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MultiMotion, MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController
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1 Funktionen eines Regalbediengerits RBG _

1 Funktionen eines Regalbediengerats RBG

Ziele = Den Funktionsumfang des Softwaremoduls MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE kennen
=  Den prinzipiellen Inbetriebnahmeablauf kennen
= Die Mdglichkeiten der Energieoptimierung kennen
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Funktionen eines Regalbediengerits RBG

Funktionsumfang MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE

Mit dem Softwaremodul MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE® werden Regalbediengerate
energieeffizient betrieben. Dabei werden durch die Optimierung der Fahrzyklen von Hub- und
Fahrantrieben Energieeinsparungen von bis zu circa 10 % im Vergleich zum verbunden Zwischenkreis
erzielt.

Das Softwaremodul kann zur Realisierung von Regalbediengeraten mit bis zu 4 Fahrachsen und bis
zu 4 Hubachsen eingesetzt werden. Beide Fahrtrichtungen bendtigen mindestens je einen externen
Geber oder mussen schlupffrei (beispielsweise durch eine Zahnstange) mit der Umgebung verbunden
sein. Die Vorgabe der Zielpositionen und der Dynamikparameter fiir das Fahr- und Hubwerk erfolgt
Uber eine einfach zu bedienende "Prozessdaten-Schnittstelle". Flr das Einfligen unterlagerter
Einzelachsen oder Achsgruppen sind die Softwaremodule "MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion" und
"MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController" verfligbar bzw. die Addons "MultiMotion addon
PositionController" und "MultiMotion addon CombinedEncoderEvaluation" in Vorbereitung. Diese
Softwaremodule bzw. Addon erweitern den Funktionsumfang um die in der folgenden Grafik
veranschaulichten Funktionalitaten.
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Energieoptimierter XY-Betrieb
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1 Funktionen eines Regalbediengerits RBG —

1.2

Energieoptimierung im XY-Optimized-Mode

Das Softwaremodul bietet die Moglichkeit das Fahr- und Hubwerk energieoptimiert zu positionieren.
Das Softwaremodul koordiniert das Fahr- und Hubwerk eines RBGs so, dass eine moglichst glinstige
Energiebilanz erreicht wird. Dafiir wird versucht, die im Bremsbetrieb einer Achse entstehende
generatorische Energie der zweiten motorisch arbeitenden Achse zur Verfligung zu stellen. Hierzu
werden Geschwindigkeit, Startzeitpunkt und Bremszeitpunkt der Achsen angepasst, ohne jedoch die
Gesamtzeit des Lagervorgangs zu verlangern.

Die Gesamtzeit eines Lagervorgangs wird durch die Achse mit der langsten Verfahrdauer (Leitachse)
bestimmt. Die Verfahrdauer richtet sich nach dem zu fahrenden Weg und der maximal méglichen
Beschleunigung, Bremsverzégerung und Geschwindigkeit dieser Achse.

Im Gegensatz dazu braucht die zweite Achse weniger Zeit um ihren Fahrauftrag zu erledigen, weil sie
einen kurzeren Weg hat oder eine grofere Geschwindigkeit.

Dass beide Achsen die gleiche Zeit fir ihren Fahrauftrag benétigen kommt sehr selten vor. In diesem
Fall ist keine Optimierung madglich.

Energie

—

{
| -

Energie

&

=  Energie wird zwischen Fahr- und Hubwerk Uber die Zwischenkreiskopplung ausgetauscht

= Ansteuerung der Achsen erfolgt so, dass die Energie optimal genutzt werden kann und méglichst
wenig Energie Uber den Bremswiderstand vernichtet wird

=  Erkennbare Startverzégerungen der Achsen sind gewollt und kontrolliert
=  Keine Reduktion / Beeinflussung der Spielzeit
= Auch sinnvoll beim Einsatz einer Rickspeiseeinheit oder Energiespeicher

Wichtig: Zielposition und Dynamikprozessdaten diirfen wahrend der Bewegung nicht verandert
werden!
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1  Funktionen eines Regalbediengerits RBG —

Optimierungsfall 1 — X-Achse ist Leitachse, Y-Achse ist im Hubbetrieb
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Ausgangssituation: txmax > tyvmax
Die X-Achse ist Leitachse, da sie aufgrund ihres Fahrwegs und den Dynamikparametern eine langere
Fahrdauer als die Y-Achse hat. Die Y-Achse ist im Hubbetrieb.

Optimierungsparameter:

Die X-Achse startet sofort und wird mit maximalen Dynamikparametern betrieben, um die Taktzeit
einzuhalten. Der Startzeitpunkt der Y-Achse wird so berechnet, dass beide Achsen gleichzeitig am Ziel
ankommen.

Energieersparnis:
Die beim Abbremsen der X-Achse freiwerdende Energie wird fir den Hubbetrieb der Y-Achse genutzt.

Optimierungsfall 2 — X-Achse ist Leitachse, Y-Achse ist im Senkbetrieb
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Ausgangssituation: txymax > tyvmax
Die X-Achse ist Leitachse, da sie aufgrund ihres Fahrwegs und den Dynamikparametern eine
Fahrdauer, als die Y-Achse hatchse hat. Die Y-Achse ist im Senkbetrieb.

Optimierungsparameter: thmax = thStopprampe = tyVangepasst

Die X-Achse startet sofort und wird mit maximalen Dynamikparametern betrieben, um die Taktzeit
einzuhalten. Die Y-Achse startet ebenfalls sofort, wird aber mit einer reduzierten Geschwindigkeit
verfahren.

Die Geschwindigkeit der Y-Achse wird so berechnet, dass sie sich im Senkbetrieb befindet, wenn die
X-Achse beschleunigt oder konstant fahrt.

Energieersparnis:
Die generatorische Energie, die durch das Senken der Y-Achse entsteht, wird zum Beschleunigen und
Konstantfahren der X-Achse verwendet.
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1 Funktionen eines Regalbediengerits RBG _

Optimierungsfall 3 — Y-Achse ist Leitachse, Y-Achse ist im Hubbetrieb
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Ausgangssituation: tyvmax > txvmax

Die Y-Achse ist Leitachse, da sie aufgrund ihres Fahrwegs und den Dynamikparametern eine langere
Fahrdauer als die X-Achse hat.

Die Y-Achse ist im Hubbetrieb.

Optimierungsparameter: tyvmax = txvangepasst

Die Y-Achse startet sofort und wird mit maximalen Dynamikparametern betrieben, um die Taktzeit
einzuhalten. Die X-Achse startet ebenfalls sofort, wird aber mit einer reduzierten Geschwindigkeit
verfahren. Die Geschwindigkeit der X-Achse wird so berechnet, dass beide Achsen gleichzeitig am Ziel
ankommen.

Energieersparnis:
Durch die Reduzierung der Fahrgeschwindigkeit der X-Achse muss diese weniger Energie aufnehmen.
Die freiwerdende Energie der X-Achse wird fiir den Hubbetrieb der Y-Achse genutzt.

Optimierungsfall 4 — Y-Achse ist Leitachse, Y-Achse ist im Senkbetrieb
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Ausgangssituation: tyvmax > txvmax
Die Y-Achse ist Leitachse, da sie aufgrund ihres Fahrwegs und den Dynamikparametern eine
Fahrdauer, als die X-Achse hatchse hat. Die Y-Achse ist im Senkbetrieb.

Optimierungsparameter: tyvmax = txvangepasst

Die Y-Achse startet sofort und wird mit maximalen Dynamikparametern betrieben, um die Taktzeit
einzuhalten. Die X-Achse startet ebenfalls sofort, wird aber mit einer reduzierten Geschwindigkeit
verfahren. Die Geschwindigkeit der X-Achse wird so berechnet, dass ihre Fahrbewegung mit
beginnender Bremsverzdgerung der Y-Achse beendet ist.

Energieersparnis:
Durch die Reduzierung der Fahrgeschwindigkeit der X-Achse muss diese weniger Energie aufnehmen.
Die im Senkbetrieb der Y-Achse freiwerdende Energie wird der X-Achse zur Verfigung gestellt.
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1  Funktionen eines Regalbediengerits RBG —

Mechanikoptimiertes Positionieren (1210)
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Ausgangssituation: tyvmax > txvmax
Die Y-Achse ist Leitachse, da sie aufgrund ihres Fahrwegs und den Dynamikparametern eine langere
Fahrdauer als die X-Achse hat.

Optimierungsparameter: tyvmax = txvangepasst

Die Y-Achse startet sofort und wird mit maximalen Dynamikparametern betrieben, um die Taktzeit
einzuhalten. Die X-Achse startet ebenfalls sofort, wird aber mit einer reduzierten Geschwindigkeit
verfahren. Die Geschwindigkeit der X-Achse wird so berechnet, dass beide Achsen gleichzeitig am Ziel
ankommen.

Energieersparnis:

Durch die Reduzierung der Fahrgeschwindigkeit der X-Achse muss diese weniger Energie aufnehmen.
Daruber hinaus wirken niedrigere Krafte an der optimierten Achse auf die Mechanik ein.

(Optimierung: ty = tx)

Produkttraining
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1 Funktionen eines Regalbediengerits RBG

1.3 Prinzipieller Inbetriebnahmeablauf

o

_<

X-und Y-Achsgruppenteilnehmer mit Safety in Betrieb nehmen
Konfiguration »  Prozessdaten im StackerCrane: Start, Lange und Inhalt
Feldbus im Controller

<

Projektgenerierung =  Rechtsklick in der MOVISUITE® ,Projekt aktualisieren®

G

IEC-Editor = Rechtsklick auf ,Applikation“ = Scripts = PD-Monitor
Download einfigen
IEC-Editor = Online > Einloggen/Boot-Projekt erstellen

<

= Uber den PD-Monitor

Ansteuern =  Uber die Kunden-SPS

(
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2 Systemkonfiguration

Ziele = Die Versionen der MOVISUITE® und des MOVIKIT® StackerCrane kennenlernen
=  Bibliothek SEW MOVIKIT® StackerCrane hinzufiigen konnen
=  Trainingsmodelle Stackercrane kennen

@ MOVISUITE *standard @ <2

Infarmation

@ MOVISUITE®standard

Version V2.50 (2502580) N

Moduldaten 2.50.258.0

Web www.sew-eurodrive.com
5 Copyright © Copyright 2015 - 2024 SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG, all rights reserved
o3
=
LLl
=)
o
o
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2 Systemkonfiguration —
2.1 Engineering Software MOVISUITE®

211 Version und Modulpaket

O @ MovisuITE standaro

version  V2.50 (2.50.258.0) —

Maoduldaten 2.50.258.0

Web www.sew-eurodrive.com

Copyright © Copyright 2015 - 2024 SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG, all rights reserved

=  MOVISUITE® version 2.50.258.0
=  Module package 2.50.258.0
=  MOVIRUN® flexible version 9.0.8.200
=  StackerCrane version = 9.0.36.200
= StackerCrane MultiMotion = 9.0.36.200
StackerCrane MultiAxisController version = 9.0.36.200

21.2 Firmware

= Firmware der Controller = 9.00
= Firmware der Achsenmodule =211.00

Produkttraining 26.03.2025



3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane n

3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane
Workbook-Schritte — Tutorial 1

Q@ & k= (3 "e

1 2. 28 4. 5.

Projektaufbau MOVISUITE®

Inbetriebnahme des Fahr- und Hubwerks
Parametrierung MOVIKIT® StackerCrane
Generierung des Software-Projekts

MOVIKIT® StackerCrane Prozessdatenmonitor

) SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
o proON=

©
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3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane ‘

3.1

Funktionsumfang Tutorial 1

In diesem Tutorial wird ein RBG mit 2 Achsen in Betrieb genommen. Die x-Achse und die y-Achse
haben jeweils einen Motorgeber.

=  x-Achse 1 Antrieb mit Motorgeber => MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion
= y-Achse 1 Antrieb mit Motorgeber => MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

Energieoptimierter
XY-Betrieb

Funktionsumfang des MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE in Kombination mit dem MOVIKIT®...

E MultiMotion

Produkttraining
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

3.2

o

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

Trainingsmodell / Trainingsanlage Regalbediengerat

u Hubwerk CMP50S/BK/KY/AKOH/SB1

E Fahrwerk CMP50S/BK/KY/RH1M/SB1

Produkttraining
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3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

3.3 Schritt 1 - Projektaufbau in MOVISUITE®

Ziele = Vorgehensweise beim Projektaufbau offline und online
=  Projekt aufbauen kénnen

Produkttraining 26.03.2025



3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

3.31

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

Wissenswertes zum Projektaufbau

Allgemeines

eWB_Muhlo

eWB_MuMo

Einspeisung
Hubwerk

Fahrwerk

StackerCrane

n Struktur aufbauen: Von oben nach unten
E Konfigurieren und in Betrieb nehmen: Von unten nach oben

Softwareknoten: Auf jedem Softwareknoten kann ein MOVIKIT® Softwaremodul fiir eine
Achsgruppe oder Uberlagerte Funktionalitat eingefligt werden, wie beispielsweise:

- StackerCrane
- MultiAxisController (auch mit nur einer unterlagerten Achse sinnvoll nutzbar)
- Roboter

E Aufgrund der internen Weiterverarbeitung im MOVIKIT® StackerCrane muss das Fahrwerk LINKS
unter dem StackerCrane angeordnet sein, unabhangig vom Hardwareaufbau des Achsblocks.
Beachte: Meist bendétigt das Hubwerk mehr Strom als das Fahrwerk. Daher ist im Hardwareaufbau
das Achsmodul vom Hubwerk links neben dem Fahrwerk angeordnet.

Anordnung in der MOVISUITE® Ansicht bei der Online-Inbetriebnahme beachten und/oder
herstellen

Produkttraining
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

Struktur aufbauen

9 Projektaufbau Offline - MOVISUITE® Planungsphase

[l [P =]

[o][2][e][S][2]®

MOVI-C® CONTROLLER einfiigen
SoftwareNode einfligen
Einfigen x-Achse

Einfligen y-Achse

Module konfigurieren

Antriebsstrang x-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent parametrieren
Antriebsstrang x-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent parametrieren
StackerCrane in den Softwarenode einfligen & parametrieren

MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren

StackerCrane

IEC-Projekt erstellen

Produkttraining
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

[e][P][2]™

[o] (2] [e] [P [=]*

Projektaufbau Online - MOVISUITE® Inbetriebnahmephase

Q

Neues Projekt aus Scan

Module konfigurieren
SoftwareNode einfligen
Einfligen x-Achse

Einfligen y-Achse

Module konfigurieren

Antriebsstrang x-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent parametrieren
Antriebsstrang x-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent parametrieren
StackerCrane in den Softwarenode einfligen & parametrieren

MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren StackerCine

IEC-Projekt erstellen

Produkttraining
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

3.3.2 Projektstruktur anlegen

1. Achsen scannen

.

@ MOVISUITE® Planung

() Scan 10 Kommunikation konfigurieren
50% E H th Netzwerk

@ ‘Workbook_StackerCrane_Tuterial 1

Katalog

Klicken Sie auf

2. Struktur aufbauen

. .
@ MovisuITE® B wor.ial1 Planung { —_Oox

) scan - Kommunikation konfigurieren | & T 0y | Mehr ~
90% B & h Netzwerk

@ Workbook_StackerCrane_Tutorial 1

StackerCrane

Katalog

SEW
Produkte

MOVI-C® SoftwareNode

MOVI-C® SoftwareNode | @ |
S N B MOVI-C® N

SoftwareNode SoftwareNode

‘ Version

00.00

H‘ MOVI-C®
SoftwareNode

[ Ubernehmen J

Weitere Filter

Fiigen Sie aus dem einen MOVI-C® SoftwareNode| ein

IZI Verschieben Sie die x-Achse LINKS unter den SoftwareNode StackerCrane
IEI Verschieben Sie die y-Achse RECHTS unter den SoftwareNode StackerCrane

Produkttraining 26.03.2025



3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane n

3.4 Schritt 2 - Inbetriebnahme des Fahr-und Hubwerks

Ziele = Antriebsstrang x-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent parametrieren

Hubachse Fahrachse

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©

,
(C

Produkttraining 26.03.2025



3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

3.41

34141

Antriebsstrange in Betrieb nehmen
Fahrwerk (x-Achse)

1. Inbetriebnahme-Assistenz 6ffnen

UHX65

xhxis] yhxis
o4

o3
I n
-

T Open startup wizard

Open parameter setting

Tools

£# Add from catalog

Rename

pen parameter setting as window

Offnen Sie mit rechtem Mausklick den |Inbetriebnahme-Assistent|.

Produkttraining

26.03.2025



3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane m

0 KG

C

>EW-EURODRIVE GmbH &

S

2. Spannungsversorgung

Startup wizard

? UHX6S A > wAxisl — C4

Basic settings
xAxis1

| Device identification

% MDD0A-0040-503-X-500 Voltage supply
Select the voltage supply used and enter the voltage.
@ Basic settings

O Voltage supply

Vaoltage supply

MDP90 power supply module w

Nomynal line voltage AC
401

H (XD Remote axis system

I

Wahlen Sie das Versorgungsmodul und die Netzspannung aus.

IZI Driicken Sie .

Produkttraining

26.03.2025



3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® Stacke!

3. Antriebsstrang bearbeiten

Startup wizard

> UHX65 A > xAxis1 — C4
Drive train DT1
xAxis1

| Device identification

o MDDS0A-0040-503-X-500 New drive train

How do you want to create the drive train?

h 1 < =
| Basic settings

@ Drive train DT1

@ Define drive train

New drive train

MOVILINK® DDI label I Electronic nameplate

Read out the MOVILINK® DDI label to Reading out the electronic nameplate of the
rm autematic startup. encoder.

Nameplate/type designation Create drive train manually
Read the type designation from the Create the drive train manually from the
nameplate and enter it. product catalog, for example, to start up a

third-party motor.

Wahlen Sie, wie Sie den Antriebsstrang in Betrieb nehmen mochten.

@ Driicken Sie .

Produkttraining 26.03.2025
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4. Elektronisches Typenschild

d Startup wizard

> UHX65 A > xAxis1 — C4

Drive train DT1
xAxis1
_| Device identification
" MDD90A-0040-503-X-500

@ Basic settings
@ — Drive train previev
Drive train DT1

@ Define drive train
New drive train

Electronic nameplate

Use electronic nameplate

Details regarding the electronic nameplate

Motor
Motor type CMP40S
MNominal motor voltage 400 v
Speed class 4500 Umdr/min
Temperature monitoring PK (PT1000)
Encoder
Encoder type
i Additional data
z Serial number 01.7853940901.0001.20
o~ Catalog designation CMPA0S/PK/AKOH/SM1
S

All details ¥

I 1

Driicken Sie .

5. Anwendereinheiten

Startup wizard

>EW-EURODRIVE GmbH &

S

@ > UHX6S A > StackerCrane > XAxis2 — C4

Drive train DT1

xAxis2

_‘ Device identific
] MDD90A-0040-

: 1 Basicseﬂmgs
(2 ) rive train DT1

@ Define drive train
New drive train
Drive train structure
Motor
Motor encoder

Control system

$0% A

Additional A
Gear unit transmission Toothed belt Drive wheel Spindle [N User unit

Catalog

Fugen Sie die Anwendereinheiten hinzu.

IZI Driicken Sie .

Produkttraining 26.03.2025



3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane m

6. Positionsgebenen Geber auswahlen

Startup wizard

Drive train DT1

tl

@ Drive train DT1

ine drive train

E3) Editing by nameplate

Encoder details

Installation

s oot Counting direction
= Absolute encoder B e

K= Cone
Encoder connection

0 = Development state & © Basicunit

H = HIPERFACE®
Additonsl gesr rato to motor encoder
=

]

1

Usage

@D speed control

@ Fosition control

Catalog

EI Dricken Sie .

7. Anwendereinheiten

A Startup wizard

@ > UHX65 A D StackerCrane > xMAC > xAxis1

Drive train DT1
XAxis1

Scaling

@ Drive train DT1

@ Define drive train

: Drive train setup & New drive train
Control system

£ Editing by nameplate

User unit

User unit

Control system

Calculation of user-defined unit

User unit
User-defined unit mm

Input 100 Output
1 revolutions ~ = = 100 mm
1
Distance Speed Acceleration
Unit Unit Unit.
mm mm/s (User defined) = mmy/s” (User defined) i

Anwendereinheit definieren. Wir empfehlen mm.

Eingang Umdrehungen auf 100 mm setzen.

werden.

Benutzerdefinierte Beschleunigungseinheit wahlen. Es muss |Anwendereinheitlsz| verwendet
werden.

IEI Benutzerdefinierte Geschwindigkeitseinheit wahlen. Es muss |Anwendereinheit/s| verwendet

Driicken Sie .

Der Ruck wird im StackerCrane in Anwendereinheit/s® Gibergeben.

Produkttraining 26.03.2025



Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

1

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KC

8. Daten in Gerit libertragen

Startup wizard

UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — C4

‘ 2 Drive train DT1

@ Define drive train
MNew drive train
Drive train structure
Motor
Motor encoder
User unit

Control system

Drive train DT1

Control system

Control mode

Control mode
CFC

PWM frequency
8 kHz constant

Speed/position controller scanning time

1 ms

W Coandctill riernmt fianstinn

1mm
Umdr
min
Umdr
User unit {min*s}

Drive train setup

Motor behavior

Hoist preload
| off

@ Direction of rotation reversal

Transfer data to device

Driicken Sie Daten in Gerit iibertragen|.

9. Inbetriebnahmezustand aktivieren

Activate startup state

This action can only be performed when startup state is active in the device.

Do you want to activate startup state?

When the drive has started, it stops at the application limit and inhibits the output stage.
After saving the parameters in the device the startup state is deactivated again.

NOTICE

The drive can start automatically.

Dricken Sie |Ja, Inbetriebnahmezustand aktivieren|.

©* New drive train

3 Editing by nameplate

Moment of inertia

J motor {with brake and fan)
0.1 kg em®

Produkttraining
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10. Applikationsgrenzen

2 Startup wizard

@ > UHX65 A > StackerCrane > xXMAC > XAxis1

Drive train DT1

XAxis1

_‘ Device identificat

- MDDOOA-000-503.X-500 Application limits

Set the application limit values and the vehicle profile values matching your application.

R You can apply suggested values for all parameters, or adjust the
Drive train DT1 values individually.

@ Define drive train
@ Limit values

Application limits ) Reset to current values

Device parameter Current value Suggested value SEW Value to be transferred

Positive speed {v) 18000,0000 mm/s 13500,0000 mm/s 13500,0000 mm/s .

