingdnge/Digitalausgange im
Auslieferungszustand:
« alle DIs = "Keine Funktion"
» alle DIOs = Digitaleingang — "Keine Funktion"
+ Beim Zuweisen des MOVIKIT® Velocity Drive
werden die Digitaleingdnge/Digitalausgénge
auf "Keine Funktion" parametriert.
6.0.0.200 | MOVISUITE® V2.20 Neue Funktionen:
Release-Datum: Marz |Variable Drehmomentbegrenzung Q1 (2 PD) im
2021 MOVISUITE® advanced
Fehlerkorrekturen:
Die Digitalausgange werden bei einem Feldbus-
Timeout auf 0 gesetzt.
6.1.0.200 ' ModuleUpdatePacka- |Fehlerkorrekturen:
ge V2.21.1 - Bei MOVITRAC® advanced kann zwischen
Release-Datum: Juli Antriebsstrange umgeschaltet werden.
2021 »  MOVITRAC® advanced unterstiitzt die DIOs.
9.0.4.200 [ MOVISUITE® V2.30 Neue Funktionen:

Release-Datum: Méarz
2022

Variable Drehmomentbegrenzung Q1 (2 PD)
in MOVISUITE® standard

* Im Steuerwort der Drehmomentbegrenzung
wurde ein zusatzliches Bit zur Abschaltung
der Drehzahliberwachung eingefiigt.
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4.4.2

MOVIKIT® Positioning Drive

Systembeschreibung
Versionsubersicht

Version

Anderung

1.1.200.1

MOVISUITE® V2.0
Systempaket: 9

Release-Datum: Au-
gust 2018

Gerate-Firmware: 3

Feldtestversion. Detailliertere Informationen zu
den enthaltenen Funktionen finden Sie im dazu-
gehorigen MOVISUITE®-Handbuch.

2.0.0.200

MOVISUITE® V2.1
Systempaket: 10

Release-Datum: Marz
2019

Gerate-Firmware: 4
und 5

Erste Serienversion.
Neue Funktionen:

MOVIKIT® Handshake: PA 1:15 wird auf
PE 1:15 gespiegelt.

+  Timeout-Uberwachung zwischen Data-Flexibi-
lity und Grundgerat Uber Heartbeat In (Steuer-
wort 2, Bit 15) und Heartbeat Out (Status-
wort 2, Bit 15)

* Applikationsmodus "301: Referenzfahrt — Off-
set Uber Feldbus" einstellbar.

» Applikationsmodus "101: Tippbetrieb — Dreh-
zahlgeregelt" im Antriebsstrang 2 ohne Geber
moglich.

* In den Applikationsmodi "100: Tippbetrieb —
Positionsgeregelt " und "101: Tippbetrieb —
Drehzahlgeregelt" werden nur positive Soll-

werte zugelassen. Der Sollwert wird betrags-
mafig verarbeitet.

* PA 1:6 "FCB 09 Relativ — Position iberneh-
men" wird auf PE 1:6 "Position Gbernommen"
gespiegelt.

Korrekturen zur Vorgangerversion:

« Bit PE 1:11 Meldung "Geschwindigkeits-Soll-
Ist-Vergleich" lieferte in Version V1.1 im

FCB 05 bei negativer Drehzahl kein gultiges
Signal.

2.1.0.200

MOVISUITE® V2.2

Korrekturen zur Vorgangerversion:

Fehlerkorrektur des ersten Takts im Applikations-
modus "401: Relative Positionierung":

Beim Wahl der Applikationsmodi 401, 402, 403
oder 404 wird kurzzeitig in den FCB 26 gewech-
selt, um den Bezugspunkt der relativen Positio-
nierung korrekt zu setzen. Wenn der Antrieb zum
Zeitpunkt, an dem der Applikationsmodus 401 ge-
wahlt wird, noch in Bewegung ist, wird mit

FCB 26 bis zum Stopp verzdgert. Der Haltepunkt
ist Bezugspunkt flr die relative Positionierung.
Beim Wechseln in den Applikationsmodi 402, 403
und 404 erfolgt keine Bremsverzdgerung.

Handbuch — MOVIKIT®
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Versionsubersicht

4

16 | Handbuch — MOVIKIT®

Systembeschreibung

Version Anderung
3.0.2.200  MOVISUITE® vV2.10 Neue Funktionen:
Release-Datum: Juli |+ Variable Ruckzeit (1 PD)
2020 » Parameterkanal Uber Prozessdaten (5 PD)
Gerate-Firmware: «  Touchprobe-Funktion/Langenmessung (4 PD)
ab 6.0 ..
Anderungen:
Beim Zuweisen des MOVIKIT® Positioning Drive
werden die Eingange/Ausgange so parametriert,
wie in der MOVIKIT®-Standartbelegung mit Hard-
ware-Endschalter festgelegt ist.
HINWEIS: Wenn keine Hardware-Endschalter am
Umrichter angeschlossen sind, wird nach Zuwei-
sen des Softwaremoduls der Fehler "E-29.3 HW-
Endschalter: Endschalter fehlt" ausgelost.
6.0.0.200  MOVISUITE® V2.20 Fehlerkorrekturen:
Release-Datum: Marz |Die Digitalausgange werden bei einem Feldbus-
2021 Timeout auf 0 gesetzt.
6.1.1.200 | ModuleUpdatePacka- |Fehlerkorrekturen:
ge V2.21.1 «  Bei MOVITRAC® advanced kann zwischen
Release-Datum: Juli Antriebsstrange umgeschaltet werden.
2021 +  MOVITRAC® advanced unterstiitzt die DIOs.
9.0.3.200 [ MOVISUITE® V2.30 Neue Funktionen:

Release-Datum: Marz
2022

Variable Drehmomentbegrenzung Q1 (2 PD)
in MOVISUITE® standard

* Im Steuerwort der Drehmomentbegrenzung
wurde ein zusatzliches Bit zur Abschaltung
der Drehzahliberwachung eingefiigt.

* Bremsentest FCB 21 (1 PD)
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Inbetriebnahme 5

Inbetriebnahmeablauf

5 Inbetriebnahme
HINWEIS
i In diesem Dokument sind in den folgenden Kapiteln die fir dieses Softwaremodul

spezifischen Inbetriebnahmeschritte naher erlautert. Detailliertere Informationen und
Hinweise zu allen weiteren im Projekt verwendeten Gerate und Softwarekomponen-
ten finden Sie in den jeweils dazugehdrigen Dokumentationen.

5.1 Inbetriebnahmeablauf

Folgendes Schaubild zeigt schematisch den Ablauf der Inbetriebnahme:

Inbetriebnahme

MOVISUITE®

Projekt anlegen

Projekt konfigurieren

Ansteuerung der Modul-

schnittstelle priifen

18014426711624843

5.2 Projekt anlegen

fde

HINWEIS

Detailliertere Informationen zur Bedienung der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehodrigen Dokumentation.

v Ein neues MOVISUITE®-Projekt wurde erstellt und ist geoffnet.
1. Fugen Sie dem Projekt die benétigten Gerateknoten und Softwaremodule hinzu.

= Siehe dazu "Softwaremodul einfliigen" und "Beispielprojekt" sowie die Doku-
mentationen zu den verwendeten Geraten und Softwaremodulen.

2. Konfigurieren Sie die hinzugefugten Gerate bzw. Softwaremodule.

= Beachten Sie die fir das MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive spezifi-
schen Erlauterungen zur Konfiguration in diesem Handbuch.

= Detaillierte Informationen zum Konfigurieren der verwendeten Gerate bzw. der
verwendeten Softwaremodule in diesem Projekt finden Sie in der jeweils dazu-
gehorigen Dokumentation.

Handbuch - MOVIKIT® 7 7/



5 Inbetriebnahme

Softwaremodul einfligen

5.21 Beispielprojekt

Folgende Abbildung zeigt ein entsprechendes Beispielprojekt:

@ Project

MOVIDRIVE® ...

sew-eurodrive- sew-eurodrive-
dfcdwoc mdx30-cfnA1

MOVIKIT® Positioning Drive (Axis1)
@ E / MOVIKIT® Velocity Drive (Axis2)
—

il
31224038155

5.3 MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive einfiigen
HINWEIS

i Detailliertere Informationen zur Bedienung der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.
HINWEIS

i Bei Verwendung der Sollwert-Haltfunktion ist sicherzustellen das die Schleichge-

schwindigkeit grol3er als der eingestellte Stoppsollwert ist. Andernfalls wirde die Soll-
wert-Haltfunktion aktiv und der Antrieb kommt zum stehen.

v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde angelegt und ist gedffnet.
1. Klicken Sie auf den leeren Softwaremodul-Bereich des gewlinschten Knotens.

= Der Katalog-Bereich klappt auf und die verfugbaren Softwaremodule werden
angezeigt.

2. Klicken Sie im Katalog-Bereich auf MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive.
= Ein Kontextmen( wird geoffnet.

3. Wahlen Sie im Kontextmenii lber die entsprechende Auswahlliste die Version aus
und bestéatigen Sie Ihre Auswahl mit [Ubernehmen].

= Das MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive wird dem Knoten zugeordnet, die
Konfiguration angelegt und die Grundeinstellungen vorgenommen.

18 | Handbuch — MOVIKIT®
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Inbetriebnahme
Softwaremodul konfigurieren

54 MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive konfigurieren

HINWEIS
i Detailliertere Informationen zur Bedienung der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.
1. Klicken Sie in MOVISUITE® auf das MOVIKIT® Positioning Drive, Velocity Drive.
= Die Konfigurationsmenis des Softwaremoduls werden angezeigt. Die Konfigu-
rationsmens sind im Kapitel "Konfiguration" (— & 20) erlautert.
@ MOVISUITE® ame Planung Inbetriebnahme
(1] [2] [3] [4]
9007228165413771
[1] Schaltflache zum Zurtickkehren zur Projektiibersicht
[2] Hauptmeni der Softwaremodul-Konfiguration (Abschnitt MOVIKIT®)
[3] Untermenis der Konfiguration
[4] Einstellungsfelder der jeweiligen Untermenus
2. Konfigurieren Sie das Softwaremodul Uber die entsprechenden Einstellungsfelder.
HINWEIS
i Das Andern der Modulkonfiguration ist nur méglich, wenn der Umrichter nicht freige-

geben und der Diagnosebetrieb deaktiviert ist.

3. Klicken Sie nach Abschluss der Konfiguration auf die Schaltflache [1].

= Die Projektubersicht wird angezeigt.

5.5 Ansteuerung der Modulschnittstelle prifen

Verwenden Sie den Diagnosemonitor um die Ansteuerung der Modulschnittstelle zu
priifen. Weitere Informationen zum Diagnosemonitor finden Sie im Kapitel "MOVIKIT®-
Diagnose" (— 2 83).

Handbuch — MOVIKIT®
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6 Konfiguration

Grundeinstellungen

6 Konfiguration

In diesem Kapitel sind die Konfigurationsmenis des Softwaremoduls beschrieben. Kli-
cken Sie zum Offnen der Konfiguration in MOVISUITE® auf das Softwaremodul.

6.1 Grundeinstellungen

Parametergruppe Beschreibung

Steuerquelle

Quelle Auswahl der Steuerquelle
(z. B. Feldbus oder EtherCAT®/SBus™"S)
Index: 8366.4

Antriebsstrang

Antriebsstrang 2 anzeigen Einstellung, ob nur Antriebsstrang 1 oder Antriebss-
trang 1 und 2 bearbeitet werden soll.

HINWEIS: Antriebsstrang 2 ist nur bei Einachsmodu-
len verfigbar und kann z. B. zur Realisierung eines
Notbetriebs ohne Geberrickfliihrung verwendet wer-
den. Die Anwendereinheiten und das Geschwindig-
keitsfenster fir die Meldung "Geschwindig-
keits-Soll-Ist-Vergleich" missen identisch zum An-
triebsstrang 1 parametriert sein.

Index: 8347.6 Offset O, Bit 7

Verwendete Funktionen
Variable Ruckzeit (1 PD)

.

Aus
« Ein
Mit der Zusatzfunktion kann die Ruckzeit vorge-

geben werden. Die Zusatzfunktion erweitert die
Prozessdatenlange um 1 Prozessdatenwort.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Va-
riable Ruckzeit Uber Prozessdaten" (— & 61).

Index: 8347.6 Offset 0, Bit 13

Parameterkanal Uber Prozess- |+ Aus
daten (5 PD) « Ein

Mit der Zusatzfunktion kénnen Umrichterparame-
HINWEIS: Die Daten werden ter gelesen und fllichtig geschrieben werden. Die
fliichtig gespeichert und sind Zusatzfunktion erweitert die Prozessdatenléange

somit nicht spannungsausfall- um 5 Prozessdatenworter.

sicher. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Pa-
rameterkanal Uber Prozessdaten" (— B 62).

Index: 8347.6 Offset 0, Bit 15

2() ' Handbuch — MOVIKIT®
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Konfiguration
Grundeinstellungen

Parametergruppe

Beschreibung

Variable Drehmomentbegren-
zung Q1 (2 PD)

Aus

Ein

Mit der Zusatzfunktion kann das Drehmoment va-
riabel begrenzt werden. Bei Feldbusbetrieb er-

weitert die Zusatzfunktion die Prozessdatenlange
um 2 Prozessdatenworter.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Va-
riable Drehmomentbegrenzung Q1" (— 5 63).

Index: 50040.101

Touchprobe 1 (4 PD)

HINWEIS: Das Konfigurati-
onsmenu wird erst beim Akti-
vieren der Zusatzfunktion
sichtbar.

Aus

Ein

Mit der Zusatzfunktion kann bei einem Triggerer-
eignis die erfasste Position und den Triggerzah-
ler ausgelesen werden. Zusammen mit dem Ap-
plikationsmodus "420: Touchprobe-Positionie-
rung — Absolute Zielposition" kann bei einem
Triggerereignis auf eine Position positioniert wer-
den, die relativ zur Touchprobe-Position vorge-
geben wird . Mit der Zusatzfunktion ist auch eine
Langenmessung von Stuckgut ( z. B. Pakete)
moglich. Die Zusatzfunktion erweitert die
Prozessdatenlange um 4 Prozessdatenworter.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Touchprobe-Funktion" (— E 64).

Index: 8347.6 Offset 0, Bit 17

Bremsentest (1 PD)

Aus

Ein

Mit der Zusatzfunktion kann die Antriebsfunktion
FCB 21 Bremsentest verwendet werden. Die Zu-
satzfunktion wird Uber den Applikationsmodus
"700: Bremsentest" aktiviert. Die Zusatzfunktion

erweitert die Prozessdatenlange um 1 Prozess-
datenwort.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Bremsentest" (— B 65).

Index: 50000.105

Modulidentifikation

Modulidentifikation

Modulnamen und Versionskennungen

Handbuch — MOVIKIT®
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6 Konfiguration

Uberwachungsfunktionen

6.2 Uberwachungsfunktionen
6.2.1 Referenzmeldungen
Parametergruppe

Beschreibung

Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich

Halbe Fensterbreite

Hysterese um den Drehzahl-Sollwert

Index: 8324.3

Verzdgerungszeit

Verzogerungszeit fir den Soll- und Istwertvergleich
Die Bedingung fiir die Meldung muss mindestens fir
diese Zeit erfillt sein, damit die Meldung gesetzt
wird.

Index: 8324 .4

Polaritat

Festlegung, wann die Meldung gesetzt wird.
* Meldung bei Istwert = Sollwert
* Meldung bei Istwert <> Sollwert

Index: 8324.5

6.2.2 Grenzwerte

Parameterbezeichnung

Wert

Applikationsgrenzen

Geschwindigkeit positiv

Beschrankung der maximalen positiven Geschwin-
digkeit, mit der die Anlage verfahren werden darf (in
Anwendereinheiten).

Index: 8357.10

Geschwindigkeit negativ

Beschrankung der maximalen negativen Geschwin-
digkeit, mit der die Anlage verfahren werden darf (in
Anwendereinheiten).

Index: 8357.11

Beschleunigung

Beschrankung der maximalen Beschleunigung, mit
der die Anlage beschleunigt werden darf (in Anwen-
dereinheiten).

Index: 8357.12

Verzbgerung

Beschrankung der maximalen Bremsverzogerung,
mit der die Anlage gebremst werden darf (in Anwen-
dereinheiten).

Index: 8357.13

Ruckzeit

Beschrankung der Ruckzeit (in Millisekunden).

Die Ruckzeit wirkt bei den Stop-FCBs sowie im
Handbetrieb. Der Positioniervorgang verlangert sich
um das Doppelte der eingestellten Ruckzeit.

Index: 8357.14

77 Handbuch — MOVIKIT®
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6.2.3

Konfiguration
Uberwachungsfunktionen

Parameterbezeichnung

Wert

Drehmoment

Beschrankung des maximalen Drehmoments, mit
dem die Anlage betrieben werden darf (in % des Mo-
tornennmoments).

