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Workbook-Schritte

Workbook-Schritte

Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT ® Kategorie Drive

MOVIKIT® Velocity Drive — Parametrierung und Diagnose

MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose

MOVIKIT® Torque Drive — Parametrierung und Diagnose

MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive — Parametrierung und Diagnose
MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

U

Systemvoraussetzungen:
*=  Schulungsmodell MOVIDRIVE® technology mit Ansteuerung der Binareingange Uber eine
Schalterbox. Grundsatzlich sind auch andere Konstellationen mdglich, jedoch kénnen sich dadurch
Einschrankungen der durchfiihrbaren Ubungen ergeben.

= Motor mit Geberrickfliihrung
= Die MOVI-C®-Umrichter miissen fiir die folgenden Ubungen korrekt in Betrieb genommen

=  Da sich diese gegenseitig beeinflussen kénnen, dirfen keine Softwaremodule MOVIKIT®
vorinstalliert sein. Fihren Sie im Zweifelsfall einen Auslieferungszustand vor der Parametrierung
eines neuen Softwaremoduls MOVIKIT® durch.
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1  Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive
1 Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive

Ziele: = Sie kennen das Prinzip der Topologie Einachs-Automation
=  Sie kennen das Prinzip der Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive
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1 Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive

1.1 Topologie Einachs-Automation
In der Topologie Einachs-Automation werden Umrichter Uber den Feldbus mit Prozessdaten
angesteuert. Hiermit lassen sich Drehzahl- und Lageregelungen einzelner Achsen sehr einfach mit
Softwaremodulen MOVIKIT® ansteuern.
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Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive

Zur komfortablen und zeitsparenden Anpassung an die Applikation stellt SEW EURODRIVE
vorgefertigte Softwaremodule MOVIKIT® der Kategorie Drive zur Verfligung. Diese werden in den
Umrichter geladen und verfligen Uber grafische Tools fiir Parametrierung und Diagnose.
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1  Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive

1.3

o

Uberblick Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive
= BinaryTablePositioning Drive: Tabellenpositionierung, Ansteuerung Uber Digitaleingange oder
AS-Interface

= Positioning Drive: flr drehzahlgeregelte und positionsgeregelte Applikationen, Ansteuerung Gber
Feldbus

=  Velocity Drive: drehzahlgeregelte Applikationen mit oder ohne Geber, Ansteuerung Uber Feldbus

=  Torque Drive: drehmomentgeregelte Applikationen mit oder ohne Geber, Ansteuerung Uber
Feldbus

= RapidCreepPositioning Drive: Eil-/Schleichgangpositionierung auf Initiatoren mit oder ohne
Geber, Ansteuerung Uber Feldbus

MOVIKIT®

Drive

110 o v = =
. 5] BinaryTablePositio... — A e Wl FapidCreepPositi.. — . o i, SRR
Drive | Positioning Drive \__. Drive :] orque Drive q Vielocity Drive

Lizenzmodell der Umrichter

Lizenzierung von Software-Funktionalitat Gber Applikationslevel:

= 0: Standard mit MOVIKIT® Velocity Drive und Torque Drive

*=  1: MOVIKIT® Positioning Drive, BinaryTablePositioning Drive und RapidCreepPositioning Drive
= 2: Kundenspezifische Softwaremodule MOVIKIT®
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2 MOVIKIT® Velocity Drive — Parametrierung und Diagnose
2 MOVIKIT® Velocity Drive — Parametrierung und Diagnose

Ziele: =  Sije kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive in Betrieb nehmen
=  Sie kdnnen das Softwaremodule MOVIKIT® Velocity Drive beobachten und ansteuern

LA (2 | 2] (2 (2
[0 QSIS D [N 0 [ SN D N D
3

1. 2.

Das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive realisiert die Drehzahl-Ansteuerung einzelner Achsen mit
oder ohne Geber liber den Feldbus.
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Velocity Drive — Parametrierung und Diagnose

Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen

1. Katalog 6ffnen und MOVIKIT® Velocity Drive zuweisen

@ MOVISUITE® ES  MOVI..sproj Planung

c) Scan IF Kommunikation konfigurieren ':" F‘a

@ MOVIKIT

@ > Axis1 — 02

l Eﬂ' Aus Katalog hinzufiigen

Katalog

‘ Q Search software module (e.g. "multi vel’) D}

Version

MOVIKIT® 9.04.200 A

Drive (ohne MOVI-C® Controller, direkte Feldbusanbindung)

g, BinaryEblePositic.. [ -, RapidCrespPositi... — [ inzufi }
Dﬂg a ” . Rt - ;EE o U m D E . 2
o] ] ] o]

SingleAxis (mit MOVI-C® Controller]

Offnen Sie den MOVIKIT®-Katalog mit Rechtsklick in den unteren Halbkreis des Umrichters und
anschlieRendem Klick auf Aus Katalog hinzufiigen.

1]
2]

Wabhlen Sie in der Kategorie Drive das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive und laden Sie es
mit und anschlieRend Ja, Parametrierung éndern| in den Umrichter.

2

Hier konnen Sie die Version des Softwaremoduls auswahlen.

N

Fehlermeldung zuriicksetzen

@ MOVISUITE® E%  MOVKT.msproj Planung — 0
T2 scan I Kommunikation konfigurieren | & & 3| Menr
v B B h Netzwerk

@ MOVIKIT

Axisl

E3401 n

4| E-3401 Prozessdatenkonfiguration:
Anderung der Prozessdatenkonfiguration

Mgliche Ursachen und Behebungsmaglichkeiten:

Die Konfiguration der Prozessdaten wurde bei aktivem Prozessdatenbetrieb geandert.

¥) Geratefehler zuriicksetzen

Katalog

E’ Beim Laden eines Softwaremoduls MOVIKIT® werden die Prozessdaten des Umrichters geandert.
Dadurch erscheint die Fehlermeldung E-34.01 am Umrichter. Klicken Sie daher auf das rote
Fehler-Symbol und quittieren Sie den Fehler mit Geratefehler zuriicksetzen|.

Das Softwaremodul MOVIKIT® Velocity Drive ist in den Umrichter geladen und wird im unteren
Halbkreis angezeigt.
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2 MOVIKIT® Velocity e rametrierung und Diagnose _

3. Parametergruppe Softwaremodul MOVIKIT®

@ MOVISUITE® E  MOVIKTmsproj Planung

@ > Axis1 — C3 () Scan - Kommunikation konfigurieren

Parameterbaum 1

Basiseinstellungen X

g Zusatzfunktionen H
Funktion Wert
B I
2 Gerite-Eigenschaften Ay, 0 ®
3 Antriebsstrﬁnge Variable Drehmomentgrenze @1 (2P0)  H @

4 Funktionen

6 Di
lagnose Feldbus-Schnittstelle E

7 MOVIKIT® Velocity Drive SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb

4 Modulkonfiguration

E Basiseinstellungen

> <<<<
b Ein-/Ausginge
b Uberwachungsfunktionen
T It oLir Sleuerwortr PA1 PE1 StatusworF
Aea fnfexaarion Sollgeschwindigkeit PA 2 PE2 Istgeschwindigkeit
Sollbeschleunigung PA 3 PE3 Status/Fehler-Subfehler
Sollverzégerung PA 4 PE4 Drehmoment in % Motornennmoment ~
Digitalausgange PA 5 PES Digitaleingange

u Durch das Laden eines Softwaremoduls MOVIKIT® wird automatisch eine neue Parametergruppe

mit der entsprechenden Konfiguration eingeflgt. In den |Basiseinste||ungﬂ[ kénnen zusatzliche
Funktionen aktiviert werden. Firr die folgenden Ubungen sind keine Anderungen erforderlich.

E Die Prozessdatenkonfiguration des MOVIKIT® Velocity Drive wird unter Feldbus-Schnittstelle
angezeigt. Prozessdaten-Eingangswort Pl 4 ist standardmafig auf Drehmoment parametriert und
kann nachtraglich gedndert werden.

4. Ein-/Ausgénge konfigurieren

@ MOVISUITE® ES  MOVIKT.msproj Planung

@ > Axis1 — C3

Parameter Explorer 1

a MOVIKIT®-Standardbelegung der Digitaleingdnge Digitaleingénge

(2 Scan {IF Kommunikation konfigurieren | Q= & ] Mehr

Ein-/Ausginge X Alle Tabs

5 MOVIKIT & -Standardbelegung verwenden Phys. Pegel  Funktion
3 Ate-|
Gerate-Eigenschaften [Fr i o ~ DI 0D [ 1] Endstufenfreigabe
> Antriebsstringe DIO1 (1] Keine Funktion
DI 02 [1] Keine Funktion
> LD DI 03 [1] Keine Funktion
* Diagnose DI04 0 Keine Funktion
DI 05 (o] Keine Funktion
LD Vi i e pios @  Data-Flexibility-Eingang
LtiEepaalasy Dio7 @  Data-Flexibility-Eingang

b Uberwachungsfunktionen
b Antriebsfunktionen
Al
Feldbus-Schnittstelle
MOVIKIT®-Laufzeitkontrolle
Medulidentifikation

Digitalausgénge
Phys. Pagel  Funktion
DB 00 (o] Bremsenausgang
DO 00 (o] Betriebsbereit
DO 01 (o] Endstufe freigegeben
DO 02 [1] Fehler
DO 03 (c] STO aktiv

0] [ [ m

Digitalausgange DO 00 - DO 03
Frei konfigurierbar

u Hier kdnnen Sie die Parametrierung der Eingange und Ausgange des Umrichters anpassen.
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2 i arametrierung und Diagnose

2.2 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

1. MOVIKIT®-Diagnose 6ffnen und PC-Steuerung aktivieren

@ movisuiTE® ES

W > Axist - (2 Scan - Kommuniation konfigurieren

Parameter Explorer 4 | MOVIKIT®-Diagnose *
ao PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten u B

$P5-Ausgangadaten SPS-Eingangsdaten
b Gerlite-Eigenschaften E
b Antricbsstringe dcece H
*  Funktionen
PA 1: Steverwort D000 boes: Ox1802 hex PE 1: Statuswort
PA 2 Sollgeschwindigkeit 0 Umdr/min 0 Umdlr/enin PE 2: Istgeschwindigkest
PA 3: Beschleunigung o Umdr/{min"s) 1 PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler

PA & Verzogerung (1] Umnir/{min®s) 0.0 % Motomenmmoment PE 4: Istdrehmoment
PAS: .. DOO03..DODD 0000 0000 0000 0000 0001 1111 PES:.DI13.D110.DIO7 .. DI OO

Gerdtestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort n

b MOVIKIT® Velocity Drive PROFINET-Gerd . Bit Funktion Funktionsstatus Funktionsstatus  Funktion
Axis] 0 Freigabe/Notstopp Betriebsbereit

1 Freigabe/Applikationsstopp STO inalktiv

MOVIIT®
MOVIKIT Velocity Drive Reserviect
Bremse offnen

Endstufe freigegeben
Bremse geoiinet/DynaStop® deaktiviert

tufens
Endstufencustand Motor dreht

Nicht bereit - Endstufe gesperrt

Reserviert
Reserviert
Aktuelier FCE Reserviert
FCB 01 Endstufensperre 7 Start/Stopp mit Feldbusrampe
Fehler-Reset
Reserviert

Aktiver Antrieb referenziert

Neue relative Position Ubernommen
Melddung “In Position” aktiv

Fehler

Warnung

Antriebsstrang 2 aktivieren Antriebsstrang 2 aktiv
Meldung “Geschwindigkeits-Soll-lst-Vergleich™ aktiv
SW-Endschalter inaktr

Reserviert

Standby Betrieb aktiv

MOVIKIT® Handshake Out

Reserviert

SW-Endschalter deaktiieren
Endstufensperre aktivieren
Standby Betrieb aktivieren
MOVIKIT® Handshake In

Drehzahl E E Digitaleinginge Grundgerat
Phys. Pegel Funition

oo @ Endstufenfreigabe
DiOY Keine Funktion
Di02

(ol c oo o o o o o o o o ol o I ]
o0oeeOOROO00QO0RO0R

e

[o] Keine Funktion
o3 ©  Keine Funktion
Dioa @ Eeine Funktion
pios @  Keine Funktion
D @
uw . @

Data-Flexibiity-Eingang

Data-Flexibility-Eingang

H

Wihlen Sie Diagnose > MOVIKIT® Diagnosel. Hier kdnnen Sie die Prozessdaten zwischen der
Ubergeordneten Steuerung und dem Umrichter beobachten und steuern.

Schalten Sie die PC-Steuerung ein.

Aktuelle Prozessdaten zwischen SPS und Antrieb
Aktueller Geratestatus des Antriebs

Aktueller Status der Bits im Steuerwort

Aktueller Status der Bits im Statuswort

Aktuelle Drehzahlanzeige

|mlojolx] >N

Status der Digitaleingange des Umrichters

Produkttraining 10.11.2025



2 MOVIKIT® Velocity Drive — Parametrierung und Diagnose _

2,

Antrieb in Drehzahlregelung ansteuern

Ubersicht Prozessdaten
SP5

PC-Steuerung

Timeout PC-Steuerung [s]

o a

5PS-Ausgangsdaten

[2]

- L L L
e TR 0x181F hex
PA 2: Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min 500 Umdr/min
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/{min*sh 5
PA 4: Verzbgerung 1000 Umdr/(min*s) 8.4 % Motomennmoment

ELmamany

Dot

5PS-Eingangsdaten

0000 0000 0001 1111

Antrieb

PE 1: Statuswort

PE 2: Istgeschwindigkeit

PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
PE 4: Istdrehmoment

PE 5: .. DI 13 .. DI 10. DI 07 ... DI 00

Gerdtestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort
PROFIMET-Gerstename Bit Funktion Funktionsstatds  Funktionsstatus  Funktion Bit
Axis1 0 Freigabe/Notstopp aC 0 Betriebsbereit 1]
L~ 1 Freigabe/Applikationsstopp @ 0 STO inaktiv 1
MOVIKIT Velocity Drive 2  Reserviert ’B 0 Endstufe freigegeben 2
: - 3 Bremse offnen ® o ] 0 Bremse gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3
ndstufenzustand -
- 4 Reserviert B 0 Motor dreht 4
Derat Encuhufs freigegeben 5 Reserviert ':B o] Alctiver Antrieb referenziert 5
Aktueller FCE 6 Reserviert o) o] Neue relative Position dbernommen 6
FCB 05 Drehzahlregelung 7  Start/Stopp mit Feldbusrampe @) ® Meldung “In Position™ aktiv 7
5§ Fehler-Reset :D ® Fehler a8
9 Reserviert @] ® Wamnung 9
10 Antriebsstrang 2 aktivieren ®: ) ® Antriebsstrang 2 aktiv 10
11 Reserviert 9o 0 Meldung “Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich™ aktiv 11
O 12 SW-Endschalter deaktivieren (LD 0 SW-Endschalter inaktiv 12
. 13 Endstufensperre aktivieren ’D © Reserviert i3
C:"‘r 14 Standby Betrieb aktivieren CB ® Standby Betrieb aktiv 14
o 15 MOVIKIT® Handshake In @ o ] ® MOVIKIT® Handshake Out 15
AL
o Drehzahl Digitaleingange Grundgerat
= Phys. Pegel Funktion
L 0100 [ ] Endstufenfreigabe
= DIot (o] Keine Funktion
oc [+[i"] (] Keine Funktion
&‘ D03 (o] Keine Funktion
F‘\ = Dio4 @ Keine Funktion
: D05 @ Keine Funktion
o) DI 06 (o] Data-Flexibility-Eingang
‘U : ‘; Dl o7 (o] Data-Flexibility-Eingang
E Schalten Sie Uber den DI 00 die Endstufenfreigabe ein.
@ Geben Sie die SPS-Ausgangsdaten vor wie dargestellt:
PA 2: Sollgeschwindigkeit | 500 Umdr/min
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s)
PA 4: Verzogerung 1000 Umdr/(min*s)

Geben Sie den Antrieb iber das Steuerwort frei wie dargestellt und testen Sie die Funktion mit
unterschiedlichen Verfahrparametern. Beobachten Sie die Prozessdaten des Umrichters in den
SPS-Eingangsdaten, im Statuswort und im Geratestatus.

Fir die Durchfiihrung der weiteren Ubungen miissen Sie die PC-Steuerung wieder ausschalten.

Deaktivieren Sie hierzu die Freigabe des Umrichters Uber das Steuerwort.
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3  MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose _

3 MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose

Ziele: = Sie kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® Positioning Drive in Betrieb nehmen
=  Sie kbnnen das Softwaremodule MOVIKIT® Positioning Drive beobachten und ansteuern

| (A 2] (2] |2 ==
B B B B B
3

1. 2.

Referenzfahrt sowie einen Tippbetrieb einzelner Achsen Uber den Feldbus. Fiir die Positionierung ist

9 Das Softwaremodul MOVIKIT® Positioning Drive realisiert eine Drehzahlregelung, Positionierung,
eine Geberruckfuhrung erforderlich.
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Positioning Drive ametrierung und Diagnose

3.1

Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen

1. Katalog 6ffnen und MOVIKIT® Positioning Drive zuweisen

@ MOVISUITE® ES MOVIKIT.msproj Planung

{0 Scan I+ Kommunikation konfigurieren | 8= &

@ MOVIKIT

7 Aus Katalog hinzufiigen

on und Gerat anpassen..,

Katalog

[ Sotwaremodut suchen (z.8. ‘mutti vel

MoviKIT® Version
Drive (ohne MOVI-C® Controller, direite Feldbusanbindun 9.0.3.200

UGN GinanBbicrosiio. | B
D m.mm A n

Singleuis (mit MOWVI-C® Contraller)

El Laden Sie MOVIKIT® Positioning Drive in den Umrichter.

Je nach Ausgangszustand des Umrichters kdnnen nach dem Laden des Softwaremoduls MOVIKIT®
unterschiedliche Fehlermeldungen auftreten, die Sie quittieren miissen. Da MOVIKIT® Positioning Drive
standardmaRig Hardware-Endschalter aktiviert, kann aulerdem ein Endschalterfehler auftreten.

Diesen konnen Sie erst quittieren, nachdem Sie die Endschalter mit 1-Signal belegt oder diese
deaktiviert haben (siehe Konfiguration der Ein-/Ausgéange).

2. Parametergruppe Softwaremodul MOVIKIT®

@ MOVISUITE® ES MOVIKITmsproj Planung

& > Axist — C3 {2 Scan T Kommunikation kenfigurieren

Parameter tree x
=l Zusatzfunktionen Il u

Funktion Wert
. o
B Variable Ruckzeit (1 PD) a D

> 3 Antriebsstringe Variable Drehmomentgrenze Q1 (2 P0) I m
. Touchprobe — Funktion (4 PD) [ i@ o ]
4 Funktionen Bremsentest (1 PD) a»D

> 6 Diagnose

Basiseinstellungen X Alle Tabs

7 MOVIKIT® Positioning Drive
4 Modulkonfiguration Feldbus-Schnittstelle

B Basiseinstellungen SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb
b Ein-/Ausginge

t  Uberwachungsfunktionen

>35> <<<<

b Antriebsfunktionen
b Modulinformation

Steuerwort PA1 PE1 Statuswort

Sollgeschwindigkeit PA 2 PE 2 Istgeschwindigkeit

Sollbeschleunigung PA 3 PE 3 Status/Fehler-Subfehler

Sollverzogerung PA 4 PE4 Drehmoment in % Motornennmoment ~

Digitalausgange PAS PES Digitaleingange

Sollapplikationsmodus PA & PE 6 Istapplikationsmodus

Zielposition — High Werd PA7 PE7 Istposition — High Word

Zielposition — Low Word PA 8 PE 8 Istposition — Low Word

u Auch beim MOVIKIT® Positioning Drive kénnen in den Basiseinstellungen zusatzliche

Funktionen aktiviert werden.
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MOVIKIT® P ametrierung und Diagnose

3. Ein-/Ausgidnge konfigurieren

. A ————
@ MOVISUITE® S MOVIKIT.msproj Planung

@ > Axist — {2 scan I Kommunikation kanfigurieren

Parameter Explorer Ein-fAusginge X Alle Tabs ~

MOVIKIT® -Standardbelegung der Digitaleingénge Digitaleingdnge
= MOVIKIT®-Standardbelegung verwenden e or
=~ . Keine Funktion Endstufenfreigabe
Geréate-Eigenschaften = =
Keine Funktion
Keine Funktion
. Keine Funktion
Funktionen : E
E i Keine Funktion
Diagnose I renz Keine Funktion
w . Data-Flexibility-Eingang
MOVIKIT® Positioning Drive - =
DI 03 = HW-Fndsc Data-Flexibility-Eingang
Grundeinstellungen - S
+  Uberwachungsfunktionen
b Antriebsfunktionen
-/Ausgdnge
Feldbus-Schnittstelle
MOVIKIT @-Laufzeitkontrolle Digitalausgénge
Medulidentifikation Phys. Pegel  Funktion
DB 00 (o] Bremsenausgang
DO 00 e Betriebsbereit
Do 0 (o] Endstufe freigegeben
DO 02 [ ] Fehler
poo3 @  STOaktiv

Digitalausgange DO 00 - DO 03
Digitalausgange wie im Auslieferungszustand ~

Passen Sie die Belegung der Digitaleingange an lhre Applikation an.

