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Workbook-Schritte

der Umrichter des Automatisierungsbaukastens MOVI-C®. Durch das einheitliche Funktionsprinzip gilt

9 Das Workbook zeigt die praktische Vorgehensweise bei Inbetriebnahme, Parametrierung und Diagnose
das Workbook fiir alle Umrichter MOVI-C®.
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Vorstellung der Schulungsmodelle
Kommunikationsaufbau zwischen PC und Umrichter
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9. Datenmanagement

10. Klemmenansteuerung
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12. Ansteuerung mit Bediengerat CBG21A
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1 Vorstellung der Schulungsmodelle _

1 Vorstellung der Schulungsmodelle

Ziele: =  Sie kennen die unterschiedlichen Schulungsmodelle mit den verbauten Komponenten

A Q @ M i*e i E L e B
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1 Vorstellung der Schulungsmodelle

1.1

° ne’im

Schulungsmodell MOVIDRIVE® modular mit MOVI-C® CONTROLLER

F

| |— ] |

A Hauptschalter

B 24-V-Schaltnetzteil
C Motoranschluss
D Antrieb 1

E Antrieb 2
F Antrieb 3

G Schwungscheiben
H Bremsenansteuerung

I  MOVIDRIVE® modular
Doppelachsmodul

J MOVIDRIVE® modular
Einachsmodul

K MOVIDRIVE®-modular-
Versorgungsmodul

L MOVI-C® CONTROLLER

M Systembus
EtherCAT®/SBusF-Us

N Universal-Steuerbox S fir jede
Achse

Bremswiderstand

Hauptschalter mit thermischer und magnetischer Schnellauslésung und
Unterspannungsauslésung, Motorschutz voreingestellt auf 10 A

24-V-Schaltnetzteil zur Versorgung der 24-V-Versorgungsspannung
Motorkabel mit Harting Steckverbinder-Systemen.

CMP50S/BK/KY/RH1M/SB1
Hinweis: Bei Antrieb 1 und 2 kann die Motorzuordnung auch umgekehrt sein.

CMP50S/BK/KY/AKOH/SB1

DRS71S4BEO5HR/FI/IS/TF/ASTW
Hinweis: Antrieb 3 ist in Y-Schaltung verdrahtet.

Schwungscheiben mit Schutzabdeckung

BE.. Bremsenansteuerung mit BMK (iber Bremsenausgang der MOVIDRIVE®
modular Achsmodule

MDD90A-0040-503-X-S00/X
MDA90A-0040-503-X-S00
MDP90A-0100-503-4-000

UHX85A-R / UHX45A

Der MOVI-C® CONTROLLER kommuniziert mit den untergeordneten
Applikationsumrichtern Gber den Systembus EtherCAT®/SBusP-US

Digitale Eingéange DIOO — DIO7
Digitale Ausgédnge DO00 — DOO07 und Potenziometer

Auf der Rickseite des Schulungsmodells montiert

Produkttraining
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1.2

Schulungsmodell MOVIDRIVE® technology

m O O W

Klemmenkasten

24-V-Schaltnetzteil
Motoranschluss
Antrieb 1

Antrieb 2

Schwungscheiben
MOVIDRIVE®technology

MOVIDRIVE® technology

Universal-Steuerbox S flr
jede Achse

Bremswiderstande

Klemmenkasten mit

. Hauptschalter mit thermischer und magnetischer Schnellauslésung und
Unterspannungsauslosung, Motorschutz voreingestellt auf 10 A

] Sicherung
= Steckdose
] Bremsenansteuerung

Knebelschalter: dauerhaft gelliftet, nicht angesteuert, von Umrichtern

angesteuert

24-V-Schaltnetzteil zur Versorgung der 24-V-Versorgungsspannung

Motorkabel mit Steckverbinder-Systemen von Harting
CMP50S/BK/PK/AKOH/SB1

DRS71S4BEO5HR/FI/IS/TF/ASTW
Hinweis: Antrieb 3 ist in Y-Schaltung verdrahtet.

Schwungscheiben mit Schutzabdeckung
MDX91A-0040-5E3-4-T00
MDX91A-0040-5E3-4-T00

Digitale Eingange DIOO — DIO7
Digitale Ausgange DO00 — DO07 und Potenziometer

Jeweils unter dem Umrichter MOVIDRIVE® technology montiert
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2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter _

2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter

Ziele: Sie kdnnen eine Verbindung vom Engineering-PC zu dem Umrichter von MOVI-C® (iber
unterschiedliche Netzwerktypen aufbauen zu:

=  MOVI-C® CONTROLLER
=  MOVIDRIVE® modular/system
=  MOVIDRIVE® technology

2 Q| @ = M *g W E L B

1. 2. £X 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 1. 12.
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2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter _

2.1 PC und Schulungsmodell verbinden

211 Verbindung zu MOVIDRIVE® modular mit Ethernet iiber MOVI-C® CONTROLLER

LAN- Engineering-
Schnittstelle Schnittstelle

[

A e P
= m—

u Ethernet-Kommunikation: LAN-Schnittstelle am Engineering-PC mit der Engineering-Schnittstelle
am MOVI-C® CONTROLLER (ber ein Netzwerkkabel verbinden.

21.2 Verbindung zu MOVIDRIVE® modular mit EtherCAT®/SBusf-YS

LAN-
Schnittstelle

By
F [ F ) may Y
JEEE = =1

u EtherCAT®/SBusP-YS-Kommunikation: LAN-Schnittstelle am Engineering-PC mit der Schnittstelle
X30 IN am Versorgungsmodul Uber ein Netzwerkkabel verbinden.

9 Die Verbindung zwischen MOVI-C® Controller und den Umrichtern muss abgeklemmt werden.
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2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter

213 Verbindung zu MOVIDRIVE® technology

O

u EtherCAT®/SBusP-YS-Kommunikation: LAN-Schnittstelle am Engineering-PC mit der Schnittstelle
X30 IN am MOVIDRIVE® technology tber ein Netzwerkkabel verbinden.

E USB-Kommunikation Uber Handbediengerat: USB-Schnittstelle am Engineering-PC mit der USB-
Schnittstelle am Handbediengerat CBG21A oder CBG11A verbinden.

USB-Kommunikation Uber Schnittstellenumsetzer: USB-Schnittstelle am Engineering-PC mit der
Service-Schnittstelle X32 am MOVIDRIVE® technology iber den Schnittstellenumsetzer USM21A
verbinden.

Produkttraining 05.02.2025
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mmunikation zwischen PC und Umrichter

1. MOVISUITE® starten

Neues Projekt in MOVISUITE® anlegen

@) MOVISUITE standard

Starten Sie die MOVISUITE® iiber das Startmenii unter SEW > MOVISUITE® standard oder
klicken Sie auf die Verknupfung auf Ihrem Desktop.

2. Neues Projekt aus Netzwerk-Scan anlegen

@ MOVISUITE®standard

Neues Projekt

*
O Planen
=
@ Aus Netzwerk-Scan

Projekt offnen

@ Offnen...

) €] @
Projekte Kontakt Sprache Einstellungen
A
Zuletzt gedffnete Projekte
:D Immer mit letztem Projekt starten
REMOTE KMP_MDM_UHX85.msproj
C:\Users\DEBUSCHR\Desktop\MOVISUITE Projects\REMOTE_KMP_MDM_UHX85 '
-

MOVISUITE.msproj
C\Users\DEBUSCHR\Desktop
MOVISAFE msproj

C\Users\DEBUSCHR\Desktog

TEST msproj

C\Users\DEBUSCHR\Desktop

AWT_ EH’SRS MS52.30_2022_07.09.msproj
M

Teams...en\02_Applikationsmodelle\RBG Applikationsraum\M

S

FS.msproj

C:\Users\DEBUSCHR\Desktop

MOVIKIT.msproj

Wiahlen Sie Start > Neues Projekt > aus Netzwerk-Scan.

n Ein neues Projekt kdnnen Sie alternativ unter \Projekte > Neu...\ anlegen.

Produkttraining
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2.31

Kommunikation zwischen PC und Umrichter

Netzwerktyp einstellen

Wahlen Sie je nach Hardwareverbindung die passende Kommunikation aus.

Kommunikation tiber Ethernet einstellen

1. Kommunikation konfigurieren

@ MOVISUITE®standard

Projekte

Kommunikation...

Fthernet

Scan-Einstellungen

Ethernet scannen IP-Adressen (und Adressbereiche)
@ scannen @ Neue IP-Adresse n
Kommunikation... Netzwerktyp Scannen Ethernet-Adapter Externer EtherCAT®-Master
CD Bluetooth-Netzwerkverbindung Neue [P-Adresse eingeben
Ethernet (@] XD Ethernet
Ethernet 3

EtherCAT @ /SBusPLUS
@D Ethernet 5 ‘E
USB (XD LAN-Verbindung® 1

LAN-Verbindung* 2

XD WLAN

i Windows-Netzwerkverbindungen E

Neues Projekt 2
0001

()
Bt Adapter aktualisieren

DEBUSCHR

[ Ubernehmen und Scan starten } Abbrechen

EI Wahlen Sie den Netzwerktyp aus.

EI Schalten Sie ein.

@ Wahlen Sie den entsprechenden Ethernet-Adapter fir das Engineering (im Beispiel Ethernet 5).
E Klicken Sie auf |Windows-NetzwerkverbindunM.

Produkttraining
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2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter _

2. Ethernet-Adapter des Engineering-PC konfigurieren

I‘E' Metzwerkverbindungen

Datei  Bearbeiten Ansicht  Erweitert Extras

Organisieren +

Ethemet 2 -
Netrwerkkabel wurde entfe... L

= |ntel(R) Ethernet Connectio...

K
X

= Mobilfunk =
.;\.; L%

Nicht verbunden
DW5811e Snapdragon™ X7 .

6 Elemente

Ethernet 3
Deaktiviert
Cisce AnyConnect Secure ...

T E-l » Systemsteuerung > Netzwerk und Internet » Metzwerkverbindungen

L-' Ethernet 4

EULSEW

WLAN
™ _ HNicht verbunden

b4 ol ntel(3) Dual Bond Wireless..

Realtek USE GbE Family Co... @~ D-Link DUB-E10

= [} X

~ O MNetzwerk... 0

=
-]

L_'. Ethernet 5
“em  Michtidentifizi

,‘i Status von Ethernet 5

Allgemein
Verbindung —— —
IPv4-Konnektivitat: Kein Metzwerkzugriff
IPvE-+onnektvitat: Kein Metzwerkzugriff
Medienstatus: Aktiviert
Dauer: 02:53:50
Ubertragungsrate: 10,0 MBit/s

Aktivitat L &Y
Gesendet c Empfangen
Eybe@ 5.157.789 5.638.122
!;Egensd'laﬁ'.en GDeakﬁviEren Diagnose
SchiieBen

:{ Eigenschaften von Ethernet 5

Netzwerk  Authentifizierung  Freigabe

Verbinduing herstellen iber:
5 D-Link DUB-E100 USB 2.0 Fast Ethemet Adapter

Diese Verbindung verwendet folgende Elemente

A o5 -Paketplaner

2. Microsoft-Muttiplexorprotakol fir Netzwe

2. Microsoft-LLDP-Treiber

1. Intemetpretokell, Version 6 {TCP/IPvE)

& Antwort fir Verbindungsschicht- Topelogieerkennung

2. E/A-Treiber fiir Verbindungsschicht-Topologiesrkennur v
>

Installieren Deinstallieren Eigenschaften

Beschreibung

TCP/IP, das Standardprotokoll fur WAN-Netzwerke, das den
Datenaustausch Uber verschiedene, miteinander verbundene
Netzwerke ermaglicht

OK Abbrechen

Eigenschaften von Internetprotokoll, Version 4 (TCP/IPv4) ®
Allgemein

IP-Einstellungen kiinnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Netzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an den
Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu beziehen,

() IP-Adresse automatisch beziehen
(®) Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192.168. 10 . 10
Subnetzmaske: pss . 255,255, 0

DNS-Serveradresse automatisch beziehen

(@) Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
[ Einstellungen beim Beenden tberpriifen

B Erweitert...
prave

Bevorzugter DNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

Doppelklicken Sie auf die entsprechende Netzwerkverbindung.

Doppelklicken Sie auf Internetprotokoll Version 4 (TCP/lpv4).

[1]
EI Klicken Sie auf .
3]
4]

Die Default IP-Adresse des MOVI-C® CONTROLLER ist 192.168.10.4. Stellen Sie daher die IP-
Adresse wie im Beispiel auf [192.168.10.10| ein. Die PC-Schnittstelle muss in der letzten Stelle

unterschiedlich und ungleich nicht O oder 255 sein. Die Subnetzmaske ist und wird
durch Klicken in das Eingabefeld automatisch korrekt beftllt.

[2]

Klicken Sie auf und schlieBen Sie alle gedffneten Fenster.

Produkttraining
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Kommunikation zwischen PC und Umrichter n

2.3.2

3. Ubernehmen der Netzwerk-Konfiguration und Netzwerk-Scan

@ MOVISUITE®standard

Kommunikation...

Ethernet

Scan-Einstellungen
Ethemet scannen IP-Adressen (und Adressbereiche) 2t
@D scannen Neue iP-Adresse eingeben
Ethemet-Adapter Externer EtherCAT®
(X Bluetooth-Netzwerkvarbindung ()
Netzwerktyp Scannen D Ethernet e
(XD Ethernet 3
@ Ethernet 5
(XD LAN-Verbindung* 1
EtherCAT®/5BusPLUS (XD LAN-Verbindung* 2

uss B WLAN

Kommunikation...

Ethernet Q

Pe e

= Windows-Netzwerkverbindungen

() adaptrstiiren

Grundeinstellungen
Neues Projekt 2
0001 Timeout

500 ms

DEBUSCHR

A Ubernchmen und Scan starten | Abbrechen

Mit \Adapter aktualisieren\ werden die Einstellungen Ubernommen.

@ Starten Sie den Netzwerk-Scan mit Ubernehmen und Scan starten|.

Kommunikation liber EtherCAT®/SBusPS einstellen

@ MOVISUITE®standard

Projekte

Kommunikation...

EtherCAT®/SBusPLUS

Scan-Einstellungen Grundeinstellungen
EtherCAT ®/5BusPLUS scannen Timeout
@ Scannen 500 ms

Kemmunikation... Netzwerktyp Scannen Interner EtherCAT ®-Master an Ethernet-Adapter
\:B Bluetooth-Netzwerkverbindung e

(I Ethernet ()
Ethernet

\:D Ethernet 2
EtherCAT @ /SBusPLUS Q @D Ethernet 5
UsB (T LAN-Verbindung® 1 )

(I LAN-Verbindung* 2 ®

I wLAN

T Windows-Netzwerkverbindungen

leues Projekt 2 ~
1 g /\ Adapter aktualisieren

EBUSCHR

[ Ubernehmen und Scan starten ] Abbrechen

]| Gerate

Wiahlen Sie als Netzwerktyp EtherCAT®/SBusP-US aus und verfahren Sie ansonsten wie beim

Netzwerktyp Ethernet.

Produkttraining 05.02.2025



Kommunikation zwischen PC und Umrichter

Kommunikation liber USB einstellen

@ MOVISUITE®standard

Kommunikation...

UsB

Scan-Einstellungen Grundeinstellungen

USE-Adapter scanren Timecut

@) Scannen 250 ms
Kemmunikation... Angeschlossene USE-Adapter

@ USM21A 2039.3231.5534.5708.0033.00...

I, ) Adapter akiualisieren

MNetzwerktyp Scannen

Ethernet

EtherCAT ® /SBusPLUS

0

Autor DESCHRPE
— — 3 T T

Wahlen Sie den Netzwerktyp aus.
@ Schalten Sie ein.

IEI Wiahlen Sie Ubernehmen und Scan starten

, der Netzwerk-Scan wird daraufhin gestartet.

Produkttraining 05.02.2025



2 Kommunikation zwischen PC und Umrichter m

2.4 Netzwerk-Scan durchfiihren

Der Netzwerk-Scan wird automatisch nach der Ubernahme der Kommunikationseinstellungen
durchlaufen und zeigt das Netzwerk mit den gefundenen Geraten an.

1. Netzwerk-Scan ilibernehmen

Netzwerk-Scan

100 ) Ethernet
Anzahl gefundener Gerate: 1

1005 ) Scan-Ergebnis auswerten
Erfolgreich durchgefihrt

2 /2 Erfolgreich

Netzwerk-Scan

Mdchten Sie die Daten aller Geréte ins Projekt (ibernehmen (Gerét -> PC)?

_ Ja, Geratedaten laden . Nein _

III Ubernehmen Sie das gefundene Gerét in das Projekt.
IZI Laden Sie anschliefend die Geratedaten.

n Uber die Menlileiste des Hauptfensters kénnen Sie die Kommunikationseinstellungen nachtréglich
bearbeiten und weitere Netzwerk-Scans durchfiihren.

2. Scan-Ergebnis

@ MOVISUITE® £ Neues Projekt 2msproj Planung
{2 Scan {IF Kommunikation konfigurieren

v | [ rh Netzwerk

@ Neues Projekt 2

Katalog

u Nach dem Scan wird die Funktionssicht mit dem erkannten Gerat dargestellt.

Produkttraining 05.02.2025



3 Einstieg in die Engineering-Software MOVISUITE® W N i
3 Einstieg in die Engineering-Software MOVISUITE®

Ziele: = Sie kennen die unterschiedlichen Sichten von MOVISUITE® und kénnen die Parameter und
Geratefunktionen anwahlen

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
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3.1

Einstieg in die Engineering-Software MOVISUITE® 1

Uberblick MOVISUITE®

Ein MOVISUITE®-Projekt verfugt tiber 2 unterschiedliche Ebenen, die Funktionssicht und die Netz-
werksicht.

1. Funktionssicht:

Planung

(s e e )

Katalog

“ Die Funktionssicht zeigt das gesamte Projekt mit den eingesetzten Komponenten des
Automatisierungsbaukastens MOVI-C®.

2. Netzwerksicht

(@ MOVISUITE® =] Neues Projekt .msproj Planung

EEherCAT /SBUsPLUS [
sew-eurodrive-

mird0-cin21
[)
ef

n In der Netzwerksicht werden alle angeschlossenen Gerate angezeigt, die bei einem Netzwerk-
Scan erfasst werden. Die Netzwerksicht 6ffnen Sie mit Klick auf
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Titelleiste und Symbolleiste

In der Titelleiste sind folgende Menis und Schaltflachen dargestellt:

“ Hauptmenii Im Hauptmenl werden die folgenden Funktionen bereitgestellt: Start, Projekt,
Kontakt, Hilfe, Suche, Sprache, Einstellungen, Programminformation

H L]
E Projektname Vor dem Projektnamen ist eine Schaltflache Speichern platziert, mit der

Anderungen gespeichert werden kénnen.

Arbeitsphasen Mit den Arbeitsphasen wird zwischen folgenden Modi unterschieden:

= Planung In diesem Modus besteht keine Kommunikationsverbindung zu den physikalisch
angeschlossenen Geraten. Die Daten werden nur in der Projektdatenbank von

MOVISUITE® gespeichert und von dort gelesen.

= Inbetriebnahme In diesem Modus besteht eine Kommunikationsverbindung mit den physikalisch
angeschlossenen Geraten. Die Daten werden in der Projektdatenbank von
MOVISUITE® und im Gerét gespeichert.
E Globale Funktionen Direktaufruf von globalen Funktionen
. Feedback Aufruf des Feedback-Fensters im Hauptmen(

= Spracheinstellung  Aufruf der Spracheinstellung im Hauptmen
E Windows Control Darstellung der bekannten Funktionen fiir Programm schliefsen, minimieren und

maximieren/wiederherstellen

Die Symbolleiste ist die zweite Leiste in MOVISUITE®. Hier werden folgende Funktionen zur
Verfligung gestellt:

@ MOVISUITE® ] Neues Projekt 1msproj PR inbetricbnahme

Q san - Komm

@ > sew-eurodrive-mdx90-cin21 — C4 A

Breadcrumb mit Uber die Breadcrumb-Navigation wird der Pfad, das ausgewahlte Geréat mit
Geratenamen und Pfad  aktuellem Gerétestatus dargestellit.

E Kontextbezogene Die kontextbezogenen Symbolleisten-Funktionen sind abhangig von der
Symbolleisten- aktuellen Auswahl:
Funktionen 1. Neuer Strukturknoten

2. Neues Segment

3. Scan

4. Kommunikation konfigurieren
5. Alle Segmente zuklappen

6. Alle Segmente aufklappen

7. Nur Selektion aufklappen

Bearbeiten- Die Bearbeiten-Symbolleisten-Funktionen stellen folgende Funktionen zur
Symbolleisten- Verfligung:
Funktionen 1. Ausschneiden
2. Kopieren
3. Einflgen
4. Loéschen

5. Selektions-/Navigationsmodus ein-/ausschalten

E Meni Im Men werden alle Symbolleisten-Funktionen aufgelistet. Die

Symbolleisten-Funktionen sind je nach aktuellem Kontext freigeschaltet bzw.
gesperrt.
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Parameter Explorer

1. Konfiguration 6ffnen

@ MOVISUITE® E  Newrg Planung ) O X
{2 Scan I Kommunikation konfigurieren | ¢ | c | | Mehr v
= @ > Axis1 — 02 th Netzwerk

q@v Neues Projekt 1

Gerat — PC

Katalog B5 Daten kopieren

Offnen Sie die Konfiguration des Umrichters mit der rechten Maustaste auf den oberen Halbkreis
und Konfiguration 6ffnen| oder alternativ mit Doppelklick auf den oberen Halbkreis.

2. Arbeiten mit dem Parameter Explorer

. g .
@ MOVISUITE® El  Neues Pr.t Lmsproj Planung

@ > Axis1 — 02 T2 Scan - Kommunikation konfigurieren

Parameter Explorer £l

g Digitaleingénge
Phys. Pegel 0Q-aktiv Funktionssta

at X amik eil Alle Tabs ~
Grundgerét Reglerdynamik eins r——

Alle anderen Tabs schlieBen
Alle Tabs schliefen C

Tab in neuem Fenster affnen

Gerite-Eigenschaften Tabs horizontal anordnen

Tabs vertikal anordnen

> Antriebsstringe

In Tabgruppe sammeln

Funktionen In neue horizontale Tabgruppe verschieben

Y ErmTE . In -neui v_ert_\kaleTabg[u??everscrjleben

B Grundgerit A .
Sollwerte
Istwerte

b
b
b Antriebsfunktionen
b
b

Fehler-Reset

Keine Funktion

mpmEmEnEnEngn]

Keine Funktion

Technologiefunkticnen
> Uberwachungsfunktionen Digitalausgange
Phys. Pegel 0O-aktiv  Funktionsstatus Funktion

Diagnose Bremsenausgang

I Meniinummem einblenden/ausblenden Betriebsbereit
Endstufe freigegeben

Untegeordnete Knoten aufldappen
Ell Untergeordnete Knoten zuklappen

Fehler
STO aktiv

o o o & [

Keine Funktion

000000
000000
00000

B Parameterdokumentation erstellen

Hilfe

Im Parameter-Explorer kénnen Sie die Parameter des Umrichters verandern oder Anzeigewerte
beobachten. Die Parameter sind in einer Ordnerstruktur abgebildet mit den Hauptgruppen Geréte-
Eigenschaften, Antriebsstrang, Funktionen und Diagnose und jeweiligen Untergruppen.

E Mit der rechten Maustaste 6ffnen Sie das Meni des Parameter Explorers. Hier kdbnnen Sie zu den
Parametergruppen Meninummern einblenden.

Die Parameter werden als Tabs gedffnet. Mit rechtem Mausklick auf einen der Tabs erhalten Sie
verschiedene Fensterfunktionen zur Organisation.
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4 Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

4 Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

Ziele: =  Sie kdnnen den Auslieferungszustand eines Umrichters herstellen
= Sie kdnnen den Antriebsstrang des Umrichters in Betrieb nehmen
= Sie kdnnen den Antriebsstrang des Umrichters optimieren
= Sie konnen die Umrichterdaten im Projekt speichern

A Q @ Mg Wwith 3 T e B

1. 2 3. 4. 5. 6. i 8. 9. 10. 11. 12.

Die folgende Inbetriebnahme wird beispielhaft im Regelverfahren VFCPLUS mit Geber durchgefiinhrt.
Die gezeigte Vorgehensweise ist dabei grundsatzlich fir alle weiteren Regelverfahren anwendbar.

Uberblick Regelverfahren:

= U/F: Spannungs-/Frequenzkennlinie fir Asynchronmotoren ohne Geber.
Einsatzgebiete: Einfache Anwendungen in der Férdertechnik und Gruppenantriebe

= VFCPLUS: Spannungsgefiihrtes Regelverfahren fiir Asynchronmotoren mit und ohne Geber.
Einsatzgebiete: Ohne Geber flr einfache Anwendungen in der Férdertechnik, mit Geber sind
anspruchsvolle Anwendungen wie positionierende Hubwerke, Eckumsetzer usw. maglich.