Negative speed 18000,0000 mm/s 13500,0000 mm/s 13500,0000 mm/s

Acceleration (a1) 500000 mm/s* 5000,00 mm/s* 5000,00 mm/s* ol v

Deceleration (a2} 500000 mm/s* 5000,00 mm/s* 500000 mm/s*

Emergency stop deceleration (a3) 500,00 mm/st 5000,00 mrm/s* 5000,00 mm/s* T\

Torque 380,0 % nominal motor torque  380,0 % nominal motor torque 380,0 % nominal motor torque \

Jerk time 0 ms - 0 ms &
Modulo minimum 0,000 mm - 0,000 mm

Modula maximum 0,000 mm - 0,000 mm

Minimum speed 0,0000 mm/s 0,0000 mm/s 0.0000 mm/s

. Driicken Sie

11. Umrichtergrenzen

Startup wizard
> UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02
Drive train DT
XAxis2

S T T——

" MDDOOA-0040.503-X-500 Inverter limit values

You can apply suggested values for all parameters, or adjust the
Drive train DT1 values individually.

Set the inverter limit values and control functions matching your application.

@ Define drive train
@ Limit values
Application limits
Inverter imit values
Inverter limit values
Device parameter Current value Suggested value SEW Value to be transferred

Apparent output current 10,000 A 10000 A 10000 A

Control functions

Device parameter Current value Suggested value SEW Value to be transferred
Activate speed monitoring mode mode Motor/generator mode v
Delay time 50 ms 50 ms. 50 ms

ransfer changes to device

. Driicken Sie

Produkttraining 26.03.2025
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12. Antriebsstrang komplett parametriet

Startup wizard

> UHX65 A > StackerCrane > xAxisl — 02

Drive train DT1
xAxis1

| Device identfcation

 MDDMAGRD 30300 @ Completion of drive train
Drive train successfully configured and transferred to device.
@ Basic settings

@ Next steps
Drive train DT1 \

@ Define drive train Manual mode Directly to optimization 1

Move the drive in manual mode. Skip MOVIKIT® configuration and display

@ Limit values
optimization DT1 directly.

Status
@ Completion of drive train 02

[©] Open manual mode Directly to optimization DT1
( : ) MovikTe

Directly to completion

@ Optimization DT1 Skip optimization and MOVIKIT® and
display completion immediately.

e Completion Directly to completion

Driicken Sie .

& Co KG

-
L

(8 -
(=]
o
(o o
—
L
1
L
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tartup wizard

> UHX65 A > xAxis] — 02

MOVIKIT®

MOVIKIT® selection

Select the right MOVIKIT® for your application.

Basic settings

[a

Drive train DT1

Continue witnout

MOVIKIT®
Drive (direct fieldbus connection, without MOVI-C®: Co.

5 3

is (with MOVI-C®: Controller)

MuliMotion

[2]

II‘ Flgen Sie MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion hinzu.

IZ’ Driicken Sie .

14. Basiseinstellungen

Startup wizard

UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02

MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

@

Higher-level MOVIKIT®

Basic settings
Configure the MOVIKIT®.

General

@ Drive train DT1

MOVIKIT® S
StackerCrane MultiMotion

@ MOVIKIT® selection

Value  Info Value

MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController (J) H Activate simulation No v

@ Module configuration

Basic settings

Optimization DT1

Completion

Dricken Sie .

(D) =

0% v

O StackerCrane
Mutiotion

Additicnal functions
Value  Info
D u

Additional process values of the inverter (X Il

Energy coupling

Produkttraining
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o KG

C

ambH &

ODI

UR

/-E

15. Referenzmeldung

Startup wizard

> UHX65 A > StackerCrane > xMAC > xAxis1

MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

xAxis1
Device identification A
MDDSIA-0040-503-X-S00 O Reference signals
_=—= Configure the MOVIKIT®.
Basic settings
Drive train DT1 In position for controller functions H Referenced
Value Info Value
MOVIKIT® v Window width (1] 2.000 mm Force reference bit  Not active +
StackerCrane MultiMotion
Hysteresis [2] 1.000 mm
@ MOVIKIT® selection Delay time [3] W =
@ Module configuration Evaluation of "in pesition” bit independent of the start bit @ o n
() (e e Evaluation of "in position” bit independent of start bit and mode (@ - ] ]
Reference signals
Hide graphic area ¥
s
e
[4] (]
Optimization DT1 t [2]
Completion
In Position t
s

EI Dricken Sie .

16. Grenzwerte

Startup wizard
» UHX65 A > StackerCrane > xAxis1 — C3
MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion
xAxis1

i Device identification
J  MDD90A-0040-503-X-500

Limit values
Configure the MOVIKIT®.

Basic settings

Dom on
MOVIKIT®

~ Positive speed  13500.0000 mm/s Emergency stop deceleration 5000.00 mm/s*
StackerCrane MultiMotion

Negative speed 13500.0000 mm/s
MOVIKIT® selection Acceleration  5000.00 mm/s*

Module configuration Deceleration  5000.00 mm/s*

@ Drive train DT1 Application limits Limits
(]
(]
[}

Monitoring functions Jerk time 0.000 ms

Reference signals Torque 380.0 % nominal motor torque

Limit values

Optimization DT1

Completion

EI Dricken Sie .
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Startup wizard

@ > UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02

OVIKIT® StackerCrane MultiMotion

xAxis2
|

Y Device identification o o o
5, MDDO0A-0040-503-X-S00 Limit switches
Configure the MOVIKIT®.

o
Basic settings

ol
LIBUTEIT ~ Menitaring SW limit switch negative (@]
StackerCrane MultiMotion
SW limit switch negative 0.00000 mm
MOVIKIT® selection Manitoring SW limit switch positive D
Module configuration SW limit switch positive 0.00000 mm

@ Drive train DT1 Software limit switches
(]
(]
[ ]

Monitoring functions

Reference signals
Limit values

Limit switches

Optimization DT1

Completion

E‘ Dricken Sie .

18. Geschwindigkeitsnocken

Startup wizard

@ > UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02 . -
MQOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

xAxis2

Device identification

MDDO0A-0040-503-X-500 Speed cams

@ Basic settings
@ Drive train DT1 Speed cams
Quantity

MOV'K'T‘E v 7 Negative direction of travel: number of speed cams 0 v
StackerCrane MultiMotion - :

Configure the MOVIKIT®,

@ MOVIKIT® selection

@ Module configuration Quantity
@ Monitoring functions Positive direction of travel: number of speed cams 0 ~

Reference signals

Limit values Direction-dependent cam activation
Limit switches Value  Info

Speed cams active in both directions of travel @D H

Optimization DT1 Hide graphic area v

v

Completion

Driicken Sie .

Produkttraining 26.03.2025
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19. FCB 12 Referenzfahrt

tartup wizard

50 KG

-]

ambH &

ODI

UR

W-E

> UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02

MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion
xAxis2
_i Device identification

MDD0A-0040-503-X-500 FCB 12 Reference travel

Configure the MOVIKIT®
O Basic settings

@ Drive train DT1 FCB 12 Reference travel
gl

MOVIKIT® v Type Referencing without reference travel v
StackerCrane MultiMotion

Reference offset 0.00000 mm
@ MOVIKIT® selection
© Module configuration
@ Monitoring functions
@ Drive functions
£ FCB 12 Reference travel

@ Optimization DT1

Hide graphic area v

Back Transfer data to device

Driicken Sie |Daten in Gerat iibertragen|.

20. Parametrierung @ndern

Change parameter setting?

When inserting the software module, the parameter setting of the inverter functions is adapted to the specifications of the software module.
Some functions will be reconfigured.

Do you want to change the parameter setting?

If the device has already been configured, check the settings of the following functions for changes:
- Inputs/outputs

- Setpoint value connection

— Profile value connection

- Monitoring functions

g s change parametersetting |

III Dricken Sie |Parameterdaten éindern|.

Produkttraining
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21. Abschluss MOVIKIT®

MOVIKIT@ StackerCrane MultiMotion
xAxis1

| Device identification

5 MOD9UA-0040-503-X-500 o Completion of MOVIKIT®

MOVIKIT® successfully configured and transferred to device.
@ Basic settings

Next steps
Drive train DT1
MOVIKIT® Y, Manual mode Directly to completion
StackerCrane MultiMotion Move the drive in manual mode. Skip optimization and MOVIKIT® and
. Status display completion immediately.
© MOVIKIT® selection E3401

@ Module configuration [ Open manual mode Directly to completion

@ Monitoring functions
@ Drive functions
(@ Completion of MOVIKIT®

@ Optimization DT1
e Completion

EI Dricken Sie .
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22. Optimierung - Lasttragheitsmoment einstellen

Startup wizard
UHX65 A > xhAxist [8 — 04
Optimization DT1
XAxis1
{

2 Device identification

5 MDD90A-00H0 503 K500 Set load moment of inertia

@ Drive train DT1 Moment of inertia

Jmotor (with brake and fan) Jload (without gear unit)

MoOVIKIT® & 0.1 kgem® 0 kgem?
StackerCrane MultiMotion

@ Optimization DT1 m

(O set load moment of inertia

Measurement waits for motor activity

e oo For a correct measurement, the drive must be accelerated and decelerated strongly for several times.
The faster the acceleration and deceleration and the higher the target speed, the better the measurement results. Therefore,
select the highest possible values within the limits of your application.
Speed changes of at least 500 mm/s (= 300 rev/min) are required for the measurement.

To start the measurement, move the drive. You can use manual mode to move the drive.

Acceleration/deceleration
[@] Open manual mode 560000 [N

Reference travel

Start reference travel
nce travel status
Deactivated/not started
©) Active drive referenced
Cycle idle time
1000 ms

Aktivieren Sie die Lasttragheitsmoment-Ermittlung

o KG

Handbetrieb aktivieren

vl

Handbetrieb anschalten

ambH &

Offnen Sie das Register Referenzfahrt (iber den ,Zahnrad*-Button

Referenzfahrt starten

[o]le] [&][e][~]

J’j.l"

Position 1 und 2 fir Pendelstrecke absolut definieren
> Pendelstrecke starten | p, F5|

/-E

Startup wizard
UHX6S A > xAxis1 [ — 04
Optimization DT1 Manual mode
XAxis1 e
S — @ > UHX6s A > xAxis1 @ — 04

% MDDSOA-0040-503%:500 Set load moment of inertia

% Load cydiing absolute

@ Basic settings. Deactivate manual mode

@ Drive train DT1 Wit of T=i Load cycling distance absolute

J motor (with brake and far) Jload (without gear unit)

MoVIKIT® 0.1 kgem® 0811 kg em’
StackerCrane MultiMotion

@ Optimization DT1

(O Setload moment of inertia

| Measurement waits for motor activity mm
e Completion

kg em? Postioning speed

1500

Moment of inertia

@ of measured J load u

0811 kgem?

Deviation from previous measured value
037 % Acceleration/deceleration

H N 500000 mmys* [0 oo

Reference travel

. Start reference travel

Reference travel status
~ End measurement and save value to device. Deactivated/not started
D Active drive referenced

Cycle idle time
1000 ms

Messung beenden und Wert in Geréat speichern

Produkttraining 26.03.2025



3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

Allgemeiner Hinweis:

Sollte kein Lasttragheitsmoment ermittelt werden kénnen, erhdhen Sie die Beschleunigung und
Verzogerung und starten Sie den Vorgang erneut. Sollte nun immer noch kein Lasttragheitsmoment
ermittelt werden kénnen, erhéhen Sie zusétzlich die Positioniergeschwindigkeit.

artup wizard
@ > Uxes A > xAxist B — 04
Optimization DT1 Manual mode
. . > UHX65 A > xAxis1 @ — 04
Set load moment of inertia

% Load cydling absolute

) Basic settings Deactivate manual mode.

Q ) Drive train DT1 Mot fiepia Load cycling distance absolut

J motor (with brake and fan) Jload (without gear uni)

) MovikTe 01 kgem® 0811 kg em® ~
/ StackerCrane MultiMotion
Determine load moment of inertia
Optimization DT1 v

(O Set load moment of inertia

e Completion

Acceleration/deceleration
5000.00 mmys* [0
Reference travel
Start reference travel
Reference travel status
Deactivated/not started
D) Active drive referenced
Cycle idle time
1000 ms [0 §

. Dricken Sie .

Deactivate manual mode?

” If you deactivate manual mode, the currently active setpoints will take effect.
The setpoints can be specified by the following sources:
— Digital inputs
— Process data

Do you really want to deactivate manual mode?

& The drive can start automatically.

. SchlieRen Sie den Handbetrieb.

IZI Dricken Sie |Ja, Inbetriebnahmezustand aktivieren|.
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A startup wizard

> UHX65 A > xAxis1 — C3

Optimization DT1

Set load moment of inertia

@ Basic settings
(&) omevanon Moment of nerta

J motor (with brake and fan) Jlozd (without gear unif)

MoVIKIT® 5 0.1 kgem® 0811 kgem® v
StackerCrane MultiMotion

. Determine load moment of inertia
Optimization DT1

O Set load moment of inertia

E‘ Dricken Sie .

23. Reglerdynamik einstellen

Startup wizard
Optimization DT1

Set controller dynamics

@ Drive train DT1 S Dynamic behavior

Stffness of the control system

MovIKIT® 1
StackerCrane MultiMotion
@ Optimization DT1 ~ o

100 + CONEEET

@ Setload moment of inertia

(O Set controller dynamics

Auxiliary tools
[®] open manual mode
Open Scope

(XD Use advanced settings

Stellen Sie Steifigkeit und die Spielfreiheit ein. Driicken Sie Weiter].

@ Driicken Sie .
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24. Abschluss

Startup wizard

@ > UHXes A > xAxis1 — C3

Completion

xAxis1
L r— N q - 9
% MDDSOA-0040-503-X-500 5 Completion Administration

Startup completed and saved.
Basic settings. Data export

Export this startup as a template for other

Drive train DT1 > xAxis1 devices.

@ Device identification:  MDD90A-0040-503-X-500 Eren]
MOVIKIT® S
StackerCrane MultiMotion

Optimization DT1
Startup can be edited at any time i the startup wizard and in the parameter setting.

Completion

[ Finish startup |

Inbetriebnahme beenden| driicken.
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3.4.1.2 Hubwerk (y-Achse)

1. Wiederholen Sie die Inbetriebnahme fiir die y-Achse mit dem Inbetriebnahme-Assistenten
wie im vorherigen Kapitel (Fahrachse x-Achse)
3.5 Schritt 3 - Parametrierung MOVIKIT® StackerCrane
Ziele =  MOVIKIT® StackerCrane zuweisen und parametrieren konnen

=  Prozessdatenbelegung der Feldbus-Schnittstelle kennenlernen

Hubachse Fahrachse

) SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©
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3.5.1 MOVIKIT® StackerCrane parametrieren
1. MOVIKIT® zuweisen

StackerCrane

£
1

whxis] yhAxis

4 A
A\ 4

A\ 4

MOVIKIT®
SingleAxis (with MOVI-C® . Motion

ProcessDiata . Encoderinterface I —
D —— » L)

StackerCrane E Version

9.0.36.200
el L Rleccine I StackerCrane
r B=CF eFDRIVE

III Aktivieren Sie den junteren Halbkreis des SoftewareNodes|

IZI Selektieren Sie im Katalog das MOVIKIT® StackerCrane die neueste Version

und klicken Sie [Ubernehmen.
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2. Feldbus Schnittstelle konfigurieren

Parameter tree 1 Fieldbus interface X All tabs

= Fieldbus configuration m Optional process data
Value Value Mumberof P PD info
o TSI SO i Activate fieldbus connection | Yes ~ MultifxisController - x-direction and y-direction D 12pPD a
4 7.1 Module configuration Start address 1 Number of axes under MultiAxisController - x-direction 0 ~ 6 PD/axis i ]
7.1.1 Basic settings Number of axes under MultiAxisController —y-direction 0 ~ & PD/axis [ ]
B 7.1.2 Fieldbus interface
> 7.10 MOVIKIT® information Process data length
Value
Basic process data 24
Optional process data 0

Additional process data user program 0

Process data length 24

Decimal places via fieldbus

E Position Speed Acceleration Jerk
~ 0~ 0 v 0~

Number of decimal places 0

Setzen Sie Feldbusanbindung aktivieren = Ja und Startadresse=1|

@ Setzen Sie Nachkommastellen fir den Feldbus:

Qgi?ltlo(rjr?r;astellen L) Aufidsung
< 0 Position 1mm=1mm
0 Geschwindigkeit 1 mm/s =1 mm/s
0 Beschleunigung 1 mm/s? =1 mm/s?
0 Ruck 1 mm/s® =1 mm/s?

EW-EURODRIVE GmbH &

>
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1 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

Prozessdatenbelegung der Feldbus-Schnittstelle

Prozessdatenbelegung in MOVISUITE®

Fieldbus interface
PLC

Axis group
Setpoint application mode
Control word
Reserved (override)
Reserved

x-direction
Control word
Setpoint speed
Setpoint acceleration
Setpoint deceleration
Digital outputs
Control word MultiAxisController
Target position — high word
Target position — low word
Setpoint jerk
Reserved

y-direction
Control word
Setpoint speed
Setpoint acceleration
Setpoint deceleration
Digital outputs
Control word MultiAxisController
Target position — high word
Target position — low word
Setpoint jerk

Reserved

PLC output data

2>

PO1
PO 2
PO 3
PO 4

PO S5
PO B
PO7
PO 8
PO9
PO 10
PO 11
PO 12
PO 13
PO 14

PO 15
PO 16
PO 17
PO 18
PO 19
PO 20
PO 21
PO 22
PO 23
PO 24

PLC input data

Pl 1
Pl 2
Pl 3
Pl 4

Pl 5
Pl 6
PI 7
Pl 8
Pl 9
PI10
Pl 11
Pl 12
PI 13
Pl 14

PI15
Pl 16
PL1T
PI 18
PI19
Pl 20
Pl 21
Pl 22
Bli23
Pl 24

<<2<

MOVIKIT®

Actual application mode
Status word
Status or fault/subfault

Reserved

Status word

Actual speed

Status or fault/subfault

Torque

Digital inputs

Status word MultiAxisController
Actual position — high word
Actual position — low word
Actual jerk

Reserved

Status word

Actual speed

Status or fault/subfault

Torque

Digital inputs

Status word MultiAxisController
Actual position — high word
Actual position — low word
Actual jerk

Reserved

Sollapplikationsmodus

1] Defauk
100 Jog

300 Referencing configured offset

301 Referencing bus offset

400 Positioning absolute
1200 Energized-optimized XY posi
1210 Mechanics-optimized positioni
1300 External braketest
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Steuerwort x-& y-Richtung

Enable emergency stop
Enable application stop
Reserved

Release brake

Jog positive

Jog negative

Reserved

Start/stop with fieldbus ramp
Reset fault

Reserved

Reserved

Deactivate external encoders
Deactivate SW limit switches
Activate output stage inhibit
Activate standby mode
MOVIKIT® Handshake In

Steuerwort MultiAxisController

Deactivate member 1/11

Deactivate member 2/21

Deactivate member 12

Deactivate member 22

member 1/11 Release brake with inhibited output stage
member 2/21 Release brake with inhibited output stage
member 12 Release brake with inhibited output stage
member 22 Release brake with inhibited output stage
Deactivate balance controller

Reserved (deactivate position controller)

Deactivate skewing error

Allow skew compensation

Reserved

Reserved

Reserved

Reserved

Statuswort x-& y-Richtung

Ready

S5TO inactive

Output stage enabled
Brake released

Motor turning

Referenced

Reserved

In position

Fault

Reserved

Reserved

External encoder disabled
SW limit switch inactive
Reserved

Standby mode active
MOWVIKIT® Handshake Out

Statuswort x-& y-Richtung

Axis group member 1/11 deactivated
Axis group member 2/21 deactivated
Axis group member 12 deactivated

Axis group member 22 deactivated

Axis group member 1/11 brake released
Axis group member 2/21 brake released
Axis group member 12 brake released
Axis group member 22 brake released
Balance controller deactivated

Paosition controller deactivated

Skew in skew window

Overload guard active

Reserved

Reserved

Reserved

Reserved
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3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane n

3.6 Schritt 4 - Generierung des Software-Projekts

Ziele =  Feldbus parametrieren
= Zykluszeiten konfigurieren kénnen

Controllerstufen kennen und Lizenzen zuweisen konnen
= |EC-Projekt erstellen kbnnen
=  Debug im IEC-Programm kennen

@ UXeuProfinet - EC Editor

Ditei Besbeten Amicht Projekt Delaationen Enstellen Onfine Debug Tools FEenster Hife

a8 4B CEY RN R R E - A =

~ B x| 8) ORT Fedstontor @ SEW_GVLintemal x

=3 oot B|  urocexaprofinet Apphcation.sew_Gvi_internal
EDN

Fedbusbiontor | o  Stedercrne
= 0 sew_Generated [ WSt L StoCr MtasContoler
= 2 termal
@ s oW intemal

-
=
(>

= A[) ssWLogcaDenicepool (sEWLogeal | *
A Logcade =
AE Logeae
AE Logeade rane |
AQ Logeaevice LAM (SEWLogical

+ AW EtherCAT LAN2)

AT Fedns 0

=

[
I

Hubachse Fahrachse

@ = Ek |[&B "
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3.6.1 Parametrierung Feldbus

1. Feldbus parametrieren
g Fieldbus card Fieldbus connection via IEC function blocks
Value Value

3 it i 9
2 Device properties Fieldbus protocol  PROFINET IO device ~ Activate fieldbus connection  Yes N

* 4 Functions

> 6 Diagnostics

4 7 MOVIRUN® flexible
7.40 IEC project
7.41 Data management
B 7.42 Fieldbus
7.43 Task system
7.99 Module identification

E Stellen Sie das Feldbus-Protokoll auf |PROFINET IO-Ger5t|
2] axiivieren ie die Feldbusanbindung.

