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Rechtliche Hinweise
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personlichen Lizenz, die Website und ihre Inhalte in ihrer aktuellen Form zurate zu
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Produkte und Gerate von Schneider Electric dirfen nur von Fachpersonal installiert,
betrieben, instand gesetzt und gewartet werden.

Da sich Standards, Spezifikationen und Konstruktionen von Zeit zu Zeit andern,
kénnen die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne vorherige
Anklndigung geandert werden.

Soweit nach geltendem Recht zulassig, ibernehmen Schneider Electric und seine
Tochtergesellschaften keine Verantwortung oder Haftung fiir Fehler oder
Auslassungen im Informationsgehalt dieses Dokuments oder fir Folgen, die aus oder
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Sicherheitshinweise

Wichtige Informationen

Bitte beachten

Lesen Sie sich diese Anweisungen sorgfaltig durch und machen Sie sich vor
Installation, Betrieb, Bedienung und Wartung mit dem Gerat vertraut. Die
nachstehend aufgefiihrten Warnhinweise sind in der gesamten Dokumentation
sowie auf dem Geréat selbst zu finden und weisen auf potenzielle Risiken und
Gefahren oder bestimmte Informationen hin, die eine Vorgehensweise
verdeutlichen oder vereinfachen.

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,Gefahr* oder
ﬁ ~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags

besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
hat.

aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um
Verletzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben kann.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die, wenn sie nicht vermieden
wird, leichte Verletzungen zur Folge haben kann.

HINWEIS

HINWEIS gibt Auskunft iber Vorgehensweisen, bei denen keine Verletzungen drohen.

2 Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren

Elektrische Gerate dirfen nur von Fachpersonal installiert, betrieben, bedient und
gewartet werden. Schneider Electric haftet nicht fur Schaden, die durch die
Verwendung dieses Materials entstehen.

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und
Kenntnisse hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und
deren Installation verfigen und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung
moglicher Gefahren absolviert haben.

Qualifikation des Personals

Arbeiten an diesem Produkt dirfen nur von Fachkraften vorgenommen werden,
die den Inhalt dieses Handbuchs und alle zum Produkt gehérenden Unterlagen
kennen und verstehen. Die Fachkrafte missen aufgrund ihrer fachlichen
Ausbildung sowie ihrer Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage sein, mogliche
Gefahren vorherzusehen und zu erkennen, die durch die Verwendung des
Produkts, durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische,
elektrische und elektronische Ausrustung der Gesamtanlage entstehen kénnen.

0198441113766.14
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Sicherheitshinweise

Die Fachkréafte mussen in der Lage sein, mogliche Gefahren vorherzusehen und
zu erkennen, die durch Parametrierung, Anderungen der Einstellungen sowie
durch mechanische, elektrische und elektronische Ausristung entstehen kdnnen.

Alle relevanten Normen, Vorschriften und Regelungen zur industriellen
Unfallverhiitung miissen dem Fachpersonal bekannt sein und bei der Konzeption
und Implementierung des Systems eingehalten werden.

Bestimmungsgemale Verwendung

Die in diesem Dokument beschriebenen oder von diesem Dokument betroffenen
Produkte sind Servo-Antriebsverstarker fir dreiphasige Servomotoren sowie
Software, Zubehér und Optionen.

Die Produkte sind firr den Industriebereich spezifiziert und ddrfen nurin
Ubereinstimmung mit den Anweisungen, Beispielen und Sicherheitsinformationen
in diesem Dokument und mitgeltenden Dokumenten verwendet werden.

Die guiltigen Sicherheitsvorschriften, die spezifizierten Bedingungen und
technischen Daten sind jederzeit einzuhalten.

Vor dem Einsatz der Produkte ist eine Risikobeurteilung in Bezug auf die konkrete
Anwendung durchzufiihren. Entsprechend dem Ergebnis sind die
sicherheitsbezogenen Mallnahmen zu ergreifen.

Da die Produkte als Teile eines Gesamtsystems oder Prozesses verwendet
werden, missen Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses
Gesamtsystems oder Prozesses sicherstellen.

Betrieben Sie die Produkte nur mit den spezifizierten Kabeln und Zubehorteile.
Verwenden Sie ausschlieRlich Originalzubehdr und -ersatzteile.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgeman und kénnen Gefahren
verursachen.

Bevor Sie beginnen

Dieses Produkt nicht mit Maschinen ohne effektive Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum verwenden. Das Fehlen effektiver Sicherheitseinrichtungen im
Arbeitsraum einer Maschine kann schwere Verletzungen des Bedienpersonals zur
Folge haben.

AWARNUNG

UNBEAUFSICHTIGTE GERATE

» Diese Software und zugehorige Automatisierungsgerate nicht an Maschinen
verwenden, die nicht Gber Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum
verfugen.

« Greifen Sie bei laufendem Betrieb nicht in das Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Dieses Automatisierungsgerat und die zugehorige Software dienen zur Steuerung
verschiedener industrieller Prozesse. Der Typ bzw. das Modell des fiir die
jeweilige Anwendung geeigneten Automatisierungsgerats ist von mehreren
Faktoren abhangig, z. B. von der bendtigten Steuerungsfunktion, der
erforderlichen Schutzklasse, den Produktionsverfahren, auRergewdhnlichen
Bedingungen, behérdlichen Vorschriften usw. Fir einige Anwendungen werden
moglicherweise mehrere Prozessoren bendtigt, z. B. fir ein Backup-/
Redundanzsystem.

10
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Nur Sie als Benutzer, Maschinenbauer oder -integrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei der Installation, der Einrichtung, dem
Betrieb und der Wartung der Maschine bzw. des Prozesses zum Tragen kommen.
Demzufolge sind allein Sie in der Lage, die Automatisierungskomponenten und
zugehorigen Sicherheitsvorkehrungen und Verriegelungen zu identifizieren, die
einen ordnungsgemalen Betrieb gewahrleisten. Bei der Auswahl der
Automatisierungs- und Steuerungsgerate sowie der zugehorigen Software fiir
eine bestimmte Anwendung sind die einschlagigen ortlichen und
landesspezifischen Richtlinien und Vorschriften zu beachten. Das National Safety
Council's Accident Prevention Manual (Handbuch zur Unfallverhitung; in den
USA landesweit anerkannt) enthalt ebenfalls zahlreiche nutzliche Hinweise.

Fir einige Anwendungen, z. B. Verpackungsmaschinen, sind zusatzliche
Vorrichtungen zum Schutz des Bedienpersonals wie beispielsweise
Sicherheitseinrichtungen im Arbeitsraum erforderlich. Diese Vorrichtungen
werden benétigt, wenn das Bedienpersonal mit den Handen oder anderen
Korperteilen in den Quetschbereich oder andere Gefahrenbereiche gelangen
kann und somit einer potenziellen schweren Verletzungsgefahr ausgesetzt ist.
Software-Produkte allein kénnen das Bedienpersonal nicht vor Verletzungen
schitzen. Die Software kann daher nicht als Ersatz fiir Sicherheitseinrichtungen
im Arbeitsraum verwendet werden.

Vor Inbetriebnahme der Anlage sicherstellen, dass alle zum Schutz des
Arbeitsraums vorgesehenen mechanischen/elektronischen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen installiert und funktionsfahig sind.
Alle zum Schutz des Arbeitsraums vorgesehenen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen mussen mit dem zugehdrigen Automatisierungsgerat und der
Softwareprogrammierung koordiniert werden.

HINWEIS: Die Koordinierung der zum Schutz des Arbeitsraums
vorgesehenen mechanischen/elektronischen Sicherheitseinrichtungen und
Verriegelungen geht tber den Umfang der Funktionsbaustein-Bibliothek, des
System-Benutzerhandbuchs oder andere in dieser Dokumentation genannten
Implementierungen hinaus.

Start und Test

Vor der Verwendung elektrischer Steuerungs- und Automatisierungsgerate ist das
System zur Uberpriifung der einwandfreien Funktionsbereitschaft einem
Anlauftest zu unterziehen. Dieser Test muss von qualifiziertem Personal
durchgefiihrt werden. Um einen vollstandigen und erfolgreichen Test zu
gewabhrleisten, mussen die entsprechenden Vorkehrungen getroffen und
genugend Zeit eingeplant werden.

AWARNUNG

GEFAHR BEIM GERATEBETRIEB

+ Uberpriifen Sie, ob alle Installations- und Einrichtungsverfahren vollstandig
durchgeflihrt wurden.

* Vor der Durchfihrung von Funktionstests samtliche Bl6cke oder andere
vorubergehende Transportsicherungen von den Anlagekomponenten
entfernen.

» Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschédden zur Folge haben.

Fihren Sie alle in der Dokumentation des Gerats empfohlenen Anlauftests durch.
Die gesamte Dokumentation zur spateren Verwendung aufbewahren.

Softwaretests miissen sowohl in simulierten als auch in realen
Umgebungen stattfinden.

Sicherstellen, dass in dem komplett installierten System keine Kurzschliisse
anliegen und nur solche Erdungen installiert sind, die den Ortlichen Vorschriften

0198441113766.14 1
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Sicherheitshinweise

entsprechen (z. B. gemaf dem National Electrical Code in den USA). Wenn
Hochspannungspriifungen erforderlich sind, beachten Sie die Empfehlungen in
der Geratedokumentation, um eine versehentliche Beschadigung zu verhindern.

Vor dem Einschalten der Anlage:

Entfernen Sie Werkzeuge, Messgerate und Verschmutzungen vom Gerat.
SchlieRen Sie die Gehausetlr des Gerats.

Alle temporaren Erdungen der eingehenden Stromleitungen entfernen.
Fihren Sie alle vom Hersteller empfohlenen Anlauftests durch.

Betrieb und Einstellungen

Die folgenden Sicherheitshinweise sind der NEMA Standards Publication ICS 7.1-
1995 entnommen (die Englische Version ist malRgebend):

Ungeachtet der bei der Entwicklung und Fabrikation von Anlagen oder bei der
Auswahl und Bemessung von Komponenten angewandten Sorgfalt, kann der
unsachgemale Betrieb solcher Anlagen Gefahren mit sich bringen.

Gelegentlich kann es zu fehlerhaften Einstellungen kommen, die zu einem
unbefriedigenden oder unsicheren Betrieb fihren. Fur Funktionseinstellungen
stets die Herstelleranweisungen zu Rate ziehen. Das Personal, das Zugang
zu diesen Einstellungen hat, muss mit den Anweisungen des
Anlagenherstellers und den mit der elektrischen Anlage verwendeten
Maschinen vertraut sein.

Bediener sollten nur Gber Zugang zu den Einstellungen verfigen, die
tatsachlich fur ihre Arbeit erforderlich sind. Der Zugriff auf andere
Steuerungsfunktionen sollte eingeschrankt sein, um unbefugte Anderungen
der Betriebskenngré3en zu vermeiden.

12
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Inhalt des Dokuments

Dieses Handbuch beschreibt die technischen Eigenschaften, Installation,
Inbetriebnahme, Betrieb und Wartung des Servoverstarkers Lexium 32M

(LXM32M).

Giltigkeitshinweis

Dieses Handbuch ist gliltig fir die im Typenschlissel aufgefiihrten

Standardprodukte, siehe Typenschlussel, Seite 23.

Informationen zur Produktkonformitat sowie Umwelthinweise (RoHS, REACH,

PEP, EOLI usw.) finden Sie unter www.se.com/ww/en/work/support/green-

premium/.

Die im vorliegenden Dokument sowie in den Dokumenten im Abschnitt

+Weiterfiuhrende Dokumentation“ beschriebenen Merkmale sind ebenfalls online

verfligbar. Um auf die Online-Informationen zuzugreifen, gehen Sie zur
Homepage von Schneider Electric www.se.com/ww/en/download/.

Die im vorliegenden Dokument beschriebenen Merkmale sollten denjenigen
entsprechen, die online angezeigt werden. Im Rahmen unserer Bemihungen um

eine standige Verbesserung werden Inhalte im Laufe der Zeit moglicherweise
Uberarbeitet, um deren Verstandlichkeit und Genauigkeit zu verbessern. Sollten

Sie einen Unterschied zwischen den Informationen in diesem Dokument und
denjenigen online feststellen, verwenden Sie die Online-Informationen als

Referenz.

Weiterfuhrende Dokumentation

Titel der Dokumentation

Referenznummer

Lexium 32M — Servoverstarker — Benutzerhandbuch (dieses
Benutzerhandbuch)

0198441113767 (eng)
0198441113768 (fre)
0198441113766 (ger)
0198441113770 (spa)
0198441113769 (ita)
0198441113771 (chi)

LXM32M — CANopen-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113790 (eng)
0198441113791 (fre)
0198441113789 (ger)

LXM32M — DeviceNet-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113808 (eng)
0198441113809 (fre)
0198441113807 (ger)

LXM32M — EtherCAT-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113868 (eng)
0198441113869 (fre)
0198441113867 (ger)

LXM32M — EtherNet/IP-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113802 (eng)
0198441113803 (fre)
0198441113801 (ger)

LXM32M — Modbus/TCP-Modul — Benutzerhandbuch

0198441113843 (eng)
0198441113844 (fre)
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Titel der Dokumentation Referenznummer

0198441113842 (ger)

LXM32M — Profibus DP-V1-Modul — Benutzerhandbuch 0198441113796 (eng)
0198441113797 (fre)
0198441113795 (ger)

LXM32M — PROFINET-Modul — Benutzerhandbuch 0198441114106 (eng)
0198441114107 (fre)
0198441114105 (ger)

LXM32M — ANA-, DIG- und RSR-Encoder-Module — 0198441113818 (eng)
Benutzerhandbuch
0198441113819 (fre)

0198441113817 (ger)

LXM32M — IOM1-Modul — Benutzerhandbuch 0198441113874 (eng)
0198441113875 (fre)
0198441113873 (ger)

LXM32M — Sicherheitsmodul eSM — Benutzerhandbuch 0198441113825 (eng)
0198441113826 (fre)
0198441113824 (ger)

LXM32 — Gemeinsamer DC-Bus — Anwendungshinweis MNAO1MOO1EN (eng)
MNAO01MO001DE (ger)

Produktinformationen

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzt Fachkenntnisse
in Bezug auf die Konzeption und Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.

Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und/oder Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung aller Anlagenteile sicher. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf die Elektrik
sowie aller Normen sicher, die fir lhre Maschine oder lhren Prozess im
Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts gelten.

Viele Bauteile des Gerats, einschliel3lich Leiterplatte, arbeiten mit Netzspannung,
und es kdnnen hohe transformierte Stréme und/oder hohe Spannungen vorliegen.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.

14
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A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten sind
alle Gerate, einschliellich der angeschlossenen Komponenten, von der
Spannungsversorgung zu trennen.

« Bringen Sie einen Warnhinweis, beispielsweise ,Gefahr: Nicht einschalten®,
an allen Ein/Aus-Schaltern an und verriegeln Sie die Schalter in der Aus-
Position.

* Warten Sie 15 Minuten bis zur vollstandigen Entladung der
Zwischenkreiskondensatoren.

* Messen Sie die Spannung am Zwischenkreis mithilfe eines
Spannungsmessgerats mit geeigneter Bemessungsspannung und
vergewissern Sie sich, dass die anliegende Spannung unter 42 VDC betragt.

* Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

« Kurzschlisse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwischenkreises
sind zu vermeiden.

* Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware,
Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Produkt ordnungsgemaf
geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Betreiben Sie dieses Gerat und alle zugehdrigen Produkte nur mit der
angegebenen Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Dieses Gerat wurde fur einen Betrieb in gefahrenfreien Bereichen entwickelt.
Installieren Sie das Produkt nur in Bereichen, in denen keine explosionsfahige
Atmosphare auftreten kann.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Dieses Gerat darf ausschlief3lich an nicht explosionsgeféahrdeten Standorten
installiert und betrieben werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Wenn die Leistungsstufe versehentlich deaktiviert wird, beispielsweise in Folge
eines Stromausfalls, eines Fehlers oder einer Funktionsstorung, ist das geregelte
Auslaufen des Motors nicht mehr gewahrleistet. Uberlastung, Fehler oder
Fehlbenutzung kdnnen dazu fliihren, dass die Haltebremse nicht mehr
ordnungsgemal’ funktioniert und vorzeitig verschleift.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Korperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

+ Uberpriifen Sie regelmaBig den ordnungsgemafen Betrieb der
Haltebremse.

« Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.
+ Setzen Sie die Haltebremse nicht fiir sicherheitsbezogene Funktionen ein.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

0198441113766.14
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Antriebssysteme kdnnen durch falschen Anschluss, falsche Einstellungen, falsche
Daten oder andere Fehler unbeabsichtigte Bewegungen ausfiihren.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE/R BEWEGEUNG ODER MASCHINENBETRIEB

+ Kabel miissen sorgféltig und in Ubereinstimmung mit den EMV-
Anforderungen verlegt werden.

» Betreiben Sie das Produkt keinesfalls mit unbekannten Einstellungen oder
Daten.

» Fuhren Sie umfassende Inbetriebnahmetests durch und priifen Sie in
diesem Rahmen insbesondere die Konfigurationseinstellungen und Daten,
mit denen Position und Bewegung bestimmt werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

+ Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen
auf den Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen
Steuerungsfunktionen ist dafiir zu sorgen, dass wahrend und nach einem
Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird. Beispiele kritischer
Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

» Fur kritische Steuerfunktionen missen separate oder redundante
Steuerpfade bereitgestellt werden.

» Systemsteuerungspfade kénnen Kommunikationsverbindungen umfassen.
Dabei missen die Auswirkungen unerwarteter Sendeverzégerungen und
Verbindungsstérungen berlcksichtigt werden.

« Samtliche Unfallverhitungsvorschriften und lokalen Sicherheitsrichtlinien
sind zu beachten.’

+ Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgfaltig auf
einwandfreien Betrieb geprft werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in
Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

1 Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1
~Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control“ sowie von NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation, and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems*
oder den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

Maschinen, Steuerung und andere Gerate werdeN heute in DER Regel in
Netzwerken betrieben. Uber EINEN nicht ausreichend abgesicherten Zugang zu
Software und Netzwerken/Feldbussen kénnen nicht autorisierte Personen und
Schadsoftware Zugriff auf die Maschine sowie Gerate im Netzwerk/Feldbus der
Maschine und in den verbundenen Netzwerken erhalten.
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Schneider Electric operiert unter den Industriestandards bei der Entwicklung und
Implementierung von Steuerungssystemen. Dies beinhaltet ein ,Defense-in-
Depth-Konzept* zum Schutz industrieller Steuerungssysteme. Bei diesem
Verfahren werden die Steuerungen hinter einer oder mehreren Firewalls platziert,
um den Zugriff auf autorisierte Personen und Protokolle zu beschranken.

AWARNUNG

UNBERECHTIGTER ZUGRIFF MIT UNBERECHTIGTEM
MASCHINENBETRIEB

» Beurteilen Sie, ob lhre Betriebsumgebung bzw. lhre Maschinen mit lhrer
kritischen Infrastruktur verbunden sind. Ist das der Fall, dann ergreifen Sie
angemessene Praventivmalnahmen auf der Basis des Defense-in-Depth-
Konzepts, bevor Sie das Automatisierungssystem mit einem Netzwerk
verbinden.

* Begrenzen Sie die Anzahl der mit einem Netzwerk verbundenen Gerate auf
das strikte Minimum.

« |solieren Sie lhr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in |hrer Firma.

» Schitzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten SchutzmalRnahmen.

+ Uberwachen Sie die Aktivitat in Ihren Systemen.

* Verhindern Sie jeden direkten Zugriff bzw. jede direkte Verbindung von
Fachgeraten durch unberechtigte Personen oder nicht autorisierte
Vorgange.

« Stellen Sie einen Wiederherstellungsplan fir den Notfall auf. Dazu gehort
ebenfalls der Backup lhrer System- und Prozessdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Informationen zu organisatorischen MafRnahmen und Regeln fiir den
Zugang zu Infrastrukturen finden Sie in der ISO/IEC 27000-Reihe, Common
Criteria for Information Technology Security Evaluation, ISO/IEC 15408, IEC
62351, ISA/IEC 62443, NIST Cybersecurity Framework, Information Security
Forum - Standard of Good Practice for Information Security sowie unter
Cybersecurity Guidelines for EcoStruxure Machine Expert, Modicon and PacDrive
Controllers and Associated Equipment.

Aus Grunden der Internet-Sicherheit fiir die Geréate, die einen native Ethernet-
Anschluss haben, ist die TCP/IP-Weiterleitung standardmafig deaktiviert.
Deshalb muissen Sie die TCP/IP-Weiterleitung manuell aktivieren. Dadurch kann
das Netzwerk jedoch Cyberangriffen ausgesetzt werden, wenn Sie nicht
zusatzliche MaRhahmen zum Schutz |hres Unternehmens ergreifen. Darlber
hinaus kénnen Sie an Gesetze und Vorschriften hinsichtlich Cybersicherheit
gebunden sein.

AWARNUNG

NICHT AUTHENTIFIZIERTER ZUGRIFF UND NACHFOLGENDER
NETZWERKANGRIFF

» Beachten und respektieren Sie alle geltenden nationalen, regionalen und
lokalen Gesetze und Vorschriften zur Cybersicherheit und zu
personenbezogenen Daten, wenn Sie die TCP/IP-Weiterleitung in einem
Industrienetzwerk aktivieren.

« Isolieren Sie |hr Industrienetzwerk von anderen Netzwerken in lhrer Firma.

« Schutzen Sie alle Netzwerke vor unberechtigtem Zugriff mithilfe von
Firewalls, VPNs oder anderen bewahrten Schutzmallnahmen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Dokument Schneider Electric Cybersecurity
Best Practices.

0198441113766.14
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Firmware

Verwenden Sie die neueste Firmwareversion. Informationen zu Firmware-
Aktualisierungen erhalten Sie unter https://www.se.com oder bei Ihrem
Ansprechpartner bei Schneider Electric.

Spannungsmessung am DC-Bus

Die Spannung des DC-Busses kann 800 VDC (iberschreiten. Die DC-Bus-LED ist
keine eindeutige Anzeige fir das Fehlen der DC-Bus Spannung.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN
» Schalten Sie alle Anschlisse spannungsfrei.

*  Warten Sie 15 Minuten, damit sich die DC-Bus-Kondensatoren entladen
kénnen.

* Verwenden Sie fir die Messung ein entsprechend bemessenes
Spannungsmessgerat (groRer 800 VDC).

* Messen Sie die DC-Bus-Spannung zwischen den DC-Bus-Klemmen (PA/+
und PC/-) um sicherzustellen, dass die Spannung unter 42 VDC liegt.

+ Wenden Sie sich an lhren lokalen Schneider Electric Ansprechpartner, wenn
sich die DC-Bus-Kondensatoren nicht innerhalb von 15 Minuten auf weniger
als 42 Vdc entladen.

» Betreiben Sie das Produkt nicht, wenn sich die DC-Bus-Kondensatoren nicht
ordnungsgemaf entladen.

+ Versuchen Sie nicht, das Produkt selbst zu reparieren, wenn sich die DC-
Bus-Kondensatoren nicht ordnungsgemaf entladen.

* Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Terminologie gemaR den geltenden Normen

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehorigen
Beschreibungen, die in diesem Handbuch oder auf dem Produkt selbst verwendet
werden, werden im Allgemeinen von den Begriffen oder Definitionen
internationaler Standards abgeleitet.

Im Bereich der funktionalen Sicherheitssysteme, Antriebe und allgemeinen
Automatisierungssysteme betrifft das unter anderem Begriffe wie Sicherheit,
Sicherheitsfunktion, Sicherer Zustand, Fehler, Fehlerreset/Zuriicksetzen bei
Fehler, Ausfall, Stérung, Warnung/Warnmeldung, Fehlermeldung, geféhrlich/
gefahrbringend usw.
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Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

IEC 61131-2:2007

Speicherprogrammierbare Steuerungen, Teil 2:
Betriebsmittelanforderungen und Prufungen

ISO 13849-1:2015

Sicherheit von Maschinen: Sicherheitsbezogene Teile von Steuerungen

Allgemeine Gestaltungsleitsatze

EN 61496-1:2013

Sicherheit von Maschinen: Beriihrungslos wirkende
Schutzeinrichtungen

Teil 1: Allgemeine Anforderungen und Prifungen

1ISO 12100:2010

Sicherheit von Maschinen — Allgemeine Gestaltungsleitsatze —
Risikobeurteilung und Risikominderung

EN 60204-1:2006

Sicherheit von Maschinen —Elektrische Ausriistungen von Maschinen —
Teil 1: Allgemeine Anforderungen

I1ISO 14119:2013

Sicherheit von Maschinen — Verriegelungseinrichtungen in Verbindung
mit trennenden Schutzeinrichtungen — Leitsatze fur Gestaltung und
Auswahl

ISO 13850:2015

Sicherheit von Maschinen — Not-Halt — Gestaltungsleitsatze

IEC 62061:2015

Sicherheit von Maschinen — Funktionale Sicherheit
sicherheitsbezogener elektrischer, elektronischer und elektronisch
programmierbarer Steuerungssysteme

IEC 61508-1:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Allgemeine Anforderungen

IEC 61508-2:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an
sicherheitsbezogene elektrische/elektronische/programmierbare
elektronische Systeme

IEC 61508-3:2010

Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/elektronischer/
programmierbarer elektronischer Systeme: Anforderungen an Software

IEC 61784-3:2016

Industrielle Kommunikationsnetze - Profile - Teil 3: Funktional sichere
Ubertragung bei Feldbussen - Allgemeine Regeln und Festlegungen fir
Profile.

2006/42/EC Maschinenrichtlinie
2014/30/EU EMV-Richtlinie (Elektromagnetische Vertraglichkeit)
2014/35/EU Niederspannungsrichtlinie

Daruber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten Begriffe
unter Umstanden auch anderen Normen entnommen, u. a.:

Norm

Beschreibung

Normenreihe IEC
60034

Rotierende elektrische Gerate

Normenreihe IEC
61800

+Adjustable speed electrical power drive systems*: Elektrische
Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer Drehzahl

Normenreihe IEC 61158

Industrielle Kommunikationsnetze — Feldbus fiir industrielle
Steuerungssysteme

Bei einer Verwendung des Begriffs Betriebsumgebung/Betriebsbereich in
Verbindung mit der Beschreibung bestimmter Gefahren und Risiken entspricht der
Begriff der Definition von Gefahrenbereich oder Gefahrenzone in der
Maschinenrichtlinie (2006/42/EC) und der Norm /SO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwahnten Standards kénnen auf die spezifischen
Produkte in der vorliegenden Dokumentation zutreffen oder nicht. Fir weitere
Informationen hinsichtlich individueller Standards, die auf hier beschriebene
Produkte zutreffen, siehe die Eigenschaftstabellen der hier erwéhnten

Produkte.

0198441113766.14

19



Servoantrieb

Einfihrung

Einfuhrung

Uberblick iiber das Produkt

Allgemeines

Die Produktfamilie Lexium 32 deckt unterschiedliche Anwendungsbereiche mit
verschiedenen Typen von Servoverstarkern. In Kombination mit Lexium-
Servomotoren der Baureihen BMH oder BSH sowie einer umfangreichen Palette
von Optionen und Zubehor lassen sich kompakte und hochperformante
Servoantriebldsungen fir unterschiedliche Antriebsleistungen realisieren.

Lexium Servoverstarker LXM32M

Dieses Produkthandbuch beschreibt den Servoverstarker LXM32M.

Einige Eigenschaften des Servoverstarkers im Uberblick:

Das flexible Produkt lasst sich Giber zahlreiche Module an unterschiedlichste
Anforderungen anpassen.

Zu den verfugbaren Feldbusmodulen gehéren CANopen/CANmotion,
Profibus DP, PROFINET, EtherNet/IP, Modbus-TCP und EtherCAT.

Mit einem optionalen Encodermodul kann eine zweite Schnittstelle fur digitale
Encoder, analoge Encoder oder Resolver erganzt werden.

Die Inbetriebnahme erfolgt Uber das integrierte HMI, das externe
Grafikterminal, einen PC mit Inbetriebnahmesoftware oder den Feldbus.

Die sicherheitsbezogene Funktion "Safe Torque Off" (STO) gemaR IEC
61800-5-2 ist in den Antriebsverstarker integriert. Ein optionales
Sicherheitsmodul eSM bietet weitere sicherheitsbezogene Funktionen.

Ein Steckplatz fir Speicherkarten ermdglicht das einfache Kopieren von
Parametern sowie einen schnellen Gerateaustausch.

20
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Einfiihrung

Servoantrieb

Komponenten und Schnittstellen

Uberblick

CN1 Endstufenversorgung

CN2 24-VDC-Steuerungsversorgung und sicherheitsbezogene Funktion STO
CN3 Motor-Encoder (Encoder 1)

CN4 PTO (Pulse Train Out) - ESIM (Encoder-Simulation)

CN5 PTI (Pulse Train In) - P/D-Signale, A/B-Signale oder CW/CCW-Signale
CNBG6 6 digitale Eingange und 3 digitale Ausgange

CN7 Modbus (Inbetriebnahmeschnittstelle)

CN8 Externer Bremswiderstand

CN9 DC-Bus

CN10 Motorphasen

CN11 Haltebremse Motor

Slot 1 Steckplatz flr Sicherheitsmodul

Slot 2 Steckplatz fir Encodermodul (Encoder 2)

Slot 3 Steckplatz fir Feldbusmodul

0198441113766.14
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Servoantrieb

Einfihrung

Typenschild

Beschreibung
Das Typenschild zeigt die folgenden Daten:
Schneider mm
ﬁ Electric
1 — LXM32eeeecee
Input a.c. 3-phase Output
9 50 /60 Hz continuous max. 6
380V - 55A 6A - 1.8kW | 18A
480V - 45A 6A - 1.8kW | 18A
Multiple rated equipment, see instructions manual
CN1,CN10:  CuAWG10 75°C 5.9 Ib.in 0.67 N.m
3 p—
CN8: CuAWG12 75°C 4.3 lb.in 0.49 N.m
P20y
| 1
”””””””””””””” RS 03— 8
D.O.M 9
5 1~ 000000000000 Made in Indonesia dd.mm.yy
1 Produkttyp, siehe Typenschlissel, Seite 23
2 Endstufenversorgung
3 Kabelspezifikation und Anzugsmoment
4 Zertifizierungen (siehe Produktkatalog)
5 Seriennummer
6 Ausgangsstromversorgung
7 Schutzgrad
8 Hardwareversion
9 Herstellungsdatum
22 0198441113766.14



Einfiihrung Servoantrieb
Typenschlussel
Beschreibung
Element 1 3 4 5 6 10 11 12 13 14 15
Typenschliissel (Beispiel) L X | M| 3 2 | ™M M| 2 . . . .

Element

Bedeutung

1..3

Produktfamilie

LXM = Lexium

Produkttyp

32 = AC-Servoverstarker flr eine Achse

Feldbusschnittstelle

M = Modular Drive

Spitzenstrom
U45 =45 Ams
U60 =6 Ams
U90 = 9 Ams
D12=12 Ams
D18 =18 Ams
D30 = 30 Ams
D72 =72 Ams
D85 = 85 Ams
C10 =100 Ams

10.. 1

Endstufenversorgung
M2 = einphasig, 115/200/240 Vac
N4 = dreiphasig, 208/400/480 Vac

12...15

Kundenvariante

S = Kundenvariante

Bei Riickfragen zum Typenschlissel wenden Sie sich an lhren Schneider Electric

Ansprechpartner.

Kennzeichnung Kundenvariante

Bei einer Kundenvariante steht an der Position 12 des Typenschlissels ein "S".
Die nachfolgende Nummer definiert die jeweilige Kundenvariante. Beispiel:

LXM32¢ee05123

Bei Ruckfragen zu Kundenvarianten wenden Sie sich an Ihren Schneider Electric-

Ansprechpartner.

0198441113766.14
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Servoantrieb Technische Daten

Technische Daten

Umgebungsbedingungen

Bedingungen flir den Betrieb

Die maximal zulassige Umgebungstemperatur wahrend des Betriebs ist abhangig
von den Abstanden zwischen den Geraten sowie der Leistungsaufnahme.
Beachten Sie die entsprechenden Hinweise im Abschnitt Installation, Seite 88.

Merkmal Ein- Wert
heit
Umgebungstemperatur (nicht betauend, °C 0..50

keine Vereisung)

C°F) | (32 bis 122)

Im Betrieb ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal Ein- Wert
heit
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend) % 5..95

Die Aufstellungshdhe ist definiert als Hohe Gber Normalnull.

Merkmal Ein- Wert
heit
Hohe Gber dem mittleren Meeresspiegel m <1000

ohne Leistungsreduzierung.
(ft) (<3281)

Hoéhe Gber dem mittleren Meeresspiegel bei | m 1000 bis 2000
Einhaltung aller folgenden Bedingungen:

* Maximale Umgebungstemperatur 45 ° (ft) (3281 bis 6562)

C (113 °F)

* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) tiber 1000 m
(3281 ft)

Hohe Gber dem mittleren Meeresspiegel bei | m 2000 bis 3000
Einhaltung aller folgenden Bedingungen:

* Maximale Umgebungstemperatur 40 ° (ft) (6562 bis 9843)

C (104 °F)

* Reduzierung der Dauerleistung um
1 % je 100 m (328 ft) tiber 1000 m
(3281 ft)

+  Uberspannungen des versorgenden
Netzes begrenzt auf
Uberspannungskategorie Il
entsprechend IEC 60664-1(1)

*  Kein IT-System

(1) Nur LXM32-U, LXM32:D12, LXM32+D18, LXM32+D30 und LXM32:D72.

Bedingungen fur Transport und Lagerung

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und staubfrei

sein.
Merkmal Ein- Wert
heit
Temperatur °C -25...70
(°F) (-13 bis 158)

24 0198441113766.14



Technische Daten Servoantrieb

Bei Transport und Lagerung ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Merkmal Ein- Wert
heit
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht betauend) % <95

Montageort und Anschluss

Fir den Betrieb muss das Gerat in einen geschlossenen und entsprechend
bemessenen Schaltschrank eingebaut werden, der durch einen mit Schlissel
oder Werkzeug versehenen SchlieRmechanismus gesichert ist. Das Gerat darf
nur mit festem Anschluss betrieben werden.