Index: 8357.15

Ausgangsscheinstrom

Wert, auf den der Umrichterausgangsstrom begrenzt
wird (in Ampere).

Index: 8357.16

Notstoppverzégerung

Verzégerungswert, der bei der Antriebsfunktion

FCB 14 Notstopp als aktive Rampe verwendet wird.
Ein Notstopp kann als Reaktion auf einen Fehler pro-
grammiert werden.

Index: 8357.20

Grenzwerte aus der Inbetriebnahme

Maximaldrehzahl an der Mo-
torwelle

Bei der Inbetriebnahme aus Motordaten und Getrie-
bedaten berechnete maximal zuldssige Drehzahl an
der Motorwelle (in Minuten™).

Index: 8360.9

Maximaldrehmoment an der
Motorwelle

Bei der Inbetriebnahme aus Motordaten und Getrie-
bedaten berechnetes maximal zuldssiges Drehmo-
ment an der Motorwelle (in Newtonmeter).

Index: 8360.11

Kontrollfunktionen

jde

HINWEIS

"Software-Endschalter" sind nur bei Verwendung von MOVIKIT® Positioning Drive
verflgbar.

Parametergruppe Beschreibung

Drehzahliiberwachung

Aktivierung

Aktivierung der Drehzahliberwachung
« Aus

* Motorisch

* Generatorisch

* Motorisch/generatorisch

Index: 8550.1

6
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Uberwachungsfunktionen

7/ Handbuch — MOVIKIT®

Parametergruppe

Beschreibung

Verzogerungszeit

In Beschleunigungsvorgangen und Verzégerungs-
vorgangen oder bei Lastspitzen kann es zu kurzzeiti-
gem Erreichen der eingestellten Stromgrenze kom-
men. Ein ungewollt sensibles Ansprechen der Dreh-
zahluberwachung kann durch die entsprechende
Einstellung der Verzdgerungszeit verhindert werden.
Die Stromgrenze muss fiir die Dauer der Verzoge-
rungszeit ununterbrochen erreicht sein, bevor die
Uberwachung anspricht.

Index: 8550.2

Faktor Rickstellzeit

Bei Erreichen der Stellgrenze des Drehzahlreglers
wird jede Millisekunde ein Zahler fur die Verzoge-
rungszeit inkrementiert. Verlasst der Drehzahlregler
seine Stellgrenze vor Ablauf der Verzdgerungszeit,
wird der Zahler wieder abwarts gezahlt, bis 0 erreicht
wird. Uber diesen Parameter kann ein Faktor einge-
stellt werden, wie schnell der Zahler bei Verlassen
der Stellgrenze im Vergleich zum Aufwartszahlen ab-
warts gezahlt wird. Normalerweise ist dieser Faktor
gleich 1, d. h. der Zahler wird jede Millisekunde de-
krementiert. Bei einem Faktor von 2 wird der Zahler-
stand pro Millisekunde um 2 verkleinert, usw.

Index: 8550.3

Stoppfunktion

Verhalten bei Stillstand

Fir das Verhalten im Stillstand gibt es Folgende Ein-
stellungsmdglichkeiten:

* Antrieb bestromt (Bremse offen)

* Antrieb nicht bestromt (Bremse geschlossen)

Die Stoppfunktion wirkt bei Wegnahme der Freigabe
(Stopp mit FCB 13/14), wenn keine Betriebsart ange-
wahlt ist (FCB 02) und bei der Sollwert-Haltfunktion.

Bei Antrieben ohne Geber wird die Einstellung igno-
riert und die Bremsenfunktion ist immer aktiv

Index: 8563.1

SW-Endschalter negativ

Position des Software-Endschalters negativ (in An-
wendereinheiten).

Index: 8572.4

SW-Endschalter positiv

Position des Software-Endschalters positiv (in An-
wendereinheiten).

Index: 8572.6

Reaktion HW-Endschalter an-
gefahren

» Keine Reaktion
* Notstopp + Endstufensperre
* Notstopp + Endstufensperre mit Self-Reset

Index: 8572.1
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Konfiguration 6

Antriebsfunktionen

Parametergruppe Beschreibung

Reaktion SW-Endschalter an- |+ Keine Reaktion
gefahren + Notstopp + Endstufensperre
* Notstopp + Endstufensperre mit Self-Reset

Index: 8572.2

HW-Endschalter AS1 auch in | Fiir die Uberwachung der Hardware-Endschalter
AS2 verwenden werden auch bei Antriebsstrang 2 die Hardware-
Endchalter des Antriebsstrangs 1 verwendet. Die
Einstellung ist dann sinnvoll, wenn in beiden An-
triebsstrangen der gleiche Antrieb mit verschiedenen
Regleverfahren oder Geberkonfigurationen verwen-
det wird.

Index: 8573.7

6.3 Antriebsfunktionen
6.3.1 FCB 05 Drehzahlregelung

HINWEIS

Bei geberlosen Achsen muss die Sollwert-Haltfunktion aktiviert und der Stoppsollwert
sowie der Start-Offset eingestellt sein. Die Bremse geht dann erst auf, wenn die Be-
triebsart "Drehzahlregelung" aktiviert und die vorgegebene Solldrehzahl gréfler als
der Stoppsollwert + Start-Offset ist.

fde

Parameterbezeichnung Beschreibung

Sollwert-Haltefunktion

Aktivierung Aktivieren der Sollwert-Haltefunktion
Index: 8570.1
Stoppsollwert Sollwert der Sollwert-Haltfunktion

Wenn der Drehzahl-Sollwert den Stoppsollwert un-
terschreitet, wird der Antrieb gestoppt.

Index: 8570.2
Start-Offset Start-Offset der Sollwert-Haltefunktion

Eine Freigabe des Antriebs findet erst statt, wenn
der Sollwert den Freigabesollwert (Stopp-Sollwert +
Start-Offset) Uberschreitet.

Index: 8570.3
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Antriebsfunktionen

6

6.3.2

fde

26 | Handbuch — MOVIKIT®

FCB 09 Positionsregelung

HINWEIS

Konfigurationsmeni nur bei Verwendung von MOVIKIT® Positioning Drive verflgbar.

Parametergruppe

Beschreibung

Zyklusbegrenzung

Modulo-Minimum

Untere Modulo-Grenze (in Anwendereinheiten).

Index: 8357.30

Modulo-Maximum

Obere Modulo-Grenze (in Anwendereinheiten).

Index: 8357.31

In Position

Fensterbreite

Ist der Betrag der Differenz zwischen Istposition und
Sollposition kleiner als die Halfte dieses Werts, wird
die Meldung "In Position" gesetzt.

Index: 8331.1

Hysterese

Hysterese um die Zielposition. Wird das Positions-

fenster verlassen, bleibt die Meldung "In Position" er-

halten, bis dieser Wert Uberschritten ist.

Index: 8331.2

Schleppfehler

Schleppfehlerfenster

Festlegung, ab welchem Schleppfehler der Antrieb
einen Fehler meldet (Antriebsstrang 1).

Der Parameter "Schleppfehlerfenster" wirkt bei
FCB 09 und FCB 26.

HINWEIS: Einstellung ist fur FCB 09 und FCB 26
gultig. Fur z. B. FCB 20 Tippen ist ein eigenes
Schleppfehlerfenster vorhanden.

Index: 8509.4

Reaktion Schleppfehler Posi-
tionierung

Legt fest, wie das Gerat auf einen Schleppfehler
(Uberschreitung des Schleppfehlerfensters, Index
8509.4) reagiert.

Der Parameter "Reaktion Schleppfehler Positionie-
rung" wirkt bei FCB 09, FCB 10 und FCB 26.

Index: 8622.3
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6.3.3

FCB 12 Referenzfahrt

Konfiguration
Antriebsfunktionen

Parameterbezeichnung Wert
FCB 12 Referenzfahrt
Typ » Deaktiviert

* Nullimpuls — Negative Richtung

» Referenznocken — Negatives Ende

» Referenznocken — Positives Ende

« Endschalter positiv

* Endschalter negativ

» Referenznocken biindig — Endschalter positiv
» Referenznocken buindig — Endschalter negativ
* Referenzieren ohne Referenzfahrt

* Festanschlag positiv

* Festanschlag negativ

* Absolutposition des Gebers

Index: 8552.1

Auf Nullimpuls referenzieren

Aktivieren oder Deaktivieren der Referenzierung auf
den Nullimpuls

Index: 8552.2

Referenz-Offset

Abweichung des Nocken vom Maschinennullpunkt

Index: 8552.5

Suchgeschwindigkeit Suchgeschwindigkeit der Referenzfahrt
Index: 8552.8
Freifahrgeschwindigkeit Freifahrgeschwindigkeit der Referenzfahrt

Index: 8552.9

Beschleunigung

Beschleunigung der Referenzfahrt

Index: 8552.11

Verzdgerung

Verzégerung der Referenzfahrt

Index: 8552.12

Erweiterte Einstellungen

Grundstellung anfahren

Aktivieren oder Deaktivieren der Grundstellungsfahrt

Index: 8552.3

Grundstellung

Grundposition, die nach Ablauf der Referenzfahrt au-
tomatisch angefahren wird.

Index: 8552.7

Grundstellungsgeschwindig-
keit

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

Index: 8552.10

Ruckzeit

Ruckzeit der Grundstellungsfahrt

Index: 8552.13
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Konfiguration

6

Antriebsfunktionen
Parameterbezeichnung Wert
Geschwindigkeitsumschaltung | Einstellung, ob von Suchgeschwindigkeit auf Frei-
vor Festanschlag fahrgeschwindigkeit umgeschaltet wird.
Index: 8552.4
Verweildauer am Festan- Verweildauer am Festanschlag
schiag Index: 8552.15
Drehmomentgrenze Festan- | Begrenzung des Drehmoments beim Referenzieren
schlag auf Festanschlag.
Index: 8552.14
6.3.4 FCB 20 Tippen
Parameterbezeichnung Beschreibung
FCB 20 Tippen
Schleppfehlerfenster Schleppabstand, ab dem der Fehler
"E-42.2 Schleppfehler: Schleppfehler Tippbetrieb"
mit der Fehlerreaktion "Endstufensperre" ausgelost
wird.
Index: 8520.10
6.3.5 FCB 21 Bremsentest

j=de

28 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Das Konfigurationsmenl wird e

rst sichtbar, wenn die Funktion im Konfigurationsme-

nu [Grundeinstellungen] unter "Verwendete Funktionen" aktiviert ist.

"Erweiterte Einstellungen verwenden™ deaktiviert

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Grundeinstellungen (Einstellu

ngen der allgemeinen Testparameter)

Erweiterte Einstellungen ver-
wenden

Anzeigen und Verwenden der erweiterten Einstellun-
gen.

Index: 8521.20, Bit 0

Drehrichtung

Richtung des erzeugten Drehmoments wahlen:
* Drehrichtung positiv und negativ

* Drehrichtung positiv

* Drehrichtung negativ

Die Richtungsangaben "positiv" oder "negativ" bezie-
hen sich auf steigende oder fallende Werte des rele-
vanten Gebers in AS1.

Index: 8521.1

26871882/DE — 03/2022
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Konfiguration
Antriebsfunktionen

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Drehmomentvorgabe relativ

Drehmoment des Motors in % Motornennmoment,
das zum Testen der Bremse erzeugt werden soll.

Es handelt sich um ein relatives Drehmoment mit
Bezug auf den Motor. Wenn in der Anwendung ein
zusatzliches Lastmoment wirkt, muss dessen Hohe
und Richtung bei der Drehmomentvorgabe berlck-
sichtigt werden.

Index: 8521.3 (Int 32)

Testdauer

Zeitspanne fir das Belasten der geschlossenen
Bremse mit dem Drehmoment

Index: 8521.6 (Int 32)

Gemessenes Motordrehmo-
ment relativ

Gemessener Anteil des Drehmoments, der wahrend
dem Bremsentest vom Motor aufgebracht wurde.
Der Wert wird bei jeder Ausfihrung des Bremsen-
tests angezeigt.

Index: 8521.9 (Int 32)

Istwerte (Anzeige Status und Testergebnisse)

Bremsentest aktiv

Zeigt an, ob der Bremsentest aktiv ist.

Index: 8521.8, Bit 0

Bremsentest abgebrochen

Zeigt an, ob ein aktiver Bremsentest abgebrochen
wurde, z. B. durch Wegnahme der Freigabe, Regler-
sperre oder Fehlerstatus.

Index: 8521.8, Bit 1

Testergebnis NOK

Zeigt an, wenn der Bremsentest nicht bestanden
wurde, z. B. wegen einer zu grof3en Bewegung wah-
rend des Tests.

Index: 8521.8, Bit 2

Testergebnis OK

Zeigt an, wenn der Bremsentest bestanden wurde
und die Bremse das Drehmoment halten konnte.

Index: 8521.8, Bit 3

"Erweiterte Einstellungen verwenden" aktiviert

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Grundeinstellungen (Einstellu

ngen der allgemeinen Testparameter)

Erweiterte Einstellungen ver-
wenden

Anzeigen und Verwenden der erweiterten Einstellun-
gen.

Index: 8521.20, Bit 0

6
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Konfiguration
Antriebsfunktionen

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Drehrichtung

Richtung des erzeugten Drehmoments wahlen:
* Drehrichtung positiv und negativ

*  Drehrichtung positiv

* Drehrichtung negativ

Die Richtungsangaben "positiv" oder "negativ" bezie-
hen sich auf steigende oder fallende Werte des rele-
vanten Gebers in AS1.

Index: 8521.1

Lastmoment ermitteln

Festlegung, ob ein applikatives Lastmoment automa-
tisch vom FCB 21 ermittelt oder vom Anwender als
ein konstantes Lastmoment vorgegeben werden soll.

Index: 8521.23, Bit 0

Lastmoment

HINWEIS: Nur konfigurierbar,
wenn "Lastmoment ermitteln”
deaktiviert ist.

Bestehendes applikatives Lastmoment.

Die Richtung des Lastmoments wird bei Eingabe
Uber das Vorzeichen definiert (z. B. -20 Nm).

Index: 8521.24 (Int 32)

Lastmoment prifen

HINWEIS: Nur konfigurierbar,
wenn "Lastmoment ermitteln”
deaktiviert ist.

Festlegung, ob das konfigurierte "Lastmoment”
durch eigene Messung vom FCB 21 gepruft werden
soll.

Index: 8521.30

Zulassige Toleranz Lastmo-
ment

HINWEIS: Nur konfigurierbar,
wenn "Lastmoment priifen”
aktiviert ist.

Zulassige Toleranz fir das Lastmoment

Der konfigurierte Wert, wird als £Toleranz beim an-
gegebenen "Lastmoment” berlcksichtigt.

Index: 8521.31 (Int 32)

Testdauer

Zeitspanne flr das Belasten der geschlossenen
Bremse mit dem Drehmoment

Index: 8521.6 (Int 32)

Dauer Drehmomentaufbau

Zeitspanne fir das Aufbauen des Drehmoments ge-
gen die geschlossene Bremse

Index: 8521.25 (Int 32)

Dauer Drehmomentabbau

Zeitspanne fir das Abbauen des Drehmoments ge-
gen die geschlossene Bremse

Index: 8521.26 (Int 32)

Test fur 2 Bremsen aktivieren

Aktivieren des Testens einer 2. Bremse. Die 2.
Bremse wird automatisch nach der 1. Bremse getes-
tet.

HINWEIS: Das Testen von 2 Bremsen erfordert eine
zusatzliche Verdrahtung zur getrennten Ansteuerung
der Bremsen. Weitere Informationen finden Sie im
Kapitel "Bremsentest" (— B 65).

Index: 8521.32, Bit 0

Bremse 1/ Bremse 2 (Einstellungen spezifischer Testparameter fiir Bremse 1/2)

3()  Handbuch - MOVIKIT®
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Konfiguration
Antriebsfunktionen

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Auswahl Geber

Relevanten Geber wahlen, der wahrend der Testung
auf eine mogliche Bewegung prift:

* Quelle Istdrehzahl
* Quelle Istposition

Index fiir Bremse 1: 8521.29
Index fiir Bremse 2: 8521.59

Quelle Istdrehzahl

Anzeige der aktuellen Geberzuordnung fur "Quelle
Istdrehzahl" in AS1

Index: 8565.2

Quelle Istposition

Anzeige der aktuellen Geberzuordnung fir "Quelle
Istposition" in AS1

Index: 8565.3

Zulassige Bewegung beim
Testen

Zulassige Bewegung wahrend dem Bremsentest

Eine Uberschreitung des Wertes flihrt zum Tester-
gebnis NOK.

Index fur Bremse 1: 8521.27 (Int 32)
Index fir Bremse 2: 8521.57 (Int 32)

Mechanische Lose

Eingabe einer mechanischen Lose. Der Wert wird in-
tern zur Parameter "Zulassige Bewegung beim Tes-
ten" addiert.