3.6.2 Zykluszeit am MOVI-C® CONTROLLER

Allgemein Information:

Die StackerCrane Applikationen werden immer mit Zykluszeit von 1 ms oder 4 ms betrieben in
Abhangigkeit der Steuerung. Bitte wahlen Sie die Steuerung in Abhangigkeit des Applikationsumfangs
(MultiMotion / MultiAxisController / Addon AntiSway) aus der nachfolgenden Tabelle:

mbH & Co KG :

ODR

Controller
| MOVIKIT® StackerCrane mit ... UHX25 | ) oo, | JHEEoA-ROZ
MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion 1ms 1ms 1 ms
... mit MOVIKITe PowerMode 4 ms 1ms 1ms
} MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController . 4 ms 1ms
... mit MOVIKIT® MOTION addon AntiSway y 4 ms 4 ms
... mit MOVIKIT® MultiAxisController addon Cascading > 4 ms 4 ms
... mit MOVIKIT® PowerMode ' & 28
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1. Zykluszeit am MOVI-C® CONTROLLER parametrieren

Parameter tree I Fieldbus Task system X _

Task system

3 &

Value
> 2 Device pmperties HighPrio task cycle time 1 ms E
EtherCAT® cycle time 1000 ps
Sync Offset EtherCAT®  -30

* 4 Functions
=30 %

> 6 Diagnostics

. .
e v The parameter "Sync Offset EtherCAT®"

7.40 IEC project defines the delay time of the sync interrupt of
yapu

1erCAT® slave compared to the cycle

7.41 Data management the
B 7.42 Fieldbus

B 7.43 Task system

7.99 Module identification parameter is changed, SE

recommends adjusting the "S
EtherCAT®" parameter by

button [—]

Stellen Sie die Zykluszeit EtherCAT® auf 1 ms (default).
@ Vorschlagswert |Sync Offset EtherCAT® ﬁbernehmen\

2. Zykluszeit im Parameterbaum der Achsen andern

Basic settings

=
Function Value
P . Source EtherCAT @ /SBusPLUS ~
b 3 Drive train m Controller setpoint cycle 1.000 ms
sicp ®

. .
4 Functions Response to process data timeout  Application stop + output stage inhibit with self reset ~

b 4.1 Inputs/outputs Response to extemal fault Application stop + output stage inhibit ~
4 4.2 Setpoints

B 4.2.1 Basic settings

4.2.2 PO data
4.2.10 Fixed setpoints Function Value

4.2.25 Prioritized terminal control Use synchronization signal (1]

Synchronization

4.2.11 Setpoint value connection Basic cycle time 1ms ~
4.2.12 Profile value connection Current cycle time 1ms

4.2.21 Control word 1 Period duration of sync signal 1.000 ms

4.2.22 Control word 2 Response to external synchronization  Warning with self reset ~

4.2.23 Control word 3

III Stellen Sie unter Sollwerte| Grundeinstellungen | Sollwertzyklus Steuerung auf 1 ms (default).
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3. Mittelwert-Filterzeit im Parameterbaum der Achsen parametrieren

Parameter tree i FCB 10 Interpolated position co... X

=l FCB 10 Interpolated position control
Value
EEIREcE RICRELtes m Mean value filter time 5.0 ms

3 Drive train

4 Functions

6 Diagnostics

7 MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

4 7.1 Module configuration
7.1.1 Basic settings
¥ 7.2 Inputsf/outputs
# 7.5 Monitoring functions
4 7.6 Dnve functions
7.6.1 Scaling

B 7.6.10 FCB 10 Interpolated position con...

7.6.12 FCB 12 Reference travel

E Stellen Sie unter Antriebsfunktionen FCB10 Interpolierte Positionsregelung die Mittelwert-
auf ein Vielfaches der Zykluszeit ein.

Bei einer Zykluszeit von 1 ms kann der Defaultwert der Mittelwert-Filterzeit (5ms) verwendet
werden.
Bei einer Zykluszeit von 4 ms empfehlen wir eine Mittelwert-Filterzeit von 8 ms.
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3.6.3 IEC-Projekt erstellen
1. IEC-Projekt erstellen

Parameter tree 1 IEC project X

5] IEC project IEC project settings

Function Value

. . : :
2 Device properties Update Update IEC project Update/re-generate software modules @)

New project n Create new |EC project

* 4 Functions Apply device topology from MOVISUITEE @)

> & Diagnostics

4 7 MOVIRUN® flexible

B 7.40 IEC project

7.41 Data management
7.42 Fieldbus

7.43 Task system

7.99 Module identification

II’ Aktivieren Sie die Codegenerierung mitNeues IEC-Projekt erstellen|

2. Prozessdaten-Monitor importieren

& UHKExAProfinet” - IEC Editor

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Projekt  Erstellen  Online  Debug  Tools  Fenster  Hilfe

= " 24 i O i | =
Gerate * o X
=5 Default | A
= ‘ UHX&xAProfinet (MOVI-C CONTROLLER power
=80 sps-Logik
= ; Applicatiof

. % Ausschneiden
=) SEW_G
3.3 Kepieren
] Einfiigen
= ¥ Laschen
Refactoring 4
Eigenschaften...
i Objekt hinzufigen 3
) Ordner hinzufiigen...
@ = _'T Objekt bearbeiten
=) USER_A Objekt bearbeiten mit...

- Usg % Einloggen

&
Eﬂ Applikation vom Gert laschen .
%ﬂ Skripting E | Scripts ¥ || F oo ||| Fieldbusmonitor.py |I

Sp, RESOACTOETVEES T

E’ Aktivieren Sie den Feldbusmonitor.
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0 KG

C

Q
[o1]

SEW-EURODRIVE GmbH

y Q@

3. Projekt starten

& UHXBxAProfinet” - [EC Editor
Datei  Bearbeiten  Ansicht Projekt  Erstellen | Online | Debug Tools Fenster  Hilfe
=] B @4 27 | [958 Einloggen Alt+F8 | 1 |
f Ausloggen Strg+F&
' - S o ikati |2|
— v 3 X Bootapplikation erzeugen
Laden
= ' UHX8xAProfinet (MOVI-C COMTROLLER. pot ™ | »
- 31 sps-Logik Online-Change
- t} Application Cuellcode auf verbundene Steuerung laden
vl FiIdbusMDnitor Mehrfacher Download...
Visualisierungsmanager
] MOVIKIT_FieldbusMonitor Reset warm
=2 SEW_Generated Reset kalt
-2 Inpernal Reset Ursprung
SEW_GVL_Internal Sirmulation
= SEW_PRG (PRG
. 8% Sicherheit 3
[Z4 Highprio
Eﬁ Hmi Operating Mode »
= .

II‘ Klicken Sie auf Einloggen um das IEC-Projekt zu Ubersetzen.

E’ Klicken Sie auf Bootapplikation| erzeugen, um das Programm auf dem MOVI-C® CONTROLLER
nach Netz-Aus automatisch zu starten.

& UHXBxAProfinet” - IEC Editor

Datei  Bearbeiten  Ansicht Projekt  Erstellen  Online | Debug | Tools Fenster  Hilfe

H S0 3 B@X R B I Fs
Stop Umschalttaste+F8

— Einzelzyklus Strg+F5

Starten Sie mit 3 |£| oder @ das Programm.
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3.6.4

Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

MOVI-C® CONTROLLER lizenzieren

1. Lizenzmanager starten

Fir die Aktivierung der Lizenzen ist eine Internetverbindung erforderlich. Eine Testlizenz kann auch
ohne Internetverbindung erzeugt werden.

UHX65

%‘»

StackerCral

UHXE5
ﬂ n FIEFEI"I'IEtEI' SELING
pen parameter setting d
Tools \M Editor
) pare
' C Editor

StackerC :
License Manager

3

II’ Starten Sie den Lizenzmanageﬂ

2. Lizenz aktivieren

License Manager

@ > UHX65 ()

Overview of licenses

Info  License Designation Type code Type License key

®  License missing MOVIKIT MultiAxisController Torque  SMK1201-000  Single Activate license

@  License missing MOVIKIT MultiAxisController Torque  SMK1201-000  Single
©@  License missing  MOVIKIT StackerCrane efiDRIVE  SMK1301-000  Single
A Trial license MOVIRUN SMRO001-060  Performance

@ Add license

Days left before trial licenses expire

6 Days, 23 Hours

£, Synchronize with license server

T of SEW-EURODRIVE -\ojo Open online license shop

have not yet been
r as trial

E’ Vorgeschlagene Lizenzen aktivieren. Driicken Sie LLizenz aktivieren
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Activate license

MOVIKIT StackerCrane effiDRIVE
Type code : SMK1301-000
SMID : 69349E94-3128FBSF-CD

() Activation via MOVISUITE®
O Activation via web or phone [H

@ Trial license activation]

[ Activate license ] Cancel

Testlizenz aktivieren

3. Lizenzen auf MOVI-C® Controller libertragen

Y transter licenses to MOVI-C® CONTROLLER |

IZ‘ Lizenzen auf den MOVI-C® CONTROLLER ubertragen

4. Reset kalt

@ UHKe5* - [EC Editer

File Edit View Project Build | Online | Debug Tools Window Help Vis

H & dh Login Alt+F8
(\ A= R R @ Logout Ctrl+F8

Create Boot Applicati
Devices reste Boot Application

=i Defoutt
- | UHXES5 [connected] (MOVIC C Online Change

=B P Logic Source Download to Connected Device

= i} Application [run]

=i FieldbusMonitor

Download

Multiple Download...

Visualisierungsma Reset Warm
& MOVIKIT_Fieldbu: Reset Cold il
=2 SEW_Generated Reset Origin &
S I"Femal Simulation
SEW_GVL_T
@ oy Security 3
- SEW_PRG (PR
[8 HghPrio Operating Mode »
Eq a ¥ | Assign Server Applications on Download
=i Init 3 20
[5 Linkinter Open Log Page..

E Reset kalt durchfiihren.

Beispiele von bendétigten Lizenzen

Applikation Lizenzen

1x travel drive & 1x lifting drive

MOVIRUNP® flexible + StackerCrane

2x travel drive & 1x lifting drive 1x MAC Torque (lifting)

MOVIRUNP® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +

1x travel drive & 2x lifting drive 1x MAC Skewing (lifting)

MOVIRUNP® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +

2x travel drive & 2x lifting drive 1x MAC Skewing (lifting)

MOVIRUN® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +
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3.6.5 IEC-Programm diagnostizieren

1. Debug Log aufrufen
Bei einem Fehler ZUERST in das Log schauen!

Devices -~ 0
=15 Default -
= i UHX65 [connected] (MOVI-C CONTROLLER. progressive)
=-El PLE Logic

- [} Application [run]
=+ FieldbusMonitor
Vlsuallswerungsmanager
48] MOVIKIT_FieldbusMaritor

| UHX65 x 3] MOVIKIT FieldbusMonitor

Communication Settings Components = | & || 5 |0 1| E 0 |o 156 (B} 0 | Search in messages = 0:

Severity Time Stamp Description
Applications
L] 02.08.2024 08:25:24.560 ECM (Instance 0): Started successfully.
Backup and Restore L] 02.08.202408:25:21.564 ECM (Instance 0): EtherCAT prepared successfully and can be used now. (PreCpj
o 02.08.2024 08:25:21.028 PLC-BootupReason: BootupReason_MNormal ToDrvPlcSew
Files & 02.08.202408:25:21.004 Mumber of configured licensed cores for IEC-tasks: 3 from 4 SysCpuMultiCare
il 02.08.202408:25:20.896 ECM (Instance 0): Reset successful. IoDrvEtcSew
| Log E L} 02.08.202408:24:19.648 Post LicenseFileReloadEvent succeded (with O releases of consumed license instances)  LicMgr_lecLibrary
L] 02.08.2024 08:18:30.848 ECM (Instance 0): Started successfully. IoDrvEtcSew
slezziings i} 02.08.202408:18:28.134 Application [Application] loaded via [Download] CmpApp
o 02.08.2024 08: 18:28. 134 ECM (Instance 0): EtherCAT prepared successfully and can be used now. (PreCp) ToDrvEtcSew
Mg & N7 AR MNIANR-1R-77 421 DI FRanhinDaaenn: Ranh nDazcan Marmal Tl DleSana

II’ Klicken Sie auf den MOVI-C® CONTROLLER
E’ Klicken Sie auf

Im Dropdown den Logger auf T umstellen
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

2. Debug Variablen aufrufen und beobachten
3. IEC-Editor 6ffnen = SEW_GVL_Internal 6ffnen

Devices. = 8 x|| | Uies 1@ MOVIKIT FieldbusMonitor @ SEW_GVL_Internal X
= Defautt RAB|  utixss.application.SEW_GVL_internal
= !Bg UFiX65 [connected] {(MOVI-C CONTROLLER progressive) W
= B PLC Logic
. = @ stackercrane
* © Aopiication [run] 9‘9 xError

=2 FieldbusMonitor
Visualisierungsmanager
48] MOVIKIT_FieldbusMnitor
= 2 sEw_Generated

= [5] SEW_PRG (PRG)
[5 HighPrio
[5 bmi
[ mit
[E8 Linkinterfaces
[ Lowestrio
' [B& Main

@ xwamning
"9 udiMessageD
# _eControlSource
# § ConfigHandling
@ _xnitDone
# M fbixisGroup
® % fbx
+ % fby
# ¢ _folicMgr
® ¢ _astSoftwareDescription
# @ _fblicMgr_Confim
# ¢ fbModeAdministrator

@ sew GuL

LowestPrio § _fbModeXOptimized

=2 usER _application
e User_PRG (PRG)
5k HighPrio
[ it
[5 Main
[h ReadActualvalues
[ writesetpontvaiues
(i) Library Manager
=13 symbol Configuration
= (8 Task Configuration
& TaskHighPrio ([EC-Tasks)
&) sew_PRG.HighPrio
2 TaskHmi (IEC-Tasks)
3] sEw_pRG.HI
2 TaskLowestPrio (IEC-Tasks)
8] SEW_PRG.LowestPrio
& TaskMain (IEC-Tasks)
& SEW_PRG.Main
T Persistentiars
-] OptMonitor_StackerCrane_XMAC
*.. & OpiMonitor_StackerCrane_yMAC
= (D sEwlogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool)
A M Logicalbevice_Process_Data (LogicalDeviceFieldbusSetalarm)

Globale Variablen

StackerCrane

Uberblick Debug Variablen

Debug-Variablen: Feldbus-P

Code-

¥ _nitDone_StackerCrane
® @ _axinkModuleToIndexbone
@ _sFilsName
# _xProcessDataDone
# _usiPowerLimitation
@ _xChangeVelocity OnTheFly
# _xReadConfigFromAGMemberDane
* @ _stConfighd
# _xnitConfig
 _shdsName
¥ @ _itfconfigData
¥ @ _itfaxdisConfig
# @ _itfconfigDataHandier
@ _sNameOfInstance
# (@ StackerCrane_xMAC
# (@ stackerCrane_xMAC_ReferenceRetain
# (@ OptMonitor_StackerCrane_xMAC
# (@ StackerCrane xMAC_xAxis1
® @ StackerCrane_xMAC_xAxis2
# @ StackerCrane_yMAC
+ @ StackerCrane_yMAC_ReferenceRetain
# (@ OptMonitor_StackerCrane_yMAC
# (@ StackerCrane_yMAC_yfxis

“ SEW_GVL_Internal x

Type

SEW _M...
BOOL
BOOL
UDINT
E_CON...
SEW_A.
BOOL
AXisGroup
AxisX
Axist

SEW Te...
ARRAY .
Confirm...

ModeAd. ..

ModeXY
BOOL
ARRAY .
STRING.
BOOL
USINT
BOOL

Value

FALSE
8199
PD

‘Stacker

‘Stacker. .

IA... | 16201F,
1A, 16201F..,

UHXB5.Application.SEW_GVL_Internal

Ausdruck

generierung + @@ StackerCrane
+ ﬂ StackerCrane_x_axis
+ (@ HMI_StackerCrane_x_axis
+ H StackerCrane_y_axis
T

rozessdaten

SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fobModeAdministrator._eActualMode
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbModeAdministrator._eSetpointMode
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._In
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._Out
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._Config
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._In
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._Out
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._Config
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbAxisGroup._Out

ﬂ gc_uiTaskCycleTime

“ HMI_StackerCrane_y_axis

. 16201F
... | Config/.

Prepar..  Address  Comm..

Bit, if fu.

Bit, if fu...
The mes...
Aktive C...

Init
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3 Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane m

Debug-Variablen: Fehler-Ebene

SEW_GVL_Internal.StackerCrane.xError
SEW_GVL_Internal. StackerCrane_x_Axis.xError
SEW_GVL_Internal. StackerCrane_y_Axis.xError

Debug-Variablen: SC-MultiMotion

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stBasicIN
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stBasicOUT
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stInverterIN
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stinverterOUT
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stBrakelN
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stBrakeOUT
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stActivatedDeviceModes
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stSetpointValuesVelocitylnterpolated.IrVelocity
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_x_Axis.DeviceAdapter16PD.stSetpointValuesVelocitylnterpolated.IrManValPosCtrir
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3.7 Schritt 5 - MOVIKIT® StackerCrane Prozessdatenmonitor
Ziele =  Umgang mit dem Prozessdatenmonitor
e e g 2

1

Hubachsa Fahrachee

) SEW-EURODRIVE GmbH & Co KC

W
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1. Prozessdatenmonitor 6ffnen

Devices -
=3 Default
= ] UHXG5 [connected] (MOVI-C CONTROLLER progressive)
=-E PLE Logic

= I; Application [run]
=2 FieldbusMonitor
Visualisierungsmanager
o] [MOVIKIT_FieldbusMonitor | 1 |
= I2) SEW_Generated T

E Klicken Sie auf den MOVIKIT_FeldbusMonitor|

2. Prozessdatenmonitor Mode umschalten

=W MOVIKIT Process data monitor [ contro
PD start address:

Module number n Fieldbus state: 2 Communication PD length: 36

MOVIKIT StackerCrane

PD In PD Out

PD1 Target application mode 0 - Default P PD1 Actual application mode 0 - Default v
PD2 Control word 0 U-2EElt PD2 Status word 3 B
100 - Jog
300 - Homing offset configured
PD3 Override (if configured) 0 204 - Homing offset variable PD3 Status/ ErrorlD 14
400 - Positioning absolute
1200 - Positioning_XY_EffiDrive
- PD4 0
D S L 1210 - Positioning_XY_Diagonal >

1300 - Braketest_External

o
o| £
5 w

PD Qut

=IETAL EEHTETETE/EED PSSR # | 0-Ready PD2 Actual speed #
A N FO3 Accelertg # | T-STemEE PD3 Status/ ErroriD #
‘ 2 - Output st bl

PD4 Deceleration # utput stage enable

3 - Release brake while inhibit 3 - Brake/DynaStop® releaser

4 - Motor running PD4 Torque a
5 - Active drive referenced PD5 DI 02 .. DI 00 11 hex

g

4- Jog positive

5 - Jog negative PD5DO03..DO00 0 hex
6
PDE MAC Controlword 0 <
7 - Start/stop with fieldbus ramp
PD7/8 Target position 0
8- Fault reset
9 PDY Jerk 0
10 PD10 Reserved 0

711 - Disable external encoder

PD6 MAC Statusword 304 <

7 - "In position” signal active
PD7/8 Actual position 1009
& -Fault
9 - Warning PDY Actual jerk 0
10 PD10 Reserved ]

11 - External encoder disable:

12 - Disable SW limit switches 12 - SWlimit switches inactive

13 - Activate inhibit 13

14 - Activate standby mode 14 - Standby mode active

O R

15 - Handshake in 15 - Handshake out

Auswahl der parametrieten MOVIKIT®. Wahlen Sie Modul 1 |MOVIKIT StackerCrane\

[~ oooooooooooooooo

Schalten Sie zwischen Steuern und Beobachten um.
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&

Prozessdatenmonitor Gruppe

PD In

PD1 Target application mode 0
0
PD3 Override (if configured) 0

PD2 Control word

PD4 Reserved

0 - Default

100-Jog

300 - Homing offset configured
301 -Homing offset variable
400 - Positioning absolute

1200 - Positioning_XY_EffiDrive

PD Qut

PD1 Actual application mode 0 - Default
PD2 Status word
PD3 Status/ ErrorlD

PD4 reserve

o ol

1210 - Positioning_XY_Diagonal
1300 - Braketest_External

u Modenumeration

‘:ti B” i"l-.h

mbH

N [~ F

/-EUR

0 Default
100 Tippen
300 Referenzieren mit konfiguriertem Offset
301 Referenzieren mit Bus-Offset
400 Positionieren
700 Test aller Bremsen nacheinander
701 Test des 1: Aghsgruppenteilpehmers Qes MultiAxisController
(ohne MultiAxisController keine Funktion)
702 Test des 2: Aghsgruppenteilr_wehmers Qes MultiAxisController
(ohne MultiAxisController keine Funktion)
1200 Energieoptimiertes X-Y-Positionieren
1210 Mechanikoptimiertes Positionieren
1300 Externer Bremsentest
-
E Statuswort Achsgruppe (X und Y verundet)
Bit 0 Betriebsbereit
‘ Bit 7 InPosition
- Bit 8 Fehler

Status der Umrichter,
Der Status der unterlagerten Teilnehmer ist
- gleich: Es wird der Status angezeigt.
- ungleich: Es wird ,-1“ = FFFF = ,undefiniert angezeigt.

oder im Fehlerfall ErrorID:
Highbyte Fehlercode
Lowbyte |Subfehlercode
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3  Tutorial 1 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane

Prozessdatenmonitor Achsen

o
o| ¥
5 wn

0 - Enable/femergency stop
1-Enable/application stop
2
3 - Release brake while inhibit
4 - Jog positive
5 - Jog negative
6
7 - Start'stop with fieldbus ramp
8 - Fault reset
g
10
11 - Disable external encoder
12 - Disable SW limit switches
13 - Activate inhibit

14 - Activate standby mode

I

15 - Handshake in

PD2 Setpoint speed 0
a
0

PD5DO03 .. DO 00 0 hex I!

PD6 MAC Controlword 0 I :I
PD7/8 Target position 1]

B : |
—

PD3 Acceleration

PD4 Deceleration

PDY Jerk

D10 Reserved

m Umschaltung zwischen X- und Y-Achse

E Status des Umrichters
Bei MAC: Der Status der unterlagerten Teilnehmer ist
- gleich: Es wird der Status angezeigt.

- ungleich: Es wird -1 =

oder im Fehlerfall ErrorlD:

o
o
o]
oy

0 - Ready

1-5TO inactive

2 - Qutput stage enable

3 - Brake/DynaStop® releaser
4 - Motor running

5 - Active drive referenced

i}

T - "In position” signal active
8-Fault

9-Wamning
10
11 - External encoder disable,
12 - SW limit switches inactiv
13

14 - Standby mode active

LO0O0O00000000<RORIE

15 - Handshake out

FFFF = ,undefiniert” angezeigt.

Highbyte |Fehlercode

Lowbyte |Subfehlercode
Digitale Ein- und Ausgange

Bit0-3 Achse 1

Bit4 -7 Achse 2

Bit8—-11 |Achse 3

Bit 12 — 15 |Achse 4

Steuerwort fur den MultiAxisController

Bit0—-3

Achsgruppenteilnehmer deaktivieren

Bit5 -7

Bremse 6ffnen ohne Freigabe

E Ruck in Anwendereinheit/s3

ﬂ Externen Geber deaktivieren
E Software-Endschalter deaktivieren

m Reglersperre aktivieren

PD2 Actual speed 0
PD3 Status/ ErrorlD 14 I:’

PD4 Torque

PD5DI03 .. DI 00D 11 hex

R |
BT o |

PDE MAC Statusword 304 <

PD7/2 Actual position 1008
0
0

FPD8 Actual jerk

PD10 Reserved
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und
StackerCrane MultiAxisController

Workbook-Schritte — Tutorial 2

) SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©

Projektaufbau MOVISUITE®

Inbetriebnahme des Fahr-und Hubwerks

Parametrierung MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController (MAC)
Parametrierung MOVIKIT® StackerCrane

Generierung des Software-Projekts

MOVIKIT® StackerCrane Prozessdatenmonitor

O TRRFO T I
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.1 Funktionsumfang Tutorial 2
In diesem Tutorial wird ein RBG mit 2 Achsen im Fahrwerk mit Motorgeber und einer Achse im
Hubwerk mit Motor- und externen Geber in Betrieb genommen.