Verschmutzungsgrad und Schutzart

Merkmal Wert
Verschmutzungsgrad 2
Schutzgrad 1P20

Schwingen und Schocken

Merkmal Wert

Schwingen, sinusférmig geprift nach IEC 60068-2-6
3,5mm(2-8,4Hz)
10 m/s2 (8,4 bis 200 Hz)

Schocken, halbsinusférmig gepruft nach IEC 60068-2-27

150 m/s2 (wahrend 11 ms)

0198441113766.14 25



Servoantrieb Technische Daten

Abmessungen

Abmessungen LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32:U90, LXM32D12,
LXM32°D18 und LXM32-D30M2

mm
in e
@5.5 0™ o|R
@0.22 ﬁ ~c NS
210 ~ fo)
20.39 ' o0 g
[
=O)
&)
e}
0O~
0~ I ol|©
R C Qs
5.5 I:| 1
20.22 T 0 500 i p-
B 225
8.86
Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32-D12, LXM32-D18,
LXM32-U90 LXM32-D30M2
B mm (in) 68 +1 (2,68 +0,04) 68 +1 (2,68 £0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 270 (10,63)
e mm (in) 24 (0,94) 24 (0.94)
a mm (in) 20 (0.79) 20 (0,79)
Art der Kiihlung - Konvektion(") Lufter 40 mm (1.57 in)
(1) GroRer als 1 m/s
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Technische Daten

Servoantrieb

Abmessungen LXM32°D30N4 und LXM32-D72

mm
in e E
255 o S
ox 20.22 N~ <
210 000
@0.39 H
-
2 O
&
©
00|~ ©
R T c| &3
oy 5.5 |:I [
o022 f el I Qoo bl
B - 225 o
8.86
Merkmal Einheit Wert
LXM32:D30N4 LXM32-D72
B mm (in) 68 +1 (2,68 +0,04) 108 +1 (4,25 £0,04)
H mm (in) 270 (10,63) 274 (10,79)
e mm (in) 13 (0,51) 13 (0,51)
E mm (in) 42 (1.65) 82 (3,23)
a mm (in) 20 (0,79) 24 (0,94)
Art der Kuhlung - Lifter 60 mm (2.36 in) Lifter 80 mm (3.15 in)

0198441113766.14
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Servoantrieb

Technische Daten

Abmessungen LXM32°D85 und LXM32-C10

mm
in 240
26 © § 9.45 ol
@0.24 S N
2 212 '
912 | Y @)
?0.47 ,L \ — 'y
fe)
—|S - ol™
NS ° 8%
]
ox 96
X 9024 - - |°
R ,,L V. —1 -
[N [ 1.5
0[N 1.9 g
S 0.06
Merkmal Einheit Wert
LXM32+D85, LXM32-C10
B mm (in) 180 +1 (7,09 £0,04)
H mm (in) 385 (15,18)
E mm (in) 140 (5.51)
Art der Kiihlung - Lufter 80 mm (3.15in)
Masse
Merkmal Einheit | Wert
LXM32e- LXM32.- LXM32e- LXM32e- LXM32e- LXM32.- LXM32.-
u45 u60, D12, D18N4, D30N4 D72 D85,
LXM32e- LXM32e- LXM32e- LXM32e-
u9o D18M2 D30M2 Cc10
Masse kg (Ib) 1,7 (3,75) 1,8 (3,97) 1,9 (4,19) 2,1(4,63) 2,7 (5,95) 4,8(10,58) | 8,8(19,4)
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Technische Daten

Servoantrieb

Daten der Endstufe - alilgemein

Netzspannung: Bereich und Toleranz

Merkmal Ein- Wert
heit
115/230 VAC einphasig Vac 100 —15 % bis 120 +10 %

200 —15 % bis 240 +10 %

208/400/480 VAC dreiphasig () Vac 200 —15 % bis 240 +10 %
380 —15 % bis 480 +10 %

Frequenz Hz 50 -5% bis 60 +5%

(1) 208 VAC: Mit Firmware-Version 2V01.02 und DOM 210.05.2010

Merkmal Ein- Wert

heit
Transiente Uberspannungen - Uberspannungskategorie I11(
Bemessungsspannung gegen Erde Vac 300

(1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, sieche Umweltbedingungen, Seite 24.

Art der Erdverbindung

Leckstrom

Merkmal Wert
TT-Netz, TN-Netz Zugelassen
IT-System Abhangig von der Hardware-Version:

2RS02: Zugelassen(!)

<RS02: Nicht zugelassen

Geerdetes Dreiecksnetz Nicht zugelassen

(1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, sieche Umweltbedingungen, Seite 24.

Merkmal Ein- Wert

heit
Ableitstrom (entsprechend IEC 60990, mA <30M
Bild 3)

(1) Gemessen bei Netzen mit geerdetem Sternpunkt und ohne externes NetZfilter. Beachten Sie,
dass eine 30 mA Fehlerstrom-Schutzeinrichtung schon bei 15 mA auslésen kann. AuRerdem flief3t
ein hochfrequenter Ableitstrom, der in der Messung nicht beriicksichtigt ist. Die Reaktion hierauf
hangt vom Typ der Fehlerstrom-Schutzeinrichtung ab.

Oberschwingungstrome und Impedanz

Die Oberschwingungstréme sind von der Impedanz des versorgenden Netzes
abhangig. Dies wird durch den Kurzschlussstrom des Netzes ausgedrickt. Wenn
das versorgende Netz einen héheren Kurzschlussstrom hat als in den
technischen Daten zum Antrieb angegeben, schalten Sie Netzdrosseln vor.
Geeignete Netzdrosseln finden Sie unter Zubehér und Ersatzteile, Seite 684.

0198441113766.14
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Servoantrieb

Technische Daten

Motorphasen auf Kurzschluss uiberwachen

Der Antrieb bietet Kurzschlussschutz gemaR IEC 60364-4-41:2005/AMD1:-,
Klausel 411.

Uberwachung des Dauer-Ausgangsstroms

Der Dauer-Ausgangsstrom wird vom Antrieb Uberwacht. Wenn der Dauer-
Ausgangsstrom auf Dauer iberschritten wird, regelt der Antrieb den
Ausgangsstrom herunter.

PWM-Frequenz Endstufe

Die PWM-Frequenz der Endstufe ist von der Antriebsvariante abhangig.
Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32-D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32D72
PWM-Frequenz Endstufe kHz 8 4 oder 8(1)
(1) Werkseinstellung: 4 kHz. Einstellbar iber Parameter.

Zugelassene Motoren

Induktivitat Motor

Die folgenden Motorreihen kdnnen angeschlossen werden: BMH, BSH.

Beachten Sie bei der Auswahl die Art und Héhe der Netzspannung und die
Induktivitat des Motors.

Bei Verwendung eines Encodermoduls sind weitere Motoren mdglich. Die
Bedingungen finden Sie im Benutzerhandbuch zum jeweiligen Modul.

Wenden Sie sich fiir andere Motoren an |hren Schneider Electric
Ansprechpartner.

Die zulassige minimale Induktivitat des anzuschlieRenden Motors ist vom
Antriebstyp und der Netz-Nennspannung abhangig. Siehe Daten Endstufe —
antriebsverstarkerspezifisch, Seite 31.

Der angegebene minimale Induktivitatswert beschrankt die Stromwelligkeit des
Spitzen-Ausgangsstroms. Wenn der Induktivitatswert des angeschlossenen
Motors kleiner ist als der angegebene minimale Induktivitatswert, kann die
Stromregelung beeintrachtigt werden und die Uberwachung des
Motorphasenstroms auslosen.

0198441113766.14



Technische Daten

Servoantrieb

Daten Endstufe - antriebsverstarkerspezifisch

Daten fur einphasige Gerate bei 115 Vac

Merkmal Eir]- Wert

heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Nennspannung (einphasig) Vac 115 115 115 115
Einschaltstrombegrenzung A 1,7 3,5 8 16
Maximal vorzuschaltende Sicherung(') A 25 25 25 25
Dauer-Ausgangsstrom Arms 1,5 3 6 10
Ausgangsspitzenstrom Ams | 3 6 10 15
Minimale Induktivitédt Motor (Phase/Phase) mH 55 3 1,4 0,8
Werte ohne Netzdrossel()
Nennleistung kW 0,15 0,3 0,5 0,8
Stromaufnahme®) Ams | 2,9 54 8,5 12,9
THD (total harmonic distortion)®) % 173 159 147 135
Verlustleistung(®) W 7 15 28 33
Maximaler Einschaltstrom(®) A 111 161 203 231
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,8 1,0 1,2 1,4
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 5 2 2 2
Nennleistung kW 0,2 0,4 0,8 0,8
Stromaufnahme(®) Ams | 2,6 5,2 9,9 9,9
THD (total harmonic distortion)#) % 85 90 74 72
Verlustleistung(®) w 8 16 32 33
Maximaler Einschaltstrom(®) A 22 48 56 61
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 3,3 3,1 3,5 3,7

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

zum Ausgangsstrom.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

Daten fur einphasige Gerate bei 230 Vac

Merkmal Eir]- Wert
heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2

Nennspannung (einphasig) Vac 230 230 230 230
Einschaltstrombegrenzung A 3,5 6,9 16 33

Maximal vorzuschaltende Sicherung(') A 25 25 25 25
Dauer-Ausgangsstrom Arms 1,5 3 6 10
Ausgangsspitzenstrom Arms 4,5 9 18 30

0198441113766.14 31




Servoantrieb Technische Daten
Merkmal Eir:l- Wert
heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 55 3 1,4 0,8
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW 0,3 0,5 1,0 1,6
Stromaufnahme®) Ams | 2,9 4,5 8,4 12,7
THD (total harmonic distortion)(“) % 181 166 148 135
Verlustleistung(®) w 10 18 34 38
Maximaler Einschaltstrom(®) A 142 197 240 270
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 1.1 1,5 1,8 21
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 5 2 2 2
Nennleistung kW 0,5 0,9 1,6 2,2
Stromaufnahme(®) Ams | 3.4 6,3 10,6 14.1
THD (total harmonic distortion)(“) % 100 107 93 86
Verlustleistung(®) w 11 20 38 42
Maximaler Einschaltstrom(®) A 42 90 106 116
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 3,5 3,2 3,6 4,0

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 1 kA

(1) Gemaf IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

Daten fur dreiphasige Gerate bei 208 Vac

Merkmal Eil’ll- Wert
heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Nennspannung (dreiphasig) Vac 208 208 208 208 208 208 208
Einschaltstrombegrenzung A 2,2 4,9 10 10 29 29 29
Maximal vorzuschaltende Sicherung(") A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Ams
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4.5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW

- - - - - 5 7
PWM-Frequenz = 4 kHz

0,35 0,7 1,2 2,0 5 5 6

32
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Merkmal Eir'1- Wert

heit LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

PWM-Frequenz = 8 kHz
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 21,8 29,7
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,8 3,6 6,2 9,8 21,9 22,3 25,9
THD (total harmonic distortion)#) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 108 102
PWM-Frequenz = 8 kHz 132 136 140 128 106 113 106
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 235 314
PWM-Frequenz = 8 kHz 13 26 48 81 204 301 390
Maximaler Einschaltstrom(®) A 60 180 276 341 500 425 347
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,7 0,9 1.1 1,5 0,8 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 7 1
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,4 0,8 1,5 2,6 6,5 6 6
Stromaufnahme() Amms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 22,1 35,3
PWM-Frequenz = 8 kHz 17 3,1 6,0 9,2 21,1 18,9 19,5
THD (total harmonic distortion)#) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 33 38
PWM-Frequenz = 8 kHz 97 79 78 59 34 32 45
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 229 328
PWM-Frequenz = 8 kHz 13 27 51 86 218 295 404
Maximaler Einschaltstrom(®) A 19 55 104 126 155 93 124
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,6 2,6 3,0 3,6 4,4 3.1

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 kA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 kA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

0198441113766.14
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Daten fur dreiphasige Gerate bei 400 Vac

Merkmal Eir_l- Wert

heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

Nennspannung (dreiphasig) Vac 400 400 400 400 400 400 400
Einschaltstrombegrenzung A 4,3 9,4 19 19 57 57 57
Maximal vorzuschaltende Sicherung(?) A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4,5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel@)
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 9 11
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,4 0,9 1,8 3,0 7 9 11
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 23,3 27,8
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,4 2,9 52 8,3 17,3 23,3 27,8
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 139 133
PWM-Frequenz = 8 kHz 191 177 161 148 126 139 133
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 303 375
PWM-Frequenz = 8 kHz 17 37 68 115 283 429 522
Maximaler Einschaltstrom(®) A 90 131 201 248 359 520 520
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,7 0,9 1,1 1,4 1,0 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH 2 2 1 1 1 1 0,5
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 15 22
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 25,0 38,1
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,8 34 6,9 11,1 22,5 21,9 24,5
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 42 51
PWM-Frequenz = 8 kHz 108 90 90 77 45 45 70
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 306 416
PWM-Frequenz = 8 kHz 19 40 74 125 308 433 563
Maximaler Einschaltstrom(®) A 28 36 75 87 112 138 185
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Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,3 2,3 2,6 3,0 4,3 3,0

zum Ausgangsstrom.

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung

(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile

(1) GemaR IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fir UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 kA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 kA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungeféhr proportional

Daten fur dreiphasige Gerate bei 480 Vac

Merkmal Eir_l- Wert
heit LXM32e- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Nennspannung (dreiphasig) Vac 480 480 480 480 480 480 480
Einschaltstrombegrenzung A 51 11,3 23 23 68 68 68
Maximal vorzuschaltende Sicherung(") A 32 32 32 32 32 63 63
Dauer-Ausgangsstrom Ams
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 32 40
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,5 3 6 10 24 24 24
Ausgangsspitzenstrom Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 85 100
PWM-Frequenz = 8 kHz 6 12 18 30 72 82 82
Minimale Induktivitat Motor (Phase/Phase) mH 8,5 4.5 3 1,7 0,7 0,6 0,51
Werte ohne Netzdrossel(?)
Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 9 11
PWM-Frequenz = 8 kHz 04 0,9 1,8 3,0 7 9 11
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 19,9 23,7
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,2 2,4 4,5 7,0 14,6 19,9 23,7
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 145 140
PWM-Frequenz = 8 kHz 201 182 165 152 129 145 140
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 312 407
PWM-Frequenz = 8 kHz 20 42 76 129 315 464 560
Maximaler Einschaltstrom(®) A 129 188 286 350 504 795 795
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 0,6 0,7 1,0 1,2 1,6 1,0 1,0
Werte mit Netzdrossel
Netzdrossel mH ‘ 2 | 2 ’ 1 ‘ 1 | 1 ‘ 1 ‘ 0,5
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Merkmal Eil’.l- Wert

heit LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-

UG60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4

Nennleistung kW
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 15 22
PWM-Frequenz = 8 kHz 0,8 1,6 3,3 5,6 13 13 13
Stromaufnahme(®) Arms
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 21,0 32,0
PWM-Frequenz = 8 kHz 1,6 2,9 6,0 9,6 19,5 18,4 20,7
THD (total harmonic distortion)“) %
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 45 54
PWM-Frequenz = 8 kHz 116 98 98 85 55 48 73
Verlustleistung(®) w
PWM-Frequenz = 4 kHz - - - - - 314 417
PWM-Frequenz = 8 kHz 21 44 82 137 341 466 593
Maximaler Einschaltstrom(®) A 43 57 116 137 177 208 279
Zeit fur maximalen Einschaltstrom ms 1,9 2,4 2,4 2,7 3,2 41 3.4

(1) Gemal IEC 60269. Sicherungsautomaten mit B- oder C-Charakteristik. Siehe Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56. Kleinere
Werte durfen verwendet werden. Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht ausldst.

(2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend einem Kurzschlussstrom des versorgenden Netzes von 5 KA (fir LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72) und von 22 KA (fir LXM32MD85 und LXM32MC10)

(3) Bei Nennleistung und Nennspannung
(4) Bezogen auf den Eingangsstrom

(5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv. Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung. Wert ungefahr proportional
zum Ausgangsstrom.

(6) Im Extremfall, Aus-/Einschaltimpuls vor Ansprechen der Einschaltstrombegrenzung, maximale Zeit siehe folgende Zeile
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Spitzen-Ausgangsstrome

Beschreibung

Der Spitzen-Ausgangsstrom kann flir eine begrenzte Zeit vom Gerat abgegeben
werden. Wenn der Spitzen-Ausgangsstrom bei Motorstillstand flief3t, wird durch
die hohere Belastung eines einzelnen Halbleiterschalters die Strombegrenzung
friher aktiv als bei Bewegung des Motors.

Die Dauer, in der der Spitzen-Ausgangsstrom abgegeben werden kann, ist
abhangig von der Hardware-Version.

Spitzen-Ausgangsstrom mit Hardware-Version 2RS03: 5 Sekunden

%
400
N\ LXM32s...
\ U60
300 N D12
N U45 (230 V)
—\\\ U90 (230 V)
N~ 1 D18M2 (230 V)
200 SS T — D18N4
\\~._ D30M2 (230 V)
= S s s e D30N4
\ D72
100 D85 (PWM = 4 kHz)
C10 (PWM = 4 kHz)
0 s
012345678910 15 20 25 30

Spitzen-Ausgangsstrom mit Hardware-Version <RS03: 1 Sekunde

%
400
300 LXM32e...
ue0
D12
200 U45 (230 V)
~—_ U90 (230 V)
T D18M2 (230 V)
~— | T T /_~ D18N4
100 D30M2 (230 V)
D30N4
D72
0 s
012345678910 15 20 25 30
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Daten des DC-Bus

Daten des DC-Bus fir einphasige Antriebe

Merkmal Eir:n- Wert

heit LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Nennspannung Vv 115 230 115 230 115 230 115 230
Nennspannung DC-Bus \Y 163 325 163 325 163 325 163 325
Unterspannungsgrenze Vv 55 130 55 130 55 130 55 130
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 60 140 60 140 60 140 60 140
Uberspannungsgrenze \Y 2601/ | 450 260N/ | 450 260N/ | 450 26001/ | 450

450 450 450 450
Maximale Dauerleistung Gber DC Bus kW 0,2 0,5 0,4 0,9 0,8 1,6 0,8 2,2
Maximaler Dauerstrom Gber DC-Bus A 1,5 1,5 3,2 3,2 6,0 6,0 10,0 10,0
(1) Kann uber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Daten des DC-Bus fur dreiphasige Antriebe

Merkmal Eil'.l- Wert

heit LXM32:U60N4 LXM32:D12N4 LXM32:D18N4
Nennspannung \ 208 400 480 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \Y 294 566 679 294 566 679 294 566 679
Unterspannungsgrenze \Y 150 350 350 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 45001 | 820 820 450 | 820 820 450 | 820 820

/820 /820 /820

Maximale Dauerleistung Giber DC Bus kW 0,4 0,8 0,8 0,8 1,6 1,6 1,7 3,3 3,3
Maximaler Dauerstrom tiber DC-Bus A 1,5 1,5 1,5 3,2 3,2 3,2 6,0 6,0 6,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Merkmal Ein- Wert

heit LXM32-D30N4 LXM32:D72N4
Nennspannung \Y 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \% 294 566 679 294 566 679
Unterspannungsgrenze \% 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 450(M /820 | 820 820 450(M /820 | 820 820
Maximale Dauerleistung Giber DC Bus kW 2,8 5,6 5,6 6,5 13,0 13,0
Maximaler Dauerstrom tiber DC-Bus A 10,0 10,0 10,0 22,0 22,0 22,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
Merkmal Ein- Wert

heit LXM32:D85N4 LXM32-C10N4
Nennspannung \% 208 400 480 208 400 480
Nennspannung DC-Bus \% 294 566 679 294 566 679
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Merkmal Eil’.l- Wert
heit LXM32-D85N4 LXM32:C10N4

Unterspannungsgrenze \% 150 350 350 150 350 350
Spannungsgrenze: Einleitung Quick Stop | V 160 360 360 160 360 360
Uberspannungsgrenze \ 4501 /820 | 820 820 45001 /820 | 820 820
Maximale Dauerleistung tiber DC Bus kW 7,0 15,0 15,0 11,0 22,0 22,0
Maximaler Dauerstrom liber DC-Bus A 28,0 28,0 28,0 40,0 40,0 40,0
(1) Kann tber den Parameter MON_DCbusVdcThresh festgelegt werden.
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24-VDC-Steuerungsversorgung

Beschreibung

Die 24-VDC-Steuerungsversorgung muss den Vorgaben der Norm IEC 61131-2
entsprechen (PELV Standardnetzteil):

Merkmal Ein- Wert
heit
Eingangsspannung Vdc 24 (-15/+20 %)M
Stromaufnahme (ohne Belastung) A <1
Restwelligkeit (Ripple) % <5
Einschaltstrom Ladestrom fir Kondensator C = 1,8 mF
(1) Fur Anschluss von Motoren ohne Haltebremse. Siehe Abbildung unten fiir Motoren mit
Haltebremse
(2) Stromaufnahme: Haltebremse nicht berlcksichtigt.

24-VDC-Steuerungsversorgung bei Motor mit Haltebremse

Wenn ein Motor mit Haltebremse angeschlossen wird, muss die 24-VDC-
Steuerungsversorgung entsprechend dem angeschlossenen Motortyp, der
Motorkabellange und dem Querschnitt der Adern fir die Haltebremse angepasst
werden. Das folgende Diagramm gilt fur die als Zubehor erhaltlichen Motorkabel,
siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684. Entnehmen Sie aus dem Diagramm die
Spannung, die als Steuerungsversorgung zum Offnen der Haltebremse an CN2
anliegen muss. Die Spannungstoleranz betragt +5 %.

24-VDC-Steuerungsversorgung bei Motor mit Haltebremse: Spannung ist abhangig von Motortyp,
Motorkabellange und Leiterquerschnitt.

Vdc BMH...
BSH...
30
i e e
28
o7
190
26 ..055
.070
25 100
140
24
23
0 10 20 30 40 50 60 70 8 90 100 m

(33) (66) (98) (131) (164) (197) (230) (262) (295) (328) (ft)

1 Maximale Spannung der 24-VDC-Steuerungsversorgung
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Signale

Logiktyp

Die digitalen Ein- und Ausgange dieses Gerats kdnnen so verdrahtet werden,
dass sie positive oder negative Logik aktivieren.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO, DQ1, ... - DQO, DQ1, ...
DIO0,DI1, ... —" DIO0,DI1, ...
oV — DICOM oV [ DICOM
Logiktyp Aktiver Zustand
(1) Positive Logik Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)
Strom flieRt in den Eingang (Sink-Eingang)
(2) Negative Logik Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)
Strom flieRt aus dem Eingang (Source-Eingang)

Signaleingange sind verpolungsgeschitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschitzt.
Die Ein- und Ausgéange sind funktional isoliert.

Weitere Informationen zu Stromaufnahme, Stromzufuhr sowie positiver und
negativer Logik finden Sie unter Logiktyp, Seite 69.

Digitale Eingangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Sink-Eingange entsprechen die Pegel der digitalen Eingange
der Norm IEC 61131-2, Typ 1. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn sie
als Source-Eingange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

Merkmal Ein- Wert
heit

Eingangsspannung — Sink-Eingange Vdc

Pegel 0 -3 bis 5

Pegel 1 15 bis 30

Eingangsspannung — Source-Eingange (bei | Vdc

24 VDC)

Pegel 0 >19

Pegel 1 <9

Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA 5

Entprellzeit (Software)(1)2) ms 1,5 (Standardwert)

Schaltzeit Hardware us

Steigende Flanke (Pegel 0 -> 1) 15

Fallende Flanke (Pegel 1 -> 0) 150

Jitter (Capture-Eingénge) us <2

(1) Einstellbar Gber Parameter (Abtastperiode 250 us)

(2) Wenn die Capture-Eingange fir Capture verwendet werden, wird die Entprellzeit nicht
angewandt.
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Digitale Ausgangssignale 24 V

Bei Verdrahtung als Source-Ausgénge entsprechen die Pegel der digitalen
Ausgange der Norm IEC 61131-2. Die elektrischen Kenndaten gelten auch, wenn
sie als Sink-Ausgange verdrahtet sind, sofern nicht anders angegeben.

Merkmal Ein- Wert
heit

Versorgungsnennspannung Vdc 24

Spannungsbereich fir Vdc 19,2 bis 30

Versorgungsspannung

\ersorgungsnennspannung — Source- Vdc 24

Ausgange

Versorgungsnennspannung — Sink- Vdc 0

Ausgange

Spannungsabfall bei 100 mA Belastung Vdc <3

Maximaler Strom pro Ausgang mA 100

Eingangssignale sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange und ) kdnnen
nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden. Beachten Sie die
Informationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 78.

Merkmal Ein- Wert
heit
Eingangsspannung Vdc
Pegel 0 -3 bis 5
Pegel 1 15 bis 30
Eingangsstrom (bei 24 VDC) mA 5
Entprellzeit STO_Aund STO_B ms >1
Erkennung von Signalabweichungen S >1
zwischen STO_Aund STO_B
Reaktionszeit der sicherheitsbezogenen ms <10
Funktion STO

Ausgang Haltebremse CN11

Am Ausgang CN11 kann die 24 Vdc-Haltebremse des BMH- oder BSH-Motors
angeschlossen werden. Der Ausgang CN11 hat folgende Daten:

Merkmal Ein- Wert
heit
Ausgangsspannung(!) \Y Spannung an 24-VDC-
Steuerungsversorgung CN2 minus 0,8 V
Maximaler Schaltstrom A 1,7
Energie induktive Last(2) Ws 1,5

(1) Siehe 24-VDC-Steuerungsversorgung, Seite 40

(2) Zeit zwischen Abschaltvorgangen: > 1 s
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Encodersignale

Die Encodersignale entsprechen der Stegmann Hiperface Spezifikation.

Merkmal Ein- Wert

heit
Ausgangsspannung fiir Encoder \% 10
Ausgangsstrom fir Encoder mA 100
SIN/COS Eingangssignal- - 1 Vpp mit 2,5V Offset,
Spannungsbereich

0,5 Vpp bei 100 kHz

Eingangswiderstand Q 120

Die Ausgangsspannung ist kurzschlussfest und Uberlastsicher.

0198441113766.14
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Ausgang PTO (CN4)

Beschreibung

Am Ausgang PTO (Pulse Train Out, CN4) werden 5 V Signale herausgefihrt.
Abhéangig vom Parameter PTO_mode sind dies ESIM-Signale (Encoder-
Simulation) oder weitergeleitete PTI-Eingangssignale. Die PTO Ausgangssignale
kdnnen als PTI Eingangssignal fur ein weiteres Gerat genutzt werden. Die
Ausgangssignale PTO haben 5 V, auch wenn das PTI Eingangssignal ein 24 V
Signal ist.

Ausgangssignal PTO

Die PTO Ausgangssignale entsprechen der RS422 Schnittstellen-Spezifikation.
Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine
Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf mehrere Gerate nicht zulassig.

Die Basisauflésung der Encoder-Simulation bei Vierfach-Auflosung ist bei
rotatorischen Motoren 4096 Inkremente pro Umdrehung.

Zeitdiagramm mit A-, B- und Indexpuls-Signal, vor- und rickwartszahlend

—® | O

B | | |
o —1 L b
JIL ..-2|-1‘O| ...|3‘4|5’ 6 |5|4| |O’-1..
1
I
0 |
Merkmal Ein- Wert
heit
Logik-Pegel Entsprechend RS422(1)
Ausgangsfrequenz pro Signal kHz <500
Motorinkremente pro Sekunde Inc/s <1,6 * 106
(1) Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine
Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf mehrere Gerate nicht zulassig.

Das am PTO-Ausgang angeschlossene Gerat muss die angegebenen
Motorinkremente pro Sekunde verarbeiten kdnnen. Auch bei geringen
Geschwindigkeiten (mittlere PTO-Frequenz im kHz-Bereich) kann es zu
wechselnden Flanken bis 1,6 MHz kommen.
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Eingang PTI (CN5)

Beschreibung

Am Eingang PTI (Pulse Train In) kdnnen entweder 5 V Signale oder 24 V Signale
angeschlossen werden.

Es kénnen folgende Signale angeschlossen werden:
+ A/B-Signale (ENC_A/ENC_B)
+ P/D-Signale (PULSE/DIR)
+ CW/CCW-Signale (CW/CCW)

Eingangsbeschaltung und Wahl der Methode

Die Eingangsbeschaltung und die Wahl der Methode haben Einfluss auf die
Eingangsfrequenz und auf die maximal zulassige Leitungslange.

Eingangsbeschaltung RS422 Push pull Open collector
Minimale Eingangsfrequenz bei der Methode Hz 0 0 0
Positions-Synchronisation

Minimale Eingangsfrequenz bei der Methode Hz 100 100 100
Geschwindigkeits-Synchronisation

Max. Eingangsfrequenz MHz 1 0,2 0,01

Maximale Leitungslange m (ft) 100 (328) 10 (32,8) 1(3,28)

Schaltung der Signaleingange: RS422, Push Pull und Open Collector

5Vdc

RS422 PushPull OpenCollector

24 Vdc 24 Vdc PushPull OpenCollector

24 Vdc
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Input Pin(1) RS422(2) 5V 24V
A Pin 7 Reserviert Reserviert PULSE(24V)
ENC_A(24V)
CW(24v)
Pin 8 Reserviert Reserviert DIR(24V)
ENC_B(24V)
CCW(24V)
B Pin 1 PULSE(5V) PULSE(5V) Reserviert
ENC_A(5V) ENC_A(5V)
CW(sv) CW(5v)
Pin4 DIR(5V) DIR(5V) Reserviert
ENC_B(5V) ENC_B(5V)
CCW(5V) CCW(5V)
C Pin 2 PULSE PULSE PULSE
ENC_A ENC_A ENC_A
cw cw cw
Pin 5 DIR DIR DIR
ENC_B ENC_B ENC_B
ccw ccw ccw
(1) Beachten Sie die unterschiedliche Paarbildung bei Twisted Pair:
Pin 1/Pin 2 und Pin 4/Pin 5 fir RS422 und 5V
Pin 7/Pin 2 und Pin 8/Pin 5 fir 24V
(2) Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf
mehrere Gerate nicht zulassig.

Funktion A/B-Signale

Am Eingang PTI kénnen externe A/B-Signale als Sollwerte in der Betriebsart
Electronic Gear vorgegeben werden.

Signal Wert Funktion
Signal A vor Signal B 0->1 Bewegung in positive Richtung
Signal B vor Signal A 0->1 Bewegung in negative Richtung

46
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Zeitdiagramm mit A / B Signal, vor- und riickwartszahlend

0 ———

7lals]

|12‘|13|14‘

15 |14|13|

n—®

I D)

[ols.

Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer A, B 1us

(2) Pulsdauer 0,4 us

(3) Lead Time (A,B) 200 ns

Funktion P/D-Signale

Am Eingang PTI konnen externe P/D-Signale als Sollwerte in der Betriebsart
Electronic Gear vorgegeben werden.

Mit steigender Flanke des Rechtecksignals PULSE flihrt der Motor eine
Bewegung aus. Die Richtung wird mit dem Signal DIR gesteuert.

Signal Wert Funktion
PULSE 0->1 Motorbewegung
DIR 0/open Positive Richtung

Zeitdiagramm mit Puls/Richtungssignal

Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer (Puls) 1us
(2) Pulsdauer (Puls) 0,4 ps
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Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(3) Lead Time (Dir-Puls) Ous
(4) Hold Time (Puls-Dir) 0,4 us

Funktion CW/CCW-Signale

Am Eingang PTI kdnnen externe CW/CCW-Signale als Sollwerte in der
Betriebsart Electronic Gear vorgegeben werden.

Mit steigender Flanke des Signals CW fiihrt der Motor eine Bewegung in positiver
Richtung aus. Mit steigender Flanke des Signals CCW fuhrt der Motor eine
Bewegung in negativer Richtung aus.

Signal Wert Funktion
cw 0->1 Bewegung in positive Richtung
ccw 0->1 Bewegung in negative Richtung
Zeitdiagramm mit "CW/CCW"
O

a
®

*
Zeiten fiir Puls/Richtung Mindestwert
(1) Periodendauer CW, CCW 1us
(2) Pulsdauer 0,4 us
(3) Lead Time (CW-CCW, CCW-CW) 0 s
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Kondensator und Bremswiderstand

Beschreibung

Der Antriebsverstarker verflgt iber einen internen Kondensator und einen
internen Bremswiderstand. Wenn der interne Kondensator und der interne
Bremswiderstand fiir die Dynamik der Anwendung nicht ausreichen, miissen ein
oder mehrere externe Bremswiderstande eingesetzt werden.

Die angegebenen Mindestwiderstandswerte fiir externe Bremswiderstande dirfen
nicht unterschritten werden. Wenn lber den entsprechenden Parameter ein
externer Bremswiderstand aktiviert wird, wird der interne Bremswiderstand
abgeschaltet.

Daten des internen Kondensators

Merkmal Ein- | Wert
heit

LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Kapazitat interne Kondensatoren uF 390 780 1170 1560
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Energieaufnahme interne Kondensatoren Evar | Ws 5 9 14 18
bei Nennspannung 115V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 17 34 52 69
bei Nennspannung 200 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 11 22 33 44
bei Nennspannung 230 V +10%
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Energieaufnahme interne Kondensatoren Evar | Ws 24 48 73 97
bei Nennspannung 115V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 12 23 35 46
bei Nennspannung 200 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eysr | Ws 5 11 16 22
bei Nennspannung 230 V +10%
Merkmal Ein- | Wert

heit

LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32.-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Kapazitat interne Kondensatoren uF 110 195 390 560 1120 1230 1230
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 4 8 16 22 45 49 49
bei Nennspannung 208 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 14 25 50 73 145 159 159
bei Nennspannung 380 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar Ws 12 22 43 62 124 136 136
bei Nennspannung 400 V +10%
Energieaufnahme interne Kondensatoren Eyar | Ws 3 5 10 14 28 31 31
bei Nennspannung 480 V +10%
Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung
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Daten des internen Bremswiderstands

Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Widerstandswert interner Bremswiderstand Q 94 47 20 10
Dauerleistung interner Bremswiderstand Ppr 10 20 40 60
Spitzenenergie Ecr Ws 82 166 330 550
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 236 236
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430
Nennspannung 200 V und 230 V
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Einschaltspannung Bremswiderstand ‘ v ‘ 395 395 395 395
Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32e- | LXM32¢e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32e- | LXM32e-
U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Widerstandswert interner Bremswiderstand Q 132 60 30 30 10 10 10
Dauerleistung interner Bremswiderstand Ppr w 20 40 60 100 150 150 150
Spitzenenergie Ecr Ws 200 400 600 1000 2400 2400 2400
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430 430 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 780 780 780 780 780 780 780
Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V
Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung
Daten des externen Bremswiderstands
Merkmal Ein- | Wert
heit
LXM32-U45M2 LXM32-U90M2 LXM32-D18M2 LXM32-D30M2
Minimaler Widerstandswert externer Q 68 36 20 10
Bremswiderstand
Maximaler Widerstandswert externer Q 110 55 27 16
Bremswiderstand (1)
Maximale Dauerleistung externer w 200 400 600 800
Bremswiderstand
ParameterDCbus_compat = 0 (Defaultwert)
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 236 236 236 236
Nennspannung 115V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430
Nennspannung 200 V und 230 V
ParameterDCbus_compat = 1 (Reduzierte Einschaltspannung)
Einschaltspannung Bremswiderstand \% 395 395 395 395

(1) Der angegebene maximale Bremswiderstand kann zu einer Leistungsreduzierung der Spitzenleistung des Gerats fiihren. Je nach
Anwendung kann auch ein héherohmiger Widerstand verwendet werden.
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Merkmal Ein- Wert
heit

LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32e- | LXM32¢- | LXM32¢- | LXM32¢-

U60N4 D12N4 D18N4 D30N4 D72N4 D85N4 C10N4
Minimaler Widerstandswert externer Q 70 47 25 15 8 8 8
Bremswiderstand
Maximaler Widerstandswert externer Q 145 73 50 30 12 11 11
Bremswiderstand ()
Maximale Dauerleistung externer w 200 500 800 1500 3000 4500 5500
Bremswiderstand
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 430 430 430 430 430 430 430
Nennspannung 208 V
Einschaltspannung des Bremswiderstands bei | V 780 780 780 780 780 780 780
Nennspannung 380 V, 400 V und 480 V

Parameter DCbus_compat hat bei dreiphasigen Geraten keine Auswirkung

(1) Der angegebene maximale Bremswiderstand kann zu einer Leistungsreduzierung der Spitzenleistung des Gerats fuhren. Je nach
Anwendung kann auch ein héherohmiger Widerstand verwendet werden.

Daten externer Bremswiderstande (Zubehor)

Merkmal Ein- | Wert
heit

VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-

A7601Rx- | A7602Rx- | A7603Rx- | A7604Rx- | A7605Rx- | A7606Rx- | A7607Rx- | A7608Rx-

X X X X X X X X
Widerstand Q 10 27 27 27 72 72 72 100
Dauerleistung 400 100 200 400 100 200 400 100
Maximale s 3 1,8 4.2 10,8 6,36 16,8 42 10,8
Einschaltdauer bei 115
\%
Spitzenleistung bei 115 | kW 5,6 21 21 2,1 0,8 0,8 0,8 0,6
\%
Maximale kWs | 16,7 3,7 8,7 22,3 4,9 13 32,5 6
Spitzenenergie bei 115
\%
Maximale s 0,72 0,55 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6 2,4
Einschaltdauer bei 230
\%
Spitzenleistung bei kW 18,5 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6 1,8
230V
Maximale kWs | 13,3 3,8 7.4 18,1 3,7 9,6 24,7 4.4
Spitzenenergie bei 230
\%
Maximale s 0,12 0,084 0,216 0,504 0,3 0,78 1,92 0,48
Einschaltdauer bei 400
Vand 480V
Spitzenleistung bei kW 60,8 22,5 22,5 22,5 8,5 8,5 8,5 6,1
400 Vund 480V
Maximale kWs | 7,3 1,9 4,9 11,4 2,5 6,6 16,2 2,9
Spitzenenergie bei 400
Vund 480 V
Schutzgrad IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
UL-Zulassung (FileNr.) - E233422 E233422 - E233422 E233422 - E233422
Merkmal Ein- Wert

heit
VW3A7733 VW3A7734

Widerstand Q 16 10
Dauerleistung 960 960
Maximale Einschaltdauer bei 115V S 20 10
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Merkmal Ein- Wert

heit VW3A7733 VW3A7734
Spitzenleistung bei 115 V kW 3,5 5,6
Maximale Spitzenenergie bei 115V kWs 70 59
Maximale Einschaltdauer bei 230 V s 3,8 1,98
Spitzenleistung bei 230 V kW 11,6 18,5
Maximale Spitzenenergie bei 230 V kWs 44 36,5
Maximale Einschaltdauer bei 400 V and 480 V s 0,7 0,37
Spitzenleistung bei 400 V und 480 V kW 38 60,8
Maximale Spitzenenergie bei 400 V und 480 V kWs 26,6 22,5
Schutzgrad 1P20 1P20
UL-Zulassung (FileNr.) E226619 E226619
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Elektromagnetische Storaussendung

Uberblick

Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte erfillen die EMV-
Anforderungen nach der Norm IEC 61800-3, wenn die in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-MalRinahmen eingehalten werden.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Diese Geratetypen sind nicht fiir eine Verwendung in 6ffentlichen
Niederspannungsnetzen vorgesehen, die Privathaushalte mit Spannung
versorgen. Bei einem Einsatz in einem derartigen Netz muss mit
Funkfrequenzstérungen gerechnet werden.