Index fur Bremse 1: 8521.28 (Int 32)
Index fur Bremse 2: 8521.58 (Int 32)

Drehmomentvorgabe

Drehmoment zum Testen der Bremse

Ein applikatives Lastmoment wird intern von FCB 21
berlicksichtigt (ermitteltes Lastmoment oder Wert
des Parameters "Lastmoment").

Index fur Bremse 1: 8521.21 (Int 32)
Index fur Bremse 2: 8521.51 (Int 32)

Drehmomentvorgabe relativ —
Anzeigewert

Anzeige des umgerechneten Werts des Parameters
"Drehmomentvorgabe” in % Motornennmoment

Hier wird ausschlief3lich die Drehmomentvorgabe oh-
ne Lastmoment berticksichtigt.

Index fur Bremse 1: 8521.22 (Int 32)
Index fur Bremse 1: 8521.52 (Int 32)

Offnungszeit der Bremse in
AS1

Aktuelle Bremsendffnungszeit in Antriebsstrang 1

Index: 8355.3 (Int 32)

Einfallzeit der Bremse in AS1

Aktuelle Bremseneinfallzeit in Antriebsstrang 1

Index: 8355.4 (Int 32)

Istwerte (Anzeige Status und Testergebnisse, unabhangig von der getesteten Brem-

se)

6
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6 Konfiguration

Antriebsfunktionen

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Bremsentest aktiv

Zeigt an, wenn der Bremsentest aktiv ist.

Index: 8521.8, Bit 0

Bremsentest abgebrochen

Zeigt an, wenn ein aktiver Bremsentest abgebrochen
wurde z. B. durch Wegnahme der Freigabe, Regler-
sperre oder Fehlerstatus.

Index: 8521.8, Bit 1

Lastmoment ermittelt/vorgege-
ben

Zeigt an, welches Lastmoment von FCB 21 ermittelt
wurde oder vom Anwender im Parameter "Lastmo-
ment" vorgegeben wurde.

Index: 8521.11 (Int 32)

Istwerte — Bremse 1 / Bremse

2 (Status und Testergebnisse Bremse 1/2)

Testergebnis NOK

Zeigt an, wenn der Bremsentest nicht bestanden
wurde, z. B. wegen einer zu grof3en Bewegung wah-
rend dem Test.

Index Bremse 1: 8521.8, Bit 2
Index Bremse 2: 8521.8, Bit 4

Testergebnis OK

Zeigt an, wenn der Bremsentest bestanden wurde
und die Bremse das Drehmoment halten konnte.

Index Bremse 1: 8521.8, Bit 3
Index Bremse 2: 8521.8, Bit 5

Signal Bremse schlie3en

HINWEIS: Anzeige nur wenn

Zeigt an, wenn die Bremse zum Testen geschlossen
ist.

"Test flir 2 Bremsen aktivie-
ren" aktiv ist.

Index Bremse 1: 8521.8, Bit 6
Index Bremse 2: 8521.8, Bit 7

Gemessenes Motordrehmo-

Anteil am Gesamtdrehmoment, das wahrend dem

ment Bremsentest vom Motor aufgebracht wurde.
Index Bremse 1: 8521.10 (Int 32)
Index Bremse 2: 8521.40 (Int 32)
Gesamtdrehmoment Drehmoment mit dem die Bremse getestet wurde.

Index Bremse 1: 8521.12 (Int 32)
Index Bremse 2: 8521.42 (Int 32)

Gemessene Bewegung

Bewegung, die wahrend dem Bremsentest ermittelt
wurde.

Index Bremse 1: 8521.13 (Int 32)
Index Bremse 2: 8521.43 (Int 32)

37 Handbuch — MOVIKIT®
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6.4

6.5

Drehmomentbegrenzung

jde

HINWEIS

Konfiguration
Drehmomentbegrenzung

Das Konfigurationsmenl wird erst sichtbar, wenn die Funktion im Konfigurationsme-
nl [Grundeinstellungen] unter "Verwendete Funktionen" aktiviert ist.

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Drehmomentbegrenzung

Minimales Drehmomentgren-
ze

Begrenzung des Uber die Applikation vorgegebenen
Drehmoments

Index: 8347.6 Offset 2

Drehmomentgrenzen aus Pro-
filwertverschaltung verwenden

HINWEIS: Nur bei Geraten ab
Firmware 9 verflgbar.

* Aus - Als Drehmomentgrenze wird der Wert ver-
wendet, der im Konfigurationsmenu des Softwa-
remoduls [Uberwachungsfunktionen] > [Grenz-
werte] eingestellt ist .

* Ein — Als Drehmomentgrenze wird der Wert ver-
wendet, der im Konfigurationsmenut des Umrich-
ters [Funktionen] > [Sollwerte] > [Profilwertver-
schaltung] eingestellt ist.

Index: 8563.2 Bit 0

Touchprobe 1

jde

HINWEIS

Das Konfigurationsmenul wird erst sichtbar, wenn die Funktion im Konfigurationsme-
nu [Grundeinstellungen] unter "Verwendete Funktionen" aktiviert ist.

Parameterbezeichnung

Wert

Status

Auf Trigger warten

Aktiviert, wenn auf ein Trigger-Ereignis gewartet wird.

Index: 8352.2

Trigger ausgeldst

Aktiviert, wenn ein Trigger-Ereignis stattgefunden hat.

Index: 8352.2

Erfasster Wert Position zum Zeitpunkt des Trigger-Ereignisses
Index: 8352.3

Trigger

Quelle Quelle fur das Auslésen des Triggers fir die Aufzeich-

nung eines Signals

Index: 8352.10

Handbuch — MOVIKIT®
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Konfiguration
Touchprobe 1

6

34 Handbuch - MOVIKIT®

Parameterbezeichnung

Wert

Ereignis

Auswahl, bei welcher Flankenform getriggert wird:
» Steigende Flanke

» Fallende Flanke

» Steigende und fallende Flanke

Index: 8352.11

Sensortotzeit steigende Flan-
ke

Totzeit des verwendeten Sensors fir steigende Flan-
ke am Triggereingang. Diese Zeit wird bei der Berech-
nung des Touchprobe-Ereigniswerts eingerechnet.

Index: 8352.12

Sensortotzeit fallende Flanke

Totzeit des verwendeten Sensors fur eine fallende
Flanke am Triggereingang. Diese Zeit wird bei der Be-
rechnung des Touchprobe-Ereigniswerts eingerech-
net.

Index: 8352.13

Zahler Zahler der Trigger-Ereignisse. Bei jedem Trigger-Er-
eignis wird dieser Wert um den Wert 1 inkrementiert.
Index: 8352.14

Datenquelle

Datenquelle Auswahl der Datenquelle flr die Aufzeichnung

HINWEIS: Wenn Modulo-Grenzen konfiguriert wur-
den, muss fUr den Parameter die Einstellung "Istposi-
tion in Anwendereinheiten — Modulo" festgelegt wer-
den.

Index: 8352.30

Format PA-Daten

Auswahl des Formats der Prozessdaten:

+ 16 Bit

+ 32 Bit - Big Endian

+ 32 Bit - Little Endian

Bei Zugriff auf die PA-Datenwdrter wird das Datenfor-
mat festgelegt. Die PA-Daten haben 16-Bit-Wortbreite
und kdnnen tber das PA-Datenformat zu einem 32-
Bit-Wert zusammengefasst werden. Der Parameter

hat bei Datenquellen mit 32-Bit-Wortbreite keine Aus-
wirkung.

Index: 8352.31

Prozessdaten — Modulo-Mini-
mum

Modulo-Minimum der Quelle. Wird nur benétigt, wenn
die Datenquelle zum Zeitpunkt des Modulo-Umbruchs
aufgenommen werden soll.

Index: 8352.32

Prozessdaten — Modulo-Ma-
ximum

Modulo-Maximum der Quelle. Wird nur bendtigt, wenn
die Datenquelle zum Zeitpunkt des Modulo-Umbruchs
aufgenommen werden soll.

Index: 8352.33
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6.6

6.7

Konfiguration
Ein-/Ausgange

Parameterbezeichnung Wert

Prozessdaten — Totzeit Totzeit der Prozessdaten. Beim Touchprobe wird der
Wert der Datenquelle aufgenommen. Mit dieser Ein-
stellung kann die Laufzeit der Prozessdaten kompen-
siert werden.

Index: 8352.34

Prozessdaten — Zykluszeit Zykluszeit der Prozessdaten. Beim Touchprobe wird
der Wert der Datenquelle aufgenommen. Mit dieser
Einstellung kann die Laufzeit der Prozessdaten kom-
pensiert werden.

Index: 8352.35

Ein-/Ausgange
HINWEIS

i Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Digitaleingange/Digitalaus-
gange" (— & 80).
Parametergruppe Beschreibung
Digitaleingange Konfiguration der Digitaleingange.

SEW-EURODRIVE empfiehlt, die Standardbelegung
mit oder ohne Hardware-Endschalter zu verwenden.

Digitalausgange Konfiguration der Digitalausgange

Feldbus-Schnittstelle

Parametergruppe |Beschreibung

Feldbus-Schnittstelle

Prozessdatenein- Auswahl der Belegung von PE 4 (Drehmoment, relativer
gang Pl 4 Scheinstrom oder absoluter Scheinstrom)

Index: 8347.6, Offset 0, Bit 8, 9

Feldbus-Schnittstelle | Darstellung des Prozessdatenprofils

Index: -

Handbuch — MOVIKIT®
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MOVIKIT®-Laufzeitkontrolle

6 Konfiguration

6.8 MOVIKIT®-Laufzeitkontrolle

36 Handbuch - MOVIKIT®

Parametergruppe

Beschreibung

Data-Flexibility Status

Information Gber den aktuellen Betriebszustand der Data-Flexibility-Ebene

Data-Flexibility Steuerung

Auto start

Aktivieren des automatischen Programmestarts nach
Netz-Ein

Index: 8348.7

Ctrl

Manuelles Stoppen, Zuriicksetzen und Neustarten
des Programms

Index: 8348.1
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Betrieb

Betriebsarten

j=de

jde

HINWEIS

Betrieb
Betriebsarten

Das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive verwendet die Betriebsart Drehzahire-
gelung (200). Die Betriebsart kann beim Einsatz des MOVIKIT® Velocity Drive nicht
manuell aktiviert werden.

Betriebsarten des MOVIKIT® Positioning Drive und deren Anwendungsbereiche:

Betriebsart dezimal Beschreibung
Tippbetrieb 100 Tippbetrieb — Positionsgeregelt (FCB 20)
Geberrickfuhrung erforderlich
101 Tippbetrieb — Dehzahlgeregelt (FCB 05)
Geberrickfuhrung nicht erforderlich
Drehzahlvorgabe |200 Drehzahlregelung (FCB 05)
Geberrickfuhrung nicht erforderlich
Referenzierbetrieb | 300 Referenzfahrt — Offset Giber Parameter (FCB 12)
301 Referenzfahrt — Offset Uber Feldbus (FCB 12)
Positionierbetrieb | 400 Absolute Positionierung (FCB 09)
401 Relative Positionierung (FCB 09)
402 Modulo-Positionierung — Positive Richtung
(FCB 09)
403 Modulo-Positionierung — Negative Richtung
(FCB 09)
404 Modulo-Positionierung — Optimierte Richtung
(FCB 09)
420 Touchprobe-Positionierung — Absolute Zielpositi-
on (FCB 09)
Bremsentest 700 Bremsentest (FCB 21)
Betriebsart fir die Zusatzfunktion "Bremsen-
test" (— B 65)
HINWEIS

Fir den Betrieb der Funktionsbausteine gelten die in MOVISUITE® durchgefihrten
Konfigurationen. Die Modulo-Betriebsarten kénnen nur verwendet werden, wenn in
der Konfiguration des Softwaremoduls unter [Antriebsfunktionen] > [FCB 09 Positi-
onsregelung] eine Zyklusbegrenzung eingestellt wurde.
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7 Betrieb
Betriebsarten

fde

HINWEIS

Ab Version 2.1 der Softwaremodule, wird bei der erstmaligen Wahl der Applikations-
modi "401: Relative Positionierung”, "402: Modulo-Positionierung — Positive Rich-
tung", "403: Modulo-Positionierung — Negative Richtung" und "404: Modulo-Positio-
nierung — Optimierte Richtung" kurzzeitig in den FCB 26 gewechselt, um den Be-
zugspunkt der relativen Positionierung korrekt zu setzen.

Wenn der Antrieb zum Zeitpunkt, an dem der Applikationsmodus 401 gewahlt wird,
noch in Bewegung ist, wird mit FCB 26 bis zum Stopp verzogert. Der Haltepunkt ist
Bezugspunkt fir die relative Positionierung. Beim Wechseln in die Applikationsmodi
402, 403 und 404 erfolgt keine Bremsverzdgerung.

Zur Verdeutlichung der Funktionsweise finden Sie in den folgenden Kapiteln zu jeder
Betriebsart ein Taktdiagramm sowie den Prozessablauf mit einer Beschreibung der zu
setzenden Signale und der Signalzustande.

711 Voraussetzung fiir Taktdiagramme

38 Handbuch - MOVIKIT®

Voraussetzung Prozessdaten Signalzustand
Betriebsbereit PE 1:0 "1": Betriebsbereit
STO inaktiv PE 1:1 "1": STO inaktiv

Kein Fehler vorhanden PE 1:8 "0": Kein Fehler

Keine Warnung vorhanden PE 1:9 "0": Keine Warnung
Positionierbetrieb: Achse ist referenziert |PE 1:5 "1": Achse referenziert
Inbetriebnahme korrekt durchgefiihrt

Endstufe freigegeben (DI 00 = 1)
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71.2 Tippbetrieb

Positionsgeregeltes (100) oder drehzahlgeregeltes (101) Verfahren einer Einzelachse
in die positive oder negative Richtung. Wenn keine Bewegungsrichtung oder gleich-
zeitig beide Bewegungsrichtungen aktiviert sind, bleibt der Antrieb stehen. Ein bereits
sich bewegender Antrieb wird verzdgert und gestoppt.

Taktdiagramm

A

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1

Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

-
Freigabe/ _:I
_i

(11 [2 [3]
1

[4]

(5] 6]

Betrieb

Betriebsarten

(71

PA 6
Sollapplikations- —’

modus

PA 1:4
Tippen positiv

PA 1:5
Tippen negativ

PE 1:11

Meldung
"Geschwindigkeits-
Soll-Ist-Vergleich"

A

|

aktiv

PE 2 ——

Istgeschwindigkeit

|

18014426827759499
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Betrieb
Betriebsarten

7

Prozessablauf und Signalzustiande

fde

A()  Handbuch - MOVIKIT®

HINWEIS

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustinde
[1] + PA1:0="1" PA1:.0 |+ "1": Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp « "0": Verzoégerung mit Not-
Freigabe stopprampe
- PATA="1" PA 1:1 |+ "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal + "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der héchsten Priori- Antrieb trudelt aus oder
tat) die Bremse fallt ein)
[1] Aktivieren des Applikations- |PA 6 100/101 (dezimal)
modus "Tippbetrieb"
Ubernahme der Dynamikpa- |PA 2 Sollgeschwindigkeit
rameter (auch wahrend des ;
PA Beschl
Verfahrvorgangs) 3 eschietinigung
PA 4 Verzbgerung
[2] bis [4] Aktivieren der positiven PA1:4 |+ "": Antrieb beschleunigt

Tipprichtung

mit dem uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.

* "0": Verzdgerung mit dem
Uber PA 4 vorgegebenen
Wert.

Applikationsmodus 100:
Der Motor wird lagegere-
gelt bei Drehzahl 0 gehal-
ten.

Applikationsmodus 101:
Der Motor wird drehzahl-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.

Bei Motoren ohne Geber
muss die Sollwert-Halt-
funktion verwendet wer-
den.
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Betrieb
Betriebsarten

Nr.

Ablauf

PD

Signalzustinde

[5] bis [7]

Aktivieren der negativen
Tipprichtung

PA 1:5

* "": Antrieb beschleunigt
mit dem uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.

* "0": Verzdgerung mit dem
Uber PA 4 vorgegebenen
Wert.

Applikationsmodus 100:
Der Motor wird lagegere-
gelt bei Drehzahl 0 gehal-
ten.

Applikationsmodus 101:
Der Motor wird drehzahl-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.

Bei Motoren ohne Geber
muss die Sollwert-Halt-
funktion verwendet wer-
den.

[3] bis [4]
und
[6] bis [7]

Wenn sich die Istgeschwin-
digkeit innerhalb der konfigu-
rierten Fensterbreite befin-
det, wird die Rickmeldung
"Geschwindigkeits-Soll-Ist-
Vergleich" gesetzt.

PE 1:11

"1": Meldung "Geschwin-
digkeit-Soll-Ist-Vergleich"
aktiv

7
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7 Betrieb
Betriebsarten

71.3 Drehzahiregelung

Drehzahlgeregeltes Verfahren einer Achse mit oder ohne Geberrickfihrung. Das Vor-
zeichen des Geschwindigkeitssollwerts bestimmt die Bewegungsrichtung. Ein positi-
ver Sollwert entspricht der positiven Motordrehrichtung.