3.2 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

1. MOVIKIT®-Diagnose 6ffnen und PC-Steuerung aktivieren
02 san B Hommuniation konbgurieren | & 8 Mehs
MOVIKIT®-Diagnose % Alle Tabs

PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten

Geviite-Eigenschaften E BT

Antriebsstriinge

5 5P5-Auigangsdaten 595 Erngangudaten

Funktionen
PA1 Steuerwort 0000 Ox18A2 PE 1: Statuswon
PA 2: Soligeschwindigleit o f 0 Usmnckejmin PE 2 Istgeschwindiglosit
PA 3: Beschleunigung [ Uendr/[min®s) 1 PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
PA 4 Verzgerung ] Umdr/fmin®s) 00 % Motenesnmement PE 4 lstdrehmoment
- D003 .. DO00 0000 0000 0000 0000 000D 0001 Diagnose Sic

i 5 Sollapplitionsmodus 0k Stopp 0 Stopp
L] e 1 f8: Zielposition a ! 1000 Umdr

« Diagnose

MOVIKIT® Positioning Drive
Gerdtestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort.
PROFINET-Gerttename Bit Funidion Fusiionsstats Funiticesstatus  Funition
Az 0 Freigabe/Motstopp Batriebsbernit

STO inaltiv

Endstufe freigegeben

Bremse geciinet/DynaSiop® deaktiviert

Motor dreht

MOVIOT & Freigabe/Applikationsstopp
MONIKIT Positioning Diive Reservien
Bremse offnen

2
3
Endstufemsuitand T (TR pasiti
Nicht bereit - Endstufe gespent
5 Aktiver Antrieb referenzet
Aocber FCB 6 ve Position abernenmen

PP mit Feldbusrampe

News relatve POSIBON Ghermommen
FCB 01 Endstufensperre Meldung “In Position” aktiv
& Fehler-Reset

9 Reservient

10 Antriebsstrang 2 aktieeren
11 Ressrviert

12 SW-Endschalter deaktnieren
13 Endstufensperre aktiviersn
14 Standby Betrieb aktivieren
15 MOVIKIT® Handshake In

Resermen
Standby Batrieb aktiv
MOVIKIT® Handshake Cut

0000000000000 0
000000000000 0000

Drehzahl Digitaleinginge Grundgerst
Phys. Pegel Funition
Endstufenfraigabe
Keine Funktion
Kaging Funktion
Keine Funkticn
Keine Funktion
Keine Funktion

Data-Flexibity-Eingang
Data-Flexibity-Eingang

El Wihlen Sie Diagnose > MOVIKIT® Diagnose!.
EI Schalten Sie die PC-Steuerung ein.
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2. Antrieb mit Drehzahlregelung ansteuern

PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten
sPs SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb
Timeout PC-Steuerung [s] ﬂ ST e
2.000
1 Steyenyort Qx0083 hex 0x181F hex PE 1: Statuswort
PA 2: Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min 500 Umdr/min PE 2: Istgeschwindigkeit
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s) 5 PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
@ PA 4: Verzégerung 1000 Umdr/(min*s) 8.7 % Motormnennmoment PE 4: Istdrehmoment
PA 5:..DO 03 .. DO 00 0000 0000 0000 0000 0000 0001 ¥ PE 5 Digitaleingdnge. Diagnose Sicherheitskarte
PA 6: Sollapplikationsmodus ~ 200: Drehzahlregelung — ~ | 200: Drehzahlregelung — PE 6: Istapplikationsmodus
PA 7/8: Zielposition 0 /100 Omar /1N 26736.67 Umdr PE 7/8: Istposition
Geratestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort
PROFINET-Geratename Bit Funktion Funktionsstatus § Funktionsstatus  Funktion Bit
Axis1 0  Freigabe/Notstopp @€ [ 1] Betriebsbereit 0
MOVIKIT® 1 Freigabe/Applikationsstopp () [ ] STO inaktiv 1
MOVIKIT Pasitioning Drive 2 Reserviert (» [ ] Endstufe freigegeben 2
3 Bremse offnen (D [ ] Bremse gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3
Endsm_f“zusmﬂd = 4 Tippen positiv :D 0 Motaor dreht 4
Bereit — Endstufe freigegeben B B ,
5 Tippen negativ :D (o] Aktiver Antrieb referenziert 5
Aktueller FCB 6 Relative Position iibernehmen  (ED (o] Neue relative Position tibernommen 6
FCB 05 Drehzahlregelung 7  Start/Stopp mit Feldbusrampe @) (o] Meldung “In Position" aktiv 7
& Fehler-Reset CB @ Fehler 8
9 Reserviert CB ® Warnung 9
10 Antriebsstrang 2 aktivieren :D o Antriebsstrang 2 aktiv 10
11 Reserviert (D 0 Meldung "Geschwindigksits-Soll-Ist-Vergleich” aktiv 11
] 12 SW-Endschalter deaktivieren :D [ ] SW-Endschalter inaktiv 12
> 13 Endstufensperre aktivieren CD o Reserviert 13
5 14 Standby Betrieb aktivieren (B (o] Standby Betrieb aktiv 14
. 25 15 MOVIKIT® Handshake In CB G MOVIKIT® Handshake Out 15
:c Drehzahl Digitaleingénge Grundgerat
_-: Phys. Pegel Funktion
5 Dl oo [1] Endstufenfreigabe
Ll DIo1 [o] Keine Funktion
= DI02 (o] Keine Funktion
[ - DIO3 (o] Keine Funktion
&‘ DIO4 (o] Keine Funktion
F“ - DIOS (o] Keine Funktion
r plos @  Data-Flexibility-Eingang
i DI 07 [o] Data-Flexibility-Eingang

IIl Schalten Sie mit dem DI 00 die Endstufenfreigabe ein.

@ Geben Sie die SPS-Ausgangsdaten vor wie dargestellt:

PA 2: Sollgeschwindigkeit

500 Umdr/min

PA 3: Beschleunigung

1000 Umdr/(min*s)

PA 4: Verzdgerung

1000 Umdr/(min*s)

PA 6: Sollapplikationsmodus

200: Drehzahlregelung

Geben Sie den Antrieb tUber das Steuerwort frei und testen Sie die Funktion mit unterschiedlichen

Verfahrparametern.
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3  MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose

3. Antrieb im Tippbetrieb verfahren

MOVIKIT®-Diagnose X Alle Tabs

PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten
SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb
2.000
Bal Steysnwort 0x0013 hex Ox181F hex PE 1: Statuswort
PA 2: Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min 500 Umdr/min PE 2: Istgeschwindigkeit
m PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s) 5 PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
PA 4: Verzogerung 1000 Umdr/{min*s) 8.9 %k PE 4: Istdrehmoment
PA 5: .. DO 03 .. DO 00 0000 0000 0000 0000 0000 0001 ¥ PES:D ge, Diag icher
PA 6: Sollapplikationsmodus  101: Tippbetrieb - ~ | 101: Tippbetrieb - PE 6: Istapplikationsmodus
- 2747027 Umdr PE 7/8: Istposition
Gerdtestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort
PROFINET-Geritename Bit Funktion Funktionsstatus] Funktionsstatus Funktion Bit
Axisl 0 Freigabe/Notstopp O 0 Betriebsbereit (1]
s 1 Freigabe/Applikationsstopp @ (1] STO inaktiv 1
MOVIKIT Positioning Drive E 2 Reserviert ® o] ©  Endstufe freigegeben 2
3 Bremse ffnen ® c ] (1] Bremse gedfinet/DynaStop® deaktiviert 3
E"d“u_&m“mnd - 4  Tippen positiv aC [ ] Motor dreht 4
Bereit — Endstufe freigegeben _ : 3 - -
5 Tippen negativ \D (o] Aktiver Antrieb referenziert 5
Alctueller FCB & Relative Position Gbernehmen  (_ED (] Neue relative Position Gbernommen 6
FCB 05 Drehzahiregelung 7 Start/Stopp mit Feldbusrampe (I (] Meldung "In Position” aktiv 7
&  Fehler-Reset (@ ] (o] Fehler 8
9  Reserviert ®c] (o] Warnung 9
10 Antriebsstrang 2 aktivieren @ ] (o] Antriebsstrang 2 aktiv 10
11 Reserviert (@ - ] [ ] Meldung “Ge: Soll-Ist-Vergleich” aktiv 11
12 SW-Endschalter deaktivieren () 0 SW-Endschalter inaktiv 12
13 Endstufensperre aktivieren D (o] Reserviert 13
14 Standby Betrieb aktivieren @] (o] Standby Betrieb aktiv 14
15 MOVIKIT® Handshake In D (o] MOVIKIT® Handshake Out 15

Drehzahl Digitaleingdnge Grundgerat

Phys. Pegel Funition

oo @  Endstufenfreigabe

i [o] Keine Funktion

D02 (o] Keine Funktion

0I03 ® Keine Funktion

DI04 [o] Keine Funktion

Di0s [o] Keine Funktion

cies  © Data-Flexibility-Eingang
o7 © Data-Flexibility-Eingang

III Geben Sie die Prozessausgangsdaten vor.

PA 2: Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min

PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s)
PA 4: Verzdgerung 1000 Umdr/(min*s)
PA 6: Sollapplikationsmodus | 100/101: Tippbetrieb

Izl Geben Sie den Antrieb Uber das Steuerwort frei und testen Sie die Funktion mit unterschiedlichen
Verfahrparametern.

Bei drehzahlgeregeltem Tippbetrieb (Sollapplikationsmodus 101) verfahrt der Antrieb drehzahlgeregelt
mit FCB 05, bei postionsgeregeltem Tippbetrieb (Sollapplikationsmodus 100) lagegeregelt mit FCB 20.