AWARNUNG

HOCHFREQUENTE STORUNGEN

Verwenden Sie diese Produkte nicht in Stromnetzen fir Privathaushalte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

EMV-Kategorien

Die folgenden Kategorien fur Stéraussendung nach der Norm IEC 61800-3
werden erreicht, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-Maflinahmen
eingehalten werden.

Art der Storaussendung Kategorie Kategorie

LXM32esssM2 | LXM32¢0sN4

Leitungsgebundene Emission
Motorkabellange <10 m (32,81 ft) Kategorie C2 Kategorie C3
Motorkabellange 10 bis <20 m (32,81 bis <65,62 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Strahlungsvermittelte Emission

Motorkabellange <20 m (65,62 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

EMV-Kategorien mit externem Netzfilter

Die folgenden Kategorien fur Stéraussendung nach der Norm IEC 61800-3
werden erreicht, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-Maflinahmen
eingehalten und die als Zubehdr angebotenen externen Netzfilter verwendet
werden.
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Art der Storaussendung Kategorie Kategorie

LXM32¢eeeM2 LXM32eeeeN4

Leitungsgebundene Emission

Motorkabellange <20 m (65,62 ft) Kategorie C1 Kategorie C1
Motorkabellange >20 bis <50 m (>65,62 bis <164,00 ft) Kategorie C2 Kategorie C2
Motorkabellange >50 bis <100 m (>164,00 bis 328,01 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Strahlungsvermittelte Emission

Motorkabelldnge <100 m (328,01 ft) Kategorie C3 Kategorie C3

Zuordnung externe Netzfilter

Einphasige Antriebsverstarker Referenz Netzfilter
LXM32:U45M2 (230 V, 1,5 A) VW3A4420 (9 A)
LXM32:U90M2 (230 V, 3 A) VW3A4420 (9 A)
LXM32:D18M2 (230 V, 6 A) VW3A4421 (16 A)
LXM32:D30M2 (230 V, 10 A) VW3A4421 (16 A)
Dreiphasige Antriebsverstarker Referenz Netzfilter
LXM32:U60N4 (480 V, 1,5 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D12N4 (480 V, 3 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D18N4 (480 V, 6 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D30N4 (480 V, 10 A) VW3A4422 (15 A)
LXM32:D72N4 (480 V, 24 A) VW3A4423 (25 A)
LXM32:D85N4 (480 V, 32 A) VW3A4424 (47 A)
LXM32:C10N4 (480 V, 40 A) VW3A4424 (47 A)

Mehrere Antriebe kdnnen an einen gemeinsamen externen Netzfilter
angeschlossen werden.

Voraussetzungen:

» Einphasige Antriebe dirfen nur mit einphasigen Netzfiltern verbunden
werden. Dreiphasige Antriebe dirfen nur mit dreiphasigen Netzfiltern
verbunden werden.

+ Die Gesamtstromaufnahme der angeschlossenen Antriebe muss kleiner oder
gleich dem zuldssigen Nennstrom des NetZfilters sein.
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Nicht-flichtiger Speicher und Speicherkarte

Nicht-fliuchtiger Speicher

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des nicht-flichtigen Speichers:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Typ EEPROM

Speicherkarte (Memory-Card)

Die folgende Tabelle listet die Merkmale der Speicherkarte:

Merkmal Wert
Mindestanzahl Schreibzyklen 100000
Mindestanzahl Einsetzzyklen 1000

Kartenhalter fur Speicherkarte

Die folgende Tabelle listet die Merkmale des Halters fur die Speicherkarte:

Merkmal Wert

Mindestanzahl Einsetzzyklen 5000
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Bedingungen fur UL 508C und CSA

Allgemeines

Umgebungstemperatur Betrieb

Wenn das Gerat entsprechend UL 508C oder CSA eingesetzt wird, missen
zuséatzlich die folgenden Bedingungen erflllt werden:

Merkmal Ein- Wert

heit
Umgebungstemperatur °C 0..50

(°F) (32 bis 122)

Sicherungen
Verwenden Sie Schmelzsicherungen gemaf UL 248.
Merkmal Einheit Wert
LXM32¢eesM2 LXM32-U60N4, LXM32-D85N4,
LXM32:D12N4, LXM32-C10N4
LXM32-D18N4,
LXM32-D30N4,
LXM32:-D72N4
Maximale Bemessungsleistung der vorzuschaltenden A 25 30 60
Sicherung
Sicherungsklasse CC oderJ CC oder J J
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) kA 12 12 22
Uberlastschalter
Merkmal Ein- Wert
heit
LXM32e- LXM32e- LXM32:U60N4, LXM32e- LXM32e-
u45M2, D18M2, LXM32-D12N4, D30N4, D85N4,
LXM32e- LXM32e- LXM32:D18N4 LXM32e- LXM32e-
ugom2 D30M2 D72N4 C10N4
Katalogbestellnummer Typ E GV2P14 GV3P25 GV2P14 GV2P22 GV2P22 Nicht
Kombination Motorsteuerung oder oder verfligbar
GV3P25 GV3P25
Bemessungskurzschlussstrom kA 12 12 10 10 -
(SCCR)

Verdrahtung

400/480 V dreiphasige Gerate

Verwenden Sie mindestens Kupferleiter mit 75 °C (167 °F).

400/480 V dreiphasige Gerate dirfen maximal an 480Y/277Vac Netzen betrieben
werden.
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Uberspannungskategorie

Verwendung nur in der Uberspannungskategorie |ll oder wenn die maximal
zuldssige BemessungsstolRspannung (Spitzenspannung) héchstens 4.000 Volt
betragt.

Motor Overload Protection

This equipment provides Solid State Motor Overload Protection at 200 % of
maximum FLA (Full Load Ampacity).
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Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Allgemeines

EMV-gerechte Verdrahtung

Dieser Antrieb erfiillt die EMV-Anforderungen nach der Norm IEC 61800-3, wenn
die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-MalRnahmen bei der Installation
eingehalten werden.

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Reaktionen des Antriebssystems
sowie anderer Gerate in seiner Umgebung hervorrufen.

AWARNUNG

STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

+ Bringen Sie die Verdrahtung in Ubereinstimmung mit den im vorliegenden
Dokument beschriebenen EMV-Anforderungen an.

* Prifen Sie die Konformitat mit den in diesem Dokument beschriebenen
EMV-Anforderungen.

* Prifen Sie die Konformitat mit allen geltenden EMV-Vorschriften und
-Anforderungen fir das Land, in dem das Gerat betrieben werden soll, sowie
mit allen EMV-Vorschriften und -Anforderungen, die fiir den
Installationsstandort gelten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

AWARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE STORUNGEN VON SIGNALEN UND GERATEN

Verwenden Sie geeignete EMI-Abschirmungstechniken, um einen
unbeabsichtigten Geratebetrieb zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Die EMV-Kategorien finden Sie unter Elektromagnetische Storaussendung, Seite
53.
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Verdrahtungsubersicht mit EMV-Details
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Verdrahtungsubersicht mit EMV-Details

Digitale Ein-/Ausgéange
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Motor

externer Bremswiderstand

T
EMV-MaRnahmen fur den Schaltschrank
MaBnahmen zur EMV Ziel
Elektrisch gut leitende Montageplatten verwenden, metallische Gute Leitfahigkeit durch
Teile grofflachig verbinden, an Kontaktflachen Lackschicht flachigen Kontakt.
entfernen.
Schaltschrank, Schaltschranktiir und Montageplatte tber Emission verringern.
Erdungsbander oder Erdungsleitungen erden. Der
Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm2 (AWG 6) betragen.
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MaRnahmen zur EMV

Ziel

Schalteinrichtungen wie Leistungsschutze, Relais oder
Magnetventile mit Entstérkombinationen oder
Funkenldschgliedern erganzen (zum Beispiel Dioden, Varistoren,
RC-Glieder).

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Leistungskomponenten und Steuerungskomponenten getrennt
montieren.

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Geschirmte Leitungen

Kabelverlegung

MaRnahmen zur EMV

Ziel

Kabelschirme flachig anschlieRen, Kabelschellen und
Erdungsbéander verwenden.

Emission verringern.

Den Schirm aller geschirmten Leitungen am Schaltschrankaustritt
Uiber Kabelschellen groRflachig mit Montageplatte verbinden.

Emission verringern.

Schirme von digitalen Signalleitungen beidseitig grof3flachig oder
Uber leitfahige Steckergehause erden.

Storeinwirkung auf
Signalleitungen verringern,
Emissionen verringern.

Schirm von analogen Signalleitungen direkt am Antrieb
(Signaleingang) erden, am anderen Kabelende den Schirm
isolieren oder liber einen Kondensator erden (zum Beispiel
10 nF).

Erdschleifen durch
niederfrequente Stérungen
verringern.

Nur geschirmte Motorkabel mit Kupfergeflecht und mindestens
85 % Uberdeckung verwenden, Schirm beidseitig groRflachig
erden.

Storstrome gezielt ableiten,
Emissionen verringern.

MaBRnahmen zur EMV

Ziel

Verlegen Sie keine Feldbuskabel und Signaladern mit DC- und

AC-Spannungen von mehr als 60 V in einem einzigen Kabelkanal.

(Feldbuskabel, Signalleitungen und analoge Leitungen kdnnen im
selben Kabelkanal verlegt werden.)

Verlegung in getrennten Kabelkanalen mit mindestens 20 cm
(7,87 in) Abstand.

Gegenseitige Storeinkopplung
verringern.

Kabel so kurz wie mdoglich halten. Keine unnétigen Kabelschleifen
einbauen, kurze Kabelflihrung vom zentralen Erdungspunkt im
Schaltschrank zum auRenliegenden Erdungsanschluss.

Kapazitive und induktive
Storeinkopplungen verringern.

Potentialausgleichsleiter bei unterschiedlicher
Spannungseinspeisung, bei Anlagen mit grof3flachiger Installation
und bei gebaudeubergreifender Installation verwenden.

Strom auf Kabelschirm
verringern, Emissionen
verringern.

Feindrahtige Potentialausgleichsleiter verwenden.

Ableiten hochfrequenter
Storstrome.

Wenn Motor und Maschine nicht leitend verbunden sind, zum
Beispiel durch isolierten Flansch oder nicht flachige Verbindung,
muss der Motor Uiber Erdungsband oder Erdungsleitung geerdet
werden. Der Leitungsquerschnitt muss mindestens 10 mm?2
(AWG 6) betragen.

Emissionen verringern,
Storfestigkeit erhéhen.

Verwenden Sie Twisted Pair fir die DC-Versorgung.

Storeinwirkung auf
Signalkabel verringern,
Emissionen verringern.
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Spannungsversorgung
MaBnahmen zur EMV Ziel
Produkt an Netz mit geerdetem Neutralpunkt betreiben. Wirkung des Netzfilters
ermdglichen.
Uberspannungsableiter bei Risiko von Uberspannung. Risiko von Schaden durch
Uberspannungen verringern.

Motor- und Encoderkabel

Aus EMV-Sicht erfordern Motorkabel und Encoderkabel besondere
Aufmerksamkeit. Verwenden Sie nur vorkonfektionierte Kabel (siehe Zubehor und
Ersatzteile, Seite 684) oder Kabel mit den vorgeschriebenen Eigenschaften (siehe
Kabel und Signale, Seite 64) und beachten Sie die folgenden MaRnahmen zur

EMV.

MaBnahmen zur EMV Ziel

Keine Schaltelemente in Motorkabel oder Geberkabel einbauen. Storeinkopplung verringern.

Motorkabel mit mindestens 20 cm (7,87 in) Abstand zu Gegenseitige Storeinkopplung

Signalkabel verlegen oder Schirmbleche zwischen Motorkabel verringern

und Signalkabel einsetzen.

Bei langen Leitungen Potentialausgleichsleitungen einsetzen. Strom auf Kabelschirm
verringern.

Motorkabel und Encoderkabel ohne Trennstelle verlegen. Storstrahlung verringern.

(1) Wenn ein Kabel fiur die Installation durchtrennt werden muss, miissen an der Trennstelle die
Kabel mit Schirmverbindungen und Metallgehause verbunden werden.

Weitere MaBnahmen zur Verbesserung der EMV

Je nach Anwendung kénnen die folgenden Maflnahmen zu einer Verbesserung
der EMV-abhangigen Werte beitragen:

MaBnahmen zur EMV Ziel

Netzdrosseln verwenden. Reduzierung der
Netzoberschwingungen,
Verlangerung der
Produktlebensdauer.

Externe Netzfilter verwenden. Verbesserung der EMV-
Grenzwerte.

Montage in einem geschlossenen Schaltschrank mit erhohter Verbesserung der EMV-

Abschirmung Grenzwerte.

Deaktivierung der Y-Kondensatoren

Beschreibung

Die Erdverbindung der internen Y-Kondensatoren kann aufgetrennt werden
(deaktivieren). Im Normalfall ist es nicht erforderlich, die Erdverbindung der Y-
Kondensatoren zu deaktivieren.
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Fir LXM32MU45, LXM32MU60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 und LXM32MD72:

Die Y-Kondensatoren werden deaktiviert, indem die Schraube entfernt wird.
Bewahren Sie diese Schraube auf, um bei Bedarf die Y-Kondensatoren wieder zu
aktivieren.

Bei LXM32MD85 und LXM32MC10:
Die Y-Kondensatoren werden deaktiviert, indem der Schalter gezogen wird.

Wenn die Y-Kondensatoren deaktiviert sind, werden die angegebenen EMV-
Grenzwerte nicht mehr eingehalten.
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Kabel und Signale

Kabel - Allgemein

Eignung der Kabel

Kabel diirfen nicht verdreht, gedehnt, gequetscht oder geknickt werden.
Verwenden Sie Kabel nur entsprechend der Kabelspezifikation. Achten Sie dabei
zum Beispiel auf die Eignung fiir:

» Schleppkettentauglichkeit
+ Temperaturbereich

* Chemische Bestandigkeit
» Verlegung im Freien

* \Verlegung unter der Erde

Schirm anschlieRen

Um einen Schirm anzuschlielRen, gibt es folgende Mdglichkeiten:

* Motorkabel: Der Schirm des Motorkabels wird in der Schirmklemme unten am
Gerat befestigt.

* Andere Kabel: Die Schirme werden unten am Schirmanschluss des Gerats
aufgelegt

» Alternativ: Schirm zum Beispiel Uber Schirmklemmen und Schiene
anschlief3en.

Potentialausgleichsleitungen

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzuldssig hohe Strome
flieBen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, um Stréme auf den
Kabelschirmen zu verringern. Die Potentialausgleichsleitung muss fur den
maximalen Ausgleichsstrom dimensioniert sein.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Erden Sie die Kabelabschirmungen fur alle schnellen und analogen E/As,
sowie flr alle Kommunikationssignale, an einem einzelnen Punkt. 1)

* Verlegen Sie die Kommunikations- und E/A-Kabel separat von den
Stromkabeln.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

1) Eine Mehrpunkt-Erdung ist zulassig, wenn die Verbindungen auf einer
aquipotentiellen Masseflache gemacht wurden, die so ausgelegt ist, dass
Schaden an der Kabelabschirmung im Falle von Kurzschlussstrémen im
Stromsystem vermieden werden.

Leiterquerschnitte entsprechend Verlegeart

Im Folgenden sind Leiterquerschnitte fiir zwei Ubliche Verlegearten beschrieben:
* Verlegeart B2:
Kabel in Elektroinstallationsrohren oder in zu 6ffnenden Installationskanalen
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* \Verlegeart E:
Kabel auf offenen Kabelpritschen

Querschnitt in Strombelastbarkeit bei Verlegeart | Strombelastbarkeit bei Verlegeart
mm2 (AWG) B2 in A E in A
0,75 (18) 8,5 10,4
1(16) 10,1 12,4
1,5 (14) 13,1 16,1
2,5(12) 17,4 22

4 (10) 23 30

6(8) 30 37

10 (6) 40 52

16 (4) 54 70
25(2) 70 88

(1) Werte entsprechend IEC 60204-1 fir Dauerbetrieb, Kupferleiter und Umgebungstemperatur der
Luft von 40 °C (104 °F). Weitere Informationen siehe IEC 60204-1. Die Tabelle ist ein Auszug aus
dieser Norm und zeigt auch Kabelquerschnitte, die mit Blick auf das Produkt nicht zutreffend sind.

Beachten Sie die Reduktionsfaktoren bei Haufung von Kabeln und
Korrekturfaktoren flir andere Umgebungsbedingungen (IEC 60204-1).

Die Leiter missen einen ausreichenden Querschnitt besitzen, um die
vorgeschaltete Sicherung auslosen zu kénnen.

Bei langeren Kabeln kann es erforderlich sein, einen gréReren Leiterquerschnitt
zu verwenden, um die Energieverluste zu reduzieren.

Uberblick tiber die benétigten Kabel

Uberblick
Die Eigenschaften der benétigten Kabel finden Sie in der folgenden Ubersicht.
Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um Verdrahtungsfehler zu minimieren.
Vorkonfektionierte Kabel finden Sie im Abschnitt Zubehor und Ersatzteile, Seite
684. Wenn das Gerat entsprechend den Vorgaben fir UL 508C eingesetzt werden
soll, mussen die im Abschnitt Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56
aufgefiihrten Bedingungen erfiillt werden.
Maximale Lange Minimaler Querschnitt Geschirmt, Verdrillte PELV
beidseitig Leitung
geerdet
24-\/DC- - 0,75 mm2 (AWG 18) - - Erforderlich
Steuerungsversorgung
Sicherheitsbezogene - 0,75 mm2 (AWG 18) W] - Erforderlich
Funktion STO(")
Endstufenversorgung - -@ - - -
Motorphasen - -4 Erforderlich - -

Externer Bremswiderstand 3 m (9.84 ft) wie Endstufenversorgung Erforderlich - -
Motorgeber 100 m (328.01 ft) 6*0,14 mm2und 2 * 0,34 Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
mm?2 (6 * AWG 24 und

2* AWG 20)
A/B-Signale 100 m (328.08 ft) 0,25 mm2 (AWG 22) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
PULSE / DIR Signale 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
CW/CCW-Signale 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
ESIM 100 m (328.08 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich
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Maximale Lange Minimaler Querschnitt Geschirmt, Verdrillte PELV
beidseitig Leitung
geerdet
Digitale Ein-/Ausgange 30 m (98.43 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) - - Erforderlich
PC, 20 m (65.62 ft) 0,14 mm2 (AWG 24) Erforderlich Erforderlich | Erforderlich

Inbetriebnahmeschnittstelle

(2) Siehe Anschluss Endstufenversorgung (CN1), Seite 110

(4) Siehe Anschluss Motorphasen und Haltebremse (CN10 und CN11), Seite 99

(3) Lange abhangig von geforderten Grenzwerten fir leitungsgebundene Stérungen.

(1) Beachten Sie die Installationsanforderungen (geschitzte Kabelverlegung), siehe Funktionale Sicherheit, Seite 78.

Kabelspezifikation

Allgemeines

Die Verwendung von vorkonfektionierten Kabeln hilft, Verdrahtungsfehler zu
minimieren. Siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Das Originalzubehdr hat die folgenden Eigenschaften:

Motorkabel mit Stecker

Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Ress | M5101Reee M5102Ree* M5103Reee M5105Reee M5104Reee
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR PUR orange (RAL 2003), Polypropylen (PP)
orange
(RAL 2003),
TPM
Aufnahmefahigkeit der Stromkabel pF/m
Ader/Ader 80 80 80 90 85 100
Ader/Schirm 145 135 150 150 150 160
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (4 x 1 mm2 (4x1,5 (4x25 (4 x4 mm2 (4 x 6 mm2 (4 x 10 mmz2
+2x(2x mm?2 + (2 x mm2 + (2 x +(2x1 +(2x1 +(2x1
0,75mm2)) | 1 mm2)) 1 mmz2)) mm2)) mm?2)) mm2))
Stecker Motorseite - 8-poliger 8-poliger Rundstecker M23 | 8-poliger Rundstecker M40
Rundste-
cker Y-TEC
Stecker Antriebsverstarkerseite - Offnen
Kabeldurchmesser mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+0,4 23,5+0,6
(in) (0,43 (0,47 = 0,55+ (0,64 + (0,74 + (0,93
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Minimaler Biegeradius bei fester - 10-Faches 5-Faches des Kabeldurchmessers
Installation des
Kabeldurch-
messers
Minimaler Biegeradius bei - 10-Faches 7,5-Faches des Kabeldurchmessers 10-Faches des
beweglicher Installation des Kabeldurchmessers
Kabeldurch-
messers
Nennspannung Vv
Motorphasen 1000 600
Haltebremse 1000 300
Maximal bestellbare Lange m (ft) 25 (82) 75 (246)
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Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5100Ree* M5101Reee M5102Reee M5103Reee M5105Reee M5104Reee
Zuléssiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C(°F) | -20...60 -20 ... 80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit (-4 bis 140)
beweglicher Installation
Zertifizierungen/ - CE, DESINA
Konformitatserklarungen
Motorkabel ohne Stecker
Merkmal Ein- Wert
heit
VW3- VW3- VW3- VW3- VW3- VW3-
M5300Re*s | M5301Reee M5302Reee M5303Reee M5305Reee M5304Reee
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR PUR orange (RAL 2003), Polypropylen (PP)
orange
(RAL 2003),
TPM
Aufnahmefahigkeit der Stromkabel pF/m
Ader/Ader 80 80 80 90 85 100
Ader/Schirm 145 135 150 150 150 160
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (4 x 1 mm2 (4x1,5 (4x25 (4 x4 mm2 (4 x 6 mm?2 (4 x 10 mm?2
+2x(2x mm?2 + (2 x mm?2 + (2 x +(2x1 +(2x1 +(2x1
0,75 mm2)) 1 mm2)) 1 mm2)) mm?2)) mm?2)) mm?2))
Stecker Motorseite - Offnen
Stecker Antriebsverstarkerseite - Offnen
Kabeldurchmesser mm 11+0,3 12+0,2 14,3+0,3 16,3+0,3 18,8+ 0,4 23,5+0,6
(in) (0,43t (0,47 + 0,55+ (0,64 + 0,74 + (0,93 +
0,01) 0,01) 0,01) 0,01) 0,02) 0,02)
Minimaler Biegeradius bei fester - 10-Faches 5-Faches des Kabeldurchmessers
Installation des
Kabeldurch-
messers
Minimaler Biegeradius bei - 10-Faches 7,5-Faches des Kabeldurchmessers 10-Faches des
beweglicher Installation des Kabeldurchmessers
Kabeldurch-
messers
Nennspannung \%
Motorphasen 1000 600
Haltebremse 1000 300
Maximal bestellbare Lange m (ft) 100 (328)
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C(°F) | -20...60 -20 ... 80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit (-4 bis 140)

beweglicher Installation

Zertifizierungen/
Konformitatserklarungen

CE, c-UR-us, DESINA
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Encoder-Kabel mit und ohne Stecker
Merkmal Einheit | Wert
VW3M8100Ree* VW3M8102Ree VW3M8222Ree
KabelauRenmantel, Isolierung - PUR griin (RAL 6018), Polypropylen (PP)
Kapazitat pF/m Ca. 135 (Ader/Ader)
Anzahl der Kontakte (geschirmt) - (3x2x0,14 mm2 + 2 x 0,34 mmz2)
Stecker Motorseite - 12-poliger Rundstecker Y- 12-poliger Rundstecker Offnen
TEC M23

Stecker Antriebsverstarkerseite - 10-poliger RJ45 10-poliger RJ45 Offnen
Kabeldurchmesser mm 6,8+0,2

(in) (0,27 £0,1)
Minimaler Biegeradius mm 68

(in) (2,68)
Nennspannung \Y 300
Maximal bestellbare Lange m 25 75 100

(ft) (82) (246) (328)
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -40 ... 80 (-40 bis 176)
wahrend des Betriebs mit fester
Installation
Zulassiger Temperaturbereich °C (°F) | -20...80 (-4 bis 176)
wahrend des Betriebs mit
beweglicher Installation
Zertifizierungen/ - DESINA c-UR-us, DESINA
Konformitatserklarungen

Abstand fur Stecker

Gerade Stecker

Winkelstecker

Abmessungen Motorstecker Encoderstecker
gerade gerade
M23 M40 M23

D mm (in) 28 (1.1) 46 (1.81) 26 (1.02)

LS mm (in) 76 (2.99) 100 (3.94) 51 (2.01)

LR mm (in) 117 (4.61) 155 (6.1) 76 (2.99)

LC mm (in) 100 (3.94) 145 (5.71) 60 (2.36)

LM mm (in) 40 (1.57) 54 (2.13) 23(0.91)
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Abmessungen Motorstecker Encoderstecker
Winkel Winkel
Y-TEC M23 M40 Y-TEC M23
D mm (in) 18,7 (0.74) 28 (1.1) 46 (1.81) 18,7 (0.74) 26 (1.02)
LS mm (in) 42 (1.65) 76 (2.99) 100 (3.94) 42 (1.65) 51 (2.01)
LR mm (in) 100 (3.94) 132 (5.2) 191 (7.52) 100 (3.94) 105 (4.13)
LC mm (in) 89 (3.50) 114 (4.49) 170 (6.69) 89 (3.50) 89 (3.5)
LM mm (in) 58 (2.28) 55(2.17) 91 (3.58) 58 (2.28) 52 (2.05)
Logiktyp
Uberblick

Die digitalen Eingange und Ausgange dieses Gerats kdnnen so verdrahtet
werden, dass sie positive oder negative Logik aktivieren.

1 2
+24V — DQCOM +24V — DQCOM
DQO, DQ1, . .. t— DQO, DQ1, . ..
DIO,DIL, ... DIO,DIL, ...
oV — DICOM oV — DICOM
Logiktyp Aktiver Zustand

(1) Positive Logik

Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)

Strom flie3t in den Eingang (Sink-Eingang)

(2) Negative Logik

Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)

Strom flieRt aus dem Eingang (Source-Eingang)

Signaleingange sind verpolungsgeschitzt, Ausgange sind kurzschlussgeschitzt.

Die Ein- und Ausgéange sind funktional isoliert.

Bei Verwendung des Logiktyps negative Logik wird der Erdschluss eines Signals
als Ein-Zustand erkannt.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass der Kurzschluss eines Signals kein unbeabsichtigtes
Verhalten auslésen kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Auswahl des Logiktyps

Der Logiktyp wird durch die Verdrahtung von DICOM und DQCOM festgelegt. Der
Logiktyp hat Auswirkungen auf die Verdrahtung und die Ansteuerung von
Sensoren und muss deshalb bereits bei der Projektierung mit Blick auf das

Einsatzgebiet geklart sein.
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Sonderfall: Sicherheitsbezogene Funktion STO

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange und ) kdnnen
nur als Strom ziehende Eingange (Sink) verdrahtet werden.

Konfigurierbare Eingange und Ausgange

Beschreibung

Dieses Produkt hat digitale Eingange und Ausgange, den
Signaleingangsfunktionen und Signalausgangsfunktionen zugewiesen werden
kénnen. Abhangig von der Betriebsart haben diese Eingédnge und Ausgéange eine
definierte Standardbelegung. Diese Belegung kann auf die Erfordernisse der
Kundenanlage angepasst werden. Informationen dazu finden Sie unter Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 207.
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Netzversorgung

Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Beschreibung

Der Antriebsverstarker kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wenn als Schutz vor direktem oder indirektem Bertihren eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM)
vorgesehen ist, muss ein bestimmter Typ verwendet werden.

AWARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

+ Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ A flr einphasige
Antriebsverstarker, die an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

* Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ B (allstromsensitiv) mit
Zulassung fur Frequenzumrichter fir dreiphasige und fiir einphasige
Antriebsverstarker, die nicht an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Bedingungen beim Einsatz einer Fehlerstrom-Schutzeinrichtung:

« Der Antriebsverstarker hat beim Einschalten einen erhdhten Ableitstrom.
Wahlen Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) mit einer Ansprechverzdgerung.

* Hochfrequente Strdme missen gefiltert werden.

Gemeinsamer DC-Bus

Funktionsweise

Die DC-Bus-Anschlisse von mehreren Antrieben kénnen verbunden werden, um
Energie wirkungsvoll zu nutzen. Wenn ein Antrieb abbremst, kann die beim
Bremsen erzeugte Energie von einem anderem Antrieb am gemeinsamen DC-
Bus genutzt werden. Ohne gemeinsamen DC-Bus wiirde die Bremsenergie im
Bremswiderstand in Warme umgesetzt, wahrend der andere Antrieb Energie aus
dem Versorgungsnetz aufnehmen misste.

Ein weiterer Vorteil eines gemeinsamen DC-Bus besteht in der Tatsache, dass
mehrere Antriebe einen externen Bremswiderstand gemeinsamen nutzen kdnnen.
Die Anzahl von einzelnen externen Bremswiderstanden kann bei entprechender
Dimensionierung auf einen gemeinsamen externen Bremswiderstand reduziert
werden.

Diese und weitere Informationen finden Sie Sie im Anwendungshinweis
Gemeinsamer DC-Bus fiir den Antriebsverstarker. Wenn Sie einen gemeinsamen
DC-Bus verwenden mdchten, missen Sie zuerst das Dokument "Gemeinsamer
DC-Bus — Anwendungshinweis" lesen.

Anforderungen zur Verwendung

Die Anforderungen und Grenzwerte fir die Parallelschaltung mehrerer Antriebe
am DC-Bus finden Sie im Dokument "Gemeinsamer DC-Bus —
Anwendungshinweis" unter https://www.se.com. Bei Fragen oder Problemen im
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Netzdrossel

Beschreibung

Zusammenhang mit dem Bezug des Anwendungshinweises wenden Sie sich an
Ihren Schneider Electric-Ansprechpartner.

Bei den folgenden Betriebsbedingungen muss eine Netzdrossel verwendet
werden:

» Bei Betrieb an einem Versorgungsnetz mit niedriger Impedanz
(Kurzschlussstrom des Versorgungsnetzes grofer als im Abschnitt
Technische Daten, Seite 24 angegeben).

*  Wenn die Nennleistung des Antriebs zu gering ist.
» Bei Betrieb an Netzen mit Blindstromkompensationsanlagen.

» Zur Verbesserung des Leistungsfaktors am Netzeingang und zur
Reduzierung der Netzoberschwingungen.

An einer Netzdrossel konnen mehrere Geréate betrieben werden. Beachten Sie
den Bemessungsstrom der Drossel.

Bei Versorgungsnetzen mit niederer Impedanz entstehen hohe
Oberschwingungsstrdome am Netzeingang. Hohe Oberschwingungen belasten die
internen DC-Bus Kondensatoren stark. Die Belastung der DC-Bus Kondensatoren
hat wesentlichen Einfluss auf die Lebensdauer der Gerate.
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Dimensionierung Bremswiderstand

Interner Bremswiderstand

Beschreibung

Der Antrieb ist zur Aufnahme von Bremsenergie mit einem internen
Bremswiderstand ausgestattet.

Bremswiderstande sind fur dynamische Anwendungen erforderlich. Wahrend der
Verzdgerung wird im Motor kinetische Energie in elektrische Energie
umgewandelt. Die elektrische Energie erhéht die Spannung des DC-Bus. Der
Bremswiderstand wird beim Uberschreiten eines vorgegebenen Schwellwertes
zugeschaltet. Elektrische Energie wird im Bremswiderstand in Warme umgesetzt.
Wenn eine hohe Dynamik beim Bremsen benétigt wird, muss der
Bremswiderstand gut auf die Anlage abgestimmt sein.

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzégert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

« Stellen Sie sicher, dass die Parameter flr den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Externer Bremswiderstand

Beschreibung

Ein externer Bremswiderstand wird fir Anwendungen bendtigt, bei denen der
Motor stark gebremst werden muss und der interne Bremswiderstand die
Uberschiissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen kann.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heif3en Bremswiderstand
mdglich ist.

* Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Nahe des
Bremswiderstands.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Monitoring

Das Gerat Uiberwacht die Leistung des Bremswiderstandes. Die Belastung des
Bremswiderstandes kann ausgelesen werden.

Der Ausgang fur den externen Bremswiderstand ist kurzschlussgeschiitzt. Das
Gerat Uberwacht nicht auf Erdschluss des externen Bremswiderstands.

Auswahl des externen Bremswiderstands

Die Dimensionierung eines externen Bremswiderstands hangt ab von der
bendtigten Spitzenleistung und Dauerleistung.

Der Widerstandswert R ergibt sich aus der benétigten Spitzenleistung und der
DC-Bus Spannung.

U2
R =
Pmax

R = Widerstandswert in Q
U = Schaltschwelle fiir Bremswiderstand in V
Pmax = Bendtigte Spitzenleistung in W

Wenn mindestens zwei Bremswiderstande an einem Antriebsverstarker
angeschlossen werden, beachten Sie folgende Kriterien:

» Der Gesamtwiderstand der angeschlossenen Bremswiderstande muss dem
zugelassenen Widerstand entsprechen.

» Die Bremswiderstande kdnnen parallel oder in Reihe angeschlossen werden.
Schliefen Sie nur Bremswiderstande mit gleichen Widerstandswerten
parallel, um die Bremswiderstande gleichmafig zu belasten.

* Die Gesamtdauerleistung der angeschlossenen Bremswiderstande muss
groRer als oder gleich der tatsachlich bendétigten Dauerleistung sein.

Verwenden Sie nur Widerstande, die als Bremswidersténde spezifiziert sind.
Passende Bremswiderstande, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Montage und Inbetriebnahme eines externen Bremswiderstands

Die Umschaltung zwischen internem Bremswiderstand und externem
Bremswiderstand erfolgt durch einen Parameter.

Den im Abschnitt Zubehér und Ersatzteile, Seite 684 aufgeflhrten externen
Bremswiderstanden liegt ein Informationsblatt bei, das weitere Angaben zu deren
Montage enthalt.

Dimensionierungshilfe

Beschreibung

Zur Dimensionierung werden die Anteile berechnet, die zur Aufnahme von
Bremsenergie beitragen.

Ein externer Bremswiderstand ist erforderlich, wenn die aufzunehmende
kinetische Energie die Summe der moéglichen internen Energieaufnahme
Ubersteigt.
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Interne Energieaufnahme

Intern wird Bremsenergie Uber folgende Mechanismen aufgenommen:
+ DC-Bus Kondensator Eyar
* Interner Bremswiderstand E,
+ Elektrische Verluste des Antriebsverstarkers Eg
* Mechanische Verluste des Antriebsverstarkers Emech

Werte fir die Energieaufnahme E4r finden Sie im Abschnitt Kondensator und
Bremswiderstand, Seite 49.

Interner Bremswiderstand

MaRgebend fir die Energieaufnahme des internen Bremswiderstands sind zwei
Kenngroéf3en.

» Die Dauerleistung Ppr gibt an, wieviel Energie auf Dauer abgefiihrt werden
kann, ohne den Bremswiderstand zu tberlasten.

+ Die maximale Energie Ecr begrenzt die kurzfristig abflihrbare, hohere
Leistung.