=  x-Achse 2 Antriebe mit Motorgeber => MultiMotion + MAC

= y-Achse mit Motorgeber und externen Geber => MultiMotion + MAC (kombinierte Geber
Auswertung)

Energieoptimierter
XY-Betrieb

Streckengeber mit erhéhter
Lageregelkreisverstarkung
(kombinierte Geberauswertung) =

‘&) Antischlupfregelung
=9 Elektronische

Differentialsperre

Funktionsumfang des MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE in Kombination mit dem MOVIKIT®...

E MultiMotion

Q
MultiAxisController

Produkttraining 26.03.2025
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4.2

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©

,
(C

Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

Trainingsmodell / Trainingsanlage Regalbediengerat

u Hubwerk CMP40S/BK/PK/EKOH/SB1
E Motor B dient nur als externer Geber CMP40S/PK/AKOH/SM1
Fahrwerk 1 CMP40S/PK/AKOH/SM1
B Fahrwerk 2 CMP40S/PK/RH1M/SM1

Produkttraining
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.3 Schritt 1 - Projektaufbau in MOVISUITE®

Ziele = Vorgehensweise beim Projketaufbau offline und online
=  Projekt aufbauen kénnen

Lifting axis External Encoder Travel axis 1 Travel axis 2

Produkttraining 26.03.2025



4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.31 Wissenswertes zum Projektaufbau

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

0 Allgemeines
d@ Workbook c@ Workbook
Einspeisung
Hubwerk

Fahrwerk UHX_StackerCrane UHX_StackerCrane

LAM %«

StackerCrane StackerCrane

n Struktur aufbauen: Von oben nach unten
E Konfigurieren und in Betrieb nehmen: Von unten nach oben

u Softwareknoten: Auf jedem Softwareknoten kann ein MOVIKIT® Softwaremodul fiir eine
Achsgruppe oder tberlagerte Funktionalitat eingefligt werden, wie beispielsweise:

StackerCrane
MultiAxisController (auch mit nur einer unterlagerten Achse sinnvoll nutzbar)
Roboter

E Fahrwerk muss LINKS unter dem StackerCrane angeordnet sein, unabhangig vom
Hardwareaufbau des Achsblocks
Beachte: Meist bendétigt das Hubwerk mehr Strom als das Fahrwerk. Daher ist im Hardwareaufbau
das Achsmodul vom Hubwerk links neben dem Fahrwerk angeordnet.
Anordnung in der MOVISUITE® Ansicht bei der Online-Inbetriebnahme beachten und/oder
herstellen

Produkttraining 26.03.2025



4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

Projektaufbau Offline - MOVISUITE® Planungsphase

[ P [el[B]e] ]

][] [=][«]

Struktur aufbauen

MOVI-C® Controller einfligen

SoftwareNode einfligen

2 x SoftwareNode einfigen (spater fur MAC Softwaremodul)
Einfligen x-Achse

Einfigen y-Achse

Module konfigurieren

Antriebsstrange x-Achsen mit Inbetriebnahme-Assistent
parametrieren

Antriebsstrang y-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent
parametrieren

StackerCrane MultiAxisController einfligen & parametrieren
StackerCrane MultiAxisController einfligen & parametrieren
StackerCrane in den Softwarenode einfligen & parametrieren
MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren

IEC-Projekt erstellen

Workbook

UHX_StackerCrane

Produkttraining
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

9 Projektaufbau Online - MOVISUITE® Inbetriebnahmephase

1. Neues Projekt aus Scan

@ Meues Projekt 1

Struktur aufbauen (@) Workbook
SoftwareNode einfligen

2 x SoftwareNode einfligen

Bl

Antriebsstrang y-Achse mit Inbetriebnahme-Assistent
parametrieren

(]

StackerCrane MultiAxisController in SoftwareNode x-Achse
einfligen & parametrieren

&)
= X-Achse unter SoftwareNode xMAC verschieben LS Siacher R iiE
&)

o3 Y-Achse unter SoftwareNode yMAC verschieben
5

S 3. Module konfigurieren

=

- II‘ Antriebsstrange x-Achsen mit Inbetriebnahme-Assistent StackerCrane
o parametrieren

= 2]

Ll|.l

=

L

w

@1

StackerCrane MultiAxisController in den SoftwareNode y-Achse
einfligen & parametrieren

StackerCrane in den Softwarenode einfligen & parametrieren

MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren

Rlelle] [#]

IEC-Projekt erstellen

Produkttraining 26.03.2025



4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.3.2 Projektstruktur anlegen

1. Achsen scannen

Planung

@ Workbook_StackerCrane_Tuterial 2

Katalog

Klicken Sie auf

2. Struktur aufbauen

@ Workbook

UHX_StackerCrane

StackerCrane

Katalog

|IO\ node I b4 |

Software
Virtuelle Gerdte

* Softwarekno...

Scan I+ Kommunikation konfigurieren | -
1 g

Fiigen Sie aus dem Katalog die MOVI-C® SoftwareNode ein

th Netzwerk

0%

@ Verschieben Sie die x-Achsen unter den SoftwareNode fir das Fahrwerk

IE‘ Verschieben Sie die y-Achse unter den SoftwareNode fur das Hubwerk

Produkttraining
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController 64 |
4.4 Schritt 2 - Inbetriebnahme der Fahr-und Hubwerks
Ziele = Antriebsstrang x-Achsen, und y-Achse in Betrieb nehmen und parametrieren kénnen.

=  MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion flr die x-Achsen und die y-Achse zuweisen und
parametrieren kénnen.

Hubachse Externer Geber Fahrachse 1 Fahrachse 2

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

441
4411

Antriebsstrange in Betrieb nehmen

Fahrwerk (x-Achse)

1. Inbetriebnahme-Assistenz 6ffnen

Open startup wizard

Open parameter setting
Open pararneter setting as window
Tools

Add from catalo q

Rename
Cut
Copy

Delete

Copy data

Export data

Impaort data

Adjust version and device...

Show function and network views

Disconnect the connection
Compare
|Information about the device

Documents...

Offnen Sie mit rechten Mausklick den |Inbetriebnahme-Assistent].

Produkttraining
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

2. Spannungsversorgung

Startup wizard

? UHX6S A > wAxisl — C4

Basic settings
xAxis1

| Device identification

% MDD0A-0040-503-X-500 Voltage supply
Select the voltage supply used and enter the voltage.
@ Basic settings

O Voltage supply

Vaoltage supply

MDP90 power supply module w

Nomynal line voltage AC
401

H (XD Remote axis system

I

Wahlen Sie das Versorgungsmodul und die Netzspannung aus.

IZI Driicken Sie .
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Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

3. Antriebsstrang bearbeiten

Startup wizard

> UHX65 A > xAxis1 — C4
Drive train DT1
xAxis1

| Device identification

o MDDS0A-0040-503-X-500 New drive train

How do you want to create the drive train?

h 1 < =
| Basic settings

@ Drive train DT1

@ Define drive train

New drive train

MOVILINK® DDI label I Electronic nameplate

Read out the MOVILINK® DDI label to Reading out the electronic nameplate of the
rm autematic startup. encoder.

Nameplate/type designation Create drive train manually
Read the type designation from the Create the drive train manually from the
nameplate and enter it. product catalog, for example, to start up a

third-party motor.

2

Wahlen Sie, wie Sie den Antriebsstrang in Betrieb nehmen méchten.

@ Driicken Sie .

Produkttraining
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Tutorial 2 - RBG MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4. Elektronisches Typenschild
d Startup wizard
> UHX65 A > xAxis1 — C4

Drive train DT1
xAxis1
|

L Device identification
" MDD90A-0040-503-X-500

@ Basic settings
@ — Drive train previev
Drive train DT1

@ Define drive train
New drive train

Electronic nameplate

Use electronic nameplate

Details regarding the electronic nameplate

Motor
Motor type CMP40S
MNominal motor voltage 400 v
Speed class 4500 Umdr/min
Temperature monitoring PK (PT1000)
Encoder
Encoder type
i Additional data
z Serial number 01.7853940901.0001.20
o~ Catalog designation CMPA0S/PK/AKOH/SM1
S

All details

Driicken Sie .

5. Anwendereinheiten

Startup wizard

>EW-EURODRIVE GmbH &

S

@ > UHX6S A > StackerCrane > XAxis2 — C4

Drive train DT1

xAxis2

_‘ Device identific
] MDD90A-0040-

: 1 Basicseﬂmgs
(2 ) rive train DT1

@ Define drive train
New drive train
Drive train structure
Motor
Motor encoder

Control system

$0% A

Additional A
Gear unit transmission Toothed belt Drive wheel Spindle [N User unit

Catalog

Fugen Sie die Anwendereinheiten hinzu.

IZI Driicken Sie .
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

6. Positionsgebenden Geber auswéhlen

Startup wizard
Drive train DT1

MDD90A-O

tl

@ Drive train DT1

ine drive train

E3) Editing by nameplate

Encoder details Installation

s oot Counting direction
= Absolute encoder B e

K= Cone
Encoder connection

0 = Development state & © Basicunit

H = HIPERFACE®
Additonsl gesr rato to motor encoder
=

]

1

Usage

@D speed control

@ Fosition control

Catalog

EI Dricken Sie .

7. Anwendereinheiten

A Startup wizard

@ > UHX65 A D StackerCrane > xMAC > xAxis1

Drive train DT1
XAxis1 Scaling

User unit
@ Drive train DT1

@ Define drive train
Drive train setup & New drive train

£ Editing by nameplate

User unit

Control system

ser unit
User-defined unit

revolutions

Distance Speed Acceleration

Unit Init
mm mm/s (User defined) im/s* (User defined)

Anwendereinheit definieren. Wir empfehlen mm.

Eingang Umdrehungen auf 100 mm setzen.

Benutzerdefinierte Geschwindigkeitseinheit wahlen. Es muss |Anwendereinheit/s| verwendet
werden.

Benutzerdefinierte Beschleunigungseinheit wahlen. Es muss |Anwendereinheitlsz| verwendet
werden.

Driicken Sie .

[ [2] [l
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

Der Ruck wird im StackerCrane in Anwendereinheit/s® Gibergeben.

8. Daten in Gerat Uibertragen

Startup wizard

@ > UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — C4

Drive train DT1

@ Drive train DT1

@ Define drive train
Mew drive train
Drive train structure o
Motor
Motor encoder 3
Control system
User unit
Control system
Control mode

Control mode

CFC

PWM frequency
8 kHz constant

Speed/position con

1 ms

1

W Coandctill

Scaling
1 mm
Umdr
min

| — Umdr.
User unit {min®s}

B

Drive train setup

Motor behavior

Hoist preload
Off

(XD Direction of rotation reversal

troller scanning time

e

Driicken Sie |Daten in Gerit iibertragen|.

J
s
O
o
A
_D
L
=
oc
a
o
oc
=)
L
=
mw
w

9. Inbetriebnahmezustand aktivieren

Activate startup state

This action can only be performed when startup state is active in the device.

Do you want to activate startup state?

When the drive has started, it stops at the application limit and inhibits the output stage.
After saving the parameters in the device the startup state is deactivated again.

NOTICE
The drive can start automatically.

Driicken Sie Ja, Inbetriebnahmezustand aktivieren|.

&, Transfer data to device

# New drive train

4 Editing by nameplate

Moment of inertia

J motor (with brake and fan)

0.1 kgem®

Produkttraining
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10. Applikationsgrenzen

2 Startup wizard

@ > UHX65 A > StackerCrane > xXMAC > XAxis1

Drive train DT1

XAxis1

_‘ Device identificat

- MDDOOA-000-503.X-500 Application limits

Set the application limit values and the vehicle profile values matching your application.

R You can apply suggested values for all parameters, or adjust the
Drive train DT1 values individually.

@ Define drive train
@ Limit values

Application limits ) Reset to current values

Device parameter Current value Suggested value SEW Value to be transferred

Positive speed {v) 18000,0000 mm/s 13500,0000 mm/s 13500,0000 mm/s .

Negative speed 18000,0000 mm/s 13500,0000 mm/s 13500,0000 mm/s

Acceleration (a1) 500000 mm/s* 5000,00 mm/s* 5000,00 mm/s* ol v

Deceleration (a2} 500000 mm/s* 5000,00 mm/s* 500000 mm/s*

Emergency stop deceleration (a3) 500,00 mm/st 5000,00 mrm/s* 5000,00 mm/s* T\

Torque 380,0 % nominal motor torque  380,0 % nominal motor torque 380,0 % nominal motor torque \

Jerk time 0 ms - 0 ms &
Modulo minimum 0,000 mm - 0,000 mm

Modula maximum 0,000 mm - 0,000 mm

Minimum speed 0,0000 mm/s 0,0000 mm/s 0.0000 mm/s

. Driicken Sie

11. Umrichtergrenzen

Startup wizard

@ 5 UHX65 A > StackerCrane > xAxis2 — 02

Drive train DT1

rice i ation . .
MDD90A-0040-503-%-500 Inverter limit values

Set the inverter limit values and control functions matching your application.

. You can apply suggested values for all parameters, or adjust the
Drive train DT1 values individually.

@ Define drive train
@ Limit values
Application limits
Inverter limit values
Inverter limit values
Device parameter Current value Suggestad value Value to be transferred

Apparent output current 10,000 A 10,000 A 10,000 A

Control functions

Device parameter Currentvalue Suggested value Value to be transferred
Activate speed monitoring Motor/generator mode Motor/generator mode Motor/generator mode
Delay time 50 ms 50 ms 50 ms

% Transfer changes to device |

. Driicken Sie
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12. MOVIKIT® hinzufiigen

artup wizard

@ > UHXe5 A > xhxis1 — 02

MOVIKIT®

MOVIKIT® selection

Select the right MOVIKIT® for your application.

Conti
Mo

MOVIKIT®
Drive (direct fieldbus connection, without MOVI-C®: Co.

MutiMotion

II\ Fligen Sie MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion hinzu.

13. Basiseinstellungen
Startup wizard
@ > UHX65 A > StackerCrane > xAxis1 — 02

MOVIKIT® StackerCrane MultiMation
XxAxis1

_i Device identific - 5
5 MDDSDA-GD40- Basic settings
1 Configure the MOVIKIT®.
@ Basic settings
@ Drive train DT1 2 Higher-level MOVIKIT® General Additienal functions

Value Info Value Value Info

e ~ MOVIKIT® StackerCrane MultitsisController @D 1 Activate smulation No Additional process values of the inverter (I
StackerCrane MultiMotion

@ MOVIKIT® selection

@ Module configuration

Basic settings

@ Optimization DT1
e Completion

Aktivieren Sie die Verwendung des Ubergeordneten MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController

El Driicken Sie .
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14. Grenzwerte

Startup wizard

> UHX65 A > StackerCrane » xAxis1 — 02

MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion
xAxis1
_‘ Device identification

5 MDDS0A-0040-503-X-500 Limit values

@ Basic settings

@ Drive train DT1 Application limits Limits

Configure the MOVIKIT®

on ot
(v OB LI ~ Positive speed  13500.0000 mm/s Emergency stop deceleration 5000.00 mm/s*
StackerCrane MultiMotion
Negative speed 13500.0000 mm/s
© MOVIKIT® selection Acceleration 500000 mm/s?
© Module configuration Deceleration  5000.00 mm/s*
@ Monitoring functions Jerktime 0.000 ms
£ Limit values Torque 380.0 % nominal mator torque

@ Optimization DT1

Transfer data to device |

Driicken Sie Daten in Gerit iibertragen|.

15. Parametrierung andern

Change parameter setting?

When inserting the software module, the parameter setting of the inverter functions is adapted to the specifications of the software module.
Some functions will be reconfigured.

Do you want to change the parameter setting?

If the device has already been configured, check the settings of the following functions for changes:
- Inputs/outputs

- Setpoint value connection

— Profile value connection

- Monitoring functions

Yes, change parameter setting | Cancel

III Dricken Sie |Parameterdaten éindern|.
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16. Abschluss MOVIKIT®

g Startup wizard

UHX65 A > StackerCrane > xAxis1 (5) — E3401

MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

Device identific
v @ Abschluss MOVIKIT®
MOVIKIT® successfully configured and transferred to device.

Basic settings

Next steps
Drive train DT1
MOVIKIT® L Manual mode Directly to completion
StackerCrane MultiMotion Move the drive in manual mode. Skip optimization and MOVIKIT® and
Status display completion immediately.

@ MOVIKIT® selection E3401
@ Moenitoring functions
@ Absehluss MOVIKIT®

Optimization DT1

E Completion

0 KG

C

Q
[o1]

Driicken Sie .

EW-EURODRIVE GmbH

o
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tartup wizard
> UHXES A > xAxis1 [8]
Manual mode
XAxis1

| bevice identi UHX65 A > xAxis1 @ — 04

i

@ Drive train DT1

% Load cydiing absolute

Deacvate man moce

Moment of inertia Load cycling distance absolute

J motor (with brake and fan) Jload (without gear unit)

MoVIKIT® 5 0.1 kgem® 0 kg em?
StackerCrane MultiMotion

@ Optimization DT1 m

(O setload moment of inertia

Measurement waits for motor activity

For a correct measurement, the drive must be accelerated and decelerated strongly for several times. o
The faster the acceleration and deceleration and the higher the target speed, the better the measurement results. Therefore,
select the highest possible values within the limits of your application.

Speed changes of at least 500 mm/s (= 300 rev/min) are required for the measurement.

ing speed
1500 -

[ ] >

To start the measurement, move the drive. You can use manual mode to move the drive.

Acceleration/deceleration
5000.00 mm, ooy

Reference travel

[75] open manuaimode

Start reference travel
nce travel status
Deactivated/not started
O) Active drive referenced

Cycle idle time

1000 ms [ ]

Aktivieren Sie die Lasttragheitsmoment-Ermittlung

Handbetrieb aktivieren

Handbetrieb anschalten

Offnen Sie den Reiter Referenzfahrt Giber den ,Zahnrad“-Button

Referenzfahrt starten

[o]le] [&][e][~]

Position 1 und 2 fir Pendelstrecke absolut definieren
Pendelstrecke starten E

Startup wizard

UHX65 A > xhxis1 (@ — 04

Optimization DT1 Manual mode

XAxis1

| Deviced n . . UHX6S A > xAxis1 @ — 04
G MDD0A-0040-503-X-500 Set load moment of inertia

@ Drive train DT1
J motor (with brake and fan) Jload (without gear unif)
MoviKITe 0.1 kgem? 0811 kgem?
StackerCrane MultiMotion
@ Optimization DT1

O Setload moment of inertia

e Completion

% Load cydiing absolute
Deactivate manual mode

Moment of inertia Load cycling distance absolute

| Measurement waits for motor activity mm

Positioning speed

1500

kg cm?
Moment of inertia

8 of measured I load n
0811 kgem?

Deviation from previous measured value

o

037 %

D}

~ End measurement and save value to d

Messung beenden und Wert in Geréat speichern

Acceleration/deceleration

5000.00 mm/s* [0 ool
Reference travel

Start reference travel

Reference travel status

Deactivated/not started

D) Active drive referenced
Cycle idle time
1000 ms
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Allgemeiner Hinweis:

Sollte kein Lasttragheitsmoment ermittelt werden kénnen, erhdhen Sie die Beschleunigung und
Verzogerung und starten Sie den Vorgang erneut. Sollte nun immer noch kein Lasttragheitsmoment
ermittelt werden kénnen, erhéhen Sie zusétzlich die Positioniergeschwindigkeit.

rtup wizard
@ > UHXe5 A > xAxis1 [ — 04
Optimization DT1 Manual mode
XAxis1
. . @ > UHX6es A > xAxis1 [ — 04
Set load moment of inertia

% Load cydling absolute

@ Drive train DT1 > LomenE i Load cycling distance absolute

J motor (with brake and fan) Jload (without gear unif)

MoviKITe N 0.1 kgem? 0811 kg cm® ~
StackerCrane MultiMotion

Determine load moment of inertia
Optimization DT1 v

O Set load moment of inertia

e Completion

Acceleration/deceleration
5000.00 mmys* [0
Reference travel
Start reference travel
Reference travel status
Deactivated/not started
D) Active drive referenced
Cycle idle time
1000 ms [0

EI Driicken Sie .

Deactivate manual mode?

Ifyou deactivate manual mode, the currently active setpoints will take effect.
?

The setpoints can be specified by the following sources:

— Digital inputs

— Process data

Do you really want to deactivate manual mode?

A The drive can start automatically.

- n II Yes, deactivate manual mode .. No -

LS

Driicken Sie Ja, Inbetriebnahmezustand aktivieren.

Produkttraining 26.03.2025



Startup wizard

@ > UHX65 A > xhxis] — C3

Optimization DT1
xAxis1

| Device identiication

5 MDDS0A-0040-503%-500 Set load moment of inertia

Jmotor (with brake and fan) Jlozd (without gear unit)

MoviKIT® N 0.1 kgem? 0.811 kgam* v
StackerCrane MultiMotion

- Determine load moment of inertia
Optimization DT1

O Setload moment of inertia

Driicken Sie .

18. Reglerdynamik einstellen

tartup wizard

> UHX6S A > xAxis1 — C3

Optimization DT1
XAxis1

i Device identification

I MDDYOA04O-503.X-500 Set controller dynamics

@ Drive train DT1 Dynamic behavior

Stiffness of the control system
MOVIKIT® 1
StackerCrane MultiMotion

@ Optimization DT1 N ero clearance

@ Setload moment of inertia

Zero backlash

O Set controller dynamics.

Auxiliary tools
[ ] open manual mode
Open Scope

(X Use advanced settings

1] Stellen sie Steifigkeit und die Spielfreiheit ein. Driicken Sie Weiter.

E‘ Driicken Sie .
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Completion

Completion Administration
Startup completed and saved.
Data export
Export this startup as a template for other
Drive train DT1 xAxis1 =
Device identification:  MDD90A-0040-503-X-S00 Export
MOVIKIT® N
StackerCrane MultiMotion

Optimization DT1
Startup can be edited at any time in the startup wizard and in the parameter setting.

T T

1] Driicken sie Inbetriebnahme beenden| .

$4.41.2 Zweite Achse des Fahwerks (x-Achse)

Wiederholen Sie die Inbetriebnahme fir die zweite x-Achse mit dem Inbetriebnahme-Assistent wie im
vorherigen Kapitel (Fahrachse x-Achse)

Hubwerk (y-Achse)

Wiederholen Sie die Inbetriebnahme fir die y-Achse mit dem Inbetriebnahme-Assistent wie im
vorherigen Kapitel (Fahrachse x-Achse)
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.5 Schritt 3 — Inbetriebnahme MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController MAC

Ziele =  MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController Torque / Skewing kennenlernen
=  MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController in SoftwareNodes in Betrieb nehmen

@ movisurres

Hubachse Externer Geber Fahrachse 1 Fahrachse 2
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

451 MOVIKIT® MultiAxisController Torque / Skewing

Das MOVIKIT® MultiAxisController Torque realisiert den Ausgleich des Drehmoments zwischen
mechanisch gekoppelten Antrieben (Betriebsart "Prioritdt Drehmoment").