Produkttraining 10.11.2025



MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose

4,

PC-Steuerung

Timeout PC-Steuerung [s]
2.000

Geratestatus

PROFINET-Gerdtename
Axis1

MOVIKIT®
MOVIKIT Positioning Drive

Endstufenzustand

Bereit — Endstufe freigegeben

Aktueller FCB
FCE 12 Referenzfahrt

Drehzahl

Antrieb referenzieren

MOVIKIT®-Diagnose X

Ubersicht Prozessdaten

SPS

PA1 Steuerwort
PA 2 Sollgeschwindigkeit
PA 3: Beschleunigung

PA 4: Verzogerung
PA5:..DO D03 .. DO DD

PA 6: Sollapplikaticnsmodus

PA 7/8: Zielposition

SPS-Ausgangsdaten

EE

0x0083 hex

100 Umdr/min

1000 Umdr/{min*s)
1000 Umdr/(min*s)
0000 0000

300: Referenzfahrt - ~
0 J100 Umdr

SPS-Eingangsdaten

EE Ty

Ox102F
0 Urndr/min
12
0.0 % Motomennmonm:
0000 0000 0000 0001
300: Referenzfahrt -
0.00 Umdr

[2] :

it Funktion

PA 1: Steuerwort

Freigabe/Notstopp
Freigabe/Applikationsstopp
Reserviert

Bremse &ffnen

Tippen positiv

Tippen negativ

Relative Position Gbernehmen
Start/Stopp mit Feldbusrampe
Fehler-Reset

Reserviert

Antriebsstrang 2 aktivieren
Reserviert

SW-Endschalter deaktivieren
Endstufensperre aktivieren
Standby Betrieb aktivieren
MOVIKIT® Handshake In

UEbEEEEEREEEEEAR

Funktionsstatus

PPE 1: Statu:

Furnktionsstatus

00000 HOAPOOOOOOOOS

Digitaleingdnge Grundgerat
Phys. Pegel Funkticn

D100
o
Doz
D3
Dind
D05
D106
oior

0000000 e

Endstufenfreigabe
Keine Funktion

Keine Funktion

Keime Funktion

Keine Funktion

Keine Funktion
Data-Flexibility-Eingang
Data-Flexibility-Eingang

Antrieb

hex PE 1: Statuswort

PE 2: Istgeschwindigkeit

PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler

ent

¥ PES:Di

PE 4: Istdrehmoment

icherhei

Diag

PE & Istapplikationsmodus

PE 7/8: Istposition

swort

Funktion

Betriebsbereit

STO inaktiv

Endstufie freigegeben

Bremse gedfinet/DynaStop® deaktiviert
Motor dreht

Aktiver Antrieb referenziert m
Neue relative Position dbernominm
Meldung “In Position™ aktiv

Fehler

Wamung

Antriebsstrang 2 aktiv

Meldung “Geschwindigkeits-Soll-Ist-Viergleich® aktiv

SW-Endschalter inaktiv
Reserviert

Standby Betrieb aktiv
MOVIKIT® Handshake Out

IIl Geben Sie vor: PA 6 Sollapplikationsmodus > 300: Referenzfahrt

karte

@ Starten Sie die Referenzierung Uber das Steuerwort frei und testen Sie die Funktion. Beobachten
Sie dabei die Istposition in PE 7/8.

u Im Bit 5 des Statusworts kdnnen Sie prifen, ob der Antrieb referenziert ist. Die Referenzierung ist
Voraussetzung fur den Applikationsmodus Absolute Positionierung.

Beim Sollapplikationsmodus 301 wird das Referenz-Offset Uber PA 7/8 vorgegeben.
Den entsprechenden Referentyp und weitere Parameter zur Referenzierung stellen Sie in der
Antriebsfunktion FCB 12 entsprechend Ihrer Applikation ein. Voreingestellt ist der Typ

ohne Referenzfahrt

, fur den die Umrichterfreigabe nicht erforderlich ist.
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3  MOVIKIT® Positioning Drive — Parametrierung und Diagnose

5.

MOVIKIT®-Diagnose %

PC-Steuerung

Ubersicht Prozessdaten

Antrieb mit Relativpositionierung ansteuern

SPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten
Timeout PC-Steverung [5] ﬂ EEka <LLLL
2,000
PA1 Steuerwort Ox00C3 hex 0x10EF
PA 2: Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min 0 Umdr/min
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/{min®s) "
PA 4: Verzégerung 1000 Umdr/{min*s) -3.2 % Motomennmoment
m PA5:..DO 03 .. DO 0O 0000 0000 0000 0000 0000 0001
PA 6: Sollapplikationsmodus ~ 401: Relative Positionierung 401: Relative Positionierung
PA 7/8: Zielposition 1000 100 Umdr 10.00 Umdr
Gerdtestatus PA 1: Steuerwort

PROFINET-GerStename
Axis1

MOVIKITS
MOVIKIT Positioning Drive

Endstufenzustand
Bereit - Endstufe freigegeben

Altueller FCE
FCB 09 Positionsregelung

Drehzahl

[2]

Bit Funktion
0 Freigabe/Notstopp

1 Freigabe/Applikationsstopp

2 Reserviert

3  Bremse dffnen

4  Tippen positiv

5 Tippen negativ

& Relative Position Gbernehmen
7  Start/Stopp mit Feldbusrampe
& Fehler-Reset

9 Reserviert

10 Antriebsstrang 2 aktivieren

11 Reserviert

12 SW-Endschalter deaktivieren
13 Endstufensperre aktivieren

14 Standby Betrieb aktivieren

15 MOVIKIT® Handshake In

HHHH%H%HWWM?

Digitaleingdnge Grundgerat

Phys. Pegel Funktion

DI 00 0 Endstufenfreigabe

Dio1 ® Keine Funktion

Dioz2 @ Keine Funktion

Di03 ©  Keine Funktion

DI04 (0] Keine Funktion

DIOS ®  Keine Funktion

DI 06 ® Data-Flexibility-Eingang
DI 07 @ Data-Flexibility-Eingang

III Geben Sie die Prozessausgangsdaten vor.

0000000000000 00S

Antrieb

hex PE 1: Statuswort

PE Z: Istgeschwindigkeit

PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler

PE 4: Istdrehmoment

¥ PE 5 Digitaleingdnge, Diagnose Sicherheitskarte

PE &: Istapplikationsmodus
PE 7/&: Istposition

PE 1: Statuswort

Funktionsstatus  Funktion

Betriebsbereit

STO inaktiv

Endstufe freigegeben

Bremse gedfinet/DynaStop® deaktiviert
Motor dreht

Altiver Antrieb referenziert

Neue relative Position dibernommen
Meldung "In Position™ aktiv

Fehler

Warnung

Antriebsstrang 2 aktiv

Meldung "Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich™ aktiv
SW-Endschalter inaktiv

Reserviert

Standby Betrieb aktiv

MOVIKIT® Handshake Out

Sollgeschwindigkeit

500 Umdr/min

Beschleunigung

1000 Umdr/(min*s)

Verzbgerung

1000 Umdr/(min*s)

Sollapplikationsmodus

401: Relative Positionierung

Zielposition

1000/100 Umdr

@ Starten Sie die Relativpositionierung Gber das Steuerwort wie dargestellt und testen Sie die
Funktion mit unterschiedlichen Verfahrparametern und Zielpositionen.
Mit einer steigenden Flanke an Bit 6 starten Sie dabei jeweils eine erneute relative Positionierung.

u Die Zielposition wird mit 2 Nachkommastellen abgebildet, der vorgegebene Wert entspricht daher
10 Umdrehungen. Die Zielposition kann nur verandert werden, wenn das Bit 7 des Steuerworts

ausgeschaltet ist.
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6. Antrieb mit Absolutpositionierung ansteuern

MOVIKIT®-Diagnose X

PC-Steuerung Obersicht Prozessdaten
585 $E5-Ausgangsdaten $PS-Eingangsdaten Antrie
2.000
1 3 La00as I O 10AF hex PE 1: Statuswort
PA 2: Soligeschwindigkeit 500 Umdr/min 0 Umndr/min PE 2: Istgeschwindigkeit
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/{min*s) 9 PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
PA 4: Verzogerung 1000 Umdr/{min®s) -0.3 %\ PE 4: Istdrehmoment
1 PA 5 .. DO 03 .. DO 00O 0000 0000 0000 D000 0000 0001 ¥ PE 5 Digi inge. Diag Sicher
PA &: Sollapplikationsmodus  400: Absolute Positionierung ~ | 400: Absolute Positionierung PE &: Istapplikationsmodus
PA 7/8: Zielposition 1000 /100 Umdr i 10.00 Umdr PE 7/8: Istposition
Gerdtestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort
PROFINET-Gerdtename Bit Funktion Funktionsstatus [Funktionsstatus Funktion Bit
Axis1 0 Freigabe/Notstopp aO (1] Betriebsbereit 0
ol s 1 Freigabe/Applikationsstopp aC L1 ] 5TO inaktiv 1
MOVIKIT Positioning Drive 2 Reserviert @] (1] Endstufe freigegeben 2
3 Bremse éffnen D L1} EBremsze gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3
Eadshuenaisiand 4 Tippen positiv D (o] Maotor dreht 4
Bereit — Endstufe freigegeben = v
5 Tippen negativ B 1] Aktiver Antrieb referenziert 5
Aktusller FCB 6 Relative Position Obernehmen (D (o] Meue relative Position dbernommen [
FCB 09 Positionsregelung 7  Start/Stopp mit Feldbusrampe @) [1] Meldung “In Position” aktiv 7
& Fehler-Reset in (<] Fehler 8
9  Reserviert CD o Wamung &
10 Antriebsstrang 2 aktivieren D [c] Antriebsstrang 2 aktiv 10
11 Reserviert @c] ® Meldung "Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich® aktiv 11
ds} 12 SW-Endschalter deaktivieren (I [1] SW-Endschalter inaktiv 12
- 4 13 Endstufensperre aktivieren ':B (o] Reserviert 13
C:? 14 Standby Betrieb aktivieren ':D (o] Standby Betrieb aktiv 14
2 15 MOVIKIT® Handshake In D (o] MOVIKIT® Handshake Out 15
o
:E Drehzahl Digitaleinginge Grundgerat
_=— Phys. Pegel  Funiction
5 o0 @  Endstufenfreigabe
L Do (o] Keine Funktion
— o2 @ Keine Funktion
o D03 @  Keine Funktion
[m] DIt @  Keine Funktion
C: DIOS (o] Keine Funition
% DI 06 (o] Data-Flexibility-Eingang
L Dio7 (o] Data-Flexibility-Eingang
]
IIl Geben Sie die Prozess-Ausgangsdaten vor.
© Sollgeschwindigkeit 500 Umdr/min
H TNk
Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s)
N W
Verzégerung 1000 Umdr/(min*s)
Sollapplikationsmodus 400: Absolute Positionierung
Zielposition 1000/100 Umdr

@ Geben Sie die Achse Uber das Steuerwort frei und testen Sie die Funktion. Testen Sie unter-
schiedliche Verfahrparameter und Zielpositionen. Die Zielposition kénnen Sie nach Deaktivieren
von Bit 7 des Steuerworts andern.
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4 MOVIKIT® Torque Drive — Parametrierung und Diagnose

Ziele: =  Sie kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® Torque Drive Drive in Betrieb nehmen
=  Sie kdnnen das Softwaremodule MOVIKIT® Torque Drive Drive beobachten und ansteuern

ohne Motorgeber. Beispiel-Applikationen sind z. B. Wickler-Anwendungen, die Papierrollen immer bei
gleicher Spannung auf- bzw. abwickeln. Bei der Drehmomentregelung mit FCB 07 wird zusatzlich die
Drehzahl begrenzt. Dadurch wird gewahrleistet, dass beim AbreiRen des Materials nicht auf Maximal-
Geschwindigkeit beschleunigt wird.