Wenn die Dauerleistung fiir eine bestimmte Zeit Uberschritten wurde, muss der
Bremswiderstand flir eine entsprechend lange Zeit unbelastet bleiben.

Die KenngréRen Ppr und Ecr des internen Bremswiderstands finden Sie im
Abschnitt Kondensator und Bremswiderstand, Seite 49.

Elektrische Verluste E¢

Die elektrischen Verluste E¢ des Antriebssystems kénnen aus der Spitzenleistung
des Antriebsverstarkers abgeschatzt werden. Bei einem typischen Wirkungsgrad
von 90% betragt die maximale Verlustleistung etwa 10% der Spitzenleistung.
Wenn bei der Verzdgerung ein niedrigerer Strom flief3t, reduziert sich die
Verlustleistung entsprechend.

Mechanische Verluste Enech

Die mechanischen Verluste resultieren aus der Reibung, die beim Betrieb der
Anlage auftritt. Die mechanischen Verluste sind vernachlassigbar, wenn die
Anlage ohne antreibende Kraft eine viel Iangere Zeit zum Stillstand bendtigt als
die Zeit, in der die Anlage abgebremst werden soll. Die mechanischen Verluste
kénnen aus dem Lastmoment und der Geschwindigkeit berechnet werden, aus
der der Motor zum Stillstand kommen soll.

Beispiel

Abbremsen eines rotatorischen Motors mit folgenden Daten:
* Anfangsdrehzahl: n = 4000 1/min
* Rotortragheit: Jr = 4 kgcm?2
+ Lasttragheit: J_ = 6 kgcm?
* Antrieb: Evar = 23 Ws, Ecr =80 Ws, Ppr =10 W
Die aufzunehmende Energie ergibt sich Uber:

2nn |2

E -
60

_1
B_§‘J'
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zu Eg = 88 Ws. Die elektrischen und mechanischen Verluste werden
vernachlassigt.

In den DC-Bus-Kondensatoren werden in diesem Beispiel Evar = 23 Ws
aufgenommen (Wert ist abhangig vom Antriebstyp).

Der interne Bremswiderstand muss die restlichen 65 Ws aufnehmen. Er kann als
Impuls Ecr = 80 Ws aufnehmen. Wenn die Last einmal abgebremst wird, reicht
der interne Bremswiderstand aus.

Wenn der Bremsvorgang zyklisch wiederholt wird, muss die Dauerleistung
berlicksichtigt werden. Ist die Zykluszeit groRer als das Verhaltnis aus der
aufzunehmenden Energie Eg und der Dauerleistung Ppr, gentigt der interne
Bremswiderstand. Wird haufiger gebremst, reicht der interne Bremswiderstand
nicht mehr aus.

In diesem Beispiel ist das Verhaltnis von Eg/Ppr 8,8 s. Wenn die Zykluszeit kirzer
ist, wird ein externer Bremswiderstand benétigt.

Dimensionierung externer Bremswiderstand

Kennlinien zur Dimensionierung des Bremswiderstands

.
n3 D1
nz

N1

Ny

[
<
A

Y

A
o'ee

Diese beiden Kennlinien werden auch bei der Dimensionierung des Motors
verwendet. Die zu berticksichtigenden Kennliniensegmente sind durch D; (D1 bis
Ds) gekennzeichnet.

FUr die Berechnung der Energie bei konstanter Verzégerung muss das
Gesamttragheitsmoment J; bekannt sein.

Ji=Jdm+ Je

Jm: Motortragheit (mit Haltebremse)

Jc: Lasttragheit

Die Energie fur jedes Verzdégerungssegment berechnet sich wie folgt:

2
2nn,

60

1
J, - (Di2: EJt .

Daraus ergibt sich fur die Segmente (D1) ... (D3):
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2
_ 1 2% 2 2
E1_§Jt. E ‘|:n3 _n1‘|
2
_1 2mn,
E,= 2Jt- 50
2
_1 2nn,
E,= 2Jt- 50

Einheiten: E; in Ws (Wattsekunden), J:in kgm2, w in rad und n; in 1/min.

Die Energieaufnahme E.ar der Antriebe (ohne Beriicksichtigung eines
Bremswiderstands) entnehmen Sie den technischen Daten.

In der weiteren Berechnung bericksichtigen Sie nur die Segmente D;, deren
Energie E; die Energieaufnahme der Antriebe Uberschreitet. Diese zusatzlichen
Energien Ep; sind Uber den Bremswiderstand abzuleiten.

Die Berechnung von Ep; erfolgt mit der Formel:
EDi = Ei - Evar (in WS)

Die Dauerleistung P wird flr jeden Maschinenzyklus berechnet:

P = ZEDi

¢ Zykluszeit

Einheiten: P¢c in W, Epi in Ws und Zykluszeit T in s

Die Auswahl erfolgt in zwei Schritten:

+  Wenn folgende Bedingungen erfiillt sind, ist der interne Bremswiderstand
ausreichend:

o Die maximale Energie bei einem Bremsvorgang muss kleiner sein als die
Spitzenenergie, die der Bremswiderstand aufnehmen kann: (Epi)<(Ecr).

o Die Dauerleistung des internen Bremswiderstands darf nicht Gberschritten
werden: (Pc)<(Ppr).

* Wenn die Bedingungen nicht erfillt sind, dann muss ein externer
Bremswiderstand eingesetzt werden, der die Bedingungen erflllt.

Bestelldaten flir die externen Bremswiderstande finden Sie unter Zubehor und
Ersatzteile, Seite 684.
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Funktionale Sicherheit

Grundlagen

Funktionale Sicherheit

Automatisierung und Sicherheitstechnik sind zwei eng zusammengehdérende
Bereiche. Projektierung, Installation und Betrieb komplexer
Automatisierungslésungen werden durch integrierte sicherheitsbezogene
Funktionen und Module vereinfacht.

Im Allgemeinen sind die sicherheitstechnischen Anforderungen
anwendungsabhangig. Die Héhe der Anforderungen richtet sich unter anderem
nach dem Risiko und dem Gefahrdungspotenzial, das von der Anwendung
ausgeht sowie nach den geltenden gesetzlichen Anforderungen.

Die sicherheitstechnische Gestaltung von Maschinen hat den Schutz von
Personen zum Ziel. Bei Maschinen mit elektrisch geregelten Antrieben geht die
Gefahrdung in erster Linie von bewegten Maschinenteilen und der Elektrizitat
selbst aus.

Nur Sie als Anwender, Maschinenbauer oder Systemintegrator sind mit allen
Bedingungen und Faktoren vertraut, die bei Installation, Einrichtung, Betrieb,
Reparatur und Wartung der Maschine oder des Prozesses zum Tragen kommen.
Daher kdnnen nur Sie die Automatisierungslésung und die damit verbundenen
Sicherheitseinrichtungen und Verriegelungen fir eine ordnungsgemafe
Verwendung festlegen und diese Verwendung validieren.

AWARNUNG

NICHTERFULLUNG DER ANFORDERUNGEN FUR
SICHERHEITSFUNKTIONEN

+ Spezifizieren Sie in der Risikoanalyse, die Sie ausfiihren, die Anforderungen
und/oder MaBnahmen, die implementiert werden missen.

« Stellen Sie sicher, dass |hre sicherheitsbezogene Applikation mit den
entsprechenden Sicherheitsbestimmungen und -standards Ubereinstimmt.

» Stellen Sie sicher, dass geeignete Verfahren und MalRnahmen (gemaf den
entsprechenden Industriestandards) implementiert wurden, um
Gefahrensituationen beim Maschinenbetrieb zu vermeiden.

« Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
zu verwenden.

+ Prifen Sie die globale Sicherheitsfunktion und unterziehen Sie lhre
Anwendung umfassenden Tests.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Gefahrdungs- und Risikoanalyse

Die Norm IEC 61508 ,Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer/
elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme® definiert die
sicherheitsbezogenen Aspekte von Systemen. Die Norm betrachtet nicht nur eine
einzelne Funktionseinheit eines sicherheitsbezogenen Systems, sondern alle
Elemente einer Funktionskette (zum Beispiel vom Sensor Gber die logischen
Verarbeitungseinheiten bis zum Aktor) als eine Gesamteinheit. Diese Elemente
mussen in ihrer Gesamtheit die Anforderungen des jeweiligen Sicherheits-
Integritatslevels erflllen.

Die Norm IEC 61800-5-2 ,Elektrische Leistungsantriebssysteme mit einstellbarer
Drehzahl — Anforderungen an die Sicherheit — Funktionale Sicherheit” ist eine
Produktnorm, die die sicherheitsbezogenen Anforderungen an Antriebsverstarker
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festlegt. In dieser Norm werden unter anderem sicherheitsbezogene Funktionen
fur Antriebsverstarker definiert.

Auf Basis der Anlagenkonfiguration und -verwendung muss eine Gefahrdungs-
und Risikoanalyse der Anlage (zum Beispiel nach EN ISO 12100 oder EN ISO
13849-1) durchgefiihrt werden. Die Ergebnisse dieser Analyse missen bei der
Konstruktion der Maschine und der anschliellenden Ausstattung mit
sicherheitsbezogenen Einrichtungen und sicherheitsbezogenen Funktionen
berlcksichtigt werden. Die Ergebnisse lhrer Analyse kdnnen von in dieser
Dokumentation oder mitgeltenden Dokumentationen enthaltenen
Anwendungsbeispielen abweichen. Es kdnnen zum Beispiel zusatzliche
sicherheitsbezogene Komponenten erforderlich sein. Grundsatzlich haben die
Ergebnisse aus der Gefahrdungs- und Risikoanalyse Vorrang.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Fihren Sie eine Gefahren- und Risikoanalyse durch, um das geeignete
Sicherheitsintegritatslevel und andere Sicherheitsanforderungen zu
bestimmen, die fir Ihre spezifische Applikation gemaf der entsprechenden
Standards gelten.

» Stellen Sie sicher, dass bei der Konzeption lhrer Maschine eine Gefahren-
und Risikoanalyse nach EN/ISO 12100 durchgefiihrt und im Anschluss
daran eingehalten wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die Norm EN ISO 13849-1 (Sicherheit von Maschinen — Sicherheitsbezogene
Teile von Steuerungen — Teil 1: Allgemeine Gestaltungsleitsatze) beschreibt einen
iterativen Prozess fir die Auswahl und Gestaltung der sicherheitsbezogenen Teile
von Steuerungen, um das Risiko fur die Maschine auf ein vertretbares Maf3 zu
begrenzen.

So fuhren Sie eine Risikobeurteilung und -minimierung nach EN ISO 12100 durch:
1. Grenzen der Maschine festlegen.

Gefahrdungen der Maschine identifizieren.

Risiko beurteilen.

Risiko bewerten.

o kN

Risiko verringern durch:
* Die Konzeption
» Schutzeinrichtungen
» Informationen fur die Benutzer (siehe EN ISO 12100)

6. Sicherheitsbezogene Teile der Steuerung (SRP/CS, Safety-Related Parts of
the Control System) in einem iterativen Prozess gestalten.

Gestalten Sie die sicherheitsbezogenen Teile der Steuerung in einem interaktiven
Prozess wie folgt:

Schritt | Aktion
1 Identifizieren notwendiger Sicherheitsfunktionen, die Gber SRP/CS (Safety-Related Parts
of the Control System ausgefiihrt werden.
2 Bestimmen der notwendigen Eigenschaften fiir jede Sicherheitsfunktion.
3 Bestimmen des benétigten Performance-Levels PL..
4 Identifizieren der sicherheitsbezogenen Teile, welche die Sicherheitsfunktion ausfiihren.
5 ?qlstimmen des Performance-Levels PL der zuvor erwahnten sicherheitsbezogenen
eile.
6 Verifizieren des Performance-Levels PL fir die Sicherheitsfunktion (PL = PL;).
7 Uberpriifen, ob alle Anforderungen erfiillt wurden (Validierung).

0198441113766.14 79



Servoantrieb

Projektierung

Weitere Informationen finden Sie unter https://www.se.com.

Safety Integrity Level (SIL)

Die Norm IEC 61508 spezifiziert 4 Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity
Level (SIL)). Sicherheits-Integritatslevel SIL1 ist die niedrigste Stufe und
Sicherheits-Integritatslevel SIL4 ist die hochste Stufe. Grundlage fiir die
Ermittlung des Sicherheits-Integritatslevels, das fir die Anwendung erforderlich
ist, ist eine Beurteilung des Gefahrdungspotenzials anhand der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse. Daraus wird abgeleitet, ob die betreffende Funktionskette als
sicherheitsbezogen gelten muss und welches Gefahrdungspotenzial damit
abgedeckt werden muss.

Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)

Zur Aufrechterhaltung der Funktion des sicherheitsbezogenen Systems erfordert
die Norm IEC 61508, abhangig vom erforderlichen Sicherheits-Integritatslevel
(Safety Integrity Level (SIL)), abgestufte fehlerbeherrschende sowie
fehlervermeidende Mallinahmen. Alle Komponenten missen einer
Wahrscheinlichkeitsbetrachtung unterzogen werden, um die Wirksamkeit der
getroffenen fehlerbeherrschenden Mallnahmen zu beurteilen. Bei dieser
Betrachtung wird die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je
Stunde (Average Frequency of a Dangerous Failure per Hour (PFH)) ermittelt.
Dies ist die Haufigkeit pro Stunde, mit der ein sicherheitsbezogenes System
gefahrbringend ausfallt und die Funktion nicht mehr korrekt ausgefiihrt werden
kann. Die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls je Stunde darf
abhéangig vom Sicherheits-Integritatslevel bestimmte Werte fiir das gesamte
sicherheitsbezogene System nicht tiberschreiten. Die einzelnen PFH-Werte einer
Funktionskette werden zusammengerechnet. Das Ergebnis darf den in der Norm
vorgegebenen Maximalwert nicht Gberschreiten.

SIL PFH bei hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher Anforderung
4 2109... <108
3 2108 ... <107
2 2107 ... <106
1 2106 ... <105

Hardware Fault Tolerance (HFT) und Safe Failure Fraction (SFF)

In Abhangigkeit vom Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL)) fur
das sicherheitsbezogene System fordert die Norm IEC 61508 eine bestimmte
Hardware-Fehler-Toleranz (Hardware Fault Tolerance (HFT)) in Verbindung mit
einem bestimmten Anteil ungefahrlicher Ausfalle (Safe Failure Fraction (SFF)).
Die Hardware-Fehler-Toleranz ist die Eigenschaft eines sicherheitsbezogenen
Systems, die geforderte Funktion selbst dann ausfihren zu kénnen, wenn ein
oder mehrere Hardwarefehler vorliegen. Der Anteil ungefahrlicher Ausfalle eines
sicherheitsbezogenen Systems ist definiert als das Verhaltnis der Rate der
ungefahrlichen Ausfalle zur Gesamtausfallrate des sicherheitsbezogenen
Systems. Gemal der IEC 61508 wird das maximal erreichbare Sicherheits-
Integritatslevel eines sicherheitsbezogenen Systems durch die Hardware-Fehler-
Toleranz und den Anteil ungefahrlicher Ausfalle des sicherheitsbezogenen
Systems mitbestimmt.

Die Norm IEC 61800-5-2 unterscheidet zwei Typen von Teilsystemen (Typ A-
Teilsystem, Typ B-Teilsystem). Diese Typen werden anhand von Kriterien
festgelegt, die in der Norm flir die sicherheitsbezogenen Bauteile definiert sind.
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SFF HFT Typ A-Teilsystem HFT Typ B-Teilsystem

0 1 2 0 1 2
<60 % SIL1 SIL2 SIL3 — SIL1 SiL2
60 ... <90 % SIL2 SIL3 SiL4 SIL1 SIL2 SIL3
90 ...<99 % SIL3 SiL4 SiL4 SiL2 SIL3 SiL4
299 % SIL3 SiL4 SiL4 SIL3 SiL4 SiL4

Fehlervermeidende MaBRnahmen

Systematische Fehler in der Spezifikation, in der Hardware und der Software,
Nutzungsfehler und Instandhaltungsfehler des sicherheitsbezogenen Systems
missen so weit wie moglich vermieden werden. Die Norm IEC 61508 schreibt
hierfur eine Reihe von fehlervermeidenden MalRnahmen vor, die je nach
angestrebtem Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL))
durchgeflihrt werden missen. Diese fehlervermeidenden Maflnahmen miissen
den gesamten Lebenszyklus des sicherheitsbezogenen Systems begleiten, also
von der Konzeption bis zur AuRerbetriebnahme des sicherheitsbezogenen
Systems.

Daten fuir Wartungsplan und fur Berechnungen zur funktionalen Sicherheit

Die sicherheitsbezogene Funktion STO muss in regelmafligen Abstanden
getestet werden. Das Intervall ist abhangig von der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse des Gesamtsystems. Das Mindestintervall ist 1 Jahr (hohe
Anforderungsrate nach IEC 61508).

Verwenden Sie die folgenden Daten der sicherheitsbezogenen Funktion STO fur
Ihren Wartungsplan und fur die Berechnungen zur funktionalen Sicherheit:

Merkmal Ein- Wert
heit
Lebensdauer der sicherheitsbezogenen Jahre | 20

Funktion STO (IEC 61508)
Siehe auch Lebensdauer der
sicherheitsbezogenen Funktion STO, Seite
694.

SFF (IEC 61508) % 90

Safe Failure Fraction

HFT (IEC 61508) - 1
Hardware Fault Tolerance

Typ A-Teilsystem

Sicherheits-Integritatslevel IEC 61508 - SIL3
Sicherheits-Integritatslevel IEC 62061 - SILCL3

PFH (IEC 61508) 1/h 1109
Probability of Dangerous Hardware Failure | (FIT) 1)

per Hour

PL (ISO 13849-1) - e (Kategorie 3)

Performance Level

MTTFq (ISO 13849-1) - Hoch (1400 Jahre)

Mean Time to Dangerous Failure

DC (ISO 13849-1) % 90

Diagnostic Coverage
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Weitere Daten erhalten Sie auf Anfrage bei lhrem Schneider Electric-
Ansprechpartner.
Die Daten fir das Sicherheitsmodul eSM finden Sie in dem Produkthandbuch zum
Sicherheitsmodul.

Definitionen

Integrierte sicherheitsbezogene Funktion ,,Safe Torque Off“ STO

Die integrierte sicherheitsbezogene Funktion STO (IEC 61800-5-2) ermdglicht
einen Stopp der Kategorie 0 gemaf IEC 60204-1 ohne externe Leistungsschutze.
Fur einen Stopp der Kategorie 0 ist es nicht erforderlich, die
Versorgungsspannung zu unterbrechen. Dadurch reduzieren sich die
Systemkosten und die Reaktionszeiten.

Stopp-Kategorie 0 (IEC 60204-1)

Bei der Stopp-Kategorie 0 (Safe Torque Off, STO) lauft der Motor bis zum
Stillstand aus (vorausgesetzt, es gibt keine externen Krafte, die dies verhindern).
Die sicherheitsbezogene Funktion STO dient der Verhinderung eines
unbeabsichtigten Anlaufs, nicht dem Halt eines Motors und entspricht deshalb
einem ungeregelten Stillsetzen gemaf’ IEC 60204-1.

Beim Einwirken externer Krafte ist die Auslaufzeit von den physikalischen
Eigenschaften der verwendeten Bauteile abhangig (Gewicht, Drehmoment,
Reibung usw.). Unter Umstanden sind zuséatzliche Vorkehrungen wie externe
sicherheitsbezogene Bremsen erforderlich, um mogliche Gefahren zu vermeiden.
Das heil’t, wenn dies eine Gefahrdung lhrer Mitarbeiter oder Anlage bedeutet,
mussen Sie geeignete MalRnahmen ergreifen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass das Auslaufen der Achse/Maschine keine Gefahr flr
Personen oder Gerate mit sich bringt.

« Wahrend des Auslaufens dirfen Sie den Betriebsbereich nicht betreten.

» Vergewissern Sie sich, dass der Betriebsbereich wahrend der Auslaufphase
fir niemanden zuganglich ist.

» Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheitssperren
zu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Stopp-Kategorie 1 (IEC 60204-1)

Fur Stopps der Kategorie 1 (Safe Stop 1, SS1) kénnen Sie einen kontrollierten
Stopp mithilfe des Kontrollsystems oder mithilfe spezifischer funktioneller
sicherheitsbezogener Geréate initiieren. Ein Stopp der Kategorie 1 ist ein
kontrollierter Stopp, bei dem die Maschinenantriebselemente mit Strom versorgt
werden, um den Stopp zu erreichen.

Der kontrollierte Stopp durch ein sicherheitsbezogenes oder Kontrollsystem ist
nicht sicherheitsrelevant oder Giberwacht und wird nicht gemaR der Definition im
Falle eines Stromausfalls oder einer Fehlererkennung ausgefiihrt. Dies miissen
Sie durch ein externes sicherheitsbezogenes Schaltgerat mit
sicherheitsbezogener Zeitverzégerung realisieren.
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Funktion

Allgemeines

Funktionsweise

Voraussetzungen
Funktion STO

Allgemeines

Mit der in das Gerat STO integrierten sicherheitsbezogenen Funktion kann ein
.NOT-HALT* (IEC 60204-1) flr Stopp-Kategorie 0 realisiert werden. Mit einem
zusatzlichen, zugelassenen NOT-HALT-Sicherheitsbaustein kann auch Stopp-
Kategorie 1 realisiert werden.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird Giber zwei redundante
Signaleingange ausgeldst. Beide Signaleingange miissen getrennt voneinander
verdrahtet werden.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn der Pegel an einem
der zwei Signaleingange 0 betragt. Die Endstufe wird deaktiviert. Der Motor kann
kein Moment mehr erzeugen und lduft ungebremst aus. Es wird ein Fehler der
Fehlerklasse 3 erkannt.

Wenn der Pegel des anderen Eingangs innerhalb einer Sekunde ebenfalls 0 wird,
bleibt die Fehlerklasse 3. Wenn der Pegel des anderen Eingangs innerhalb einer
Sekunde nicht 0 wird, wechselt die Fehlerklasse zu 4.

fur die Verwendung der sicherheitsbezogenen

Die sicherheitsbezogene Funktion STO (Safe Torque Off) unterbricht nicht die
Spannungsversorgung am DC-Bus. Sie unterbricht lediglich die
Spannungsversorgung zum Motor. Die Spannung am DC-Bus und die
Netzspannung flr den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

* Verwenden Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehenen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der Schaltung der
sicherheitsbezogenen Funktion STO ist, um den Antriebsverstarker von der
Netzversorgung zu trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Nach dem Ausldsen der sicherheitsbezogenen Funktion STO kann der Motor kein
Moment mehr erzeugen und lauft ungebremst aus.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzégerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Logiktyp

Die Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO (Eingange STO_A und
STO_B) kdnnen nur als Strom ziehende Eingénge (Sink) verdrahtet werden.

Haltebremse und sicherheitsbezogene Funktion STO

Wenn die sicherheitsbezogene Funktion STO ausgeldst wird, wird sofort die
Endstufe deaktiviert. Das SchlieRen der Haltebremse bendtigt eine bestimmte
Zeit. Bei Vertikalachsen oder extern wirkenden Kraften missen Sie
moglicherweise zusatzliche MalRhahmen treffen, um die Last zum Stillstand zu
bringen und sie still zu halten, wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO
verwenden, zum Beispiel durch Einsatz einer Betriebsbremse.

AWARNUNG

HERABFALLENDE LASTEN

Sorgen Sie dafiir, dass bei der Verwendung der sicherheitsbezogenen Funktion
STO alle Lasten sicher zum Stillstand kommen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn das sichere Blockieren von hangenden / ziehenden Lasten ein Schutzziel
der Maschine ist, dann kénnen Sie dieses Ziel nur durch eine geeignete externe
Bremse erreichen, die als Sicherheitsfunktion ausgefihrt wird.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNGEN DER ACHSE
« Setzen Sie die interne Haltebremse nicht als Sicherheitsfunktion ein.

* Verwenden Sie ausschlief3lich zugelassene externe Bremsen als
Sicherheitsvorrichtungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

HINWEIS: Der Antriebsverstarker stellt keinen eigenen Sicherheitsausgang
fur den Anschluss einer externen Bremse als Sicherheitsvorrichtung bereit.

Unbeabsichtigtes Wiederanlaufen

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Stellen sie sicher, dass lhre Risikobewertung alle potenziellen Auswirkungen
automatischer oder unbeabsichtigter Aktivierung der Endstufe abdeckt, z. B.
nach einem Stromausfall.

* Implementieren Sie sdmtliche Malinahmen, wie z. B. Steuerungsfunktionen,
Schutzvorrichtungen oder weitere Sicherheitsfunktionen, die fiir einen
zuverlassigen Schutz vor sdmtlichen Gefahren, die durch eine automatische
oder unbeabsichtigte Aktivierung der Endstufe entstehen kénnen,
erforderlich sind.

+ Stellen Sie sicher, dass eine Master-Steuerung die Endstufe nicht
unbeabsichtigt aktivieren kann.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Setzen Sie den Parameter /O_AutoEnable auf "off", wenn das automatische
Aktivieren der Endstufe in Threr Anwendung eine Gefahrdung darstellt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Schutzart bei Verwendung der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Stellen Sie sicher, dass keine leitfahigen Substanzen oder Fremdkorper in das
Produkt gelangen kénnen (Verschmutzungsgrad 2). Dartber hinaus kénnen
leitfahige Substanzen die sicherheitsbezogene Funktion unwirksam werden
lassen.

AWARNUNG

UNWIRKSAME SICHERHEITSBEZOGENE FUNKTION

Stellen Sie sicher, dass keine leitfahigen Verschmutzungen (Wasser,
verunreinigte oder impragnierte Ole, Metallspane usw.) in den
Antriebsverstarker gelangen kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Geschiitzte Kabelverlegung

Wenn zwischen den Signalen der sicherheitsbezogenen Funktion STO mit
Kurzschlissen oder anderen Verdrahtungsfehlern wie Querschlissen in
Verbindung mit den sicherheitsbezogenen Signalen zu rechnen ist und diese nicht
durch vorgeschaltete Gerate erkannt werden, ist eine geschitzte Kabelverlegung
nach ISO 13849-2 erforderlich.

Bei einer nicht geschitzten Verlegung kénnen beide Signale (beide Kanale) einer
sicherheitsbezogenen Funktion durch eine Beschadigung des Kabels mit
Fremdspannung verbunden werden. Durch eine Verbindung beider Kanale mit
Fremdspannung ist die sicherheitsbezogene Funktion nicht mehr wirksam.

Die geschiitzte Verlegung von Kabeln fiir sicherheitsbezogene Signale ist in der
ISO 13849-2 beschrieben. Die Kabel fir die Signale der sicherheitsbezogenen
Funktion STO missen gegen Fremdspannung geschutzt werden. Ein Schirm mit
Erdverbindung hilft, Fremdspannung von den Kabeln zur Ubertragung der Signale
der sicherheitsbezogenen Funktion STO abzuhalten.

Erdschleifen kdnnen in Maschinen zu Problemen fihren. Ein Schirm, der nur
einseitig angeschlossen ist, reicht als Erdverbindung aus und bildet keine
Erdschleife.

* Verwenden Sie geschirmte Kabel fUr die Signale der sicherheitsbezogenen
Funktion STO.

+ Verwenden Sie die Kabel fur die Signale der sicherheitsbezogenen Funktion
STO nicht fir andere Signale.

« Schlief3en Sie den Schirm einseitig an.

Anwendungsbeispiele fur STO

Beispiel fur die Stopp-Kategorie 0

Verwendung ohne NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 0.
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Beispiel fur die Stopp-Kategorie 0:

24V 24V

L% ENABLE [SPS/ Lexium
Ve —*lcne
- 1
Z S
= FAULT RESET <J_\L_}_>
o)
=z
’ »{STO A
; : »STO B
|
|

In diesem Beispiel fiihrt die Aktivierung des NOT-HALT zu einem Stopp der
Kategorie 0.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn an beiden
Eingangen gleichzeitig (Zeitversatz kleiner 1 s) ein 0-Pegel anliegt. Die Endstufe
wird deaktiviert und eine Fehlermeldung der Fehlerklasse 3 erzeugt. Der Motor
kann kein Moment mehr erzeugen.

Wenn der Motor beim Auslésen der sicherheitsbezogenen Funktion STO nicht
bereits im Stillstand war, verzdgert er unter dem Einfluss der zu diesem Zeitpunkt
wirkenden physikalischen Krafte (Schwerkraft, Reibung usw.), bis er vermutlich
zum Stillstand kommt.

Wenn sich das Auslaufen des Motors und dessen potenzieller Last gemaf der
Risikoanalyse als nicht zufriedenstellend erweisen sollte, muss unter Umsténden
ebenfalls eine externe sicherheitsbezogene Bremse eingesetzt werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzdgerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Haltebremse und
sicherheitsbezogene Funktion STO, Seite 84.

Beispiel fur die Stopp-Kategorie 1

Verwendung mit NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 1.
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Beispiel fiir die Stopp-Kategorie 1 mit externem NOT-HALT-Sicherheitsbaustein Preventa XPS-AV:

24V 24V 24V 24V

24V

Preventa L< ENABLE SPS/CNC Lexium
XPS-AV
o FAULT RESET
Y+ >
Y64
Y74 +—> P »{ Halt
: Y84 | i
verzégert L _____.
37 —¢ 38 »|STO A
57 — >—— 58 -
, nicht
NOT-HALT |03 —erzbeert oy
=N 13 —\"; 14
238 —~—— 24
———|s31 S11
1821 s12[]
N85 s13
S32 S14
A1 A2 __|_

In diesem Beispiel fiihrt die Aktivierung des NOT-HALT zu einem Stopp der
Kategorie 1.

Das NOT-HALT-Sicherheitsrelais fordert den sofortigen Halt (ohne Verzégerung)
des Antriebsverstarkers an. Nach Ablauf der im NOT-HALT-Sicherheitsrelais
festgelegten Zeitverzégerung 16st das NOT-HALT-Sicherheitsrelais die
sicherheitsbezogene Funktion STO aus.

Die sicherheitsbezogene Funktion STO wird ausgeldst, wenn an beiden
Eingangen gleichzeitig (Zeitversatz kleiner 1 s) ein 0-Pegel anliegt. Die Endstufe
wird deaktiviert und eine Fehlermeldung der Fehlerklasse 3 erzeugt. Der Motor
kann kein Moment mehr erzeugen.

Wenn sich das Auslaufen des Motors und dessen potenzieller Last gemaf der
Risikoanalyse als nicht zufriedenstellend erweisen sollte, muss unter Umstanden
ebenfalls eine externe sicherheitsbezogene Bremse eingesetzt werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Installieren Sie eine spezielle externe, sicherheitsbezogene Bremse, wenn der
Auslauf den Verzdgerungsanforderungen lhrer Anwendung nicht gerecht wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Haltebremse und
sicherheitsbezogene Funktion STO, Seite 84.
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Installation

Mechanische Installation

Vor der Montage

Allgemeines

Vor der mechanischen und elektrischen Installation muss eine Projektierung
durchgefiihrt werden. Grundlegende Informationen finden Sie im Abschnitt
Projektierung, Seite 58 for basic information.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

« Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung des gesamten Antriebssystems sicher.

+ Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

» Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

» Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gliltigen Normen entsprechen.
+ Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Verhindern Sie, dass Fremdkdorper in das Gerat gelangen.

+ Uberpriifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und
Kabeldurchflihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch
Ablagerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.
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AWARNUNG

STEUERUNGSAUSFALL

» Bei der Konzeption von Steuerungsstrategien missen mogliche Stérungen
auf den Steuerpfaden berticksichtigt werden, und bei bestimmten kritischen
Steuerungsfunktionen ist dafir zu sorgen, dass wahrend und nach einem
Pfadfehler ein sicherer Zustand erreicht wird. Beispiele kritischer
Steuerfunktionen sind die Notabschaltung (Not-Aus) und der Nachlauf-
Stopp, Stromausfall und Neustart.

» Fur kritische Steuerfunktionen missen separate oder redundante
Steuerpfade bereitgestellt werden.

» Systemsteuerungspfade kdnnen Kommunikationsverbindungen umfassen.
Dabei missen die Auswirkungen unerwarteter Sendeverzdégerungen und
Verbindungsstorungen berlcksichtigt werden.

» Samtliche Unfallverhitungsvorschriften und lokalen Sicherheitsrichtlinien
sind zu beachten.!

+ Jede Implementierung des Gerats muss individuell und sorgfaltig auf
einwandfreien Betrieb gepruft werden, bevor das Gerat an Ort und Stelle in
Betrieb gesetzt wird.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

1 Weitere Informationen finden Sie in den aktuellen Versionen von NEMA ICS 1.1
~oafety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State
Control” sowie von NEMA ICS 7.1, ,Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation, and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems*
oder den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

Durch leitfahige Fremdkdrper, Staub oder Flissigkeit kdnnen
sicherheitsbezogene Funktionen unwirksam werden.

AWARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSBEZOGENEN FUNKTION DURCH
FREMDKORPER

Schutzen Sie das System vor leitfahigen Verschmutzungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Die Temperatur der Metalloberflaichen des Gerats kann wahrend des Betriebs 70 °
C (158 °F) Uberschreiten.

AVORSICHT

HEISSE OBERFLACHEN

* Vermeiden Sie jeden Kontakt mit heilRen Oberflachen ohne entsprechenden
Schutz.

» Achten Sie darauf, dass sich keine entziindlichen oder hitzeempfindlichen
Teile in direkter Nahe von heil’en Oberflachen befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Warmeableitung ausreichend ist, indem Sie
einen Testlauf unter maximalen Lastbedingungen durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschéaden zur Folge haben.
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AVORSICHT

ZERSTORUNG DES ANTRIEBSVERSTARKERS DURCH FALSCHES
ANSCHLIESSEN DER NETZSPANNUNG

» Stellen Sie sicher, dass die richtige Netzspannung verwendet wird und
installieren Sie, wenn notwendig, einen Transformator.

» Schlief3en Sie die Netzspannung nicht an den Ausgangsklemmen (U, V, W)
an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Uberpriifen des Produkts

+ Uberprifen Sie die Produktvariante anhand des Typenschlissels, Seite 23
auf dem Typenschild, Seite 22.

« Uberpriifen Sie das Gerat vor der Montage auf sichtbare Beschédigungen.

Beschadigte Produkte kdnnen einen elektrischen Schlag verursachen und zu
einem unbeabsichtigtem Verhalten fihren.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
» Verwenden Sie keine beschadigten Gerate.

* Verhindern Sie, dass Fremdkdrper (wie Spane, Schrauben oder
Drahtabschnitte) in das Gerat gelangen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Wenden Sie sich bei beschadigten Produkten an lhren Schneider Electric
Ansprechpartner.

Informationen zur Montage des Motors finden Sie im entsprechenden
Motorhandbuch.

Installation und Entnahme der Module

Uberblick

Viele Bauteile des Gerats, einschliel3lich Leiterplatte, arbeiten mit Netzspannung,
und es kénnen hohe transformierte Stréme und/oder hohe Spannungen vorliegen.

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.
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A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN

» Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor der Installation
oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware, Kabeln oder Drahten sind
alle Gerate, einschliellich der angeschlossenen Komponenten, von der
Spannungsversorgung zu trennen.

« Bringen Sie einen Warnhinweis, beispielsweise ,Gefahr: Nicht einschalten®,
an allen Ein/Aus-Schaltern an und verriegeln Sie die Schalter in der Aus-
Position.

* Warten Sie 15 Minuten bis zur vollstandigen Entladung der
Zwischenkreiskondensatoren.

* Messen Sie die Spannung am Zwischenkreis mithilfe eines
Spannungsmessgerats mit geeigneter Bemessungsspannung und
vergewissern Sie sich, dass die anliegende Spannung unter 42 VDC betragt.

* Gehen Sie nicht davon aus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist, wenn die
DC-Bus-LED aus ist.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

« Kurzschlisse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwischenkreises
sind zu vermeiden.

* Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile, Hardware,
Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Produkt ordnungsgemaf
geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Betreiben Sie dieses Gerat und alle zugehdrigen Produkte nur mit der
angegebenen Spannung.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Durch elektrostatische Entladung (ESD) kann das Modul sofort oder mit
Zeitverzdgerung zerstort werden.