Traktionsoptimierte Fahrwagen

Mech. gekoppelt Seiltrommel

- -

Wire rope

/N

© SEW-EURODRIVE GmbH & Cqg ﬁi

Das MOVIKIT® MultiAxisController Skewing realisiert die Korrektur einer Schragstellung zwischen
mechanisch gekoppelten Antriebe (Betriebsart "Prioritédt Schragstellung").

Doppelsaulenheber, RBG-Hubwerk

H @

Produkttraining
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController m

4.5.2

MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController parametrieren (x-Achse)
1.  MOVIKIT® zuweisen

Catalog

‘ Q Search software mo e.g. n e | 70% v
MOVIKIT® B
SingleAxis (with MOVI-C® . Mation MultiAxisController
— > & y - »
cessDat 4 | MUltiAxisC lersion
ProcessDiata Encoderinterface MultidxisController o
StackerCrane

Robotics

_ _ l StackerCrane
CombiTelescope StackerCrane . MultidxisContraller

Weisen Sie das MOVIKIT® dem vorbereiteten SoftwareNode fir Fahr- und Hubwerk zu.

Aktivieren Sie den lunteren Halbkreis des Fahrwerks|

IZI Selektieren Sie im Katalog das MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController neueste Version
und klicken Sie Ubernehmen.

2. Grundeinstellungen durchfiihren

Parameer rce acse,._______________________________

g Axis group member Additional functions
Name Value Value Info
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... 1t @D st W
4 7.1 Module configuration 2 e [ @ . ‘]-D_‘;,).\:.e _ PC" fu .C.\ur;! —O,‘:\_L; i a
7.1.11 Control loop functions :nontych.an.ge o sty (? :
7.1.12 Encoder evaluation ot ?”?”ty Py B
> 7.5 Monitoring functions ke pm.:nty
. 7.6 Drive functions el or4-a-x|s group members @ i ]
> 7.7 Controller functions Caseading o u
> 7.9 Advanced settings Antigey gkl B L
. 7.10 MOVIKIT® information Combined encoder evaluation (1] [ ]
J1cp drive None _ ~| |
Expert mode ':B yiy
Energy coupling :B ]
Tools used
Value Info
Optimization monitor @ i |
x M o
Fiihren Sie in Grundeinstellungen| die markierten Einstellungen durch.
Allgemeiner Hinweis:
Die ,,Kombinierte Geberauswertung“ ist immer aktiv, wenn in der Geberquelle ,Motorgeber und
externer Geber“ ausgewahlt ist, siehe Schritt 5
Produkttraining 26.03.2025



4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController m

Allgemeiner Hinweis:

Bei Verwendung von Uberwachungs- und / oder Controllerfunktionen miissen diese immer im
MultiAxisController gemacht werden und nicht im MultiMotion.

3. Regelungsfunktion konfigurieren

Parameter tree L Basic settings Control loop functions X All

g Position controller
Value Info
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... PR o -
4 7.1 Module configuration P gain 215 = 2 % T « 100 |
B 7.1.1 Basic settings
7.142 Encoder evaluation Balance controller Torque ratios
b 7.5 Monitoring functions Vil Info Valuz
b 7.6 Drive functions Priority of compensation  Torque ~ | whis] 1
b 7.7 Controller functions m P gan 100 % ml whuis2 1
b 7.9 Advanced settings Slip limiter Active ~
b 7.10 MOVIKIT® information Curve mode None ~
Maximum slip speed  675.0000 675.0000 mm/s

Stellen Sie Prioritit des Ausgleichs wie folgt ein:
Drehmoment (Torque): Default
Schragstellung (Skewing): bei Hubwerken mit ZWEI externen Gebern

O] 4. Lageregler konfigurieren
> Parameter tree Basic settings Control loop functions X All
o]

£ =] Position controller

: Value Info

4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... Position controller  Active

L 4 7.1 Module configuration ml

~
 gain 2 s |2 2 % [ EEEEEE . 00| |
B 7.1.1Basic settings

7.1.12 Encoder evaluation Balance controller Torque ratios
b 7.5 Monitoring functions e Info Value
b 7.6 Drive functions Priority of compensation  Torque ~ H xhxis1 1
0 b 7.7 Controller functions P gain 100 % wheis2 1
1 b 7.9 Advanced settings Slip limiter Active ~
b 7.10 MOVIKIT® information Curve mode None ~
Maximum slip speed  675.0000 675.0000 mm/s

Die P-Verstarkung ist auf 2% reduziert. Erhdhen Sie die P-Verstéarkung schrittweise von 2 % nach
ca. 50 % vor.
Manchmal kann der Lageregler noch starker auf bis zu 100% eingestellt werden.

Hinweis:
Genaue Information zur Optimierung des MultiAxisController finden sie im Kapitel 4.8.1
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5. Geberauswertung konfigurieren

Parameter tree 1 Basic settings Control loop functions Encoder evaluation X -

0 External encoders Position controller
Mame WValue Value Info
“ 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... 1 yhxis () E IEncodEr source. Motor encoder and external encoder ~ I H

4 7.1 Module configuration
B 7.1.1 Basic settings
B 7.1.11 Control loop functions

B 7.1.12 Encoder evaluation Ul

Settings of external encoders

7.5 Monitoring functions Type Encoder 2 connected to inverter ~
7.6 Dnive functions E ITime constant 0.1 01 s I
1.7 Controller functions
7.9 Advanced settings
7.10 MOVIKIT® information
III Stellen Sie den |Geberquelle| ein.
EI Stellen Sie die Zeitkonstante ein.
6. Referenzmeldung konfigurieren
Parameter tree 1 Reference signals X Alltabs I
= In position for controller functions Il Referenced
Value Info Value
T LT SE e (I Window width [1] 2.000 mm Force reference bit Not active ~
b 7.1 Module configuration Hysteresis [2] 1.000 mm
4 7.5 Monitoring functions Delay time [3] 0 ms
B 7.5.1 Reference s Evaluation of "in pasition” bit independent of the start bit @) ]
7.5.2 Limit values (E i et 8 e e AR L e e » a
7.5.3 Limit values calculation basis
7.5.4 Control functions ) .
. Hide graphic area ¥
7.5.5 Encoder coupling
7.5.6 Limit switches s
7.5.7 Speed cams I 21
7.5.9 Overview of fault responses
7.6 Drive functions b [4]1— 11

7.7 Controller functions
7.9 Advanced settings I [21

7.10 MOVIKIT® information

In Position t

[3]

Stellen Sie die Werte wie dargestellt ein:

Empfehlung: [Fensterbreite (2 mm)
(1 mm)
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController m

7. Referenzfahrt konfigurieren

Parameter tree + Reference signals Reference travel X All tabs

a Reference travel 1 Advanced settings
Value Infa Value

4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo...

Reference travel type I Referencing without reference travel (with enable) VI Go to home position (I
7.1 Module configuration e a——— [®-) o

b 1.5 Monitoring functions Reference offset 0.000 mm

b 7.6 Drive functions
4

7.7 Controller functions

B 7.7.2 Reference travel

b 7.9 Advanced settings
b 710 MOVIKIT® information

Hide graphic area ¥

o @
II, Stellen Sie den Referenzfahrttyp| und den Referenz-Offset ein.

MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController parametrieren (y-Achse)
8. MOVIKIT® zuweisen

xMAC yMAC

[

D
I

U

W-E

Version
9.0.36.200

MOVIKIT®
SingleAxis (with MOVI-C®_. Motion MultiAxisController StackerCrane

| | t l 4

Stacker(:
ProcessCata Encederinterface MultidxisContraller Combilelescope StackerCrane l:l Mu\lin:iscmze ler
s - l:I a o

Weisen Sie das MOVIKIT® dem vorbereiteten SoftwareNode fir Hubwerk zu.

Aktivieren Sie den junteren Halbkreis des Hubwerks

@ Selektieren Sie im Katalog das MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController neueste Version
und klicken Sie Ubernehmen.
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2. Grundeinstellungen durchfiihren

Parameter tree L Basic settings X All tabs

= Axis group member E Additional functions
Name Value Value Info
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo...
P[5 [ r startup of the controller, perform the |
4 7.1 Module configuration 2 Axis group member 2 m "Device — PC"
B 7.1.1 Basic settings
= Priority change torque/skew :B i ]
7.1.11 Control loop functions X
. Torgue priority [ ] i |
7.1.12 Encoder evaluation
[ . Skew priority (o] i ]
> 7.5 Monitoring functions
. 7.6 Drive funclions 3 or 4 axis group members (0] a
G di
> 1.7 Controller functions ey ° o
- 7.9 Advanced settings gyl D n
. 7.10 MOVIKIT® information Combined encoder evaluation m |
Top drive Mone ~ 0|
Expert mode (B A
Energy coupling @ o]
Tools used
Value Info
Optimization monitar [ @] ]

S B
EI Fiihren Sie in Grundeinstellungen die markierten Einstellungen durch.

Allgemeiner Hinweis:

Die ,,Kombinierte Geberauswertung“ ist immer aktiv, wenn in der Geberquelle ,Motorgeber und
externer Geber“ ausgewahlt ist, siehe Schritt 5.

Allgemeiner Hinweis:

Bei Verwendung von Uberwachungs- und / oder Controllerfunktionen miissen diese immer im
MultiAxisController gemacht werden und nicht im MultiMotion.

3. Regelungsfunktion konfigurieren

Parameter tree L Basic settings Control loop functions X All

a Position controller
Value Infa
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... e s “
4 7.1 Module configuration P gain 2 ifs = 2% m x 100 H
B 7.1.1 Basic settings
7.1.12 Encoder evaluation Balance controller Torque ratios
b 7.5 Monitoring functions iEle Info Value
b 7.6 Drive functions E I Priority of compensation _Torque VI i | wls] 1
b 7.7 Controller functions P gain 100 = N ™ whxis2 1
b 7.9 Advanced settings Slip limiter Active ~
B 7.10 MOVIKIT® information Curve mode None ~
Maximum slipspeed  675.0000 675.0000 mm/s

Stellen Sie Prioritit des Ausgleichs| wie folgt ein:
Drehmoment (Torque): Default
Schragstellung (Skewing): bei Hubwerken mit ZWEI externen Gebern
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Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4. Lageregler konfigurieren

Parameter tree Basic settings Control loop functions All

a Position controller

Value Info
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... DUT O, .
4 7.1 Module configuration Elp_gam y 2 s — 2 % [ T « 100' a
B 7.1.1 Basic settings
7.1.12 Encoder evaluation Balance controller Torque ratios
b 7.5 Monitoring functions Jalls Infa Value
b 7.6 Drive functions Priority of compensation Torque ~ H xhis] 1
b 7.7 Controller functions P gain 100 = ENEEN I whiis2 1
b 7.9 Advanced settings Slip limiter Active ~
b 7.10 MOVIKIT® information Curve mode None ~
Maximum slip speed 675.0000 = 675.0000 mm/s

Die P-Verstarkung ist auf 2% reduziert. Erhéhen Sie die P-Verstarkung schrittweise von 2 % nach
ca. 50 % vor.
Manchmal kann der Lageregler noch starker auf bis zu 100% eingestellt werden.

Hinweis:
Genaue Information zur Optimierung des MultiAxisController finden sie im Kapitel 4.8.1

5. Geberauswertung konfigurieren

Parameter tree b Basic settings Control loop functions Encoder evaluation X -

= External encoders H Position controller
Name Value Value Info
s LR CVESFS Skt pulMElpAxis g 1 yhxis () IEncoder source Motor encoder and external encoder vI a

4 7.1 Module configuration

B 7.1.1 Basic settings

B 7.1.11 Control loop functions Settings of external encoders

B 7.1.12 Encoder evaluation tilie
> 7.5 Monitoring functions Type Encoder 2 connected to inverter s
B 7.6 Drive functions @ ITime constant 0.1 0.1 s I

1.7 Controller functions
7.9 Advanced settings
7.10 MOVIKIT® information

III Stellen Sie den Geberquelle| ein.
E‘ Stellen Sie die [Zeitkonstante ein.

Ermittlung der Zeitkonstante
Genaue Information zur Ermittlung der Zeitkonstante finden sie im Kapitel 4.8.1.3

Produkttraining
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

4.6 Schritt 4 - Inbetriebnahme MOVIKIT® StackerCrane

Ziele = MOVIKIT® StackerCrane zuweisen und parametrieren kdnnen
=  Prozessdatenbelegung der Feldbusschnittstelle kennenlernen

Lifting axis External Encoder Travel axis 1 Travel axis 2

Produkttraining 26.03.2025
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4.6.1 MOVIKIT® StackerCrane parametrieren
1. MOVIKIT® zuweisen

StackerCrane

Catalog

‘ Q_ Search software module (e.g. "multi vel”) 70% ~

MOVIKIT®
SingleAxis (with MOVI-C®_.. Mation

:
11 .

StackerCrane

Version
=== t Ty x—\
||— CombiTelescope e 9.0.36.200 p Gl Focotics

[

—

Rabotics

%
d

Aktivieren Sie den unteren Halbkreis des SoftwareNodes|

cry
< [2] selextieren Sie im Katalog das MOVIKIT® StackerCrane neueste Version
) und klicken Sie Ubernehmen.
Q;j
=
E 2. Feldbus Schnittstelle konfigurieren
cr
I:I—J Parameter tree L Fieldbus interface X All tabs
=
=) = Fieldbus configuration m Optional process data
o Value Value  Number of PD PD info
% 4 7 MOVIKIT® StackerCrane Activate fieldbus connection | Yes ~ MultiAxisController - x-direction and y-direction X 12pPD [i]
Ll 4 7.1 Module configuration Start address 1 Number of axas under MultiAxisController — x-direction 0 & PD/axis a
;;_1:. 7.1.1 Basic settings Number of axes under MultiAxisController — y-direction 0~ 6 PD/axis ]
m‘ B 7.1.2 Fieldbus interface ‘ ‘
w > 7.10 MOVIKIT® information Process data length
)) Value
- Basic process data 24
Optional process data 0

Additional process data user program 0

Process data length 24

Decimal places via fieldbus

E Position Speed Acceleration Jerk
v 0v 0

Number of decimal places 0 v 0w

Setzen Sie Feldbusanbindung aktivieren = Ja und |Startadresse=1|

IZI Setzen Sie Nachkommastellen fir den Feldbus:

ﬁgiﬁtg(:rfr;astellen PR Aufidsung
0 Position 1mm =1mm
0 Geschwindigkeit 1mm/s =1 mm/s
0 Beschleunigung 1 mm/s? =1 mm/s?
0 Ruck 1 mm/s® =1 mm/s3

Produkttraining 26.03.2025



|1 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

Prozessdatenbelegung der Feldbus-Schnittstelle

Prozessdatenbelegung in MOVISUITE®

Fieldbus interface

PLC PLC output data PLC input data MOVIKITE

Axis group

x-direction

y-direction

Setpoint application mode
Control word
Reserved (override)

Reserved

Control word

Setpoint speed

Setpoint acceleration

Setpoint deceleration

Digital outputs

Control word MultiAxisController
Target position — high word
Target position — low word
Setpoint jerk

Reserved

Control word

Setpoint speed

Setpoint acceleration

Setpoint deceleration

Digital outputs

Control word MultiAxisController
Target position — high word
Target position — low word
Setpoint jerk

Reserved

2>

PO1
PO 2
PO 3
PO 4

PO S5
PO B
PO7
PO 8
PO9
PO 10
PO 11
PO 12
PO 13
PO 14

PO 15
PO 16
PO 17
PO 18
PO 19
PO 20
PO 21
PO 22
PO 23
PO 24

Pl 1
Pl 2
Pl 3
Pl 4

Pl 5
Pl 6
PI 7
Pl 8
Pl 9
PI10
Pl 11
Pl 12
PI 13
Pl 14

PI15
Pl 16
PL1T
PI 18
PI19
Pl 20
Pl 21
Pl 22
Bli23
Pl 24

<<2<

Actual application mode
Status word
Status or fault/subfault

Reserved

Status word

Actual speed

Status or fault/subfault

Torque

Digital inputs

Status word MultiAxisController
Actual position — high word
Actual position — low word
Actual jerk

Reserved

Status word

Actual speed

Status or fault/subfault

Torque

Digital inputs

Status word MultiAxisController
Actual position — high word
Actual position — low word
Actual jerk

Reserved

Produkttraining
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n und StackerCrane MultiAxisController

Sollapplikationsmodus

0

100
300
301
400

Default

Jog

Referencing configured offset
Referencing bus offset
Positioning absolute

1200 Energized-optimized XY positioning
1210 Mechanics-optimized positioning
1300 External braketest

Steuerwort x-& y-Richtung

Enable emergency stop
Enable application stop
Reserved

Release brake

Jog positive

Jog negative

Reserved

Start/stop with fieldbus ramp
Reset fault

Reserved

Reserved

Deactivate external encoders
Deactivate SW limit switches
Activate output stage inhibit
Activate standby mode
MOWVIKIT® Handshake In

Steuerwort MultiAxisController

Deactivate member 1/11

Deactivate member 2/21

Deactivate member 12

Deactivate member 22

member 1/11 Release brake with inhibited output stage
member 2/21 Release brake with inhibited output stage
member 12 Release brake with inhibited output stage
member 22 Release brake with inhibited output stage
Deactivate balance controller

Reserved (deactivate position controller)

Deactivate skewing error

Allow skew compensation

Reserved

Reserved

Reserved

Reserved

Statuswort x-& y-Richtung

Ready

STO inactive

Output stage enabled
Brake released

Motor turning

Referenced

Reserved

In position

Fault

Reserved

Reserved

External encoder disabled
SW limit switch inactive
Reserved

Standby mode active
MOVIKIT® Handshake Out

Statuswort x-& y-Richtung

Axis group member 1/11 deactivated

Axis group member 2/21 deactivated

Axis group member 12 deactivated

Axis group member 22 deactivated

Axis group member 1/11 brake released

Axis group member 2/21 brake released
group member 12 brake released

Axis group member 22 brake released

Balance controller deactivated

Paosition controller deactivated

Skew in skew window

Overload guard active

Reserved

Reserved

Reserved

Reserved

Produkttraining
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4 Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController m

Optionale Prozessdaten

Bei Bedarf (siehe aufgeschlisselte Prozessdatenbelegung) kdnnen optionale Prozessdaten zur
Nutzung weiterer Funktionen des MACs hinzugefiigt werden. Uber diese kénnen beispielsweise die
Nutzlast oder die Drehmomentverteilung vorgegeben werden.

Optional process data
Value Number of PD

MultifxisController — x-direction and y-direction 6 12 PD
x-direction — payload :n 1PD
x-direction — position controller P gain .:B 1PD
x-direction — enable anti-sway control :n 1PD
y-direction — payload :E 1PD
y-direction — position contreller P gain :B 1PD

MNumber of axes under MultifxisController — x-direction 0 ~ 6 PD/axis

MNumber of axes under MultiAxisController —y-direction 0 ~ 6 PD/axis

Fieldbus interface: optional process data

PLC PLC output data PLC input data MOVIKITE
x-direction
Reserved PO 25 Pl 25 Top drive — scaled analog value
Reserved PO 26 Pl 26 Top drive — speed correction
Torque distribution A4 (high byte)/A3 (low byte) PO 27 Pl 27 Top drive — speed ratio
Torque distribution A2 (high byte)/A1 (low byte) PO 28 Pl 28 Top drive — slip
Reserved PO 29 Pl 29 Top drive — unscaled analog value
Reserved PO 30 Pl 30 Reserved
Reserved PO 31 Pl 31 Reserved
Reserved PO 32 Pl 32 Reserved
y-direction
Reserved PO 33 PI 33 Reserved
Reserved PO 34 Pl 34 Reserved
Reserved PO 35 Pl 35 Reserved
Reserved PO 36 Pl 36 Reserved
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4.7 Schritt 5 - Generierung des Software-Projekts

mbH & Co KC

SEW-EURODRIVE C

Ziele Felbus parametrieren
Zykluszeiten konfigurieren kénnen
Controllerstufe kennen und Lizenzen zuweisen kénnen
IEC-Projekt erstellen kdnnen
Debug im IEC-Programm kennen
uﬂﬂ; %urb!‘m(n ;}m.:m‘ 2::\1; ;;gl:vflmn ,‘LV::H:: énhz_ z:h!i_,‘ Iﬂn“)qft:ﬂt; f\wz .
G < x| B vonT redn @ SoW_ov_intemal x
= Defoutt Rd|  UHXxBxAProfinet Application SEW_GVI_Internal
= A N Urasctrofet [Verbunden] MOVICA ",
= 80 spstogi
[y
# [8) sew_pRG (RG)
s | ‘
9 sbtomeksvernaiter |
A® LogcalDevice_Shstac ane |
A Q) LogicalDevice_LAM (SEWLogical
amae
Lifting axis External Encoder Travel axis 1 Travel axis 2
| I__IE M-
’ @ = E =\l
2 3 4. 5
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4.71 Parametrierung Feldbus

1. Feldbus parametrieren
Parameter tree it Fieldbus X

a Fieldbus card Fieldbus connection via IEC function blod
Value Value

3 it i N
2 Device properties Fieldbus protocol  PROFINET IO device ~ Activate fieldbus connection  Yes

4 Functions

> & Diagnostics

4 7 MOVIRUN® flexible

7.40 IEC project

7.41 Data management
B 7.42 Fieldbus

7.43 Task system

7.99 Module identification

Stellen Sie das Feldbus-Protokoll auf |PROFINET IO-Geréit|

(2] Axtivieren Sie die Feldbusanbindung.

4.7.2 Zykluszeit am MOVI-C® CONTROLLER
Allgemein Information:
Die StackerCrane Applikationen werden immer mit Zykluszeit von 1 ms oder 4 ms betrieben in
Abhangigkeit der Steuerung. Bitte wahlen Sie die Steuerung in Abhangigkeit des Applikationsumfangs

(MultiMotion / MultiAxisController / Addon AntiSway) aus der nachfolgenden Tabelle:

Controller

MOVIKIT® StackerCrane mit ... UHX25 | | S0t | LHXE9A-ROZ
MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion 1ms 1ms 1ms

... mit MOVIKIT® PowerMode 4 ms Tms Tms
MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController ) 4 ms 1ms

... mit MOVIKIT® Motion addon AntiSway - 4 ms 4 ms

... mit MOVIKIT® MultiAxisController addon Cascading - 4 ms 4 ms

... mit MOVIKIT® PowerMode - 4 ms 4 ms
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2. Zykluszeit am MOVI-C® CONTROLLER parametrieren

Parameter tree b Fieldbus Task system X _

9 Task system

Value

b q q
2 Device properties HighPrio task cycle time 1 ms

EtherCAT® cycle time 1000 ps

Sync Offset EtherCAT®  -30 E -30 %

b 4 Functions
> 6 Diagnostics

4 7 MOVIRUN® flexible
7.40 |EC project

7.41 Data management
B 7.42 Fieldbus

B 7.43 Task system

7.99 Module identification

The parameter "Sync Offset EtherCAT®"
ime of the sync interrupt of

> compared to the cyde

! - is changed, SEW-
recommends aajusti

/
EtherCAT®" parameter by cli

o
tne
f

button [—].