=  CFC: Stromgeflihrtes Regelverfahren fiir Synchronmotoren und Asynchronmotoren mit Geber.
Einsatzgebiete: Anspruchsvolle und hochdynamische Anwendungen wie Positionierung, Kurven-
scheiben, Robotik usw.

=  ELSM®: Stromgefiihrtes Regelverfahren fir Synchronmotoren ohne Geber.
Einsatzgebiete: Einfache drehzahlgesteuerte Anwendungen mit hoher Energie-Effizienz.

kénnen den Antrieb auch Uber die entsprechenden Parameter in Betrieb nehmen:

= |Antriebsstringe > Antriebsstrang AS1|

=  |Antriebsstriange > Optimierung AS1|

=  Funktionen > Uberwachungsfunktionen > Grenzwerte|

= [Funktionen > Uberwachungsfunktionen > Kontrollfunktionen > Drehzahliiberwachung|

9 Die gezeigte Inbetriebnahme erfolgt gefihrt mit dem Inbetriebnahme-Assistenten. Erfahrene Anwender
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4  Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

4.1 Grundeinstellungen

1. Inbetriebnahme-Assistent 6ffnen

@ MOVISUITE® E]  MOVISUTE msproj Planung

@ > Axist — 00

7]

L

Inbetriebnahme-Assistent éffnen

Es sind bereits Inbetriebnahmedaten vorhanden.

Méchten Sie die Inbetriebnahme bearbeiten oder das Gerét auf den
Auslieferungszustand zuriicksetzen und eine neue Inbetriebnahme starten?

- Inbetriebnahme bearbeiten . Neue Inbetriebnahme starten E -

Katalog

MOVISUITE
az -

(o A e

1f1 Netzwerk

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den oberen Halbkreis des Umrichters und wahlen Sie

Inbetriebnahme-Assistent 6ffnen.

@ Wihlen Sie anschlieRend Neue Inbetriebnahme starten|. Fiir Anderungen einer bestehenden

Inbetriebnahme wahlen Sie Inbetriebnahme bearbeiten.

2. Gerateparameter zuriicksetzen

Auslieferungszustand wiederherstellen?

Mchten Sie den Auslieferungszustand fiir das Gerst wirklich wiederherstellen?
Alle Parameter werden zuriickgesetzt (inklusive Antriebsstrang und MOVIKIT®).

Durch den Auslieferungszustand werden die Kommunikationsparameter auf die Standardwerte zurtickgesetzt.
Dies kann sich auf die Erreichbarkeit des Gerats tiber Feldbus auswirken.

- Ja, Auslieferungszustand wiederherstellen . Nein _

Wiahlen Sie Ja, Auslieferungszustand wiederherstellen!.

Mit dem Auslieferungszustand bereiten Sie den Umrichter fiir die Ubungen in diesem Workbook
A vor. Es ist nicht grundsatzlich erforderlich die Gerdateparameter vor einer Inbetriebnahme
zuriickzusetzen. An einer Anlage oder Maschine ist diesbeziiglich mit duerster Sorgfalt

vorzugehen!
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Nach dem Rulcksetzen der Gerateparameter 6ffnet sich automatisch der Inbetriebnahme-Assistent als
Plug-in. Die vorherigen beiden Schritte erscheinen nur, wenn der Umrichter noch nicht im
Auslieferungszustand war. Ansonsten startet der Inbetriebnahme-Assistent direkt mit der Auswahl der
Antriebsstrange wie im folgenden Schritt gezeigt.

3. Antriebsstrang auswahlen

Inbetriebnahme-Assistent =

Axis1 — €4

Grundeinstellungen
Axis1

Geriteidentifikation

7 MDKo1A 0040 5E3 4102 Anzahl Antriebsstrange

@ Grundeinstellungen

(O Anzahl Antriebsstrange

Wie viele Antriebstrénge méchten Sie verwenden?

Inbetriebnahme Antriebsstrang 1 Inbetriebnahme Antriebsstrang 1 und
Antriebsstrang 2

Wahlen Sie diese Option. wenn Sie nur einen
Antriebsstrang bendtigen. Wihlen Sie diese Option, wenn Sie bis zu zwei
Antriebsstringe benstigen.

Beispiel:
— AS1 fur Normalbetrieb
— AS2 fiir Notbetrieb ohne Geber

Al

— 1| ]

Wahlen Sie Inbetriebnahme Antriebsstrang 1/ und klicken Sie anschlieRend .

4, Spannungsversorgung auswahlen

Grundeinstellungen

Geréteidentifikation

7| MDX314-0040-5E3-4-T02 S pannungsversorgung

@ Grundeinstellungen

@ Anzahl Antriebsstrange Spannungsversorgung
Netz direkt ~

Wahlen Sie die verwendete Spannungsversorgung und geben Sie die Spannung an.

(O Sspannungsversorgung
Netznennspannung AC
400 v

(XED Zwischenkreisvarbund

Wahlen Sie die entsprechenden Einstellungen und klicken Sie anschlielend .
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Inbetriebnahme des Antriebsstrangs

Je nach Gebertyp haben Sie fir die Inbetriebnahme vier Varianten zur Auswabhl:
=  MOVILINK®DDI Label

= Elektronisches Typenschild

=  Typenschild/Typenbezeichnung

= Antriebsstrang manuell erstellen

1. Inbetriebnahme mit elektronischem Typenschild durchfiihren

Antriebsstrang AS1

Geriteidentifikation

7 MDX91A0040-5E3-4-T02 Neuer Antriebsstrang

(1) Grundeinstellungen
@ Antriebsstrang AS1

@ Antriebsstrang definieren

Wie méchten Sie den Antriebsstrang erstellen?

risbsstrang

H Elektronisches Typenschild

Auslesen des elektronischen Typenschilds des
Gebers.

Antriebsstrang manuell erstellen

Typenbezeichnung vom Typenschild ablesen Antriebsstrang manuell aus Produktkatalog
und eingeben. erstellen, um z. B. einen Fremdmotor in
Betrieb zu nehmen,

Wahlen Sie Elektronisches Typenschild und klicken Sie anschlieBend Weiter.

2. Vorschau des Antriebsstrangs iibernehmen

nbetriebnahme-Assistent
@ > Axis1 — C4

Antriebsstrang AS1

~
(1) Grundeinstellungen

) riebsstr orschau
@ IAftricbsotarg A5t Antriebsstrangvorschau

@ Antriebsstrang definieren

Elektronisches Typenschild verwenden

Details zum elektronischen Typenschild

Motor

Motortyp DRN71M4
Motornennspannung 220-240D/380-415Y ¥

Frequenz 50 Hz
Motomenndrehzahl 1415 Umdr/min
Leistung 370 W

Bremse BEOSA (400V 5Nm)

Bremsgleichrichter 'OHNE/BMK
Temperaturiberwachung i

Geber

Gebertyp AKBW

Zusétzliche Daten

Seriennummer 01.8008667410.0001X21
Katalogbezeichnung DRN71M4/BEOSHR/FI/IS/TF/AKSW

Alle Details

(1] Kiicken sie Weiter.

“ Durch das elektronische Typenschild wird der Antriebsstrang automatisch konfiguriert.
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4 Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

Inbetriebnahme mit MOVILINK® DDI Label

Inbetriebnahme-Assistent

@ > axist — 00
Antriebsstrang AS1
axis1

" Geriteidentifikation
| MDX91A-0040-5E3-2-To

@ Grundeinstellungen

@ et st Antriebsstrangvorschau

A

@ Antiiebsstrang definieren
Antriebsstrang bearbeiten
Neuer Antriebsstrang.

MOVILINK® DDI-Label verwenden

Details zum gewahiten MOVILINK® DDI-Label

Motor

Motortyp CMP50S
Motornennspannung 400 v
Drehzahlklasse 3000 Umdr/min
Bremse BKO2 (2.4Nm)
Temperaturiiberwachung PK (PT1000}

Geber
Gebertyp Az

Getriebe

Getriebetyp PSKF322
Ubersetzung 12

Zusétzliche Daten

Seriennummer 8008127501.0001.21
Katalogbezeichnung PSKF322 CMP50S/BK/DI/P*D1
Di-Kennung DIOECO

n Bei einem Motor mit MOVILINK® DDI Geber ist der Antriebsstrang nach Auslieferungszustand
automatisch in Betrieb genommen. Fiir Anderungen gehen Sie prinzipiell vor wie bei einem
Motorgeber mit elektronischem Typenschild.

|

Inbetriebnahme mit Typenschild/Typenbezeichnung

Inbetriebnahme-Assistent

@ > Axis1 — ¢4

Antriebsstrang AS1
Axis1

L
=
o
=)
o
o
|

- Geriteidentifikation
| MDX914-0040-563-4-T02

@ Grundeinstellungen

@ Antriebsstrang AS1 Antriebsstrangvorschau

@ Antriebsstrang definieren
Neuer Antriebsstrang

Motortypenschild ablesen

Motortypenschild ablesen

DRN71MA4/BEOS/HR/FI/IS/AKBW

n Bei einem Motorgeber ohne elektronisches Typenschild geben Sie die Motordaten gemaf dem
Typenschild ein und Gbernehmen anschlieRend den Antriebsstrang. Wahrend der Eingabe werden
die erkannten Komponenten automatisch angelegt.
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= Antriebsstrang manuell erstellen

Inbetriebnahme-Assistent

Antriebsstrang AS1
Axis1

" Geriiteidentifikation
| MDx914-0040-53-4-02

@ Grundeinstellungen

@ Antriebsstrang AS1

@ Antrieb: definieren
Aufbau

Antriebsstrang

Motor wéhlen

Katalog

‘q oo B |

B B

DR

[l Inbetriebnahme im Tool Assist CS.. priifen

& Neuer Antriebsstrang

3 Bearbeiten per Typenschild

100% v

Produkt
DRN71M4

[ Hinfigen ] d  DRS

n Als weitere Moglichkeit bei einem Motorgeber ohne elektronisches Typenschild knnen Sie den

Antriebsstrang manuell erstellen.

3. Aufbau des Antriebsstrangs durchfiihren

A Inbetriebnahme-Assistent
@ > Axis1 — 4
Antriebsstrang AS1
Axis1
Geréteidentifikation

| MDX91a-0040-563-4-T02

o =
1 ) Grundeinstellungen p

DRN71M4
@ Anzahl Antriebsstrange

@ Spannungsversorgung A

@ Antriebsstrang AS1 v

@ Antriebsstrang definieren

Komponenten hinzuftigen

Vorgelage Zahnriemen

Katalog

[+ § 1)

Geber 3 Anwendereinheit

Bauen Sie den Antriebsstrang passend zu lhrer Applikation auf und klicken Sie dann .
Am Schulungsmodell sind an dieser Stelle keine Anderungen erforderlich.

n Mit Mausklick kdnnen Sie direkt einzelne Menlpunkte im Ablauf anwahlen.
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4. Motor konfigurieren

Inbetriebnahme-Assistent

Antriebsstrang AS1
[il Inbetriebnahme im Tool Assist CS.. prifen

" Geriteidentifikation
| MDX914-0040-5E3-4-T02

@ Grundeinstellungen

\
@ Antriebsstrang AS1

. 3 P
@ Antriebsstrang definieren
@ o % Neuer Antriebsstran
leuer Antriebsstrar = i 5 g
W Antriebsstrang
Ut fntiie Sestang) 31 Bearbeiten per Typenschild
Motor
Motorgeber DRN71M4
Regler
Motordetails Motortemperaturiiberwachung Mehrmotorenbetrieb
Motortyp SEVEIURODRIVE Temperaturdbenwachung
DRN71M4. 76646 Bruchsal / Germany. TF v (B Mehrmotorenbetrieb
TYD X000/ 3000 000/ XRAXIX
Frequen: NSt Sensorquelle
50 Hz ~ SOCHZ 0o YOOXK Eingang Temperaturauswertung  ~
Leistung 3
0370 kW Bremse
Motornennspannung Bremsentyp
230/400 v v Y o~ BE0S ~
Kahlungsart Anschiussart
Eigenbeliftet — Standard ~ Bremsenansteuerung DB 00 ~
Nennmoment
0.8 Nm ~

mw

Stellen Sie die korrekte Motornennspannung und Verschaltung ein.

Bei einem Geber mit elektronischem Typenschild oder MOVILINK® DDI Label sind diese Werte
passend voreingestellt.

Klicken Sie Weiter.

E‘ Hier kdnnen Sie die Motortemperaturiiberwachung und die Bremsenansteuerung konfigurieren.

5. Geber konfigurieren

Inbetriebnahme-Assistent e

@) Axis1 — ¢4

Antriebsstrang AS1

Axis1 [l Inbetriebnahme im Tool Assist CS.. priifen

= Geriteidentifikation 1
| MDX91A-0040-5E3-4-T02 —
~ (=
(L) Grundeinstellungen > S
DRN71M4.
\
2 ) Antriebsstrang AS1

@ Antriebsstrang definieren

e

Aufbau ¥ Niedee A b

iyt £ Neuer Antriebsstrang
Antriebsstrang

A ] 3 Bearbeiten per Typenschild

Motor

A

Regler

Anbau

Geberdetails

Zahirichtung

A = Absolutwertgeber
normal v

K = Konus

Geberanschiuss
8 = Entwickiungsstand Grondaerat 2
W = SEW-Interface

Zusstzliche Ubersetzung zum Motorgeber

1

1

Verwendung

@ Drehzahiregelung

@ rositionsregelung

w
: Katalog

Die Initialwerte der Geberdaten werden beibehalten, klicken Sie .
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6. Regler konfigurieren

Inbetriebnahme-Assistent

Axis1

" Geriteidentifikation
| MDx914-0040-53-4-02

@ Grundeinstellungen
\
2 ) Antriebsstrang AS1

Antriebsstrang definieren
]

Antriebsstrang AS1

Regelverfahren

Regelverfahren
VFCPLUS

PWM-Frequenz
16 kHz konstant

Abtastzeit n-/x-Regelung
1 ms

Bremsbetrieb
4Q (motorisch + generatorisch)
(X Flussoptimierung

(XD Fangen

(B Gleichstrombremsung

Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

Aufbau

Antriebsstrang

Motorverhalten

Vorspannung Hubwerk

| Aus

-

(B Drehrichtungsumkehr

[@ Inbetriebnahme im Tool Assist CS.. prifen

& Neuer Antriebsstrang

3 Bearbeiten per Typenschild

Tragheitsmoment

J-Motor (mit Bremse und Lifter)
8436 kg cm®

£ Daten in Gerat ubertragen 2

Andern Sie die PWM — Frequenz fiir den Schulungsbetrieb auf 16 kHz konstant. Eine hohere
PWM-Frequenz fuhrt zu erhdhtem Leistungsverlust, wodurch unter Umstanden ein gréRerer

Umrichter erforderlich wird. An einer realen Applikation muss der gerauschfreie Betrieb daher
im Vorfeld projektiert werden!

IZ‘ Ubernehmen Sie die Einstellungen mit Daten in Gerit iibertragen|.

“ Hier kdnnen Sie das gewunschte Regelverfahren auswahlen. Je nach Motortyp stehen unter-
schiedliche Regelverfahren zur Verfligung. Bei einem Asynchronmotor ist VFCPLUS voreingestellt.
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Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

7. Applikationsgrenzen einstellen

Inbetriebnahme-Assistent

@ > Axis1 — 00

Antriebsstrang AS1
Axis1

T Gerateidentifikation
|  MDx91a-0040-53-4-T02

@ Grundeinstellungen
\
2 ) Antriebsstrang AS1

@ Antriebsstrang definieren

Applikationsgrenzen

Stellen Sie die lik nzwerte und Fah

profil te passend zu Ihrer Applikation ein.

Sie konnen Vorschlagswerte fir alle Parameter Gbernehmen oder
Anpassungen einzeln vornehmen.

@ Grenzwerte
Applikationsgrenzen D Auf aktuelle Werte zuriicksetzen

Gerateparameter
Geschwindigkeit positiv (v)
Geschwindigkeit negativ

Beschleunigung (aT)

Aktueller Wert
36000 Umdr/min
36000 Umdr/min
3000 Umdr/(min*s)

Vorschiagswert
3000 Umdr/min
3000 Umds/min
3000 Umee/(min's)

Zu tbertragender Wert
3000 Umdr/min
3000 Umdr/min
3000 Umdr/(min's)

a Naz

Verzagerung (@2) 3000 Umdr/(mins) 3000 Umds/(min"s) 3000 Umdr/{min’s)

Notstoppuerzagerung (23) 3000 Umdr/(min*s) 3000 Umds/(min*s) 3000 Umdr/(min's)

Drehmoment 1000 % 2803 % 2803 %

Ruckzeit 0 ms b 0 ms <
Modulo-Minimum 0.00 Umdr - 0.00 Umdr

Modulo-Maximurm 0.00 Umdr - 0.00 Umdr

Minimalgeschwindigkeit 0 Umds/min 0 Umdr/min 0 Umdr/min

T T 2 |

E‘ Konfigurieren Sie die Applikationsgrenzen passend zu ihrer Applikation. Dabei kdnnen Sie die
vorgeschlagenen Werte komplett Gbernehmen oder auch einzelne Werte manuell editieren.
Anderungen konnen Sie auch nachtréglich durchfiihren in der Parametergruppe

Uberwachungsfunktionen > Grenzwerte.

[2] Kiicken sie Weiter.

Die Applikationsgrenzen miissen individuell an die Lastzustande und die Mechanik der
Applikation angepasst werden.

Beispiel fir die Einstellung von Beschleunigung und Verzdgerung:

1500 Umdr/min
3000 Umdr/min*s
3000 Umdr/min*s

Geschwindigkeit positiv
Beschleunigung
Verzdgerung

A
Umdr/min

1500

0,5 0,5 s

Der Antrieb beschleunigt in 0,5 s auf 1500 Umdr/min.
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4  Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

> Axis1 — 00

Antriebsstrang AS1
Axis1

°  Geriiteidentifikation
] mpxeinooso-ses aTox

@ Grundeinstellungen
@ Antriebsstrang AS1

bsstrang definieren

Umrichtergrenzwerte

Stellen Sie die Umrich und KontrolH

ktionen passend zu Ihrer Applikation ein.

Sie kénnen Vorschlagswerte fur alle Parameter Gbernehmen oder
Anpassungen einzeln vornehmen.

Umrichtergrenzwerte

G Aktueller Wert Vorschlagswert SEW Zu abertragender Wert
Ausgangsscheinsirom 8000 A 8000 A 8000 A
Kontrolifunktionen
Gersteparameter Aktuelier Wert Vorschiagswert 88 Zu abertragender Wert
o e | Motrisch ~
Verzogenungszeit 50 ms 50 ms 50 ms
AT [ & Anderungen in Gerat ubertragen 1

II' Ubernehmen Sie die Umrichtergrenzwerte und klicken Sie .

“ Durch Vergrofiern der Verzogerungszeit konnen Sie die Drehzahliberwachung unempfindlicher
machen und dadurch ungewollte Fehler des Antriebs verhindern. Sie kdnnen hier die Drehzahl-
Uberwachung auch komplett abschalten oder selektiv flr generatorischen oder motorischen
Betrieb aktivieren. Anderungen kénnen Sie auch nachtraglich durchfiihren in der Parametergruppe

Uberwachungsfunktionen > Kontrollfunktionen > Drehzahliiberwachung|.

9. Inbetriebnahme des Antriebsstrangs abschlieBen

Inbetriebnahme-Assistent

is1 (@ — 00

Antriebsstrang AS1

= Geriteidentifikation
| MDX91A-0040-5€3-2-T02

@ Grundeinstellungen
@ Antriebsstrang AS1

@ Antriebsstrang definieren

& Abschluss Antriebsstrang

Antriebsstrang erfolgreich konfiguriert und ins Gerét tibertragen.

Néchste Schritte

Handbetrieb Direkt zur Optimierung AS1

Zur Vermeidung von Schaden darf eine Anderung an der Drehzahliiberwachung nur unter absoluter
Sorgfalt und angepasst an die Erfordernisse der Applikation erfolgen!

Handbetrieb

Axis1 @ — 00

<) Drehzahigesteuerter Handbetrieb

Handbetrieb einschalten

@ Grenzwerte
@ Abschluss Antriebsstrang

@ MoviKIT®

@ Auswahl MOVIKIT®

@ Optimierung AS1

Antrieb mit Handbetrieb verfahren.

MOVIKIT® -Konfiguration tberspringen

und direkt Optimierung AS1 anzeigen.

Handbetrieb offnen Direkt zur Optimierung AS1 E

Direkt zum Abschluss

Nachste Abschnitte Gberspringen und
Abschluss sofort anzeigen.

Direkt zum Abschluss.

@ Optimierung

e Abschluss

Timeout-Zeit:

wertung Digitaleingange

E Offnen Sie den Handbetrieb.
IZ' Wahlen Sie Direkt zur Optimierung AS1.

wertung Steuerwdrter

Die Softwaremodule MOVIKIT® werden zu einem spateren Zeitpunkt in Betrieb genommen.
Informationen hierzu finden Sie im Workbook C102 Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive.

Produkttraining

05.02.2025



4 Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

4.3 Funktion des Antriebs testen

1. Lasttragheitsmoment vorinitialisieren und Testfahrt starten

Optimierung AS1 Handbetrieb

@D Parameter sofort abernehmen und in Gerat abertragen
" Geriteidentifikation
I MDX91A-0040-5E3-4-T02

Tragheitsmoment Hilfswerkzeuge

‘:ti B” i"l-.h

mbH

ONF

/-EUR

@ Grundeinstellungen
\
2 ) Antriebsstrang AS1

J-Motor (mit Bremse und Lufter) J-Last (ohne Getriebe)
8.437 kgem? 8437 kgem?

Lasttragheitsmoment ermitteln

= Handbetrieb ausschalten
Handbetrieb offnen

Geschwindigkeit

Scope dffnen
@ MOVIKIT®

Steifigkeit der Regelung
Optimierung AS1 ‘ -
i

Dynamikverhalten

Weich

Spielfreiheit
0 % T

Spielfrei

[] Erweiterte Einstellungen

©) Aktiver Antrieb referenziert

Timeout-Zeit:

Praxistipp fiir die Vorgehensweise an einer Anlage oder Maschine:

Wahlen Sie aus der Liste einen realistischen Wert zur Vorinitialisierung des Antriebs aus:
= Kleine Last: J-Last = 1 x J-Motor
= Mittlere Last: J-Last = 3 x J-Motor
= Hohe Last: J-Last = 10 x J-Motor

@ Fihren Sie eine Testfahrt durch:

= Schalten Sie den digitalen Eingang DIO0 — Endstufenfreigabe ein.

= Aktivieren Sie den Handbetrieb im Modus Drehzahlgesteuerter Handbetrieb. Fahren Sie
dann mit langsamer Geschwindigkeit und testen Sie die korrekte Funktion des Antriebs. Die
geben Sie vor iiber Tastatureingabe oder Ziehen mit gedriickter Maustaste am
Drehzahlmesser. Die Drehrichtung &ndern Sie iiber den Sollwert oder [+/- Drehzahlumkehr.
Fahren Sie dann in negative Richtung auf eine sichere Position mit ausreichend Abstand zum
linken Hardware-Endschalter oder zu sonstigen Fahrwegsbegrenzungen.

Offnen Sie die Einstellungen des Handbetriebs.

Starten Sie die Referenzfahrt. Durch den voreingestellten Referenzfahrtyp wird der Antrieb an der
aktuellen Position referenziert.

Fahren Sie anschlieRend langsam in die Gegenrichtung und testen Sie auch hier den verfligbaren
sicheren Verfahrbereich.

Offnen Sie die Anzeige der Istwerte und lesen Sie die Istposition ab.

B A RS PN EY

Stoppen Sie den Handbetrieb wieder und fiihren Sie anschlielend die Optimierung des Antriebs-
strangs durch wie nachfolgend beschrieben.

Hier kdnnen Sie den Status der Referenzfahrt beobachten.

Achten Sie unbedingt darauf, dass das Verfahren im Handbetrieb nicht zu einer Kollision fuhrt!
Verfahren Sie daher immer zuerst mit niedriger Geschwindigkeit und testen Sie die korrekte Funktion
des Antriebs. Achten Sie auch unbedingt darauf, dass vorhandene Hardware-Endschalter korrekt in
Betrieb genommen sind! Verfahren Sie erst mit voller Dynamik und Geschwindigkeit, wenn Sie die
Optimierung des Antriebs durchgefiihrt haben!
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Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

Optimierung des Antriebsstrangs

Lasttragheitsmoment ermitteln

MOVISUITE® stellt fiir die Regelverfahren VFCPLUS, CFC und ELSM® eine komfortable Ermittlung der
Lasttragheit zur Verfigung. Die Messung erfolgt wahrend der Beschleunigung und Verzdgerung des
Antriebs. Das Verfahrprofil wahrend der Messung muss daher Geschwindigkeits- oder Drehrichtungs-
anderungen beinhalten.

1.