9 Das Softwaremodul MOVIKIT® Torque Drive realisiert eine klassische "Drehmomentregelung” mit oder
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Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen

1. Katalog 6ffnen und MOVIKIT® Torque Drive zuweisen

@ MOVISUITE®

ES  MOVIKITmsproj

=] @ > Axis1 —

Planung

) Scan - Kommunikation konfigurieren

' £ Aus Katalog hinzufiigen

rit anpassen

Katalog

[a

MOVIKIT®
Drive (oh:

SingleAvis (it MO Controller)

Version

9.0.11.200

Torque Drive

E Laden Sie MOVIKIT® Torque Drive in den Umrichter.

Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

1. MOVIKIT®-Diagnose 6ffnen und PC-Steuerung aktivieren

@ MOVISUITE® ES  MOVIKT.msproj
® > Axist — €3

Parameter Explore * | MoviKiTe-Diagnose X

PC-Steuerung

Gerate-Eigenschaften
Antriebsstrange
Funktionen

Diagnose

Status

Fehlerspeicher

Kommunik;
MOVIKIT®-Diagnose

b MOVIKIT® Torque Drive

b
b Prozesswerte
b
b

Gerétestatus

PROFINET-Gerstename
Auis

MOVIKIT®
MOVIKIT Torque Drive

Endstufenzustand

N .
Planung

Ubersicht Prozessdaten

[ Hinzufagen

sPS SPS-Ausgangsdaten

PA 1: Steuerviort 0x0000
PAD: i Ho
PA 3: Beschleunigung 0

PA 4: Verzagerung 0

PA 5:... DO 03 ... DO 00 0000 0000
PA 6: Sollapplikationsmodus 0: Stopp
PA 7/8: Reserviert 0

PA 9: Reserviert
PA10: 00 %

0x0000 hex

]

hex
Umdr/min
Umdr/(min’s) 1

Umdr/(min®s)

PA 1: Steuerwort

_ox
[P | Menr ~

th Netzwerk

60% v

(2 Scan {IF Kommunikation konfiqurieren.

SPS-Eingangsdaten Antrieb.

ox1822 PE 1: Statuswort

0 Umd/min PE 2: lstgeschwindigkeit

PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
0.0 % Motomennmement PE 4 Istdrehmoment
0000 0000 0000 0001 PES:...DI 13..DI 10, DI 07 . DI 00
0: Stopp PE 6: Istapplikationsmodus

1000 Umar PE 7/8: Istposition

0x0000 hex PE 9 Reserviert

0.0 % Motomennmoment PE 10: Istdrehmoment

PE 1: Statuswort

Funktion Funktionsstatus Funktionsstatus Funktion

Freigabe/Notstopp
Freigabe/Applikationsstopp
Reserviert

Bremse &ffnen

Tippen positiv

Nicht bereit— Endstufe gesperrt

Aktueller FCB
FCB 01 Endstufensperre

Tippen negativ
Reserviert

Start/Stopp mit Feldbusrampe

Fehler-Reset
Reserviert

Antriebsstrang 2 aktivieren
Reserviert

SW-Endschalter deaktivieren
Endstufensperre aktivieren
Standby Betrieb aktivieren
MOVIKIT® Handshake In

Digitaleina&nae Grundaerat

E‘ Wiahlen Sie MOVIKIT®-Diagnose aus.

@ Schalten Sie die PC-Steuerung ein.

00O0O0OOOOOAOOOOOO0

000000000 OOROOC0

Betriebsbereit
STO inaktiv

Endstufe freigegeben

Bremse gesffnet/DynaStop® deaktiviert

Motor dreht

Aktiver Antrieb referenziert

Reserviert

Meldung “In Position” aktiv

Fehler

Warnung

Antriebsstrang 2 aktiv

Meldung “Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich® aktiv
SW-Endschalter inaktiv

Reserviert

Standby Betrieb aktiv

MOVIKIT® Handshake Out
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4  MOVIKIT® Torque Drive — Parametrierung und Diagnose

2. Antrieb mit Drehmomentregelung ansteuern

PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten

sPS SPS-Ausgangsdaten

SPS-Eingangsdaten

PROFINET-Geratename Bit Funktien

Axis1 Freigabe/Notstopp

MOVIKIT® Freigabe/Applikationsstopp

MOVIKIT Terque Drive Reserviert

Bremse 6ffnen
Endstufenzustand

[2]

Tippen positiv
Bereit — Endstufe freigegeben poenp

Aktueller FCB Reserviert

0

1

2

3

Fl

5 Tippen negativ

6

FCB 07 Drehmomentregelung 7  Start/Stopp mit Feldbusrampe
8 Fehler-Reset

9  Reserviert

10 Antriebsstrang 2 aktivieren
11 Reserviert

12 SW-Endschalter deaktivieren
13 Endstufensperre aktivieren
14 Standby Betrieb aktivieren

15 MOVIKIT® Handshake In

CECETEEELETTEELLE

Geben Sie die SPS-Ausgangsdaten vor wie dargestellt.

Timeout PC-Steuerung [s] >>>>> <<e<<
2.000
PA 1: Steuerwort 0x0083 hex 0x183F hex
PA 2: Sollgeschwindigkeit/Maximale Geschwindigkeit Hl 220 Umdr/min 217 Umdr/min
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min*s) 7
PA 4: Verzégerung 1000 Umdr/(min*s) | 5.9 % Motol
m PA 5:.. DO 03 .. DO 00 0000 0000 0000 0000 0000 0001
PA 6: Sollapplikationsmodus 800: Drehmomentregelung ~ 800: Drehmomentregelung
PA 7/8: Reserviert o 174.48 Umdr
PA 9: Reserviert 0x0000 hex 0x0000 hex
PA 10: Solldrehmoment/Maximales Drehmoment 70.0 % Motornennmoment 5.9 % Motomennmoment
Gerétestatus PA 1: Steuerwort PE 1: Statuswort

Funktionsstatus  Funktion

Betriebsbereit

STQ inaktiv

Endstufe freigegeben
Bremse ge6ffnet/DynaStop® deaktiviert
Motor dreht

Aktiver Antrieb referenziert
Reserviert

Meldung “In Position” aktiv
Fehler

Warnung

Antriebsstrang 2 aktiv

Soll-Ist.

MOVIKIT®-Diagnose X

Antrieb

PE 1: Statuswort

PE 2: Istgeschwindigkeit

PE 3: Status/Hauptfehler Subfehler
PE 4: Istdrehmoment

PE5:..DI 13. DI 10, DI 07 ... DI 00

PE 6: Istapplikationsmodus

PE 7/8: Istposition

PE 9: Reserviert

PE 10: Istdrehmoment

Meldung ™ hwindigk
SW-Endschalter inaktiv
Reserviert

Standby Betrieb aktiv
MOVIKIT® Handshake Out

gleich” aktiv 11

E’ Geben Sie den Antrieb Uber das Steuerwort frei und testen Sie die Funktion. Blockieren Sie die
Welle des Motors und beobachten Sie dabei das Istdrehmoment in PE 10.

Einstellen der Sollgeschwindigkeit/Maximale Geschwindigkeit

Da das Istdrehmoment durch den Drehzahlregler begrenzt wird, muss im Beispiel oben die
Sollgeschwindigkeit/Maximale Geschwindigkeit PA 2 angepasst werden, da ansonsten das

Solldrehmoment nicht erreicht wird.

Die Sollgeschwindigkeit/Maximale Geschwindigkeit kann mit folgender Formel berechnet werden:

Msoll[Nm]

n= * 60

2 x 1 * JGesamt[kgmx?] * Kp[%]

Mson = Solldrehmoment

Jgesamt = JMotor+Bremse + JLast

Jiaslkgm2 ] = Massentragheitsmoment der Last (Index 8404.13)
Jnotor+Bremse[KgM2 ] = Massentragheit von Motor und Bremse (Index 8360.47)
Ko[1/s] = P Verstarkung Drehzahlregler (Index 8404.4

Beispiel CMP50S Steifigkeit 1 und SEW-Schwungscheibe mit Solldrehmoment 70%:

1,3[Nm] * 70%
2% m*0,0001971[kgmx?] « 200[5]

n=

* 60 = 220 Umdr/min

Ist der Drehzahlregler nicht parametriert und die Massentragheit nicht richtig ausgemessen kann das
Drehmoment bereits bei kleinen Drehzahlen unnétig begrenzt werden. Eine korrekte Optimierung des

Antriebsstrangs ist daher zwingend notwendig.
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5 MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

5 MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive — Parametrierung und
Diagnose
Ziele: =  Sije kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® TablePositioning Drive Drive in Betrieb nehmen

*  Sie kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® TablePositioning Drive beobachten und ansteuern

W-EURODRIVE GmbH & Co KG

Das Softwaremodul MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive ermdglicht eine Tabellenpositionierung fiir
bis zu 16 Positionen mit Ansteuerung Uber Klemmen oder AS-Interface. Daruber hinaus verfugt es tber
weitere Antriebsfunktionen wie Drehzahlregelung, Tippbetrieb und Referenzfahrt.
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MOVIKIT® BinaryTablePositioning

5.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen

1. MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive zuweisen

@ MOVISUITE® ES  MOVIKIT.msproj Planung

{2 Saan {IF Kommunikation konfigurieren

= ® > Axis1 — 02 th Netzwerk

@ MOVIKIT

Aus Katalog hinzufiigen

rat anpassen...
Katalog

MOVIKIT®

Drive {ohne I

FUIOGE) Binarysoerosiio. Version
i

6.0.24.200

SingleAxis (it MOVI-C® Cont

III Laden Sie MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive in den Umrichter.