HINWEIS

SACHSCHADEN DURCH ELEKTROSTATISCHE ENTLADUNG (ESD)

* Verwenden Sie geeignete ESD-MalRnahmen (zum Beispiel ESD-
Schutzhandschuhe) bei der Handhabung des Moduls.

« Berilihren Sie keine internen Bauteile.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Der Antrieb hat 3 Modulsteckplatze.

\/\\_”ﬁi I
\
‘, Slot 1
/
|
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\
J
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L
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Die Modulsteckplatze kénnen folgende Module aufnehmen:

Steckplatz

Modul

Slot 1

Sicherheitsmodul eSM

E/A-Modul IOM1(™"

Slot 2

Encodermodul RSR (Resolver-Schnittstelle)
Encodermodul DIG (digitale Schnittstelle)

Encodermodul ANA (analoge Schnittstelle)

Slot 3

Feldbusmodul CANopen und CANmotion (Modulkennung CAN)
Feldbusmodul DeviceNet (Modulkennung DNT)()

Feldbusmodul Profibus DP (Modulkennung PDP)

Feldbusmodul PROFINET (Modulkennung PNT)®)

Feldbusmodul EtherNet/IP und Modbus-TCP (Modulkennung ETH)
Feldbusmodul EtherCAT (Modulkennung ECT)

(1) Mit Firmware-Version 2V01.06
(2) Mit Firmware-Version <V01.22

(3) Mit Firmware-Version 2V01.22

Einsetzen eines Moduls in einen Steckplatz

Vor dem Einsetzen oder Entnehmen eines Moduls muss das Gerat spannungsfrei
sein (Endstufenversorgung und 24-VDC-Steuerungsversorgung abgeschaltet).

Vorgehensweise beim Einsetzen eines Moduls:

Schritt

Aktion

1

Lesen Sie vor der Installation des Moduls das Benutzerhandbuch des Antriebs sowie
das Benutzerhandbuch zum Modul sorgféltig durch.

Stellen Sie sicher, dass die Bestellnummer auf dem Typenschild des Moduls den
Angaben aus dem zum Modul gehérende Handbuch entspricht.

Notieren Sie Seriennummer, Revisionsstand und DOM vom Typenschild des Moduls
und vom Typenschild des Gerates.

Entfernen Sie die Abdeckung des Modulsteckplatzes und bewahren Sie diese auf.

Uberpriifen Sie das Modul auf sichtbare Beschadigungen. Installieren Sie keine
beschadigten Module.

Schieben Sie das Modul in den entsprechenden Modulsteckplatz, bis der Rasthebel
einrastet.

Informationen zur Verdrahtung finden Sie im Abschnitt ,Installation® des zum
Modul gehérenden Benutzerhandbuchs.

Befestigen Sie die Anschlusskabel an der Kabelfiihrung des Gerates.

Beim nachsten Einschalten des Antriebs missen verschiedene Einstellungen
vorgenommen werden. Diese Einstellungen sind im Benutzerhandbuch zum
Modul im Abschnitt ,Inbetriebnahme® beschrieben.
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Modul aus Steckplatz entfernen

Vor dem Einsetzen oder Entnehmen eines Moduls muss das Gerat spannungsfrei
sein (Endstufenversorgung und 24-VDC-Steuerungsversorgung abgeschaltet).

Um ein Modul aus dem Steckplatz des Gerats zu entnehmen, gehen Sie wie folgt
vor:

+ Kennzeichnen Sie die Anschlusskabel. Entfernen Sie die Verdrahtung des
Moduls.

» Driicken Sie den Rasthebel des Moduls nach links (1) und ziehen Sie das
Modul am Rasthebel heraus (2).

» VerschlieRen Sie den Modulsteckplatz wieder mit der Abdeckung.

Beim nachsten Einschalten meldet der Antrieb, dass ein Modul ausgetauscht
wurde. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Bestatigen des Austauschs
eines Moduls, Seite 416.

Antriebsverstarker montieren

Aufkleber mit Sicherheitshinweisen anbringen

Schaltschrank

Zum Lieferumfang des Antriebsverstarkers gehdren Aufkleber mit
Gefahrenhinweisen in Deutsch, Franzésisch, Italienisch, Spanisch und
Chinesisch. Die englische Fassung ist ab Werk auf der Frontseite angebracht.
Wenn die Landessprache im Zielland der Maschine oder des Prozesses nicht
Englisch ist, gehen Sie folgendermafien vor:

+ Wahlen Sie den flr das Zielland passenden Aufkleber aus.
Beachten Sie dabei die Sicherheitsvorschriften des Ziellandes.
+ Bringen Sie den Aufkleber gut sichtbar auf der Frontseite an.

Der Schaltschrank muss so dimensioniert sein, dass alle Gerate und
Komponenten darin fest montiert und EMV-gerecht verdrahtet werden kénnen.

Die Schaltschrankbeliiftung muss ausreichen, um die angegebenen
Umgebungsbedingungen flr die im Schaltschrank installierten Gerate und
Komponenten einzuhalten.

Installieren und betreiben Sie diese Anlage in einem Schaltschrank, der fir die
gedachte Umgebung eingestuft ist und mit einem Verriegelungsmechanismus
(SchlUssel oder Werkzeug) versehen ist.
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Montageabstande, Belliftung

Beachten Sie bei der Wahl der Position des Gerétes im Schaltschrank folgende
Hinweise:

Montieren Sie das Gerat senkrecht (+10°). Dies ist fur die Kiihlung des
Gerates erforderlich.

Halten Sie fur die erforderliche Kihlung die Mindest-Montageabstande ein.
Vermeiden Sie Warmestaus.

Montieren Sie das Gerat nicht in der Nahe von Warmequellen.

Montieren Sie das Gerat nicht auf oder in der Nahe von brennbaren
Materialien.

Die Geratekuhlluft darf nicht durch den erwédrmten Luftstrom anderer Gerate
und Komponenten zusatzlich erwarmt werden.

Der Antriebsverstarker schaltet bei Betrieb oberhalb der thermischen
Grenzen (Ubertemperatur) ab.

Die Anschlusskabel des Gerates werden nach oben und nach unten gefuhrt. Fur
die Luftzirkulation und die Kabelverlegung ist die Einhaltung der Mindestabstande
erforderlich.

Montageabstande und Luftzirkulation
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Freiraum a mm 2100
(in) (23,94)
Freiraum b mm 2100
(in) (23,94)
Freiraum c mm 260
(in) (=2,36)
Freiraum d mm 20
(in) (20)
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Gerat montieren

Die MalRe flr die Befestigungsbohrungen finden Sie im Abschnitt Abmessungen,
Seite 26.

Lackierte Oberflachen kénnen den elektrischen Widerstand erhéhen oder
isolierend wirken. Bevor Sie das Gerat auf einer lackierten Montageplatte
befestigen, entfernen Sie den Lack an den Montagestellen grof3¥flachig.
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Elektrische Installation

Ubersicht iiber die Vorgehensweise

Allgemeines

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
* Verhindern Sie, dass Fremdkorper in das Gerat gelangen.

+ Uberpriifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und
Kabeldurchflihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch
Ablagerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und Bestimmungen
hinsichtlich der Erdung des gesamten Antriebssystems sicher.

+ Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

+ Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

» Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gultigen Normen entsprechen.
» Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Der Antriebsverstarker kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verursachen.
Wenn als Schutz vor direktem oder indirektem Berihren eine Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM)
vorgesehen ist, muss ein bestimmter Typ verwendet werden.

AWARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

+ Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ A fiir einphasige
Antriebsverstarker, die an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

» Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RCD / GFCI) oder ein
Fehlerstrom-Uberwachungsgerat (RCM) vom Typ B (allstromsensitiv) mit
Zulassung fir Frequenzumrichter fir dreiphasige und fiir einphasige
Antriebsverstarker, die nicht an Phase und Neutralleiter angeschlossen sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschiaden zur Folge haben.

Stellen Sie sicher, dass die gesamte Installation nur im spannungsfreien Zustand
durchgefiihrt wird.
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Anschliisse — Uberblick

Beschreibung

A
}‘m/wlw‘n

_____ 11 I
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CN9

——————

Anschluss Belegung

CN1 Endstufenversorgung

CN2 24-VDC-Steuerungsversorgung und sicherheitsbezogene Funktion STO
CN3 Motor-Encoder (Encoder 1)

CN4 PTO (Encodersimulation ESIM)

CN5 PTI (A/B-Signale, P/D-Signale, CW/CCW-Signale)
CN6 Digitale Ein-/Ausgange

CN7 Modbus (Inbetriebnahmeschnittstelle)

CN8 Externer Bremswiderstand

CN9 Zwischenkreisvrbindung fiir Parallelbetrieb

CN10 Motorphasen

CN11 Haltebremse

Slot 1 Sicherheitsmodul oder E/A-Modul

Slot 2 Encodermodul (Encoder 2)

Slot 3 Feldbusmodul

0198441113766.14
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Anschluss der Erdungsschraube

Beschreibung

Dieses Produkt hat einen Ableitstrom grof3er als 3,5 mA. Durch eine
Unterbrechung der Erdverbindung kann bei einer Beriihrung des Gehauses ein
gefahrlicher Berihrungsstrom flie3en.

A AGEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzerdungsleiter mit einem Querschnitt von
mindestens 10 mm2 (AWG 6) oder zwei Schutzerdungsleiter mit dem
Querschnitt der Versorgungsleiter der Leistungsklemmen.

« Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems sicher.

+ Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

» Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

* Verwenden Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Die zentrale Erdungsschraube des Produkts ist unten auf der Frontseite.

Die folgende Abbildung zeigt die Geratevarianten LXM32MU45, LXM32MUG60,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72.

Folgendes Bild zeigt die Geratevarianten LXM32MD85 und LXM32MC10.
Offnen Sie das Gehause durch Entfernen der Klemmenabdeckung.

Entfernen Sie die Kabelfuhrung.
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Verbinden Sie den Erdungsanschluss des Gerates mit dem zentralen
Erdungspunkt der Anlage.

Merkmal

Einheit Wert

LXM32-U45, LXM32-U60, LXM32-D85, LXM32+C10
LXM32-U90, LXM32-D12,
LXM32-D18, LXM32-D30,

LXM32-D72
Anzugsmoment der Erdungsschraube Nm 3,5 3
(Ib.in) (31) (27)

Anschluss Motorp

Allgemeines

hasen und Haltebremse (CN10 und CN11)

Der Motor ist fir den Betrieb an einem Antriebsverstarker vorgesehen. Ein
Anschluss des Motors direkt an eine Wechselspannung fiihrt zu einer
Beschadigung des Motors und kann einen Brand und eine Explosion
verursachen.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

SchlieRen Sie den Motor nur in der in diesem Dokument beschriebenen Weise
an einen passenden und zugelassenen Antriebsverstarker an.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

0198441113766.14
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Am Motoranschluss kénnen hohe Spannungen unerwartet auftreten. Der Motor
erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird. Wechselspannungen kénnen im
Motorkabel auf unbenutzte Adern tiberkoppeln.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

» Stellen Sie sicher, dass das Antriebssystem spannungsfrei ist, bevor Sie
Arbeiten am Antriebssystem vornehmen.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbeiten am
Antriebssystem vornehmen.

» Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorkabels.

» Erganzen Sie die Erdung Uber das Motorkabel durch eine zusétzliche
Erdung am Motorgehduse, wenn der Schutzleiter des Motorkabels nicht
ausreicht.

» Berihren Sie die Welle des Motors oder die damit verbundenen
Abtriebselemente nur dann, wenn alle Anschliisse spannungsfrei geschaltet
sind.

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems sicher.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Bei Motoren anderer Hersteller kann durch unzureichende Isolierung eine
gefahrliche Spannung auf den PELV-Stromkreis gelangen.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ISOLIERUNG

+ Stellen Sie sicher, dass der Temperatursensor eine sichere Trennung zu den
Motorphasen besitzt.

« Stellen Sie sicher, dass die Signale am Encoderanschluss PELV
entsprechen.

« Stellen Sie sicher, dass die Bremsenspannung in Motor und Motorkabel eine
sichere Trennung zu den Motorphasen besitzt.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Antriebssysteme kdnnen bei Verwendung nicht zugelassener Kombinationen von
Antriebsverstarker und Motor unbeabsichtigte Bewegungen ausfiihren. Auch
wenn die Stecker fur den Motoranschluss und den Encoderanschluss mechanisch
passen, bedeutet dies nicht, dass der Motor verwendet werden darf.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

Verwenden Sie nur zugelassene Kombinationen von Antriebsverstarker und
Motor.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Zugelassene Motoren, Seite 30.

Wenn Sie vorkonfektionierte Kabel verwenden, fihren Sie die Kabel ausgehend
vom Motor zum Antrieb. Durch die vorkonfektionierten Stecker auf der Motorseite
ist diese Richtung oft schneller und einfacher.
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Kabelspezifikation

Schirm:

Erforderlich, beidseitig geerdet

Twisted Pair:

PELV:

Die Adern fiir die Haltebremse entsprechen
PELV.

Kabelaufbau:

3 Adern flr Motorphasen
2 Adern fir Haltebremse

1 Ader fir Schutzerde (PE)

Maximale Kabellange:

Abhangig von erforderlichen Grenzwerten fiir
leitungsgebundene Stérungen, siehe Kapitel
Elektromagnetische Stéraussendung, Seite 53.

Beachten Sie folgende Hinweise:

« Sie durfen nur das Original-Motorkabel von Schneider Electric anschlief3en,
entweder vorkonfektioniert oder als offener Draht.

« Die Adern fiir die Haltebremse miissen auch bei Motoren ohne Haltebremse
Uber den Anschluss CN11 am Antrieb angeschlossen werden. Auf der
Motorseite schliefien Sie die Adern an die entsprechenden Pins fiir die
Haltebremse an, das Kabel kann dann fiir Motoren mit oder ohne
Haltebremse benutzt werden. Wenn Sie auf der Motorseite die Adern nicht
anschlielen, miissen Sie die Adern einzeln isolieren
(Induktionsspannungen).

« Beachten Sie die Polaritat der Haltebremsenspannung.

» Die Spannung fur die Haltebremse ist von der 24-VDC-
Steuerungsversorgung (PELV) abhangig. Beachten Sie die Toleranz fir die
24-\/DC-Steuerungsversorgung und die vorgeschriebene Spannung fir die
Haltebremse, siehe Steuerungsversorgung 24 VDC, Seite 40.

* Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines
Verdrahtungsfehlers zu minimieren, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Die optionale Haltebremse eines Motors wird am Anschluss CN11
angeschlossen. Die integrierte Haltebremsenansteuerung liiftet die Haltebremse
beim Aktivieren der Endstufe. Beim Deaktivieren der Endstufe wird die
Haltebremse wieder geschlossen.

Eigenschaften der Anschlussklemmen CN10

Die Klemmen sind fur Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
mdglich, Aderendhdlsen.

Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-D72 LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32-D12,
LXM32D18,
LXM32-D30
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 5,3 0,75 bis 10 1,5 bis 25
(AWG) (18 bis 10) (18 bis 8) (14 bis 4)
Anzugsmoment der Klemmenschrauben Nm 0,68 1,81 3,8
(Ib.in) (6,0) (16,0) (33,6)
Abisolierlange mm 6..7 8..9 18
(in) (0,24 bis 0,28) (0,31 bis 0,35) (0,71)

0198441113766.14
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Eigenschaften der Anschlussklemmen CN11

Die Klemmen sind fiir Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn

moglich, Aderendhilsen.

Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32-C10
LXM32-U90,
LXM32-D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32-D72
Max. Klemmenstrom A 1,7 1,7
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 2,5 0,75 bis 2,5
(AWG) (18 bis 14) (18 bis 14)
Anzugsmoment der Nm - 0,5
Klemmenschrauben
(Ib.in) (4,4)
Abisolierlange mm 12...13 8
(in) (0,47 bis 0,51) (0,31)

Konfektionieren der Kabel

Beachten Sie die dargestellten MalRe beim Konfektionieren des Kabels.
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Monitoring

Schritte zur Konfektionierung des Motorkabels

BK L1
BKL2 S fmoad: 7

@ BK L3
GNIYE

1 Manteln Sie das Kabel um die Lange A ab.
2 Schieben Sie das Schirmgeflecht tiber den Kabelmantel zurtick.

3 Sichern Sie das Schirmgeflecht mit einem Schrumpfschlauch. Die Abschirmung
muss mindestens der Lange D entsprechen. Stellen Sie sicher, dass eine grofie
Oberflache des Schirmgeflechts mit der EMC-Schirmklemme verbunden ist.
Kirzen Sie die Adern fir die Haltebremse auf Lange B und die drei Adern flr die
Motorphasen auf Lange C. Der Schutzleiter hat die Ladnge A. Verbinden Sie die
Adern der Haltebremse mit dem Antrieb, selbst wenn es sich um Motoren ohne
Haltebremse handelt (Induktionsspannung).

Merkmal Einheit Wert
LXM32:U45, LXM32<U60, LXM32-D85, LXM32-C10
LXM32-U90, LXM32+D12,
LXM32:D18, LXM32<D30,
LXM32+D72
A mm (in) 140 (5.51) 220 (8,66)
B mm (in) 135 (5,32) 205 (8,07)
(o} mm (in) 130 (5,12) 200 (7,87)
D mm (in) 50 (1,97) 50 (1,97)

Beachten Sie den maximal zulassige Anschlussquerschnitt. Berlicksichtigen Sie,
dass die Kabelenden (Aderendhiilsen) den Querschnitt vergréRern.

Der Antriebsverstarker iberwacht die Motorphasen auf:
» Kurzschlisse zwischen den Motorphasen
» Kurzschlisse zwischen den Motorphasen und der Masse

Ein Kurzschluss zwischen Motorphasen und dem DC-Bus, dem Bremswiderstand
oder den Adern der Haltebremse wird nicht erkannt.

0198441113766.14
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Anschlussbild Motor und Haltebremse

Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MU45, LXM32MUG0,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72.

Anschlussbild Motor mit Haltebremse

CN10 Motor
Il -] v o
-] v
M=) woryl
@) o ol= A wm
= e
CN11 Brake *
BR+
BR- O—

Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MD85 und
LXM32MC10.

Anschlussbild Motor mit Haltebremse
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Anschluss Bedeutung Farbe
U Motorphase schwarz L1 (BK)
\% Motorphase schwarz L2 (BK)
w Motorphase schwarz L3 (BK)
PE Schutzleiter griin/gelb (GN/YE)
BR+ Haltebremse + weill (WH) oder schwarz 5 (BK)
BR- Haltebremse - grau (GR) oder schwarz 6 (BK)

Motorkabel anschlieRen

» Schliefl3en Sie die Motorphasen und den Schutzleiter an CN10 an. Beachten
Sie, dass die Anschlisse U, V, W und PE (Erde) motorseitig und
antriebsseitig Ubereinstimmen.

» Beachten Sie das fur die Klemmenschrauben angegebene Anzugsmoment.
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« Verbinden Sie mit dem Anschluss BR+ von CN11 die weil3e Ader oder die
schwarze Ader mit der Beschriftung 5.

Verbinden Sie mit dem Anschluss BR- von CN11 die graue Ader oder die
schwarze Ader mit der Beschriftung 6.

Fir LXM32MU45, LXM32MUG0, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 und LXM32MD72:

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

* Verbinden Sie den Kabelschirm mit der Schirmklemme (grof3flachiger
Kontakt).

Schirmklemme Motorkabel

Bei LXM32MD85 und LXM32MC10:

+ Befestigen Sie den Kabelschirm grofRflachig mit einer Schirmklemme auf
einer EMV-Schiene.

Achten Sie darauf, dass die einzelnen Adern in ihrer Fiihrung liegen.

« Wenn Sie keinen externen Bremswiderstand anschlieRen, montieren Sie die
Kabelflhrung.

Schirmklemme Motorkabel
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Anschluss DC-Bus (CN9, DC-Bus)

Allgemeines

Bei falscher Verwendung des DC-Busses kénnen die Antriebsverstarker sofort
oder mit Zeitverzégerung zerstort werden.

AWARNUNG

ZERSTORUNG VON ANLAGENTEILEN UND VERLUST DER
STEUERUNGSKONTROLLE

Stellen Sie sicher, dass die Anforderungen zur Verwendung des DC-Busses
eingehalten werden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Diese und weitere Informationen finden Sie Sie im Dokument "LXM32 -
Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis". Wenn Sie einen gemeinsamen
DC-Bus verwenden mdchten, missen Sie zuerst das Dokument "LXM32 -
Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis" lesen.

Anforderungen zur Verwendung

Die Anforderungen und Grenzwerte fir die Parallelschaltung am DC-Bus finden
Sie als Anwendungshinweis unter https://www.se.com. Bei Fragen oder
Problemen im Zusammenhang mit dem Bezug des Anwendungshinweises
wenden Sie sich an lhren Schneider Electric-Ansprechpartner.

Anschluss Bremswiderstand (CN8, Braking Resistor)

Allgemeines

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzégert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

» Stellen Sie sicher, dass die Parameter flir den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Interner Bremswiderstand

Im Antrieb ist zur Aufnahme von Bremsenergie ein Bremswiderstand integriert. Im
Auslieferungszustand ist der interne Bremswiderstand ausgewahlt.
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Externer Bremswiderstand

Kabelspezifikation

Ein externer Bremswiderstand wird fir Anwendungen benétigt, bei denen der
Motor stark gebremst werden muss und der interne Bremswiderstand die
Uberschiissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen kann.

Die Auswahl und Dimensionierung des externen Bremswiderstands wird im
Abschnitt Dimensionierung Bremswiderstand, Seite 73 beschrieben. Passende
Bremswiderstande, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet

Twisted Pair: -

PELV: -

Kabelaufbau: Mindestquerschnitt Adern: Gleicher Querschnitt

wie Endstufenversorgung, siehe Anschluss
Endstufenversorgung (CN1), Seite 110.

Die Leiter missen einen ausreichenden
Querschnitt besitzen, damit die Sicherung am
Netzanschluss das Gerat im Bedarfsfall
schitzen kann.

Maximale Kabellange: 3 m (9,84 ft)

Eigenschaften der Anschlussklemmen CN8

Verdrahtungsplan

Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-D85,
LXM32-U60, LXM32:C10
LXM32-U90,
LXM32+D12,
LXM32-D18,
LXM32-D30,
LXM32:D72
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 3,3 1,5 bis 25
(AWG) (18 bis 12) (14 bis 4)
Anzugsmoment der Nm 0,51 3,8
Klemmenschrauben
(Ib.in) (4.5) (33,6)
Abisolierlange mm 10.. 11 18
(in) (0,39 bis 0,43) (0,71)

Die Klemmen sind fur feindrahtige und starre Leiter zugelassen. Beachten Sie den
maximal zuldssige Anschlussquerschnitt. Berlicksichtigen Sie, dass die
Kabelenden (Aderendhiilsen) den Querschnitt vergréern.

Wenn Sie Aderendhilsen verwenden, benutzen Sie fir diese Klemmen nur
Aderendhilsen mit Kragen.

Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MU45, LXM32MUG0,
LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72.

0198441113766.14

107



Servoantrieb Installation

CNS8 Braking resistor
CNB8 Braking resistor
B Pse o S
(18 P8
e &

Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MD85 und
LXM32MC10.
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CN8

Externen Bremswiderstand anschlieRen

» Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Beachten Sie die
Sicherheitshinweise zur Elektroinstallation, siehe Produktinformationen, Seite
14.

+ Stellen Sie sicher, dass keine Spannungen mehr anliegen
(Sicherheitshinweise).

Far LXM32MU45, LXM32MUG60, LXM32MU90, LXM32MD12, LXM32MD18,
LXM32MD30 und LXM32MD72:

+ Entfernen Sie die Abdeckung des Anschlusses.
» Erden Sie den Anschluss PE (Erde) des Bremswiderstands.

» Schliel3en Sie den externen Bremswiderstand an den Antrieb an. Beachten
Sie das fir die Klemmenschrauben angegebene Anzugsmoment.

» Befestigen Sie den Kabelschirm groRflachig auf der Schirmbefestigung an
der Antriebsunterseite.

Bei LXM32MD85 und LXM32MC10:
» Erden Sie den Anschluss PE (Erde) des Bremswiderstands.

» Schliel3en Sie den externen Bremswiderstand an den Antrieb an. Beachten
Sie das fir die Klemmenschrauben angegebene Anzugsmoment.

+ Befestigen Sie den Kabelschirm gro3flachig mit einer Schirmklemme auf
einer EMV-Schiene.

* Achten Sie darauf, dass die einzelnen Adern in ihrer Flihrung liegen.
* Montieren Sie die Kabelfiihrung.
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Schirmklemme externer Bremswiderstand
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Die Umschaltung zwischen internem und externem Widerstand erfolgt durch den
Parameter RESint_ext. Die Einstellung der Parameter fiir den Bremswiderstand
finden Sie im Abschnitt Parameter fiir Bremswiderstand einstellen, Seite 162. Bei
der Inbetriebnahme muss die korrekte Funktion des Bremswiderstands getestet

werden.

Verdrahtungsbeispiel

Die nachstehende Abbildung zeigt ein Funktionsprinzip:
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Anschluss Endstufenversorgung (CN1)

Allgemeines

Dieses Produkt hat einen Ableitstrom grof3er als 3,5 mA. Durch eine
Unterbrechung der Erdverbindung kann bei einer Berihrung des Gehauses ein
gefahrlicher Beriihrungsstrom flielRen.

A AGEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzerdungsleiter mit einem Querschnitt von
mindestens 10 mm2 (AWG 6) oder zwei Schutzerdungsleiter mit dem
Querschnitt der Versorgungsleiter der Leistungsklemmen.

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung
des Antriebssystems sicher.

+ Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

+ Benutzen Sie keine Kabelfiihrungsrohre als Schutzleiter, sondern einen
Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

* Verwenden Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

AWARNUNG

UNZUREICHENDER SCHUTZ GEGEN UBERSTROM

* Verwenden Sie die im Abschnitt "Technische Daten" vorgeschriebenen
externen Sicherungen.

» Schlief3en Sie das Gerat nicht an ein Netz an, dessen
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) den im Abschnitt "Technische
Daten" zugelassenen Wert Uberschreitet.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

AWARNUNG

FALSCHE NETZSPANNUNG

Stellen Sie sicher, dass das Produkt fiir die Netzspannung zugelassen ist, bevor
Sie das Produkt einschalten und konfigurieren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Die Produkte sind fur den Industriebereich spezifiziert und durfen nur mit festem
Anschluss betrieben werden.

Bevor Sie den Antrieb anschlieen, Uberprifen Sie die zugelassenen Netzformen,
siehe Daten Endstufe — allgemein, Seite 29.

Kabelspezifikation

Schirmung: -

Twisted Pair: -

PELV: -
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Kabelaufbau:

Die Leiter missen einen ausreichenden
Querschnitt besitzen, damit die Sicherung am
Netzanschluss das Gerat im Bedarfsfall

schitzen kann.

Maximale Kabellange:

Eigenschaften der Anschlussklemmen CN1

Merkmal Einheit Wert
LXM32-U45, LXM32-D72 LXM32e-
LXM32-U60, D85,
LXM32-U90, LXM32e-
LXM32-D12, Cc10
LXM32-D18,
LXM32-D30
Anschlussquerschnitt mm?2 0,75 bis 5,3 0,75 bis 10 1,5 bis 25
(AWG) (18 bis 10) (18 bis 8) (14 bis 4)
Anzugsmoment der Nm 0,68 1,81 3,8
Klemmenschrauben
(Ib.in) (6,0) (16,0) (33,6)
Abisolierlange mm 6..7 8..9 18
(in) (0,24 bis 0,28) (0,31 bis 0,35) (0,71)

Die Klemmen sind fur Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
mdglich, Aderendhilsen.

Voraussetzungen fiir das AnschlieBen der Endstufenversorgung

Beachten Sie folgende Hinweise:

» Dreiphasige Antriebe dirfen nur Uber drei Phasen angeschlossen und
betrieben werden.

+ Schalten Sie Netzsicherungen vor.

« Bei Einsatz eines externen Netzfilters muss das Netzkabel zwischen
externem NetZzfilter und Antrieb geschirmt und beidseitig geerdet werden,
wenn dieses Kabel langer als 200 mm ist (7,87 in).

* Im Abschnitt Bedingungen fur UL 508C und CSA, Seite 56 finden Sie
Informationen zu einem Aufbau entsprechend UL.

Endstufenversorgung Einphasiger Antrieb

Die Abbildung zeigt eine Ubersicht iiber die Verdrahtung der
Endstufenversorgung fir einen einphasigen Antrieb. In der Abbildung sind auch
die als Zubehor erhaltlichen Komponenten externes Netzfilter und Netzdrossel zu
sehen.
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Ubersicht tiber die Endstufenversorgung fiir einen einphasigen Antrieb

M ] E1 S1
N2 .., i
@fj( -—
B ———
KR XX

1 Netzdrossel (Zubehor)
2 Externer NetZfilter (Zubehor)
3 Antrieb

Verdrahtungsplan der Endstufenversorgung fiir einen einphasigen Antrieb
CN1 Mains 115/230 Vac

Qo
L1o
N/L2 o

+ Uberpriifen Sie die Netzform. Die zugelassenen Netzformen finden Sie im
Abschnitt Endstufendaten - allgemein, Seite 29.

» Schliel3en Sie das Netzkabel an. Beachten Sie das fir die
Klemmenschrauben angegebene Anzugsmoment.

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

Endstufenversorgung Dreiphasiger Antrieb

Die Abbildung zeigt eine Ubersicht iiber die Verdrahtung der
Endstufenversorgung fiir einen dreiphasigen Antrieb. In der Abbildung sind auch
die als Zubehor erhaltlichen Komponenten externes Netzfilter und Netzdrossel zu

sehen.
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Verdrahtungsplan der Endstufenversorgung fiir einen dreiphasigen Antrieb

®

®

1 Netzdrossel (Zubehor)
2 Externer NetZzfilter (Zubehor)

3 Antrieb

Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MU60, LXM32MD12,
LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72.

Verdrahtungsplan der Endstufenversorgung fiir einen dreiphasigen Antrieb

CN1 Mains 208/400/480 Vac

® @0 —————
Y L1 o
S L2 o
9 L3o
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Die folgende Abbildung zeigt die Antriebsvarianten LXM32MD85 und
LXM32MC10.

Verdrahtungsplan der Endstufenversorgung fiir einen dreiphasigen Antrieb

- — — —

R ~_ _ - _

R

|leeee®

1Lr

—

Hiﬁ“‘ﬁiﬂiiHi‘i
@ LR L2 Lan\lJuuﬁuA‘ﬁuh‘Hu | CN1
s maEamAEansEine

@eE®®O®®_

+ Uberprifen Sie die Netzform. Die zugelassenen Netzformen finden Sie im
Abschnitt Endstufendaten - allgemein, Seite 29.

» SchlielRen Sie das Netzkabel an. Beachten Sie das fur die
Klemmenschrauben angegebene Anzugsmoment.

Far LXM32MU60, LXM32MD12, LXM32MD18, LXM32MD30 und LXM32MD72:

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehduse
eingerastet ist.

Bei LXM32MD85 und LXM32MC10:
» Schliel3en Sie das Gehause durch Anbringen der Klemmenabdeckung.

Anschluss Motor-Encoder (CN3)

Funktion und Encodertyp

Der Motor-Encoder ist ein im Motor integrierter Hiperface-Encoder. Er Gbermittelt
die Motorposition an das Gerat.

Kabelspezifikation

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet

Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: 6*0,14 mm2 + 2 * 0,34 mm2
(6*AWG 24 + 2 * AWG 20)

Maximale Kabellange: 100 m (328,08 ft)

Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines
Verdrahtungsfehlers zu minimieren, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.
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Verdrahtungsplan
B
CN3 Encoder-1 8
7
B 6
° i —>=<
4
3
1 2
A 1 =<
A
Pin- | Signal Motor, Pin Paar | Bedeutung E/A
Nr.
1 COS+ 9 2 Cosinussignal |
2 REFCOS 5 2 Referenz fiir Cosinussignal |
3 SIN+ 8 3 Sinussignal |
6 REFSIN 4 3 Referenz fiir Sinussignal |
4 Data 6 1 Empfangs-, Sendedaten E/A
5 Data 7 1 Empfangs-, Sendedaten, invertiert E/A
7.. - 4 Reserviert
8
A ENC+10V_OUT 10 5 Encoderversorgung O
B ENC_0V 11 5 Bezugspotential fir Encoderversorgung
SHLD Shield
UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB
Verbinden Sie keine Drahte mit reservierten, ungenutzten Anschlissen oder mit
Anschlissen, die als ,Not Connected” (N.C./Nicht angeschlossen)
gekennzeichnet sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Motor-Encoder anschlieen

« Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

* Verbinden Sie den Stecker mit CN3 Encoder-1.

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

Wenn Sie vorkonfektionierte Kabel verwenden, fihren Sie die Kabel ausgehend
vom Motor zum Antrieb. Durch die vorkonfektionierten Stecker auf der Motorseite
ist diese Richtung oft schneller und einfacher.

Anschluss PTO (CN4, Pulse Train Out)

Allgemeines

Am Ausgang PTO (Pulse Train Out, CN4) werden 5 V Signale herausgeflhrt.
Abhangig vom Parameter PTO_mode sind dies ESIM-Signale
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(Encodersimulation) oder logisch durchgefiihrte PTI-Eingangssignale (P/D
Signale, A/B Signale, CW/CCW Signale). Die PTO Ausgangssignale kénnen als
PTI Eingangssignal fir einen weiteren Antrieb genutzt werden. Der Signalpegel
entspricht RS422, siehe Ausgang PTO (CN4), Seite 44. Der Ausgang PTO liefert
5V Signale, auch wenn das PTI Eingangssignals ein 24 V Signal ist.

Kabelspezifikation

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: 8* 0,14 mm2 (8 * AWG 24)
Maximale Kabellange: 100 m (328 ft)

Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines
Verdrahtungsfehlers zu minimieren, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

Verdrahtungsplan

Anschlussbild Pulse Train Out (PTO)

VW3M8223R30
Z "o
{' 2 ==3er
1 | W3M8502R e @

V
;e
"

Pin Signal Paar Bedeutung

1 ESIM_A 2 ESIM Kanal A

2 ESIM_A 2 ESIM Kanal A, invertiert
4 ESIM_B 1 ESIM Kanal B

5 ESIM_B 1 ESIM Kanal B, invertiert
3 ESIM_I 3 ESIM Indexpuls

6 ESIM_I 3 ESIM Indexpuls, invertiert
7 PTO_OV 4 Bezugspotential

8 PTO_0OV 4 Bezugspotential

PTO: logisch durchgefiihrte PTI-Signale

Am Ausgang PTO kénnen die Eingangssignale PT| wieder ausgegeben werden,
um damit einen nachfolgenden Antrieb anzusteuern (Daisy chain). Abhangig vom
Eingangssignal kann das Ausgangssignal vom Typ P/D Signal, A/B Signal oder
CW/CCW Signal sein. Der Ausgang PTO liefert 5 V Signale.
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PTO anschlieRen

« Stecken Sie den Stecker auf CN4. Beachten Sie die korrekte
Steckerbelegung.

« Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

Anschluss PTI (CNS5, Pulse Train In)

Allgemeines

Am Anschluss PTI (Pulse Train In, CN5) kénnen Puls/Richtungssignale (P/D), A/
B-Signale oder CW/CCW-Signale angeschlossen werden.

Es kénnen entweder 5 V-Signale oder 24 V-Signale angeschlossen werden, siehe
Eingang PTI (CN5), Seite 45. Die Pin-Belegung und die Kabel sind
unterschiedlich.

Falsche oder gestorte Signale als Sollwerte kdnnen unbeabsichtigte Bewegungen
auslésen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG
* Verwenden Sie geschirmte Kabel mit Twisted-Pair.

* Verwenden Sie Signale ohne Gegentakt nicht in gestérter Umgebung.