Lasttragheit ermitteln

Inbetriebnahme-A
@ > Axis1 @ — 04

Optimierung AS1 Handbetrieb
@ > xist @ Axist B — 04

Trégheitsmoment Hilfswerkzeuge = Pendelbetrieb absolut v

J-Mator (mit Bremse und Lifter) J-Last (ohne Getriebe) Handbstrieh susschalten
8437 kg em? 14816 kyem® [l Handbetrieb offnen

@ Antriebsstrang AS1 E = Pendelstrecke absolut
Scope 6ffnen "
@ MOVIKIT® >

@ Optimierung AS1 f H Messung wartet auf Motoraktivitat

B D] O[]

kg cm?
Tragheitsmoment

@ gemessene J-Last (gesamt)
14,816 kg cm?

lesswert

@) Abbrechen Referenzfahrt

Referenzfahrt starten
Referenzfahrt-Status
Deaktiviert/Nicht gestartet

[[] Erweiterte Einsteliungen 1) Aktiver Antrieb referenziert

Taktpause

B

Schalten Sie den Handbetrieb um auf |Pende|betrieb absolut|. Dadurch positioniert der Antrieb

zyklisch zwischen den beiden vorgegebenen Positionen.

Geben Sie die beiden Zielpositionen innerhalb des zuvor ermittelten Verfahrbereichs vor.
Position 2 muss dabei immer gré3er sein als Position 1.

Geben Sie die Positioniergeschwindigkeit vor.

Starten Sie die Messung.

Starten Sie den Verfahrvorgang und lassen Sie diesen so lange aktiv, bis glltige Messwerte
(erkennbar am griinen Rahmen) angezeigt werden.

Stoppen Sie den Verfahrvorgang.

Klicken Sie Messung beenden und Wert in Gerit speichern.

Klicken Sie Weiter.

Hier kdnnen Sie die Rampe fir Beschleunigung und Verzoégerung einstellen. Als Maximalwert wird
der niedrigere Wert der Applikationsgrenzen Beschleunigung oder Verzdgerung ibernommen.

Hier kdnnen Sie die Taktpause des Pendelbetriebs vorgeben.

Der Pendelbetrieb ist nur verfugbar bei Motoren mit Geber. Bei Motoren ohne Geber flhren Sie
die Ermittlung der Lasttragheit im drehzahlgesteuerten Handbetrieb durch.
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44.2

Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs m

Reglerdynamik einstellen

Regelschwingen kann zur Beschadigung der Applikation fuhren. Gehen Sie daher an einer Anlage oder
Maschine mit duRRerster Vorsicht und Sorgfalt bei der Einstellung der Reglerdynamik vor!

1. Dynamikverhalten optimieren

betriebnahme-Assistent
@) Axis1 8 — 04
8 —o04
Optimierung AS1
Axis1

@D Parameter sofort tbernehmen und in Gerat abertragen
®  Geriteidentifikation
] MDX91A-0040-5E3-4-T02

Trégheitsmoment Hilfswerkzeuge % Pendelt Axis1 B — 04

@ s S J-Motor (mit Bremse und Lifter) -Last (ohne Getricbe) Mg e
8.437 kg em® 14,816 kgem® TanGDEmah Den

@ Antriebsstrang AS1 ; Pendelstrecke absolut

Lasttragheitsmoment ermittein Scope offnen
@ MOVIKIT® 3
Dynamikverhalten

" Steifigkeit der Regelung
Optimierung AS1 / 1 I3
Weich

(O Optimierung

Spielfreiheit

Stellen Sie die Spielfreiheit ein:
= 0 %: Standardgetriebe
= 50 %: z.B. Zahnriemenband mit spielarmem Planetengetriebe
= 100 %: Direktantrieb, z.B. rotierendes Messer

@ Praxistipp: Erhohen Sie die Steifigkeit bei langsamer Geschwindigkeit vorsichtig so lange, bis der.
Antrieb hdrbar beginnt zu schwingen. Die optimale Reglereinstellung fur die Steifigkeit liegt bei ca.
70% dieses kritischen Wertes.

“ Hier kdnnen Sie die Reglerparameter einzeln einstellen.

Die Steifigkeit ist eine von SEW-EURODRIVE eingeflihrte Funktion fir die komfortable Einstellung der
verschiedenen Regler mit nur einem einzigen Parameter. Damit kann das Regelverhalten auf einfache
Art und Weise zwischen sehr weich und langsam (Steifigkeit 0.5) bis sehr hart und dynamisch
(Steifigkeit 2.0) variiert werden. Die Standardeinstellung betragt 1.0.

=  Wird die Steifigkeit erhoht, reagiert der Regler schneller auf Regelabweichungen. Ab einem
kritischen Wert schwingt der Regelkreis, was zu Gerauschentwicklung des Motors flihrt.

= Wird die Steifigkeit verkleinert, reagiert der Regler langsamer auf Regelabweichungen. Die
Drehzahlabweichungen und der Schleppabstand nehmen zu.
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4  Inbetriebnahme und Optimierung des Antriebsstrangs

2. Inbetriebnahme abschlieRen

Inbetriebnahme-Assistent
Axist [ — 04

Abschluss Handbetrieb

Auis1 @ — 04

Abschluss Nachste Schritte .

betrick s 1 . = Pendelbetrieb absolut
Inbetr

1 1 ’ Grundeinstellungen @ Sicherheitsoption Handbetrieb ausschalten

Die Sicherheitsoption solite im Anschluss -

2 ) Antriebsstrang AS1 5 Axis1 SR R e ORI Pendelstrecke absolut
( ) genommen werden.

Gerateidentifikation:  MDX91A-0040-5E3-4-T02 i
@ MOVIKIT®

Sicherheitskarte: @ CSA31A - Sicherheitskarte
4 ) Optimierung AS1 >
O Die kann jederzeit im -Assi und in der Verwaltung

Feldbuskarte: CFN21A~ PROFINET
Parametrierung bearbeitet werden,
e Abschluss

Datenexport

Diese Inbetriebnahme als Vorlage fur
weitere Geréte exportieren.

Inbetriebnahme beenden 1

SchlieRen Sie die Inbetriebnahme ab mit |Inbetriebnahme beenden\. Der Inbetriebnahme-
Assistent wird dadurch automatisch geschlossen.

4.5 Umrichterdaten speichern

1. Projekt auf dem PC sichern
@ MovIsSUITE® S New msproj Planung D inbetricbnahme.

€3 Sean £ Kommunikation konfigurieren &+ &

@ sew-eurodrive-md

Anderungen im Projekt sind noch nicht im Projektpfad auf der Festplatte gespeichert.
Klicken Sie zur Sicherung der Daten auf das Speichersymbol E .
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Handbetrieb

Ziele: = Sie kénnen den Handbetrieb starten und beenden

= Sie kdnnen den Antrieb in unterschiedlichen Handbetriebsarten verfahren

Achten Sie unbedingt darauf, dass das Verfahren im Handbetrieb nicht zu einer Kollision fuhrt!
Verfahren Sie daher immer zuerst mit niedriger Geschwindigkeit und testen Sie die korrekte Funktion
des Antriebs. Achten Sie auch unbedingt darauf, dass vorhandene Hardware-Endschalter korrekt in
Betrieb genommen sind!
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Mit dem Handbetrieb kann der Antrieb Gber MOVISUITE® verfahren werden. Das Handbetriebsfenster
kann parallel zu den restlichen Anwendungen gestartet und angezeigt werden. Der Handbetrieb kann
immer nur bei einem Antrieb eingeschaltet werden.

2. Handbetrieb einschalten

@ MOVISUITE® E]  Neues Projekt .msproj Planung

Q

{2 San 1 Kommunikation konfigurieren | 9+ & | % B [ @

130% ~ B B @ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 & — 02 w .
Handbetrieb

.
D GQ Neues Projekt 1
A"
&Y Drehzahlgesteuerter Handbetrieb B

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21
02

Handbetrieb einschalten

Timeout-Zeit:
1000 ms [0 §
z.' Ruckbegrenzung
i.' Auswertung Digitaleingdnge

| @ Auswertung Steuerwdrter
Katalog — .

III Offnen Sie das Kontextmenti tiber die rechte Maustaste und wahlen Sie Tools > Handbetrieb|.

IZI Klicken Sie Handbetrieb einschalten.

Der Handbetrieb wird immer an der rechten Seite als schmales Fenster angezeigt.

B Der Handbetrieb verfligt iber 4 Betriebsarten, ohne Motorgeber ist ausschlieRlich der
drehzahlgesteuerte Handbetrieb verfiigbar.

Mode:

=  Drehzahlgesteuerter Handbetrieb: Ansteuerung tber Drehzahlsollwerte mit oder ohne Motorgeber
=  Positioniergesteuerter Handbetrieb: Absolutpositionierung mit einer Zielposition

=  Pendelbetrieb absolut: Zyklische Absolutpositionierung zwischen 2 Zielpositionen

= Taktbetrieb: Zyklische Relativpositionierung

Mit . kénnen Sie den Handbetrieb wieder schliel3en.

ﬂ Far welchen Antrieb der Handbetrieb gerade aktiv ist, erkennen Sie anhand der Statusanzeige.

9 Damit der Antrieb im Handbetrieb verfahren werden kann, muss der Antrieb liber den Eingang
DI00 = 1 freigegeben sein.
Anzeigen der 7-Segment-Anzeige im Handbetrieb:
Anzeige Bedeutung Zustand DI00 / Endstufenfreigabe Handbetrieb
01 Endstufensperre DI0O0 =0 deaktiviert
04 Handbetrieb DI00 =1 aktiv
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3. Antrieb im drehzahlgesteuerten Handbetrieb verfahren

Handbetrieb Wahlen Sie Drehzahlgesteuerter Handbetrieb.

(][]

Verschieben Sie den Geschwindigkeitssollwert im Tacho
mit der Maus oder geben Sie ihn im Eingabefeld ein.

@ > Axisl @ — 04
Starten Sie den Verfahrvorgang mit

2 Drehzahlgesteuerter Handbetrieb

Die Drehrichtung andern Sie mit [+/- Drehzahlumkehr.

Handbetrieb ausschalten

Den Antrieb stoppen Sie mit “

Geschwindigkeit Ist-Geschwindigkeit

ElB (-] [~][«]

Status der Bremse

Urﬁdrﬁnin
-4100 4100

Sollgeschwindigkeit

[2] 2000 o

n +/- Drehzahlumkehr

He [H»
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4. Antrieb im positionsgesteuerten Handbetrieb verfahren

Handbetrieb

Axisl [@ — 04
— Positioniergesteuerter Handbetrieb n

Handbetrieb ausschalten

Position

Umdr A

Positioniergeschwindighkeit

[5] 2000 urerms

e . gr

Beschleunigung/Verzégerung

42277 Umdr/(min*s) |1 P 100000

Referenzfahrt

Referenzfahrt-Status
Deaktiviert / nicht gestartet
(1) Aktiver Antrieb referenziert Cc

Timeout-Zeit:

o] »] > IR E SRR

Wahlen Sie Positioniergesteuerter Handbetrieb.

Blenden Sie die Einstellwerte ein.

Starten Sie die Referenzierung.

Geben Sie die Sollposition ein.

Geben Sie die Positioniergeschwindigkeit ein.
Starten Sie den Verfahrvorgang.

Hier kdnnen Sie den Antrieb stoppen.
Istposition

Zustand der Bremse

Antrieb ist referenziert.
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5. Antrieb im Pendelbetrieb absolut verfahren

Handbetrieb

> Axisl {0 — 04
= Pendelbetrieb absolut

Handbetrieb ausschalten

Pendelstrecke absolut

Position 2

100 vmdr

5 Umdr

Positioniergeschwindigkeit

[5] 2000 wueioms

(7 @

Beschleunigung/Verzégerung

42277 Umdrf(min*s) [1_ 4

Referenzfahrt

Referenzfahrt-Status
Deaktiviert / nicht gestartet
1) Aktiver Antrieb referenziert c

Taktpause
1000 ms [ s00 [ ]

Timeout-Zeit:

o] =] > R CIEIEI IR

Wahlen Sie Pendelbetrieb absolut.

Blenden Sie die Einstellwerte ein:
Starten Sie die Referenzierung.

Geben Sie die beiden Zielpositionen ein, Position 2
muss dabei immer gréRer sein als Position 1.

Geben Sie die Positioniergeschwindigkeit ein.
Starten Sie den Verfahrvorgang.

Hier kdnnen Sie den Antrieb stoppen.
Istposition

Zustand der Bremse

Antrieb ist referenziert.
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6.

Handbetrieb

> Axisl [ — 04
—. Taktbetrieb

Handbetrieb ausschalten

Taktlange

300 Umdr E

Umdr

Positionierge: ndigkeit

[4] 2000 urceroin

(6 B> _

Beschleunigung/Verzégerung

42277 Umdr/(min®s) [1 §  000m]

Referenzfahrt

Referenzfahrt-Status
Deaktiviert / nicht gestartet

(I Aktiver Antrieb referenziert

Taktpause
1000 ms [s00 I ° _n 3000 |

Timeout-Zeit:

Antrieb im Taktbetrieb verfahren

ElB[-][][~][«][~][-]

Wabhlen Sie Taktbetrieb|.
Geben Sie die Taktlange) ein.
Stellen Sie die Taktpause ein.

Geben Sie die Positioniergeschwindigkeit ein.

Starten Sie den Verfahrvorgang.
Hier kdnnen Sie den Antrieb stoppen.
Istposition

Zustand der Bremse
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7. Handbetrieb ausschalten

Handbetrieb

Axis1 @ — 04

— Taktbetrieb

Handbetrieb ausschalten

Taktlange
300 Umdr
X
Handbetrieb ausschalten?
Wenn Sie den Handbetrieb ausschalten, werden die aktuell anliegenden Sollwerte aktiv.
21 Umdr Die Sollwerte kénnen durch felgende Quellen vorgegeben sein:
- Digitaleingange
Positioniergeschwindigheit 1
Méchten Sie den Handbetrieb wirklich ausschalten?
2000 Umdr/min
| \ Der Antrieb kann automatisch starten.
| >
2 [
S m Klicken Sie auf Handbetrieb ausschalten.
J_ E’ Klicken Sie auf \Ja, Handbetrieb ausschalten, um den Handbetrieb zu beenden.
o Die aktuell anliegenden Sollwerte werden wieder aktiv und der Antrieb kann automatisch
C / j 5 starten.

W-EUI
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6 Antriebsdiagnose

Ziele: = Sie kdnnen einen Fehler am aktiven Antrieb erzeugen
= Sie kdnnen den Fehler diagnostizieren und beheben
= Sie kdnnen den Fehler quittieren

A Q@ e v E L e B

1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11. 12.
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6 Antriebsdiagnose

Parametergruppe Diagnose

Geratestatus und Fehlerstatus

1. Geratestatus

D i betiabnahme i

Planung

€ Scan & Kommunikation konfigurieren | &+ & Mehr ~

AlleTabs

Gertestatus X

Geritestatus Statusbits Ursachen fiir “Nicht bereit”

T PR o Funktion Wert Funktion Wert
Geréte-Eigenschaften Bereit - Endstufe gesperrt Betriebsbereit [ ) DC-24-V-Stitzbetrieb. (o}
® Geritedaten oo Endstufe freigegeben ) Interne Versorgung fehierhaft ()

Kommunikation S g T
FCB 00 Standard (-> FCB 02) Sollwerte ak (o] STO akii )
Grundeinstellungen Antrebsstrang 1 aktiv () Leistungstei nicht bereit )
Aktuelle FCB-Quelk
: il FCE-Chall Antrebsstrang 2 aktiv (-] Prozessdatenverarbeitung nicht bereit @
“ Antriebsstringe Standard-FCB
Begrenzung aktiv ) Extermes Gerat nicht bereit ()
Antriebsstrang AS1 HMI-Anzeigestatus Aktiver Antrieb referenziert [ Data-Flexibility nicht bereit (]
»  Opti AST
i FcB 02 Sicherheitskarte im Zustand .Betrieb’ o Gebersystem(e) nicht bereit ]
Antriebsstrang AS2
¥ it Handbegieb akiiv ) T )
»  Optimierung AS2
Nein = o i o s e i o)
4 Funktionen Netz-Ein o Standby-Betrieb aktiv (0]
Sicherheitskarte im Steverungseingriffl @ Inbetriebnahmezustand ]
»  Ein-/Ausgange
Priorisiete Klemmensteuerung ki rundinitialsi o
. st demmensevenng v © Grundintlenng skt °
mse gedfinet/Dynastop® deaktiv uslieferungszustand aktiv
e Bremse geoffnet/DynaStop® deaktiviert @ Auslieferungszustand aki (o}
®  Antriebsfunktionen sttt Downloes! kify °
+ Technologiefunktionen Modulbus nicht bereit )
4 Uberwachungsfunktionen Parameterintialisierung lauft )
R e Digitale Motorintegration nicht bereit @
AL 4 Einspeise-Einheit nicht bereit ()

Kontrollfunktionen

Endstufe

Netzkontrolle

Auto-Reset

Ubersicht Fehlerreaktionen
b € MOVISAFE® CS.

+ Diagnose

4 Stat
K-

Fehlerstatus

Statistiken

Meldungen

Digitale Motorintegration 1

Prozesswerte

E’ Unter Diagnose > Status > Geritestatus| finden Sie die Statusinformationen des Umrichters.

2. Fehlerstatus

———
@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj Planung y X -‘

@ > sew-eurodrive-mdx90-cin21 (+) — F0807 () Scan I Kommunikation konfigurieren

Parameter Explorer o

Alle Tabs |

|
|
]
|
Fehlerstatus X !

Ao Reset Hauptkomponente Subkomponenten Fehlerstatusbits
. A Manueller Fehler-Reset Fehlercode Fehlercode IR St L
Gerate-Eigenschaften Keiner T a 0 Wamnung o)
X 5 Fehl
Antriebsstrénge Subfehlercode Subfehlercode i o
| d Fehler mit Endstufensperre (']
Funktionen
Fehlerquittierung mit CPU-Reset @
o Beschreibung Beschreibung
lagnose
9 E-08.01 Drehzahltiberwachung: Kein Fehler
4 Status Drehzahliiberwachung — Motorisch
Geratestatus e
Intern 0

B Fehlerstatus

Statistiken

0

Meldungen
Digitale Motorintegration 1

b Prozesswerte

b Fehlerspeicher

b Kommunikation

A 0

II) Unter [Diagnose > Status > Fehlerstatus| finden Sie die Fehlerinformationen des Umrichters.
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6

6.1.2

6.1.3

Antriebsdiagnose

Prozesswerte

1. Prozesswerte 6ffnen

@ MovisuITE® ] e 1msProj Planung

> sew-eurodrive-mdx90-cfn21 €0 sean - Kommunikation konfigurieren | - Mehr v

Parameter Explorer Aktiver Antriebsstrang X Alle Tabs v/

ao Istwerte in Anwendereinheiten Istwerte in Systemeinheiten Referenzfahrt Geberzuordnung

»  Kommunikation - Funktion Wert Funktion Wert Status Quelle Istdrehzahl
* Grundeinstellungen Position 002 Umdr Position 1236 1/65536U Deaktiviert/Nicht gestartet Geber 1
Modulo-Position -0.02 Umdr Schieppfenier 0 1/65536U

Schieppfehler 0,00 Umdr Orehzahi 00001 1/min

Antriebsstrang AS1 Geschwindigkeit 0 Umdr/min Drehmoment

Quelle stposition

4 Antriebsstringe
© Aktiver Antrieb referenziert Geber 1

0000 % Motomennmoment
> Optimierung AST Orehmoment 0.0 % Motomennmoment 0000 %
Antriebsstrang AS2

Wirksames Maximaldrehmoment  0.000 % Motomennmoment
® Optimierung AS2

“ Funktionen
Ein-/Ausgange
Sollwerte
Istwerte
» Antriebsfunktionen
Technologiefunktionen
Uberwachungsfunktionen
nzmeldungen
Grenzwerte
Kontrollfunktionen
Endstufe
Netzkontrolle
Auto-Reset
Obersicht Fehlerreaktionen
» ) MOVISAFE® CS.

Diagnose

b Status

Endstufe
Geber 1
Geber 2
Bremse

+ Fehlerspeicher

»  Kommunikation

» £ MOVISAFE® CS.

IIl Offnen Sie Diagnose > Prozesswerte > Aktiver Antriebsstrang. Hier finden Sie die wichtigsten
Prozesswerte des Umrichters.

Fehlerspeicher

Der Fehlerspeicher besteht aus 5 Speicherplatzen TO bis T4, in denen die zuletzt aufgetretenen
Umrichterfehler mit Fehlerstatus und den wichtigsten Antriebswerten zum Fehlerzeitpunkt angezeigt
werden. Die Fehlerspeicher werden nach dem Stack-Prinzip aufgefillt, der zuletzt aufgetretene Fehler
wird in TO angezeigt.

1. Fehlerspeicher auslesen

® . .
@ MOVISUITE! B Neves - Planung

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 €2scan B Kommunikation konfigurieren | & & Mehr v

Parameter Explorer Grundeinstellungen Fehlerspeicher 0 X Alle Tabs v

oo Hauptkomponente Subkomponente Zeitpunkt Status

® Grundeinstellungen - Fehlercode Fehlercode Fehlerzeitpunkt Funktion Wert

i = e ol R o e s s S
+ Antriebsstriinge o © 0 6 0 © 0 0 0 ©0 O

Antriebsstrang AS1 5“"’”"‘“"““' ‘;”"""”"‘" Eg‘:;ﬂ:‘flﬂ"den Endstufenzustand  Bereit — Endstufe freigegeben
» Optimierung AS1 2 FCB FCB 04 Handbetrieb
Antrisbsstrang AS2 Beschreibung Beschreibung Freigabestunden
© E-0801 Drehzahliberwachung Kein Fehler 025 h

Drehzahlberwachung ~ Motorisch

Intern
“ Funktionen Intern 0
® Ein-/Ausgénge 0
—

® Sollwerte
b st
Physikalischer Pegel der Eingange/Ausgange Prozesswerte
+  Antriebsfunktionen
BtO Bt Bt2 BR3 B4 BRS  B6  Bt7 B9 Funktion Wert
+ Technologiefunktionen
5 igitaleingange Grundgerat - Phys Pegel stposition i Systemeinheiten 3
R G arwe g shaioran Digitaleingange Grundgerst -Phys. el @ © © © O © © O Istposition in Systemeinheiten 2024211 1/65536 U
R Digitalousginge Grundgerst-PhysPegd @ @ © @ O o) Istcrehzahi 13984559 1/min
B Digialeingange /A Karte-PhysPegel @ © © © O © O Statorfrequenz 0000 Hz
Kontrollfunktionen Digitausginge E/A-Karte ~Phys.Pegel @ @ O O Istdrehmoment 92.7 % Motomennmoment
e Ausgangsspannung 211555 v
Netzkontrolle Zuischenlaeisspannung 543484 v
Relativer Scheinstrom 44502 %
hlerreaktionen Drehmomentbidender Strom 30,390 %
b € MOVISAFE® Antriebsstrang 1
Diagnose
" Motor Endstufe Anwenderparameter
* Status
Funktion Wert Funkdion Wert Belegung Wert
+ Prozesswerte
4 Fehlerspeicher Motorauslastung 0.000 % Gerateauslastung 53390 % Anwenderparameter 1 Steuerwort 1 0x0000 0000
Hochstwert Motortemperatursensoren 0.0 °C Kuhikorperauslestung 0000 % Anwenderparameter 2 Statuswort 1 0x0000 0604
Kahikorpertemperatur 2903 '
Dynamische Auslastung - Chiphub 35370 %

Dynamische Auslastung - Chip absolut  1.630 %
1400 %

Fehlerspeicher T3 Elektromechanische Auslastung
Fehlerspeicher T4
® Kommunikation

b ) MOVISAFE® CS..

II’ Offnen Sie Diagnose > Fehlerspeicher > Fehlerspeicher T0|.

@ Die Prozesswerte geben Hinweise auf den Fehler (Schwergangigkeit, Bremse geschlossen,
Drehmomentgrenze etc.).
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6 Antriebsdiagnose

6.2

Fehlerdiagnose und Quittierung

1. Fehler erzeugen durch Verringerung des Drehmoments
@ MOVISUITE® TR

ES  Neues Projekt 1~1.msProj Planung

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

Parameter Explorer Grenzwerte X

R Applikationsgrenzen Grenzen
AS1 AS2 AS1 As2
* Gerate-Eigenschaften Geschwindigkeit positiv 1415 Umdr/min 36000 Umdr/min 6000 U 3000 Umdi/(
*  Geratedaten Geschwindigkeit negativ 1415 Umdr/min 36000 Umdr/min Minimalgeschwindigkeit 0 Umdr/min 0 Umdr/min

*  Kommuniks Beschleunigung 3000 Umdr/(min®s) 3000 Umdr/(min®s)

¥ Grundeinstellungen Verzogerung 3000 Umdr/(min*s)

Ruckzeit 0ms 0ms
Drehmoment 1.0 % Motornennmoment 100.0° % Motornennmoment

3000 Umdr/(min*s)

4 Antriebsstrange

Antriebsstrang AS1

Ausgangsscheinstrom  8.000 A 8000 A

> Optimierung AS1

Antriebsstrang AS2
b Optimierung AS2 Zyklusbegrenzung Grenzwerte aus der Inbetriebnahme
As1 As2 Ast A2

g oren Modulo-Minimum  0.00 Umdr 0.00 Umdr Maximaldrehzahl an der Motorwelle 5943 1/min 100 /min

*  Ein-/Ausginge Modulo-Maximum  0.00 Umdr 0.00 Umdr Maximaldrehmoment an der Motorwelle  7.000 Nm 0.000 Nm

» Sollwerte Spannungsgrenze 400,000 v 400000 v

b Istwerte

v Antriebsfunktione

¥ Technologiefunktionen

4 Uberwachungsfunktionen
Referenzmeldungen
Grenzwerte
Kontrollfunktionen
Endstufe
Netzkontrolle
Auto-Reset
Ubersicht Fehlerreaktionen

¢ MOVISAFE® CS..