5.2 Modulkonfiguration parametrieren

1. Konfiguration 6ffnen

@ MOVISUITE® EY  MOVKITmsproj Planung

@ > Axis1 — 07 (2 Scan I+ Kommunikation konfigurieren Mehr ~

Parameterbaum x

5] Ubernahme der Konfiguration

Alle Tabs

Medulkonfiguration X

Modulkenfiguration

Wert

2 Gerite-Eigenschaften Positionierbetrieb

0: Absolut
0: Keiner

Betricbsmodus

3 Antriebsstrénge ! f Positioniermodus
Zusatzmadus

4 Funktionen

6 Diagnose
Konfiguration dndern
MOVIKIT® BinaryTablePositioningDrive

Grundeinstellungen

Entprelizyklen fiir Digitaleingange 2

> Oberwachungsfunktionen Festsoll-Verfahrparameter

+  Antriebsfunktionen Zusatzinformation

B Modulkenfiguration

MOVIKIT® -Laufzeitkontrolle
7.99 Modulidentifikation Tippverzégerung 0 rev/(min®s)

Tippgeschwindigkeit 0 rev/min
Tippbeschleunigung O rev/{mins)

Geschwindigkeit 0 rev/min
Beschleunigung 0 rev/(min*s)
Verzégerung 0 rev/{min®s)

Tabellenpositionen

Tabellenpositionen Position Geschwindigkeit Beschleunigung Verzogerung
0 0.00 revolutions 0 rev/min 0 rev/(min®s) 0 rev/(min*s)
1 0.00 revolutions 0 rev/min 0 rev/(min*s) 0 rev/(min*s)

EI Offnen Sie die \Modulkonfiguration} und klicken Sie |Konfiguration andern.
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MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

2. Konfiguration einstellen

Ubemahme der Konfiguration Modulkenfiguration
Wert
Die Konfiguration kann nur bei gesperrtem Betriebsmodus Positionierbetrieb ~
Antrieb gedndert werden. Achten Sie darauf, Positioniermodus 0: Absolut >
dass die PC-Steuerung im MOVIKIT® - Zusatzmodus 0: Keiner ~
Diagnosemonitor nicht aktiv ist. Entprellzylden fiir Digitaleingdnge 2

Konfiguration Gbermehmen
Standardeinstellungen setzen

Festsoll-Verfahrparameter
Zusatzinformation
Tippgeschwindigkeit 100 Umdr/min
Tippbeschleunigung 3000 Umdr/(min*s)
Tippverzégerung 3000 Umdr/{min*s)
g
=) Geschwindigkeit 1000 Urndr/min Fir alle Tabellenpositionen Gibernehmen
;:; Beschleunigung 3000 Umdr/[min*s) Far alle Tabellenpositionen Gbernehmen
E Verzégerung 3000 Umdr/(min*s) Far alle Tabellenpositionen iibernehmen E‘
o~ Tabellenpositionen
% Tabellenpositionen  Positicn Geschwindigkeit Beschleunigung Werzdgerung
ﬁC: 0 0.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
a 1 20.00 Urmdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
‘_':?—i_; 2 40.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/(min*s)
!:H 3 60.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
© 4 80.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min®s) 3000 Umdr/(min*s)
5 100.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
6 200.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
7 300,00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
B 0.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)
9 0.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/(min*s)
10 0.00 Umdr 1000 Umdr/min 3000 Umdr/{min*s) 3000 Umdr/{min*s)

III Parametrieren Sie die Verfahrparameter wie dargestellt. Die Verfahrparameter fir die Tabellen-
positionen kénnen Sie (ibertragen mit Fiir alle Tabellenpositionen iibernehmen..

E‘ Parametrieren Sie die Tabelle wie dargestellt. Die Verfahrparameter der einzelnen
Tabellenpositionen kénnen dabei auch individuell eingestellt werden.

E Klicken Sie ]Konfiguration libernehmen und bestitigen Sie anschliefend die Einstellungen.

Mit einer Klemmenerweiterung CID21A oder CIO21A sind bis zu 16 Tabellenpositionen sowie weitere
Funktionen wie Hardware-Endschalter und Referenznocken maoglich.
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MOVIKIT® BinaryTablePositioning

5.3 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

1. MOVIKIT®-Diagnose 6ffnen und aktivieren

@ MOVISUITE® ES  MOVIKT.msproj Planung

@& > Axis1 — 07 (2 Sean I Kommunikation kenfigurieren

Parameterbaum r

=] PC-Steuerung

MOVIKIT® -Diagnose X Alle Tabs ~

Geratestatus

Funktion Wert

| Einschalten... | Aktueller FCB FCB 01 Endstufensperre

¥ 3 Antriebsstrénge MOVIKIT®-Fehlerstatus ~ Kein Fehler

v 2 Gerite-Eigenschaften

b 4 Funktionen

Modulstatus
4 6 Diagnose

Funktion Funktionsstatus

b 6.1 Status
b 6.2 Prozesswerte

MOVIKIT® MOVIKIT BinaryTablePositioning Drive

Positionierbetrieb
0: Absolut

Zusatzmodus 0: Keiner

Betriebsmodus

b 6.3 Fehlerspeicher

Positioniermadus

6.6 Kommunikation
B MOVIKIT@-Diagnose nl

> MOVIKIT® BinaryTablePositioningDrive Tippgeschwindigkeit 0 rev/min
Tippbeschleunigung 0 rev/(min*s)

Entprelizyklen fir Digitaleinginge 2

Tippverzégerung 0 rev/{min®s)

Digitaleingénge und Digitalausgénge

Digitaleingdnge Funktion Funktionsstatus Detailansicht Funktionsstatus Funktion

DI 00 Endstufenfreigabe/Reset ® [ ] Betrigbsh
DI o1 Start/Stopp — Positiv ® (0] Meldung
DI 02 Start/Stopp — Negativ 0 [1] Aktiver Ar

S T T s waesw

III Offnen Sie die MOVIKIT® Diagnose!.

2. Antrieb referenzieren

PC-Steuerung Gerédtestatus Modulstatus
Funktion Wert Funktion Funktionsstatus
W Aktueller FCB FCB 01 Endstufensperre MOVIKIT® MOVIKIT BinaryTablePositioning Drive
MOVIKIT®-Fehlerstatus  Kein Fehler ¥ Eetriebsmodus Positionierbetrieb
Positioniermodus 0: Absolut
Zusatzmodus 0: Keiner

Entprellzyklen fir Digitaleingsnge 2

Tippgeschwindigkeit 100 Umdr/min
Tippbeschleunigung 3000 Umdr/(min*s)
Tippverzogerung 3000 Umdr/(min*s)

Digitaleingdnge und Digitalausgénge

Digitaleingénge Funktion Funktionsstatus Detailansicht Funktionsstatus  Funktion Digitalausgéange

DI 00 Endstufenfreigabe/Reset Q 0 Betriebsbereit/Keine Storung DOR

DIo1 Start/Stopp — Positiv o 9 Meldung "In Position™ aktiv DO 00

DI 02 Start/Stopp — Negativ ® [ ] Aktiver Antrieb referenziert DO 01

D103 Betriebsart 240 ©  10:Referenzieren (] Handbetrieb aktiv DO 02

DI 04 Betriebsart 241 o @ Motor dreht DO 03

DI 05 Tabellenposition 240 ® Oth table position b Meue relative Position tibernommen

DI 06 Tabellenposition 2*1 @ STO inaktiv

DI 07 Tabellenposition 242 ® HW-Endschalter nicht angefahren

III Starten Sie die Referenzierung wie dargestellt. Alternativ kdnnen Sie als Start-Eingang auch DI 02
anstelle des DI 01 verwenden.

n Am Status des DO 01 kénnen Sie prufen, ob der Antrieb referenziert ist. Ein referenzierter Antrieb
ist Voraussetzung fur die Betriebsart Tabellenpositionierung.
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3. Antrieb mit Tabellenpositionierung ansteuern

arametrierung und Diagnose

PC-Steuerung

Geratestatus

Funktion

Aktueller FCB

MOVIKIT®-Fehlerstatus

[1]

Wert

FCB 09 Positicnsregelung

Kein Fehler

DI 00
Dol
Dioz2
DI 03
Dl o4
D105
DI 06
Doz

Digitaleingénge Funktion

Digitaleingédnge und Digitalausgénge

Endstufenfreigabe/Reset
Start/Stopp — Positiv
Start/Stopp — Negativ
Betriebsart 20
Betriebsart 21
Tabellenposition 240
Tabellenposition 21

Tabellenposition 242

(oMo N o -

Funktionsstatus Detailansicht

11: Tabellenpositionierung

1st table position

[1]

50 KG

-]

H &

ODI

2.000

UR

W-E

Dioo
Dol
Dio2
Dio3
Dio4
D05
DI 06
D107

PC-Steuerung

Digitaleingénge Funktion

Geratestatus

Funktion

ivate... Aktueller FCB

Timeout PC-Steuerung [s]

Digitaleingdnge und Digitalausgénge

Endstufenfreigabe/Reset ()
Start/Stopp — Positiv
Start/Stopp — Negativ
Betriebsart 270
Betriebsart 241
Tabellenposition 240

Tabellenposition 241

UuARARLA

Tabellenposition 242

Diagnose testen.

Wert

FCB 01 Endstufensperre
MOVIKIT=-Fehlerstatus Kein Fehler

Funktionsstatus Detailansicht

11: Tabellenpositionierung  ~

1. Tabellenposition ~ ~

0oee0oe

Modulstatus

Funktion

MOVIKIT®

Betriebsmodus

Positioniermodus

Zusatzmodus

Entprellzyklen fir Digitaleingénge
Tippgeschwindigkeit
Tippbeschleunigung
Tippverzégerung

Funktionsstatus Funktion

Betriebsbereit/Keine Stdrun
Meldung “In Position” aktiv

Aktiver Antrieb referenziert

Funktionsstatus

MOVIKIT BinaryTablePositioning Drive
Positionierbetrieb

0: Absolut

0: Keiner

2

100 Umdr/min

3000 Umdr/{min*s)

3000 Umdr/{min*s)

Digitalausgange
q DOR

DO 00

DO 01

Handbetrieb aktiv
Motor dreht

0000600

DO 02
DO 03

Neue relative Position tibernommen

STO inaktiv

HW-Endschalter nicht angefahren

Modulstatus

Funkticn

MOVIKIT=

Betriebsmodus

Positioniermadus

Zusatzmodus

Entprelizyklen fiir Digitaleingange
Tippgeschwindigkeit
Tippbeschleunigung
Tippverzdgerung

Funktionsstatus  Funktion

Betriebsbereit/Keine Stérung
Meldung "In Position® aktiv
Aktiver Antrieb referenziert
Handbetrieb aktiv

Motor dreht

Neue relative Position Gbernommen

STO inaktiv

HW-Endschalter nicht angefahren

Starten Sie die Tabellenpositionierung wie dargestellt und testen Sie die Funktion mit
unterschiedlichen Tabellenpositionen.