* Verwenden Sie bei Kabellangen tber 3 m (9,84 ft) nur Gegentakt-Signale
und begrenzen Sie die Frequenz auf 50 kHz.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Kabelspezifikation PTI

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich
PELV: Erforderlich
Mindestquerschnitt Adern: 0,14 mm2 (AWG 24)
Maximale Kabellange: 100 m (328 ft) mit RS422

10 m (32,8 ft) bei Push-Pull

1 m (3,28 ft) bei Open Collector

Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel, um das Risiko eines
Verdrahtungsfehlers zu minimieren, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.
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Anschlussbelegung PTI 5V

Anschlussbild Pulse Train In (PTI) 5V

VW3M8223R30
8
7 i __3
CNS5 PTI 5
8 } o
%ﬁi } X
1 W3M8502Re e

i\

P/D Signale 5V
Pin Signal Paar Bedeutung
1 PULSE(5V) 2 Pulse 5V
2 PULSE 2 Pulse, invertiert
4 DIR(5V) 1 Richtung 5V
5 DIR 1 Richtung, invertiert
A/B Signale 5V
Pin Signal Paar Bedeutung
1 ENC_A(5V) 2 Encoder Kanal A 5V
2 ENC_A 2 Encoder Kanal A, invertiert
4 ENC_B(5V) 1 Encoder Kanal B 5V
5 ENC B 1 Encoder Kanal B, invertiert
CW/CCW Signale 5V
Pin Signal Paar Bedeutung
1 CW(5V) 2 Pulse positiv 5V
2 cw 2 Pulse positiv, invertiert
4 CCW(5V) 1 Pulse negativ 5V
5 ccw 1 Pulse negativ, invertiert

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Anschlissen, die als ,Not Connected” (N.C./Nicht angeschlossen)
gekennzeichnet sind.

oder Sachschéaden zur Folge haben.

Verbinden Sie keine Drahte mit reservierten, ungenutzten Anschliissen oder mit

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

Pulse Train IN (PTI) 5 V anschlieen

» Stecken Sie den Stecker auf CN5. Beachten Sie die korrekte
Steckerbelegung.

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.
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Anschlussbelegung PTI 24 V

Beachten Sie, dass bei 24 V-Signalen die Adernpaare gegeniber den 5 V-
Signalen unterschiedlich belegt werden missen! Benutzen Sie ein Kabel
entsprechend der Kabelspezifikation. Konfektionieren Sie das Kabel wie im
folgenden Bild dargestellt.

Anschlussbild Pulse Train In (PTI) 24 V.

8
CNS5 PTI 7
6
8 5
g 4
- 3
1 2
1
P/D Signale 24 V
Pin Signal Paar Bedeutung
7 PULSE(24V) A Pulse 24V
2 PULSE A Pulse, invertiert
8 DIR(24V) B Richtung 24V
5 DIR B Richtung, invertiert
A/B Signale 24 V
Pin Signal Paar Bedeutung
7 ENC_A(24V) A Encoder Kanal A 24V
2 ENC_A A Encoder Kanal A, invertiert
8 ENC_B(24V) B Encoder Kanal B 24V
5 ENC_B B Encoder Kanal B, invertiert
CW/CCW Signale 24 V
Pin Signal Paar Bedeutung
7 CW(24V) A Pulse positiv 24V
2 cw A Pulse positiv, invertiert
8 CCW(24V) B Pulse negativ 24V
5 ccw B Pulse negativ, invertiert

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Verbinden Sie keine Drahte mit reservierten, ungenutzten Anschliissen oder mit
Anschlissen, die als ,Not Connected” (N.C./Nicht angeschlossen)
gekennzeichnet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Pulse Train In (PTI) 24 V anschlieRen

« Stecken Sie den Stecker auf CN5. Beachten Sie die korrekte
Steckerbelegung.

« Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

0198441113766.14

119



Servoantrieb Installation

Anschluss 24-VDC-Steuerungsversorgung und STO (CN2, DC-
Versorgung und STO)

Allgemeines

Die 24-Vdc-Versorgungsspannung ist mit zahlreichen freiliegenden
Signalanschlissen im Antriebssystem verbunden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

* Verwenden Sie Netzteile, die den Anforderungen an PELV (Protective Extra
Low Voltage) entsprechen.

» Schliel3en Sie die 0-Vdc-Ausgange aller Netzteile an FE (Funktionserde/-
masse) an, beispielsweise fur die VDC-Versorgungsspannung und die 24-
Vdc-Spannung fiir die sicherheitsbezogene Funktion STO.

» Verbinden Sie alle 0-Vdc-Ausgange (Referenzpotentiale) aller flir den
Antrieb verwendeten Netzteile.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Der Anschluss fur die 24-Vdc-Steuerungsversorgung am Produkt besitzt keine
Einschaltstrombegrenzung. Wird die Spannung iber das Schalten von Kontakten
eingeschaltet, kdnnen die Kontakte zerstort werden oder verschweilen.

HINWEIS

ZERSTORUNG VON KONTAKTEN
+ Schalten Sie den Netzeingang (Primarseite) des Netzteils.

» Schalten Sie nicht die Ausgangsspannung (Sekundarseite) des Netzteils.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéden zur Folge
haben.

Sicherheitsbezogene Funktion STO

Informationen zu den Signalen der sicherheitsbezogenen Funktion STO finden
Sie im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 78. Wenn die sicherheitshezogene
Funktion STO nicht bendtigt wird, miissen die Eingange STO_A und STO_B mit
+24VDC verbunden werden.

Kabelspezifikation CN2

Schirmung: -M

Twisted Pair:

PELV: Erforderlich
Mindestquerschnitt Adern: 0,75 mm2 (AWG 18)
Maximale Kabellange: 100 m (328 ft)

(1) Siehe Funktionale Sicherheit, Seite 78
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Eigenschaften der Anschlussklemmen CN2

Merkmal Einheit Wert
Max. Klemmenstrom A 16(1)
Anschlussquerschnitt mm2 05..25
(AWG) (20 bis 14)
Abisolierlange mm 12...13
(in) (0,47 bis 0,51)
(1) Beachten Sie beim Verbinden mehrerer Antriebe den maximal zuldssigen Klemmenstrom.

Die Klemmen sind fur Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden Sie, wenn
madglich, Aderendhilsen.

Zulassiger Klemmenstrom der 24-VDC-Steuerungsversorgung

* Anschluss CN2, Pin 3 und 7 sowie Pin 4 und 8, kann als 24-V-/0-V-Anschluss
fir weitere Verbraucher benutzt werden.

Im Stecker sind folgende Pins verbunden: Pin 1 mit Pin 5, Pin 2 mit Pin 6, Pin
3 mit Pin 7 und Pin 4 mit Pin 8.

» Die Spannung am Haltebremsenausgang hangt von der 24-VDC-
Steuerungsversorgung ab. Beachten Sie, dass auch der Strom der
Haltebremse Uber diese Klemme flief3t.

Verdrahtungsplan
CN2 DC Supply / STO
STO A 1O é‘) 1O g
sto_a1|@f H@»|s stos 2 6l 2 6
s10 52|@f [@»|6 b IE Y
24V3©I I©.7 ~ SO O O O Of--
) ov |4 8 4 8
ov4|@ H@p|s 24vpc T T ©° © o
Pin-Nr. Signal Bedeutung
1,5 STO_A Sicherheitsbezogene Funktion STO Zweikanaliger Anschluss, Anschluss A
2,6 STO_B Sicherheitsbezogene Funktion STO Zweikanaliger Anschluss, Anschluss B
3,7 24V 24-VDC-Steuerungsversorgung
4,8 ov Bezugspotential fir 24-VDC-Steuerungsversorgung und Bezugspotential fiir
sicherheitsbezogene Funktion STO

Anschluss der sicherheitshezogenen Funktion STO

« Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

+ SchliefRen Sie die sicherheitsbezogene Funktion entsprechend den
Spezifikationen im Abschnitt Funktionale Sicherheit, Seite 78 an.

Anschluss der 24-VDC-Steuerungsversorgung

» Stellen Sie sicher, dass Verdrahtung, Kabel und angeschlossene
Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.
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» Fuhren Sie die 24-VDC-Steuerungsversorgung von einem Netzteil (PELV)

zum Antriebsverstarker.

» Erden Sie den 0-VDC-Ausgang am Netzteil.

« Beachten Sie beim Verbinden mehrerer Antriebsverstarker den maximal

zulassigen Klemmenstrom.

+ Stellen Sie sicher, dass die Steckerverriegelungen ordnungsgemaf am

Gehause einrasten.

Anschluss digitale Eingange und Ausgange (CN6)

Allgemeines

Das Gerat verfligt tiber konfigurierbare Eingange und Ausgange. Die
Standardbelegung und die konfigurierbare Belegung ist abhangig von der
gewahlten Betriebsart. Weitere Informationen finden Sie unter Digitale
Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 207.

Kabelspezifikation

Schirmung:

Twisted Pair:

PELV:

Erforderlich

Kabelaufbau:

0,25 mm2, (AWG 22)

Eigenschaften der Anschlussklemmen CN6

Maximale Kabellange: 30 m (98,4 ft)
Merkmal Einheit Wert
Anschlussquerschnitt mm?2 0,2..1,0
(AWG) (24 bis 16)
Abisolierlange mm 10
(in) (0.39)
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Verdrahtungsplan
CN6 1/0
DQCOM D10/CAP1
DQO D11/CAP2
DO1 D12/CAP3
DQ2 D13
SHLD D14
DICOM D15
Signal Bedeutung
DQCOM Bezugspotential zu DQO ... DQ2
DQoO Digitalausgang 0
DQ1 Digitalausgang 1
DQ2 Digitalausgang 2
SHLD Schirmanbindung
DICOM Bezugspotential zu DIO ... DI5
DIOICAP1 Digitaler Eingang 0 / Capture-Eingang 1
DI1ICAP2 Digitaler Eingang 1 / Capture-Eingang 2
DI2ICAP3(") Digitaler Eingang 2 / Capture-Eingang 3(")
DI3 Digitaleingang 3
Di4 Digitaleingang 4
DI5 Digitaleingang 5
(1) Verfugbar mit Hardwareversion 2RS03

Die Stecker sind codiert. Achten Sie beim Anschluss auf die richtige Zuordnung.

Die Konfiguration sowie die Standardbelegung der Eingédnge und Ausgéange ist im
Abschnitt Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange, Seite 207
beschrieben.

Digitale Eingange/Ausgange anschlieBen

» Verdrahten Sie die digitalen Anschliisse an CN6.
» Erden Sie den Schirm an SHLD.

« Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Gehause
eingerastet ist.

Anschluss PC mit Inbetriebnahmesoftware (CN7)

Allgemeines

Fir die Inbetriebnahme kann ein PC mit Inbetriebnahmesoftware Lexium DTM
Library angeschlossen werden. Der PC wird Uber einen bidirektionalen USB/
RS485 Umsetzer angeschlossen, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.
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Kabelspezifikation

Verdrahtungsplan

Wird die Inbetriebnahmeschnittstelle am Produkt direkt mit einer Ethernet-
Schnittstelle am PC verbunden, kann die Schnittstelle am PC zerstort werden.

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES PC

* Verwenden Sie fir den Anschluss an einen PC einen bidirektionalen RJ45/
USB-A-Adapter mit einem RS485/USB-Konverter.

» Verbinden Sie nie eine Ethernet-Schnittstelle direkt mit der
Inbetriebnahmeschnittstelle dieses Produkts.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge
haben.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: 8* 0,25 mm2 (8 * AWG 22)
Maximale Kabellange: 100 m (328 ft)

CN7

==

e

—==<

- o)
ANWATO~N®

Pin Signal Bedeutung

1..3 - Reserviert

4 MOD_D1 RS485, bidirektionales Sende-/Empfangssignal

5 MOD_DO RS485, bidirektionales Sende-/Empfangssignal, invertiert
6 - Reserviert

7 MOD+10V_OUT 10 V Versorgung, maximal 100 mA

8 MOD_0oV Bezugspotential zu MOD+10V_OUT

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Verbinden Sie keine Drahte mit reservierten, ungenutzten Anschlissen oder mit
Anschlissen, die als ,Not Connected” (N.C./Nicht angeschlossen)
gekennzeichnet sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Stecker am Geh&use eingerastet ist.
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Uberpriifung der Installation

Beschreibung

Kontrollieren Sie die durchgefihrte Installation:

Uberpriifen Sie die mechanische Befestigung des gesamten
Antriebssystems:

o

o

Sind die vorgeschriebenen Abstande eingehalten?

Sind alle Befestigungsschrauben mit dem vorgeschriebenen
Anzugsmoment festgezogen worden?

Uberpriifen Sie die elektrischen Anschliisse und die Verkabelung:

o

o

Sind alle Schutzleiter angeschlossen?

Haben alle Sicherungen den korrekten Wert und sind vom passenden
Typ?

Sind an den Kabelenden alle Adern angeschlossen oder isoliert?

Sind alle Kabel und Stecker richtig angeschlossen und korrekt verlegt?
Sind mechanische Verriegelungen der Stecker korrekt und wirksam?
Sind die Signalleitungen richtig angeschlossen?

Sind notwendige Schirmanbindungen EMV-gerecht durchgefihrt?
Sind alle EMV-Mafinahmen durchgeflhrt?

Entspricht die Installation des Antriebsverstarkers allen ortlichen,
regionalen und nationalen elektrischen Sicherheitsvorschriften fir die
letztendliche Aufstellung?

Uberpriifen Sie, ob alle Abdeckungen und Dichtungen richtig installiert sind,
um die erforderliche Schutzart zu erreichen.

0198441113766.14
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Inbetriebnahme

Uberblick

Allgemeines

Die sicherheitsbezogene Funktion STO (Safe Torque Off) unterbricht nicht die
Spannungsversorgung am DC-Bus. Sie unterbricht lediglich die
Spannungsversorgung zum Motor. Die Spannung am DC-Bus und die
Netzspannung fiir den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A AGEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

» Verwenden Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehenen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der Schaltung der
sicherheitsbezogenen Funktion STO ist, um den Antriebsverstarker von der
Netzversorgung zu trennen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Durch Fremdantrieb des Motors kdnnen hohe Stréme in den Antriebsverstarker
zurlckgespeist werden.

A GEFAHR

BRAND DURCH EXTERNE, AUF DEN MOTOR WIRKENDE
ANTRIEBSKRAFTE

Stellen Sie sicher, dass bei einem Fehler der Fehlerklasse 3 oder 4 keine
externen Antriebskrafte auf den Motor wirken kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen fiihrt zu Tod oder schweren
Verletzungen.

Ungeeignete Parameterwerte oder ungeeignete Daten kénnen unbeabsichtigte
Bewegungen ausldsen, Signale auslésen, Teile beschadigen sowie
Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Parameterwerte oder Daten
werden erst nach einem Neustart aktiv.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

+ Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbestimmten Parameterwerten
oder Daten.

+ Andern Sie nur Werte von Parametern, deren Bedeutung Sie verstehen.

+ Fihren Sie nach dem Andern einen Neustart durch und Uberprifen Sie die
gespeicherten Betriebsdaten und/oder Parameterwerte nach der Anderung.

+ Fihren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fir alle Betriebszustande und Fehlerfalle
durch.

. l_'_Jberpriern Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und auch nach
Anderungen an den Parameterwerten und/oder Betriebsdaten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Wenn die Endstufe unbeabsichtigt deaktiviert wird, zum Beispiel durch
Spannungsausfall, Fehler oder Funktionen, wird der Motor nicht mehr kontrolliert
gebremst.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Stellen Sie sicher, dass Bewegungen ohne Bremswirkung keine
Kérperverletzung oder Gerateschaden verursachen kénnen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

SchlieRen der Haltebremse bei laufendem Motor filhrt zu schnellem Verschleil?
und Verlust der Bremskraft.

AWARNUNG

VERLUST DER BREMSKRAFT DURCH VERSCHLEISS ODER HOHE
TEMPERATUR

¢ Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.

+ Uberschreiten Sie nicht die maximale Anzahl von Bremsvorgéangen und die
maximale kinetische Energie beim Bremsen bewegter Lasten.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.

Beim ersten Betrieb des Gerats besteht ein erhdhtes Risiko unerwarteter
Bewegungen, zum Beispiel durch falsche Verdrahtung oder ungeeignete
Parametereinstellungen. Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte
Bewegung hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

« Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse im
Arbeitsbereich befinden, wenn Sie die Anlage betreiben.

+ Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen keine Gefahrdungen Schaden entstehen
kann.

» Fuhren Sie eine Erstprifung ohne gekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fiir
alle am Test beteiligten Personen erreichbar ist.

* Rechnen Sie mit Bewegungen in nicht beabsichtigte Richtungen oder einem
Schwingen des Motors.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
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Der Zugriff auf das Gerat kann (iber verschiedene Typen von Zugriffskanalen
erfolgen. Wenn Uber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen wird oder
wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbeabsichtigtes Verhalten
ausgelost werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass der gleichzeitige Zugriff Gber verschiedene
Zugriffskanale keine unbeabsichtigte Auslésung bzw. Blockierung von
Befehlen verursachen kann.

» Vergewissern Sie sich, dass die Verwendung eines exklusiven Zugriffs zu
keiner unbeabsichtigten Auslésung bzw. Blockierung von Befehlen fiihren
kann.

» Stellen Sie sicher, dass die erforderlichen Zugriffskanale verfigbar sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Die Temperatur der Metalloberflachen des Gerats kann wahrend des Betriebs 70 °
C (158 °F) Uberschreiten.

AVORSICHT

HEISSE OBERFLACHEN
* Vermeiden Sie jeden Kontakt mit heiRen Oberflachen ohne entsprechenden
Schutz.

» Achten Sie darauf, dass sich keine entztindlichen oder hitzeempfindlichen
Teile in direkter Nahe von heil3en Oberflachen befinden.

+ Stellen Sie sicher, dass die Warmeableitung ausreichend ist, indem Sie
einen Testlauf unter maximalen Lastbedingungen durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder
Sachschaden zur Folge haben.

Wenn der Antrieb mehr als 24 Monate nicht an die Netzspannung angeschlossen
war, missen vor dem Starten des Motors zunéachst die Kondensatoren wieder auf
volle Leistung gebracht werden.

HINWEIS

REDUZIERTE LEISTUNGSFAHIGKEIT DER KONDENSATOREN

Legen Sie die Netzspannung mindestens eine Stunde lang an den Antrieb an,
bevor Sie die Endstufe zum ersten Mal einschalten, wenn der Antrieb
mindestens 24 Monate lang nicht unter Spannung stand.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéden zur Folge
haben.

Wenn der Antrieb zum ersten Mal in Betrieb genommen wird, Gberpriifen Sie das
Herstellungsdatum und flhren Sie das oben angegebene Verfahren durch, wenn
das Herstellungsdatum mehr als 24 Monate in der Vergangenheit liegt.

Vorbereitung

Erforderliche Komponenten

Fir die Inbetriebnahme werden folgende Komponenten bendétigt:
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Schnittstellen

1 Integriertes HMI

2 Externes Grafikterminal

* Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library”
https://www.se.com/ww/en/download/document/Lexium_DTM_Library/

+ Feldbusumsetzer (Konverter) fiir die Inbetriebnahmesoftware bei Verbindung
Uber die Inbetriebnahmeschnittstelle

Inbetriebnahme und Parametrierung sowie Diagnoseaufgaben kénnen Sie tber
folgenden Schnittstellen durchfiihren:

3 PC mit Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library”

4 Feldbus

Vorhandene Gerateeinstellungen kénnen dupliziert werden. Eine gespeicherte
Geréateeinstellung kann in ein Gerat des gleichen Typs eingespielt werden. Das
Duplizieren kann genutzt werden, wenn mehrere Gerate die gleichen
Einstellungen erhalten, zum Beispiel beim Austausch von Geraten.

Inbetriebnahmesoftware

PC anschlieRen

Die Inbetriebnahmesoftware “Lexium DTM Library” bietet eine grafische
Benutzeroberflache und wird zur Inbetriebnahme, Diagnose und zum Test der
Einstellungen eingesetzt.

+ Einstellen der Regelkreisparameter in einer grafischen Oberflache
* Umfangreiche Diagnosewerkzeuge zur Optimierung und Wartung
* Langzeitaufzeichnung zur Beurteilung des Betriebsverhaltens

» Test der Ein- und Ausgangssignale

» Verfolgung der Signalverlaufe am Bildschirm

* Archivierung von Gerateeinstellungen und Aufzeichnungen mit
Exportfunktionen fir die Datenverarbeitung

Fir die Inbetriebnahme kann ein PC mit Inbetriebnahmesoftware angeschlossen
werden. Der PC wird an einen bidirektionalen USB/RS485 Umsetzer
angeschlossen, siehe Zubehor und Ersatzteile, Seite 684.

0198441113766.14
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Internes HMI

Ubersicht integriertes HMI

Uberblick

Das Gerat bietet die Moglichkeit, Uber das integrierte HMI (Human-Machine-
Interface) Parameter zu editieren, die Betriebsart Jog zu starten oder ein
Autotuning auszufiihren. Diagnose-Informationen wie zum Beispiel
Parameterwerte oder Fehlercodes kénnen ebenfalls angezeigt werden. In den
Abschnitten zur Inbetriebnahme und zum Betrieb finden Sie Hinweise, ob eine
Funktion Gber das integrierte HMI ausgefiihrt werden kann oder die
Inbetriebnahmesoftware verwendet werden muss.

1 Status-LEDs

2 7-Segment-Anzeige

3 ESC-Taste

4 Navigationstaste

5 Rote LED leuchtet: DC-Bus unter Spannung

Status-LEDs und eine 4-stellige 7-Segment Anzeige zeigen Geratestatus,
Menubezeichungen, Parametercodes, Zustandscodes und Fehlercodes an. Durch
Drehen der Navigationstaste kdnnen Menuebenen und Parameter ausgewahlt
werden und Werte inkrementiert oder dekrementiert werden. Durch Dricken der
Navigationstaste wird die Auswahl bestatigt.

Mit der Taste ESC (Escape) kann man Parameter und Menus verlassen. Werden
Werte angezeigt, kommt man mit der ESC-Taste zurlick zum letzen gespeicherten
Wert.
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Zeichensatz auf dem HMI

Die folgende Tabelle zeigt die Zuordnung von Zeichen auf der 4-stelligen 7-
Segment Anzeige

A (B |C |D |E F G |H | J K |L M |N O |P |Q |R

b cl|d | E F G H ' 4 | K L ni|n o P 9 | r
S | T u |V |W I[X |Y |Z 1 2 3 4 5 6 7 9 0
5 | E u W | X z [ = 3 4 5 b 1| H 9|0

Anzeige des Geratestatus

ON Fault Edit Value Unit
B2 0O =

. VEEEE |

VRN

Conf

1 Vier Status-LEDs
2 Drei Status-LEDs zur Identifikation der Menliebenen
3 Blinkende Punkte melden einen Fehler der Fehlerklasse O

1: Uber der 7-Segment Anzeige befinden sich vier Status-LEDs:

Fault Edit Value Unit Bedeutung

Rot - - - Betriebszustand Fault

- Gelb Gelb - Parameterwert kann editiert werden
- - Gelb - Wert des Parameters

- - - Gelb Einheit des gewahlten Parameters

2: Drei Status-LEDs zur Identifikation der Meniliebenen:

LED Bedeutung

Op Operation

Mon Statusinformationen
Conf Konfiguration

3: Blinkende Punkte melden einen Fehler der Fehlerklasse 0, zum Beispiel wenn
ein Grenzwert Uberschritten wurde.

Anzeige von Werten

Auf dem HMI kénnen Werte bis 999 direkt angezeigt werden.

Werte, die groRer sind als 999, werden in 1000er-Bereichen angezeigt. Zwischen
den Bereichen kann durch Drehen der Navigationstaste gewechselt werden.

Beispiel: Wert 1234567890
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Fault Edit Value Unit Fault Edlt Value Unlt Fault Edlt Value Umt Fault Edit Value Unlt
s R s [ s [ o | - =

M_ Mm m M°”m
-+ -+
Conf : Conf :: Conf’ : CUNf

Navigationstaste
Die Navigationstaste kann gedreht und gedriickt werden. Beim Druicken wird
zwischen kurzem Dricken (£1 s) und langem Driicken (=3 s) unterschieden.
Drehen Sie die Navigationstaste, um:
* zum nachsten oder vorherigen Meni zu wechseln
* zum nachsten oder vorherigen Parameter zu wechseln
*  Werte zu inkrementieren oder dekrementieren
* bei Werten >999 zwischen den Bereichen zu wechseln
Driicken Sie die Navigationstaste kurz, um:
» das gewahlte Meni aufzurufen
+ den gewahlten Parameter aufzurufen
+ den Wert im nicht-flichtigen Speicher zu speichern
Driicken Sie die Navigationstaste lange, um:
+ eine Beschreibung flr den gewahlten Parameter anzuzeigen
+ die Einheit des gewahlten Parameterwertes anzuzeigen
Menustruktur
Beschreibung
Das integrierte HMI arbeitet meniigefiihrt. Das folgende Bild gibt eine Ubersicht
Uber die oberste Ebene der Menustruktur:
)\
Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit
o B B B =5 Op----@ OPL----@ 0\p_---- @
Mot Mol l » Mon l » Mon
Conf I/, Conf Conf Conf
&15 Iy ly by
é)«s &13 &13
Fault Edlt Value Unlt Fault Edit Value Unit Fault Edit Value Unit
op E | | | op E | | |3
EETER z =
Mon} Mon|
+ 4 4
v Vv v

Unter der obersten Menuebene befinden sich auf der nachsten Ebene zum
Menupunkt gehérigen Parameter. Um den Zugang zu erleichtern, ist in den
Parametertabellen auch der MenUlpfad angegeben, zum Beispiel o P— Jo L -.
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Ubersicht iiber das Menii

AnA2

1 —1{CoRd | —PbRd | —{: Pc3 | — P3| JGSE
—{cobd | i Prg | i P | {2 P | [ JoG- | [3gh |
| (o] [ rpe ] (] (—farer]
| o] [rer] o] o]
FSu- ltun-] GA n
| o]
rdd (fon | [hant- ] NEth
|CArd) nsn- ] msst]
(AnR2]

y nF - ——4Hcﬂ‘| __+dFC'|

_{

Sto
—-{ Prn‘ ——4Htﬂp| ——+nnHH| EEEEH
——+ Pru‘ __4|DHE| ——{.HHH‘ [EE:]

uwocr
—{ Prr‘ —|unﬂa| —| JEI"
—reFd| Hames| ] PP
—nnAn| —arar| ] PP2]
—unRll| —heur|  Pat] o S| erd | . Pat| | Al ratd]
—P.no| - heyr| ] Pre| ] do8| tebd | P2 | . PRe | T
—P. nR| —{sdty| i nt| - dot|] |—dnRd | PR3 | . PR3 | P

o

—intyP| E br| —tine| | do2| F—{dnbd | i Pad| 1 PRY |
—5ens| - ebr] HtRut] i khr| PeRd | Pt | EEng
—{ na|  rbr| —tRu| Ftthr| {iPrd | G2 | dhen |
—{Pobr| {FPP ] — Pt | P3| —dnER | I
—{Pron| “Fprr2] — pee | “Hpou | EcsR |
—{Pbbd| —aEut] GF L
—perr| Ard] ESSC ) Pe

[y

brnS

HHIEHIE

Ky}
c
Ky}

1 Je nach Modul

HMI-Menii F 5 u - Beschreibung
F5u- Erste Einstellungen (First Setup)
LCoAd CANopen Adresse (Knotennummer)
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HMI-Menii F 5w -

Beschreibung

LCobd CANopen Baudrate

dnAd DeviceNet Knotenadresse (MAC-ID)
dnbd DeviceNet Baudrate

PbAd Profibus Adresse
Pd Methode zum Erhalten der IP-Adresse
1P | IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 1
1Pc?2 IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 2
1Pc 3 IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 3
1Pc Y IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 4
P IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 1
PNz IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 2
P13 IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 3
PY IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 4
dhcn Anwenderdefinierter Name der Anwendung HMI, part4
dnER Wert fir Geratenamenerweiterung

HMI-Menii o P Beschreibung

oP Betriebsart (Operation)

Job - Betriebsart Jog (Manuellfahrt)

Eun- Autotuning

hall- Betriebsart Homing (Referenzierung)
nsn- Betriebsart Motion Sequence

HMI-Menii Jo C -

Beschreibung

Job - Betriebsart Jog (Manuellfahrt)

JLSE Betriebsart Jog starten

JGh Geschwindigkeit flr schnelle Bewegung
JGLo Geschwindigkeit fir langsame Bewegung

HMI-Menii £ u n -

Beschreibung

Eun- Autotuning

EuSE Autotuning starten

LA in Globaler Verstarkungsfaktor (wirkt auf Parametersatz 1)
SE in Bewegungsrichtung fiir Autotuning

HMI-Menii h o 17 -

Beschreibung

holl- Betriebsart Homing (Referenzierung)
hMNSE Betriebsart Homing starten

NEEHR Bevorzugte Methode fir Homing

hilln Zielgeschwindigkeit fir Suche des Schalters

HMI-Menii 7517 -

Beschreibung

nsn-

Betriebsart Motion Sequence

nssSek

Betriebsart Motion Sequence starten

0198441113766.14
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HMI-Menii Mo n

Beschreibung

Non Monitoring (Monitoring)

SuPu HMI-Anzeige bei Motorbewegung

nAct Istdrehzahl

VAct Istgeschwindigkeit

nrEF Solldrehzahl

VrFrEF Sollgeschwindigkeit

9rEF Soll-Motorstrom (g-Komponente, drehmomenterzeugend)
9Act Ist-Motorstrom (q-Komponente, drehmomenterzeugend)
+AcE Gesamt Motorstrom

AnA I Analog 1: Wert der Eingangsspannung

AnAZ Analog 2: Wert der Eingangsspannung

diflo Zustand der Digitaleingdnge

dofllo Zustand der Digitalausgange

Sto Zustand der Eingange fur die Sicherheitsfunktion STO

udc A Spannung am DC-Bus

vuder Ausnutzungsgrad der DC-Bus-Spannung

LdFP Belastung der Endstufe

LdFIN Belastung des Motors

LdFb Belastung des Bremswiderstandes

EJENV Geratetemperatur

EPS Temperatur der Endstufe

oPh Betriebsstundenzéhler

Polo Anzahl der Einschaltzyklen

LWrn Fehler, der keinen Stopp auslost (Fehlerklasse 0)

WrnS Fehler der Fehlerklasse 0, bitcodiert (Parameter _WarnLatched)

LFLE Fehler, der einen Stopp ausl6st (Fehlerklasse 1 bis 4)
5.4L5 Gespeicherter Zustand der Uberwachungssignale

HMI-Menii L o n F

Beschreibung

LConF Konfiguration (Configuration)

rnF - Information/ldentifikation (INFormation / Identification)

Ach - Konfiguration der Achsen (Axis Configuration)

drc - Geréatekonfiguration (DRive Configuration)

- Konfigurierbare Eingédnge/Ausgange (In Out)

FLE- Fehleranzeige

Loll- Kommunikation (COMmunication)

Fcbs- Werkseinstellungen wiederherstellen (Standardwerte) (Factory Settings)

HMI-Menli 1~ F -

Beschreibung

inF - Information/Identifikation (INFormation / Identification)
Prn Firmware-Nummer

Pru Firmware-Version

Prr Firmware-Revision

rEFd Produktname
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HMI-Menii 1~ F -

Beschreibung

nnAN Typ

un AN Anwenderdefinierter Name der Anwendung
Pino Nennstrom der Endstufe

P.inA Maximalstrom der Endstufe

nEYP Motor type

SEnS Motor-Encodertyp

nMmino Nennstrom des Motors

n.nA Maximaler Motorstrom

nallA Maximal zulassige Drehzahl/Geschwindigkeit des Motors
Pbbd Profibus Baudrate

PLPr Profibus Antriebsprofil

HMI-Menii Ac G -

Beschreibung

Ach - Konfiguration der Achsen (Axis Configuration)
AREYP Aktivierung von Modulo
1oRE Endstufenaktivierung beim Einschalten
inllo Bewegungsrichtungsumkehr
9ARbS Simulation der Absolutposition beim Ausschalten/Einschalten
nrfllP Maximalgeschwindigkeit des Bewegungsprofils fir Geschwindigkeit
hcur Stromwert fur Halt
hEYP Optionscode Halt
S5dE Y Verhalten beim Deaktivieren der Endstufe wahrend einer Bewegung
E . br Auswahl des internen oder externen Bremswiderstands
Ebr Maximal zuldssige Einschaltdauer externer Bremswiderstand
rbr Widerstandswert externer Bremswiderstand
Pobr Nennleistung externer Bremswiderstand
PEal Verwendungsart der PTO-Schnittstelle
dEVL Festlegung des Steuerungsmodus
CArd Verwaltung Speicherkarte

HMI-Menii d - C -

Beschreibung

dr - Geratekonfiguration (DRive Configuration)
nlMAX Geschwindigkeitsbegrenzung
+MMAX Strombegrenzung
JE r Ruckbegrenzung des Bewegungsprofils fiir Geschwindigkeit
PP I Lageregler P-Faktor
PP?Z Lageregler P-Faktor
Pn I Geschwindigkeitsregler P-Faktor
Pn? Geschwindigkeitsregler P-Faktor
Ean Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit
Ein? Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit
EAu ! Filterzeitkonstante fiir das Filter des Geschwindigkeitssollwertes
EAu? Filterzeitkonstante fir das Filter des Geschwindigkeitssollwertes
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HMI-Menii d - L -

Beschreibung

FPP I

Vorsteuerung Geschwindigkeit

FPPZ

Vorsteuerung Geschwindigkeit

HMI-Menii - o -

Beschreibung

L = R

Konfigurierbare Eingédnge/Ausgange (In Out)

d .0 Funktion Eingang DIO

d | Funktion Eingang DI1

d.Z Funktion Eingang DI2

d 3 Funktion Eingang DI3

d Y Funktion Eingang D14

d 5 Funktion Eingang DI5

dol Funktion Ausgang DQO

do | Funktion Ausgang DQ1

dod Funktion Ausgang DQ2

1Ehr Uberwachung Schwellwert Strom
EEhr Uberwachung Zeitfenster

L oin Strombegrenzung Uber Eingang
LFAc Auswahl spezieller Getriebefaktoren
LF /L Aktivierung der Ruckbegrenzung
ES55c Auflésung der Encoder-Simulation
1o P Auswahl der Art der Fiihrungssignale fir die PTI-Schnittstelle

HMI-Menii F L E -

Beschreibung

FLE-

Fehleranzeige

9cur

Stromwert fir Quick Stop

HMI-Menii L o 17 -

Beschreibung

Loll- Kommunikation (COMmunication)
nNbAd Modbus Adresse

nNbbd Modbus Baudrate

LCoARd CANopen Adresse (Knotennummer)
Lobd CANopen Baudrate

dnAd DeviceNet Knotenadresse (MAC-ID)
dnbd DeviceNet Baudrate

PbLAd Profibus Adresse

PI1d Methode zum Erhalten der IP-Adresse
1Pc | IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 1
1Pc 2 IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 2
+Pc 3 IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 3
1Pc Y IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 4
P IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 1
P2 IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 2
P13 IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 3
PTY IP-Adresse Subnetzmaske, Byte 4
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HMI-Menii £ o 17 -

Beschreibung

PL IP-Adresse Gateway, Byte 1

1PL2 IP-Adresse Gateway, Byte 2

PL 3 IP-Adresse Gateway, Byte 3

{PLY IP-Adresse Gateway, Byte 4

PRI Aktuell verwendete IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 1
+PARZ Aktuell verwendete IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 2
+PAH3 Aktuell verwendete IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 3
+PARY Aktuell verwendete |IP-Adresse Ethernet-Modul, Byte 4
EEN Protokoll

dhecn Anwenderdefinierter Name der Anwendung HMI, part4
dnER Wert fur Geratenamenerweiterung

EcSA Zweite EtherCAT-Adresse

EcARAR EtherCAT-Adresse

Ec55 Zustand des EtherCAT-Slaves

HMI-Menii F c 5 -

Beschreibung

Fcbs- Werkseinstellungen wiederherstellen (Standardwerte) (Factory Settings)
rESc Regelkreisparameter zuriicksetzen

rESu Anwenderparameter zurlicksetzen

rSEF Werkseinstellungen wiederherstellen (Standardwerte)

Einstellung der Parameter

Parameter aufrufen und einstellen

(IR

|
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é@ |
|
Fault Edit Value Unit
e I s s Y

Op
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Conf

Das folgendes Bild zeigt ein Beispiel zum Aufruf eines Parameters (zweite Ebene)
und der Eingabe (Auswahl) des dazugehdrigen Parameterwerts (dritte Ebene).
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Navigieren Sie zum Parameter /1A X (iMax).