E Verringern Sie |Uberwachungsfunktionen > Grenzwerte >Applikationsgrenzen > Drehmomenﬂ
auf 1 % Motornennmoment und verfahren Sie den Antrieb anschlieRend mit dem Handbetrieb.

2. Fehler am aktiven Antrieb diagnostizieren und quittieren

@ MovisuITE® [ES  Neues Projekt 1~1.msProj Planung

€ Scan 0 Kommunikation konfigurieren | 3+ &

150% v |0 B :
Handbetrieb

‘Q“ Neues Projekt 1~1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21

E0801
%) E-0801 Drehzahliberwachung:

§ X Drehzahliiberwachung —
n Motor
E-08.01 Drehzahliiberwachung:

Drehzahliiberwachung — Motorisch

Umdr/min

Der Geber hat die falsche Drehrichtung.

E € Geratefehler zuriicksetzen

# Katalog

E’ Auf dem Display des Umrichters erscheint der Fehler E-08.01. Dabei ist 08 die
Hauptfehlernummer und 01 der Suberrorcode.

Bei Uberfahren des Fehlersymbols © nit der Maus wird ein Kontextmenii mit der Fehlerursache
in Kurzform angezeigt. Eine ausfuhrliche Fehlerinformation mit méglichen Ursachen und
Behebungsmadglichkeiten erhalten Sie mit Klick auf das Fehlersymbol.

[2]

Stellen Sie anschlieRend die Drehmomentgrenze wieder auf ihren urspringlichen Wert zurlick und
quittieren Sie den Fehler.
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

Ziele: =  Sie kdnnen Scope-Aufzeichnungen durchfiuhren
= Sie kdnnen Scope-Aufzeichnungen auswerten

A Q@M M M E R

1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11. 12.
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71 Scope-Messung im Continuos-Trace-Modus

1. Scope o6ffnen

@ MovisuITE® E 1-1m

[ inbetriebnahme

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 O — 04 ) scan - Kommunikation kor

Parameter Explorer Reglerdynamik einstellen X A B L 1andbetrieb

Dynamikverhalten

o0 th .
Stifgkst de Regeung

4 Gerate-Eigenschaften 11 N I = Pendelbetrieb

Handbetrieb

Pendelstrecke absolut
4 Antriebsstréinge
Antriebsstrang AS1 R I
4 Optimierung AS1
Lasttragheitsmorm "
B Reglerdynamik
Antriebsstrang AS2
» Opti AS2
P — [®] Handbetrieb offnen

4 Funktionen
Scope 6ffnen

®  Ein-/Ausgange
»  Sollwerte

Hilfswerkzeuge

Umdr

(X Erweiterte Einstellungen verwenden

b Istwerte

* Antriebsfunktionen

» Technologiefunktionen
» Oberwachungsfunktionen
b ) MOVISAFE® CS.

« Diagnose
»  Status
»  Prozesswerte
» Fehlerspeicher
»  Kommunikation
* ) MOVISAFE® CS.

Timeout-Zeit

1000 ms.

Starten und konfigurieren Sie den Handbetrieb wie dargestellt:

Modus Pendelbetrieb absolut

Positioniergeschwindigkeit 1000 Umd/min
Pendelstrecke 0-50Umd
Beschleunigung/Verzdgerung | 3000 Umdr/min*s

El Offnen Sie Scope.

n Alternativ kdnnen Sie Scope auch unter Mehr > Tools > Scope| starten.

2. Scope-Projekt erstellen

Scope-Projekt  Messung Programm

Information

Neues Scope-Projekt Zuletzt gedffnetes Scope-Prajekt

*
Q Erstellen m
@ Immer mit letztem Scope-Projekt start...

Scope-Projekt 6ffnen

@ Offnen

EURODRIVE
Driving the world

ElF -~ aamweay “wOWmanrVv W@rIWS Y |

El Erstellen Sie ein neues Scope-Projekt.
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Messung Status Programm

ope-Projekt

4135456
0

SCHRPE

Name (® Continuous-Trace-Modus

(O single-Trace-Modus

Geben Sie einen Namen fur die Messung GEI Wahlen Sie einen Messmodus aus.

Messung_2024-1-11[8h45m44s]

(D Data Logger

Messungen

Vorlagen...

Messmodus
Messkanal
Trigger

Steuerung

Exportieren als CSV

Ubernehmen Abbruch

Wihlen Sie Continuous-Trace-Modus|.

4. Steuerung konfigurieren

) @
Scope-Projekt | Messung Status Programm
Information

Neues Projektl
n 0
am 03.06.2024 10:19:36

DEEUSEW\DEBUSCHR
Einstellungen der Messung

Abtastrate Triggemachlauf

— —
el 50 [T
Messungen — B —

Vorlagen...

Messmodus
Messkanal

Trigger

Steuerung

Exportieren als CSV

2 Ubernehmen Abbruch

Wiahlen Sie Steuerung > Abtastrate 5 ms|.

El Sie die Einstellungen.
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Scope S Neues Projektl

® > sew-eurodrive-mdx90-cf21 & — 04

Projekt-Explorer 4 Eigenschaften

n 2 X-Offset 0
Diagramm
4 W\ Scope-Projekt
Zeitachse D Aktiv
@ sew-eurodrive-mdx90-cfn21
4 ® Messung_2024-3-112h48m36s] @ sxiv @ Axiv
W\ Messmodus Au{losung
W\ Messkanal
Kanal Vertikal [ /DIV
WA Steuerung ~
0 e

Optionale Angaben

tigens... IR

Messkanal 1
Gruppierung Keine v T

Nr._ Einheit  Anzeiger Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert Name Y/Div Offset Datentyp  Graph-Anzeige Offset fixieren

1. Umdr/mi @D 0 0 0 Istgeschwindigkeit in Anwenderein 0 vZo s int32 | Llinear v @0 :‘
2l umavmi @ 0 Geschwindigkeit Drehzahlreglerin 0 v 32 tner v @ |
3v umdr @D 0 0 0 Istposition in Anwendereinheiten (I 0 g int32  Llinear v @

B e @ 0 0 0 Positionssollwert in Anwendereinhc 0 = 2 linear v @D

5™ umdr @D 0 0 0 Schleppfehler in Anwendereinheite 0 &< 32 Linear v @D

Scope bereit

Starten u Sie die Messung und verfahren Sie anschlieRend den Antrieb mit dem Handbetrieb.
Stoppen E Sie die Messung nach einigen Verfahrzyklen wieder.

6. Messergebnis

Scope ES  Neues Projekti

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 [ — 04

Projekt-Explorer il ng_2024-6-7[15h04m13s] X Alle Tabs  ~ ST EVIC] 1

" g EH Y 5 Cumer

Auflésung: s/DIV o

Diagramm
WA Scope-Projekt

4 mm Gerate

Erweitert Fixes Gitter

B e

Relative Zeitachse WeiBer Hintergrund

CD Aktiv :D Alctiv

A sew-eurodrive-mdx90-cin21
4 BE Messungen
4 & Messung_2024-6-7[15h04m13s]

v Messmodus

W Messkanal

Auflésung

Kanal Vertikal [ /DIV
848  ~ O

~

WA Trigger

WA Steuerung

184.855 .
Optionale Angaben

18100 20,0 A —— B

. T : onlin... ... Trigger I

Messkanal lLl 1
Gruppierung Keine N H u

Nr. Einheit Anzeiger Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert JName ¥Y/Div Offset Datentyp  Graph-Anzeim

1 . Umdr/mi (} 1001 -1001 95 Istgeschwindigkeit in Anwendereint 848 v C 2120 v C int32 Linear

2 . Umdr/mi () 1000 -1000 939 Geschwindigkeit Drehzahlregler in ¢+ 843.789474 ~ C -2109.473684 ~ C int32 Linear

3 v Umdr :D 29.66 25.37 22.14 Istposition in Anwendereinheiten (F 5.5 ~ C -25 v : int32 Linear

4 . umdr D 29.66 25.37 22.15 Positionssollwert in Anwendereinhe 5.5 ~ 25 ~ 2 int32  Linear

5~ Umdr :D 0 0 0 Schleppfehler in Anwendereinheiter  42.105263158 ~ C 0 v ’v\ int32 Linear i

Y S A W »

Scope bereit

Hier kdnnen Sie Messkanale nach Wunsch ein- und ausblenden sowie gruppieren.

@ Richten Sie die Messkanale aus, Scope fuhrt dadurch eine Autoskalierung durch.

=  © alle Messkanale untereinander angezeigt

= # alle Messkanale werden (ibereinander gelegt

Hier sehen Sie die Messwerte der beiden horizontalen Mess-Cursor sowie den aktuellen Wert des
Mauszeigers. Wenn Sie diesen Uber die Messung bewegen.
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

7.2 Auswertung der Scope-Messung
9 Bedeutung der Symbole im Messfenster:
m T H L3 % 34 cusor ~  Auflésung:s/DIV. 0.2 B Z X-Offset -8.1882698F Z -l <l
oo Wechseln zur vorherigen Darstellung/Skalierungseinstellung
T Optimierung der Skalierung in Y-Richtung
— Optimierung der Skalierung in X-Richtung
P Einstellung der Skalierung, sodass alle Signale auf der Anzeige dargestellt
werden.
a Alle Kanale werden so ausgerichtet, dass jeden Kanal die volle Héhe der
Anzeige ausnutzt. Die Signale werden dabei Uberlagert.
¥, Aktivierung der Zoomfunktion mit der Maus in x-Richtung.
oy, Aktivierung der Zoomfunktion mit der Maus in y-Richtung.
Y Aktivierung der Zoomfunktion mit der Maus in xy-Richtung.
Ghirsor Sichtbar: Darstellung der Cursor
Aufisung: s/DIV 0.5 E = Auflésung der X-Achse (Zeitachse)
X-Offset 0 Sl Angabe des X-Offset, damit kann die Kurve in X-Richtung verschoben werden.
ol Aktivierung des Continuous-Trace-Modus
sl Aktivierung des Single-Trace-Modus

Fir die Bedienung der Skalierung gibt es folgende Tastaturktirzel:

Tastaturkirzel Beschreibung
Scrollrad Skalierung des selektierten Kanals verandern
Panning Klick ins Diagramm und Ziehen mit der Maus wird die Ansicht in alle Richtungen

verschoben.

Shift + Maus ziehen

Zoom in X und Y Richtung

Strg + Maus ziehen

Zoom in X und Y Richtung

Pos1 Funktion FIT ausfiihren
F11 Screenshot von der aktuellen Anzeige erstellen und in Zwischenablage speichern
Strg+s Speichern der aktuellen Anzeige als Screenshot in einer Datei.
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Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

Cursormessung

Scope verflgt Uber 2 horizontale und 2 vertikale Mess-Cursor. Mit diesen kénnen Sie sowohl
Differenzmessungen der Zeitachse (horizontale Cursor) als auch der Messgrof3e (vertikale Cursor),
sowie verknipfte Differenzmessungen mit allen 4 Cursors durchfiihren.

1. Cursormessung der Beschleunigung durchfiihren

ES  Neues Projekt1

w-eurodrive-mdx90-cin21 [

Projekt-Explorer = Mess Cursor S

g Auflasung: s/DIV 0.1 X-Offset -26.38647z

Horizontal
VA Scope-Projekt

Min, Wert
i 33.0000000

[ sew-eurodrive-mdx90-cf| Mas. Wert

4 == Messungen 1.00100000e3
4 & Messung_2024-6-7[15h|
WA Messmodus [T S —— L
W Messkanal Mittehwert
A Trigger 525552239
W\ Steuerung Gleichrichtwert
525.552239
Effektivwert
599.881703
Cursor 1-Zeit
13:18:12.39
Cursor2 - Zeit
13:18:12.373

Vertikal

Differenz
1.00104050e3 Unm

Cursor 1
996.906401

Cursor2
-2.13409517

Eigen..  Onlin... Trigger

Messkanal =
Eitpeng| Kene  ~ [E i
I

Nr. Einheit Anzeigen Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert Name ¥/Div Offset Datentyp  Graph-Anzeige Offset fixieren -

18 umdrmi @ 10 1001 437 | Istgeschwindigkeit in Anwendereint 200938788 v 2 -426.890879 v 2 82 Llner v @D

Scope bereit

Zoomen Sie mit ** Istdrehzahl des Antriebs wie dargestellt und platzieren Sie die Mess-Cursor.

[ﬂ In der Registerkarte Mess-Cursoﬂ lesen Sie das Ergebnis der Cursor-Messung aus.
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

7.1 Scope-Messung im Single-Trace-Modus

711

Messung mit manuellem Trigger

1. Messmodus auswahlen

E Scope

Neues Projekt1

Messmodus
01032024 124836

DEEUSEW\DESCHRPE

Geben Sie einen Namen fiir die Messung ein. Wahlen Sie einen Messmodus aus.

Name. O Continuous-Trace-Modus
Messung_2024-3-1(13h36m42s] © Sngle-Ti Modi
ingle-Trace-Modus

Messungen

Vorlagen.

Messmodus

Messkanal

Trigger

Steuerung

Exportieren als CSV

Ubernehmen Abbruch

Wihlen Sie Single-Trace-Modus.

2. Steuerung konfigurieren
Scope

Neues Projekt1

Steuerung

Einstellungen der Messung

Pt T
T —
= % L
A

@ speicheroptimierung u

Messungen

Vorlagen

Messmodus
Messkanal
Trigger

Steuerung

Exportieren als CSV.

4 Ubernehmen Abbruch

Waihlen Sie Steuerung.

Stellen Sie die Abtastrate auf @ ein.

Stellen Sie den Triggernachlauf auf ein, dadurch wird der grofte Teil des Verfahrvorgangs
nach dem Trigger-Ereignis aufgezeichnet.

Sie die Einstellungen.

Hier werden die Gesamtlaufzeit der Messung und die Laufzeit nach dem Trigger angezeigt. Die
Gesamtlaufzeit kdnnen Sie mit der Abtastrate an den Verfahrvorgang anpassen, die angezeigte

Laufzeit aktualisieren Sie mit Berechnen.

B
B
3
0
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose

3. Messung starten, triggern und laden

Scope E®  NeuesProjekt]

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 [@ — 04

Projekt-Explorer Messung_2024-6-7[15h04m13s] X Alle Tabs ~ EEITTETS

T B o I H IDE ™ W Y cCusor v Aufiesung:s/DIV 0.2 v { X-Offset 0 v

. Quelle Zustand
AFTEEAT Trigger Aktiv Trigger Aktiv
e Manuell @ 1 o
sew-eurodrive-mdx90-cfn21 T e 2 o)
essungen system @ 3 o)
Messung_2024-6-7[15h04m13s]

W\ Messmodus Triggerzeit

A Messkanal
A Trigger

W\ Steuerung

Eigens.. Online.. Mess C... [JIelelag

Messkanal L
Gruppierung Keine ~ i

Nr. Einheit Anzeigen Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert Name ¥/Div Offset Datentyp  Graph-Anzeige Offset fixieran =
1. Umdr/mi @D 0 0 0 Istgeschwindigkeit in Anwendereint 0 ~Z o v int32 | Lnear (@D

2. Umdr/mi @D 0 0 0  Geschwindigkeit Drehzahlregler in) 0 ~Z o v int32 Lnear ~ @D

3w umdr @D 0 0 0 Istposition in Anwendereinheiten [F 0 ~Zo v~z int32  Lnear v @D

Scope bereit

Starten Sie die Messung mit n warten Sie, bis der Scope-Speicher zu 100% beschrieben ist
# und verfahren Sie dann den Antrieb im Handbetrieb im Pendelbetrieb absolut. Triggern Sie
die Messung und 6ffnen Sie diese anschlief3end .

4. Messergebnis

Scope E]  NeuesProjekt]

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 [ — 07

Projekt-Explorer Messung_2024-6-7[15h04m13s] X Trigger . (
T B S I H DDHE ™ % i cusor v Auflosung:s/DIV. 2 v { X-Offset 0

. Quelle Zustand

G Tiigger Altiv Trigger Aktiv

ferate Manuell @) 1 (o}
sew-eurodrive-mdx90-cfn21 Tiggerlogk @ : @

lessungen System @ 3 (o]
Messung_2024-6-7[15h04m135]

W\ Messmodus Triggerzeit

W Messkanal 14:23:05.242
. Trigger

N Steuerung

— - Eigens.. Online.. Mess C... KLY I
Messkanal 54
Gruppierung Keine ~ i
Nr. Einheit Anzeigen Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert Name ¥/Div Offset Datentyp  Graph-Anzeige Offset fixieren =
1. Umdr/mi @D 0 -1000 0 lIstgeschwindigkeit in Anwendereini 1000 ~ 2 3333333333 e int32  Lnear ~ @D
2. Umdr/mi @D 0 -1000 0  Geschwindigkeit Drehzahlregler ins 1000 ~ 205 e 32 Linear ~ @D
3v  umd @D 0 13.86 0 Istposition in Anwendereinheiten (F  12.631578947 v o 42105263 ~ 7 32 Linear ~ @D

a g 0 al

I S‘copeb . . I
Bearbeiten Sie die Messung wie dargestellt.
u In der Registerkarte Trigger kdnnen Sie den Status der verschiedenen Triggersignale beobachten.

E Das Triggersignal erkennen Sie am vertikalen weifl3en Balken.

Der manuelle Trigger hat Prioritdt und kann unabhangig von anderen parametrierten Triggersignalen
aktiviert werden. Es sind daher keine weiteren Trigger-Einstellungen erforderlich.
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

71.2 Messung mit Trigger auf Digitalausgang

1. Trigger konfigurieren

D Scope

[NEVE T

Trigger

0
1 01.032024 124836

DEEUSEWNDESCHRVE
Definieren Sie die Triggerbedingungen

@ Tigger 1
Name Darstelung
8: Aktueller Wert (Digitala ™~ Digitalau

Maske Wert =

Bit2: DO 01

PCL
PCTCL

Ait 3:00 0

Messungen
Vorlagen. @ trigger 2 u
Messmodus

Messkanal

Steuerung

Exportieren als CSV

Ubemnehmen Abbruch

Offnen Sie Trigger.

Wihlen Sie Name > 8: Aktueller Wert (Digitalausginge Grundgerat) und Darstellung >|
Digitalausgédnge als Triggerbedingung fur den Trigger 1 aus.

Schalten Sie die Maske und den Wert fiir den Bremsenausgang DBO0O ein. Fiihren Sie die
Messung anschlielend durch wie im vorangegangenen Kapitel gezeigt.

2]
3]
A

Es kdénnen bis zu 3 verschiedene Triggerquellen konfiguriert werden und logisch miteinander
verknupft werden (AND/OR).

71.3 Messung mit Trigger auf Analogwert

1. Trigger konfigurieren

Scope = :
: Programm

Information

Neues Projekt1

Trigger

Definieren Sie die Triggerbedingungen.

@ Trigger 1

Name Darstellung

Mess!
= ol 1: Istgeschwindigkeit in A1~ Analog v

Vorlagen...

Gréifer Wert
2 10
Messmodus v
Messkanal ;
Trigger
Steuerung
B Trigger 2

Exportieren als CSV N »

Ubernehmen Abbruch

m Konfigurieren Sie die Triggerbedingungen wie dargestellt und fuhren Sie die Messung
anschlielend durch wie in den vorangegangenen Kapiteln gezeigt.
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71.4 Messung mit Trigger auf Umrichterfehler

1. Digitaleingang parametrieren
@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1~1msProj Planung

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 €3 scan - Kommunikation konfigurieren

Parameter Explorer Grundgerat X

aa Digitaleingénge Digitalausgange
Phys. Pegel 0-aktiv Funktionsstatus Funktion Phys. Pegel 0-aktiv Funktionsstatus Funktion
Gerate-Eigenschaften e O © ©  Endstufenfreigabe a e © O ©  Bremsenausgang a
b Geritedaten DIo1 (] -] o] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung positiv = oo @ (-] [} Betriebsbereit =
#  Kommunikation D02 o (o) (-] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung negativ = 0O 01 (o] [c] [o] Endstufe freigegeben =
? Grundeinstellungen iz © -] [ Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 0 = ooz @ [ ] (o] Fehler =
! & ol @ ] [} Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 1 = ooz © ] (o) STO aktiv =
+ Antriebsstringe

DI0S (] (o] (-] Fehler-Reset = DOR (o] (-] [o] Keine Funktion =

Antriebsstrang AS1 DI0G (-] [ [} Externer Fehler — Aktiv E =

» Optimierung AS1 5 Py Py Voo i E

Antriebsstrang AS2
® Optimierung AS2

4 Funktionen

4 Ein-/Ausgange
E/A-Karte Erweiterte Auswahl

b Sollwerte

b Istwerte

b Antriebsfunktionen

» Technologiefunktionen

»  Uberwachungsfunktionen

b () MOVISAFE® CS.

« Diagnose

b Status . " 8365.6 2
b Prozesswerte

®  Fehlerspeicher

» Kommunikatio

b £ MOVISAFE® CS..

IIl Offnen Sie [Funktionen > Ein-/Ausginge > Grundgerit.

@ Parametrieren Sie DI 06 auf Externer Fehler — Aktiv.

Schalten Sie den Eingang anschlieBend auf 1-Signal, da ansonsten aufgrund der Offner-Logik ein
externer Fehler auftreten wirde.

2. Triggerbedingungen konfigurieren

= W
pe-Projekt | Messung s Programm
Information

Neues Projektl

a
29.05.2024 14:24:28

DEEUSEW\DEBUSCHR
Definieren Sie die Triggerbedingungen.

(} Trigger 1

Verzégerung
Name Darstellung
10: Fehlercode (Fehlermar ~  Fehler ~ Modus
Messungen e ;

Mack Wert
Vorlagen... aske e Zeit
Hauptfehler X o 0 ps
Subfehler X o

m Trigger 2

Messmodus
Messkanal
Trigger

Steuerung

Exportieren als C5V

< W - LA\ N /) 3

Ubernehmen Abbruch

E Konfigurieren Sie die Triggerbedingungen wie dargestellt.

Im Fehlercode konnen Sie auf bestimmte Fehler triggern, indem Sie die Masken aktivieren und die
gewtnschte Fehlernummer als Wert fir den Hauptfehler und Subfehler eintragen. Bei deaktivierten
Masken triggert die Scope-Messung auf alle Umrichterfehler.
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erung und Diagnose mit Scope

3. Scope-Steuerung konfigurieren

@ @

Projekt  Messung Status Programm

Information

Neues Projekt1

0 Steuerung
20.05.2024 14:24:28 =

DEEUSEWADEBUSCHR
Einstellungen der Messung

Vorlagen...

Abtastrate Triggernachlauf
L o Exm—— [ 1 |
— 3 —
5 ms ~ C
Messungen

Messmodus

Messkanal
Trigger

Steuerung

A Ubernchmen Abbruch

m Andern Sie den Triggernachlauf auf 10 %, dadurch wird der gréRte Teil des Verfahrvorgangs vor
dem Trigger-Ereignis aufgezeichnet.

lZl Sie die Einstellungen.