MDX - MOVIKIT ®@-Diagnose X Alle Tabs

Funktionsstatus

MOVIKIT BinaryTablePositioning Drive
Positionierbetrieb

0: Absolut

0: Keiner

2

100 Umdr/min

3000 Umdr/{mins)

3000 Umdr/{min™s)

Digitalausgange
DOR

DO 00

DO 01

DO 02

DO 03

Wenn Sie die PC-Steuerung aktivieren, kénnen Sie die Antriebsfunktionen mit der MOVIKIT®-
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6 MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

6 MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und
Diagnose
Ziele: =  Sie kdnnen das Softwaremodul MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive in Betrieb nehmen
=  Sie kbnnen das Softwaremodule MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive beobachten und
ansteuern

positionierung" mit und ohne Motorgeber. Die Positionierung erfolgt Gber Initiatoren, Uber die von der
schnellen zur langsamen Geschwindigkeit umgeschaltet oder eine Stoppverzégerung aktiviert wird.
Positionieranwendungen in 2 Richtungen sowie die Nutzung zusatzlicher optionaler Sensoren sind
ebenfalls moglich.

9 Das Softwaremodul MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive realisiert eine "Eil-/Schleichgang-
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MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

6.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen

1. MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive zuweisen
@ MOVISUITE® E%  MOVIKI.msproj Planung ( ) @ =]

@2 Scan {0+ Kommunikation konfigurieren | &= & V| Mewr v

1 s @ > Axis1 — 02 f Netzwerk

@ MOVIKIT

Axis1
02

- ‘ 7 Aus Katalo

g hinzufigen

Katalog

[ Softwaremodul suchen (z.8. ‘multi vl

Version

MOVIKIT® 6.2.6.200
rive VI-C8 Controller, direkie Feldbusanbindung)

] S gl oo e

SingleAvis (mit MOVI-C® Controller)

1

0 KC

Laden Sie MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive in den Umrichter.

C

Q
[o1]

EW-EURODRIVE GmbH

>
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6.2

arametrierung u

Modulkonfiguration parametrieren

1. Modulkonfiguration 6ffnen

@ MOVISUITE® E  MOVIKIT.msproj Planung

@ > Axis1 — C3

Parameter tree 1

Betriebsart X

Betriebsart

Wert
> 2 Gerite-Eigenschaften Betriebsart Bidirektional uv

> 3 Antriebsstringe

® 4 Funktionen Grafikbereich einblenden

4 6 Diagnose Sensorik X
6.1 Status
6.2 Prozesswerte

Optionale Sensoren
Wert Wert

Sensorlogik

6.3 Fehlerspeicher
6.6 Kommunikation
Optionale Sensoren  Nein ~

MOVIKIT®-Diagnose Sensor Eil-/Schleichgang negative Bewegungsrichtung (1] Offner

Sensor Stopp negative Bewegungsrichtung [2] Offner
4+ MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive

4 Modulkenfiguration
Basiseinstellungen
B B art

B Sensorik

dls]s |4

Sensor Eil-/Schleichgang positive Bewegungsrichtung [1] ~ Offner
Sensor Stopp positive Bewegungsrichtung [2] Offner

Auswertung der Stopp Sensoren zur Meldung "In Position”
Sensorbelegung e
Fin-/Ausgange Auswertung der Meldung “In Position”  Flankenwechsel Stoppsensor und Motorstillstand v
Dberwachungsfunktionen =
. - Grafikbereich ausblenden ¥
Antriebsfunktionen
Modulinformation

Modulidentifikation v

Laufzeitkontrolle

F [!] [!] [E] [i]\ 1

Offnen Sie Modulkonfiguration > Betriebsart / Sensorik und kontrollieren Sie die Einstellungen.
Fir die folgenden Ubungen sind keine Anderungen erforderlich.

Hier stellen Sie die Betriebsart ein.

In unserem Beispiel sind die Sensoren (DI 01 — DI04) als eingestellt.

1]
A
B

Die Grafik zeigt das Geschwindigkeits-Zeit Diagramm an: Beim Verfahren in positiver Richtung
wird mit DIO3 =1 der Antrieb auf Schleichgeschwindigkeit verzdégert und mit DI04 =1 gestoppt.
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arametrierung und Diagnose

6.3.1
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Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

Antrieb im Tippbetrieb verfahren

1. MOVIKIT®-Diagnose 6ffnen und PC-Steuerung aktivieren

@ MOVISUITE® ES mow y Planung ==

@ > Axis1 — €3

Parameter Explorer i

a PC-Steuerung

€2 Scan I+ Kommunikation konfiurieren | &= & Mehr v

Alle Tabs

MOVIKIT®-Diagnose X

Gerite-Eigenschaften

Antriebsstrénge Retwal Step on PI15

0_Init

Funktionen

Diagnose h
Ubersicht Prozessdaten

Status

sps

Antrieh

$PS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten

Prozesswerte

:
:
b Fehlerspeicher

0x0022

0x0000

PE 1: Statuswort

. PA 1: 5
+ MOVIKIT® RapidCreepPo: teuerwort

PA 2 Eil-/Tippgeschwindigkeit 0 Umdr/min 0 Umér/min PE 2 Istgeschwindigksit
PA 3: Beschleunigung 0 Umdr/imin's) 0x0001 PE 3: Status Haupt-/Sub-/Modulfehler
PA 4: Verzogerung 0 Umdr/{min®s) 0.0 % Motornennmoment PE 4: Istdrehmoment.
PA 5:... DO 03 ... DO 00 0000 0000 0000 0000 0001 1111 PE5:... DI 13 .. DI 10, DI 07 ... DI 00
PAG: 0: Stopp/Init ung 0: Stopp/Initialisierung PE 6: Istapplikationsmodus
PA 7: Schieichgeschwindigkeit 0 Umdr/min 0x0000 PE 7: Applikationsstatus
PA 8 Verzogerung Stopp 0 Umdr/(min's) 0x0000 PE 8: Frei wahlbar
PA9/10: Frei 2000 Umdr PE 9/10: Istposition
Geratestatus Modulstatus
o — Funktion Funktionsstatus
s MOVIKIT® MOVIKIT RapidCreepPositioning Drive
Lo’ N Betriebsart Bidirektional
Nicht bereit — Endstufe gesperrt lSSencuna Soesmeer AS D)
Optionale Sensoren Nein
GG RS Auswertung der Meldung *In Position® _ Flankenwechsel Stoppsensor und Motorstillstand
FCB 01 Endstufensperre

E‘ Wahlen Sie Diagnose > MOVIKIT® Diagnose\ und schalten Sie die PC-Steuerung ein.
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MOVIKIT® RapidCreepPositioni

2. Tippbetrieb starten

PC-Steuerung Ubersicht Prozessdaten
sPS SPS-Ausgangsdaten SPS-Eingangsdaten Antrieb
Timeout PC-Steuerung [<] n it tds <<<€<<
2.000
Actual Step on PI15 PA 1: Steuerwort 0x0013 0x083F PE 1: Statuswort
0_Init PA 2: Eil-/Tippgeschwindigkeit 100 Umdr/min 100 Umdr/min PE 2: Istgeschwindigkeit
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/(min™s) 0x0005 PE 3: Status Haupt-/Sub-/Modulfehler
PA 4: Verzégerung 1000 Umdr/{min®s) 5.6 % Motornennmoment PE 4: Istdrehmoment
m PAS:..DO03..DO 00 0000 0000 0000 0000 0001 1111 PES: .. DI 13.. DI 10, DI 07 ... DI 0O
PA &: Sollapplikationsmodus 1071: Tippen mit Eilgeschwindigkeit @ ~ | 107: Tippen mit Eilgeschwindigkeit PE &: Istapplikationsmodus
PA 7: Schleichgeschwindigkeit 0 Umdr/min 0x0001 PE 7: Applikationsstatus
PA 8: Verzégerung Stopp 3000 Umdr/(min*s) 0x0000 PE 8: Frei wahlbar
PA 9/10: Frei 59.69 Umdr PE 9/10: Istposition
Gerdtestatus Modulstatus
PROFINET-Gerstename Funktion Funktionsstatus
Axis1 MOVIKIT® MOVIKIT RapidCreepPasitioning Drive
Bidirektional
Endstufenzustand Betriebsart idirektional
Bereit — Endstufe freigegeben VAL g ST Hein
Optionale Sensoren Nein

Aktueller FCB

Auswertung der Meldung “In Position™  Flankenwechsel Stoppsenser und Motorstillstand
FCB 05 Drehzahlregelung

PA 1: Steuerwort PE[1: Statuswort PE 7: Applikationsstatus
Bit Funktion Funktionsstatus | Funktionsstatus Funktion Bit Bit Funktion Funktionsstatus
0 Freigabe/Notstopp () [ ] Betriebsbereit 0 0 Eilgang aktiv [ ]
1 Freigabe/Applikationsstopp @ [ ] STQ inaktiv 1 1 Schleichgang aktiv ®
2 Reserviert :B [ ] Endstufe freigegeben 2 2 Fehler im Programmablauf (o]
3 Bremse dffnen :B [ 1] Bremse gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3 3 In Positien negativ [o]
4 Bewegungsrichtung/Tippen positiv () [ ] Motor dreht 4 4 In Position positiv [o]
5 Bewegungsrichtung/Tippen negativ :D ® Aktiver Antrieb referenziert 5 5 Start erkannt (o]
6 Reserviert CD @ Reserviert 6
7  Start und Stopp mit PA 4/Festsollwert CB ® Reserviert 7
8  Fehler-Resst CD (0] Fehler 8
9 Schleichbetrieb aktivieren CB ® Warnung zl
10 Antriebsstrang 2 aktivieren CD o] Antriebsstrang 2 aktiv 10
11 Reserviert :B [ ] Meldung "Geschwindigkeits-Soll-Ist-Vergleich® aktiv 11
12 Reserviert :D Q Reserviert 12
13 Endstufensperre aktivieren CD ® Reserviert 13
14 Standby-Betrieb aktivieren :B ® Standby Betrieb aktiv 14
15 MOVIKIT® Handshake In :P @ MOVIKIT® Handshake Out 15
Drehzahl Digitaleingange Grundgerat Digitalausgange
Phys. Pegel Funktion Phys. Pegel Funktion
DI 00 [ 1] Endstufenfreigabe DB 00 [ ] Bremsenausgang
1 v h (i D101 [ ] Sensor Eil-/Schleichgang negative Bewegungsrichtung [1] DO 00 (] Betriebsbereit
N g ’ DI02 [ ] Sensor Stopp negative Bewegungsrichtung [2] DO 01 [ ] Endstufe freigegeben
N \71 500 1500/ N DI 03 0 Sensor Eil-/Schleichgang positive Bewegungsrichtung [1] DO 02 [ ] Fehler
DI04 [ ] Sensor Stopp positive Bewegungsrichtung [2] DO 03 (o] STO aktiv
- . DI0S [c] Data-Flexibility-Eingang DOR (o] Keine Funktion
_/ o — i 3000\‘ DI 06 (o] Data—FIex?b?l\ty—E?ngang
DI 07 [1] Data-Flexibility-Eingang

Geben Sie die Verfahrparameter vor wie dargestellt.