Stellen Sie die Zykluszeit EtherCAT® auf 1 ms (default).
@ Vorschlagswert |Sync Offset EtherCAT® ﬁbernehmen\

3. Zykluszeit im Parameterbaum der Achsen dndern

Basic settings

=

Function Value
L= R Source EtherCAT® /SBusPLUS o
b 3 Drive train m Controller setpoint cycle 1.000 ms

s ®

J :
4 Functions Response to process data timeout  Application stop + output stage inhibit with self reset ~

b 4.1 Inputsfoutputs Response to external fault Application stop + output stage inhibit v
4 4.2 Setpoints

B 4.2.1 Basic settings

4.2.2 PO data
4.2.10 Fixed setpoints Function Value

4.2.25 Prioritized terminal control Use synchrenization signal (1]

Synchronization

4.2.11 Setpoint value connection Basic cycle time 1ms ~
4.2.12 Profile value connection Current cycle time 1ms

4.2.21 Control word 1 Period duration of sync signal 1.000 ms

4.2.22 Control word 2 Response to external synchronization Warning with self reset ~

4.2.23 Control word 3

Stellen Sie unter Sollwerte| Grundeinstellungen | Sollwertzyklus Steuerung auf 1 ms (default).
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4. Mittelwert-Filterzeit im Parameterbaum der Achsen parametrieren

Parameter tree i FCB 10 Interpolated position co... X -

o FCB 10 Interpolated position control

Value

3 1 1
2 Device RISHERIES m Mean value filter time 5.0 ms

3 Drive train
> 4 Functions
6 Diagnostics

7 MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion

7.1 Module configuration
7.1.1 Basic settings

7.2 Inputsfoutputs

> 7.5 Monitoring functions
7.6 Dnve functions
7.6.1 Scaling

B 7.6.10 FCB 10 Interpolated position con...

7.6.12 FCB 12 Reference travel

E Stellen Sie unter Antriebsfunktionen FCB10 Interpolierte Positionsregelung die Mittelwert-
Filterzeit auf ein Vielfaches der Zykluszeit ein.

= Bei einer Zykluszeit von 1 ms kann der Defaultwert der Mittelwert-Filterzeit (5ms) verwendet
werden.
=  Bei einer Zykluszeit von 4 ms empfehlen wir eine Mittelwert-Filterzeit von 8 ms.
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4.7.3

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

IEC-Projekt erstellen
1. IEC-Projekt erstellen

=] IEC project IEC project settings
Function Value

Update Update IEC project Update/re-generate software modules m

> 4 Functions The IEC Editor opens and the IEC project is Apply device topology from MOVISUTES @)
updated.

» 6 Diagnostics
New project Create new |EC project

The IEC Editor opens and a new IEC project is

b 2 Device properties

4 7 MOVIRUN® flexible

T e ] Gected i oheady exstng EC prosct i

7.41 Data management be overwritten.

7.42 Fieldbus Open IEC Editor Open IEC Editor

= The IEC Editor opens with the current IEC

7.99 Module identification project. No changes are made to the project.

II‘ Aktivieren Sie die Codegenerierung mit Neues IEC-Projekt erstellen|

2. Prozessdaten-Monitor importieren
& UHK65* - IEC Editor

File Edit View Project Build Online Debug Tools Window Help
H&E v~ i BBRX|AASIA AN BT

Application [UHX65: PLC Logic] - @8 &% , g W [[= 5= 0= =

Devices > 1 X

=) Default =]~

= | UHxe5 (MOVI-C CONTROLLER progressive)
=& PLC Logic
= Application
= -2 SEW _Generated ‘x’ it
=2 Internal Copy
@ sEw_GvL_Internal @ Paste
SEW_PRG (PRG) X Delete
Refactoring 3
[= Properties...
£ Linklnheri.’aoes % Add Object y N
Q\ LowestPrio
=) Add Folder...
@ sew_cw [ Edit Object
= [0 USER_Application Edit Object With...
= [E] User_PRG (PRG) i =
- ) % Legin
EA HighPrio a .
Delete application from device
@\ ReadActualValues Open Log PageA... _|
|24 writeSetpointvalues Scripting 4
m Library Manager
g Symboel Configuration
=-(&8 Task Configuration
5% TaskHighPrio (IEC-Tasks)
- -] SEW_PRG.HighPrio
e Y

II‘ Aktivieren Sie den [Feldbusmonitor in dem sie die rechte Maustaste bei Application driicken.
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

3. Projekt starten
& UHX65 - IEC Editor

File Edit View Project Build | Online | Debug Tools Window  Help

= IR ¢ x % login Att+Fe | 1 |
Logout b Ctrl+F&
Devi Create Boot Application
= .{leppIicaﬁnn Download
+- FieldbusMonitor Online Change
=) SEW_Generated Source Download to Connected Device
- In1.:ernal Multiple Download...
& sEw_GvL_Int
- SEW_PRG (PR Rezet Warm
Eﬁ HighPrio Reset Cold
54 Hmi Reset Origin
Eﬁ nit Simulaticn
Ep, LinkInterf .
:A Security 3
EA LowestPr
E:\ Main Operating Mode 3
) SEW_GL i o
N Lt B Assign Server Applications on Download
=) USER_Application
= |Jser_PRG (PRG) Open Log Page...

II’ Klicken Sie auf Einloggen um das IEC-Projekt zu Gibersetzen.

IZ’ Klicken Sie auf \Bootapplikation\ erzeugen um das Programm auf dem MOVI-C® CONTROLLER
nach Netz-Aus automatisch zu starten.

Klicken Sie auf \Quellcode auf verbundene Steuerung Iaden\ um das komplette Projekt zu
speichern.

& UHXE5* - [EC Editor

File Edit View Project Build Online | Debug | Tools Window  Help

=] # 4 ) Star Fs5
Stophd Shift+F8

e Single Cycle Ctrl+F35

E Starten Sie mit y |£| oder @ das Programm.
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4.7.4

Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController m

MOVI-C® CONTROLLER lizenzieren

1. Lizenzmanager starten

Fir die Aktivierung der Lizenzen ist eine Internetverbindung erforderlich. Eine Testlizenz kann auch
ohne Internetverbindung erzeugt werden.

StackerCral

1 parameter setting

n parameter setting

StackerC :
License Manager

L3

III Starten Sie den Lizenzmanageﬂ

2. Lizenz aktivieren

License Manager

UHXE5 ()

Overview of licenses

Info  License Designation Type code Type License key

@  License missing MOVIKIT MultiAxisController Torque | SMK1201-000  Single Activate license

@ License missing MOVIKIT MultiAxisController Torque  SMK1201-000  Single

@ License missing MOVIKIT StackerCrane efiDRIVE  SMK1301-000  Single

4 Trallicense  MOVIRUN SMRO001-060  Performance
@ Add license

=, Synchronize with license server Days left before trial licenses expire

-\ojo Open online license shop

L1 of SEW-EURODRIVE 6 Days, 23 Hours

E’ Vorgeschlagene Lizenzen aktivieren. Driicken Sie LLizenz aktivieren|
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Activate license

MOVIKIT StackerCrane effiDRIVE
Type code : SMK1301-000
SMID : 69349E94-3128FBSF-CD

() Activation via MOVISUITE®
O Activation via web or phone [H

@ Trial license activation]

[ Activate license ] Cancel

Testlizenz aktivieren

3. Lizenzen auf MOVI-C® Controller tibertragen

[} rranster licenses to MOVI-C® CONTROLLER |

IZ‘ Lizenzen auf den MOVI-C® CONTROLLER ubertragen

4. Reset kalt

@ UHK6 - IEC Editer

File Edit View Project Build | Online | Debug Tools Window Help Vis

[=r=Y i Login Alt+F8
(_\] HaOeE|E e S % Logout Ctrl+F8
T Create Boot Application
=3 Defaut Download
= | UHGS [connected] (MOVIC C Online Change
=-E4) PLC Logic Source Download to Connected Device

=} Application [run]

Multiple Downlead...
=2 FieldbusMonitor

Visualisierungsmar Reset Warm
&) MOVIKIT_Fieldbu Reset Cold N
=) SEW_Generated Reset Origin &
70 Internal Simulation
@ sEw_GVL_Int Security 5
= [5] sew_pra (PR
5 HighPrio Operating Mode »
I?‘“ " ¥ | Assign Server Applications on Downlead
[5 it ? e
[E unkinter Open Log Page..

IZ‘ Reset kalt durchfiihren.

Beispiele von bendétigten Lizenzen
Applikation Lizenzen

1x travel drive & 1x lifting drive MOVIRUNP® flexible + StackerCrane

MOVIRUNE® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +

2x travel drive & 1x lifting drive 1x MAC Torque (lifting)

MOVIRUN® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +

1x travel drive & 2x lifting drive 1x MAC Skewing (lifting)

MOVIRUN® flexible + StackerCrane + 1x MAC Torque (travel) +

2x travel drive & 2x lifting drive 1x MAC Skewing (lifting)
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4.7.5 IEC-Programm diagnostizieren

1. Debug Log aufrufen
Bei einem Fehler ZUERST in das Log schauen!

Devices -~ 0
=5 Default -
= ] UHX65 [connected] (MOVI-C CONTROLLER. progressive)
=B PLC Logic

- [ Application [run]
=) FieldbusMonitor
Vlsuallslerungsmanager
4] MOVIKIT_FieldbusManitor

| UHX65 x ] MOVIKIT FicidbusMonitor

Components ~ | & )5 |0 1 |kE 0 |0 156 (@ 0 | Search in messages o of

| Communication Settings

Severity Time Stamp Description
Applications
o 02.08.2024 08:25:24.560 ECM (Instance 0): Started successfully.
Backup and Restore o 02.08.202408:25:21,564 ECM (Instance 0): EtherCAT prepared successfully and can be used now. (PreCp.
| o 02.08.2024 08:25:21.028 PLC-BootupReason: BootupReason_Normal ToDrvPlcSew
Files @& 02.08.202408:25:21.004 Mumber of configured licensed cores for IEC-tasks: 3 from 4 SysCpuMultiCore
— Lil 02.08.202408:25:20.896 ECM (Instance 0): Reset successful. IoDrvEtcSew
‘ LLUD E o 02.08.202408:24:19.648 Post LicenseFileReloadEvent succeded (with O releases of consumed license instances)  LicMgr_leclibrary
il 02.08.2024 08:18:30.848 ECM (Instance 0): Started successfully. IoDrvEtcSew
L zsiiogs il 02.08.202408:18:28.134 Application [Application] loaded via [Download] CmpApp
| o 02.08.2024 08:18:28.134 ECM (Instance 0): EtherCAT prepared successfully and can be used now. (PreOp) ToDrvEtcSew
e £ N7 NR MNIANR-1R:77 421 DI M RanhnDazenn: Ranh nDeacan Marmsal TP Dl San

II‘ Klicken Sie auf den MOVI-C® CONTROLLER
~ E’ Klicken Sie auf

Im Dropdown den Logger auf umstellen

= 2. Debug Variablen aufrufen und beobachten

3. IEC-Editor 6ffnen = SEW_GVL_Internal 6ffnen

o Devices > # x|/ ] umes @) MOVIT FieldbusMonitor @ SEW_GVL_Internal x
S = =
o = | UGS [omneciad] (40VI-C CONTROLLER progresive) Expression Tpe  Value  Prepar. Address Comm
) T E}l Tfmc = = @ StackerCrane SEW_M...
 — g xError B00L Bit, i fu.
1 iy EIdWSMD"m g xWaming BOOL Bit, if fu.
= T "¢ udiMessageD UDINT The mes
2 JE\AMOWW’HEMEUSMDMW @ _eControlSource E_CON. Aktive C...
[ # “p ConfigHandling SEW_A...
& _xInitDone BOOL
) A + 4 fbaxisGroup AxisGroup
# 4 fbx AxisX
# %y fby AxisY
+ @ _foliMgr SEW e
LinkInterfaces # ¢ _astSoftwareDescription ARRAY ...
- + @ _fblicMgr_Confim Confirm.
e + @ fbModeAdministrator PRrRY
& sovan LowestPrio | _foModexvoptimized Modexy
¥ USERJ;:D\i:ahwn @ _xInitDone_StackerCrane BOOL Init
g User_PRG (PRG) * ¢ _axtinkModuleToIndexDone ARRAY ...
B ;thm & _sFileName STRING. r
e & _xProcessDataDore Bo0L
= & _usiPowerLimitation USINT
£ Men # _xChangevelocityonTherly B00L
E“ et # _xReadConfigFromAGMemberDone BOOL
o [Eh writesetpontvalues e iy
Library Manager - =
#2 Symbol Configuration : -ZZ'::S;E B;RG;VG e
Ay : o S .. eso
) + _itfAxisConfig SEW IA... 16#01F
4 g Ts;::ﬁp;:'i::; + @ _itfconfigDataHander SEW_IA... 16%01F..,
& SEW_PRG.Hmi # _sNameOfinstance STRING... 'Config/.
ERah ) TasklowestPrio IEC Tasks) ¥ @ stackerCrone xAC Sl
| sew_pre.LowesPrio # (@ StackerCrane xMAC_ReferenceRetain SEW_M...
5 £ TaskMain (EC-Tasks) # @ OptManitor_StackerCrane_xMAC SEW_M...
T sew praman # (@ StackerCrane xMAC xAxis1 SEW_M...
T Pmlsmwﬂ; + z StackerCrane_xMAC_xAxis2 SEW_M...
+ StackerCrane_yMAC SEW_M...
%gm::t::xg::j::z & @ StackerCrans yMAC_RefarenceRatain = N
o # (@ OptMonitor_StackerCrane_yMAC SEW_M...
D sewLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool)
A W LogicalDevice_Process_Data (LogicaDeviceFieldbusSetélarm) © @ SackerCrane yAC yaois A
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&

Globale Variablen

@ SEW_GVL_Internal X
UHXB5.Application. SEW_GVL_Internal

StackerCrane ﬁkl_l S.Ij ruc k

“ ac_uiTaskCycleTime
+ (@ StackerCrane
+ “ StackerCrane_xMAC

+ @@ HMI_StackerCrane_xMAC
+ ﬂ StackerCrane_xMAC x_axis1
generierung + @ HMI_StackerCrane_xMAC_x_axis1

+ ﬂ StackerCrane_xMAC_x_axis2

+ ﬂ HMI_StackerCrane_wxMAC_x_axis2
+ ﬂ StackerCrane_yMAC

+ (@ HMI_StackerCrane_yMAC

+ “ StackerCrane_yMAC_yAxis

+ ﬂ HMI_StackerCrane_yMAC_yhxis

Uberblick Debug Variablen

Lageregler P-Verstarkung
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._fbPositionController._stConfig.IrPGain

Geberauswertung Zeitkonstante

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMac._fbController._fbEncoderEvaluation._stConfig.IrTimeConstant_MotEncT

oExtEnc_Diff

Geberauswertung Totzeit
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMac._fbController._foEncoderEvaluation._stConfig.IrDeadtime_ExtEnc

Trace/ Schleppfehler
SEW_GVL_ Internal.StackerCrane_xMac._stBasicOut.IrActualVelocity

SEW_GVL_ Internal.StackerCrane_xMac._fbController._stSetpointValues.stFromPG.IrVelocityPrecontrol
SEW_GVL_ Internal.StackerCrane_xMac._fbController._fbPositionController._stOut.IrManVal

SEW_GVL_ Internal.StackerCrane_xMac._fbController._foMAC._stOut.stMACManVal.stVelocityCorrection
SEW_GVL_ Internal.StackerCrane_xMac_fbController._fbPositionController._stOut.IrLagError

Debug-Variablen: Feldbus-Prozessdaten

SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbModeAdministrator._eActualMode
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbModeAdministrator._eSetpointMode
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._In
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._Out
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbX._Config
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._In
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._Out
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbY._Config
SEW_GVL_Internal.StackerCrane.fbAxisGroup._Out
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Debug-Variablen: Fehler-Ebene

SEW_GVL_Internal.StackerCrane.xError
SEW_GVL_Internal.StackerCrane._stLocalVar_ErrorBasic.rstAdditional Text.sAdditionalText
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC.xError
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._stLocalVar_ErrorBasic.rstAdditional Text.sAdditional Text
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC_x_axis1.xError
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC_x_axis2.xError

SEW_GVL_Internal. StackerCrane_xMAC_x_axis1._stLocalVar_ErrorBasic.rstAdditionalText.sAdditionalText
SEW_GVL_Internal. StackerCrane_xMAC_x_axis1._stLocalVar_ErrorBasic.rstAdditionalText.sAdditionalText

Debug-Variablen: SC-MAC

IBN

Lageregler P-Verstarkung

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1._fbController._fbPositionController._stConfig.IrPGain
SEW_GVL _Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis2._fbController._fbPositionController._stConfig.IrPGain

Geberauswertung Zeitkonstante

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._fbEncoderEvaluation._stConfig.IrTimeConstant_
MotEncToExtEnc_Diff

Geberauswertung Totzeit
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._fbEncoderEvaluation._stConfig.IrDeadtime_ExtEnc

Trace/ Schleppfehler

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._stBasicOut.IrActualVelocity
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._stSetpointValues.stFromPG.IrVelocityPrecontrol
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._fbPositionController._stOut.Ir'ManVal
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._foMAC._stOut.stMACManVal.stVelocityCorrection
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC._fbController._fbPositionController._stOut.IrLagError

Debug-Variablen: SC-MultiMotion

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stBasicIN

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stBasicOUT

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stInverterIN

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stinverterOUT
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stBrakelN

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stBrakeOUT

SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stActivatedDeviceModes
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stSetpointValuesVelocitylnterpolated.IrVelocity
SEW_GVL_Internal.StackerCrane_xMAC _xAxis1.DeviceAdapter16PD.stSetpointValuesVelocitylnterpolated.IrManValPosCtrir
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4.7.6 Aktualisieren des MOVISUITE® Projekts und speichern
Beim Anlegen des IEC-Projekts in der Steuerung stellt der MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController

automatisch Parameter in den Umrichtern ein.

Diese sind im MOVISUITE® -Projekt nicht parametriert und miissen vom Umrichter in das MOVISUITE-
Projekt Gbertragen werden.

1. Aktualisieren des Datensatz

‘?

xAxis] xAuis2 yhAxis
14

Qo a6 A
0]

Data set different

% Add structure node
Add from catalog

ename

A Activate configuration state

b4 Update

@ MOVISUITE® E Bl NeuesProjeki 1

100% B & @ » UHX85 A » StackerCrane

MNeues Projekt 1

IZ‘ Project speichern
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4.8 Schritt 6 - MOVIKIT® StackerCrane Prozessdatenmonitor

Ziele =  Umgang mit dem Prozessdatenmonitor

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©

,
(C

External Encoder Travel axis 1 Travel axis 2
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1. Prozessdatenmonitor 6ffnen

Devices -
=3 Default
= ] UHXG5 [connected] (MOVI-C CONTROLLER progressive)
=-E PLE Logic

= I; Application [run]
=2 FieldbusMonitor
Visualisierungsmanager
o] [MOVIKIT_FieldbusMonitor | 1 |
= I2) SEW_Generated T

E Klicken Sie auf den MOVIKIT_FeldbusMonitor|

2. Prozessdatenmonitor Mode umschalten

=W MOVIKIT Process data monitor [ contro monitor
PD start address:

Module number n Fieldbus state: 2 Communication PD length: 36

MOVIKIT StackerCrane

PD In PD Out

PD1 Target application mode 0 - Default P PD1 Actual application mode 0 - Default v
PD2 Control word 0 U-2EElt PD2 Status word 3 B
100 - Jog
300 - Homing offset configured
PD3 Override (if configured) 0 204 - Homing offset variable PD3 Status/ ErrorlD 14
400 - Positioning absolute
1200 - Positioning_XY_EffiDrive
- PD4 0
D S L 1210 - Positioning_XY_Diagonal >

1300 - Braketest_External

Axis X-Axis

PD In

[] o-enabieremergency stop e enetneed ¥
1- Enable/application stop PD3 Acceleration 0
2 .

PD4 Deceleration 0

3 - Release brake while inhibit

o
o
o]
<

0 - Ready PD2 Actual speed #
1-STOinactive FD3 Status/ ErroriD n

2 - Output stage enable

3 - Brake/DynaStop releaset

4 - Motor running PD4 Torque a
5 - Active drive referenced PD5 DI 02 .. DI 00 11 hex

g

4- Jog positive

5 - Jog negative PD5DO03..DO00 0 hex
6
PDE MAC Controlword 0 <
7 - Start/stop with fieldbus ramp
PD7/8 Target position 0
8- Fault reset
9 PDY Jerk 0
10 PD10 Reserved 0

711 - Disable external encoder

PD6 MAC Statusword 304 <

7 - "In position” signal active
PD7/8 Actual position 1009
& -Fault
9 - Warning PDY Actual jerk 0
10 PD10 Reserved ]

11 - External encoder disable:

12 - Disable SW limit switches 12 - SWlimit switches inactive

13 - Activate inhibit 13

14 - Activate standby mode 14 - Standby mode active

O R

15 - Handshake in 15 - Handshake out

Auswahl der parametrieten MOVIKIT®. Wahlen Sie Modul 1 |MOVIKIT StackerCrane\

[~ [=] ooonoooooooooood

Schalten Sie zwischen Steuern und Beobachten um.
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4

Prozessdatenmonitor Gruppe
PD In

PD1 Target application mode 0
0
PD3 Override (if configured) 0
0

PD Out

o

<]

PD1 Actual application mode

0 - Default

100 -Jog

300 - Homing offset configured
301 - Homing offset variable
400 - Positioning absolute

1200 - Positioning_XY_EffiDrive
1210 - Positioning_XY_Diagonal
1300 - Braketest_External

PD2 Control word PD2 Status word

PD3 Status/ ErroriD 1

oJol>

PD4 Reserved PD4 reserve

1

ﬂ Modenumeration

0 Default
100 Tippen
300 Referenzieren mit konfiguriertem Offset
301 Referenzieren mit Bus-Offset
400 Positionieren
700 Test aller Bremsen nacheinander
701 Test des 1: Aghsgruppenteilr_wehmers Qes MultiAxisController
(ohne MultiAxisController keine Funktion)
702 Test des 2: Aghsgruppenteilpehmers Qes MultiAxisController
5 (ohne MultiAxisController keine Funktion)
"_-' 1200 Energieoptmiertes X-Y-Positionieren
i 1210 Mechanikoptimiertes Positionieren
— 1300 Externer Bremsentest
o~
_ E Statuswort Achsgruppe (X und Y verundet)
=2 Bit O Betriebsbereit
o Bit7 |InPosition
= Bit 8 Fehler

Status der Umrichter,
Der Status der unterlagerten Teilnehmer ist
- gleich: Es wird der Status angezeigt.
- ungleich: Es wird ,-1*
oder im Fehlerfall ErrorID:

FFFF = ,undefiniert* angezeigt.