4. Scope-Messung starten und laden

Scope ES  Neves Projeet
@ > Axis1 (5) — E2601

Messung_2024-6-14[14h51m39s] X
S I H DA ™YY cusor v

Projekt-Explorer
n B

Trigger m x

Auflasung: s/DIV 1 C X-Offset

I —— Quelle Z\.Jstand .
Trigger  Aktiv Trigger  Aktiv
o DI Manuell @) 10
B Axist Triggerlogik @) u 2 ®
4 BE Messungen System @ 3 (o)
4 ® Messung_2024-6-14[14h51m39s]
A Messmodus Triggerzeit

10:04:28.716

W\ Messkanal
w Trigger

W\ Steuerung

4270 4280

! . < Eige.. Onli.. Mess.. I

Messkanal 1
Gruppierung Keine ~ 12

Nr. Einheit Anzeigen Wert Cursor 1 Wert Cursor 2 Aktueller Wert Name Y/Div Offset Datentyp  Graph-Anz:

1 . rev/min | @D 674 -371 232 Istgeschwindigkeit in Anwendereint  2113.684211 ~ C 8454.736842 ~ C int32 | Linear

2 . rev/min () 679 -367 233 Geschwindigkeit Drehzahlregleriny 2108421053 ~ c 4216.842105 v C int32 Linear

3 ~ revolutio () 18.75 19.61 19.86 Istposition in Anwendereinheiten (( 21.052631579 ~ C a ~ C int32 Linear

7 . @ 65 65 65 Aktueller Wert (Digital inputs basic  69.473684211 v C -138.947365 ~ C uint32 Linear

10 ~ @ 0 0 0 Fehlercode (Error Manager) 7007.368421 v C -28029.474 v C uint32 Linear

e
Starten Sie die Messung mit u warten Sie, bis der Speicher der Messung zu 100% beschrieben
ist . Verfahren Sie dann den Antrieb im Handbetrieb (Pendelbetrieb absolut) und schalten
Sie bei laufender Fahrt den DI 06 auf 0-Signal. Offnen E Sie anschlieRend die Messung.

Die fallende Flanke des DI 06 erzeugt den externen Fehler und triggert die Scope-Messung.

Hier sehen Sie die Quelle und den Status des Triggersignals.
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Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope n

Regleroptimierung mit Scope

Die folgende Ubung kann sowohl im Continuos-Trace-Modus als auch im Single-Trace-Modus
durchgefiihrt werden. Konfigurieren Sie lhre Scope Messung entsprechend.

1. Steifigkeit der Regelung verandern
@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1~1.msProj Planung m

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 & — 04

Parameter Explorer

Dynamikverhalten
a8
Steifigkeit der Regelung

4 Gerate-Eigenschaften 1 8 [ 2

Reglerdynamik einstellen X

b Geritedaten

Weic

»  Kommunikation
»  Grundeinstellungen Spielfreiheit
100 %
4 Antriebsstringe
Antriebsstrang AS1
4 Optimierung AS1

Lasttragheitsmoment einstellen
B Reglerdynamik einstellen
Antriebsstrang AS2 Hilfswerkzeuge

¥ Optimi
Optimierung AS? Handbetrieb 6ffnen

“ Funktionen
N Scope &ffnen
#  Ein-fAusgénge

» Sollwerte
\D Erweiterte Einstellungen verwenden

Antriebsfunktionen

»
b

»  Technologiefunktionen |
#  Uberwachungsfunktionen

b

“) MOVISAFE® CS..

Diagnose

Starten Sie die Scope-Messung erneut und stellen Sie fur die Steifigkeit nacheinander 0.5, 1.0 und
1,5 ein. Beobachten Sie dabei jeweils die Scope-Aufzeichnung.

2. Ergebnisse auswerten

= Steifigkeit 0.5: Istdrehzahl wird mit langem Uberschwingen ausgeregelt.
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7 Antriebsoptimierung und Diagnose mit Scope

= Steifigkeit 1.5: Istdrehzahl schwingt — der Antrieb erzeugt dabei deutlich hérbare Gerausche.

9 Der optimale Wert fur die Steifigkeit liegt zwischen 1.0 und 1,5.
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8 Konfiguration von Anwendereinheiten n

8 Konfiguration von Anwendereinheiten

Ziele: =  Sie kdnnen die Anwendereinheiten des Umrichters definieren
=  Sie kdnnen Verfahrparameter und Begrenzungen in Anwendereinheiten vorgeben

20 QY @ = (M g W i E L e

1. 2. 3. 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11. 12.

Setzen Sie nach der folgenden Ubung den Antriebsstrang wieder auf die Standardeinheiten zuriick.
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8.1

Konfiguration von Anwendereinheiten m

Anwendereinheiten konfigurieren

Mit Hilfe der Anwendereinheiten kénnen die mechanischen Ubersetzungen zusatzlich mit einem
Skalierungsfaktor beaufschlagt werden.

Damit sind folgende Vorteile und Moglichkeiten verbunden:

=  Der Anwender kann eine beliebige Anwendereinheit definieren, in der die Sollwerte vorgegeben
und die Istwerte errechnet werden. Zum Beispiel kann in einer Flaschenabfillanlage die Einheit auf
Flaschen skaliert werden. Die Geschwindigkeit kann dann mit Flaschen/min bzw. die
Beschleunigung in Flaschen/(min*s) vorgegeben werden.

= Der Zahlenbereich und die Genauigkeit der Prozesswerte in den Prozessdaten kann durch die
Skalierung fur die Anwendung optimiert werden.

Vorgehensweise zur Eingabe der Anwendereinheiten fir folgendes Applikationsbeispiel:

Anwendereinheiten fiir Fahrwerksapplikation

Getriebelbersetzung 3

Antriebsraddurchmesser 100 mm

Gewtinschte Anwendereinheit:

Einheit fur Weg mm

Einheit fir Geschwindigkeit | mm/s

Einheit fir Beschleunigung | mm/s?

1. Antriebstrang AS1 6ffnen

@ MovIsSUITE® = jekt 1~1.msProj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 ) San - Kommunikation konfigurieren & i

Parameter Explorer
] Inbetriebnahme im Tool Assist CS. prifen
c Bc)
“ Gerite-Eigenschaften
»  Geratedaten

® Kommunikation

* Grundeinstellungen

“ Antriebsstriinge

4 Funktionen

Ein-/Ausgange

Regelverfahren Motorverhalten Tragheitsmoment Spannungsversorgung

Regelverfahren Vorspannung Hubwerk J-Motor (mit Bremse und Lufter)

VFCPLUS v B As v 8436 kg cm®

+ Technologiefunktionen PWM-Frequenz Netznennspannung AC
» Uberwachungsfunktionen 16 kHz konstant v (XD Drehrichtungsumkehr 400 v

) MOVISAFE® CS.
Abtastzeit n-/x-Regelung

iagnose s 4 (XD Zwischenkreisverbund

Bremsbetrieb
4Q (motorisch + generatorisch) v

(X Flussoptimierung
%) MOVISAFE® CS.
(D Fangen

X Gleichstrombremsung

D Ausgangsfilter

Wiahlen Sie Antriebstrang AS1|.

EI Klicken Sie auf Komponenten hinzufﬁM.
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8 Konfiguration von Anwendereinheiten

2. Antriebstrang bearbeiten

@ MoVISUITE® ES  Neves Projekt Planung

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 € Scan - Kommunikation konfigurieren Mehr v

Parameter Explorer Antriebsstrang AS1 X Alle Tabs

o) 8

4+ Gerite-Eigenschaften D[ID
>
' AKBW

* Grundeinstellungen

“ Antriebsstringe r~

Regler

.

Komponenten hinzufigen

“ Funktionen
®  Ein-/Ausginge n i
b Istwerte
[ p— [ED: Komponenten hinzufgen 2/ | (I

» Technologiefunktionen il Vorgelege ] 2 i
#  Uberwachungsfunktionen

® £ MOVISAFE® CS.

+ Diagnose

b Status

%) MOVISAFE® CS.

Klicken Sie nacheinander auf @ Getriebe), L+ Antriebsrad| und -+ Anwendereinheit, um die

g Komponenten dem Antriebstrang hinzuzufligen.
C:; EI Ubernehmen Sie die Einstellungen mit .

-
E
Ll
=
o0
(]
o
oc
—
L
1
ﬂ

3. Getriebe auswahlen

@ MOVISUITE® ES  Neue Kt 1~1.msProj Planung i 7 S X

®© > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 €2 Scan - Kommunikation konfigurieren | &+ & Mehr ~

Parameter Explorer Alle Tabs

i Inbetriebnahme im T .. pritfen
=]

+ Gerte-Eigenschaften
* Geratedaten
® Kommunike

® Grundeinsts

o Antriebsstrang AS2 Menii &ffnen

b Optimierung AS2 o
Getriebe wahlen

4 Funktionen
*  Ein-/Ausgange
+ Sollwerte
Istwerte
Antriebsfunktionen
Technologiefunktionen

Katalog

[« 100% v

SPIROPLAN @ -Winkelgetriebe

i

Servogetriebe BSAF202

[ Hinzufagen ]
u BSF PNZ = rsc = esr ‘ PSBF

WKS

Produkt

ZN

Wahlen Sie das passende Getriebe aus dem Katalog aus und tibernehmen Sie lhre Auswahl.

Produkttraining 05.02.2025



8 Konfiguration von Anwendereinheiten m

4. Getriebedetails eingeben

@ MOVISUITE®
© > sew-eurodrive-mdx90-cin21 —

Parameter Explorer

[clc)

+ Gerate-Eigenschaften

® Gerdtedaten

* Grundeinstellungen

“ Antriebsstringe

Antriebsstrang AS2
® Optimierung AS2

4 Funktionen
»  Ein-/Ausgange
+ Sollwerte
> lstwerte
®  Antriebsfunktionen
® Technologiefunktionen
+  Uberwachungsfunktionen
b € MOVISAFE® CS.

“ Diagnose
* Status
»  Prozesswerte
> Fehlerspeicher
* Kommunikation
» £ MOVISA

Planung

alierung

BSAF202

Getriebedetails

i-gesamt
3

Wahlen Sie die passende Ubersetzung aus.

EI Bestéatigen Sie mit .

5. Antriebsrad parametrieren

@ MOVISUITE® 1= vjekt 1~1.msProj
@ sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

Parameter Explorer

[clc)
+ Gerate-Eigenschaften
» Geratedaten

»  Kommunikation

* Grundeinstellungen

4 Antriebsstringe

® Optimierung AS2

4 Funktionen

* Ein-/Ausgange
erte

b lIstwerte

® Antriebsfunktionen
® Technologiefunkt

+ Uberwachungsfunkti
b € MOVISAFE® CS.

“ Diagnose
»  Status
» Prozesswerte
> Fehlerspeicher
* Kommunikation
» £ MOVISAFE® CS.

Planung

Antriebsstrang AS1 X

Antriebsrad

Antriebsraddetails

Umfang Rad
100

Durchmesser Rad
31.831

Umfang Rad

100 mm

Durchmesser Rad

31.831 mm

Anwendereinheit

€2 Sean £ Kommunikation konfiguriren

il Inbetriebnahme im Tool As

Meni ffnen

€2 Scan - Kommunikation konfiguriren

©

ahme im Tool As:

Meni ffnen

Geben Sie den Umfang oder Durchmesser des Antriebsrads ein und bestéatigen Sie mit .
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8 Konfiguration von Anwendereinheiten n

A

6. Benutzerdefinierte Anwendereinheit parametrieren

@ MoVISUITE® ES Ne o Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 €2 Scan - Kommunikation konfigurieren

Parameter Explorer Antriebsstrang AS1 X Alle Tabs ~

i] Inbetriebnahme im Tool Assist CS.. prifen
cN:}
« Geriite-Eigenschaften
»  Geratedaten

»  Kommunikation
* Grundeinstellungen

“ Antriebsstringe
iebsstrang AS1

Meni offnen

Anwendereinheit
“ Funktionen

»  Ein-/Ausga

m"/ —— Berechnung der Anwendereinheit
»  Sollwerte
b Istwerte Anwendereinheit

® Antriebsfunktionen mn d

+ Technologiefunktionen

» Oberwachun, Eingang Einheit Ausgang
b MOVISAF 1 mm v = —— mm = 1mm

« Diagnose

Weg Geschwindigkeit Beschleunigung
inhet inhet Eioheit
mm mm/s v mm/s* v

b MOVISAFE® CS. Anzahl Nachkommastellen Anzahl Nachkommastellen Anzahl Nachkommastellen
2 0 0

Geben Sie den Umrechnungsfaktor als Bruch ein.

Geben Sie die Anwendereinheit fur die Position ein.

gewinschten Nachkommastellen ein.

Bestatigen Sie mit Weiter.

EI Geben Sie die Anwendereinheiten fir die Geschwindigkeit und die Beschleunigung mit den

7. Anderungen ins Gerit iibertragen

@ movisuITE®

Planung

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — ) Scan - Kommunikation konfigurieren &+ & Mehr v

Parameter Explorer Antriebsstrang AS1 X Alle Tabs

] Inbetriebnahme im Toc . prifen
=]
4 Geriite-Eigenschaften
® Geratedaten
® Kommunikation
*  Grundeinstellungen
+ Antriebsstringe
B Antriebsstrang AS1

> Optimierung AST Parameter automatisch anpassen

An trang AS2 Menii &ffnen

® Optimierung AS2

4 Funktionen

. Es werden andere Anwendereinheiten verwendet.

- Folgende Tabelle zeigt einen Auszug der Parameter, die automatisch angepasst werden.
» Ein-/Ausgange

Regelverfahr
»  Sollwerte

b Istwerte “’?vg:(":njz”" Gerateparameter  Aktueller Wert Mit automatischer Anpassung  Ohne automatische Anpassung
> Antriebsfunktionen
» Technologiefunktionen PWM-Frequenz Pendelbetrieb — Position 2 AS1 ~ 50.00 Umdr 1666.67 mm 50.00 mm
»  Uberwachungsfunktionen 16 kHz konst Referenzwert AS1 751 Umdr/min 417 mm/s 751 mm/s
i MOVIATE® G Abtastzeit /x| 8 in® g 2
' eschleunigung 1AS1 3001 Umdr/(min®s) 1667 mm/s 3001 mmy/s’
- Diagnose L
gt Bf'q"‘(":;bm Sollen die von den Anwendereinheiten abhéngigen Parameter automatisch angepasst werden?
b Prozesswerte it

b Fehlerspeicher

+  Kommunikatio D Flussor E £, Anpassen und Obertragen } . Ohne Anpassung dbertragen ———a
» ) MOVISAFI &

(I Fangen

(X Gleichstrombremsung

XD Ausgangsfilter

EI Bestatigen Sie die Einstellungen mit Anderungen iibernehmen|.

E‘ Wihlen Sie anschlieRend Anpassen und iibertragen|, damit haben Sie die Anwendereinheiten an
die Applikation angepasst.

Achtung, eine Anderung der Anwendereinheiten hat zur Folge, dass der Antrieb nicht mehr
referenziert ist!
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9 Datenmanagement

Ziele: =  Sie kennen den Unterschied zwischen Inbetriebnahmemodus und Planungsmodus
= Sie konnen die Umrichter-Daten speichern und laden
= Sie kdnnen die Daten aus unterschiedlichen Quellen vergleichen
= Sie kdnnen einen Geratetausch durchfihren

21 N @ Mg i E R 2 B

1. 2. 33 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 11. 12.
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©

9 Datenmanagement

9.1

O

Inbetriebnahme- und Planungsmodus kennenlernen
Im MOVISUITE®-Projekt sind die beiden Modi Inbetriebnahme und Planung verfligbar:

= Im Planungsmodus werden die Daten ausschlieRlich im Projekt gespeichert.

@ MoVIsUITE® £ oj Planung  Inbetriebnahme
150% v B
Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21

Anderungen werden nur im

@ Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21
02

yorgenommen,

Anderungen werden im und Gerét parallel vorgenommen.

II‘ Mit Klick auf aktivieren Sie den Planungsmodus. Hier kdnnen Sie offline Gerate

projektieren und in Betrieb nehmen.

IZI Mit Klick auf Inbetriebnahme aktivieren Sie den Inbetriebnahmemodus. Hier sind Sie online mit

dem Umrichter verbunden.

Anderungen im Projekt sind noch nicht im Projektpfad auf der Festplatte gespeichert.

Klicken Sie auf das Speichersymbol, um das Speichern der Daten anzustof3en.

Anderungen im Projekt sind im Projektpfad auf der Festplatte gespeichert.
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9 Datenmanagement

9.2 Datensatz des Umrichters mit dem Projekt abgleichen

1.  Umrichterdaten im Projekt speichern

@ MOVISUITE® E®  Neues Projekt Tmsproj Planung

! v 8 E

{2 Scan I Kommunikation konfigurieren | ¢

(Q‘) Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
0-cfn21
02

g,
Datensatz unterschiedlich

Magliche Ursachen und Behebungsmaéglichkeiten:

Der Datensatz im Gerit stimmt nicht mit dem gespeicherten Datensatz im Projekt Gberein.

Vergleichen »8 PC — Gerat 9 Gerat — PC E

Katalog

Im Inbetriebnahmemodus werden Datenunterschiede zwischen MOVISUITE®-Projekt und dem Gerat

mit dem Symbol /N angezeigt. Fur die Ubung kénnen Sie diese Meldung provozieren, indem Sie im
Planungsmodus einen Parameter andern und anschlieRend in den Inbetriebnahmemodus wechseln.

III Klicken Sie auf das Symbol A
E‘ Laden Sie die Umrichterdaten ins Projekt mit Gerat — PC|.

E’ Speichern Sie die Umrichterdaten im Projekt, indem Sie auf klicken.

2. Daten aus Offline-Projekt in den Umrichter laden

O

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj Planung
& A G D[ Mer v

T2 Scan {IF Kommunikation konfigurieren | O
h Netzwerk

th Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21

e Datensatz unterschiedlich

Magliche Ursachen und Behebungsmaglichkeiten:

Der Datensatz im Gerst stimmt nicht mit dem gespeicherten Datensatz im Projekt Gberein.

Vergleichen §§ PC — Gerat 9 Gerat — PC

Katalog

Wechseln Sie vom Planungsmodus in den Inbetriebnahmemodus.

@ Klicken Sie auf das Symbol &

E‘ Laden Sie die Daten aus der Offline-Datei in den Umrichter mit PC — Gerat.
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9 Datenmanagement

Umrichterdaten exportieren und importieren

1. Umrichterdaten exportieren

@ MOVISUITE® E  meuesP..lmsprg]

2 scan I Kommunikation konfigurieren | & & | % EQ

Planung

130% ~ B @ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

@ Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21
02

Konfiguration 6ffnen

(n' Konfiguration als Fenster affnen

Tools
¥ Aus Katalog hinzufiigen

Z Umbenennen
% Ausschneiden
Eg Kopieren

L Léschen

¥) Geratefehler zuriicksetzen
PS PC - Gerat
2 Gerit + PC

B9 Daten kopieren

A Daten exportieren E
<4 Daten importieren

Version und Gerét anpassen..,

th Funktions- und Netzwerksicht anzeigen
E bio o poen

III Offnen Sie das Kontextmenii des Umrichters mit der rechten Maustaste.

IZ‘ Waéhlen Sie Daten exportieren und speichern Sie die Datei unter dem gewtnschten Projektpfad

Der Export legt eine Parameterdatei (Achsname.mcex) an.

2. Umrichterdaten importieren

@ MOVISUITE® E]  Neues P..1.msproj Planung

() Scan I Kommunikation konfiqurieren | &= S | 9 Eg [ @

T
@ Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21

130% ~ O @ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

. Keonfiguration &ffnen
Kenfiguration als Fenster &ffnen
| Tools

¥ AusKatalog hinzufagen

Z Umbenennen
c}f’ Ausschneiden
Ef Kopieren
1 Léschen

¥) Geratefehler zuriicksetzen
P PC — Gerit
9 Gerit —PC

B5 Daten kopieren

A Daten exportieren
41 Daten importieren E

Version und Gerét anpassen...

th Funktions- und Netzwerksicht anzeigen

Offnen Sie das Kontextmenii des Umrichters mit der rechten Maustaste.

E‘ Wahlen Sie Daten importieren und wahlen Sie die entsprechende Parameterdatei aus.
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9.4

Datenmanagement

Achskopie erstellen

1. Achse kopieren und einfiigen

...
Planung -

Planung

‘Q“ Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21
02

Offnen Sie das Kontextmenii des Umrichters mit der rechten Maustaste.

2] wahlen sie Kopieren|.

Offnen Sie das Kontextmenii des Projekts mit der rechten Maustaste.

E Fligen Sie die kopierte Achse in das Projekt ein mit .
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9.5

Umrichterdaten vergleichen

In der folgenden Ubung sollen die Umrichterdaten mit den Offline-Parameterdaten im Projekt verglichen
werden. Wechseln Sie daher in den Planungsmodus und andern Sie einen beliebigen Parameter.
Wechseln Sie dann wieder in den Inbetriebnahmemodus und starten Sie den Vergleich.

1. Vergleich 6ffnen

@ MOVISUITE® E®  NeuesP..l.mspr] Planung ) =)

(2 Scan {IF Kommunikation konfigurieren | & & | % [ | | Mehr v~

v & @ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 A — 02 h Netzwerk

GGQ Neues Projekt 1

sew-eurodrive-
mdx90-cfn21

Katalog

Offnen Sie das Kontextmenii des Umrichters und wihlen Sie Tools > Vergleich!.

2. Gerat hinzufiigen

Vergleich s

> & fve-i ¥ — 02 Geriit hinzufiigen | ) Daten aktualisieren | % Nur vergleichbare Werte | % Nur Unterschiede
¥ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 02 " .

III Klicken Sie auf Gerat hinzufiigen und wahlen Sie darauf das gewtnschte Gerat aus. Fir den

Vergleich der Umrichterdaten mit dem Projekt wahlen Sie Offline-Parameterdaten verwenden|.

3. Datenunterschiede erkennen

[ Vergleich =

% Nurvergleichbare Werts | 7 Nur Unterschiede

O batensksslsren. %

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 @ Gerat hinzufiigen

4.6.3 Grenzwerte

Name sew-eurodrive-mdi0-<in21 sow-eurodrive-mds90-cin21 Copy
+ Rpplikationsgrenzen
(4

< hs1

Beschleunigung 6000 Umd/(min
Rerzogerung 6000 Umdr/(min’s)

II‘ Um nur die unterschiedlichen Parameter anzuzeigen, wahlen Sie Nur Unterschiede).
Unterschiede werden durch rote Schattierungen angezeigt.
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9.6 Geratetausch

Ziele: =  Sie kennen die Moglichkeiten des Geratetauschs mit verschiedenen Geraten.

dQ €@ UM i E T e b

1. 2. 3 4. 5. 6. 7. 8. 9. 10. 1. 12.

o Das Ersatzgerat muss die gleiche Konfiguration haben wie das Ursprungsgerat.

Produkttraining 05.02.2025
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9.6.1 Beispiel MOVIDRIVE® technology

o

Feldbus

—_ =
o B i
2 = || -

r thhavbARERY

\ /p

n Speichermodule in den Geraten MOVIDRIVE® technology

Das MOVIDRIVE® Technology verfligt tiber ein steckbares Speichermodul . Auf diesem Speicher-
modul sind alle Geratedaten gespeichert und immer aktuell. Muss ein Gerat gewechselt werden,
kann durch einfaches Umstecken des Speichermoduls die Anlage ohne weitere Hilfsmittel in
kurzester Zeit wieder in Betrieb genommen werden.

Vorgehensweise:

©® No g kRNh-=

Sicherheitshinweise beachten!

Geréat spannungsfrei schalten!

Anschlisse abklemmen/abziehen

Umrichter demontieren

Speichermodul vom Ursprungsgerat in das Ersatzgerat einbauen
Ersatzgerat montieren und Anschllsse stecken/anschrauben.
Gerat einschalten mit aktivierter Endstufensperre

In MOVISUITE® wird der Geratetausch Gber das Meldesymbol A am Gerat angezeigt.

Wird ein Absolutwertgeber als Motor- oder Streckengeber eingesetzt, miissen Sie nach einem
Geratetausch den Geber neu referenzieren.

Produkttraining
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9 Datenmanagement

9.6.2

o

Beispiel MOVIDRIVE® modular/system

Feldbus

iﬂ

EtherCAT®/SBus™\®

nNf

10 Ll

Speicherkarte im MOVI-C® CONTROLLER

Vorgehensweise:

1.

O NSO ORLODN

Die Geratetauschfunktion des MOVI-C® CONTROLLER unter Funktionen > Geratetausch muss
aktiviert sein (Default). Dadurch werden alle Parameter- und Konfigurationseinstellungen der
angeschlossenen MOVIDRIVE® modular/system auf der SD-Speicherkarte gespeichert und mit
einer Checksumme versehen. Anderungen der Umrichterparameter aktualisieren Sie in der
Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER mit Funktionen > Geratetausch > Konfigurations-
daten aktualisieren|.

Sicherheitshinweise beachten!

Gerat spannungsfrei schalten!

Anschlisse abklemmen/abziehen

Umrichter abschrauben

Ersatzgerat montieren und Anschliisse stecken/anschrauben
Gerat einschalten mit aktivierter Endstufensperre

Der MOVI-C® CONTROLLER erkennt bei Neustart automatisch den Geratetausch und Iadt den
gespeicherten Datensatz in den neuen Umrichter.

Produkttraining
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10 Klemmenansteuerung

Ziele: =  Sie kdnnen der Antrieb mit den Digitaleingangen tber Festsollwerte ansteuern
= Sie kdnnen die Belegung der Digitaleingdnge konfigurieren
= Sie kdnnen mit den Digitaleingédngen die FCB ansteuern
=  Sie konnen die FCBs parametrieren und diagnostizieren

A Q@ Mi*g i E L & B

1. 2 3. 4. 5. 6. i 8. 9. 10. 11. 12.