EI Wahlen Sie den Sollapplikationsmodus \101: Tippen mit Eilgeschwindigkeit

Starten Sie den Tippbetrieb Gber das Steuerwort wie dargestellt und testen Sie die Funktion.
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MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

Antrieb ansteuern mit Einfordern und Ausfordern

PA10
FresgabeMNotstopp

PA 11
Freigabe/Appiikationsstopp

P& 113

Endstufenspeme
aufheben

Istgeschwindigheit n

Y

PAG
Sollapplikationsmodus

51
&

PA 1.7 "Stant™

FA 1.4 Bew.richiung
Tippen posity

B I I N Y SO

B e Nt P

[1] Sensor "Stopp links"
[2] Sensor "S/L1 links"
[3] Sensor "S/L1 rechts"
[4] Sensor "Stopp rechts"
[A] Schnelle Bewegung
[B] Langsame Bewegung

Produkttraining



6 MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

1. Einforden und Ausfordern

Ubersicht Prozessdaten

SPS SP5-Ausgangsdaten SP5-Eingangsdaten
n e <<<e

PA 1: Steuerwort 0:x0093 0x0000
PA 2: Eil-/Tippgeschwindigkeit 1000 Umdr/min 0 Umdr/min
PA 3: Beschleunigung 1000 Umdr/{min®s) 00000
PA 4: Verzégerung 1000 Umdr/{min*s) 0.0 % Moternennmoment

EI PA 5:.. DO 03 .. DO 00 0000 0000 0000 0000 0000 Q000 X
PA 6: Sollapplikationsmodus 600: Einférdern E ~ | 0: Stopp/Initialisierung
PA 7: Schleichgeschwindigkeit 100 Umdr/min 0:x0000
PA 8: Verzégerung Stopp 3000 Umdr/{min*s) 0x0000
PA 9/10: Frei 0.00 Umdr
PA 1: Steuerwort PE Ji: Statuswort
Bit Funktion Funktionsstatus |Funktionsstatus Funktion Bit
0 Freigabe/Notstopp () (0] Betriebsbereit 0
1 Freigabe/Applikationsstopp @ ® 5TO inaktiv 1
2 Reserviert (B ® Endstufe freigegeben 2

EI 3 Bremse offnen :B ® Bremse gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3
4 Bewegungsrichtung/Tippen positiv () ® Motor dreht 4
5 Bewegungsrichtung/Tippen negativ Cn ® Aktiver Antrieb referenziert 5
6 Reserviert :B ® Reserviert 6
7  Start und Stopp mit PA 4/Festsollwert @ (0] Reserviert 7
8 Fehler-Reset :B ® Fehler 8

Drehzahl Digitaleingdnge Grundgeréat EE‘

Phys. Pegel Funktion

DI 00 o Endstufenfreigabe
y v 7 Do L] Sensor Eil-/Schleichgang negative Bewegungsrichtung [1]
S g Z DI 02 [ ] Sensor Stopp negative Bewegungsnchtung [2]
_ \'_1 500 15CIO/ ~ D1 03 [ ] Sensor Eil-/Schleichgang positive Bewegungsrichtung [1]
Dl 04 [ ] Sensor Stopp positive Bewegungsrichtung [2]
N - plos @  Data-Flexibility-Eingang
'/.3000 sheeds 3609%: Dl 06 (0] Data—FIex?biiity—E?ngang
DI 07 0 Data-Flexibility-Eingang

Geben Sie die SPS-Ausgangsdaten vor wie dargestellt.

Starten Sie den Antrieb Uber das Steuerwort.
= Antrieb beschleunigt auf Eilgeschwindigkeit

Schalten Sie den Digitaleingang (Offner).
= Antrieb verzogert auf Schleichgeschwindigkeit.

Schalten Sie den Digitaleingang DI03=1|.

Schalten Sie den Digitaleingang DI104=0.
= Antrieb verzdgert und stoppt

(o] [all>] [«] [P

Wihlen Sie PA 6: Sollapplikationsmodul > 601: Ausfordern.
= Der Antrieb Beschleunigt auf Eilgeschwindigkeit

[~]

Schalten Sie das Bit 7 des Steuerworts aus.
= Antrieb verzdgert und stoppt.
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MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

Antrieb im Mode ‘Umkehrmodus’ ansteuern

A NV

@8

e e

|
«4
i
T

\J

!
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-Ad) L asTTI SRS T 2
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[1] Sensor "Stopp links"
[2] Sensor "S/L1 links"
[3] Sensor "S/L1 rechts"
[4] Sensor "Stopp rechts
[A] Schnelle Bewegung
[B] Langsame Bewegung
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6 MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

1.

Antrieb im Umkehrmodus ansteuern

Ubersicht Prozessdaten

PC-5teuerung

Timeout PC-Steuerung [s]

2.000

Actual Step on P15

20 WaitForSLSwitch

SPS

PA 1: Steuerwort

PA 2: Eil-/Tippgeschwindigkeit
PA 3: Beschleunigung

PA 4: Verzdgerung

PA5:.. DO 03 ... DO 00

5P5-Ausgangsdaten

R

0x0093

1000 Umdr/min
1000 Umdr/{min*s)
1000 Umdr/{min*s)
0000 0000

PA &: Sollapplikationsmodus 602: Umkehrmodus “w
PA 7: Schleichgeschwindigkeit 100 Umdr/min
PA 8: VerzGgerung Stopp 3000 Umdr/{min*s)
PA 9/10: Frei
PA 1: Steuerwort PE|1: Statuswort
Bit Funktion Funktionsstatus | Funktionsstatus Funktion Bit
0 Freigabe/Notstopp () ® Betriebsbereit 0
1 Freigabe/Applikationsstopp m ® 5TO inaktiv 1
2 Reserviert :D ® Endstufe freigegeben 2
E 3 Bremse &ffnen m ® Bremse gedffnet/DynaStop® deaktiviert 3
4 Bewegungsrichtung/Tippen positiv @ E ® Motor dreht 4
5 Bewegungsrichtung/Tippen negativ CD ® Alktiver Antrieb referenziert 5
6 Reserviert :B ® Reserviert 53
7 Start und Stopp mit PA 4/Festsollwert () ® Reserviert 7
8 Fehler-Reset :E @ Fehler 8
Drehzahl Digitaleingdnge Grundgerat 31415
Phys. Pegel Funktion :? T;:?L
DI 00 o Endstufenfreigabe
N ! I ! / DI 01 1] Sensor Eil-/Schleichgang negative Bewegungsrichtung [1]
> 2 # Dio2 1] Sensor Stopp negative Bewegungsrichtung [2]
_ \_1 500 'ISCIC/ ~ D03 [ ] Sensor Eil-/Schleichgang positive Bewegungsrichtung [1]
Dl 04 [ ] Sensor Stopp positive Bewegungsrichtung [2]
- - DIos @  Data-Flexibility-Eingang
3000 Umdr/min 3000 Dl 06 (o] Data-Flexibility-Eingang
Dl 07 (1] Data-Flexibility-Eingang
EI Wihlen Sie PA 6: Sollapplikationsmodus > 602: Umkehrmodus|.
@ Starten Sie den Antrieb Uber das Steuerwort in positive Richtung (aufwarts).
= Antrieb beschleunigt auf Eilgeschwindigkeit.
E‘ Schalten Sie den Digitaleingang .
= Antrieb verzdgert auf Schleichgeschwindigkeit. Aufwérts
El Schalten Sie den Digitaleingang .
EI Schalten Sie den Digitaleingang DI104=0.
= Antrieb verzégert und stoppt. _
@ Schalten Sie Bit 4=0 und Bit 5=1.
= Der Antrieb beschleunigt auf negative Eilgeschwindigkeit.
Schalten Sie den Digitaleingang .
2> Der Antrieb verzdgert auf negative Schleichgeschwindigkeit. Abwarts
Schalten Sie den Digitaleingang DI01=1,
IEI Schalten Sie den Digitaleingang .
= Antrieb verzogert und stoppt. _
Produkttraining 10.11.2025



o KG

C

IVE GmbH &

MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive — Parametrierung und Diagnose

Produkttraining

10.11.2025






(&)
~

o
(&)
o3
e
0

=

Kennen Sie bereits unser vielfaltiges Angebot fir lhre fachliche Entwicklung?
Scannen Sie den QR-Code oder klicken Sie ihn an:

Online-Trainingskatalog

Praxisnahe Seminare — Direkt auf lhre Bedrfnisse zugeschnitten.
An unseren DriveAcademy® Standorten oder bei Ihnen vor Ort.

Online-Lernangebot

Digitale Lernmaterialien fiir den schnellen Wissensaufbau —
kompakt, interaktiv und jederzeit verfligbar.

oF

Version 5.2 DRIVE ACADEMY®

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Str. 42

D-76646 Bruchsal

Tel. +49 (0)7251 75-3911

T DE_C 102 www.sew-eurodrive.de


https://www.sew-eurodrive.de/unternehmen/ueber-uns/driveacademy/standardisierte-kundentrainings/standardisierte-kundentrainings.html#bild___text___video
https://www.sew-eurodrive.de/unternehmen/ueber-uns/driveacademy/online-lernangebot/online-lernangebot.html

	Workbook-Schritte
	1 Funktionsprinzip Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive 
	1.1 Topologie Einachs-Automation
	1.2 Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive
	Überblick Softwaremodule MOVIKIT® Kategorie Drive
	1.4 Lizenzmodell der Umrichter 

	2 MOVIKIT® Velocity Drive – Parametrierung und Diagnose
	2.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen
	2.2 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

	3 MOVIKIT® Positioning Drive – Parametrierung und Diagnose
	3.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen
	3.2 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

	4 MOVIKIT® Torque Drive – Parametrierung und Diagnose
	4.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen
	4.2 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

	5 MOVIKIT® BinaryTablePositioning Drive – Parametrierung und Diagnose
	5.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen
	5.2 Modulkonfiguration parametrieren
	5.3 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern

	6 MOVIKIT® RapidCreepPositioning Drive – Parametrierung und Diagnose 
	6.1 Softwaremodul MOVIKIT® zuweisen
	6.2 Modulkonfiguration parametrieren
	6.3 Softwaremodul MOVIKIT® beobachten und ansteuern
	6.3.1 Antrieb im Tippbetrieb verfahren
	6.3.2 Antrieb ansteuern mit Einfördern und Ausfördern 
	6.3.3 Antrieb im Mode ‘Umkehrmodus’ ansteuern