HINWEIS

Im geberlosen Betrieb ist die Uberwachung der Software-Endschalter deaktiviert.

jde

Verwenden Sie zur Uberwachung des Verfahrbereichs Hardware-Endschalter.

Taktdiagramm

(1 21 3 4]

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

i O N

PA 6
Sollapplikations-
modus

L -

PA 17
Start

PE 1.11

Meldung
"Geschwindigkeits-
Soll-Ist-Vergleich"
aktiv

4

PE 2
Istgeschwindigkeit

§

9007227572685835

Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessablauf und Signalzustiande

fde

HINWEIS

Betrieb
Betriebsarten

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustidnde
[1] « PA1:.0="" PA 1:0 |- "1": Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
« PATA="1" PA 1:1 |= "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal » "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der hdchsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein)
[1] Ubernahme der Dynamikpara- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
meter (auch wahrend des Ver- (vorzeichenbehaftet)
fahrvorgangs)
PA 3 Beschleunigung
PA 4 Verzbgerung
[2] bis [4] | Start/Stopp der Achse PA 1:7 |« "1": Antrieb beschleunigt
mit dem Uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.
* "0": Verzdgerung mit dem
Uber PA 4 vorgegebenen
Wert.
Stillstandverhalten: Der
Motor wird drehzahlgere-
gelt bei Drehzahl 0 gehal-
ten. Bei Motoren ohne Ge-
ber muss die Sollwert-
Haltfunktion verwendet
werden.
[3] bis [4] | Wenn sich die Istgeschwindig- PE 1:11 |+ "1": Meldung "Geschwin-

keit innerhalb der konfigurier-
ten Fensterbreite befindet,
wird die Rickmeldung "Ge-
schwindigkeits-Soll-Ist-Ver-
gleich" gesetzt.

digkeits-Soll-Ist Vergleich"
aktiv

Handbuch — MOVIKIT®

43



7

Betrieb

Betriebsarten

714

i

Referenzierbetrieb

Setzen der Istposition abhangig vom gewahlten Referenzfahrttyp (300: Referenz-
fahrt — Offset Uber Parameter, 301: Referenzfahrt — Offset Uber Feldbus) auf den vor-
gegebenen Referenz-Offset. Im Referenzierbetrieb mit Offset GUber Feldbus wird der
Referenz-Offset Gber PA 7/PA 8 vorgegeben.

HINWEIS

Der Referenzierbetrieb kann auch bei geschlossener Bremse verwendet werden. Die
Endstufensperre darf dabei nicht aufgehoben werden.

Taktdiagramm (Typ - Referenzieren ohne Referenzfahrt)

Handbuch — MOVIKIT®

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

PA 1:7
Start

PA 6
Sollapplikations-
modus

PE 1:5
Aktiver Antrieb
referenziert

PE 7/8
Istposition

(1] 2] [

| I

[

0

p— — — —
r

e.g. 54896

18014426827751947
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Prozessablauf und Signalzustiande

HINWEIS

fde

Betrieb
Betriebsarten

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenl des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustidnde
[1] « PA1:.0="" PA 1:0 |- "1": Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
« PATA="1" PA 1:1 |= "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal » "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der hdchsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein)
[1] Aktivieren des Appikationsmo- | PA 6 300/301 (dezimal)
dus "Referenzfahrt"
[2] Start/Stopp der Referenzfahrt |PA 1:7 |+ "1": Start der Referenz-
fahrt
* "0": Stopp mit Antriebs-
funktion FCB 14 Notstopp.
[3] Meldung "Aktiver Antrieb refe- |PE 1:5 |+ "1": Aktiver Antrieb refe-

renziert"

renziert

Handbuch — MOVIKIT® = /.5




7 Betrieb
Betriebsarten

71.5 Positionierbetrieb Absolut

Absolutes Positionieren (400) einer Achse bezogen auf den Maschinennullpunkt (Re-
ferenzpunkt). Die Sollposition wird mit Vorzeichen verarbeitet.

* Achstyp "Linear": Sollposition mit Vorzeichenverarbeitung

* Achstyp "Modulo™: Sollposition = Modulo-Minimum < Zielposition < Modulo-Maxi-
mum

Taktdiagramm (Art der Applikation - Linearachse)

2 (3] [4] (3]

PA 1:0
Freigabe/Notstopp e

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

|

PA 6
Sollapplikations-
modus

L

PA 1:7
Start

PA7,PAS8
Sollposition

PE 1.7
Meldung

"In Position"
aktiv

.

\

PE7,PES8
Istposition

v

18014426827431179

Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessablauf und Signalzustiande

fde

HINWEIS

Betrieb
Betriebsarten

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustdnde
[1] « PA1:.0="" PA1:0 |- "1" Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
« PATA="1" PA 1:1 |= "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal » "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der hdchsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein).
[1] Aktivieren des Applikations- PA 6 400 (dezimal)
modus "Absolute Positionie-
rung"
Ubernahme der Dynamikpara- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
meter (auch wahrend des Ver- PA 3 Beschleunigung
fahrvorgangs)
PA 4 Verzbgerung
[11bis [3] |Start/Stopp der Achse PA1:7 |- "1": Antrieb beschleunigt
und ab [4] mit dem Uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.
» "0": Der Motor wird lage-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.
[2] Vorgabe der Sollposition (eine |[PA7 "Sollposition" (High-Word)
neue Sollposition wird auch " —

PA 8 Sollposit Low-Word
wahrend des Verfahrvorgangs ollposition” (Low-Word)
Ubernommen)

[1] bis [2] |Wenn die Istposition innerhalb |PE 1:7 |« "1": Meldung "In Position"
und ab [5] |der konfigurierten Fensterbrei- aktiv.

te ist, wird die Rickmeldung
"In Position" gesetzt. Der An-
trieb bleibt positionsgeregelt
stehen.

Handbuch — MOVIKIT®
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7 Betrieb
Betriebsarten

7.1.6 Positionierbetrieb Relativ
Positionieren eines Antriebs relativ zur aktuellen Position (401).
Beispiel: Taktbetrieb an einem Férderband.
* Achstyp "Linear": Sollposition mit Vorzeichenverarbeitung

* Achstyp "Modulo": Sollposition = Modulo-Minimum < Zielposition < Modulo-Maxi-
mum

Taktdiagramm (Art der Applikation - Linearachse)

(11 [21[3]114] (5] (6171 (8]

PA 1:0
Freigabe/Notstopp )

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13 —
Endstufensperre
aufheben

v

PA 6 Soll- 1
applikationsmodus

PE 6 Ist-
applikationsmodus

PA 1:6
Relative Position
libernehmen

PA 1.7
Start

H

I .

i

-
[
o

PA7,PA8
Sollposition

[0]

—_—_——— - - =] _(_:Q__

PE 1.7
Meldung

"In Position"
aktiv

1
| e.g. 500

PE 7, PE 8 |

Istposition e.g. 100 1
1

32423499275

Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessablauf und Signalzustiande

HINWEIS

fde

Betrieb 7
Betriebsarten

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustidnde
[1] « PA1.0="" PA 1:0 |= "1": Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp + "0": Verzogerung mit
Freigabe Notstopprampe
« PATA="1" PA 1:1 | "1": Freigabe
Freigabe/Applikationsstopp * "0": Verzbgerung ent-
sprechend Applikati-
onsgrenze
« PA1:13="0" PA + "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal mit 1:13 + "1": Endstufe gesperrt
der héchsten Prioritét) (Der Antrieb trudelt aus
oder Bremse fallt ein).
[1] Aktivieren des Applikationsmodus |PA 6 |401 (dezimal)
"Relative Positionierung"
[2] Rickmeldung des Applikationsmo- |PE6 401 (dezimal)
dus "Relative Positionierung"
[3] Ubernahme der Dynamikparame- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
ter (auch wahrend des Verfahrvor- PA3 |Beschleunigung
gangs)
PA 4 | Verzdgerung
[3] Start/Stopp der Achse. Wenn wah- |PE 1:7 | "1": Beschleunigung mit
rend der Fahrt zum ersten Ziel das dem uber PA 3 vorge-
Signal "Start" zuriickgenommen geben Wert auf die
wird, wird der Antrieb gestoppt und uber PA 2 vorgegebene
fahrt bei erneutem Setzen dieses Sollgeschwindigkeit.
Signals zum urspriinglichen Ziel « "0": Antrieb wird lage-
weiter. geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.
[3] Vorgabe der Distanz PA7 |"Sollposition" (High-Word)
(Relativposition) PA 8 |"Sollposition" (Low-Word)
[3] bis [4] |Relative Position Ubernehmen PA 1:6 | "1": Relative Position
und HINWEIS: Die Relativposition wird Ubernehmen
; bei steigender Flanke des Signals
[6] bis [7]

einmalig berechnet und gespei-
chert. Bei erneuter positiver Flanke
(auch wahrend der Fahrt zum ers-
ten Ziel) kann die Fahrstrecke um
die vorgegebene Relativposition
verlangert oder verkulrzt werden.

Handbuch — MoviKiTe | 4O



7 Betrieb
Betriebsarten

Nr. Ablauf PD Signalzustinde
Bis [3], Wenn die Istposition innerhalb der |PE 1:7 |« "1": Meldung "In Positi-
[5] bis [6] konfigurierten Fensterbreite ist, on" aktiv

wird die Rickmeldung "In Position"
und ab [8] | gesetzt. Der Antrieb bleibt positi-
onsgeregelt stehen.

fde

5(0) ' Handbuch - MovIKIT®

HINWEIS

Bei Unterbrechung des Bewegungsablaufes durch Wegnahme der Freigabesignale
PA 1:0, PA 1:1 oder PA 1:13 muss der Verfahrvorgang durch Setzen von "Relative
Position ibernehmen" neu gestartet werden. Dabei wird die Zielposition neu berech-
net und gespeichert. Der Antrieb fahrt auf eine andere Zielposition als urspriinglich
gewinscht. Wenn die Fahrt nicht abgebrochen, sondern lediglich unterbrochen wer-
den soll (unter Beibehaltung der urspriinglichen Zielposition), kann der Antrieb durch
Wegnahme des Signals PA 1:7 "Start/Stop" gestoppt werden.
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26871882/DE — 03/2022

71.7

Taktdiagramm

Absolutes Positionieren (402) eines Antrieb bezogen auf den Modulo-Verfahrbereich.

Positionierbetrieb Modulo — Positive Richtung

Die Modulo-Verfahrstrategie ist "positiv".

Betrieb

Betriebsarten

Achstyp "Modulo": Sollposition = Modulo-Minimum < Zielposition < Modulo-Maximum

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

PA 6
Sollapplikations-
modus

PA 1:7
Start

PA7,PA8
Sollposition

PE 1:7
Meldung

"In Position"
aktiv

PE7,PE 8
Istposition

(11 (2]

(3]

(4]

[5]

(6] [71

I NN N A N N

| S E—
|
|
1 | 1
e.g. 359 deg e.g. 358 deg | "
1 | 1
e.g. 0 deg 1 1 1 1
1 } 1 t T T t
1 | | | | |
| | | | | |
1 | | | | |
A 1 1 1 1 |
‘ ! 1 f—
| |
| | | | | | |
1 | | | | | |
1 | 1 |
| | | | I |
1 | | |
1 | | | | |
| | | |
1 1 1 1 1 L 1
9007227573003787
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Betriebsarten
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Prozessablauf und Signalzustiande

fde

52 Handbuch - MOVIKIT®

HINWEIS

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustéande
[1 « PA1:.0="" PA1:0 |- "1" Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
« PATA="1" PA 1:1 |= "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal » "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der hdchsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein).
[1] Aktivieren des Applikations- PA 6 402 (dezimal)
modus "Modulo-Positionierung
— Positive Richtung"
Ubernahme der Dynamikpara- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
meter (auch wahrend des Ver- PA 3 Beschleunigung
fahrvorgangs)
PA 4 Verzbgerung
[11bis [5] |Start/Stopp der Achse PA1:7 |- "1": Antrieb beschleunigt
und ab [6] mit dem Uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.
» "0": Der Motor wird lage-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.
[2], [4] Vorgabe der Sollposition (eine |[PA7 "Sollposition" (High-Word)
neue Sollposition wird auch " iy
PA 8 Sollposit Low-Word
wahrend des Verfahrvorgangs ollposition” (Low-Word)
Ubernommen)
[1] bis [2], |Wenn die Istposition innerhalb |PE 1:7 |« "1": Meldung "In Position"
; der konfigurierten Fensterbrei- aktiv
3] bis [4
[3]bis [4] te ist, wird die Rickmeldung
und ab [7] | "In Position" gesetzt. Der An-

trieb bleibt positionsgeregelt
stehen.
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71.8

Taktdiagramm

Absolutes Positionieren (403) eines Antrieb bezogen auf den Modulo-Verfahrbereich.
Die Modulo-Verfahrstrategie ist "negativ".

Positionierbetrieb Modulo — Negative Richtung

Betrieb

Betriebsarten

Achstyp "Modulo": Sollposition = Modulo-Minimum < Zielposition < Modulo-Maximum

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

PA 6
Sollapplikations-
modus

PA 1.7
Start

PA7,PA8
Sollposition

PE 1:7
Meldung

"In Position"
aktiv

PE7,PES8
Istposition

[ 2 [3] [4] [5] [6] [7]
| | I I 1 | I
1 1 1 1 1 1
_I 1 1 1 1 | 1
| | | | 1 | |
| | | | | | |
_I T T T T T T
| | | 1 | |
1 1 1 1 1 | 1
1 1 1 1 1 | 1
| | | 1 | |
_I I I I I I I
| | | | 1 | |
1 1 1 1 1 1 1
1 1 1 1 1 | 1
| | | | 1 | |
L | | 1 I 1
1 1 1 1 1 | 1
| | | | 1 | |
] ] ] ] ] ]
1 1 1 1 | 1
E— | | | 1 | |
1 1 1 1 I | 1
] ] ] ] ]
| | | |
rm— 1 | 1 1
1 1 H 1
eg. 359 deg | e.g. 2 deg : !
1 e.g. 1deg 1 1 1 1
1 $ 1 1 1
| | | | 1 | |
1 1 1 1 T 1 1
1 1 1 1 1 1 1
| | | | 1 | |
1 1 1 1 I | 1
+ 1 1 1 1 1 1 1
| | 1 —
] -
| | | | 1 | |
1 1 1 1 I | 1
1 1 | 1
| | | | | |
1 1 | 1
1 1 | 1 | 1
| | | |
9007227573032971
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Prozessablauf und Signalzustiande
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54 ' Handbuch - MoVIKIT®

HINWEIS

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustéande
[1] « PA1:.0="" PA1:0 |- "1" Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
« PATA="1" PA 1:1 |= "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- * "0": Verzbgerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal » "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der hdchsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein).
[1] Aktivieren des Applikations- PA 6 403 (dezimal)
modus "Modulo-Positionierung
— Negative Richtung"
Ubernahme der Dynamikpara- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
meter (auch wahrend des Ver- PA 3 Beschleunigung
fahrvorgangs)
PA 4 Verzbgerung
[11bis [5] |Start/Stopp der Achse PA1:7 |- "1": Antrieb beschleunigt
und ab [6] mit dem Uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.
» "0": Der Motor wird lage-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.
[2]und [4] |Vorgabe der Sollposition (eine |PA 7 "Sollposition" (High-Word)
neue Sollposition wird auch " iy
PA 8 Sollposit Low-Word
wahrend des Verfahrvorgangs ollposition” (Low-Word)
Ubernommen)
[1] bis [2], |Wenn die Istposition innerhalb |PE 1:7 |« "1": Meldung "In Position"
; der konfigurierten Fensterbrei- aktiv
3] bis [4
[3]bis [4] te ist, wird die Rickmeldung
und ab [7] | "In Position" gesetzt. Der An-

trieb bleibt positionsgeregelt
stehen.
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Taktdiagramm

Absolutes Positionieren (404) eines Antrieb bezogen auf den Modulo-Verfahrbereich.

Positionierbetrieb Modulo - Optimierte Richtung

Die Modulo-Verfahrstrategie ist "kurzer Weg".

Betrieb

Betriebsarten

Achstyp "Modulo": Sollposition = Modulo-Minimum < Zielposition < Modulo-Maximum

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

PA6
Sollapplikations-
modus

PA 1:7
Start

PA7,PA8
Sollposition

PE 1.7
Meldung

"In Position"
aktiv

PE7,PES8
Istposition

(11 (2]

. 1 1 L

o

e.g. 300 deg

e.g. 350

—_———d———pa

9007227573144459
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Prozessablauf und Signalzustiande
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56  Handbuch - MovIKIT®

HINWEIS

Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

HINWEIS

Die Drehrichtung in dieser Betriebsart ergibt sich aus der Distanz zur Zielposition.