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

A
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10 Klemmenansteuerung

10.1 Prinzip der Klemmenansteuerung
Die Umrichter funktionieren nach einem einheitlichen Funktionsprinzip unabhangig davon, welche
Ubergeordnete Steuerung und welcher Motor in der Applikation zum Einsatz kommt.
Die Firmware des Umrichters ist modular mit FCBs (Funktion Control Block) aufgebaut und kann

dadurch ein breites Applikationsspektrum abdecken. In den FCBs sind die Betriebsarten und
Funktionen des Umrichters wie Drehzahlregelung, Positionsregelung, Drehmomentregelung und
weitere abgebildet. Die FCBs werden von einer Ubergeordneten Steuerung tber Digitaleingange
aktiviert. Der angewahlte FCB aktiviert die Motoransteuerung und erzeugt Uber das ausgewahlte
Regelverfahren den Motorsollwert.

FCB-Konzept:

Einzelne Umrichterfunktionen wie Positionieren, Prozessdatenverarbeitung
Drehzahlregelung, Lageregelung, Tippen, Hand-
betrieb, Referenzfahrt, Stopp usw. sind als FCBs

FCBs
umgesetzt.

Einige FCBs wie der FCB26 Stopp oder der FCB05 FCBO1 Endstufensperre

Drehzahlregelung sind in allen Regelverfahren FCBOS Drehzahlregelung
aktivierbar, andere, wie der FCB09 Positionieren, FCBO09 Positionieren
sind nur in den Regelverfahren VFCPLYS mit Geber FCB12 Referenzfahrt
oder CFC anwahlbar. FCB13 Stopp Appgrenze

Die FCBs erhalten im Normalfall von der Steuerung FCB20 Tippen

Uber die Prozessdaten automatisch ihre Sollwerte.

Motoransteuerung

= &

=  Mebhr Uiber die Funktionsweise der Umrichter von MOVI-C® erfahren Sie im E-Learning

9 =  Weitere Hinweise zu den FCBs finden Sie im Anhang.
MOVI-C® modular, system und technology — Funktionsweisen

Produkttraining 05.02.2025
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10.2 Ansteuerung mit Drehzahl-Festsollwerten
Der Umrichter ist nach dem Auslieferungszustand direkt mit Festsollwerten Uber die Digitaleingange
verfahrbar. Die Ansteuerung wird mit dem FCB 05 Drehzahlregelung realisiert.
=  Prozessdatenverschaltung fir FCB 05 Drehzahlregelung:
PA-Datenguellen Sollwerte
FCB 5 Drehzahlregelung FCB 6 Drehzahlregelung
: y 2 Geschwindigkeit 2 Geschwindigkeit
Datenworte - il'-'lu_ B Beschleunigungsvorsteuenung
[ 25 ma '-.-t:'f‘ii(};.:‘.;\ M Massenlagheiismomen
_r\ p—— @7 Drehmomentvorsieusring
h Sollwertverschaltung @ max. Drehmomenl = Soltwert extemer Lageregler
% Q Fosition @ max. Drehmoment
!f | 2 Geschwindigheit FCB 9 Positionierung
ﬁ_ Drehmoment Q@ pusition FCB 6 Drehzahlregelung
g [ 2 max. Geschwindigkeit positiv £2 Geschwindigheil
& max. Geschwindigkeit negativ B Beschieunigungsvorsleueiing
sentréigheitsmoment B ey Beschsunigung M assentiagheitsmoment
Drehmomentvorstauerung £ max. Verztigerung g Drehmomentanstzuerung
Sollwert ext. Lagemegler v Ruckeeit @' max. Drehmoment
@& max. Diehmoment
FCB 7 Drehmomentregelung
FCB 7 Drehmomentregelung @ Drehmomen
@ Pusition B Massentragheiismomenl
| = max Geschwindigkeil posiliv @ Drehmamentansleverung
& max. Geschwindigkeit pasitiv & max. Gaschwindigkeit positiv
| Ruckeeit (ms) & max. Gesclwindigkedt positiv
@ max. Drehmoment @ man. Dietmoment
Drehmomentgrenzen
@& max. Drehmoment 21
@ max, Drehmoment Q2
@ max. Drehmoment 03
@ max. Drehmoment 04
Produkttraining 05.02.2025



10 Klemmenansteuerung

Vorgehensweise zur Ansteuerung Achse Uber die Digitaleingénge in beide Richtungen mit 3
unterschiedlichen Drehzahlen:

1. Ein-/Ausgange des Grundgerats konfigurieren

" A Ty
@ MOVISUITE® ES  NeuesP..msproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cin21 — 07

Parameter Explorer X

{3 Scan - Kommunikation konfigurieren | O¢ & Mehr ~

Grundgerdt X

Technologiefunktionen
Uberwachungsfunktionen Digitalausgénge
Phys. Pegel 0-aktiv  Funktionsstatus Funktion

g Digitaleingsnge
Phys. Pegel 0-aktiv Funktionsstatus Funktion
~ Geréte-Eigenschaften DI 00 (o] (o] (o] Endstufenfreigabe [ ]
> Antriebsstréinge DI 01 (1] [c] [ 1] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung pesitiv =
DI 02 (o] [c] (0] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung negativ E
Funktionen DI 0% 0 @ o Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 0 E
4 Ein-/Ausgange DI 04 ® ® ® Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 1 =
B Grundgerit n. DI 05 (o] [c] ® Fehler-Reset [=l
»  Sollwerte DI 06 (o] (o] [o] Keine Funktion =
b Istwerte DI 07 (o] ® ® Keine Funktion |
b Antriebsfunktionen
b
b

> Diagnose DB 00 ® ® (o] Bremsenausgang a
DO 00 (1] Betriebsbereit =
Do ol ® (o] ® Endstufe freigegeben =
ooz @ () o] Fehler =
DO 03 ® o (o] STO aktiv =
DO R (o] (0] [c] Keine Funktion =]

III Offnen Sie \Funktionen > Ein-/Ausgange > Grundgeréit| und parametrieren Sie die

Digitaleingdnge wie dargestellt.

2. Festsollwerte ansteuern

@ MovISUITE® = roj Planung P — (€)

® > sew-eurodrive-mdx90-cfn21

Parameter Explorer Al Grundgerét Festsollwerte X

a Grundeinstellungen Status Geschwindigkeit
Funktion Wert ast As2

Geschwindigkeit 1 { 500 Umdr/min J 150 Umdr/min

€3 Scan - Kommunikaton konfigureren | & & Mehr v

. Betriebsart
*  Gerite-Eigenschaften

Unipolar/Festsollwert £CB 05 — Festsollwerte Drehvichtung positiv

» Antriebsstrange Quelle analoger Sollwert

I
4 Funktionen Keine Quelle

4 Ein-/Ausginge
B Grundgeriit
E/A-Karte

4 Soliwerte

o
-]
o
-]
o
-]
-]
o

Grundeinstellungen
PA-Daten
Leitfrequenzeingang

B Festsollwerte
Priorisierte Klemmensteuerung
Sollwertverschaltung

Profilwertverschaltung Beschleunigung Verzégerung
Steverwort 1 AS1 As2 Ast As2
Steuerwort 2 Beschleunigung 13000 Umdr/(min's) 9 Verzbgerung 1 3000 Unn -

Steuerwort 3 Beschleunigung 2 3000 Umdv/(min's)

Verzogerung 2 3000 U

Istwerte

Motorpotenziometer

>
®  Antriebsfunktionen

® Technologiefunktionen
>

Sollwert speichern
Nein =

Oberwachungsfunktionen
“J MOVISAFE® CS.

At a2

Diagnose Beschleunigung 150 Umdr/(min‘s) 150 Umdr/(min*s)
Verzégerung 150 Umdr/(min*s) 150 Umdr/(min‘s)

III Aktivieren Sie nacheinander die verschiedene Festsollwerte und beobachten Sie dabei den Status
der Digitaleingange sowie die Drehzahl des Antriebs. Verandern Sie anschlieRend den Wert fir
Geschwindigkeit 1 bei angewahltem Festsollwert auf 500 Umdr/min und beobachten Sie die
Drehzahl.

Status des angewahlten Festsollwerts mit Geschwindigkeiten und Rampen

E Beschleunigung und Verzdgerung der Festsollwerte.
Diese werden nur aktiv, wenn die Profilwerte |Maxima|e BeschleunigungNerzégerunQ als
Festsollwerte — Beschleunigung/Verzdgerung konfiguriert sind.
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@ Aufgabe: Achse liber die Festsollwerte ansteuern.

1. Parametrieren Sie den DI05 wie dargestellt

Digitaleingdnge

Droo
Cro1
DIoz2
CI03
Cro4
CI05
DI 06
D107

OO0O0O0C0OQO

©O00O0O0CO0O0

Phys. Pegel 0-aktiv Funktionsstatus Funktion

Endstufenfreigabe

Festsollwerte — Drehrichtung positiv
Festsollwerte — Drehrichtung negativ
Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 0
Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 1

Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 2

Keine Funktion

©O00OOe0O0O0
(n] [ (o] |[o] ] [w] (o]

Keine Funktion

2. Parametrieren Sie die Festsollwerte entsprechend den Drehzahlen in der folgenden Tabelle.
Fahren Sie alle Festsollwerte und tragen Sie den Status der jeweils erforderlichen Digital-
eingénge in die Tabelle ein.

D100
D101
D102
D103
DI04
DI05

00000

Phys. Pegel 0-aktiv

P00000

Funktion Status
Endstufenfreigabe

Festzollwerte - Drehrichtung positiv

Festsollwerte — Drehrichtung negativ

Geschwindigkeitsfestsollwert Bit 0

Geschwindigkeitfestsolhwert Bit 1

Geschwindigkeitsfestsollwert Bit 2

Geschwindigkeits-Festsollwert Umdr/min 500 750 1000 1500 1800 2000

3. Verfahren Sie den Antrieb nach diesem Verfahrprofil mit den Festsollwerten.

2000 +

1000

-1000 —
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10 Klemmenansteuerung

10.3

Stoppen mit unterschiedlichen FCB

Zum Stoppen einer Bewegung kénnen folgende FCB angewahlt werden:

FCB Name Prio
FCB 01 Endstufensperre

FCB 14 Notstopp

FCB 13 Stopp an Applikationsgrenze

FCB 26 Stopp an Benutzergrenzen

1. Verzégerungsrampen einstellen

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn2i — 07 ) Scan i+ Kommunikation konfigurieren

Parameter Explorer " %

Grenzwerte X

Applikationsgrenzen Grenzen
Ast A2 As] A2
¥ Gerite-Eigenschaften Geschwindigkeit positiv 1415 Umdr/min 36000 Umdr/min I Notstoppverzgerung 6000 Umdr/(min's) 3000 Umdr/(min®s) I
» Antriebsstringe Geschwindigkeit negativ. 1415 Umd/min 36000 Umdr/min R AL
“ Funktionen I Verzogerung 3000 Umdi/(min®s) 3000 Umdi/(min®s) I
b Ein-/Ausginge
> Sollwerte Drehmoment 100.0 % Motormennmoment 100.0 % Motornennmoment
b Istwerte Ausgangsscheinstrom 8.000 A 8.000 A
> Antriebsfunktionen
> Technologiefunktionen
Zyklusbegrenzung Grenzwerte aus der Inbetriebnahme
4 Uberwachungsfunktionen
AS1 AS2 AS1 AS2
Referenzmeldungen
mnl Modulo-Minimum  0.00 Umdr 0.00 Umdr Maximaldrehzahl an der Motorwelle 5943 1/min 100 1/min
Konbaltrunktonen Modulo-Maximum 0,00 Umdr 0,00 Umdr Maximaldrehmoment an der Motorwelle 7,000 Nm 0,000 Nm
Endstufe Spannungsgrenze 400000 V 400.000 V

Netzkontrolle

Auto-Reset

Ubersicht Fehlerreaktionen
¥ £J) MOVISAFE® CS.

> Diagnose

III Stellen Sie die Verzdgerungen fur FCB 13 Stopp an Applikationsgrenze und FCB 14 Notstopp ein.
Die Notstoppverzégerung kann dabei steiler sein als die Applikationsgrenze.

2. Digitale Eingdange zuweisen

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 14

Parameter Explorer L

a Digitaleingdnge
Phys. Pegel 0-aktiv  Funktionsstatus Funktion

) Scan 1 Kommunikation konfigurieren | & & Mehr ~

Grundgeridt X Alle Tabs ~

b Gerdte-Eigenschaften

DI 00 [1] (o] [1] Endstufenfreigabe [ |
b Antriebsstringe plol (o] (o] (o] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung positiv =
Dlo2 (o] o (o] FCB 05 - Festsollwerte Drehrichtung negativ =
4 Funktionen DI 03 (o] ® (o] Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 0 =
4 Ein-fAusgange DI 04 (o] (o] (o] Geschwindigkeits-Festsollwert Bit 1 =

E Grundgerit I DLDS [o] [c] fo] Echler-Recet
Sollwerte DI 06 ® 0 [ ] FCB 13 Stopp an Applikationsgrenzen E
Istwerte oz O [1] (] FCB 14 Notstopp =

> Technologiefunkticnen
> Uberwachungsfunktionen Digitalausgénge
Phys. Pegel 0-aktiv  Funktionsstatus Funktion

b
b
b Antriebsfunktionen
b
b

> Diagnose DB 00 ® (0] o Bremsenausgang i ]
(1] (1] Betriebsbereit =
(o] [c] (o] Endstufe freigegeben =
[1] 0 (0] Fehler =l
(o] (o] (o] STO aktiv El
(o] (o] (o] Keine Funktion El

II’ Parametrieren Sie den FCB 13 und FCB 14 auf die Klemmen DI06 und DIO7 und testen Sie die
Funktion. Testen Sie als Vergleich auch die Endstufensperre durch Ausschalten des DIOO.
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10.4

FCB 20 Tippen liber Klemmen ansteuern

Vorgehensweise zur Ansteuerung im Tippbetrieb Uber die Digitaleingange:

1. Digitaleingange parametrieren

1 R
@ MOoVISUITE® = Neues Projekt T.mspraj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02 {2 Scan I+ Kommunikation konfigurieren | & &

Parameter Explorer 1 Grund Alle Tabs

I Digitaleingdnge
Phys. Pegel 0-aktivFunktionsstatus Funktion

» Gerite-Eigenschaften DI 00 [ 1] (o] [ ] Endstufenfreigabe n
> Antriebsstringe ol 01 © © © FERlpgen B
DI 02 (o] ® (0] FCB 20 Tippen — Positiv =
4 Funktionen DI03 ® [o] ® FCB 20 Tippen — Negativ E
4 Ein-/Ausgange DI 04 (o] (o] [o] FCB 20 Tippen — Geschwindigkeitssollwert 2 E
_ Bowiex |1} |os @ © © renernem B
b Sollwerte pios © (o] o Keine Funktion =
b Istwerte DIO7 ® ® [o] Keine Funktion E
b Antriebsfunktionen

b Technologiefunktionen
b Uberwachungsfunktionen Digitalausgénge
Phys. Pegel 0-aktiv Funktionsstatus  Funktion

T
Diagnose Bremsenausgang

e

Betriebsbereit
Endstufe freigegeben
Fehler

STO aktiv

0006
LD EE D g

Keine Funktion

»

E’ Offnen Sie |Ein-/Ausgéinge > Grundgerét\ und parametrieren Sie die Digitaleingdnge wie
dargestellt.

2. FCB 20 Tippen parametrieren

® T —— 1
@ MOVISUITE® E®  Neues Projekt 1.msproj Planung =
@ > sew-eurodrive-mdx90-cfin21 — 02 (2 Scan I Kommunikation konfigurieren | G- & Mehr ~ :
|
Parameter Explorer 1 FCB 20 Tippen X Alle Tabs ™ |
= FCB 20 Tippen
> Antriebsstringe & —
Geschwindi tiber haltung D >
5 4
ERERSRE Geschwindigkeitssollwert 1 — Positiv 50 Umdrfmin 200 Umdr/min
Ein-/Ausgidnge Geschwindigkeitssollwert 1 — Negativ 50 Umdr/min 200 Umdr/min
Sollwerte: Geschwindigkeitssollwert 2 — Positiv 500 Umdr/min 200 Umdr/min
Istwerte Geschwindigkeitssollwert 2 — Negativ 500 Umdr/min 200 Umdr/min
Antriebsfunkdionen Profilwerte dber Profilwertverschaltung D @]
b ) T SISy e 3000 Urndr/{min®s) 3000 Umde/{min®s)
RS Siejpip=ditzir i) Verzogerung 3000 Umdr/{min®s) 3000 Umdr/(min"s)
FCB 05 Drehzahlregelung o 0 0
uckzei ms ms
FCB 06 Interpolierte Drehzahlr...
2 hp | SE i 1.00 Umar 1.00 Umdr
rehmomentregelur
FCB 08 Interpoierte Drghmn?"... Drehmomentgrenze dber Profilwertverschaltung D @)
FCB 09 Positionsregelung
FCB 10 Interpolierte Positionsr... Sollwerte
FCB 12 Referenzfahrt Funktion Wert
FCB 13 Stopp an Applikations... Tippen negativ :D
Fe it 7 ) Tippen positiv @-] u
FCB 18 Rotorlage-ldentifikation P e -
B FCB 20 Tippen n |
FCB 21 Bremsentest

E] Offnen Sie \Funktionen > Antriebsfunktionen > FCB 20 Tippen| und parametrieren Sie die
Einstellungen wie dargestellt.

Die Schalter Tippen negativ und Tippen positiv| kdnnen nur verwendet, wenn sie nicht als
Klemme oder in einem Steuerwort (Default Steuerwort 1) parametriert sind.

3. Achse im Tippbetrieb verfahren

Verfahren Sie der Antrieb in positiver Drehrichtung mit DI0O1 und DI02 = 1 und in negativer Drehrichtung
mit DIO1 und DIO3 = 1. Die Geschwindigkeitssollwerte schalten Sie mit DI04 um.
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10.5 FCB 09 Positionsregelung uiber Klemmen ansteuern

=  Prozessdatenverschaltung fir FCB 09 Positionsregelung:
’ B
Steverworte FCB 5 Drehzahlregelung FCB 6 Drehzahlregelung

O Stevsrwor! 1 2 Geschwindigkeit 2 Geschwindigkeit

PA-Datenquellen Sollwerte

[ R T— & ma. Beschizunigung B Beschlaunigungsvorsteuenng
@ Sevenion 3 & max. Verztigenng M Masseniragheiismoment
S\ Ruckzeit (ms) g Drehmomenteorsteuerung
" Sollwertverschaltung @ max Drehmoment E= Soltwent extemer Lageregler
% O Position [ @ max. Drehmoment
g‘ 2 Geschwindigkeit FCB 9 Positionierung
3_ — @ Drehmoment .-Q_ﬁc:m:c:'u FCB 6 Drehzahlregelung
§ | ' W 2 cescmindigeet

B Beschleunigungsvorsteueing
4‘ Massentragheitsmoment

tsmament

-
M Massentréig
g Drehmomentyorstaueing g Drehmomentansteuerung
= Sollwert ext. Lagemegler ol @ max. Drehmoment
@ ] ZI||!‘|;||::'=E|I_
FCB 7 Drehmomentregelung
— FFCB 7 Drehmomentregelung @& Drehmoment
Q Pusition M Massentragheiismoment
> max Geschwindigkeit positiv @ Drehmomentansteuerung
&y max. Geschwindigkeil positiv 2 max. Geschwindigheil positiv
A\ Ruckaeit (ms) & man. Geschwindigkeit positiv
@ max Drehmoment @ max. Drehmoment

max, Drehmoment 04
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Vorgehensweise zur Ansteuerung der Achse im Positionierbetrieb tber die Digitaleingange:

1. Digitaleingange parametrieren
@ MoVisUITE® ekt Lanspeo) PRI Inbetricbnahme

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 1

Parameter Explorer ’ Grenzwerte Grundgerat X

a0 Digitaleingange Digitalausgange
Phys. Pegel O-akliv Funktionsstatus Funktion Phys. Pegel O-akliv Funktionsstatus Funktion
b Geréte-Eigenschaften Dl oo o (o) ) Endstufenfreigabe DB 00 (o) (o] o] Bremsenausgang a
b Antriebsstringe D101 (o] (-] (] FCB 09 Positionsregelung @ poow @ (o] (1] Betriebsbereit B
DI 02 (o] (o] (o] Keine Funktion = DO 01 (o] (o] (-] Endstufe freigegeben B
“ Funktionen DIO3 [ (0] (<] Keine Funktion = Do 02 (1] (1] (o] Fehler =
4 Ein-/Ausgange DI04 (o] (-] (] Keine Funktion B D003 (o] (o] (o] STO aktiv E
I DI 05 [o] [c] [c] Fehler-Reset C} DOR (o] (o] o] Keine Funktion =
E/A-Karte pis @ -] (-] Keine Funktion =
Sollwerte T - ) o) (] Keine Funktion =

b Istwerte

b Antriebsfunktionen

#  Technologiefunktionen

b Oberwachungsfunktionen
b B MOVISAFE® CS.

Diagnose

E Wahlen Sie Funktionen > Ein-/Ausginge > Grundgerit an.
IZ‘ Parametrieren Sie DI01 > FCB 09 Positionsregelungj.

2. FCB 09 Positionieren parametrieren

N .

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt Tmsproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx30-cfn21 — 02
Parameter Explorer 1
a FCB 09 Positionsregelung Schleppfehler R

Funktion Wert Ast As2
Geréite-Eigenschaften Betriebsart Relativ E ~ Schleppfehlerfenster  1.00 Umdr 1.00 Umdr

Antriebsstringe Steuerbit “Vorschubfreigabe” verwenden

{2 Scan I Kommunikation konfigurieren | &= &

FCB 09 Positionsregelung X

= Steuerbit *Position Gbernehmen” verwenden Nein ~
Funktionen Steuerbit "Betriebsart” verwenden D bt
b Ein-fAusginge Nur Parameter "Maximale positive Geschwindigkeit' verwenden ™
> Sollwerte Zielpositionen ab aktueller Position berechnen (@] Reaktion Schieppfehler Positionierung
b Istwerte Bremse bei Erreichen der Zielposition schiieBen @< (el -
4 Antriebsfunktionen

FCB 01 Endstufensperre
FCB 02 Stopp-Standard

FCB 05 Drehzahlregelung

FCB 06 Interpolierte Drehzahiregelung

FCB 07 Drehmomentregelung

FCB 08 Interpolierte Drehmome: Aktive Sollwerte und Profilwerte
1[0 -
FCB 10 Interpolierte Positionsregeminy Position Lokaler Wert 0.00 Umdr
FCB 12 Referenzfahrt Maximale positive Geschwindigkeit  Applikationsgrenze — Geschwindigkeit positiv 3000 Umdr/min
FCB 13 Stopp an Applikationsgrenzen N Lokaler Wert 0.00 Umdr
FCB 14 Notstopp Maximale negative Geschwindigheit  Applikationsgrenze — Geschwindigkeit negativ 3000 Umds/min
FCB 18 Rotorlage-Identifikation . e ] 3000 Umd/(mins)
(G2 U= Maximale kati 1ze - Verzogerung 3000 Umdr/(min"s)
S i Ruckzeit Applikationsgrenze — Ruckzeit 0 ms
FCB 26 Stopp an benutzerdefinierten Gr... - m F— .Y 7 %

»  Technologiefunktionen

Uberwachungsfunktionen

nose

II’ Offnen Sie Funktionen > Antriebsfunktionen > FCB 09 Positionsregelung.

@ Wahlen Sie |Betriebsart > Relativ|. Der Antrieb wird von der aktuellen Position um den
Positionssollwert weiterpositioniert.

Stellen Sie alle Steuerbits auf 0. Mit dem Steuerbit Vorschubfreigabe konnen laufende
Bewegungen unterbrochen werden. Mit dem erneuten Setzen der Vorschubfreigabe wird die
Bewegung fortgesetzt.
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10 Klemmenansteuerung

3. Sollwert fiir die Position vorgeben

@ MovISUITE® es Projekt 1.msproj Planung
Q » sew-eurodrive-mdx90-cfn21 a1

Sollwertverschaltung X

Sollwerte
Quelle Wert
Gerite-Eigenschaften P T ~ 10000 Umdr E
b Antriehsstr&inge Position 2/Restweg Lokaler Wert ~  0.00 Umdr
Geschwindigkeit Festsollwerte - Geschwindigkeit ~ 0 Umdr/min
Funktionen Drehmoment Lokaler Wert v 0.0 % Motornennmoment
b Ein-fAusgdnge Beschleunigungsvorsteuerung  Lokaler Wert ~ 0 Umdr/(min"s)
4 Sollwerte Massentragheitsmoment Lokaler Wert v 100000 %
Grundeinstellungen Drehmomentvorsteuerung Lokaler Wert ~ 0.0 % Motornennmoment
PA-Daten Stellwert externer Lageregler Lokaler Wert ~ 0 Umdi/min

Leitfrequenzeingang

Festsollwerte

Priorisierte Klemmensteuerung
& Soiververchaung 1 1 |
Profilwertverschaltung

Steuerwort 1

Steuerwort 2

Steuerwort 3

b Istwerte

[1] ffnen sie Funktionen > Sollwerte > Sollwertverschaltung.