Highbyte Fehlercode

Lowbyte |Subfehlercode
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Prozessdatenmonitor Achsen

e [ I Y
PD Qut

0 - Enable/emergency stop PD2 Setpoint speed g V| 0-Ready PD2 Actual speed 0
1 =EIER G AN T TR PD3 Acceleration 0 1-STO inactive PD3 Status/ ErrorlD 14 E
2 PD4 Deceleration 0 SRR TR 8

3 - Release brake while inhibit

o
o
=

3 - Brake/DynaStop® releaset

4 - Motor running FD4 Torgue 0 I!

4-Jog positive

5 - Jog negative PD5 D003 ..DOO0 0 hex I!

5 - Active drive referenced PD5 D103 .. DI 00 11 hex

G

6

FDB MAC Controlword 0 I:I PD6 MAC Statusword 304 <
7 - Start/stop with fieldbus ramp T - "In position” signal active

PD7/8 Target position 0 PD7/8 Actual position 1008
B8 - Fault reset 8 -Fault

0
9-Warming PD9 Actual jerk
10 PD10 Reserved 0

11 - External encoder disable

g PD9 Jerk 0 Ia
10 D10 Reserved 0

11 - Disable external encoder

12 - Disable SV limit switches 12 - SW limit switches inactiv

13 - Activate inhibit 13

14 - Activate standby mode 14 - Standby mode active

I
H | NN EEEEEEEQESS

15 - Handshake in 15 - Handshake out

Umschaltung zwischen X- und Y-Achse

Status des Umrichters

Bei MAC: Der Status der unterlagerten Teilnehmer ist

- gleich: Es wird der Status angezeigt.

- ungleich: Es wird ,-1“ = FFFF = ,undefiniert* angezeigt.

oder im Fehlerfall ErrorID:
Highbyte Fehlercode
Lowbyte |Subfehlercode

Digitale Ein- und Ausgange
Bit0 -3 Achse 1
Bit4 -7 Achse 2
Bit 8- 11 |Achse 3
Bit 12 — 15 |Achse 4

B Steuerwort fur den MultiAxisController
Bit0 -3 Achsgruppenteilnehmer deaktivieren
Bit5-7 Bremse 6ffnen ohne Freigabe

E Ruck in Anwendereinheit/s?

E Externen Geber deaktivieren

E Software-Endschalter deaktivieren
m Reglersperre aktivieren
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4.8.1 Optimierung MultiAxisController

4811 Optimierungsmonitor

Der Optimierungsmonitor wird zum Bedienen des MOVIKIT® MultiAxisController per
Handbetrieb und zum Optimieren der Regelungsfunktion verwendet. Der Optimierungsmonitor
ist in MOVISUITE®im Konfigurationsmen( "Modulkonfiguration" >

"Basiseinstellungen" des MOVIKIT® MultiAxisController unter "Verwendete Tools" ist im Default
aktiviert. Der Optimierungsmonitor wird Gber die Codegenerierung dem IEC-Projekt hinzugefigt.

Devices ~ @) MOVIKIT_FieldbusMonitor | urxss 18] OptHonitor_StackerCrane_xMAC X
= Default — C——
éﬂumss[mmﬂwowccomom rogressive) @ Optimization Monitor £ ¥ StackerCrane xMAC
= PLC Logic
- £ application [run] Message text:
=2 FieldbusMonitor
Visuslisierungsmanager Monitor _ Monitor

& MOVIKIT_FieldbusMonitor

T ror
@ s=w_ovi_Internal
=[E] sEw_PRG (PRE)
58 Highprio e inhibit
[ vmi
& nic Open brake
[Z Linkinterfaces
[EA LowestPrio
[8 main
@ sew G
=2 USER Application
=[E] User_PRG (PRG)
[Z4 HighPrio
[E mit
[8 main
[EA ReadActualvalues
[5 writesetpointvaiues
i) Library Manager
®8 Symbol Configuration
= (2 Task Configuration
& TaskHighPrio (IEC Tasks)
) sEw_PRG HighPrio
& TaskHmi (IEC-Tasks)
B sew_PRG.Hmi
8 TaskLowestPrio (IEC-Tasks)
&) SEw_PRG.LowestPrio
& TaskMain (IEC-Tasks)
& sEW_PRG.Main
PersistentVars.
menmmr_sla:kercrane_wﬂc
& Optionitor_StackerCrane_yMAC
SEWLogicalDevicePool (SEWLogicalevicePoel)

25 M LogicalDevice_Process_Data (LogicalDeviceFieldbusSetalarm)
(=) LogicalDevice_StackerCrane_xMAC xAxis1 (SEWLogicalDevicelnter|
() LogicalDevice_StackerCrane_xMAC_xAxis2 (SEWLogicalDevicsInter|

A LogicalDevice_StackerCrane_yMAC_yAxis (SEWLogicalDevicelnterp

Position controller
P gain

Encoder evaluation
t ( el Time constant Dead time

© SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

W
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4  Tutorial 2 - RBG mit MOVIKIT® StackerCrane MultiMotion und StackerCrane MultiAxisController

@ Optimization Monitor = 1 StackerCrane xMAC

Message text: MOVIRUN: Trial license is active G

Monitor _ Monitor Expert Mode
Emergency stop enabled I:l Reset Error Inverter settings M

Application stop enabled [ ed J-load
Actuz ured value Mea ean value

Activate inhibit 3 : . Measurement started 0.529 kg cm?®
Open brake o ,“ Deviation from previous mean value:

| Start @ nabled

Active ) load

(\ Overload guard active : 0.687 kg cm?
Load cycling absolute = e 2 G

D

Setpoint pos 1 Setpoint pos 2 Actual position Speed controller

2500 m mm Stiffness

mm mm 1.00
. . Actual velocity
Setpoint speed Acceleration mm/s Zero clearance

100
Actual torgue

actual inverter mos

Betriebsart fir die Bewegungssteuerung wahlen:

e Control (Steuerbetrieb) - Das Softwaremodul unabhangig vom Applikationsprogramm oder der
Ansteuerung einer Ubergeordneten Steuerung bedienen.

e Monitor (Monitorbetrieb) - Aktuelle Steuer-/Statusinformationen einsehen. Es erfolgt kein
Eingriff in das Applikationsprogramm oder in die Ansteuerung der Gibergeordneten Steuerung.

E Allgemeine Steuersignale
Allgemeine Statussignale

E Verfahrmaoglichkleiten
e Referenzierung
o Geschwindigkeitsvorgabe
e (Absolute) Positionierung
e Pendelbetrieb

E Betriebsart und Modus fur die Optimierungsfunktionen

e Control (Steuerbetrieb) - Umrichtereinstellungen und Einstellungen des MultiAxisControllers

andern, ohne die Ansteuerung des Softwaremoduls durch die bergeordnete Steuerung oder
das Applikationsprogramm zu verhindern.

e Monitor (Monitorbetrieb) — Aktuelle Konfiguration des Umrichters oder des MultiAxisControllers
e einsehen.

e Expert Mode (Expertenmodus) - Einstellungen einblenden.

E Optimierungsfunktion
e Umrichtereinstellungen
e Einstellungen des MultiAxisControllers
e Istwerte MultiAxisController

o |Istwerte der Achsgruppenteilnehmer des MultiAxisController
o Erweiterte Einstellungen
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E Einstellungen auf der Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER speichern

HINWEIS: Die gespeicherten Werte konnen in MOVISUITE® Uber die Funktion [Alle Geréate -> PC]
hochgeladen werden.
Umrichtereinstellungen, Istwerte, MAC-Deaktivierung, "Schragstellung erlauben" und
"Schragstellungsfehler ignorieren" werden dabei nicht gespeichert.
4.8.1.2 Ermittlung der Zeitkonstante
=  Stellen Sie den Ruck auf ,0“ im Parameterbaum der Achsen und Uber den Feldbus.
= Zeichnen Sie eine Fahrt mit maximal mdéglicher Rampen und Geschwindigkeit auf und tracen Sie
die Fahrt.
= Im Trace entspricht die Periodendauer der einzustellenden Zeitkonstante.
Trace n
1 Y Figurat
7 il
] / mm SEW_GVL_Internal.StackerCrane foX._Out.IrActualPosition |¥
31100_ 30982.6595799906683 | 31133.225404119432 | A150.56582412
ki -EEVLGVLJntEma|.StaEker(ranE‘ﬂ:XLOut.\rAEtuaIVelumty |
] / 795.8773000000001 | 798.55115 | A2.673849999993302
4 f
31000
i ol
i‘,ﬂ‘f’#"’.
BDBD[Di
880
1 Py
e i o
0] £t i
800 & H > 1
78[)7 g " . ‘
e ¢/ i i %
O v i % A LY
o W 4 g
T “ TDG_I n : n
= 395400ms 395500ms 395600ms 30s700ms | ¢ 5
Programm geladen Programm unverandert Zeit: 395444ms - SBSEESmI (8 195ms) ITra:E gestoppt Proj
LL)
4.8.1.3 Optimierung P-Verstarkung

oc =  Erhéhung der P-Verstarkung
m - Erhdhung der P-Verstarkung um 2-5%
= Fangt nun der Regler an zu schwingen?

s (B o eduvon 6 Trace X (@ SELGH]

N VAN

W SEA % \
1 \
1 8¢

sssdins 3

- Nein: Wiederholen Sie den vorigen Schritt

- Ja: Setzen sie die P-Verstarkung auf die ZUVOR ermittelten Werte zuriick und gehen Sie zum
nachsten Schritt:

=  Prifen Sie folgende Dynamiksets. Wenn eine Dynamikset davon zu Schwingungen fiihrt, gehen
Sie zurlick zum Schritt ,Erhéhung der P-Verstarkung“. Wenn mit allen Dynamiksets gut verfahren
werden kann, haben Sie den Regler des MultiAxisControllers optimiert.

- Langsame Beschleunigung und langsame Geschwindigkeit

- Langsame Beschleunigung und schnelle Geschwindigkeit

Schnelle Beschleunigung und schnelle Geschwindigkeit

Schnelle Beschleunigung und Langsame Geschwindigkeit

Sollten die obigen MalRnahmen nicht ausreichen, erhdhen Sie in 10%-Schritten die Zeitkonstante.
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Optimierung MultiAxisController Achse im StackerCrane Umfeld nach dem Abschluss der
Erstinbetriebnahme

Nutzung des StackerCrane PD-Editor zur Ansteuerung der X oder Y-Achse

Leichtes Tuning: siehe oben

Starkes Tuning: Wenn sich der Regler tber das leichte Tuning / den obigen Prozess nicht
optimieren lasst, missen die Reglereinstellungen der unterlagerten Achse(n) Uberprift werden.

Sobald die Reglereinstellungen der unterlagerten Achsen verandert werden (z.B. Verdopplung der
Drehzahlverstarkung), muss der MAC neu initialisiert werden.

8 Axis group member Additional functions Tools used
Name Value Value Info Value Info
4 ® L AXiS
7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo... 1 shvis] «© i e @ ]
474 Module configuration 2 wiz @D U Apply all suagested vaives [N
B 7.1.1 Basic settiny
9= - Priority change torque/skew ™ [ ]
7.1.11 Control loop functions
Torque priorty o n
7.1.12 Encoder evaluation
5 Skew priority (o] i ]
7.5 Monitoring functions
R e 3 or 4 axis group members. o] [ ]
7.5.2 Limit values Cancachng ° -
7.53 Limit values calculation basis Gnti- 22/ onao) > a
7.5.4 Control functions Combined encoder evaluation (o] ]
7.5.5 Encoder coupling Top drive None v H
7.5.6 Limit switches lesmef etz 0] o
7.5.7 Speed cams Energy coupling (@] L}

7.5.9 Ovenview of fault responses
7.6 Drive functions

7.7 Controller functions

B 7.7.2 Reference travel

7.9 Advanced settings

7.10 MOVIKIT® information

Die Parameter der Parametergruppe [Controllerfunktionen] > [Referenzfahrt] > [Nachjustierung]
werden dabei Uberschrieben. Die weitere Einstellungen der Controllerfunktionen bleiben
unverandert.

Im Anschluss wird mit dem leichtem Tuning (s.o.) fortgefahren.
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MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE addon AntiSway

Ubersicht MOTION addon AntiSway

Das MOVIKIT® StackerCrane addon AntiSway erweitert den Funktionsumfang des MOVIKIT®
StackerCrane MultiMotion und des MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController um eine Funktion zum
Unterdriicken von Schwingungen im Antriebsstrang.

Durch das Einsetzen der Funktion kdnnen Schwingungen unterdriickt werden, die eine dominate
Resonanzfrequenz aufweisen. In bestimmten Betriebsarten des MOVIKIT® StackerCrane addon
AntiSway kann auch eine sich verandernde Resonanzfrequenz unterdriickt werden.

Vermeidung von Mastschwingungen in x-Richtung

TowerSway - MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE addon AntiSway

Seillangenkompensation in y-Richtung

Combined encoder evaluation - MOVIKIT® MultiMotion addon
CombinedEncoderEvaluation

Vermeidung von Bauchschwingungen in z-Richtung

BellySway - MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE addon AntiSway
(in Vorbereitung) - Bei Interesse MFA-PS-ASS anfragen.
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5.2 Inbetriebnahme TowerSway

Ziele An einem Anwendungsbeispiel das Verwenden des MOTION addon AntiSway "Mastschwingen®
kennenlernen.

5.2.1 Aktivierung Antipendelregelung in MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController

1. Aktiviere Antipendelregelung

Das addon muss im Konfigurationsmenu "Grundeinstellungen" des Softwaremoduls im Bereich
"Verwendete Funktionen" aktiviert werden. Wenn das addon aktiviert ist, werden die dazugehorigen
Konfigurationsmenis in MOVISUITE® unter Erweiterte Funktionen eingeblendet und die
entsprechenden Strukturen beim Generieren eines |IEC-Projekts angelegt.

Parameter tree i Reference signals Reference travel Basic settings X

=] Axis group member Additional functions
MName Value Value Info
4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo...
o= D) After startup of the con o
4 7.1 Module configuration 7 whxis2 @ "Device — PC" fu
B 7.1.1 Basic setti §
7.1.11 Control loop functions
. Torque priority (1] i ]
7.1.12 Encoder evaluation
o . Skew priority @ [ ]
4 7.5 Monitoring functions o o
3 or 4 axi b
B 7.5.1 Reference signals or a-ms graup memoers
7.5.2 Limit values E‘ Eepming o o
7.5.3 Limit values calculation basis I ot igss o] @I ]
7.5.4 Control functions Combined encoder evaluation 0 [ ]
7.5.5 Encoder coupling Top drive None ~ 0
7.5.6 Limit switches Expert mode @] A
7.5.7 Speed cams Energy coupling @] a

7.5.9 Overview of fault responses
> 7.6 Drive functions

7.7 Controller functions
B 7.7.2 Reference travel
7.8 Additional functions
7.8.7 Anti-sway control
> 7.9 Advanced settings
> 7.10 MOVIKIT® information

Klicken Sie auf|Grundeinstellungen im MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisController

E‘ Aktivieren Sie auf Antipendelregelung.

3] pie Antipendelregelung| erscheint im Hauptmenii unter Erweiterte Einstellungen
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5.2.2

MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE addon AntiSway

Parametrieren der Antipendelregelung

1. Parametrieren der Antipendelregelung durchfiihren

Parameterbaum +

=

=

4 7 MOVIKIT® StackerCrane MultiAxisCo...
# 7.1 Module configuration

b 7.5 Monitoring functions

b 7.6 Drive functions
b

7.7 Controller functions
i 78 Additinnal functione

1.3 AQvancea sewngs
b 7.10 MOVIKIT® information

B crrr— |

Basic settings
Info

Anti-sway control

Value Value Info
Application type Iower Sway ~ I Height of tower [1] 15.755 m
User unit travel axis User-defined unit v Distance between lifting and traveling vehicle [2] 7.8775 m
Source of distance between lifting and traveling Configuration value ~ H Mass of payload [5] 0 kg
Mass of tower [6] 5970 kg
E Support for parameter determination Active ~
Amplitude of oscillation [z?] T
E Amplitude of oscillation [21] 1
Period of oscillation [22] 1s

Spring stiffness between tower and vehicie (1]

Damping rate between tower and vehicle [8]

frime window General information for assessing the design
Value Info Value
Cyele time of the HighPrio task for limit value calculation 1 ms ] Resonant frequency 1 He
Ramp time tension build-up 0.3 Bd 0.5 Maximum acceleration 1 mfs*
Jerk time tension build-up 0.05 Bd 0.5 Deflection to lifting height 0.021949 m
Auiliary tower mass 9090.352665 kg
Auwliary tower height 9333045 m

Auxiliary deflection 0.002786 rad

Klicken Sie auf den neue Kapitel Antipendelregelung im Hauptmenda.

@ Wahlen Sie den Applikationstyp| aus. Mastschwingen|

@ Wahlen Sie den Umrechnung Faktor fir Anwendereinheiten in m.

Dieser Schritt ist notwendig, weil die Funktion in physikalischen Einheiten arbeitet. Wurde
als Anwendereinheit bereits Meter gewahlt, kann die Umrechnung durch Setzen

des Werts "0" deaktiviert werden.

The conversion factor for the user unit from the drive train to the 51 unit meter depends on the
setting of the "User unit travel axis” parameter”.

Examples:

User unit

m

mm

User-defined unit

NOTE
For the setting "User-defined unit®, both the input value 0 and 1 result in the Sl unit meter. The
conversion factor 0 is optimized with respect to computing time.

Conversion factor Sl unit
*0
* 0.001

* input value

Beispiel: Anwendereinheit 1000 mm * 0,001 =1 m
Umrechnungsfaktor 0,001
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E Geben Sie Abmessungen und Massen ihrer Applikation in die Grundeinstellungen ein.

Nr. |Feld im Konfigurationsmenii IEC-Name

[11 |HO6he des Masts rHeightTower

Entfernung zwischen Hub- und Fahrwagen
[2]  (Aktuelle Position des Fahrwagens zum Zeitpunkt der rDistanceHoistToCar
Signalaufnahme)

[4] |Masse der Hubwagens IrMassHoist

Masse der Nutzlast
[5] |(Aktuelle Nutzlast auf dem Lastaufnahmemittel zum Zeitpunkt der|IrMassPayload
Signalaufnahme)

[6] |Masse des Masts IrMassTower

Federsteifigkeit zwischen Mast und Fahrwagen
[7] |Hinweis: Zum Ermitteln dieses Parameters siehe IrSpringTowerToCar

Kapitel "Steifigkeit ermitteln”
[8] |Dampfungsgrad zwischen Mast und Fahrwagen rDampTowerToCar
Das Konfigurieren Mastschwingen (TowerSway) beinhaltet das Festlegen des Parameters
"Federsteifigkeit zwischen Mast und Fahrwagen [7] & Dampfungsgrad zwischen Mast und Fahrwagen
[8]".

Wenn Sie diese Werte nicht kennen, kdnnen diese aus dem Signalverlauf des ausschwingenden
Systems ermittelt werden, indem die Dampfungsmesswerte im Konfigurationsmen

Unterstiitzung fiir Parameterermittlung eingegeben werden.

Die Werte "Dampfungsgrad zwischen Mast und Fahrwerk" und "Federsteifigkeit zwischen Mast
und Fahrwerk" werden berechnet und direkt fiir die Antipendelregelung iibernommen.

E Aktivieren Sie die Unterstiitzung fiir Parameterermittlung.

(6] pie Unterstiitzung fiir Parameterermittiung erscheint.

Empfehlung: Verwenden Sie zuerst die Defaultwerte im Zeitfenster. Falls der Fahrwagen
stark hin und her regelt (ruckelt), kdnnen Sie die Ruckzeit Spannungsaufbaul und
Rampenzeit Spannungsaufbau erhéhen.
Das urspriingliche Bewegungsprofil verzogert sich um die Summe aus
Ruckzeit Spannungsaufbaul (IrJerkTime) und Rampenzeit Spannungsaufbau| (IrRampTime).
Wahrend dieser Zeit wird die mechanische Spannung aufgebaut, die der gewiinschten
Beschleunigung entspricht.
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5.2.3 Unterstiitzung fiir Parameterermittiung
Zur Ermittlung der Parameter werden auch Parameterwerte verwendet, die unter [Antipendelreglung]
> [Grundeinstellungen] festgelegt sind. Achten Sie darauf, dass fur die Nutzlast und die Hubhdhe die
Werte zum Zeitpunkt der Signalaufnahme eingetragen sind.

Parameter der Dampfung

[22]

Nr. Feld im Konfigurationsmenii
[20] 'Schwingungsamplitude (1.Spitze)
[21] Schwingungsamplitude (2. Spitze)

Schwingungsperiode (Zeit zwischen 1. und 2.
Schwingungsamplitude)

[22]

1. Steifigkeit ermitteln

Beladen Sie lhre Applikation mit der erforderlichen Nutzlast und verfahren Sie die
Hubachse in die Position, an der die gréRte Schwingung des Masts auftritt. Beim
Applikationstyp "Mastschwingen" ist dies z. B. meist der hdchste Punkt am Mast

und beim Applikationstyp "Bauchschwingen" die Mitte des Masts. Aktualisieren

Sie fUr den Zeitraum der Steifigkeitsermittlung den Wert fir den Parameter "Entfernung
zwischen Hub- und Fahrwagen" auf die Hubhohe, bei der die Messung

durchgefihrt wird. Wenn es die Applikation nicht zulésst ohne die Antipendelregelung
an die vorgeschlagene Hubposition zu verfahren, kann die Schwingung auch

bei geringerer Hubhdhe oder mit weniger Last erfolgen. Aktualisieren sie entsprechend
die Parameter.

@ Variante 1 zur Ermittlung der Dampfungsparameter mit Hilfe eines Scopes des Istdrehmoments

Deaktivieren Sie die Antipendelregelung, um die Schwingung zu messen, in dem

Sie als "Applikationstyp" die Einstellung "Antipendelregelung aus" wahlen oder

Uber die Feldbusschnittstelle in den optionalen Prozessdaten unter Antipendelregelung
Uber das Steuerwort die Antipendelregelung aus- und einschalten.