Nr. Ablauf PD Signalzustidnde
[1 « PA10="" PA1:0 | "1": Freigabe
Generelle Freigabe/Notstopp * "0": Verzdgerung mit Not-
Freigabe stopprampe
c PATA="1" PA 1:1 |- "1": Freigabe
Freigabe/Applikationss- « "0": Verzogerung entspre-
topp chend Applikationsgrenze
« PA1:13="0" PA 1:13 |« "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal + "1": Endstufe gesperrt (Der
mit der héchsten Prioritét) Antrieb trudelt aus oder
die Bremse fallt ein).
[1] Aktivieren des Applikations- PA 6 404 (dezimal)
modus "Modulo-Positionie-
rung — Optimierte Richtung"
Ubernahme der Dynamikpara- | PA 2 Sollgeschwindigkeit
meter (auch wahrend des Ver- PA 3 Beschleunigung
fahrvorgangs)
PA 4 Verzdgerung
[11bis [5] |Start/Stopp der Achse PA1:7 |- "1": Antrieb beschleunigt
und ab [6] mit dem Uber PA 3 vorge-
geben Wert auf die Uber
PA 2 vorgegebene Sollge-
schwindigkeit.
» "0": Der Motor wird lage-
geregelt bei Drehzahl 0
gehalten.
[2] und [4] |Vorgabe der Sollposition (eine |PA 7 "Sollposition" (High-Word)
neue Sollposition wird auch " s u
PA 8 Sollposit Low-Word
wahrend des Verfahrvorgangs ollposition” (Low-Word)
Ubernommen)
[1] bis [2], |Wenn die Istposition innerhalb |PE 1:7 |« "1": Meldung "In Position"
. der konfigurierten Fensterbrei- aktiv
3] bis [4
[31 bis {4] te ist, wird die Rlickmeldung
und ab [7] |"In Position" gesetzt. Der An-

trieb bleibt positionsgeregelt
stehen.
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Betrieb

Betriebsarten

7.1.10 Positionierbetrieb Touchprobe

fde

Taktdiagramm

HINWEIS

Die Betriebsart ist nur enthalten, wenn er im Konfigurationsmeni [Grundeinstel-
lungen] unter "Verwendete Funktionen" aktiviert ist. Die Betriebsart ist nur mit Achs-
typ "Linear" moglich.

Absolutes Positionieren einer Achse auf den Maschinennullpunkt oder relatives Posi-
toinieren einer Achse zur Istposition (420). Die Relativposition wird als Betrag verar-
beitet und bei aktivierter Zusatzfunktion "Touchprobe-Funktion" (— B 64) und einem
Triggerereignis tbernommen.

—
—_
—

2 3] [4] [5]

S

shEbrt s EE

PA 1:0
Freigabe/Notstopp

PA 1:1
Freigabe/
Applikationsstopp

PA 1:13
Endstufensperre
aufheben

I S N

PA6
Sollapplikations-
modus

PA 1.7
Start

.-}

[RE [N S e Y T S . e

PA7,PAS8
Sollposition

TP PA1:0
Touchprobe
aktivieren

TP PA3,PA4 L
Relativposition e.g. 100

o
N
o
S
S

e.g. 1000

«

| e N |

o
Q-—p--—-f-—-—]--——-F-—-—-pF-fF—-——-———-=—"q-—=—=-9q-

-

N
o
o

i

eg.

Trigger DI 04

4

y

TP PE 1:0 1
Warte auf Trigger

:

TP PE 1:1
Trigger aktiv

Ieg. 100

T

|

|

I

T

|

I

TP PE 3, PE4 1
Erfasster Wert e.g. 0 |
|

|

|

|

I

PE 1:7
"In Position" aktiv

1 e.g. 300

PE7,PES8 |
Istposition eg.0 ; :

o
@
)
)

18014430718608907
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Prozessablauf und Signalzustiande

HINWEIS

i Beachten Sie den Hinweis zum Parameter "Verhalten bei Stillstand" im Konfigurati-
onsmenii des Umrichters [Uberwachungsfunktionen] > [Kontrollfunktionen].

Nr. Ablauf PD Signalzustinde

[1] PA1:.0="1" PA1:.0 |+ "1": Freigabe

Generelle | Freigabe/Notstopp + "0": Verzégerung mit Not-

Freigabe stopprampe
PA 1:1="1" PA1:1 |+ ™" Freigabe
Freigabe/Applikationsstopp + "0": Verzogerung entspre-

chend Applikationsgrenze
PA 1:13 ="0" PA 1:13 |+ "0": Freigabe Endstufe
Endstufensperre (Signal mit « "1": Endstufe gesperrt (Der
der hochsten Prioritat) Antrieb trudelt aus oder
Bremse fallt ein).

[ Aktivieren des Applikations- |PA 6 420 (dezimal)
modus "Touchprobe-Positio-
nierung — Absolute Zielpositi-

On"
Ubernahme der Dynamikpa- |PA 2 Sollgeschwindigkeit
rameter (auch wahrend des :
PA 3 Beschl
Verfahrvorgangs) eschietinigung
PA 4 Verzdgerung
[1] Start / Stopp der Achse PA1:7 |+ "": Antrieb beschleunigt
. : mit dem uber PA 3 vorge-
Abth?ngll? da,\,/_l(_)n’ Oﬁ d'ebz,fj' geben Wert auf die (iber
Sit'z u':t .'(,:n doutc): prng PA 2 vorgegebene Sollge-
aktiviert ist und ob ein Trig- schwindigkeit.
ger erkannt wird, ergeben . .
sich verschiedene Fallunter- *"0" Der Motor wird Iag;"(a-"
scheidungen. Siehe dazu geregelt bei Drehzahl "0
"Fallunterscheidung". gehalten.

[2] Touchprobe aktivieren TP » "0": Es wird kein Triggerer-
Mit dem Aktivieren wird die | P 1:0 eignis ausgewertet
Rickmeldung "Warte auf M _ES .Wlfd auf ein Trigge-
Trigger" (TP PE 0:0) gesetzt. rereignis gewartet.

[2] bis [3] Relative Zielposition TP "Relativposition”

Ubernahme auch wéahrend (High-Word)
des Verfahrvorgangs und PA3
. . . "Relativposition”
-|PA4
(r;ich Erreichen der Zielpositi (Low-Word)

58 Handbuch - MOVIKIT®
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Nr.

Ablauf

PD

Signalzustinde

[3] bis [4]
und ab [7]

Trigger

Bei erfolgtem Trigger ergibt
sich die neue Zielpostion aus
der Istposition zum Trigger-
zeitpunkt (erfasster Wert)
und der Uber TP PA 3, PA 4
vorgegebenen Relativpositi-
on. Der Betrag der Relativpo-
sition wird bei positiver Ver-
fahrrichtung addiert und bei
negativer Verfahrrichtung
subtrahiert.

Es wird die Riickmeldung
"Trigger aktiv" (TP PE 1:1)
gesetzt und der Trigger Zah-
ler um 1 erhoht (TP PE 2).
Die erfasste Relativposition
wird auf dber TP PE 3, PE 4
ausgegeben.

Die Erfassung des Triggersi-
gnals wird in der Konfiguration
eingestellt.

[5] bis [6]

Um nach einem erfolgtem
Trigger-Ereignis eine neue
Sollpostion anzufahren muss
zunachst "Touchprobe akti-
vieren" auf "0" und dann wie-
der auf "1" gesetzt werden
und danach "Start" eine stei-
gende Flanke aufweisen.

[4] bis [6]
und ab [8]

Wenn die Istposition inner-
halb der konfigurierten Fens-
terbreite ist, wird die Ruck-
meldung "In Position" ge-
setzt. Der Antrieb bleibt posi-
tionsgeregelt stehen. Mit
dem Aktivieren des Applikati-
onsmodus wird die Meldung
zurlickgenommen.

PE 1:7

* "1": Meldung "In Position"
aktiv

7
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Fallunterscheidung

60 ' Handbuch — MOVIKIT®

Voraussetzung: Der Applikationsmodus "420:Touchprobe-Positionierung — Absolute
Zielposition" ist aktiviert.

Fall 1: Touchprobe nicht aktiviert (TP PA 0:0)

Wird wahrend der Fahrt zum Ziel das Signal "Start" (PA 1:7) zuriickgenommen, wird
der Antrieb gestoppt und fahrt bei erneutem Setzen dieses Signals zur Sollpostion (PA
7, PA 8) weiter.

Fall 2: Touchprobe aktiviert (TP PA 1:0), Kein Trigger erkannt (TP PE 1:2)

Wird wahrend der Fahrt zum Ziel das Signal "Start" (PA 1:7) zuriickgenommen, wird
der Antrieb gestoppt und fahrt bei erneutem Setzen dieses Signals zur Sollpostion (PA
7, PA 8) weiter. Mit Erreichen der Sollposition wird die Riickmeldung "Kein Trigger er-
kannt" (TP PE 1:2) gesetzt.

Fall 3: Touchprobe aktiviert (TP PA 1:0), Trigger aktiv (TP PE 1:1)

Wird wahrend der Fahrt zum Ziel das Signal "Start" (PA 1:7) zurickgenommen, wird
der Antrieb gestoppt und fahrt bei erneutem Setzen dieses Signals zur Sollpostion (PA
7, PA 8) weiter. Bei erfolgtem Trigger ergibt sich die neue Zielpostion aus der Istpositi-
on zum Triggerzeitpunkt (erfasster Wert) und der vorgegebenen Relativposition
(TP PA 3, PA 4). Der Betrag der Relativposition (TP PA 3, PA 4) wird bei positiver
Verfahrrichtung addiert und bei negativer Verfahrrichtung subtrahiert. Es wird die
Ruckmeldung "Trigger aktiv" (TP PE 1:1) gesetzt.
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7.2 Zusatzfunktionen

Die Zusatzfunktionen werden im Konfigurationsmeni [Grundeinstellungen] unter "Ver-
wendete Funktionen" aktiviert.

7.21 Variable Ruckzeit liber Prozessdaten

j=de

Mit der Zusatzfunktion kann die Ruckzeit vorgegeben werden. Bei Feldbusbetrieb er-
weitert sich die Prozessdatenlange um 1 Prozessdatenwort.

A WARNUNG

Unerwartetes Anlagenverhalten durch Anderung der Ruckzeit wahrend der Verzoge-
rung. Bei einer Verringerung des Rucks (Erhéhung der Ruckzeit) wahrend der Ver-
zdgerung kann es zum Uberfahren der Zielposition kommen.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden
» Verandern Sie den Ruck bzw. die Ruckzeit nur im Stillstand.

Bei folgenden Zustanden wirkt die vorgegebene Ruckzeit nicht:

» Bei Aktivieren des Applikationsmodus "0: Stopp" (FCB 02)

* Bei Wegnahme des Signals "Freigabe/Applikationsstopp" (FCB 13)
+ Bei Wegnahme des Signals "Freigabe/Notstopp" (FCB 14)

» Bei einer aktiven Fehlerreaktion (FCB 13 oder FCB 14)

Ir_1_ diesen Fallen wirkt die "Ruckzeit" des Umrichters aus dem Konfigurationsmenu
[Uberwachungsfunktionen] > [Grenzwerte].

HINWEIS

Bei Verwendung der Ruckzeit muss die Sollwert-Haltfunktion aktiviert werden. Nur so
ist die Fahrt bis zum Stillstand ruckfrei.

7
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7.2.2 Parameterkanal liber Prozessdaten

Parameterkanal

PC-Steuerung

Timeout PC-Steuerung [s]
2.000

52 | Handbuch — MOVIKIT®

Alle Gerate des Automatisierungsbaukastens MOVI-C® bieten die Mdglichkeit, Uber
azyklische Dienste Parameter zu lesen und zu schreiben. Die Zusatzfunktion "Para-
meterkanal Uber Prozessdaten" stellt Dienste zum feldbusunabhangigen Lesen oder
Schreiben von Gerateparametern zur Verfligung.

Die Gerateparameter werden flichtig geschrieben, d. h. die Daten sind nicht netzaus-
fallsicher gespeichert und gehen beim Ausschalten des Umrichters verloren. Nach er-
neutem Einschalten des Umrichters steht der zuletzt parametrierte Wert wieder zur
Verflgung.

Die Zusatzfunktion kann im Konfigurationsmenu [Grundeinstellungen] unter "Verwen-
dete Funktionen" aktiviert werden. Wenn die Zusatzfunktion aktiviert ist, steht in der
Konfiguration [Diagnose] das Konfigurationsmenu [Parameterkanal] zur Verfligung:

Parameterkanal tiber Prozessdaten — Startadresse PA 9:
SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb

PO 9: Parameter channel control word 0x4100 0x0000 Pl 9: Parameter channel status word
Bit & / 9: Service Parameter lesen [E Kein Dienst Bit 8 / 9: Actual service
Bit 14: Activate [ @) ® | ® | (o] Bit 15: Error | Bit 14: Done | Bit 13: Busy
PO 10: Indesx 0 0 PI 10: Actual Index
PO 11: Sub-Index | Offset 0 |0 0 |10 Pl 11: Actual Sub-Index | Offset
PO 12/13: Write - Data 0 0 Pl 12 / 13: Read-Data or Error
33275195403

Um den Parameterkanal zu verwenden, sind folgende Informationen zur Belegung der
Prozessdaten erforderlich:

* Index, Subindex und Offset des Parameters
« Daten, die gesendet oder gelesen werden sollen

Eine detaillierte Auflistung der verfligbaren Parameterkanal-Prozessdaten finden Sie
im Kapitel "Prozessdatenbelegung" (— B 70) bei den Prozesseingangsdaten und
Prozessausgangsdaten. Das Verwenden der Zusatzfunktion ist im Kapitel "Anwen-
dungsbeispiele" (— B 85) erlautert.
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Variable Drehmomentbegrenzung Q1

jde

Die Zusatzfunktion "Variable Drehmomentbegrenzung Q1" ermdglicht, das Drehmo-
ment variabel zu begrenzen. Das Drehmoment wird auf den Wert des Parameters "Mi-
nimale Drehmomentgrenze" aus dem Konfigurationsmeni [Drehmomentbegrenzung]
begrenzt. Bei Feldbusbetrieb erweitert sich die Prozessdatenlange um 2 Prozessda-
tenworter.

HINWEIS

Im Applikationsmodus "100: Tippbetrieb — Positionsgeregelt" (FCB 20) kann die
Schleppfehleriiberwachung nicht deaktiviert werden. Verwenden Sie bei aktivierter
Drehmomentgrenze deshalb den Applikationsmodus "101: Tippbetrieb — Drehzahlge-
regelt" (FCB 05).

Geréte ab Firmware 9

Fir Gerate ab Firmware 9 wirkt die Drehmomentbegrenzung Q1 in folgenden An-
triebsfunktionen:

+ FCB 05 Drehzahlregelung (Tippbetrieb — Drehzahlgeregelt)
+ FCB 09 Positionsregelung (Positionierbetrieb)
» FCB 12 Referenzfahrt (Referenzierbetrieb)

Wenn im Konfigurationsmenu [Drehmomentbegrenzung] der Parameter "Drehmo-
mentgrenzen aus Profilwertverschaltung verwenden" aktiviert ist, wirkt die Drehmo-
mentbegrenzung Q1 auch in folgenden Antriebsfunktionen:

+ FCB 02 Stopp-Standard (Keine Betriebsart aktiviert (Wert "0"))

+ FCB 13 Stopp an Applikationsgrenze (Freigabe/Applikationsstopp, Fehlerreaktion)
+ FCB 14 Notstopp (Freigabe/Notstopp, Fehlerreaktion)

+ FCB 26 Stopp an benutzerdefinierten Grenzen (bei Betriebsartwechsel)

Gerate vor Firmware 9

Fir Gerate vor Firmware 9 wirkt die Drehmomentbegrenzung Q1 in folgenden An-
triebsfunktionen:

» FCB 05 Drehzahlregelung (Tippbetrieb — Drehzahlgeregelt)
+ FCB 09 Positionsregelung (Positionierbetrieb)

In folgenden Antriebsfunktionen verwendet der Antrieb als Drehmomentgrenze den
Wert , der unter [Uberwachungsfunktionen] > [Grenzwerte] eingestellt ist:

+ FCB 02 Stopp-Standard (Keine Betriebsart aktiviert (Wert "0"))

+ FCB 13 Stopp an Applikationsgrenze (Freigabe/Applikationsstopp, Fehlerreaktion)
+ FCB 14 Notstopp (Freigabe/Notstopp, Fehlerreaktion)

+ FCB 26 Stopp an benutzerdefinierten Grenzen (bei Betriebsartwechsel)

7
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7.24

Taktdiagramm

Touchprobe-Funktion

Die Zusatzfunktion "Touchprobe 1" ermdglicht unabhangig von der Betriebsart das
Auswerten eines Triggerereignisses. Wenn die Zusatzfunktion aktiviert ist, kann in der
Betriebsart "Positionierbetrieb Touchprobe" (— E 57) bei einem Triggerereignis auf
ein zur Istpostion relatives Ziel positioniert werden. Bei Feldbusbetrieb erweitert sich

die Prozessdatenlange um 4 Prozessdatenworter.