E’ Geben Sie als Sollwert fur die Position 100.00 Umdr vor.

4. Profilwerte fiir Geschwindigkeit vorgeben

@ MovIsuITE® ] Planung b inbetrichnshme

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 ) Scan I+ Kommunikation konfigurierd

Parameter Explorer r Sollwertverschaltung Profilwertverschaltung X

59 Profilwerte

Quelle Wert

" Gerate-Eigenschaften Masimale positive Geschwindigkeit  Lokaler Wert ~ 500 Umd
» Antriebsstringe Maximale negative Geschwindigkeit ~ Lokaler Wert v 1200 Umdr/min
‘Maximale Beschl ize - Beschieunigung 3000 Umdr/mns)
“ Funktionen Maximale g 1ze - Verzégerung ~ 3000 Umdi/(min*s)
> Ein-/Ausgénge Ruckzeit Applikationsgrenze - Ruckzeit ~ Oms
4 Soliwerte
Grundeinstellungen
Drehmomentgrenze Externe Drehmomentbegrenzung
PA-Daten
3 : Quelle Wert
Leitfrequenzeingang : Quelle
EEnBleers Maximales Drehmoment Q1 Applikationsgrenze — Drehmement ~  100.0 % Motomennmoment Keine Quelle v
Priorisierte Klemmensteuerung Modus Drehmementgrenze
B Sollwertverschaltung 1-kanalig ¥

1]

B Profilwertverschaltung

Steuerwort 1

Steuerwort 2
Steuerwort 3
Istwerte

Antriebsfunktionen

Oberwachungsfunktionen

b
>
b Technologiefunktionen
>
b [J MOVISAFE® CS

> Diagnose

II' Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > Profilwertverschaltung.

E’ Stellen Sie die Maximale positive Geschwindigkeit auf Lokaler Wert und 500 Umdr/min| und die
Maximale negative Geschwindigkeit auf Lokaler Sollwert und 1000 Umdr/min ein.

5. Achse im Positionierbetrieb verfahren

Starten Sie die relative Positionierung der Achse mit DI0O1 = 1 und testen Sie die Funktion mit unter-
schiedlichen Positionen und Profilwerten. Weitere Verfahrvorgange starten Sie mit toggeln des DIO1.
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11 Busansteuerung

Ziele: =  Sie kennen das Prinzip der Busansteuerung des Umrichters
= Sie kdnnen den Umrichter flr Busansteuerung konfigurieren
= Sie kdnnen FCBs Uber den Bus ansteuern
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1.1

o

Prinzip der Busansteuerung

Bei der Busansteuerung werden die Sollwerte tGber Prozessdaten einer Ubergeordneten Steuerung
vorgegeben. Dazu mussen das Bussystem und die Zuordnung der Prozessdaten im Umrichter
konfiguriert werden. Sie konnen diese Einstellungen entweder frei parametrieren oder automatisch
von einem Softwaremodul MOVIKIT® durchfiihren lassen. Die Softwaremodule MOVIKIT® stehen in
MOVISUITE® im Katalog zur Verfligung.

In diesem Workbook wird ausschlieRlich die Busansteuerung ohne Softwaremodule MOVIKIT®
behandelt, Information zur Ansteuerung mit Softwaremodulen MOVIKIT® erhalten Sie in
weiterfihrenden Workbooks und der allgemeinen Dokumentation von SEW-EURODRIVE.

Méoglichkeiten der Busansteuerung:

1. Busansteuerung iiber Feldbus ohne Softwaremodule MOVIKIT®
Hier wird die Prozessdatenverarbeitung direkt im Umrichter parametriert.

Prozessdaten
P‘rl:l."-:'\'.|:|.|!|=|'|l.r|.'r.sr|::-L'|Eu|1-:_;
—9
1 i—;‘ i
a8 |
FCBs
_i—‘-_;'"
F
L™
Motoransteuerung -
w

=0

2. Busansteuerung iiber Feldbus mit Softwaremodulen MOVIKIT® der Kategorie Drive
Das Softwaremodul MOVIKIT® ibernimmt die Verschaltung der Prozessdaten.

Prozessdaten

Prozessdatenverarbeitung
™
' W
;
¥ 4 N

FCBs

B P
- r
o v
i
Motoransteuerung -
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11.2

3. Busansteuerung iiber EtherCAT®/SBusP-YS und einen MOVI-C® CONTROLLER

Hier Gbernimmt ein Softwaremodul MOVIKIT® die Parametrierung der Prozessdaten. Zusétzlich wird im
MOVI-C® CONTROLLER ein Programm geladen, das entweder parametriert oder programmiert
werden kann und mehrere Umrichter zeitgleich ansteuern kann.

Prozessdaten

-
1 111

Prozessdatenverarbeitung
v Q9

¥ 4 %

FCBs

FCB .l’_\\._:-}}
o Fa]
I‘.‘.n::-to'.'un51|:~|,||;'r-.;|1g -

- —

=0

Grundeinstellungen

1. Quelle einstellen

@ MovVISUITE® S Neues Projekt 1.msproj Planung ® Q0 ® _a

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 (+) — £3407 unikation konfigurieren | & Mehr ~

Parameter Explorer Grundeinstellungen X Alle Tabs

oo Grundeinstellungen Synchronisation Ersatzwerte Applikations-Heartbeat

Quelle Timeout
: o

* Antriebsstrénge Sollwertzyklus Steuerung Basiszykduszeit Ersatzwertzshler Reaktion Timeout Applikations- Heartbeat
1.000 ms 1ms v 0 Applikationshalt + Endstufensperre v

4 Funktionen

NNy XD LI

® Ein-/Ausgange Aktuelle Zykluszeit

4 Sollwerte (XD Anhalten 1ms
DS Applikationshalt + Endstufensperre mit Self-Reset v~

Leitfrequenzeingang
Reaktion externer Fehl

Fehler
Festsollwerte
Applikationshalt + Endstufensperre v

Priorisierte Klemmensteuerung
Sollwertverschaltung

Profilwertverschaltung
Steuerwort 1
Steuerwort 2
Steuerwort 3

b Istwerte

b Antriebsfunktionen

> Technologiefunktionen

Oberwachungsfunktionen
£J MOVISAFE® CS.

Diagnose

E Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > Grundeinstellungen| und wiahlen Sie hier die Anbindung
des MOVI-C® Umrichters an die Uibergeordnete Steuerung aus:

=  Bei MOVIDRIVE® technology = Quelle > Feldbus|
= Bei MOVIDRIVE® modular/system = Quelle > EtherCAT®/SBusP'S

|Z| Durch die Anderung der Prozessdatenkonfiguration wird automatisch der Fehler E-34.01 generiert,
quittieren Sie diese Fehlermeldung.

Belassen Sie fiir die folgenden Ubungen die Einstellung Keine Quelle, da der Umrichter aufgrund der
fehlenden Kommunikation mit der Ubergeordneten Steuerung ansonsten im Status C3
(Prozessdatenverarbeitung nicht bereit) bleibt und kein Verfahren des Antriebs maoglich ist.
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1

11.3

Busansteuerung

FCB 05 Drehzahlregelung uiber Bus ansteuern

Der FCB 05 Drehzahlregelung bezieht seine Sollwerte nach Auslieferungszustand aus den unten
dargestellten Quellen. Zur Vorgabe der Geschwindigkeit Giber den Bus muss die Prozessdaten-
konfiguration entsprechend angepasst werden.

PA-Datenquellen

Lokaler Sollwert

Datenworte

Sollwerte

SBUS, SBUS+, Feldbus

FCB 5 Drehzahlregelung

max. Verzigemung

tuckzeil (ms

NIRE

ma. Drehmoment

FCB 6 Drehzahiregelung

2 Geschwindigkeit

W BeschisunigungsvorsiEuenng

‘_‘ Massentagheitsmoment

@ Drehmomentvarsteuerung

= Soltwert extermer Lageregler

@' mex. Drehmoment

FCB 9 Positionierung
Q Pusition FCB 6 Drehzahiregelung
2 max. Geschwindigheit positiv £ Geschwindigheit

&y max. Geschwindigheit negativ

é Beschleunigungsvorstewerung

. max. Beschieunigung

..‘ Massentragheitsmament

K max. Verzigerung

g Drehmomentanslzuening

S\ Ruckzeit

@ max. Drehmoment

@ max. Drehmoment

FCB 7 Drehmomentregelung
FCB 7 Drehmomentregelung @ Drehmoment
o Position ‘j Massentragheitsmoment

= max. Geschwindigheit positiv

@f Drehmomentansteuerung
—

& max Geschwindigkeit positiv

2 max. Geschwindigheit positiv

ax, Drehmoment 01

Drehmoment (2

Drehmoment (13

1. Steuerwort 1 konfigurieren

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — C3

Parameter Explorer L

=2 &

Geréte-Eigenschaften
Antriebsstringe

Funktionen
b Ein-/Ausginge
4 Sollwerte
‘Grundeinstellungen
PA-Daten
Leitfrequenzeingang
B Festsollwerte
Priorisierte Klemmensteuerung
B Sollwertverschaltung
B Profilwertverschaltung

rTE—

Steuerwort 2

Steuerwort 3
b Istwerte

Drehmomer

Planung

Steuerwort 1 X EEEEFIV G

Grundeinstellungen
Aktueller Wert
0x0000

Quelle
PA-Datenwort 1

Lokaler Wert
0:0000

Layout
Bit 0 — 15 programmierbar

Festsollwerte

I Ruckeelt (ms)

& max. Geschwindigheit positiv

@' max. Drehmoment

{2 san T Kommunikation kanfigurieren | &= &

Layout

Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit &
s Bit 7
Bit 8
Bit 9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13

@@0@@@@@@@0@@0@0%

II’ Konfigurieren Sie [Funktionen > Sollwerte > Steuerwort 1 wie dargestellt.

@ max. Drehmoment

Q

Profilwertverschaltung

Funktion

FCB 05 Drehzahlregelung
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion

Keine Funktion

W mmmmmmmmMNmmm & mm o m

Keine Funktion
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11 Busansteuerung

2. Datenquelle fiir die Geschwindigkeit konfigurieren

| @ MovisuITE® e PR Inbetriebnahmes

| @ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21

Parameter Explorer g Grundeinstellungen Steuerwort 1

Sollwertverschaltung X

aa Sollwerte
Quelle Format PA-Daten Wert
" Geriite-Eigenschaften Position Lokaler Wert v 100.00 Umdr
Antriebsstringe Position 2/Restweg Lokaler Wert ~ 0.00 Umdr
Geschwindigkeit PA-Datenwort 2 m v 16 Bit ~ 0 Umdr/min
Funktionen Perones Lokaler Wert v 0.0 % Motornennmament
P Ein-/Ausgange Beschleunigungsvorsteuerung  Lokaler Wert ~ 0 Umdr/(min*s)
4 Sollwerte Massentragheitsmoment Lokaler Wert ~ 100.000 %
B Grundeinstellungen Drehmomentvorsteuerung Lokaler Wert b 0.0 % Motornennmoment
PA-Daten Stellwert extemer Lageregler  Lokaler Wert v 0 Umdr/min

Leitfrequenzeingang
Festsollwerte
Priorisierte Klemmensteuerung
Profilwertverschaltung
B Steuerwort 1

Steuerwort 2
Steuerwort 3

b Istwerte

b Antriebsfunktionen

b Technologiefunktionen

v Uberwachungsfunktionen

b £J MOVISAFE® CS.

E‘ Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > Sollwertverschaltung| und wahlen Sie als Quelle fiir die
Geschwindigkeit PA-Datenwort 2.

3. PA-Daten schreiben, um den Antrieb zu steuern
R ——

@ MOVISUITE® E%  NeuesP..msproj Planung — =
@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 07 () Sean I~ Kommunikation konfigurieren | &= & B[ | Mehr ~ |
Parameter Explorer 1 PA-Daten X Alle Tabs "i
g Grundeinstellungen Prozessausgangsdaten-Waorter
Funkticn Wert
> Gerite-Eigenschaften @ ~xtusiisiern @ o 1
2 = 1000
> Antriebsstringe Anzahl Datenwérter PAG
. 16 PAZ 0
4 Funktionen 7ol 0
b Ein-fAusgange PAS 0
4 Sollwerte © Giiltige Daten empfangen G 0
Grundeinstellungen Empfangene Pakete PAT 0
B PA-Daten n. 0 -— 7
Leitfrequenzeingang A 0
Festsollwerte PAT0 0
Priorisierte Klemmensteuerung
PATT 0
Sollwertverschaltung
PA 12 0
Profilwertverschaltung
PA1Z 0
Steuerwort 1
PA 14 0
Steuerwort 2 a
Steuerwort 3 ok
b Istwerte PAYIE g
b Antriebsfunktionen
b Technologiefunktiocnen
3 Q—B Gerite

E Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > PA-Daten|.

|Z| Geben Sie im Datenwort PA1 den Wert 1 ein, um im Steuerwort 1 das Bit 0 zu setzen und geben
Sie im Datenwort PA2 den Wert 1000 als Geschwindigkeits-Sollwert ein. Ergebnis: Der FCB 05
wird aktiviert und der Antrieb dreht mit 1000 Umdr/min. Testen Sie anschlieRend unterschiedliche
Drehzahlen und Drehrichtungen.

Die manuelle Eingabe der Prozessausgangsdaten dient zur Simulation fur Testzwecke.

Bei einer realen Applikation werden die Prozessausgangsdaten von der Gbergeordneten Steuerung
Uber den Bus gesendet, solange der Parameter aktiviert ist. Die Deaktivierung dieses
Parameters stoppt die Aktualisierung der Prozessausgangsdaten.
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11 Busansteuerung

11.4

FCB 09 Positionsregelung luiber Bus ansteuern

Der FCB 09 Positionsregelung bezieht seine Sollwerte nach Auslieferungszustand aus den unten
dargestellten Quellen. Um die Position Uber den Bus vorzugeben, muss im Sollwertpuffer die

PA-Datenquellen

Lokaler Sollwert

Sollwerte

SBUS, SBUS+, Feldbus

Datenquelle an den Bus angepasst werden.

unigungsvirsteuerung

Massentragheitsmoment

Drehmomentvorsteuerung

M| |

t ext. Lagemegler

Profilwertverschaltung

max, Geschwindigkeit positiv

max. Geschwindigeit negati

°?|8|M(D|D

Ruckzeit (ms)

Drehmomentgrenzen

may. Drehmoment 01

max, Drehmoment 02

&
&
@ max. Drehmoment 03
&

max, Drehmoment 04

FCB 5 Drehzahlregelung

FCB 6 Drehzahlregelung

2 Geschwindigheit

2 Geschwindigket

a8 max. Beschieunigung

é Beschleunigungsvorsteuerung

&% man Verztigening

M Masseniragheitsmoment

A Ruckzelt ms)

g Drehmomentvarsteuerung

@’ max. Drehmoment

FCB 9 Positionierung

v O Fosilion

FCB 7 Drehmomentregelung

E= Sollwert extemer Lageregler

@ max Drehmoment

FCB 6 Drehzahlregelung

£ Geschwindigheit

B Beschleunigungsvorsieuening

A Massenirgheiismoment

g Drehmomentansteuerung

@ max. Drehmoment

FCB 7 Drehmomentregelung

@ Drehmoment

Q Pusition

4_‘ Massentragheitsmoment

& max Geschwindigket posit

@ Drehmomentansteuerung

& max Geschwindigkeit positiv

2 max. Geschwindigkell positiv

£ Ruckzelt (ms)

£ mak. Geschwindlyfil psiliv

@ max. Drehmoment
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& Co KG

EW-EURODRIVE GmbH

o

11 Busansteuerung

In dieser Ubung soll eine Absolutpositionierung mit FCB 09 iiber den Bus angesteuert werden.
Auch die Sollwerte fur Geschwindigkeit, Rampen und Geschwindigkeit sollen tGber Prozessdaten

vorgegeben werden.

1. FCB 09 konfigurieren

@ MOVISUITE® E%  Ne.roj

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

Parameter Explorer ik

=
* Gerite-Eigenschaften
»  Antriebsstringe

4 Funktionen

b Ein-/Ausgange

b Sollwerte

b Istwerte

4 Antnebsfunktionen
FCB 01 Endstufensperre
FCB 02 Stopp-Standard
FCB 05 Drehzahlregelung
FCB 06 Interpolierte Drehzahlre...
FCB 07 Drehmomentregelung
FCB 0& Interpolierte Drehmome...

|

FCB 10 Interpolierte Positionsre...
FCB 12 Referenzfahrt
FCB 13 Stopp an Applikationsgr...
FCB 14 Notstopp

{2 Scan {0 Kommunikation konfigurieren

FCB 09 Positionsregelung X

— 0O

Mehr ~

Alle Tabs

FCE 09 Positionsregelung

Funktion

Betriebsart

Steuerbit "Verschubfreigabe" verwenden
E Steuerbit "Position ibernehmen” verwenden

Steuerbit "Betriebsart™ verwenden

Nur Parameter "Maximale positive Geschwindigkeit" verwenden
Zielpositionen ab aktueller Position berechnen

Bremse bei Erreichen der Zielposition schlieBen

Wert

Absolut

Nein

Schleppfehler
As1 AS2

Schleppfehlerfenster  1.00 Umdr 1.00 Umdr

Reaktion Schleppfehler Positionierung

Endstufensperre

E Offnen Sie \Funktionen > Antriebsfunktionen > FCB 09 Positionsregelungj und konfigurieren

Sie den FCB 09 wie dargestellt..

2. Steuerwort 1 konfigurieren

@ MOVISUITE® E%  Neuwe.sproj

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 07

=
b Antriebsstringe

4 Funktionen
b Ein-fAusgange
4 Sollwerte
Grundeinstellungen
PA-Daten
Leitfrequenzeingang
Festsollwerte
Priorisierte Klemmensteuerung
Sollwertverschaltung
Profilwertverschaltung
S Serwort 11| |
Steuerwort 2
Steuerwort 3
Istwerte
Antriebsfunktionen
Technelogiefunktionen

Uberwachungsfunktionen

Diagnose

Parameter Explorer i Steuerwort 1 X

Planung

T2 scan 1 Kommunikation konfigurieren | 9 &

Grundeinstellungen
Aktueller Wert
0:0000

Quelle
PA-Datenwort 1 ~

Lokaler Wert
00000

Layout
Bit 0 — 15 programmierbar ~

E Konfigurieren Sie [Funktionen > Sollwerte > Steuerwort 1 wie dargestellt.

Layout

Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit 6
Bit 7
Bit 8
Bit 9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13
Bit 14
Bit 15

=3
O0PAOOPOAAPEAPAOEROOE 2

Alle Tabs ~

Funktion

FCB 09 Positionsregelung
FCB 12 Referenzfahrt
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion
Keine Funktion

Keine Funktion

[ W o] [ o W W o o o W W W 6 6] @

Keine Funktion
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3. Datenquelle fiir Positioniergeschwindigkeit und Rampen konfigurieren

@ MOVISUITE® ES  Neue.sproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cin21 — 02 {2 Scan I+ Kommunikation konfigurieren [

Profilwertverschaltung X Alle Tabs
=] Profilwerte
9 . Quelle Format PA-Daten We
* Antriebsstrénge Maximale positive Geschwindigkeit ~ PA-Datenwort 2 ~ 8Bt ~ |0
4 Funktionen Maximale negative Geschwindigkeit ~ PA-Datenwort 2 ~  16Bit ~ o
b Ein-/Ausgange Maximale Beschleunigung PA-Datenwort 3 ~ 16 Bit ~ |0
A il e Maximale Verzégerung PA-Datenwort 3 ~ 16 Bit ~ 10
Grundeinstellungen Ruckzeit A PPIRationsgrenze — MUCKZEn ~ 0
PA-Daten
beiiszgja iz Uizl Drehmomentgrenze
Festsollwerte Quelle Wert
Priorisierte Klemmensteuerung B
e erathaltiing Mayimales Drehmement Q1 Applikationsgrenze — Drehmoment ~  100.0 % Motornennmoment
I Modus Drehmomentgrenze
Steuerwort 1 1-kanalig 4
Steuerwort 2
Steuerwort 3
b Istwerte
b Antriebsfunktionen
b Technologiefunktionen

E‘ Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > Profilwertverschaltungj und weisen Sie die Profilwerte zu
wie dargestellt. Dadurch werden die positive und negative Geschwindigkeit sowie Beschleunigung
und Verzogerung Uber jeweils ein Prozessdatenwort gesendet.

4. Datenquelle fiir die Position konfigurieren

@ MOVISUITE® ES  Neues Projekt 1.msproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 02

Parameter Explorer L

=] Sollwerte

(2 Scan - Kommunikation konfigurieren | G- &

Sollwertverschaltung X Alle Tabs ~

Quglc Eoumat PADatcy Wert

> Gerate-Eigenschaften | Famien PA-Datenwort 4 v 32 Bit—Big Endian I 0.00 Umdr
b Antriebsstringe Setion 2/Mestweg TORaNET Wert 0.00 Umdr
. Geschwindigkeit Festsollwerte — Geschwindigkeit v 0 Umdr/min
4 Funktionen Drehmoment Lokaler Wert ~ 0.0 % Motomennmement
»  Ein-fAusgange Beschleunigungsvorsteuerung  Lokaler Wert - 0 Umdr/(mins)
4 Sollwerte Massentragheitsmoment Lokaler Wert i 100.000 %
Grundeinstellungen Drehmomentvorsteverung Lokaler Wert ~ 0.0 % Motomennmoment
PA-Daten Stellwert externer Lageregler  Lokaler Wert v 0 Umdr/min

Leitfrequenzeingang
Festscllwerte
Priorisierte Klemmensteza

o
B Sollwertverschaltung n.

Profilwertverschaltung

Steuerwort 1
Steuerwort 2
Steuerwort 3

b Istwerte

b Antriebsfunktionen

b Technologiefunktionen

#  Uberwachungsfunktionen

¢+ Diagnose

III Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > Sollwertverschaltung| und parametrieren Sie die Quelle
und Format fiir die Position wie gezeigt auf PA-Datenwort 4 und 32 Bit — Big Endian.
Damit belegt die Position PA-Datenwort 4 (High Word) und PA-Datenwort 5 (Low Word).
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5. Antrieb liber PA-Daten ansteuern

T
@ MOVISUITE® E% Ne.roj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 07 () Scan 10~ Kommunikation konfigurieren | &= & Mehr ~

Parameter Explorer it PA-Daten X b N
= Grundeinstellungen Prozessausgangsdaten-Wéorter
Funktion Wert
> Gerdte-Eigenschaften @D Aktualisieren P 1
: . - 1000
Antriebsstringe Anzahl Datenwdrter e
7 PA3 3000
Funktionen PA 4 0
b Ein-fAusginge PA 5 1000
4 Sollwerte O Giiltige Daten empfangen A6 0
Grundeinstellungen Empfangene Pakete PAT 0
E PA-Daten . 0 PAS 0
Leitfrequenzeingang PA G 0
Festsollwerte PA 10 1]
Prionisierte Klemmensteuerung PA 11 0
Sollwertverschaltung pA 12 0
Profilwertverschaltung
PA 13 0
Steuerwort 1
_ PA 14 0
Steuerwort 2 i
Steuerwort 3 PN
b Istwerte i -
b Antriebsfunktionen

E Offnen Sie Funktionen > Sollwerte > PA-Daten|.

E’ Vorgehensweise:

= Fahren Sie zuerst mit PA 1 > Wert: 2 eine Referenzfahrt mit FCB 12 durch.
= Aktivieren Sie anschliefend mit PA 1 > Wert: 1 den FCB 09.
= Geben Sie im PA2 die Positioniergeschwindigkeit und im PA3 die Rampen vor.

=  Geben Sie im PAS5 die Position vor. Die Position ist standardmafig mit 2 Nachkommastellen
konfiguriert => der Antrieb fahrt mit Sollwert 1000 Umdr Uber den Bus auf die Position 10 Umdr.

=  Testen Sie die Funktion mit verschiedenen Positionen und Verfahrparametern.