Driicken Sie die Navigationstaste lang, um eine Beschreibung des
Parameters anzuzeigen.

In der Anzeige wird die Beschreibung des Parameters als Lauftext angezeigt.
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» Driicken Sie die Navigationstaste kurz, um den Wert des Parameters
anzuzeigen.

Die LED Value leuchtet, und der Wert des Parameters wird angezeigt.

» Dricken Sie die Navigationstaste lang, um die Einheit des Parameters
anzuzeigen.

Solange die Navigationstaste gedriickt wird, leuchten die Status-LEDs Value
and Unit. Die Einheit des Parameters wird angezeigt. Nach Loslassen der
Navigationstaste wird wieder der Wert des Parameters angezeigt.

» Dricken Sie die Navigationstaste kurz, um den Wert des Parameters dndern
zu konnen.

Die Status-LEDs Edit und Value leuchten, und der Wert des Parameters wird
angezeigt.

» Drehen Sie die Navigationstaste, um den Wert des Parameters zu verandern.
Die Schrittweite und die Grenzwert sind fiir jeden Parameter vorgegeben.

» Dricken Sie die Navigationstaste kurz, um den geadnderten Wert des
Parameters zu speichern.

Wenn Sie die den geanderten Wert des Parameters nicht speichern wollen,
kénnen Sie mit der Taste ESC abbrechen. Die Anzeige springt zum
urspringlichen Wert des Parameters zuriick.

Der angezeigte gednderte Wert des Parameters blinkt einmal und wird im
nicht-fliichtigen Speicher gespeichert.

» Dricken Sie die Taste ESC, um zum Menu zurlickzuspringen.

Wahrend der Motorbewegungen anzuzeigenen Informationen

Die 7-Segment-Anzeige zeigt standardmafig den Betriebszustand bei den
Motorbewegungen an.

Sie kénnen die Art der Informationen, die bei den Motorbewegungen angezeigt
werden sollen, tber den Menlpunkt 1o n/5 u P VI auswahlen:

* 5 E A E zeigt standardmafig den Betriebszustand an
* V A c t zeigt die Istgeschwindigkeit des Motors an
* 1 Hc E zeigt das Istmoment des Motors an
Der geanderte Wert des Parameters wird nur bei Motorstillstand berlcksichtigt.
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Externes Grafikterminal

Anzeige und Bedienelemente

Uberblick

Das externe Grafikterminal ist nur fir die Inbetriebnahme von Antrieben
vorgesehen.

®

//—’é’ff)/ @

@ H@

®

@ O

\\~

1 Anzeigefeld

2 Navigationstaste

3 STOP/RESET-Taste

4 RUN-Taste

5 FWD/REV-Taste

6 ESC-Taste

7 Funktionstasten F1 ... F4

Abhangig von der Firmware-Version des externen Grafikterminals kénnen die
angezeigten Informationen unterschiedlich dargestellt werden. Verwenden Sie die
neueste Firmware-Version.

Anzeigefeld (1)

Das Anzeigefeld ist in 5 Bereiche aufgeteilt.
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Anzeigefeld des externen Grafikterminals (Beispiel in englischer Sprache)

@7’ RDY Orpm 0.00Arms
2 MAIN MENU a3
| Y

2 ACCESS LEVEL
ElE OPEN / SAVE

4 PASSWORD

5 LANGUAGE

v

1.1 Statusinformationen des Antriebs

1.2 Mentuizeile

1.3 Datenfeld

1.4 Funktionsleiste

1.5 Navigation

Statusinformationen des Antriebsverstarkers (1.1)

Menuzeile (1.2)

Datenfeld (1.3)

Funktionszeile (1.4)

In dieser Zeile wird der Betriebszustand, die Istgeschwindigkeit und der Iststrom
des Motors angezeigt. Im Fehlerfall wird der Fehlercode angezeigt.

In der Menuzeile wird der Name des MenUs angezeigt.

Im Datenfeld kénnen folgende Informationen angezeigt und Werte geandert
werden:

Untermenus

Betriebsart

Parameter und Parameterwerte
Zustand der Bewegung
Fehlermeldungen

In der Funktionszeile wird die Funktion angezeigt, die beim Driicken der
dazugehdrigen Funktionstaste ausgeldst wird. Beispiel: Uber die Funktionstaste
F1 wird "Code" angezeigt. Wenn Sie die Taste F1 driicken, wird der HMI-Name
des angezeigten Parameters angezeigt.

Navigationsbereich (1.5)

Pfeile im Navigationsbereich zeigen an, dass weitere Informationen in
Pfeilrichtung verfligbar sind.
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Navigationstaste (2)

Durch Drehen der Navigationstaste kbnnen Menitebenen und Parameter
ausgewahlt werden und Werte inkrementiert oder dekrementiert werden. Durch
Driicken der Navigationstaste wird die Auswahl bestatigt.

Taste STOP/RESET (3)

Mit der Taste STOP/RESET wird eine Bewegung mit Quick Stop beendet.

Taste RUN (4)

Mit der Taste RUN kann eine Bewegung gestartet werden.

Taste FWD/REYV (5)

Mit der Taste FWD/REV wird die Bewegungsrichtung umgeschaltet.

Taste ESC (6)

Mit der Taste ESC (Escape) werden Parameter und Menus verlassen oder eine
Bewegung abgebrochen. Wenn Werte angezeigt werden, kommt man mit der
ESC-Taste zurtick zum letzen gespeicherten Wert.

Funktionstasten F1 ... F4 (7)

In der Funktionszeile des Anzeigefelds wird angezeigt, welche Funktion beim
Dricken der Funktionstaste ausgeldst wird.

Externes Grafikterminal mit LXM32 verbinden

Beschreibung

Das externe Grafikterminal ist Zubehor des Antriebs, siehe Zubehdr und
Ersatzteile, Seite 684. Das externe Grafikterminal wird an CN7
(Inbetriebnahmeschnittstelle) angeschlossen. Verwenden Sie zum Anschliel3en
nur das mit dem externen Grafikterminal mitgelieferte Kabel. Wenn das externe
Grafikterminal mit der Inbetriebnahmeschnittstelle des LXM32 verbunden ist, ist
das integrierte HMI deaktiviert. In der Anzeige des integrierten HMI wird d + 5 P
angegeben.

Verwendung des externen Grafikterminals

Beispiel

Folgendes Beispiel zeigt die Bedienung des externen Grafikterminals.

Beispiel Sprachenumstellung

In diesem Beispiel stellen Sie die gewlinschte Sprache des externen
Grafikterminals ein. Die Installation des Antriebsverstarkers muss komplett
abgeschlossen sein, die 24-VDC-Steuerungsversorgung muss eingeschaltet sein.
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+ Offnen Sie das Hauptmeni.
» Drehen Sie die Navigationstaste bis zu Punkt 5 (SPRACHE).
» Bestatigen Sie die Auswahl durch Driicken der Navigationstaste.

In der Menlizeile wird die Funktion 5 (SPRACHE) angezeigt. Im Datenfeld
wird der eingestellte Wert gezeigt, in diesem Fall die eingestellte Sprache.

» Dricken Sie die Navigationstaste, um den eingestellten Wert zu &ndern.

In der Mentizeile wird als gewahlte Funktion "Sprache" angezeigt. Im
Datenfeld werden die unterstitzten Sprachen angezeigt.

» Wabhlen Sie durch Drehen der Navigationstaste |hre bevorzugte Sprache.
Die bisher eingestellte Sprache ist durch einen Haken gekennzeichnet.
» Dricken Sie die Navigationstaste, um den gewahlten Wert zu Gibernehmen.

In der Menlizeile wird als gewahlte Funktion "Sprache" angezeigt. Im
Datenfeld wird die gewahlte Sprache angezeigt.

» Driicken Sie die Taste ESC, um ins Hauptmeni zuriickzukehren.
Das Hauptmenu wird in der gewahlten Sprache angezeigt.
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Verfahren zur Inbetriebnahme

Erstmaliges Einschalten des Antriebs

"Erste Einstellungen™ vornehmen

,Erste Einstellungen“ miussen vorgenommen werden, wenn die 24-VDC-
Steuerungsversorgung des Antriebs erstmalig eingeschaltet wird oder wenn die
Werkseinstellungen wiederhergestellt wurden.

Automatisches Einlesen des Motordatensatzes

Beim Einschalten des Antriebs mit angeschlossenem Encoder an CN3 liest der
Antrieb das elektronische Typenschild des Motors aus dem Hiperface-Encoder.
Der Datensatz wird Gberprift und im nicht-flichtigen Speicher gespeichert.

Der Datensatz enthalt technische Informationen zum Motor wie Nennmoment,
Spitzenmoment, Nennstrom, maximale Geschwindigkeit und die Polpaarzahl. Der
Datensatz kann vom Anwender nicht verandert werden.

Manuelle Einstellung der Motorparameter

Wenn der Motorencoder nicht an CN3 angeschlossen ist, missen die
Motorparameter manuell eingestellt werden. Beachten Sie die Informationen im
Benutzerhandbuch fiir die Encoder-Module.

Vorbereitung

Ein PC mit der Inbetriebnahmesoftware muss am Antrieb angeschlossen sein,
wenn die Inbetriebnahme nicht ausschlieBlich Gber das HMI erfolgt.

Einschalten des Antriebs

» Stellen Sie sicher, dass die Endstufenversorgung und die 24-VDC-
Steuerungsversorgung ausgeschaltet sind.

» Trennen Sie wahrend der Inbetriebnahme die Verbindung zum Feldbus, um
Konflikte durch gleichzeitigen Zugriff zu vermeiden.

» Schalten Sie die 24-VDC-Steuerungsversorgung ein.

Der Antrieb fiihrt eine Initialisierung durch. Die Segmente der 7-Segment
Anzeige und die Status-LEDs leuchten.

Wenn sich eine Speicherkarte im Antrieb befindet, wird fur kurze Zeit die Meldung
L A r d auf der 7-Segment-Anzeige angezeigt. Damit wird signalisiert, dass eine
Karte erkannt wurde. Wenn die Meldung L A r d auf der 7-Segment Anzeige
dauerhaft erscheint, gibt es Unterschiede zwischen dem Inhalt der Speicherkarte
und den im Antrieb gespeicherten Parameterwerten. Weitere Informationen finden
Sie im Abschnitt Speicherkarte, Seite 181.

Wenn die Initialisierung abgeschlossen ist und ein oder mehrere Module
eingesetzt sind, missen abhangig vom Modul weitere Einstellungen
vorgenommen werden. Fiihren Sie diese Einstellungen durch, wie es in den
Benutzerhandbiichern fiir die entsprechenden Module beschrieben ist.
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Neustarten des Antriebs

Weitere Schritte

Abhangig von den Einstellungen der Parameter kann ein Neustart den
Antriebsverstarkers erforderlich sein, damit die Anderungen ibernommen
werden.

+ Wenn aufder HMI ~ d 4 angezeigt wird, ist der Antrieb betriebsbereit.

* Wenn aufder HMI » - d 4 angezeigt wird, ist ein Neustart des Antriebs
erforderlich. Nach dem Neustart ist der Antrieb betriebsbereit.

» Bringen Sie einen Aufkleber am Antrieb an, auf dem Informationen wie
beispielsweise die Feldbusart und die Gerateadresse fiir den Servicefalls
angegeben sind.

» Fuhren Sie die nachfolgend beschriebenen Einstellungen zur Inbetriebnahme
durch.

HINWEIS: Weitere Informationen zur Darstellung der Parameter sowie eine
Liste der Parameter finden Sie im Abschnitt Parameter, Seite 475.

Grenzwerte festlegen

Grenzwerte festlegen

Current Limitation

Geeignete Grenzwerte missen aus der Anlagenkonstellation und den
Kennwerten des Motors berechnet werden. Solange der Motor ohne Lasten
betrieben wird, brauchen die Voreinstellungen nicht geandert werden.

Der maximale Motorstrom kann mit dem Parameter CTRL | _max angepasst
werden.

Der maximale Motorstrom flir die Funktion "Quick Stop" kann tber den Parameter
LIM_I_maxQSTP und fir die Funktion "Halt" Gber den Parameter LIM_I_maxHalt
begrenzt werden.

* Legen Sie Uber den Parameter CTRL_/_max den maximalen Motorstrom
fest.

* Legen Sie Uber den Parameter LIM_I_maxQSTP den maximalen Motorstrom
fur die Funktion "Quick Stop" fest.

* Legen Sie Uber den Parameter LIM_|_maxHalt den maximalen Motorstrom
fur die Funktion "Halt" fest.

Fur die Funktionen "Quick Stop" und "Halt" kann der Motor Uber eine
Verzdgerungsrampe oder Uber den maximalen Strom angehalten werden.

Das Gerat begrenzt anhand der Motor- und Geratedaten den maximal zulassigen
Strom. Auch bei einer unzulassig hohen Eingabe des Maximalstroms im
Parameter CTRL | _max wird der Wert begrenzt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_I_max Strombegrenzung. Arms UINT16 CANopen 3011:Cy,
LConF—>drl - Im Betrieb ist die tatséchliche Strombegrenzung 0,00 R/W Modbus 4376
der kleinste der folgenden Werte:
(MMAX - per. Profibus 4376
- CTRL_I_max
463,00 - CIP 117.1.12
-_M_I_max
ModbusTCP 4376
- _PS | _max
EtherCAT 3011:Ch
- Strombegrenzung lber analogen Eingang
(Modul IOM1) PROFINET 4376
- Strombegrenzung Uber Digitaleingang
Begrenzungen, die aus der 12t-Uberwachung
resultieren, werden ebenfalls bertcksichtigt.
Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung
In Schritten von 0,01 Ams.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
LIM_I_maxQSTP Strom fiir Quick Stop. Ams UINT16 CANopen 3011:Dy,
LConF—>FLE- Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und - R/W Modbus 4378
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
cur (keine Begrenzung des Wertes durch Motor/ - per. Profibus 4378
Endstufe)
- - CIP 117.1.13
Bei Quick Stop entspricht die Strombegrenzung
(_Imax_act) dem niedrigsten der folgenden Werte: ModbusTCP 4378
-LIM_|_maxQSTP EtherCAT 3011:Dn
- _M_I_max PROFINET 4378
-_PS | _max
Weitere Strombegrenzungen, die aus der I12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem
Quick Stop ebenfalls bertcksichtigt.
Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung
In Schritten von 0,01 Arms.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
LIM_I_maxHalt Strom flr Halt. Arms UINT16 CANopen 3011:En
CLonF—>ALCLC - Dieser Wert wird nur durch den Minimal- und - R/W Modbus 4380
Maximalwert des Parameterbereichs begrenzt
hcur (keine Begrenzung des Wertes durch Motor/ - per. Profibus 4380
Endstufe)
- - CIP 117.1.14
Bei Halt entspricht die Strombegrenzung (_Imax_
ModbusTCP 4380

act) dem niedrigsten der folgenden Werte:

- LIM_I_maxHalt

-_M_I_max

-_PS I _max

Weitere Strombegrenzungen, die aus der I12t-
Uberwachung resultieren, werden bei einem Halt

ebenfalls berucksichtigt.

Standard: _PS_|_max bei 8 kHz PWM-Frequenz
und 230/480 V Netzspannung

EtherCAT 3011:Ex
PROFINET 4380
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

In Schritten von 0,01 Arms.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Geschwindigkeitsbegrenzung

Mit dem Parameter CTRL_v_max kann die maximale Geschwindigkeit begrenzt

werden.

HINWEIS: Werte flr Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und
Verzdgerung werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:

» usr_p fir Positionen

» usr_v fur Geschwindigkeiten

» usr_a flir Beschleunigung und Verzdgerung

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_v_max Geschwindigkeitsbegrenzung. usr_v UINT32 CANopen 3011:10n
LConF—>drl - Im Betrieb ist die Geschwindigkeitsbegrenzung 1 R/W Modbus 4384
der kleinste der folgenden Werte:
nllAX 13200 per. Profibus 4384
- CTRL_v_max
2147483647 - CIP 117.1.16
-M_n_max
ModbusTCP 4384

- Geschwindigkeitsbegrenzung tGber analogen
Eingang (Modul IOM1)

- Geschwindigkeitsbegrenzung tber
Digitaleingang

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

EtherCAT 3011:10n
PROFINET 4384

Digitale Eingange und Ausgange

Allgemeines

Internes HMI

Das Gerat verfligt tiber konfigurierbare Eingange und Ausgange. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt Digitale Signaleingange und digitale

Signalausgange, Seite 207.

Die Signalzustande der digitalen Eingange und Ausgénge lassen sich Uber das
HMI und Gber den Feldbus anzeigen.

Uber das integrierte HMI lassen sich die Signalzustande anzeigen, sie kénnen

jedoch nicht geandert werden.
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=0

Eingange (Parameter /O _DI _act):
Offnen Sie den Meniipunkt - Tan — d MNo.

Die digitalen Eingdnge werden bitcodiert angezeigt.

Bit Signal
0 DIo

1 DI1

2 Di2

3 DI3

4 Di4

5 DI5
6.7 -

Der Zustand der Eingénge der sicherheitsbezogenen Funktion STO wird nicht
Uber den Parameter /O_DI act angezeigt. Verwenden Sie den Parameter /0O_
STO_act, um den Zustand der Eingange der sicherheitsbezogenen Funktion STO
anzuzeigen.

Ausgéange (Parameter _/O_DQ_act):
Offnen Sie den Meniipunkt - Mo n —» doMo.

Die digitalen Ausgange werden bitcodiert angezeigt.

Bit Signal
0 DQO

1 DQ1
2 DQ2
3.7 -

Feldbus

Die Signalzustéande werden bitcodiert im Parameter /O _act angezeigt. Die Werte
»1“und 0 entsprechen dem Signalzustand des Eingangs oder Ausgangs.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_10_act Physikalischer Zustand der Digitaleingdnge und - UINT16 CANopen 3008:1h
Digitalausgénge.
- R/- Modbus 2050
Low Byte:
- - Profibus 2050
Bit 0: DIO
- - CIP 108.1.1
Bit 1: DI1
ModbusTCP 2050
Bit 2: DI2
EtherCAT 3008:1n
Bit 3: DI3
PROFINET 2050
Bit 4: D14
Bit 5: DI5
High Byte:
Bit 8: DQO
Bit 9: DQ1
Bit 10: DQ2
_10_DI_act Zustand der Digitaleingange. - UINT16 CANopen 3008:Fn
Non Bitbelegung: - R/- Modbus 2078
d Mo Bit 0: DIO - - Profibus 2078
Bit 1: DI1 - - CIP 108.1.15
Bit 2: DI2 ModbusTCP 2078
Bit 3: DI3 EtherCAT 3008:F,
Bit 4: D14 PROFINET 2078
Bit 5: DI5
_10_DQ_act Zustand der Digitalausgénge. - UINT16 CANopen 3008:10n
MNon Bitbelegung: - R/- Modbus 2080
dollo Bit 0: DQO - - Profibus 2080
Bit 1: DQ1 - - CIP 108.1.16
Bit 2: DQ2 ModbusTCP 2080
EtherCAT 3008:10n
PROFINET 2080
_IO_STO_act Zustand der Eingange fiir die Sicherheitsfunktion - UINT16 CANopen 3008:26n
STO.
MNon - R/- Modbus 2124
Bit 0: STO_A
SEto - - Profibus 2124
Bit 1: STO_B
- - CIP 108.1.38
Wenn kein Sicherheitsmodul eSM eingesetzt ist,
zeigt dieser Parameter den Zustand der ModbusTCP 2124
Signaleingange STO_A und STO_B an.
EtherCAT 3008:26n

Wenn ein Sicherheitsmodul eSM eingesetzt ist,
kann die sicherheitsbezogene Funktion STO liber
die Signaleingadnge oder uber das
Sicherheitsmodul eSM ausgeldst werden. Dieser
Parameter zeigt an, ob die sicherheitsbezogene
Funktion STO ausgel6st wurde (unabhangig
davon, ob sie Uber die Signaleingange oder tiber
das Sicherheitsmodul eSM ausgel6st wurde).

PROFINET 2124
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Signale der Endschalter uberprifen

Allgemeines

Die Benutzung von Endschaltern kann einen gewissen Schutz vor Gefahren (zum
Beispiel Stol3 an mechanischen Anschlag durch falsche Sollwerte) bieten.

AWARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Installieren Sie Endschalter, wenn lhre Risikoanalyse zeigt, dass in lhrer
Anwendung Endschalter erforderlich sind.

+ Uberpriifen Sie den ordnungsgeméfen Anschluss der Begrenzungsschalter.

¢ Stellen Sie sicher, dass die Endschalter so weit vor dem mechanischen
Anschlag montiert sind, dass noch ein ausreichender Bremsweg bleibt.

+ Uberpriifen Sie die ordnungsgeméaRe Parametereinstellung und
Funktionsweise der Begrenzungsschalter.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

» Installieren und konfigurieren Sie die Endschalter so, dass keine
Bewegungen auerhalb des von den Endschaltern definierten Bereichs
erfolgen.

+ Losen Sie die Endschalter manuell aus.
Wenn eine Fehlermeldung angezeigt wird, wurden die Endschalter ausgeldst.

Die Freigabe der Endschalter und die Einstellung fiir Offner oder SchlieRer I&sst
sich Uber Parameter andern, siehe Endschalter, Seite 370.

Uberpriifung der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Betrieb mit der sicherheitsbezogenen Funktion STO

Wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO verwenden mdchten, fiihren Sie
folgende Schritte aus:

» Gegen unbeabsichtigtes Wiederanlaufen des Motors nach
Spannungswiederkehr muss der Parameter /O_AutoEnable auf ,off* stehen.
Stellen Sie sicher, dass der Parameter /IO_AutoEnable auf ,off* steht.

HMI: conF—AcL— 1oARE.

Schalten Sie die Endstufenversorgung und die 24-VVDC-Steuerungsversorgung
aus:

« Stellen Sie sicher, dass die Signalleitungen an den Eingédngen (STO_A und
STO_B) voneinander getrennt sind. Die beiden Signalleitungen duirfen keine
elektrische Verbindung haben.

Schalten Sie die Endstufenversorgung und die 24-VDC-Steuerungsversorgung
ein:

« Aktivieren Sie die Endstufe, ohne eine Motorbewegung zu starten.
+ Ldsen Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO aus.

Wenn die Endstufe jetzt deaktiviert und die Fehlermeldung 1300 angezeigt
wird, wurde die sicherheitsbezogene Funktion STO ausgel6st.

Wenn eine andere Fehlermeldung angezeigt wird, wurde die
sicherheitsbezogene Funktion STO nicht ausgel6st.

+ Dokumentieren Sie alle Tests der sicherheitsbezogenen Funktion STO in
Ihrem Abnahmeprotokoll.
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Betrieb ohne die sicherheitsbezogene Funktion STO

Wenn Sie die sicherheitsbezogene Funktion STO nicht verwenden wollen:

» Stellen Sie sicher, dass die Eingange STO_A und STO_B mit +24VDC
verbunden sind.

Haltebremse (Option)

Haltebremse

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe, die Motorposition bei deaktivierter
Endstufe zu halten. Die Haltebremse ist keine Sicherheitsfunktion und keine
Betriebsbremse.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNGEN DER ACHSE
« Setzen Sie die interne Haltebremse nicht als Sicherheitsfunktion ein.

» Verwenden Sie ausschliel3lich zugelassene externe Bremsen als
Sicherheitsvorrichtungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Offnen der Haltebremse

Beim Aktivieren der Endstufe wird der Motor bestromt. Wenn der Motor bestromt
ist, wird die Haltebremse automatisch geéffnet.

Das Offnen der Haltebremse benétigt eine bestimmte Zeit. Diese Zeit ist im
elektronischen Typenschild des Motors gespeichert. Erst nach dieser
Zeitverzogerung erfolgt der Wechsel in den Betriebszustand 6 Operation Enabled.

Uber Parameter kann eine zusatzliche Zeitverzogerung eingestellt werden, siehe
Zeitverzogerung beim Offnen der Haltebremse, Seite 152.

Schlieen der Haltebremse

Beim Deaktivieren der Endstufe wird die Haltebremse automatisch geschlossen.

Das Schlief3en der Haltebremse bendtigt jedoch eine bestimmte Zeit. Diese Zeit
ist im elektronischen Typenschild des Motors gespeichert. Der Motor bleibt
wahrend dieser Zeitverzégerung bestromt.

Weitere Informationen zum Verhalten der Haltebremse, wenn die
sicherheitsbezogene Funktion STO ausgeldst wird, finden Sie im Abschnitt
Funktionale Sicherheit, Seite 78.

Uber Parameter kann eine zusatzliche Zeitverzdgerung eingestellt werden, siehe
Zusatzliche Zeitverzégerung beim Schlielen der Haltebremse, Seite 153.

Zusitzliche Zeitverzégerung beim Offnen der Haltebremse
Eine zusatzliche Zeitverzégerung kann tber den Parameter BRK_AddT_release
eingestellt werden.

Erst nach Ablauf der gesamten Zeitverzégerung erfolgt der Wechsel in den
Betriebszustand 6 Operation Enabled.
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“ 1 | | |
ENABLE \ \ \
0 | | |
| | |
CONTROL |1 ; ;
LOOP 0 | | |
| | |
HOLDING 1 ‘ i i
BRAKE 0 L | |
| | |
OPERATION | 1 ! ! —
ENABLED | | |
| | |
| I |
}as per nameplateTBRKiAddTirelease}
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Meni Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BRK_AddT_release | Zusatzliche Zeitverzégerung beim Offnen der ms INT16 CANopen 3005:7
Haltebremse.
0 R/W Modbus 1294
Die Gesamt-Zeitverzégerung beim Offnen der .
Haltebremse entspricht der Zeitverzégerung aus | O per. Profibus 1294
dem elektronischen Typenschild des Motors und
400 - CIP 105.1.7

der zusatzlichen Zeitverzégerung aus diesem
Parameter.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe tbernommen.

ModbusTCP 1294
EtherCAT 3005:7h
PROFINET 1294

Zusatzliche Zeitverzogerung beim SchlieBen der Haltebremse

Eine zusatzliche Zeitverzégerung kann tber den Parameter BRK_AddT_apply

eingestellt werden.

Der Motor bleibt bestromt, bis die gesamte Zeitverzogerung abgelaufen ist.

A

ENABLE ‘
0 |

CONTROL |1 ;
LOOP 0 ‘
|

HOLDING |1 —‘\
BRAKE 0 ‘

OPERATION |1——

ENABLED 0

as per nameplate

I
I
|
I
|
I
I
I
I
I
f
I
I
I
f
|
I
-
I

BRK_AddT apply
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BRK_AddT_apply Zusatzliche Zeitverzdgerung beim Schlief3en der ms INT16 CANopen 3005:8x
Haltebremse.
0 R/W Modbus 1296
Die Gesamt-Zeitverzdgerung beim SchliefRen der
Haltebremse entspricht der Zeitverzdégerung aus 0 per. Profibus 1296
dem elektronischen Typenschild des Motors und
1000 - CIP 105.1.8

der zusatzlichen Zeitverzdgerung aus diesem
Parameter.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

ModbusTCP 1296
EtherCAT 3005:8h
PROFINET 1296

Uberpriifen der Haltebremse auf deren Funktion

Das Gerat befindet sich im Betriebszustand 4 Ready To Switch On.

Schritt | Aktion

angezeigt.

1 Wechseln Sie in die Betriebsart Jog (HMl: o P> Jo L— 1L S E).

Die Endstufe wird aktiviert und die Haltebremse geéffnet. Auf dem HMI wird J G -

wird deaktiviert.

2 Wenn die Haltebremse sich gedéffnet hat, driicken und halten Sie die Navigationstaste
gedriickt. Driicken Sie anschlieend die Taste ESC.

Solange die Navigationstaste gedrickt ist, fuhrt der Motor eine Bewegung aus. Beim
Driicken der Taste ESC wird die Haltebremse wieder geschlossen und die Endstufe

3 Wenn die Haltebremse sich nicht gedffnet hat, driicken Sie die Taste ESC.

Beim Driicken der Taste ESC wird die Endstufe deaktiviert.

4 Wenn die Haltebremse sich nicht korrekt verhalt, iberprifen Sie die Verdrahtung.

Manuelles Offnen der Haltebremse

Fir die mechanische Justage kann es notwendig sein, die Motorposition von
Hand zu verdrehen oder zu verschieben.

Das manuelle Liften der Haltebremse ist nur in den Betriebszustanden 3 Switch
On Disabled, 4 Ready To Switch On oder 9 Fault méglich.
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Beim ersten Betrieb des Gerats besteht ein erhdhtes Risiko unerwarteter
Bewegungen, zum Beispiel durch falsche Verdrahtung oder ungeeignete
Parametereinstellungen. Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte
Bewegung hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

« Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse im
Arbeitsbereich befinden, wenn Sie die Anlage betreiben.

« Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen keine Gefahrdungen Schaden entstehen
kann.

» Fuhren Sie eine Erstpriifung ohne gekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fir
alle am Test beteiligten Personen erreichbar ist.

* Rechnen Sie mit Bewegungen in nicht beabsichtigte Richtungen oder einem
Schwingen des Motors.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Mit Firmware-Version 2V01.12 kann die Haltebremse manuell ge6ffnet werden.

Manuelles SchlieRen der Haltebremse

Zum Testen der Haltebremse kann es notwendig sein, die Haltebremse manuell
zu schlielRen.

Das manuelle Schliel3en der Haltebremse ist nur bei Motorstillstand méglich.

Wenn bei einer manuell geschlossenen Haltebremse die Endstufe aktiviert wird,
bleibt die Haltebremse geschlossen.

Das manuelle SchlieRen der Haltebremse hat Vorrang gegenuiber dem
automatischen und dem manuellen Offnen der Haltebremse.

Wenn bei einer manuell geschlossenen Haltebremse eine Bewegung gestartet
wird, kann dies zu Verschleil} fihren.

HINWEIS

VERSCHLEISS DER BREMSE UND VERLUST DER BREMSKRAFT

» Stellen Sie sicher, dass bei geschlossener Haltebremse der Motor nicht
mehr Moment erzeugt als das Haltemoment der Haltebremse.

« Verwenden Sie das manuelle SchlieRen der Haltebremse nur zum Testen
der Haltebremse.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Mit Firmware-Version 2V01.20 kann die Haltebremse manuell geschlossen
werden.

Manuelles Offnen der Haltebremse tiber einen Signaleingang

Um die Haltebremse Uber einen Signaleingang manuell 6ffnen zu kénnen, muss
die Signaleingangsfunktion ,Release Holding Brake® parametriert sein, siehe
Digitale Signaleingdnge und -ausgange, Seite 207.

0198441113766.14

155



Servoantrieb

Inbetriebnahme

Manuelles Offnen und SchlieBen der Haltebremse iiber den Feldbus

Mit dem Parameter BRK_release kann die Haltebremse Gber den Feldbus

manuell gedffnet werden.

geschlossen werden.

Die Haltebremse kann nur in den
Betriebszustanden 'Switch On Disabled', 'Ready
To Switch On' oder 'Fault' manuell gedffnet oder
geschlossen werden.

Wenn Sie die Haltebremse manuell geschlossen
haben und sie dann manuell 6ffnen mochten,
missen Sie diesen Parameter erst auf 'Automatic’
und dann auf 'Manual Release' setzen.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.12.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
BRK_release Manueller Betrieb der Haltebremse. - UINT16 CANopen 3008:An
0/ Automatic: Automatische Bearbeitung 0 R/W Modbus 2068
1/ Manual Release: Manuelles Offnen der 0 - Profibus 2068
Haltebremse
2 - CIP 108.1.10
2 / Manual Application: Manuelles Schlielen der
Haltebremse ModbusTCP 2068
Die Haltebremse kann manuell ge6ffnet oder EtherCAT 3008:An

PROFINET 2068

Bewegungsrichtung uberprifen

Definition der Bewegungsrichtung

Bei rotatorischen Motoren ist die Bewegungsrichtung entsprechend IEC 61800-7-
204 definiert: Positive Richtung gilt bei Drehung der Motorwelle im Uhrzeigersinn,
wenn man auf die Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

Der Richtungsstandard IEC 61800-7-204 muss in Ihrer Anwendung immer
beibehalten werden, da viele bewegungsbezogene Funktionsbausteine,
Programmierkonventionen und sicherheitsbezogene sowie herkbmmliche Gerate
diesen Standard innerhalb ihrer logischen und operationalen Methodologien

voraussetzen.

AWARNUNG

MOTORPHASEN

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG DURCH VERTAUSCHEN DER

Vertauschen Sie nicht die Motorphasen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Wenn in Ihrer Anwendung eine Umkehr der Bewegungsrichtung erforderlich ist,
kénnen Sie die Bewegungsrichtung parametrieren.

Die Bewegungsrichtung kann durch das Starten einer Bewegung Uberprift
werden.
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Bewegungsrichtung uberpriifen

Spannungsversorgung ist eingeschaltet.
*  Wechseln Sie in die Betriebsart Jog. (HMl: o P > Jo L — JLSE)
Auf dem HMI wird J L - angezeigt.
Bewegung in positive Richtung:
» Driicken und halten Sie die Navigationstaste.
Die Bewegung erfolgt in positiver Richtung.
Bewegung in negative Richtung:
+ Drehen Sie die Navigationstaste, bis auf dem HMI - _I [ angezeigt wird.
» Driicken und halten Sie die Navigationstaste.
Die Bewegung erfolgt in negativer Richtung.

Bewegungsrichtung andern

Die Bewegungsrichtung kann invertiert werden.
* Umkehr der Bewegungsrichtung ist aus:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in positiver Richtung.
+ Umkehr der Bewegungsrichtung ist an:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in negativer Richtung.
Uber den Parameter InvertDirOfMove wird die Bewegungsrichtung invertiert.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
InvertDirOfMove Bewegungsrichtungsumkehr. - UINT16 CANopen 3006:Ch
LonF—>ALCL- 0/Inversion Off/ o F F: Umkehr der 0 R/W Modbus 1560
Bewegungsrichtung ist aus
inllo 0 per. Profibus 1560
1/Inversion On/ o n: Umkehr der
Bewegungsrichtung ist an 1 - CIP 106.1.12
Der Endschalter, der mit einer Bewegung in ModbusTCP 1560
positive Richtung angefahren wird, ist mit dem
Eingang fiir den positiven Endschalter zu EtherCAT 3006:Cn,
verbinden und umgekehrt.
PROFINET 1560
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tibernommen.

Einstellung der Parameter fiir den Encoder

Allgemeines

Das Gerat liest beim Hochfahren die Absolutposition des Motors aus dem
Encoder aus. Uber den Parameter _p absENC kann die Absolutposition
angezeigt werden.
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HINWEIS: Werte flir Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und
Verzdgerung werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:

» usr_p fir Positionen

» usr_v fur Geschwindigkeiten

» usr_a fiir Beschleunigung und Verzdgerung

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_p_abseENC Absolutposition bezogen auf Encoder- usr_p UINT32 CANopen 301E:Fn
Arbeitsbereich.
MNon - R/- Modbus 7710
Dieser Wert entspricht der Moduloposition des
PAMuU Bereichs des Absolut-Encoders. - - Profibus 7710
Der Wert wird ungiltig, wenn das - - CIP 130.1.15
Ubersetzungsverhéltnis zwischen Maschinen-
Encoder und Motor-Encoder verindert wird. In ModbusTCP 7710

diesem Fall ist ein Neustart erforderlich.

EtherCAT 301E:Fy
PROFINET 7710

Arbeitsbereich des Encoders

Der Arbeitsbereich des Singleturn-Encoders umfasst 131072 Inkremente pro

Umdrehung.

Der Arbeitsbereich des Multiturn-Encoders umfasst 4096 Umdrehungen mit je
131072 Inkrementen pro Umdrehung.

Unterlauf der Absolutposition

Wenn ein Motor von der Absolutposition 0 in negative Richtung bewegt wird,
erfahrt der Encoder einen Unterlauf seiner Absolutposition. Die Istposition zahlt
dagegen im mathematischen Sinn weiter und liefert einen negativen
Positionswert. Nach dem Aus- und Einschalten entspricht die Istposition nicht
mehr dem negativen Positionswert, sondern der Absolutposition des Encoders.