TP PA1:0
Touchprobe
aktivieren

Trigger DI 04

TP PE 1:0
Warte auf Trigger

TP PE 1:1
Trigger aktiv

TP PE 1:2
Kein Trigger
erkannt

TP PE 2
Triggerzahler

TP PE 3, PE 4
Touchprobe Wert

Prozessablauf und Signalzustiande

Handbuch — MOVIKIT®

(1]

(3]

eg.0

eg.0

e.g. 100

e.g. 150

32209366027

Nr. | Ablauf

PD

Signalzustande

[1] | Touchprobe aktivieren

gesetzt.

Mit dem Aktivieren wird die Rickmel-
dung “Warte auf Trigger” (TP PE 1:0)

TP
PA 1:0

"0": Es wird kein Triggerereig-

nis ausgewertet

“1”: Es wird auf ein Triggerer-

eignis gewartet.

[2] |Trigger

Es wird die Riuckmeldung , Trigger ak-
tiv* (TP PE 1:1) gesetzt und der Trig-
gerzahler um 1 erhoht (TP PE 2).

Die erfasste Relativposition wird tiber
TP PE 3 und PE 4 ausgegeben.

Die Erfassung des Triggersi-
gnals wird in der Konfiguration

eingestellt.

[3] |Mit einer positiven Flanke an ,Touch-

probe aktivieren“ (TP PA 1:0) wird die
Touchprobe-Funktion auf ein neues
Triggerereignis vorbereitet.

TP
PA 1:0
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7.2.5 Bremsentest

Die Zusatzfunktion Bremsentest (Betriebsart 700) ermdglicht das Verwenden der An-
triebsfunktion "FCB 21 Bremsentest". Die Antriebsfunktion testet die Funktions- und
Leistungsfahigkeit von bis zu 2 Bremsen, in dem sie die geschlossene(n) Bremse(n)
getrennt mit einem einstellbaren Drehmoment (statischer Test) belastet.

Der Bremsentest kann ideal auf die applikativen Anforderungen angepasst werden.
Als Rickmeldung stehen fir jede Bremse das Testergebnis "OK" (bestanden) und
"NOK" (nicht bestanden) sowie optional weitere Messwerte zur Verfligung.

Ein applikatives Lastmoment ist bei der Drehmomentvorgabe zu bericksichtigen.
Hierbei kann der Anwender einen Wert vorgeben. Alternativ kann der FCB 21 die ak-
tuelle Lastsituation selbst ermitteln. Dies vereinfacht die Inbetriebnahme und bietet ap-
plikativ mehr Flexibilitat.

Der FCB 21 funktioniert mit Antriebsstrang 1 (AS1). Eine Geberriickfihrung (Motor-
oder Streckengeber), die zum benétigten Regelverfahren VFCVS, CFC oder Servo
passt, ist erforderlich.

Bei Ausflhrung des FCB 21 Bremsentest zur Testung einer Bremse ist die Bremsen-
ansteuerung Uber DB 0/ DB 00 integriert.

Systembeispiel 1 Systembeispiel 2

Bremsenansteuerung bei Sichere Bremsenansteuerung bei
FCB 21 Bremsentest fir eine Bremse FCB 21 Bremsentest fur eine Bremse

MOVIDRIVE® MOVIDRIVE® MOVISAFE®
CS..A

U/VIW I

|
| o
| |
| |
| |
| |
U
br | DB00 / SBC B
DBO0/SBC_
| I
| |
BM.. I |
|
| |
| —-
[ o] '
= JOK | = JOK |
36124940683 36124938251
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Bei Ausfihrung des FCB 21 Bremsentest zur Testung von zwei Bremsen, werden die
beiden Bremsen getrennt getestet. Hierzu ist eine zusatzliche Verdrahtung zur ge-
trennten Ansteuerung der beiden Bremsen erforderlich.

Systembeispiel 3 Systembeispiel 4

Bremsenansteuerung bei
FCB 21 Bremsentest fiir 2 Bremsen

Sichere Bremsenansteuerung bei
FCB 21 Bremsentest fir 2 Bremsen

MOVIDRIVE® MOVIDRIVE® MOVISAFE®

CS.A

|
UNVW | ‘\;\
DOx DOy |
DB00
\
\
K1 } K2
Ubr ‘ Ubr
\ ’
\
\
BM.. } BM.. I
\
\
| -— 1
|

© N

36125483147

Die Systembeispiele 3 und 4 zeigen die zusatzlich erforderlichen Relais K1 und K2 im
Verlauf der Bremsenansteuerung DB 0 / DB 00. Bei aktivem FCB 21 Bremsentest
werden vom FCB 21 die beiden Relais K1 und K2 abwechselnd geschaltet. Dadurch
schliefdt die zu testende Bremse, wahrend die andere Bremse gedffnet bleibt. Die Ver-
drahtung der Bremsenansteuerung DB 0 / DB 00 ist an den Relais K1 und K2 Gber
Offner-Kontakte (Low-aktiv) zu fihren.

Die Relais K1 und K2 werden Uber Steuersignale vom FCB 21 angesteuert. Diese
koénnen frei zugeordnet werden, z. B. an PE-Daten, Digitalausgange oder E/A-Erweite-
rung des Umrichters. SEW-EURODRIVE empfiehlt die Verwendung der Digitalaus-
gange des Umrichters oder der E/A-Erweiterung.

Ordnen Sie folgende Signale des FCB 21 den gewunschten Digitalausgangen zu:
* Fir Bremse 1 (im Beispiel DOx): "FCB 21 Bremsentest — Bremse 1 schlieRen"
» Fir Bremse 2 (im Beispiel DOy): "FCB 21 Bremsentest — Bremse 2 schlielen"

Weitere Informationen zum Konfigurieren von Digitaleingdnge/Digitalausgénge finden
Sie im Kapitel "Digitaleingdnge/Digitalausgange" (— E 80).
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Ablauf

PD

Signalzustéande

Generelle
Freigabe

PA1:0="1"

PA 1:0

"1": Freigabe

» "0": Aktiver Bremsen-
test wird abgebrochen.

« PATA="1"

PA 1:1

"1": Freigabe

« "0": Aktiver Bremsen-
test wird abgebrochen.

PA 1:13 ="0"

PA
1:13

* "": Endstufe gesperrt
(Aktiver Bremsentest
wird abgebrochen).

* "0": Freigabe Endstufe

Betriebsart

Aktivieren des Applikationsmo-
dus "Bremsentest"

PA 6

* 700 (dezimal)

Start/Stopp

Bremsentest starten/stoppen

PA 17

"1": Der Bremsentest
wird ausgeflhrt.

Voraussetzung: Antrieb
freigegeben und nicht
im Fehlerzustand.

* "0": Aktiver Bremsen-
test wird abgebrochen.

Status und Testergebnisse des Bremsentests werden flir Bremse 1 und Bremse 2
Uber ein Prozessdatenwort der Prozesseingangsdaten der Zusatzfunktionen Ubertra-

gen.

Messwerte kdnnen applikativ eingelesen und Uber zusatzliche Prozessdatenwdrter
Ubertragen werden. Wenden Sie sich an den Service von SEW-EURODRIVE.
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7.3 Weitere Funktionen

Folgende Funktionen ergénzen die Betriebsarten.

7.31 Hardware-Endschalter

Die Hardware-Endschalter werden an den dafir konfigurierten Digitaleingangen ange-
schlossen. Die Digitaleingange werden im Konfigurationsmeni des Softwaremoduls
[Ein-/Ausgange] konfiguriert

Die Nocken der Hardware-Endschalter missen den Verfahrbereich bis zum Anschlag
abdecken.

A VORSICHT

Verwenden Sie nur Hardware-Endschalter mit Offner-Kontakten (Low-aktiv).

(1]

v

(2]

v

(3] [4]
9007227557757579

[1] Drehrichtung positiv
[2] Verfahrweg

[3] Hardware-Endschalter negativ
[4] Hardware-Endschalter positiv
HINWEIS

Achten Sie auf die korrekte Zuordnung der Hardware-Endschalter. Dies bedeutet,
dass bei Drehrichtung positiv der Hardware-Endschalter positiv und bei Drehrichtung
negativ der Hardware-Endschalter negativ angefahren wird.

jde

Hardware-Endschalter freifahren

v Der Hardware-Endschalter ist angefahren. Das Gerat meldet Fehler 29.1 oder
29.2.

1. Geben Sie den Positions- oder Geschwindigkeitssollwert in Gegenrichtung vor.

2. Setzen Sie den Fehler zurick.

68 Handbuch — MOVIKIT®
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Software-Endschalter

fde

HINWEIS

Diese Funktion ist nur bei der Verwendung von MOVIKIT® Positioning Drive verfig-
bar.

Software-Endschalter dienen dazu den Verfahrbereich einer Achse zu begrenzen. Die
Uberwachung der Software-Endschalter, kann im Konfigurationsmenii des Software-
moduls bei der Inbetriebnahme aktiviert und konfiguriert werden (siehe "Uberwa-
chungsfunktionen" (— B 22)). Die Uberwachung der Software-Endschalter setzt vor-
aus, dass der Antrieb referenziert ist.

Wenn die Uberwachung der Software-Endschalter aktiviert ist, wird bei einer Uber-
schreitung der konfigurierten Endschalterposition positiv oder Endschalterposition ne-
gativ abhangig von der aktiven Betriebsart folgende Reaktion ausgefuhrt:

» Tippbetrieb — Positionsgeregelt (100)

Der Antrieb stoppt mit der Uber PA 4 vorgegeben Verzdgerung auf der Software-
Endschalterposition. Wenn die "Fehlerreaktion Endschalter" aktiviert ist, wird die
Fehlermeldung "E30.01/02: Endschalter positiv/negativ angefahren" gesetzt.

» Tippbetrieb — Drehzahlgeregelt (101) und Drehzahlregelung (200)

Der Antrieb stoppt mit der eingestellten Notstopprampe, wenn die entsprechende
"Fehlerreaktion Endschalter" aktiviert ist. Die Fehlermeldung "E30.01/02: End-
schalter positiv/negativ angefahren" wird gesetzt.

» Positionierbetrieb (400 — 404)

Bei einer Zielpostionsvorgabe auflerhalb einer Software-Endschalterposition wird
bei stehendem Antrieb kein Fahrauftrag ausgefiihrt. Andernfalls stoppt der Antrieb
mit der in den Applikationsgrenzen eingestellten Verzdgerung. Die Fehlermeldung
"E19.02: Positions-Sollwertverletzung" wird gesetzt.

Fehlermeldungen kénnen mit PA 1.8 "Fehler-Reset" zuriickgesetzt werden. Geben
Sie zuvor eine Drehrichtung oder Zielpositionsvorgabe in Richtung des gultigen Soft-
ware-Endschalterbereichs an. Wenn Sie den durch die Software-Endschalter begrenz-
ten Verfahrbereich verlassen mochten, deaktivieren Sie die Software-Endschalter
Uber das Signal PA 1:12.

7
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Prozessausgangsdaten

8 Prozessdatenbelegung

8.1 Prozessausgangsdaten

Folgende Tabelle zeigt die Prozessausgangsdaten von der SPS zum Umrichter bei
Ansteuerung Uber den Feldbus mit 8 Prozessdatenwdrtern.

HINWEIS

Die Spalte "V/P" veranschaulicht, ob das entsprechende Prozessdatenwort bzw. Bit
nur bei Verwendung von MOVIKIT® Positioning Drive (P) oder auch bei der Verwen-
dung von MOVIKIT® Velocity Drive (V/P) verfligbar ist.

j=de

Wort Bit V/P | Funktion
PA 1 |Steuerwort 0 V/P | Freigabe/Notstopp
1 V/P | Freigabe/Applikationsstopp
2 V/P | Reserviert
3 V/P |Bremse 6ffnen (ohne Freigabe)
4 P | Tippen positiv
5 Tippen negativ
6 P |Relative Position Gbernehmen
7 V/P | Start/Stopp mit Feldbusrampe
8 V/P |Fehler-Reset
9 V/P |Reserviert
10 V/P | Antriebsstrang 2 aktivieren
11 V/P |Reserviert
12 P | Software-Endschalter deaktivieren
13 V/P | Endstufensperre aktivieren
14 V/P | Standby-Mode aktivieren
15 V/P | MOVIKIT® Handshake In
PA 2 | Sollgeschwindigkeit 0-15 | VIP | Anwendereinheit
PA 3 |Sollbeschleunigung 0-15 | VIP | Anwendereinheit
PA 4 |Sollverzdgerung 0-15 | VIP | Anwendereinheit
PA 5 |Digitalausgange 0 V/P | DO 00/ DIO 01 (Ausgang)
Zur Steuerung Uber Pro- |1 V/P |DO 01/ DIO 02 (Ausgang)
zclass.qaten (gi_ehe "Digital- VP |
eingange/Digitalaus-
gange" (— B 80)) 3 V/P |DO 03
VIP |...
PA 6 | Sollapplikationsmodus 0-15 | P |Betriebsart (siehe "Betriebsar-
ten" (— B 37))
PA 7 |Zielposition-High-Wort 0-15 | P |Anwendereinheit
PA 8 |Zielposition-Low-Wort 0-15 | P |Anwendereinheit

/() Handbuch - MOVIKIT®
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8.11

Steuerwort

fde

HINWEIS

Beachten Sie fur das Verhalten des Antriebs bei Stillstand die Angaben im Kapitel
"Kontrollfunktionen" (— B 23).

Prozessdatenbelegung
Prozessausgangsdaten

Bit | Funktion PD V/P | Beschreibung
0 |Freigabe/Notstopp |[PA 1.0 | V/P |+ "1": Freigabe
« "0": Stopp mit Antriebsfunktion FCB 14
(Notstopp).
1 Freigabe/Applikati- |PA 1.1 | V/P |+ "1": Freigabe
onsstopp + "0": Stopp mit Antriebsfunktion FCB 13
(Stopp an Applikationsgrenzen).
Reserviert PA12 |VIP|-
Bremse o6ffnen PA 1.3 | V/P | Diese Funktion bei Bedarf iber Parameter
; 8501.2 (Bremse/DynaStop® 6ffnen bei FCB
hne F b
(ohne Freigabe) 01 — Freischalten) freischalten. Bei dezen-
tralen Gerate auch die Einstellung der
Hard- und Software DIP-Schalter prifen.
4 | Tippen positiv PA1.4 P | Signal zur Bewegung des Antriebs in die
positive Richtung im Tippbetrieb.
5 | Tippen negativ PA 1.5 P | Signal zur Bewegung des Antriebs in die
negative Richtung im Tippbetrieb.
6 | Relative Position PA 1.6 P | Ubernahme der relativen Zielposition im
Ubernehmen Positionierbetrieb Relativ (401). Dieses Sig-
nal ist bei allen anderen Applikationsmodi
wirkungslos.
7 | Start/Stopp mit PA1.7 |VIP |« "1" Start - Bewegungsfreigabe in allen
Feldbusrampe Betriebsarten aulRer im Tippbetrieb.
Im Referenzierbetrieb ist "Start" auch
fur das Referenzieren ohne Referenz-
fahrt erforderlich.
* "0": Referenzierbetrieb
Stopp mit FCB 02 (Standard Stopp)
"0": Andere Betriebsarten
Verzdgerung mit dem tber PA 4 vorge-
gebenen Wert auf Drehzahl 0.
Stillstandsverhalten: Der Motor wird je
nach Betriebsart drehzahl- oder lagege-
regelt bei Drehzahl O gehalten. Bei Mo-
toren ohne Geber muss die Sollwert-
Haltfunktion verwendet werden.
8 |Fehler-Reset PA 1.8 | VIP |Zurlicksetzen von Fehlermeldungen mit po-
sitiver Flanke des Signals.
9 |Reserviert PA19 |VIP|-

Handbuch — MOVIKIT®
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/7 Handbuch - MOVIKIT®

Prozessdatenbelegung

Prozessausgangsdaten
Bit |Funktion PD V/P | Beschreibung
10 |Antriebsstrang 2 PA 1.10 | VIP |+ "0": Anwahl Antriebsstrang 1
aktivieren «  "1": Anwahl Antriebsstrang 2
ACHTUNG!
Antriebsstrang 2 ist nur bei Einachsmo-
dulen verfugbar und kann z. B. zur Rea-
lisierung eines Notbetriebs ohne Geber-
rickfiihrung verwendet werden.
11 |Reserviert PA1.11 | VIP |-
12 | SW-Endschalter PA 1.12| P |Wenn Software-Endschalter in der Konfigu-
deaktivieren ration aktiviert und konfiguriert sind ...
+ "0": Uberwachung der Software-End-
schalter aktiviert.
« "1": Uberwachung der Software-End-
schalter abgeschaltet.
13 | Endstufensperre PA1.13 | V/P | ,1“ Endstufensperre aktiviert — Einfallen
aktivieren der Bremse oder (wenn keine Bremse
vorhanden ist) Austrudeln des Motors.
« ,0“ Endstufensperre inaktiv — Endstufe
kann freigegeben werden
14 | Standby-Betrieb PA1.14 | V/IP |« 1% Standby-Betrieb aktiviert.
aktivieren + 0" Standby-Betrieb nicht aktiviert.
Der Standby-Betrieb kann nur bei gesperr-
ter Endstufe aktiviert werden.
15 |MOVIKIT® PA 1.15 | V/IP | Dieses Signal wird intern auf das Status-
H ®
Handshake | wort Bit 15 (MOVIKIT® Handshake Out) ko-
andshake in piert. Sollte der Kopiervorgang fehl-
schlagen ("Handshake Out" bleibt konstant
bei wechselndem "Handshake In" Signal),
ist die gerateinterne Bearbeitung des
MOVIKIT® Softwaremoduls gestort.
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8.1.2

Zusatzfunktionen

HINWEIS

fde

Prozessdatenbelegung
Prozessausgangsdaten

Zu der angegebenen Nummer des Prozessdatenworts muss noch die Anzahl der je-
weils davor konfigurierten Prozessdaten addiert werden.