Verfahren Sie die Applikation und nehmen Sie die Amplituden des ausschwingenden
Systems z. B. mittels einer Video-Aufnahme am Punkt der gréf3ten Schwingung

auf. Wenn von der schwingenden Masse gentigend Drehmoment auf den

Motor zurtick wirkt, kann auch eine Scope-Aufzeichnung des Drehmoments genutzt
werden.

Ermitteln Sie anhand der Aufnahmen die 3 nachfolgend veranschaulichten Parameter.
Die Spitzen der Schwingungsamplituden kdnnen auch unabhangig von lhrer
Amplitude als Verhaltnis zueinander angegeben werden (z. B. 1 : 0.8). Die
"Schwingungsperiode" kann auch Uber mehrere Perioden hinweg bestimmt werden
(z. B. gemessene Zeit / Anzahl Schwingungsperioden)

Produkttraining 26.03.2025



5 MOVIKIT® StackerCrane effiDRIVE addon AntiSway 117

Scope des Istdrehmoments:
22) (43)Best 42) (40) (39) (38) 3n 33 X
o T H I #E > Efel -156.4269¢E] =

Mess Cursor

Wyl Cursor ~

Aufldsung: s/DIV 10 X-Offset

Horizontal
Min. Wert
-3.20000000

Differenz

2699.999 ms E

Gleichrichtwert
4.02500000
Cursor 1 - Zeit

00:02:37.200

===gF========== Vertikal
: Differenz

2.30000000 % Mo

Cursor 1

10.1000000

Cursor 2

7.80000000 @

Eigensch... Online-Ei...

Wert fiir Schwingungsamplitude [20]

@ Wert fir Schwingungsamplitude [21]

El Wert fir Schwingungsperiode [22]

1. Dampfungsparameter eingeben

Amplitude of oscillation [20] |L" 10.1 I
Amplitude of oscillation [21] ,?\I 7.8 I

Perind of ascillation [22] [3]]2.69999 « |

Geben Sie die Schwingungsamplitude [20] ein.

El Geben Sie die Schwingungsamplitude [21] ein.

El Geben Sie die \Schwingungsperiode [22]\ ein.

Aktivieren Sie die Antipendelregelung wieder durch Auswahl lhres Applikationstyps.
Kontrollieren Sie die Einstellung fir "Namen der Achse fiir Hubposition",
wenn Sie den Applikationstyp "Mastschwingen" verwenden.

Geben Sie die ermittelten Messwerte (siehe Grafik) in die entsprechenden Einstellungsfelder

im Konfigurationsmenu "Antipendelregelung” ein.

= Die Werte "Dampfungsgrad zwischen Mast und Fahrwerk" und "Federsteifigkeit zwischen Mast
und Fahrwerk" werden berechnet und direkt fir die Antipendelregelung tbernommen.

= Zur Plausibilitdtskontrolle gegenuber der Realitat und den Konstruktionsberechnungen, werden die
Eigenfrequenz, die Resonanzfrequenz und die "Auslenkung auf Hubhéhe" ermittelt.

General information for assessing the design

Walue
Resonant frequency 0.370058373002718 Hz
Maximum acceleration 1 mis®

Deflection to lifting height 0.185755 m
Auxiliary tower mass 9090.352665 kg
Auxiliary tower height 9.333045 m
Auxiliary deflection 0.023583 rad

= Fuhren Sie eine Plausibilitdtskontrolle unter Zuhilfenahme des Werts "Auslenkung auf Hubhdhe"

im Bereich "Allgemeine Information zur Beurteilung der Konstruktion" im Konfigurationsmeni
"Antipendelregelung" durch.
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Fdhren Sie eine Plausibilitdtskontrolle unter Zuhilfenahme des Werts "Auslenkung auf Hubhdhe" im
Bereich "Allgemeine Information zur Beurteilung der Konstruktion" im Konfigurationsmenu
"Antipendelregelung" durch.

2. Konfiguration libertragen

Generieren Sie mittels automatischer Codegenerierung ein IEC-Projekt und laden Sie dieses sowie die
veranderten Konfigurationsdaten auf den MOVI-C® CONTROLLER.

3. Antipendelregelung steuern

Da das InPosition-Bit mit xBusy (Antipendelregelung aktiv) verknupft und somit die
Ausgleichsbewegung der Antipendelregelung noch nicht fertig ist, kommt das InPostions-
Bit bei Verwendung der Antipendelregelung in bestimmten Féllen erst mit Verzégerung.
Zum Steuern der Antipendelregelung stehen neben den Konfigurationsparametern in
MOVISUITE® folgende Prozessdaten Uber die Feldbus-Schnittstelle zur Verfliigung:

=  PA 29 Freigabe Antipendedelregelung: Funktion ein- oder ausschalten

=  PA 25 X: Nutzlast (optional)
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6 Projekt / Gasse kopieren

Voraussetzung:
=  MOVISUITE und IEC Projekt inklusive Safety sind in Betrieb genommen.

= MOVI-C Controller des neuen Projekts , z.B. Gasse 2, besitzt die identische ProfiNET-Adresse
und Firmware Version.

= Zum Kopieren des Projekts wird der identische PC oder Laptop verwendet.

Geratetausch durchfiihren

1. Projekt mit neuer Gasse verbinden
2. Geratetausch erkannt

UHX65A

StackerCrane

3. Geratetausch durchfiihren

Wahlen Sie den Controller aus und klicken Sie auf die rechte Maustaste und wéahlen Sie

PC -> Gerate aus.

Produkttraining 26.03.2025



6 Projekt / Gasse kopieren m

0 KG

C

>EW-EURODRIVE GmbH &

S

X
PC — Gerate
Wahlen Sie die gewiinschten Daten zur Ubertragung:

Datensatz

@p Feldbus-Adressparameter I

Bei Feldbusgeraten ist die Geratesignatur Teil der Feldbus-
Adressparameter und kann nur mit diesen gemeinsam
tbertragen werden.

Beim Ubertragen des Datensatzes werden keine F-

Kommunikationsparameter tibertragen. Diese kénnen nur
Uber das Tool Assist CS.. Ubertragen werden.

: PC —+ Gerate durchfihren ]I Abbrechen

@ Aktivieren Sie die |Fe|dbus-Adressparameter zur Ubertragung aus.\
IEI Klicken Sie auf |PC -> Gerite durchfiihren|.

Ubertragung erfolgreich

- Die Ubertragung wurde erfolgreich beendet.

[+ ]

4] Kiicken Sie aut OK.
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6.2 Safety-Datensatz in CS.. kopieren

1. Achsen mit Safety-Karten zeigen einen kritischen Fehler an.

UHX65A

pa.

StackerCrane

Gerite-Eigenschaften o 6.4.1 Geratedaten

Antriebsstrange
Funktionen Ger4teidentifikation Kundensperzifische Geritedaten
Diagnose Grundeinstellungen Seriennummer Geratebezeichnung

Prozesswerte Gerétestatus 1192935143

Fehlerstatus y
Geratestatus

= [FelitfetipreC el 101002050205020502050205
Prozesswerte

Status STO

Status Positionsfunktionen
MOVIKIT® StackerCrane Status Geschwindigkeitsfunkti...
MultiMotion Status Beschleunigungsfunktio...

Muting/Testmodus

Grenzwerte

Ein-/Ausgénge

[ Tool Assist CS.. starten 1

Gerdte-Login

Geben Sie die Schlisselspeicher-1D des Gerdts
ein, um dessen Identitit zu verifizieren.

Schliisselspeicher-1D

9e00 0028 feb2 ca2d hex

E Schliisselspeicher-ID auslesen

Bestdtigen Sie mit Eingabe des Passworts lhre
Berechtigung, die Parametrierung
vorzunehmen.

Passwort eingebe

IZI Klicken Sie auf Schliisselspeicher-ID auslesen.

Produkttraining 26.03.2025
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LED-Abgleich

Prafen Sie innerhalb von €0 Sekunden, ob die LEDs am entsprechenden Gerat im gezeigten Muster blinken, um es eindeutig zu identifizieren.

@® FRUN
@ FERR

Stimmt das gezeigte Blinkmuster mit dem am Gerét iiberein?

n Ja, wuster identisch Nein, nuster unterschiedlich Abbrechen

IEI Kontrollieren Sie ob die gewahlte Achse blinkt und klicken Sie Ja, Blinkmuster identisch.

Gerdte-Login

Geben Sie die Schlisselspeicher-1D des Geriits
ein, um dessen ldentitiit zu verifizieren.

Schliisselspeicher-1D
5300 0028 fedb aa2d hex

Schliisselspeicher-1D auslesen

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

©
(REREEEE

Bestiitigen Sie mit Eingabe des Passworts lhre
Berechtigung, die Parametrierung
vorzunehmen.

Paszwort

E Geben Sie das ein.

Produkttraining 26.03.2025
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Prifsummeniibersicht -4.9.15 F-Kommunikation

‘Grundeinstellungen

Sichere Einga i i
ichere Eingange Konfiguration PROFIsafe-Slave
Sichere Ausginge
- F-Protokoll Typ o
Geber Lol
PROFisafe [ o

F-Kommunikation

Kein Protokoll hdresstyp

Anwendereinheiten E
STO/SBC PROFlsafe E@ PROFlsafe-Adresstyp 1 =]
Sx ISOFAST® -Slave

FSoE

Daten in Gerat Gbertragen Direkt zur Abnahme wechseln

EI Wahlen Sie PROFIsafe| in der F-Kommumikation aus.

IEI Wiahlen Sie die F-Adresse und den Adresstyp.
Klicken Sie auf Daten in Gerit iibertragen.

Das Ubertragen der Parameter ins Gerét kann bewirken, dass der Motor dreht.
1 Griinde:

— Der Umrichter ist tiber die Klemmenfunktionen freigeschaltet.

- Der Umrichter ist so parametriert, dass tber Festsollwerte oder lokalen Sollwert eine
Drehzahl vorgegeben wird.

— Der Umrichter ist so parametriert, dass die Prozessdaten von der Steuerung eine Drehzahl
vorgeben.

Méchten Sie die Daten trotzdem ins Gerét laden?

[ & | S
Klicken Sie auf Jal

Ladevorgang PC — Gerat

100 ) Parameter tibertragen
Parameter in Gerét speichern

Zurick zu "Parametrieren” |_ Weiter zu Report-Erstellung ] Tool Assist CS.. beenden

9] Kiicken Sie auf Weiter zu Report-Erstellung.
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Einloggen Parametri...

Projekt
Firma Aufstellort
SEW Aufstellort eintragen

Betriebsmittelkennzeichnung

Betriebsmittelkennzeichnung eintragen

CD Passwort in Report einfugen

Ansprechpartrer
Firma/Mame Telefon Fax
Firma
Lieferant
Errichter
Abnahmeart
@ Vollsténdige Abnahme Anderungsabnahme
5]
= Zuridck zu "Parametrieren” m Report erstellen und weiter

Klicken Sie auf Weiter zu Report-Erstellung.

Report erstellen

o) Report erstellen
Report wird generiert.

SchlieBen m [ Weiter zur Abnahme ]I

>EW-EURODRIVE GmbH &

S

Klicken Sie auf Weiter zur Abnahme|.

Abnahme veroffentlichen

1. Sicherheitstechnische Uberpritfung der Parametrierung mit Hilfe des Reports und Funktionstest durchfiihren.
2. Report ausdrucken und unterschreiben.

3. Report archivieren.

Abnahme bestatigen

Pl me des Reports eingeben

12 5C hex

Zurick zu "Parametrieren” m Abnahme bestatigen

Prifsumme des Reports eingeben.
Klicken Sie auf Abnahme bestatigen.

Produkttraining 26.03.2025
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Abnahme veréffentlichen

Abnahme veréffentlichen
Die Priifsumme des Reports wird tibernommen.

100%

Zurack zu "Parametrieren

Klicken Sie auf Tool Assist CS.. beenden.

2. Safety-Reset durch Power off / Power on

6.3 IEC-Projekt

Gerite-Eigenschaften 7.40 |EC*PFOJE\(‘E

Gerétedatan

Kommunikation EEA ezt
Funktion

Grundeinstellungen T IEC-Projekt aktualisieren

Funktionen

Datenmanagement

Diagnose

Der IEC E

r JEC E neues
Status 1EC-Projext ers Ein bereits vorhandenes

IEC-Projekt wird tberschrieben.
. Lizenzierung m
IEC Edi
MOVIRUN® flexible

IEC Editor &ffnen
2 |EC-Projekt Projekt gedffnet. Am Projekt werden keine

Der [EC Editor wird mit dem aktuel EC
Anderungen vorgenommen

Datenmanagement

Feldbus
. Task-System

Klicken Sie auf IEC Editor ffnen

[=Rr=] a4 8) 0L {0 B4 | Application [UHXESA: s@j-‘ 4 [
IR T W B[Rk HsE TAEE S s

] MOVIKIT_FieldbusHMonitor X

Gerate v x
=13 peful ~ Schnittstelleneditor | Tastaturkenfiguration & Elementiste
= | UMX65A (MOVI-C CONTROLLER progressive) 1| vaR 1N oUT
=Bl sPs-ogic 2

=€) Application 3| mmvar

= FeldbusMenitor
18] Visuslsierungsmanager

& MOVIKIT_FieldbusMonitor — —

+-2 sew_Generated .

| MOVIKIT Process data monitor

# () UsER_Appiication
9 soiotersiennstes ) voduie number RN rivovs s % D
®:% symbolkonfiguration -
= [ Taskkonfiguration
= & TaskHighPrio (IECTasks)
&) sEw_PRG.HghPrio
=& TaskHmi (IEC-Tasks)
&) sew_PRG.Hmi
= & TaskLowestPrio (IEC-Tasks)
=&

|
|

{5 sEw_PRG.LowestPrio
5‘2?:";52::” ‘ No configuration found for this module number!
SEWLegicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool)
W LogicalDevice_Process_Data (LogicaDeviceFieldbus)
® togicalbevice_StackerCrane_FW1 (SEVLogicalDeviceInterpolationPreCtrPlusvariable 4°d)
) Logicalbevice_FW/2 (LogicalDeviceOEM)
® Logicalevice_Stack :_HW (SEWLogicalDe
= EtherCAT (x30) ‘

@

Please select another module!

=73 SBUS_PLUS1 (EtherCAT MasterSEW)

% | Dev_StackerCrane_FW1_ FW2 (MOVI-C MOVIDRIVE Double Axis)
*- | Dev_StadkerCrane_HW (MOVI-C MOVIDRIVE Single Axis)

= W Fieldbus (c40_31) < B o - - ——
W . y . A, . -
£ Fieldbus_L (PROFINET 1/0-Gerat) Meldungen - Gesamt 0 Feer, 0 Warnuna(en), 0 Melduno(en)

- [@ 0Fehler [& 0 Warmunaten) [@ 0 Meldun(en) | 3 3

@ Auf den Controller [Einloggen.
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& Co KG

IVE GmbH

DR

0

(o o

—

L
1

Erstellen  Online  Debug Fenster  Hilfe

Tools
[# | Application [UHX65A: SPS-Logik] m = [ &
e R R : S| FR0EE 06

e
——— Start (F!
{#] MOVIKIT_Fieldbuston UHXB5A

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt  Visualisierung

= RE=] « b B [y LR
2@ R =R N

Gerste -1 x
=5 pefour ~
= | UHxs5A [Verbunden] (MOVI-C CONTROLLER progressive)
= Bl sps-ogk
- {; Application [Stop] Module number
= FieldbusMonitor ‘
Visuslisierungsmanager MOVIKIT StackerCrane
@ MOVIKIT FieldbusMonitor
#- ) SEW_Generated ‘ PDIn PD Out
#-{) USER_Appiication PD1 Target application mode | 0 J PD1 Actual application mode j
i sibliotheksverwalter
=2 Symbolkonfiguration P2 Ressrved o i Lol o = <
- jfasklonfigueabry PO3 Overide (if configured) ’ni ﬂ“ . :Zﬁ:z%lﬂi::ﬂ.f‘ PD3 Status! EnoriD ’f
=3 TaskHighPrio (IEC-Tasks) 400 - Positioning absolute
&) 5EW_PRG HighPrio PD4 Reserved PO4 reserve ‘ 0
= 32 TaskHmi (IEC-Tasks)
@] sEw_PRG.HmI
=4 TaskLowestPrio (IEC-Tasks) Axis “_
@] sEW_PRG.LonestPrio
= €348 TaskMain (IEC-Tasks) PDIn PD Out
8] sEw_FRG.Main [ o-enasieremergencysop P2 Setpointspecd ! o- Reacy PO2 Acual spesd g
# 73 ] SEwLogicalDevicePool (SEWLogicalDeviceFool) [] 1-crsvenposcatonsiop o3 Acosiraton ,:7 1-STOnacve P03 Stabus/ ErreriD #
: E':Z:‘::Tp‘ﬁ?“) | E :Ra\aisablik!wmilsmmml . ! E -~
L 3 BrskeDymaSOpB releaser
[ 4 sasssave [ - wotorrunning PO4 Torque ‘ 0
[ s-sosnsgaie FDSD003.0000 onex 5- Active anve referenced POSDIB3 D00 ‘ T
‘ (158 e wesme | 0«
D 7 - Starstop wilh fielabus ramp ] E] 7+ W position” signal active
| 0] a-rmtomn P78 Tarsetpaston. | o o e P08 Actuatposton | .
O s PD3 Jork 0 [ o-waming PO Actual jerk —
- oo I |5 eoone | E
[0 -t st [}t e st
[ 12-isable i imit swiches [ 12- swimitswaches maciwe
[] 13- ctvate nmiva (mE
[ 14 nctiate sanoey mace [ 14 standby mode actue
15 - Handhsake in 15- Hanansare out
3] Kiicken Sie auf oder [F5|
& UHX65A - IEC Editor
Datei Bearbeiten Ansicht Projekt  Visualisieung  Erstellen | Online | Debug  Tools  Fenster Hilfe
[=0P=]) [T Einloggen Alt+F8
RRE SO RE/E TS 60| O Ausloggen Strg+F8
Y —— 4 Bootapplikation erzeugen m]
= Defotk Laden
= | UrXeSA [Verbunden] (MOVI-C CONTROLLER progressive) Bati=gTg
= B spstogk Quellcode auf verbundene Steuerung laden

=} Application [run]
=2 FieldbusMonitor

Mehrfacher Download...

Visuslsierungsmanager Reset warm
] MOVIKIT_FieldbusManitor Reset kaft
# ) SEW_Generated Reset Ursprung
#-12) USER _Application e oD
Bibliotheksverwalter . §
Lonc Sicherheit .
2 symbokenfiguration
= (&8 Taskkonfiguration Operating Mode ¥

Bootapplikation erzeugen|

F-Kommunikations Status kontrollieren

6.4.46 F-Kommunikation

Gerate-Eigenschaften
iy -

Antriebssiringe

Konfiguration Status

v Wert Diagnoseinformation

B ovimierung st Protokolyp PROFIsafe Sicherer Datenaustausch
Ei 10

Bl #rwiesssang 52 ParCRCBus (Par,CRC)  0xCCSB 385C

B orimienns 2

Funktionen Telegramme

Geratedaten Sequenznummer Telegrammdaten

Ein-/Ausgange

Grundeinstellungen R O
Geratestatus ® 0
Fehlerstatus

B iestnsione ::Z"S::' Zeitverhalten Datenaustausch
s [
B rectroiogituniionen ] StatusSTO Timeout 150 ms
Status Posiionstunktionen —
[ overvachungstuniionen || tatus Gescwincigiettstuc. TR
B vovsiece cs Status Beschleunigungsfunk T —

Muting/Testmodus
Grenzwerte

Ein-/Ausgange

F-Proz N
F-Kommunikation

& MOVISAFE® CS.

EI F-Kommunikations Status kontrollieren [Sicherer Datenaustausch|

0x01 0x00 0x04 0x00 0x00 0xB0 OxBC 0xSD 0xB0 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00
0x08 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x13 0x56 OxEB 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00
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Gerate-Eigenschaften - 6.4.42 F-Prozessdaten
Antriebsstringe
EA“t’i‘Ebsm‘?”g AS2 Prozessausgangsdaten Prozesseingangsdaten
EOplimierung AS2 Bit Bedeutung Wert Bit Bedeutung Wert
- gyte1 0f STO1 0 Fre1 0 sTO1 (o]
Funktionen ,
Byte1 1 SLISchrittfreigabe @ Byte1 1 Diagnose ASF (o]
Ein-fAusgange Byte1 2 SBT clearance ® Byte1 2 SBT active (o]
Byte1 4 Muting ® Byte1 3 Eingangsdaten giiltig @
Sollwerte
Byte1 5 Testmodus ® Byte1 4 Muting (o]
Istwerte Goraary 6 Entriegelung F-DI ® Byte1 5 Testmodus (o]
. 7  Fehlerquittierung ® Bytel 6 Warnung (0]
i i Grundeinstellungen
Byte2 0 F-DO 0O ® Byte1 7 Fehlerstatus (o]
Geratestatus
.Technolugiefunlctionen Byte2 1 F-DOO1 ® Byte2 O F-DIOO ®
Fehlerstatus
. Byte3 0 5051 ® Byte2 1 F-DIO1 (o]
i} S i Fehlerspeich
Ubemachung funktionen ehlerspeicher Byte 3 2' S5x 1 o IZyteZ 3 E-DIO2 @
ﬂ MOVISAFE® C5.. pLETE Byle3 3  SSx2 [5) Bye2 3 F-DIO3 (]
= S 1) Byted 4 SDI1 ® Byte3 0 SOS1 (o)
lagnose siti i
g Status Positionsfunktionen Byte3 5 SDI2 o) Byte3 2 S5x1 o)
Status Status Geschwindigkeitsfunkti... Byte3 & SLIT o Byte3 3 SSx2 (o]
b Status Beschleunigungsfunktio... Byte3 7 SLI2 o Byte3 4 SDI1 [0}
Prozesswerte .
Muting/Testmodus Byted 0 SLS1 ® Byte3 5 SDI2 0
Fehlerspeicher Grenzwerte Byted 1 5152 ® Byte2 6 SLI1 0]
e Ein-/Ausginge Byted 2 SLS3 ® Byte3 7 SL2 (o]
Kommunikation
F-Prozessdaten Byted 3 S5LS4 ® Byted 0 SLSH1 (o]
& MOVISAFE® CS.. F-Kommunikation Byted 4 SSR1 ® Byted 1 SLS2 (0]
Byted 5 SSR2 Byted 2 SLS3
MOVIKIT® StackerCrane i © i ©
MultiMotion Byte5 0 SLA1 ® Byte4 3 SLS4 (o]
Byte5 1 SLA2 ® Byted 4 SSR1 (o]
Ell Grundeinstellungen Byed 5 SSR2 o
Uberwachungsfunktionen Byte3 0 SLAT (0]
Byte5 1 SLA2 (o]
Byte5 2 SSM1 ®

IEI F-Prozessdaten in S7 setzten und in MOVISUITE kontrollieren.
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