6. PA-Daten beobachten

. N ————
@ MOVISUITE® E®  Neues Projekt T.msproj Planung

@ > sew-eurodrive-mdx90-cfn21 — 09 {2 Sean {0 Kommunikation kenfigurieren

Parameter Explorer b Sollwertverschaltung X n

=] Sollwerte
Quelle Format PA-Daten Werl

b Geréte-Ei haft
erate-igenschatten l Position Pa-Datenwort 4 32Bit—BigEndian ~  10.00 Umdr
> Antriebsstringe 'osition stweg TORaTer Wert 0:00 Omar

Geschwindigkeit Festsollwerte — Geschwindigkeit 0 Umdr/min

5 :
Funktionen AL Lokaler Wert 0.0 % Motormennmoment

b Ein-/Ausginge
TS Profilwertverschaltung X n
Grundeinstellungen
PA-Daten
Leitfrequenzeingang Profilwerte

Festsollwerte Quelle Format PA-Daten Wert

Priorisierte Klemmensteuerung Maximale positive Geschwindigkeit ~ PA-Datenwort 2 16 Bit 1000 Umdr/min
B Sollwertverschaltung Maximale negative Geschwindigkeit  PA-Datenwort 2 16 Bit 1000 Umdrfmin
B Profilwertverschaltung Maximale Beschleunigung PA-Datenwort 3 16 Bit 3000 Umdr/(min*s)
e o PA-Datenwart 3 16 Bit 3000 Umér/(min's)
Steuerwort 2
Steuerwort 3 Steuerwort 1 X

Istwerte

> Antriebsfunktionen .
Grundeinstellungen Layout

b

b

b Technologiefunktionen
7 Aty Funki

b Uberwachungsfunktionen Aletueller Wert . —

0x0001 Bit O @  FCB 09 Positionsregelung

Diagnose ; TCE T2 RETETENZTanTT
Quelle

PA-Datenwort 1 git2 @  Keine Funktion
gtz @  Keine Funktion

E, Offnen Sie Funktionen > Sollwertverschaltung/Profilwertverschaltung/Steuerwort 1/ und
beobachten Sie die vorgegebenen Prozessdaten.
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12 Ansteuerung mit Bediengerat CBG21A

Ziele: =  Sie kennen die verschiedenen Bediengerate
= Sie kennen die Menufiihrung des CBG21A
= Sie kdnnen den Antrieb mit dem CBG21A im Handbetrieb verfahren
=  Sie konnen die Bremse/DynaStop mit dem CBG21A ansteuern
= Sie kdnnen Umrichterfehler mit dem CBG21A quittieren
= Sie kdnnen eine Datensicherung mit dem CBG21A durchflhren

2N @ = Mg A E L 2 B

1. 2. 3% 4. 5t 6. 7. 8. 9. 10. 1. 12.
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12 Ansteuerung mit Bediengerdt CBG21A

121 Uberblick Bediengerite

Um einfach, schnell und direkt vor Ort Prozessablaufe bedienen und kontrollieren zu konnen stehen
folgende Bediengerate zur Verfiigung.

CBGO1A CBG11A CDM11A

CBG22A

CBG21A

+EpoAS

Bediengerat CBG22A,
mit verriegeltem
Handbetrieb optimiert
fur Anlagenbediener.

Diagnosemodul zur
Anzeige des Umrichter-
status und Adaption von
CBG11A, CBG21A,
CBG22A, USM21A.

Bediengerat zur Motorinbetriebnahme, Anzeige von Status und
Parametern sowie Speichern und Kopieren von Parametersatzen

Beschreibung

0 KG

C

Q
[o1]

SEW-EURODRIVE GmbH

y Q@

Display 5 x 7-Segment-Display 1,5 Monochrom-Display | 2,4 Farb-Display 2,4 Farb-Display 2 x 7-Segment-Display
Sprachen Keine EN DE/EN/FR/ES/IT/ DE/EN/FR/ES/IT/ Keine
PT/ZH/RU/HU/KR PT/ZH/RU/HU/KR
Parameter Ja Ja Ja Nur auf ausgewahlte Nein
Zugriff Diagnosedaten
Engineering Nein Ja, via USB-Mini- Ja, via USB-Mini- Ja, via USB-Mini- Ja, via 9-poligem SUB- .
Schnittstelle fir Schnittstelle Schnittstelle Schnittstelle D-Stecker und USM21A
MOVISUITE® Schnittstellenadapter
oder Bediengerat
Istwert- und Ja Ja Ja Ja Ja (Nur
Statusanzeige Umrichterstatus)
Ausgabe von Nein Nein Nein Ja Nein
Texten
Speichern und  ein Parametersatz ein Parametersatz mehrere Nein Nein
Kopieren des Parametersatze, per
Umrichter- USB-Mini-Schnittstelle
parameter- mit einem PC editierbar
satzes und austauschbar
Inbetriebnahme = Asynchronmotoren Asynchronmotoren Asynchron- und Nein Nein
= mit/ohne Bremse = mit/ohne Bremse Synchronmotoren
= Motorsensor = Motorsensor = integrierter Motor-
= ohne Optimierung = Optimierung des und Geberkatalog
des Antriebsstrangs Antriebsstrangs = mit/ohne Bremsen
= Motorsensor
= mit/ohne Geber
= Optimierung des
Antriebsstrangs
Handbetrieb Ja Ja Ja Ja (in Kombination mit  Nein
Schliisselschalter)
Notbetrieb Nein Nein Ja Ja Nein
Firmware des Nein Ja Ja Ja Nein
Bediengerats
updatefahig
Schaltschrank-  MOVITRAC® MOVITRAC® advanced/ MOVITRAC® advanced/ MOVITRAC® advanced/ MOVITRAC®advanced/
umrichter advanced/ MOVITRAC® basic + MOVITRAC® basic + MOVITRAC® basic + MOVITRAC® basic
MOVITRAC® basic CDM11A MOVIDRIVE® CDM11A MOVIDRIVE® CDM11A MOVIDRIVE®
technology technology technology
Dezentrale Nein an allen Ausflihrungen einsetzbar, meist im an allen Ausfiihrungen  Nein
Antriebstechnik abgesetzten Betrieb oder in Verbindung mit einsetzbar, meist im
MOVIMOT® flexible MMF3 und Frontmodul fir abgesetzten Betrieb
Bediengerat. oder in Verbindung mit
— MOVIMOT® flexible
| MMF3 und Frontmodul
) fur Vorortbediengerat
inkl. Schliisselschalter.
05.02.2025

Produkttraining



12 Ansteuerung mit Bediengerdat CBG21A

12.2 Hauptmeni Bediengerat CBG21A

@ 1. Hauptmenii 6ffnen

D]
DRN71M4

Hauptmenii
Handbetrieb |

Jm EE

%
2

a

III Durch Driicken der ESC-Taste gelangen Sie vom Startmenti ins Hauptmenti.

IZI Das Hauptmend bietet Ihnen folgende Auswahimdglichkeiten an:

[d

Startment
@ Handbetrieb
@ Movisafe CS..
|

Diagnose

Parameter

Datenhaltung

Inbetriebnahme

Optimierung Antriebsstrang

Gateway

Bediengerat Einstellungen
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12 Ansteuerung mit Bediengerdt CBG21A m

12.3

i
O

12.3.1

G

o

Handbetrieb

Nicht immer stehen Ihnen alle Handbetrieb-Modes zur Verfigung. Sollte z.B. kein Gebersystem
Uber den Antriebsstrang in Betrieb genommen sein, werden die positionsgeregelten Modes nicht
angezeigt!

1. Handbetrieb einschalten

Uber das Pfeiltastenfeld kénnen Sie durch das Hauptmenii navigieren.
@ Wahlen Sie den Hauptmenueintrag ,Handbetrieb aus und bestatigen Sie mit der -Taste.

Drehzahlgesteuerter Handbetrieb

Mit dem drehzahlgesteuerten Handbetrieb, kann der Antrieb mit Hilfe einer Drehzahlvorgabe verfahren
werden.

NS
re steus
500 1500
4
PG5 Solbeschl/Sollverzsg. < Drehrichtung rechts
3000 Umdr/(min‘s) Umdrmin
N 2g Al \ Info - 28 N Esc

Info

Wahlen Sie Drehzahlgesteuerter Handbetrieb| aus und bestatigen Sie mit .

Geben Sie die Sollgeschwindigkeit ein.

[1]
2]
Geben Sie die Rampe fiir Sollbeschl./Sollverzég ein.
[4]
(5]
(6]

Stellen Sie die Drehrichtung| ein mit .

Starten Sie den Antrieb mit der griinen -Taste.
Stoppen kénnen Sie den Antrieb wieder mit der roten STOP-Taste.

Das Eingabefenster eines Sollwerts aktivieren Sie mit OK, anschlieRend kénnen Sie den Sollwert mit
den Pfeiltasten editieren. Mit einem weiteren Driicken von bestétigen Sie die Eingabe und
schlieRen das Eingabefenster.
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12 Ansteuerung mit Bediengerdat CBG21A m

12.3.2

12.3.3

Referenzfahrt

Um den positionsgeregelten Handbetrieb nutzen zu kdnnen, muss vorab eine Referenzierung des
Antriebs durchgefuhrt werden.

Handbetrieb
Referenzfahrt | Aktiver Antrieb referenziert
Status:

B 04l

Referenzfahrt
(O Aktiver Antrieb referenziert B
Status:

DeaktiviertiNicht gestartet

0.00 Umdr

Deaktiviert/Nicht gestartet

0.00 Umdr

Starten Starten

III Wahlen Sie Referenzfahrt aus und bestatigen Sie mit .

IZI Starten Sie die Referenzfahrt mit .

EI Nach erfolgreicher Referenzierung wird der Status Aktiver Antrieb referenziert angezeigt.

Positionsgesteuerter Handbetrieb

Der positionsgesteuerte Handbetrieb ermdglicht eine Absolutpositionierung in den konfigurierten
Anwendereinheiten (Defaulteinheit: Umdrehungen)

s L] [IdE3)

Positionsgesteuerter Handbetrieb Positionsgesteuerter Handbetrieb

- -
0.00
7 Sollposition

/ Umdr
Info Esc

+~Hd
3000 Umdr/(mi

S —

Wihlen Sie Positionsgesteuerter Handbetrieb aus und bestatigen Sie mit .

Geben Sie die gewlinschte |[Sollposition| ein.

Geben Sie die Sollgeschwindigkeit ein.

Geben Sie die Rampe fiir Sollbeschl./Sollverzdg ein.
Starten Sie die Positionierung mit .
Stoppen kénnen Sie die Positionierung wieder mit .

o [=] = [=] (5] =]
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12 Ansteuerung mit Bediengerdt CBG21A m

12.3.4 Pendelbetrieb

Mit dem Pendelbetrieb kann zyklisch zwischen 2 Absolutpositionen verfahren werden. Dabei ist darauf
zu achten, dass die Sollposition 1 kleiner als die Sollposition 2 eingestellt wird.

EpEl
Handbetrieb Pendelbetrieb
F

Pendelbetrieb

EE 0

1 [CIEIE

Wahlen Sie den Pendelbetrieb aus und bestatigen Sie mit der -Taste.

Geben Sie |Position 1| und Position 2 fiir die Pendelbewegung ein.

(1]
2]
E Geben Sie die Sollgeschwindigkeit ein.
4]
5]
6]

Geben Sie die Rampe fiir Sollbeschl./Sollverzég ein.

Starten Sie die Positionierung mit .
Stoppen kénnen Sie die Positionierung wieder mit .

12.3.5 Taktbetrieb

O

Mit dem Taktbetrieb kann um eine vorgegebene Strecke zyklisch weiter verfahren werden (relative
Positionierung).

= ©rE

Taktbetrieb Taktbetrieb
B r

Handbetrieb
Taktbetrieb

Sollbeschl./Sollverzég.

3000 Umdr/(min‘s)

Info

Wahlen Sie den Taktbetrieb aus und bestéatigen Sie mit der @(]—Taste.
Geben Sie die Verfahrstrecke| ein.

Geben Sie die Sollgeschwindigkeit ein.

Geben Sie die Rampe fiir Sollbeschl./Sollverzég ein.
Starten Sie die Positionierung mit .
Stoppen kénnen Sie die Positionierung wieder mit ..

[o] o] (2] [] ][] ¢
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12 Ansteuerung mit Bediengerdat CBG21A n

12.3.6 Ansteuerung Bremse/DynaStop

Das Offnen der Bremse bei gesperrter Endstufe kann bei Hubwerksapplikationen zum Absturz
A des Hubwerks fiihren!

Mit dieser Funktion kann die Bremse bei gesperrter Endstufe gellftet werden.

CENT] ot 1l
Handbetrieb Ansteuerung Bremse/DynaStop Ansteuerung Bremse/DynaStop
Ansteuerung Bremse/Dyna! (* (O Endstufe gespertt () Endstufe gespertt

Endstufe freigeben Endstufe freigeben

m
@ 5 " Bremse geffnet () Bremse gebffnet
info 88 sc info X [T sC info X 88 sC

. Wahlen Sie den V-\nsteuerung Bremse/DynaStop| aus und bestatigen Sie mit @(]

@ Bevor die Bremse angesteuert werden kann, muss im Umrichter die Endstufensperre aktiviert
werden. Wahlen Sie hierzu [Endstufe sperren| und bestatigen Sie mit OK.

IEI Waéhlen Sie und bestatigen Sie mit , um die Bremse elektrisch zu luften.

E Wihlen Sie Bremse schlieRen und bestatigen Sie mit , um die Bremse elektrisch zu
schlielen. Die beiden griinen Icons zeigen die aktiven Zustande ,Endstufe gesperrt und ,Bremse
geodffnet an.
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12 Ansteuerung mit Bediengerdt CBG21A n

12.4 Fehlerquittierung

Tritt ein Fehler im System auf wird dieser direkt auf der Anzeige des Handbediengerats angezeigt.

eplara 1

Ursache 1:

Der Drehzahiregler arbeitet an der
Stellgrenze (mechanische
Uberlastung oder Phasenausfall am
Netz oder Motor).

E2ido] L E2ldol

Fehler 8.1 Fehler 0.0

Hauptkomponente Fehler 8.1:
Drehzahlilberwachung
Drehzahliiberwachung - Motorisch

Hier wird der Fehlercode im Anzeigeformat \Hauptfehler.SubfehIeﬂ dargestellt.

Driicken Sie die Taste zum Offnen des Fehlermenus. Hier wird zusétzlich zur Fehlernummer der

Fehlertext angezeigt.

Hier werden die zugehdrigen Fehlerursachen und ihre Behebungsmaéglichkeiten aufgefuhrt.

Mit setzen Sie den Fehler zuriick.

Der fehlerfrei Zustand wird durch den Fehlercode und grun hinterlegter Anzeige dargestellt.

[T SIS [=]
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12 Ansteuerung mit Bediengerdat CBG21A m

12.5 Datensicherung
Mit dem Handbediengerat kdnnen Datensatze vom Umrichter auf das Handbediengerat bzw. vom
Handbediengerat auf den Umrichter geladen werden.

1. Datensicherung anwéahlen

(8
Hauptmenii
Datenhaltung

III Waéhlen Sie |Datenhaltung aus und bestéatigen Sie mit .

2. Datensicherung vom Umrichter in das Handbediengerat

Datenhaltung

=]

001_movic-tech-css31a

M) umrichte

] Bedieng

Wiahlen Sie Umrichter > Bediengerit aus und bestatigen Sie mit .

EI Wahlen Sie \Datensatz hinzufﬁM, um den Datensatz anzulegen, und bestatigen Sie mit .
Der Name setzt sich aus einer fortlaufenden Nummer und der Geréatesignatur zusammen.

IEI Starten Sie das Laden des Datensatzes vom Umrichter auf das Handbediengeréat mit .
Der griine Haken zeigt anschliel3end den erfolgreichen Upload an!
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12 Ansteuerung mit Bediengerdt CBG21A

"] Bediengerat = Umrichter

Datenwiederherstellung vom Handbediengerat in den Umrichter

? =
Datei wahlen

&
E1000_movic-tech-css31a E

Datenhaltung 000_movic-tech-css31a

[ Umrichter < Bediengerat

Starten

Wahlen Sie Bediengerit > Umrichter und bestatigen Sie mit OK.

Wahlen Sie den erforderlichen Datensatz aus und bestéatigen Sie mit .

Starten Sie das Laden des Datensatzes vom Handbediengeréat auf den Umrichter mit @(] Der
grine Haken zeigt den erfolgreichen Download an!

Produkttraining

05.02.2025



TR
Anhang

Feldbus-Kommunikation iiber MOVI-C® Address Editor einstellen

Der MOVI-C® Address Editor kann zum Auffinden und Konfigurieren von Feldbus-Teilnehmern fir die
Bussysteme PROFINET, .EtherNet/IP™ oder Modbus TCP eingesetzt werden.

= a
w0 W
-

EURODRIVE

@ MOVI-C®Address Editor

Kommunikation konfigurieren

Ethernet-Adapter
Ethernet - Intel{(R) Ethernet Connection (7) 1219-LM v

Scan-Timeout

2000 ms

Adressanderungs-Timeout
10000 ms

E Ubernehmen ] Abbrechen

Address Editor

*) Rackgangig 2} Sortieren | () Netzwerk scannen - Kommunikation kenfigurieren

Geriteinfo Kommunikation

#1 PROFINET-Name  ais1 Ethernet-Anschluss  X40
H Gerateklasse  MOVI-C MOVIDRIVE Feldbus-IP-Adresse 10 . 1 . 99 . 160
Seriennummer  01.7919718801.0001.20 Subnetzmaske 255 .255.254. 0
MAC-Adresse  0D0F693CBDCB Standard-Gateway 10 . 1 . 98 . 1
(eI Schnittstellentyp  PROFINET Ubernehmen

Starten Sie den MOVI-C® Address Editor (iber Start > SEW > MOVI-C® Address Editor.
EI Wahlen Sie den entsprechenden Ethernet-Adapter und Sie die Einstellungen.
IEI Konfigurieren Sie die erforderlichen Adress-Parameter und Sie die Einstellungen.
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13.2 Betriebsanzeigen am MOVIDRIVE®
Anzeige |Beschreibung ~ |Zustand Bemerkung/Aktion
Anzeigen beim Boot-Vorgang W _Uh. AV 4.4 AW W W S D\ A
b0 —[Gerét durchlauft beim Laden der |Status: nicht bereit, ’Abwarten, bis Boot-Vorgang beendet ist.
b1 Firmware (Booten) verschiedene | Endstufe ist gesperrt, |Gerat bleibt in diesem Zustand —s Gerat defekt
b3 Zustande. keine Kommunikation |
maglich
br |
Anzeigen bei diversen Geratestatus
. Energiesparmode Energiesparmodus aktiv
00 Zwischenkreisspannung fehlt Status: nicht bereit Netz Uberprifen
| Endstufe ist gesperrt
| Kommunikation ist
| mdglich
|
Co Modulbus ist nicht bereit Modulbusverbindung priifen
blinkend |
Cc2 STO aktiv Status: nicht bereit, |Funk’tion Safe Torque Off ist aktiv
blinkend | Endstufe ist gesperrt, |
C3 Synchronisation mit dem Bus nicht [Kommunikation ist Busverbindung Gberpriifen
blinkend |in Ordnung R mogich Synchronisationseinstellung an Gerat und Steuerung
Prozessdatenverarbeitung ist nicht priifen, Prozessdateneinstellungen an Gerét und
‘berelt Steuerung priifen
C4 Die Geberauswertung ist nicht ‘Geber werden initialisiert
blinkend bereit \Gerét bleibt in diesem Zustand: kein Geber ausgewahit
|Parameter Quelle Istdrehzahl oder Istposition zeigt einen
nicht vorhandenen Geber an
C5 Motormanagement nicht bereit
blinkend ’ £ Ay s - k. e
C6 Interne Gerateversorgung
blinkend |unvollstandig
Anzeige ‘Be_sch_reilgun_g Zustand Bemerkung/Aktion v e .
c7 Leistungsteil nicht bereit
blinkend |
|
Cc8 Externes Gerat nicht bereit
blinkend |
C9 Datenflexibilisierungsschicht nicht !
blinkend |bereit
Cd Parameter-Download lauft
blinkend A A AN __‘ N S N A
Anzeigen bei Initialisierungsvorgéngen (Parameter werden auf Standardwerte zuriickgesetzt)
do |Grundinitialisierung Status: nicht bereit, Abwarten, bis Initialisierung beendet ist
blinkend | __ X ~|Endstufe ist gesperrt,
d1 Initialisierung Kommunikation ist
blinkend |Auslieferungszustand maglich |
Anzeigen im Normalbetrieb
01 Endstufensperre Endstufe ist gesperrt Der Antrieb ist von der Endstufe nicht angesteuert. Die
Bremse wird geschlossen, ohne Bremse trudelt der Motor
aus. Der FCB 01 ist fest angewahlt mit der Klemme DI00.
Er kann aber noch von weiteren Quellen zusatzlich
angewahlt werden.
02 Default-Stopp Infos hierzu finden Antriebsfunktion (FCB) Default Stopp aktiv, wenn kein
Sie in der anderer FCB angewahlt und das System bereit ist.
Beschreibung der
04 Handbetrieb FCBs. Handbetrieb aktiv
05 Drehzahlregelung Drehzahlregelung mit internem Rampengenerator
06 Interpolierte Drehzahlregelung Drehzahlregelung mit Sollwerten zyklisch tber Bus, der
Rampengenerator ist extern angeordnet z.B. in einer
Ubergeordneten Steuerung.
07 Drehmomentregelung Drehmomentregelung
08 Interpolierte Drehmomentregelung Drehmomentregelung mit Sollwerten zyklisch Uber Bus
09 Positionsregelung Positioniermodus mit internem Rampengenerator
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10 Interpolierte Positionsregelung Positioniermodus mit Sollwerten zyklisch tiber Bus
Der Rampengenerator ist extern angeordnet z.B. in einer
Ubergeordneten Steuerung

12 Referenzfahrt Der Antrieb fuhrt eine Referenzfahrt aus.

13 Stopp an Applikationsgrenzen Verzdgerung an der Applikationsgrenze
Der FCB 13 wird ebenfalls aktiv, wenn kein anderer FCB
angewahlt ist als der Default FCB 02.

14 Notstopp Verzdgerung an der Notstoppgrenze.

18 Rotorlage-Identifikation Kommutieren des Gebers bei Synchronmotoren

19 Halteregelung Lageregelung auf Momentanposition

20 Tippen Tippbetrieb aktiv

21 Bremsentest Bremse wird getestet, indem ein Drehmoment im
geschlossenen Zustand der Bremse angelegt wird.

25 Motorparametermessung Motorparametermessung aktiv

26 Stopp an Benutzergrenzen Dient zum Anhalten an Benutzergrenzen

13.3 FCB-Pool und Verteilung der Prioritat

FCB-Nr. FCB Prio

01 FCB Endstufensperre

14 FCB Notstopp

13 FCB Stopp an Applikationsgrenze

22 FCB Endstufentest

18 FCB Rotorlageidentifikation

25 FCB Parameterschatzung

12 FCB Referenzfahrt

04 FCB Handbetrieb

20 FCB Tippen

19 FCB Halteregelung

21 FCB Bremsentest

23 FCB Bremsentest DriveSafety

10 FCB Interpolierte Lageregelung

09 FCB Lageregelung

06 FCB Interpolierte Drehzahlregelung

05 FCB Drehzahlregelung

08 FCB Interpolierte Drehmomentregelung

07 FCB Drehmomentregelung

26 FCB Stopp User

02 FCB Default-Stopp

00 FCB Standard (Default-Stopp)

13.4 Hardwarekombinationen

Bezeichnung

U/t

VFcPLUS

CFC/SERVO

ELSM®

Technisches Prinzip

Spannung gesteuert nach

Feldorientierung,
spannungsgefiihrt, Flussregler,

Feldorientierung,

Feldorientierung,

Kennlinie Drehmomentregelung Stromregler Stromregler
Motor ASM LSPM ASM ASM ASM SM SM
Geber — — — Ja Ja Ja —
Dynamik + + ++ +++ +++ ++++ ++
Wirkungsgrad + +++ ++ ++ + ++++ +++
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13.5 Anwendungen und Regelung
Regelung u/f VFCPLUS CFC/SERVO ELSM®
Gruppenantriebe Gurtférderer, Fahr- und  |Verpackungs- und
. PP " Hubwerkantriebe, Handhabungstechnik, . ..

Typische Anwendung Mehrmotorenantriebe, . 4 Horizontaler Gurtférderer

Pumpen/Liifter, dynamische

Fremdmotoren . : o O

Wickelmaschinen Positionierung
Drehzahlregelung v v 1_'} v
Drehmomentregelung — v ‘_,j“ v
Positionierung — L;,_} \jJ} —
n =0 min" — )’ l;,:} —
13.6 Kombinationsmoglichkeiten von Regelverfahren und Funktionen
Regelung u/f VFCPLUS CFC/SERVO ELSM®
Gleichstrombremse v v — —
2Q-Betrieb v — —
Fangen v v v v
Energiesparfunktion — v - —
Motordaten-Identifikation v v v
Jex-Messung — v v

13.7 Kombinationsmoglichkeiten von Regelverfahren und FCB-Antriebsfunktionen

Regelung u/f VFCPLUS CFC/SERVO ELSM®

01 Endstufensperre v v v v

05 n-Regelung v v v

06 Interpolierte n-Regelung v v v v

07 M-Regelung — v v v

08 Interpolierte M-Regelung — v v v

09 p-Regelung — v v vt

10 Interpolierte p-Regelung — v v __

12 Referenzfahrt 4 v v

18 Rotorlagenidentifikation v v v

20 Tippbetrieb L v v -

21 Bremsentest — v v —N

25 Motorparameter-ldent. v v v v

26 Stopp an Benutzergrenzen v v v v
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