Variable Ruckzeit liber Prozessdaten

A WARNUNG

Unerwartetes Anlagenverhalten durch Anderung der Ruckzeit wéahrend der Verzége-
rung. Bei einer Verringerung des Rucks (Erhéhung der Ruckzeit) wahrend der Ver-
zdgerung kann es zum Uberfahren der Zielposition kommen.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

« Verandern Sie den Ruck bzw. die Ruckzeit nur im Stillstand.

Wort

Bit

Funktion

PA 1

Sollruckzeit

Vorgegebene Ruckzeit in Millisekunden

Parameterkanal liber Prozessdaten

Wort Bit Funktion
PA 1 Steuerwort 8 "Lese"-Dienst wahlen
9 "Schreib"-Dienst wahlen
14 Funktion ausfiihren (steigende Flanke)
PA 2 |Index Index des zu lesenden oder schreibenden
Parameters
PA 3 | Offset 0-7 |Offset des zu lesenden oder schreibenden
Parameters
Subindex 8 — 15 | Subindex des zu lesenden oder schrei-
benden Parameters
PA 4/5 | Wert Zu schreibender Wert

Variable Drehmomentbegrenzung Q1

Wort Bit Funktion
PA 1 |Steuerwort 0 Aktivieren der Drehmomentbegrenzung
1 Deaktivieren der Drehzahl- und Schlepp-
fehleriberwachung
2 Reserviert
3 Deaktivieren der Drehzahliberwachung
PA 2 | Solldrehmoment 0 — 15 |Drehmoment bezogen auf das Motor-
Nenndrehmoment (Einheit: 0.1 %)

Handbuch - MOVIKIT® | /'3




8 Prozessdatenbelegung

Prozessausgangsdaten

/4 Handbuch - MOVIKIT®

Touchprobe 1

Wort Bit Funktion

PA 1 |Steuerwort 0 Funktion aktivieren
PA 2 |Reserviert 0-15

PA 3 |Relativposition High-Wort |0 — 15 | Anwendereinheit
PA 4 |Relativposition Low-Wort |0 — 15 | Anwendereinheit
Bremsentest

Wort Bit Funktion

PA 1 |Steuerwort 0—-15 |Reserviert

26871882/DE — 03/2022
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8.2 Prozesseingangsdaten

jde

Prozessdatenbelegung
Prozesseingangsdaten

Folgende Tabelle zeigt die Prozesseingangsdaten vom Umrichter zur SPS bei An-
steuerung Uber den Feldbus mit 8 Prozessdatenwdrtern.

HINWEIS

Die Spalte "V/P" veranschaulicht, ob das entsprechende Prozessdatenwort bzw. Bit
nur bei Verwendung von MOVIKIT® Positioning Drive (P) oder auch bei der Verwen-
dung von MOVIKIT® Velocity Drive (V/P) verfligbar ist.

Wort

Bit

V/IP

Funktion

PE 1

Statuswort

V/P

"1": Betriebsbereit

V/P

"1": STO inaktiv

V/P

"1": Endstufenfreigabe

V/IP

"1": Bremse geoffnet

V/IP

"1": Motor dreht (Motorstillstand aktiv)

V/IP

"1": Aktiver Antrieb referenziert

OO0~ W IN|=~|O

V/IP

"1": Neue relative Position tbernom-
men

V/IP

"1": Meldung "In Position" aktiv

V/IP

"1": Fehler

V/IP

"1": Warnung

Fir bestimmte Fehler kann als Fehler-
reaktion "Warnung" festgelegt werden.
Wird eine Warnung gemeldet, wird so-
wohl das Bit PE 1.9 als auch der zuge-
horige Fehlercode in PE 3 angezeigt.
Sind eine Warnung und ein Fehler
gleichzeitig aktiv, wird nur das Bit

PE 1.8 gesetzt und der entsprechende
Fehlercode in PE 3 angezeigt.

10

V/IP

"1": Antriebsstrang 2 aktiv

11

V/IP

"1": Meldung "Geschwindigkeits-Soll-
Ist-Vergleich aktiv"

12

V/IP

"1": Software-Endschalter inaktiv

13

V/IP

"1": Reserviert

14

V/IP

"1": Standby-Mode aktiv

15

V/IP

MOVIKIT® Handshake Out (Details,
siehe MOVIKIT® Handshake In)

PE 2

Istgeschwindigkeit

0-15

V/IP

Anwendereinheit

Handbuch - MOVIKIT® /' 5



8 Prozessdatenbelegung

Prozesseingangsdaten

/6 Handbuch — MOVIKIT®

Wort

Bit

VIP

Funktion

PE 3

Status
Fehler.Subfehler

0-15

V/P

» Kein Fehler: Anzeige aktueller FCB
(Low-Byte)

» Geratefehler: Anzeige Geratefeh-
lercode

» Fehler in Option: Anzeige Fehler-
code Option

(High-Byte: Fehler, Low-Byte: Subfeh-
ler)
Weitere Informationen finden Sie im

Produkthandbuch des entsprechenden
Gerats.

PE 4

Istdrehmoment

0-15

V/IP

* |stdrehmoment bezogen auf das
Motor-Nenndrehmoment (Einheit:
0.1 %)

» Relativer Scheinstrom bezogen auf
den Umrichternennstrom (Einheit:
0.1 %)

* Absoluter Scheinstrom (Einheit
0.1A)

PE5

Digitaleingange

V/IP

DI 00

V/IP

V/IP

DI 07

V/IP

V/IP

DI 09/ DIO 01 (Eingang)

V/IP

DI 10 / DIO 02 (Eingang)

V/IP

13

V/IP

DI 13

V/IP

PEG6

Istapplikationsmodus

0-15

Betriebsart. (siehe "Betriebsar-
ten" (— B 37)).

PE7

Istposition (High-Word)

0-15

Anwendereinheit

PE 8

Istposition (Low-Word)

0-15

Anwendereinheit
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8.21

8.2.2

Statuswort

Prozessdatenbelegung
Prozesseingangsdaten

Bit | Funktion

PD

V/IP

Beschreibung

8 |Fehler

PE 1:8

V/P

< "1": Fehler vorhanden
« "0": Kein Fehler vorhanden

Aktive Fehler kdnnen durch Setzen des
Signals PE 1:8 "Fehler-Reset" zurtickge-
setzt werden.

9 |Warnung

PE 1:9

VIP

* "1": Warnung vorhanden
« "0": Kein Warnung vorhanden

Warnungen kénnen durch Setzen des Sig-
nals PE 1:8 "Fehler-Reset" zurlickgesetzt
werden, wenn der Grund fur die Warnung
nicht mehr existiert. Warnungen, die als
Warnungen mit Self-Reset parametriert
sind, I6schen sich selbst, wenn der Grund
fur die Warnung nicht mehr existiert. Ein
Reset ist in diesem Fall nicht notwendig.

Weitere Informationen finden Sie im Pro-
dukthandbuch des entsprechenden Gerats.

12 | SW-Endschalter

inaktiv

PE 1:12

VIP

Dieses Signal ist aktiv, wenn Software-
Endschalter in der Konfiguration aktiviert
und konfiguriert sind sowie eine der folgen-
den Bedingungen erfullt ist:

*  PA1:12 ist aktiv

* Beide Software-Endschalter wurden auf
den Wert "0" konfiguriert

Zusatzfunktionen

HINWEIS

jde

Zu der angegebenen Nummer des Prozessdatenworts muss noch die Anzahl der je-
weils davor konfigurierten Prozessdaten addiert werden.

Variable Ruckzeit liber Prozessdaten

Wort

Bit

Funktion

PE 1

Aktive Ruckzeit

0-15

Aktive Ruckzeit in Millisekunden

Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessdatenbelegung
Prozesseingangsdaten

Parameterkanal liber Prozessdaten

Wort Bit Funktion
PE 1 |Statuswort 8 "Schreib"-Dienst gewahlt
9 "Lese"-Dienst gewahlt
13 Dienst aktiv
14 Dienst abgeschlossen
15 Dienst fehlgeschlagen
PE2 | Index Gewabhlter Index
PE 3 |Offset 0-7 |Gewahlter Offset
Subindex 8 — 15 |Gewahlter Subindex
PE 4/5 | Wert Gelesener Wert/"Fehlercode" (— & 91)

Variable Drehmomentbegrenzung Q1

Wort Bit Funktion
PE 1 |Statuswort 0 Drehmomentbegrenzung aktiviert
1 Drehzahl- und Schieppfehleriiberwachung
inaktiv
2 Drehmomentgrenze erreicht
3 Drehzahliberwachung inaktiv
PE 2 | Istdrehmoment 0 —15 |Aktuelles Drehmoment bezogen auf das-
Motornennmoment (Einheit: 0.1 %)
Touchprobe 1
Wort Bit Funktion
PE 1 |Statuswort 0 Funktion aktiviert
Auf ein Triggerereignis warten
1 Triggerereignis erkannt
2 Maximale Position erkannt
PE 2 |Triggerzahler 0—15 |Erhéhung um 1 bei jedem Triggerereignis
PE 3 |Erfasster Wert High-Wort |0 — 15 | Anwendereinheit
PE 4 |Erfasster Wert Low-Wort |0 — 15 | Anwendereinheit
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Bremsentest

Prozessdatenbelegung 8

Prozesseingangsdaten

Wort

o

Funktion

PE 1

Statuswort

Bremsentest aktiv

Bremsentest abgebrochen

Bremse 1: Testergebnis NOK

Bremse 1: Testergebnis OK

Bremse 2: Testergebnis NOK

Bremse 2: Testergebnis OK

Bremse 1: Signal Bremse schlieRen

N o o~ WINI~]O

Bremse 2: Signal Bremse schlieen

Handbuch - MOVIKIT® | /O



9 Digitaleingange/Digitalausgange

Standardbelegung der Digitaleingange

9 Digitaleingange/Digitalausgange

Die Belegung der Digitaleingange/Digitalausgange erfolgt in der Konfiguration des
Softwaremoduls im Meni "Ein-/Ausgange”. Die Zuordnung kann frei konfiguriert oder
mittels vordefinierter Standardbelegungen vorgenommen werden. Daflir stehen die im
Kapitel "Digitaleingange/Digitalausgange konfigurieren" (— & 81) beschriebenen Ein-

stellungsfelder zur Verfigung.

A WARNUNG

Unerwartetes Anlagenverhalten bei unterbrochener Kommunikation mit der tberge-

ordneten Steuerung.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Stellen Sie sicher, dass durch die Digitalausgange nur Anlagenteile angesteuert
werden, durch die keine Gefahrensituationen entstehen konnen.

9.1 Standardbelegung der Digitaleingange

8  Handbuch - MOVIKIT®

Die Digitaleingdnge werden beim Verwenden des Softwaremoduls standardmafig mit

folgenden Funktionen belegt:

MOVIKIT® Velocity Drive

Digitaleingang

Funktion

DI 00

Keine Funktion

DI 01 Keine Funktion
DI 02 Keine Funktion
DI 03 Keine Funktion
DI 04 Keine Funktion
DI 05 Keine Funktion

DI 06 (bei DFC)

Keine Funktion

DI 07 (bei DFC)

Keine Funktion

DI 08

Wartungsschalter

DIO 01

Als Eingang konfiguriert, Keine Funktion

DIO 02

Als Eingang konfiguriert, Keine Funktion

MOVIKIT® Positioning Drive

Digitaleingang

Funktion

DI 00

Endstufenfreigabe, falls vorhanden

DI 01 FCB 12 Referenzfahrt — Referenznocken
DI 02 HW-Endschalter positiv AS1

DI 03 HW-Endschalter negativ AS1

DI 04 Eingang Touchprobe

DI 05 Fehler-Reset

26871882/DE — 03/2022
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Digitaleingange/Digitalausgange
Auslieferungszustand der Digitalausgange

9.2 Auslieferungszustand der Digitalausgange

Die Digitalausgange sind im Auslieferungszustand mit folgenden Funktionen belegt:

Digitalausgang |Funktion
DB 00 Bremsenausgang
DO 00 Betriebsbereit
DO 01 Endstufenfreigabe
DO 02 Fehler
DO 03 STO aktiv
9.3 Digitaleingange/Digitalausgange konfigurieren

In der Konfiguration des Softwaremoduls im Menil "Ein-/Ausgange” stehen folgende
Einstellungsfelder zum Konfigurieren der Digitaleingange/Digitalausgange zur Verfi-

gung:
MOVIKIT®@-Standardbelegung der Digitaleingdnge Digitaleingdnge Digitalausgénge
MOVIKIT®-5tandardbelegung verwenden Phys. Pegel Funktion Phys. Pegel Funktion
GIEkonigSE Doy G DI 00 ® Endstufenfreigabe DB 00 ® Bremsenausgang
ol ol ® Keine Funktion B DO 00 ® Betriebsbereit El
MOWMT@_SIG” g’ardbefegung der i (o] Keine Funktion = Do 0l (o] Endstufenfreigabe El
Digitaleingéinge: : =
DO 00 = Reglersperre DI 03 ® Keine Funktion B DO 02 ® Fehler El
DI 01 = Referenznocken DI 04 ® Keine Funktion E DO 03 ® STO aktiv El
DI oz = HW—Endslchailferposerw oder frei - o) Keine Funktion B Do imuraan0e DO 0000 03
konfigurierbar : Frei kenfigurierbar =
DI 03 = HW-Endschalter negativ oder frei oos @ Keine Funktion E - 2 ‘
konfigurierbar DIO7 ® ‘ Keine Funktion =
DI 04 = Touchprobe
DI 05 = Fehler-Reset
(1] [2 (3] [4]
29297932555

Nr. | Beschreibung

[1] | Auswahl einer Standardbelegung flr die Digitaleingange.

Die Digitaleingange sind das Abbild der Eingangsklemmen des angeschlossenen Umrichters und wer-
den Uber das Prozessdatenwort PE 5 bereitgestellt.

» Frei konfigurierbar - Digitaleingange Uber die Auswahllisten unter [2] frei konfigurieren.

Wurde zuvor bereits eine Standardbelegung angewahlt, bleiben deren Funktionen in den entspre-
chenden Feldern erhalten und die Auswahllisten werden zum Andern der Funktion entsperrt.

« Ja, ohne HW-Endschalter - Standardbelegung fir Anwendungen ohne HW-Endschalter verwenden
* Ja, mit HW-Endschalter - Standardbelegung fiir Anwendungen mit HW-Endschalter verwenden
» Keine Funktion - Digitaleingdnge (DI 01 bis DI 07) mit keiner Funktion belegen

[2] | Auflistung der Digitaleingdnge mit Auswahllisten fur die Belegung mit einer Funktion und Anzeige des
Physikalischen Pegels.

Der Digitaleingang DI 00 ist fest mit der Funktion "Endstufenfreigabe" belegt.

Handbuch — MOVIKIT®

9

81



9 Digitaleingange/Digitalausgange

Digitaleingange/Digitalausgange konfigurieren

Nr.

Beschreibung

(3]

Auswahl einer Standardbelegung fir die Digitalausgange.
» Frei konfigurierbar - Digitalausgange Uber die Auswabhllisten unter [4] frei konfigurieren.

Waurde zuvor bereits eine Standardbelegung angewahlt, bleiben deren Funktionen in den entspre-
chenden Feldern erhalten und die Auswahllisten werden zum Andern der Funktion entsperrt.

» Steuerung Uber Feldbus - Digitalausgange werden so belegt, dass sie Uber das Prozessdatenwort
PA 5 angesteuert werden kdnnen.

» Digitalausgange wie im Auslieferungszustand - Belegung der Digitalausgange wie im Ausliefe-
rungszustand wiederherstellen. Siehe "Auslieferungszustand der Digitalausgange" (— & 81).

(4]

Auflistung der Digitalausgange mit Auswahllisten fir die Belegung mit einer Funktion und Anzeige des
Physikalischen Pegels.

Der Digitalausgang DB 00 ist fest mit der Funktion "Bremsenausgang" belegt.

82 Handbuch - MOVIKIT®
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Diagnose 1
MOVIKIT®-Diagnose

10 Diagnose
10.1 MOVIKIT®-Diagnose

Zur schnellen Inbetriebnahme und Prifung der Ansteuerung und der Applikation ver-
fugen alle MOVIKIT®-Softwaremodule (iber einen Diagnosemonitor. Der Diagnosemo-
nitor hat zusatzlich zum reinen Monitorbetrieb auch einen Steuerungsbetrieb, mit dem
die Funktionen des Softwaremoduls aus MOVISUITE® gesteuert werden kénnen.

Die Benutzeroberflache der MOVIKIT®-Diagnose ist folgendermallen aufgebaut:
(11 [2] [3] [4]

Gerate-Eigenschaften I MOVIKIT®-Di W

Antriebsstringe PC-Steuerung

|

Ubersicht Prozessdaten

E ‘Optimierung AS2

Funktionen

h=M Ein-/Ausgange

Lctwerie

Antriebsfunktionen

Technologiefunktionen Geritestatus

Ubemachungsfunktion u LEa
MOVIKIT Velocity Drive

E MOVISAFE® CS.. Endstufenzustand
Nicht bereit — Endstufe gesperrt

Diagnose
Aktueller FCB
Status FCB 00 Standard (-> FCB 02)

FVOZESSWE”E PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort

Fehlerspeicher

@3 MOVIKIT®-Diagnose

E MOVISAFE® CS..

30549043339

[11 MOVIKIT®-Diagnose-Schaltflache im Konfigurationsmenii

[2] Schalflache zum Wechseln zwischen "PC-Steuerung" und "Monitorbetrieb"
[3] Ubersicht der Prozessein- und ausgangsdaten

[4] Bitweise Darstellung von Steuer- und Statuswort

Handbuch — MOVIKIT® |~ &3



1 Diagnose
MOVIKIT®-Diagnose

10.1.1 Prozessdaten priifen

Gehen Sie folgendermalen vor:

1. Offnen Sie in MOVISUITE® die Konfiguration des Applikationsumrichters und 6ff-
nen Sie unter "Diagnose" das Ment "MOVIKIT®-Diagnose".

= Beim Start ist die MOVIKIT®-Diagnose im Monitorbetrieb.

2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Einschalten] bzw. [Ausschalten], um zwischen
PC-Steuerung und Monitorbetrieb zu wechseln.

= Im Monitorbetrieb kénnen die Prozessdaten der Feldbus-Schnittstelle beobach-
tet werden.

= Im Steuerungsbetrieb (PC-Steuerung) kénnen Werte Uber die Benutzerober-
flache der MOVIKIT®-Diagnose vorgegeben werden. Die Daten werden auto-
matisch und kontinuierlich an den Umrichter gesendet und wirken sofort.

10.1.2 Monitorbetrieb

10.1.3 PC-Steueru

j=de

84 Handbuch - MOVIKIT®

Im Monitorbetrieb werden die Sollwerte der iiberlagerten Steuerung im Bereich "Uber-
sicht Prozessdaten in der Spalte "SPS-Ausgangsdaten" angezeigt. Das Steuer- und
Statuswort ist bitweise dargestellit.

ng
Durch das Einschalten der "PC-Steuerung" kénnen Sie den Antrieb ohne Sollwerte

der Uberlagerten Steuerung verfahren. In diesem Zustand kénnen Sie Uber die akti-
vierten Sollwertfelder die gewunschten Werte vorgeben.

HINWEIS

Die aktive Kommunikation zwischen PC und Antrieb wird bei eingeschalteter "PC-
Steuerung" Uberwacht. Erhalt der Antrieb langer als Gber den im Parameter "Timeout
PC-Steuerung" eingestellten Wert keinen Sollwert, stoppt der Antrieb selbsttatig und
generiert den Fehler "F32.08 Kommunikation: Timeout User-Timeout". Bei langsamer
Kommunikationsanbindung, kann der voreingestellte Wert von 2.0 Sekunden erhéht
werden.
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11

11.1
11.1.1

11.1.2

11.2
11.2.1

Anwendungsbeispiele 1 1

Beispielprojekte

Anwendungsbeispiele
Beispielprojekte

EtherNet/IP™

Ein Beispielprojekt fur das Engineering-Tool "Studio 5000 Logix Designer" finden Sie
auf der Homepage von SEW EURODRIVE (www.sew-eurodrive.com). Suchen Sie auf
der Seite [Online Support] > [Daten & Dokumente] > [Software] nach "Movikit".

PROFINET

Ein Beispielprojekt fur das Engineering-Tool "TIA Portal" finden Sie auf der Homepage
von SEW EURODRIVE (www.sew-eurodrive.com). Suchen Sie auf der Seite [Online
Support] > [Daten & Dokumente] > [Software] nach "Movikit".

Parameterkanal

Parameter lesen

Folgendes Anwendungsbeispiel zeigt, wie die aktuelle Spannung des Zwischenkrei-
ses ausgelesen werden kann.

1. Ermitteln Sie Index, Subindex und Offset des zu lesenden Parameters. Die Werte
finden Sie im jeweiligen Parameter-Tooltip in MOVISUITE®. Der Parameter-Tooltip
wird beim Uberfahren des aktuellen Anzeigewerts des Parameters mit der Maus
angezeigt.

Apsoluter, Strom \ponente = 1 uuuu A
[ g - M vert 606.049 V|

Betrag absolute Sollspannung - Effektivwert 0.000 v

9007232530113035
= Hier: Index = 8364, Subindex = 160, Offset = kein Offset

2. Schicken Sie den gewlinschten Dienst (Read) und die ermittelten Werte fiir Index,
Subindex und Offset Uber die Prozessdaten an den Antrieb. Das Bit "PA 1.14 Acti-
vate" muss dabei auf "FALSE" stehen.

= Wenn der Antrieb die richtigen Sollwerte akzeptiert hat, werden die angegebe-
nen Sollwerte Giber das Statuswort zurtickgegeben.

Parameterkanal Uber Prozessdaten — Startadresse PA 6:
SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb

PO 6: Parameter channel control word 0x01c8 hex 0x0100 hex Pl 6: Parameter channel status word
Bit 8 / 9: Service Read = Bit & / 9: Actual service
Bit 14: Activate D ® 0 | (o] Bit 15: Error | Bit 14: Dene | Bit 13: Busy
PO 7: Index 8364 8364 PI 7: Actual Index
PO 8: Sub-Index | Offset 160 |0 160 |0 Pl 8: Actual Sub-Index | Offset
PO 9/10: Write - Data 0 0 Pl 9/10: Read-Data or Error
9007232530115979

3. Setzen Sie das Bit PA 1.14 "Activate" auf "TRUE".

= Der Antrieb setzt fir die Dauer des Dienstes (zwischen 50 bis 200 ms) das Bit
PE 1.13 "Busy" auf "TRUE" und I6scht das Bit PE 1.14 "Done". Nach Beendi-
gung des Dienstes wird PE 1.13 "Busy" wieder auf "FALSE" und PE 1.14 "Do-
ne" auf "TRUE" gesetzt.
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Parameterkanal

= Bei erfolgreicher Durchfiihrung wird iber PE 4&5 das Ergebnis (Hier: 606909) und
bei fehlerhafter Durchfihrung der "Fehlercode" (— & 91) angezeigt.

Parameterkanal tiber Prozessdaten — Startadresse PA 6:

SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb
PO &: Parameter channel control word 0x41c8 hex 0x4100 hex Pl 6: Parameter channel status word
Bit & / 9: Service Read [E Read Bit 8 / 9: Actual service
Bit 14: Activate aO o | E | (o] Bit 15: Error | Bit 14: Done | Bit 13: Busy
PO 7: Index 8364 8364 Pl 7: Actual Index
PO 8: Sub-Index | Offset 160 |0 160 |0 Pl 8: Actual Sub-Index | Offset
PO 9/10: Write - Data 0 P1 9/10: Read-Data or Error

9007232531131659

= Solange das Bit PA 1.14 "Activate" auf "TRUE" steht, wird das Ergebnis angezeigt.
Das Zurlcksetzen des PA 1.14 "Activate" fihrt zum Zuriicksetzen der Bits PE 1.14
"Done" und PE 1.15 "Error" und zur Léschung des zuletzt gelesenen Werts.

Aus der beschriebenen Vorgehensweise ergibt sich folgendes Taktdiagramm:

86 Handbuch - MOVIKIT®
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11.2.2 Parameter schreiben

Folgendes Anwendungsbeispiel zeigt, wie der Festsollwert "Geschwindigkeit 1" ge-
schrieben werden kann.

1. Ermitteln Sie Index, Subindex und Offset des zu schreibenden Festsollwerts "Ge-
schwindigkeit 1". Die Werte finden Sie im jeweiligen Parameter-Tooltip in
MOVISUITE®. Der Parameter-Tooltip wird beim Uberfahren des aktuellen Anzeige-
werts des Parameters mit der Maus angezeigt.

Geschwindigkeit
AS1 AS2

Geschwindigkeit 1 | 180 mm/min 180 mm/min
Geschwindigkeit 2 900
Geschwindigkeit 3 120 Mena | 4.2.10-3.1-1
Geschwindigkeit 4 186 N 8354.1

Geschwindigkeit 5 Wertebereich | Int32
Geschwindigkeit 6 372 Anwender mm/min

9007232531134731
= Hier: Index = 8354, Subindex = 1, Offset = kein Offset

2. Schicken Sie den gewtlinschten Dienst (Write) und die ermittelten Werte fir Index,
Subindex und Offset Uber die Prozessdaten an den Antrieb. Das Bit "PA 1.14 Acti-
vate" muss dabei auf "FALSE" stehen.

= Wenn der Antrieb die richtigen Sollwerte akzeptiert hat, werden die angegebe-
nen Sollwerte Uiber das Statuswort zurtickgegeben.

Parameterkanal Uber Prozessdaten — Startadresse PA 6:

SPs SPS-Ausgangsdaten 5PS-Eingangsdaten Antrizh
PO &: Parameter channel control word 0x02¢8 hex 0x0200 hex Pl 6: Parameter channel status word
Bit & / 9: Service Write E Write Bit & / 9: Actual service
Bit 14: Activate @] @ | @ | (0] Bit 15: Error | Bit 14: Done | Bit 13: Busy
PO 7: Index 8354 8354 PI 7: Actual Index
PO 8: Sub-Index | Offset 1 |0 1 |0 Pl 8: Actual Sub-Index | Offset
PO 9/10: Write - Data 11 11| 0 Pl 9/10: Read-Data or Error

9007232531137675
3. Setzen Sie das Bit PA 1.14 "Activate" auf "TRUE".

= Der Antrieb setzt fir die Dauer des Dienstes (zwischen 50 bis 200 ms) das Bit
PE 1.13 "Busy" auf "TRUE" und I6scht das Bit PE 1.14 "Done". Nach Beendi-
gung des Dienstes wird PE 1.13 "Busy" wieder auf "FALSE" und PE 1.14 "Do-
ne" auf "TRUE" gesetzt.

= Bei erfolgreicher Durchfiihrung wird tUber PE 4&5 das Ergebnis (Hier: 1111) und
bei fehlerhafter Durchfihrung der "Fehlercode" (— B 91) angezeigt.

Parameterkanal Uber Prozessdaten - Startadresse PA 6:

SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieh
PO &: Parameter channel control word 0x42¢8 hex 0x4200 hex Pl &: Parameter channel status word
Bit 8 / 9: Service Write El Write Bit 8 / 9: Actual service
Bit 14: Activate aO o | E | ® Bit 15: Error | Bit 14: Done | Bit 13: Busy
PO 7: Index 8354 8354 Pl 7: Actual Index
PO 8: Sub-Index | Offset 1 |0 1 |0 Pl 8: Actual Sub-Index | Offset
PO 9/10: Write - Data 1111 Pl 9/10: Read-Data or Error

9007232531204619

= Solange das Bit PA 1.14 "Activate" auf "TRUE" steht, wird das Ergebnis angezeigt.
Das Zuricksetzen des PA 1.14 "Activate" fihrt zum Zuriicksetzen der Bits PE 1.14
"Done" und PE 1.15 "Error" und zur L6schung des zuletzt gelesenen Werts.

Handbuch — MOVIKIT®
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PA1.8 Read

PAL.9 Write

PA1.14 activate

PAW?Z2

PAW3

PAWA4ES Value

PE1.8

PE1.9

PE1.13 busy

PEW?Z

PEW3

PE1.14 done

PEW4ES Value

Anwendungsbeispiele

Parameterkanal 1 1

Aus der beschriebenen Vorgehensweise ergibt sich folgendes Taktdiagramm:

SeWiceiWrite Parameter
Sy —
Fo T —Activate = FALSE
T \ o RN
| A Index 8354 = 20A" hex A\
' H : II |I : : Yoo
A i { | i :
[ % 5u§ind$x 1, Offset!0 = 01 00 hex '
7 D i Ii : E
Co111n | | E
L e ST
N = |
NN ; a
N - E |
i \ I Actual Service Write Parameter : [ ]
1 t |II : __,-":I : : I|
|| i|«Busy :
R 2 ! ;
{1 Attual Index}8344 = 20A2 hex :
i1 Actual Subindex 1, Offset 0 = 01 00 hex ; /
A “» Done = TRUE «Done = FALSE
1 —/’—
! 7
1111 | «value =0
33276471819
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1 2 Fehlermanagement
Problembehebung

12 Fehlermanagement

12.1 Problemb

12.1.1 Code 32.08:

121.2 Code 10.02:

9()  Handbuch - MOVIKIT®

ehebung

Kommunikation wéahrend PC-Steuerung unterbrochen

Problem

Beim Verwenden der MOVIKIT®-Diagnose im Modus "PC-Steuerung" wurde die Kom-
munikation unterbrochen.

Abhilfe

« Priufen Sie die eingestellte Time-Out-Zeit der MOVIKIT®-Diagnose und erhéhen
Sie die Time-Out-Zeit bei Bedarf.

Softwaremodul nicht kompatibel

Problem

Verwendete Version des Softwaremoduls nicht lauffahig mit der aktuellen Firmware-
Version des Gerat.

Abhilfe
» Version des Softwaremoduls gema Kompatibilitatsliste anpassen.
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12.2 Fehlercodes

12.2.1 Parameterkanal liber Prozessdaten

Fehlermanagement 1 2
Fehlercodes

ErrorCode Bezeichnung Beschreibung
Highwor |Lowword
d
01 00 lllegal Type Datentyp im Datenblock-Header ist un-
bekannt oder wird nicht unterstitzt.
02 lllegal Service Dienst wird nicht unterstitzt.
01 Service-Code im Service- Header ist un-
bekannt o- der wird nicht unterstitzt.
02 Filter im Sequenz-Header wird nicht un-
terstutzt.
03 00 lllegal Service Service-Destination flir Kombination
Destination Service/ID nicht verflgbar.
04 00 lllegal ID Unbekannte Kombination von ID/Sub-ID/
Offset
05 00 Sequence Error Fehler im Ablauf der Sequenz
06 lllegal Device State | Wert im Datenblock liegt auRerhalb der
erlaubten Wertemenge
01 Hardware fehlt
02 Parametersperre aktiv
03 Konfigurationszustand notwendig
04 Initialisierung lauft
05 Dataflex lauft
06 Auto-Setup aktiv
07 PLC-Zustand
08 Hashwert-Berechnung lauft
09 Daten-Download aktiv
0A Inbetriebnahmezustand notwendig
0B Energiesparmode aktiv
0C Bei aktiver Funktion keine Parametrie-
rung moglich
0D Ungultiger Baugruppenzustand
07 lllegal Value Keine Berechtigung den angeforderten
Dienst aus- zufuhren
01 Wert zu grof3
02 Wert zu klein
03 Wert ungiiltig
04 Maximale Wertelange Uberschritten
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Fehlercodes

92 Handbuch - MOVIKIT®

ErrorCode Bezeichnung Beschreibung
Highwor |Lowword
d
08 No Permission Ressource beim Server nicht verfiigbar
01 Read Only
02 Zugriff verweigert
03 Zugriff Gber diese Schnittstelle nicht
mdglich
04 Inkompatibler Parametersatz
05 Inkompatible Optionskarten
06 Inkonsistenter Parametersatz
09 01 Ressource Error Maximale Pufferlange Uberschritten
02 Die angegebene Granularitat wird nicht
unterstitzt
03 Maximale Anzahl von Error-Info Elemen-
ten ist Uberschritten
FF FF Internal Error Interner Softwarefehler
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