Folgende Mdglichkeiten stehen zur Verfligung, um die Absolutposition des

Encoders anzupassen:

» Justage der Absolutposition

» Verschiebung des Arbeitsbereiches

Justage der Absolutposition

Bei Motorstillstand kann tber den Parameter ENC1_adjustment die neue
Absolutposition des Motors auf die aktuelle mechanische Motorposition definiert

werden.

Die Justage der Absolutposition bewirkt auch eine Verschiebung der Lage des

Indexpulses.

Die Absolutposition eines Encoders am Encoder 2 (Modul) kann tber den
Parameter ENC2_adjustment justiert werden.

Vorgehensweise:
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Setzen Sie die Absolutposition an der negativen mechanischen Grenze auf einen
Positionswert grof3er 0. Damit bleiben die Bewegungen innerhalb des stetigen
Bereichs des Encoders.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ENC1_adjustment Justage der Absolutposition von Encoder 1 usr_p INT32 CANopen 3005:16n
Wertebereich ist abhangig vom Typ des Encoders. | - R/W Modbus 1324
Singleturn-Encoder: - - Profibus 1324
0..x1 - - CIP 105.1.22
Multiturn-Encoder: ModbusTCP 1324
0 ... (4096*x)-1 EtherCAT 3005:16n
Singleturn-Encoder (verschoben mit Parameter PROFINET 1324
ShiftEncWorkRang):
-(x/2) ... (x/2)-1
Multiturn-Encoder (verschoben mit Parameter
ShiftEncWorkRang):
-(2048%x) ... (2048*x)-1
Definition von ,x‘: Maximale Position flr eine
Encoder-Umdrehung in Anwendereinheiten. Mit
der Default-Skalierung betragt dieser Wert 16384.
Falls die Bearbeitung mit Richtungsinvertierung
durchgefuhrt werden soll, ist diese vor Setzen der
Encoderposition einzustellen.
Nach dem Schreibzugriff muss mindestens 1
Sekunde gewartet werden, bis der
Antriebsverstarker ausgeschaltet werden kann.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gbernommen.
ENC2_adjustment Justage der Absolutposition von Encoder 2 usr_p INT32 CANopen 3005:24,
Wertebereich hangt vom Typ des Encoders an der | - R/W Modbus 1352

physikalischen Schnittstelle ENC2 ab.
Dieser Parameter kann nur geandert werden,
wenn der Parameter ENC_abs_source auf
'Encoder 2' eingestellt ist.
Singleturn-Encoder:

0...x1

Multiturn-Encoder:

0... (y*x)-1

Singleturn-Encoder (verschoben mit Parameter
ShiftEncWorkRang):

~(x/2) ... (x/2)-1

Multiturn-Encoder (verschoben mit Parameter
ShiftEncWorkRang):

~(y/2)" ... ((y/2)*x)-1

Definition von ,x: Maximale Position flr eine
Encoder-Umdrehung in Anwendereinheiten. Mit
der Default-Skalierung betragt dieser Wert 16384.

Definition von ,y‘: Umdrehungen des Multiturn-
Encoders.

Falls die Bearbeitung mit Richtungsinvertierung
durchgefiihrt werden soll, ist diese vor Setzen der
Encoderposition einzustellen.

Nach dem Schreibzugriff muss mindestens 1
Sekunde gewartet werden, bis der
Antriebsverstarker ausgeschaltet werden kann.

Profibus 1352

CIP 105.1.36
ModbusTCP 1352
EtherCAT 3005:24,
PROFINET 1352
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gibernommen.
Verflgbar mit Firmware-Version 2V01.01.

Verschiebung des Arbeitsbereiches

Uber den Parameter ShiftEncWorkRang kann der Arbeitsbereich verschoben

werden.

Der Arbeitsbereich ohne Verschiebung umfasst:

Singleturn-Encoder

0 ... 131071 Inkremente

Multiturn-Encoder

0 ... 4095 Umdrehungen

_p_act

ﬂ
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|
|
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|
|
I
|
|
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_____________
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mechanical position

Der Arbeitsbereich mit Verschiebung umfasst:

Singleturn-Encoder

-65536 bis 65535 Inkremente

Multiturn-Encoder

-2048 bis 2047 Umdrehungen

A _p_act

-
|

d
7
|
|
|
|
|
|
|
|
v
I
I

mechanical position

0198441113766.14

161



Servoantrieb Inbetriebnahme

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ShiftEncWorkRang Arbeitsbereich des Encoders verschieben. - UINT16 CANopen 3005:21p
0 / Off: Verschiebung aus 0 R/W Modbus 1346
1/ 0n: Verschiebung an 0 per. Profibus 1346
Nach Aktivierung der Verschiebungsfunktion wird 1 - CIP 105.1.33
der Positionsbereich des Encoders um die Halfte
des Bereichs verschoben. ModbusTCP 1346
Beispiel fir den Positionsbereich eines Multiturn- EtherCAT 3005:21y

Encoders mit 4096 Umdrehungen:
PROFINET 1346

Wert 0: Positionswerte liegen zwischen 0 ... 4096
Umdrehungen.

Wert 1: Positionswerte liegen zwischen -2048 ...
2048 Umdrehungen.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Glbernommen.

Einstellung der Parameter fur den Bremswiderstand

Beschreibung

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uberspannung am
DC-Bus fiilhren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus wird die Endstufe
deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzdgert.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass der
Bremswiderstand ausreichend dimensioniert ist.

» Stellen Sie sicher, dass die Parameter flir den Bremswiderstand korrekt
eingestellt sind.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschiaden zur Folge haben.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf mehr als 250 °C (482 °F) erhitzen.

AWARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN
« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem hei3en Bremswiderstand
maglich ist.

» Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die Ndhe des
Bremswiderstands.

« Stellen Sie durch einen Probebetrieb mit maximaler Last sicher, dass die
Warmeabfuhr ausreichend ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

Wenn Sie einen externen Bremswiderstand verwenden, fuhren Sie folgende
Schritte durch:
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» Stellen Sie den Parameter RESint_ext auf ,External Braking Resistor” ein.
» Stellen Sie die Parameter RESext P, RESext R und RESext ton ein.

Der Maximalwert von RESext P und der Minimalwert von RESext_R hangen von
der Endstufe ab, siehe Daten fur externen Bremswiderstand, Seite 50.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt Dimensionierung des

Bremswiderstands, Seite 73.

Wenn die zurlickgespeiste Leistung héher wird als die vom Bremswiderstand
aufnehmbare Leistung, wird eine Fehlermeldung ausgegeben und die Endstufe

Aktivieren der Endstufe Gibernommen.

deaktiviert.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
RESint_ext Auswahl der Art des Bremswiderstands. - UINT16 CANopen 3005:9;
LonF—>ALCL- 0/ Internal Braking Resistor/ : n E: Interner 0 R/W Modbus 1298
Bremswiderstand
E  br 0 per. Profibus 1298
1/ External Braking Resistor / E h E : externer
Bremswiderstand 2 - CIP 105.1.9
2 /Reserved/ r 5V d: Reserviert ModbusTCP 1298
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei EtherCAT 3005:9n
deaktivierter Endstufe moglich.
PROFINET 1298
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe tibernommen.
RESext_ P Nennleistung externer Bremswiderstand. w UINT16 CANopen 3005:12y
CLonF—-ALCL - Der Maximalwert hangt von der Endstufe ab. 1 R/W Modbus 1316
Pobr Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 10 per. Profibus 1316
deaktivierter Endstufe moglich.
- - CIP 105.1.18
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe tibernommen. ModbusTCP 1316
EtherCAT 3005:12;
PROFINET 1316
RESext_R Widerstandswert externer Bremswiderstand. Q UINT16 CANopen 3005:13h
CLonF—>ALCL- Der Minimalwert hangt von der Endstufe ab. - R/W Modbus 1318
rbr In Schritten von 0,01 Q. 100,00 per. Profibus 1318
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 327,67 - CIP 105.1.19
deaktivierter Endstufe moglich.
ModbusTCP 1318
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen. EtherCAT 3005:13y
PROFINET 1318
RESext_ton Maximal zulassige Einschaltzeit externer ms UINT16 CANopen 3005:11y
Bremswiderstand.
LConF—>ALCLG- } 1 R/W Modbus 1314
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
Ebr deaktivierter Endstufe mdglich. 1 per. Profibus 1314
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten 30000 - CIP 105.1.17

ModbusTCP 1314
EtherCAT 3005:11
PROFINET 1314
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Autotuning
Allgemeines
Beim Autotuning wird der Motor bewegt, um die Regelkreise einzustellen. Bei
falschen Parametern kann es zu unbeabsichtigten Bewegungen kommen oder
Uberwachungsfunktionen kénnen wirkungslos werden.
UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG
« Das System nur starten, wenn sich keine Personen oder Hindernisse im
Betriebsbereich befinden.
» Stellen Sie sicher, dass die Werte fur die Parameter AT_dirund AT_dis_usr
(AT_dis) den verfugbaren Bewegungsbereich nicht Uberschreiten.
» Stellen Sie sicher, dass in Ihrer Anwendungslogik parametrierte
Bewegungsbereiche fur die mechanische Bewegung verfiigbar sind.
» Berucksichtigen Sie bei den Berechnungen fiir den verfiigbaren
Bewegungsbereich zusatzlich den fur Weg flr die Verzdgerungsrampe bei
einem Not-Halt.
+ Stellen Sie sicher, dass die Parameter fir einen Quick Stop korrekt
eingestellt sind.
» Stellen Sie sicher, dass die Endschalter korrekt funktionieren.
» Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fiir Not-Halt fir alle
Personen erreichbar ist, die Arbeiten jeglicher Art an diesem Gerat
durchfiihren.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschaden zur Folge haben.
Das Autotuning bestimmt das Reibmoment als ein konstant wirkendes
Lastmoment und berticksichtigt dieses in der Berechnung des Tragheitsmoments
des Gesamtsystems.
Externe Faktoren, wie zum Beispiel eine Last am Motor, werden berlcksichtigt.
Durch das Autotuning werden die Parameter flr die Reglereinstellungen optimiert,
siehe Abschnitt Regleroptimierung mit Sprungantwort, Seite 170.
Das Autotuning unterstitzt auch vertikale Achsen.
Methoden
Die Einstellung der Antriebsregelung kann auf drei verschiedene Arten
durchgefihrt werden:
» Easy Tuning: Automatisch — ein Autotuning wird ohne Benutzereingriff
durchgefihrt. Fir die meisten Anwendungen liefert der automatische
Reglerabgleich ein gutes und sehr dynamisches Ergebnis.
» Comfort Tuning: Halbautomatisch — automatischer Reglerabgleich mit
Unterstlitzung des Benutzers. Parameter fiir Richtung oder Parameter flir
Dampfung kénnen vom Benutzer vorgegeben werden.
* Manuelles Tuning: Der Benutzer kann die Reglerwerte tber entsprechende
Parameter einstellen und anpassen. Das manuelle Tuning ist im
Expertenmodus der Inbetriebnahmesoftware verfiigbar.
Funktion

Beim Autotuning wird der Motor aktiviert und kleine Bewegungen ausgefihrt.
Gerauschentwicklung und mechanisches Schwingen der Anlage ist dabei tblich.
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Wenn Sie ein Easy-Tuning durchfiihren wollen, missen keine weiteren Parameter
eingestellt werden. Wenn Sie ein Comfort-Tuning durchfihren wollen, stellen Sie
die Parameter AT _dir, AT_dis_usrund AT_mechanics entsprechend lhrer Anlage

ein.

Uber den Parameter AT _Start wird das Easy-Tuning oder Comfort-Tuning
gestartet.

Starten Sie das Autotuning mit der Inbetriebnahmesoftware.
Alternativ kann das Autotuning auch Uber das HMI gestartet werden.
HMl: 6 P - Eun —> EubSE

Speichern Sie die neuen Werte iber die Inbetriebnahmesoftware im nicht-
flichtigen Speicher.

Wenn Sie das Autotuning tUber das HMI gestartet haben, driicken Sie die
Navigationstaste, um die neuen Werte im nicht-flichtigen Speicher zu
speichern.

Das Produkt verfligt tGiber 2 getrennt parametrierbare
Regelkreisparametersatze. Die bei einem Autotuning ermittelten Werte fur die
Regelkreisparameter werden im Regelkreisparametersatz 1 gespeichert.

Wenn das Autotuning mit einer Fehlermeldung abbricht, werden die Default-Werte
tibernommen. Andern Sie die mechanische Position und starten Sie das
Autotuning erneut. Wenn Sie die berechneten Werte auf Plausibilitat Gberpriifen
mochten, kénnen Sie diese anzeigen lassen, siehe Abschnitt Erweiterte
Einstellungen fur Autotuning, Seite 167.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
AT_dir Bewegungsrichtung fir Autotuning. - UINT16 CANopen 302F:4,
oP > Eun- 1/ Positive Negative Home / P n h: Erst positive | 1 R/W Modbus 12040
Richtung, dann negative Richtung mit Riickkehr in
St N Ausgangslage 1 - Profibus 12040
2/ Negative Positive Home / n P h: Erst 6 - CIP 147.1.4
negative Richtung, dann positive Richtung mit
Riickkehr in Ausgangslage ModbusTCP 12040
3/ Positive Home / P - h: Nur positive Richtung EtherCAT 302F:4n
mit Ruckkehr in Ausgangslage
PROFINET 12040
4/ Positive / P - -: Nur positive Richtung ohne
Ruckkehr in Ausgangslage
5/ Negative Home / n - h: Nur negative
Richtung mit Riickkehr in Ausgangslage
6 / Negative / n - -: Nur negative Richtung ohne
Ruckkehr in Ausgangslage
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung tbernommen.
AT _dis_usr Bewegungsbereich Autotuning. usr_p INT32 CANopen 302F:12;
Bewegungsbereich, in dem der automatische 1 R/W Modbus 12068
Optimierungsvorgang der Regelkreisparameter
durchgeflhrt wird. Eingegeben wird der Bereich 32768 - Profibus 12068
relativ zur Istposition.
2147483647 - CIP 147.1.18
Bei ,Bewegung in nur eine Richtung® (Parameter
AT_dir) wird der angegebene Bewegungsbereich ModbusTCP 12068
fur jeden Optimierungsschritt verwendet. Die
Bewegung entspricht typisch dem 20-fachen EtherCAT 302F:12,
Wert, ist j h nich .
ert, ist jedoch nicht begrenzt PROFINET 12068
Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert
hangen vom Skalierungsfaktor ab.
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten
Motorbewegung Uubernommen.
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.03.
AT_mechanical Kopplungsart des Systems. - UINT16 CANopen 302F:En
1/ Direct Coupling: Direkte Kopplung 1 R/W Modbus 12060
2/ Belt Axis: Riemenachse 2 - Profibus 12060
3/ Spindle Axis: Spindelachse 3 - CIP 147.1.14
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten ModbusTCP 12060
Motorbewegung Uubernommen.
EtherCAT 302F:Ej
PROFINET 12060
AT _start Start Autotuning. - UINT16 CANopen 302F:1h
Wert 0: Beenden 0 R/W Modbus 12034
Wert 1: EasyTuning aktivieren - - Profibus 12034
Wert 2: ComfortTuning aktivieren 2 - CIP 147.11
Geanderte Einstellungen werden sofort ModbusTCP 12034
Ubernommen.
EtherCAT 302F:1y
PROFINET 12034
166 0198441113766.14



Inbetriebnahme Servoantrieb

Erweiterte Einstellungen fiir Autotuning

Beschreibung
Durch die folgenden Parameter kann das Autotuning tberwacht oder auch
beeinflusst werden.
Mit den Parametern AT _state und AT_progress kénnen Sie den prozentualen
Fortschritt und den Status des Autotuning Gberwachen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_AT_state Status Autotuning. - UINT16 CANopen 302F:2,
Bitbelegung: - R/- Modbus 12036
Bits O ... 10: Letzter Bearbeitungsschritt - - Profibus 12036
Bit 13: auto_tune_process - - CIP 147.1.2
Bit 14: auto_tune_end ModbusTCP 12036
Bit 15: auto_tune_err EtherCAT 302F:2;
PROFINET 12036
_AT _progress Fortschritt Autotuning. % UINT16 CANopen 302F:Bn
0 R/- Modbus 12054
0 - Profibus 12054
100 - CIP 147.1.11
ModbusTCP 12054
EtherCAT 302F:By,
PROFINET 12054

Wenn Sie im Probebetrieb Uberpriifen wollen, wie sich eine hartere oder eine
weichere Einstellung der Regelkreisparameter auf Ihr System auswirkt, kdnnen
Sie durch Schreiben des Parameters CTRL_GlobGain die beim Autotuning
gefundenen Einstellungen éandern. Uber den Parameter _AT_J kénnen Sie das
beim Autotuning berechnete Tragheitsmoment des Gesamtsystems auslesen.
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Parametername
HMI-Menii
HMI-Name

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
uber Feldbus

CTRL_GlobGain
oP > Eun -

LA in

Globaler Verstarkungsfaktor (wirkt auf
Regelkreisparametersatz 1)

Der globale Verstarkungsfaktor wirkt auf die
folgenden Parameter von
Regelkreisparametersatz 1:

-CTRL_KPn
-CTRL_TNn
-CTRL_KPp
- CTRL_TAUnref

Der globale Verstarkungsfaktor wird auf 100 %
gesetzt

- wenn die Regelkreisparameter auf ihre
Standardwerte gesetzt werden

- am Ende des Autotunings

- wenn Regelkreisparametersatz 2 mit dem
Parameter CTRL_ParSetCopy auf
Regelkreisparametersatz 1 kopiert wird

Wenn eine vollstandige Konfiguration tuiber den
Feldbus Ubertragen wird, muss der Wert fiir
CTRL_GlobGain vor den Werten fur die
Regelkreisparameter CTRL_KPn, CTRL_TNn,
CTRL_KPp und CTRL_TAUnref tibertragen
werden. Wenn CTRL_GlobGain wahrend der
Ubertragung einer Konfiguration geéndert wird,
mussen CTRL_KPn, CTRL_TNn, CTRL_KPp und
CTRL_TAUnref ebenfalls Teil der Konfiguration
sein.

In Schritten von 0,1 %.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

%

5,0
100,0
1000,0

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3011:15p
Modbus 4394
Profibus 4394

CIP 117.1.21
ModbusTCP 4394
EtherCAT 3011:15y
PROFINET 4394

_AT_M_friction

Reibmoment des Systems.
Wird wahrend des Autotunings ermittelt.

In Schritten von 0,01 Arms.

ATITIS

UINT16
R/-

CANopen 302F:7n
Modbus 12046
Profibus 12046
CIP147.1.7
ModbusTCP 12046
EtherCAT 302F:7y
PROFINET 12046
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_AT_M_load Konstantes Lastmoment. Arms INT16 CANopen 302F:8h
Wird wahrend des Autotunings ermittelt. - R/- Modbus 12048
In Schritten von 0,01 Ams. - - Profibus 12048
- - CIP 147.1.8
ModbusTCP 12048
EtherCAT 302F:8h
PROFINET 12048
_AT J Tragheitsmoment des Systems. kg cm? UINT16 CANopen 302F:Cy,
Wird wahrend des Autotunings automatisch 0,1 R/- Modbus 12056
berechnet.
0,1 per. Profibus 12056
In Schritten von 0,1 kg cm2.
6553,5 - CIP 147.1.12
ModbusTCP 12056
EtherCAT 302F:Ch
PROFINET 12056
Durch Anderung des Parameters AT _wait kdnnen Sie eine Wartezeit zwischen
den einzelnen Schritten beim Autotuning Prozess einstellen. Die Einstellung einer
Wartezeit ist nur bei einer wenig steifen Kopplung sinnvoll, insbesondere wenn
der nachste Schritt des automatischen Autotuning (Anderung der Harte) bereits
beim Ausschwingen des Systems erfolgt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
AT _wait Wartezeit zwischen Autotuning-Schritten. ms UINT16 CANopen 302F:9y
Geanderte Einstellungen werden bei der nachsten | 300 R/W Modbus 12050
Motorbewegung Gbernommen.
500 - Profibus 12050
10000 - CIP 147.1.9

ModbusTCP 12050
EtherCAT 302F:9
PROFINET 12050
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Regleroptimierung mit Sprungantwort

Reglerstruktur

Uberblick

Die Reglerstruktur der Steuerung entspricht der klassischen Kaskadenregelung
eines Regelkreises mit Stromregler, Geschwindigkeitsregelung (Drehzahlregler)
und Lageregler. Zusatzlich lasst sich die FiihrungsgréRe des Drehzahlreglers tber
einen vorgeschalteten Filter glatten.

Die Regler werden nacheinander von innen nach auf3en in der Reihenfolge
Stromregelung, Geschwindigkeitsregelung, Lageregelung eingestellit.

@ ®

~Ig act rms, Id act rms @]

_v_act, _n_act

_p_act, _p actlnt @ G

1 Lageregler
2 Geschwindigkeitsregler
3 Stromregler

4 Encoderauswertung

Stromregler

Eine detaillierte Darstellung der Reglerstruktur finden Sie im Abschnitt Ubersicht
Reglerstruktur, Seite 232.

Der Stromregler bestimmt das Antriebsmoment des Motors. Mit den
gespeicherten Motordaten wird der Stromregler automatisch optimal eingestellt.

Geschwindigkeitsregler

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Motorgeschwindigkeit, indem er den
Motorstrom entsprechend der Lastsituation variiert. Der Drehzahlregler bestimmt
mafgeblich die Reaktionsschnelligkeit des Antriebs. Die Dynamik des
Drehzahlreglers hangt ab von:

» dem Tragheitsmoment des Antriebs und der Regelstrecke
» Leistung des Motors

+ Steifigkeit und Elastizitadt der Elemente im Kraftfluss

» dem Spiel der mechanischen Antriebselemente
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* der Reibung

Lageregler

Der Lageregler reduziert die Differenz zwischen Sollposition und Istposition
(Positionsabweichung) auf ein Minimum. Im Motorstillstand ist die
Positionsabweichung bei einem gut eingestellten Lageregler nahe null.

Voraussetzung fiir eine gute Verstarkung des Lagereglers ist ein optimierter
Geschwindigkeitsregelkreis.

Regelkreisparameter

Dieses Gerat bietet die Mdglichkeit, mit zwei Regelkreisparametersatzen zu
arbeiten. Ein Wechsel von einem Regelkreisparametersatz zum anderen
Regelkreisparametersatz ist wahrend des Betriebs moglich. Die Auswahl des
aktiven Regelkreisparametersatzes erfolgt mit dem Parameter CTRL_SelParSet.

Die entsprechenden Parameter heillen CTRL1_xx flr den ersten
Regelkreisparametersatz und CTRL2_ xx fiir den zweiten
Regelkreisparametersatz. Im folgenden wird CTRL1_xx (CTRL2_xx) verwendet,
wenn die Einstellung fur beide Regelkreisparametersatze funktional gleich ist.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL_SelParSet Auswahl des Regelkreisparametersatzes - UINT16 CANopen 3011:19x
Siehe Parameter fir die Codierung: CTRL_ 0 R/W Modbus 4402
PwrUpParSet
1 - Profibus 4402
Geanderte Einstellungen werden sofort
tibernommen. 2 - CIP 117.1.25
ModbusTCP 4402
EtherCAT 3011:19;
PROFINET 4402
_CTRL_ActParSet Aktiver Regelkreisparametersatz. - UINT16 CANopen 3011:17x
Wert 1: Regelkreisparametersatz 1 ist aktiv - R/- Modbus 4398
Wert 2: Regelkreisparametersatz 2 ist aktiv - - Profibus 4398
Ein Regelkreisparametersatz wird aktiv, nachdem | - - CIP 117.1.23
die fur die Parameterumschaltung eingestellte Zeit
(CTRL_ParChgTime) verstrichen ist. ModbusTCP 4398
EtherCAT 3011:17x
PROFINET 4398
CTRL_ParChgTime Zeitspanne zur Umschaltung des ms UINT16 CANopen 3011:144
Regelkreisparametersatzes
0 R/W Modbus 4392
Bei der Regelkreisparametersatz-Umschaltung
werden die Werte der folgenden Parameter linear | O per. Profibus 4392
geandert:
2000 - CIP 117.1.20
- CTRL_KPn
ModbusTCP 4392
-CTRL_TNn
EtherCAT 3011:14n,
- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref
- CTRL_TAUiref
- CTRL_KFPp

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

PROFINET 4392

Optimierung
Allgemeines
Die Funktion Antriebsoptimierung dient zur Abstimmung des Geréats auf die
Einsatzbedingungen. Folgende Optionen stehen zur Auswabhl:
+ Regelkreise wahlen. Ubergeordnete Regelkreise werden automatisch
abgeschaltet.
» Fuhrungssignale definieren: Signalform, Hohe, Frequenz und Startpunkt
* Regelverhalten mit dem Signalgenerator testen.
» Mit der Inbetriebnahmesoftware das Regelverhalten am Bildschirm
aufzeichnen und beurteilen.
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Fuhrungssignale einstellen

Starten Sie die Regleroptimierung mit der Inbetriebnahmesoftware.

Stellen Sie folgende Werte fir das Fuhrungssignal ein:
+ Signalform: Sprung "positiv"
*  Amplitude: 100 1/min
* Periodendauer: 100 ms
* Anzahl der Wiederholungen: 1
« Starten Sie die Aufzeichnung.

Nur mit den Signalformen "Sprung" und "Rechteck" ist das gesamte dynamische
Verhalten eines Regelkreises erkennbar. Die im Handbuch dargestellten
Signalverlaufe haben die Signalform "Sprung".

Werte fur die Optimierung eintragen

Fir die einzelnen Optimierungsschritte, die auf den folgenden Seiten beschrieben
werden, missen Reglerparameter eingetragen und durch Auslésen einer
Sprungfunktion getestet werden.

Eine Sprungfunktion wird ausgeldst, sobald Sie in der Inbetriebnahmesoftware
eine Aufzeichnung starten.

Regelkreisparameter

Dieses Gerat bietet die Moglichkeit, mit zwei Regelkreisparametersatzen zu
arbeiten. Ein Wechsel von einem Regelkreisparametersatz zum anderen
Regelkreisparametersatz ist wahrend des Betriebs moglich. Die Auswahl des
aktiven Regelkreisparametersatzes erfolgt mit dem Parameter CTRL_SelParSet.

Die entsprechenden Parameter heiRen CTRL1_xx fir den ersten
Regelkreisparametersatz und CTRL2_xx flr den zweiten
Regelkreisparametersatz. Im folgenden wird CTRL1 _xx (CTRL2_xx) verwendet,
wenn die Einstellung fir beide Regelkreisparametersatze funktional gleich ist.

Details finden Sie im Abschnitt Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 232.

Optimierung des Geschwindigkeitsreglers

Allgemeines

Die Einstellung komplexer mechanischer Regelsysteme setzt Erfahrung im
Umgang mit regelungstechnischen Einstellverfahren voraus. Dazu gehort die
rechnerische Ermittlung von Regelkreisparametern und die Anwendung von
Identifikationsverfahren.

Weniger komplexe mechanische Systeme kdnnen meist mit dem experimentellen
Einstellverfahren nach der Methode der aperiodischen Begrenzung erfolgreich
optimiert werden. Eingestellt werden dabei die folgenden Parameter:
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3012:1p
LonF—>drl - Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4610
Motorparameter berechnet.
Pn - per. Profibus 4610
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 - CIP118.1.1
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. ModbusTCP 4610
In Schritten von 0,0001 A/(1/min) EtherCAT 3012:1
Geanderte Einstellungen werden sofort PROFINET 4610
Ubernommen.
CTRL2_KPn Geschwindigkeitsregler P-Faktor. 1/min UINT16 CANopen 3013:1h
LonF—>drl - Der Standardwert wird anhand der 0,0001 R/W Modbus 4866
Motorparameter berechnet.
Pnc? - per. Profibus 4866
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 2,5400 - CIP 119.1.1
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. ModbusTCP 4866
In Schritten von 0,0001 A/(1/min) EtherCAT 3013:1n
Geanderte Einstellungen werden sofort PROFINET 4866
Ubernommen.
CTRL1_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3012:2y
LonF—>drl - Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4612
Ein i Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4612
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 327,67 - CIP 118.1.2
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4612
In Schritten von 0,01 ms.
EtherCAT 3012:2;,
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. PROFINET 4612
CTRL2_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3013:2;
LonF—>drl - Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4868
E inc Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4868
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 327,67 - CIP 119.1.2
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4868
In Schritten von 0,01 ms.
EtherCAT 3013:2;

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

PROFINET 4868

Uberpriifen und optimieren Sie in einem zweiten Schritt die ermittelten Werte,
siehe Uberprifen und Optiierung des P-Faktors, Seite 178.

FuhrungsgroRBenfilter des Geschwindigkeitsreglers

Mit dem Fihrungsgrofienfilter des Geschwindigkeitsreglers kann das
Einschwingverhalten bei optimierter Geschwindigkeitsregelung verbessert
werden. Fir die ersten Einstellungen des Geschwindigkeitsreglers muss der
Fihrungsgrofenfilter deaktiviert sein.

Deaktivieren Sie den FiihrungsgroRenfilter des Geschwindigkeitsreglers. Stellen
Sie den Parameter CTRL1_TAUnref ( CTRL2_TAUnref) auf den unteren

Grenzwert ,,0“ ein.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_TAUnref Filterzeitkonstante fir das Filter des ms UINT16 CANopen 3012:4y,
Geschwindigkeitssollwertes.
LConF—>drl - 0,00 R/W Modbus 4616
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
EARu ! Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 9,00 per. Profibus 4616
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 327,67 - CiP118.14
In Schritten von 0,01 ms. ModbusTCP 4616
Geanderte Einstellungen werden sofort EtherCAT 3012:4,
Ubernommen.
PROFINET 4616
CTRL2_TAUnref Filterzeitkonstante fiir das Filter des ms UINT16 CANopen 3013:4y,
Geschwindigkeitssollwertes.
ConF—>drl- 0,00 R/W Modbus 4872
Bei einem Umschalten zwischen den beiden
EAu? Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung | 9,00 per. Profibus 4872
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_
ParChgTime eingestellte Zeit. 327,67 - CIP119.1.4
In Schritten von 0,01 ms. ModbusTCP 4872
Geanderte Einstellungen werden sofort EtherCAT 3013:4n
Ubernommen.
PROFINET 4872

Ermittlung der Art der Mechanik der Anlage

Teilen Sie lhre Anlagenmechanik zur Beurteilung und Optimierung des
Einschwingverhaltens in eines der zwei folgenden Systeme ein.

+ System mit steifer Mechanik
+ System mit wenig steifer Mechanik
Mechanische Systeme mit steifer und weniger steifer Mechanik

Steife Mechanik Weniger steife Mechanik

wenig Elastizitat héhere Elastizitat

o' {0
/X N
wenig Spiel groB3es Spiel
z. B. Direktantrieb z. B. Riementrieb
Starre Kupplung Schwache Antriebswelle

Elastische Kupplung

Ermittlung der Werte bei steifer Mechanik

Bei steifer Mechanik ist das Einstellen des Regelverhaltens nach Tabelle mdglich,
wenn:
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* das Tragheitsmoment von Last und Motor bekannt ist und
» das Tragheitsmoment von Last und Motor konstant ist.
Der P-Faktor CTRL_KPn und die Nachstellzeit CTRL_TNn sind abhangig von:
* JL: Tragheitsmoment der Last
* Jm: Tragheitsmoment des Motors
» Bestimmen Sie die Werte anhand folgender Tabelle:

Ji=Jm Ji=5%Jm Ji=10*Jm
Ju KPn TNn KPn TNn KPn TNn
1 kgem?2 0,0125 8 0,008 12 0,007 16
2 kgcm? 0,0250 8 0,015 12 0,014 16
5 kgcm? 0,0625 8 0,038 12 0,034 16
10 kgem? 0,125 8 0,075 12 0,069 16
20 kgem?2 0,250 8 0,150 12 0,138 16

Ermittlung der Werte bei weniger steifer Mechanik

Zur Optimierung wird der P-Faktor des Drehzahlreglers ermittelt, bei dem die
Regelung die Drehzahl _v_act ohne Uberschwingen madglichst schnell einregelt.

Setzen Sie die Nachstellzeit CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) auf unendlich (=
327,67 ms).

Wirkt ein Lastmoment auf den stillstehenden Motor, darf die Nachstellzeit nur so
hoch eingestellt werden, dass keine ungewtinschte Anderung der Motorposition
auftritt.

Wenn der Motor im Stillstand belastet wird, kann die Nachstellzeit ,unendlich® zu
Positionsabweichungen fiihren (zum Beispiel bei Vertikalachsen). Reduzieren Sie
die Nachstellzeit, wenn die Positionsabweichungen fur die Anwendung nicht
akzeptiert werden kdnnen. Das Reduzieren der Nachstellzeit kann sich nachteilig
auf das Optimierungsergebnis auswirken.

Die Sprungfunktion bewegt den Motor, bis die vorgegebene Zeit abgelaufen ist.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Werte flir Geschwindigkeit und Zeit den
verfigbaren Bewegungsbereich nicht tiberschreiten.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fiir
alle Personen erreichbar ist, die Arbeiten durchfiihren.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.

» Ldsen Sie eine Sprungfunktion aus.

+ Uberpriifen Sie nach dem ersten Test die maximale Amplitude fiir den
Stromsollwert _Iq_ref.

Stellen Sie die Amplitude der Flihrungsgréf3e nur so hoch ein, dass der
Stromsollwert _Iq_ref unter dem Maximalwert CTRL | _max bleibt. Andererseits
darf der Wert nicht zu klein gewahlt werden, da sonst Reibungseffekte der
Mechanik das Regelkreisverhalten bestimmen.

+ Ldsen Sie erneut eine Sprungfunktion aus, wenn Sie _v_ref andern mussten,
und Uberprifen Sie die Amplitude von _Iq_ref.
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» VergroRern oder verkleinern Sie den P-Faktor in kleinen Schritten, bis _v_act
moglichst schnell einregelt. Das folgende Bild zeigt links das gewlinschte
Einschwingverhalten. Uberschwingen, wie rechts dargestellt, wird durch
Verkleinern von CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) reduziert.

Unterschiede zwischen _v_refund _v_act resultieren aus der Einstellung von
CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) auf ,unendlich®,

»TNN“ bei aperiodischem Grenzfall ermitteln

I I
_v_ref P _v_ref
100% ( —_— T 100% % S - ‘ =
e /
- e ’
o 63% e _v_act o Vi _v_act
ke P4 ° ’
2 / 2 !
.E. /7 E— / 5
IS / = / Verbessern mit
< ’ <C /
’ \/ ,II KPn #
1
1 /
0% ! 0% ! i
<_TNn_’ t—» t—>»

Fir Antriebssysteme, bei denen vor Erreichen des aperiodischen Grenzfalls
Schwingungen auftreten, muss der P-Faktor ,KPn“ so weit reduziert werden, bis
gerade keine Schwingungen mehr erkennbar sind. Haufig tritt dieser Fall bei
Linearachsen mit Zahnriementrieb auf.

Grafische Ermittlung des 63%-Werts

Ermitteln Sie grafisch den Punkt, bei dem die Istgeschwindigkeit _v_act 63% des
Endwerts erreicht wird. Die Nachstellzeit CTRL1_TNn (CTRL2_TNn) ergibt sich
dann als Wert auf der Zeitachse. Die Inbetriebnahmesoftware unterstiitzt Sie bei

der Auswertung.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menu Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3012:2;
LConF—>drl- Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4612
Ein |l Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4612
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uiber die im Parameter CTRL_ 327,67 - CIP 118.1.2
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4612
In Schritten von 0,01 ms.
EtherCAT 3012:2y
Geanderte Einstellungen werden sofort
ubernommen. PROFINET 4612
CTRL2_TNn Geschwindigkeitsregler Nachstellzeit. ms UINT16 CANopen 3013:2;
LConF—>drl- Defaultwert wird berechnet 0,00 R/W Modbus 4868
Ein? Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4868
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear lber die im Parameter CTRL_ 327,67 - CIP 119.1.2
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4868
In Schritten von 0,01 ms.
EtherCAT 3013:2,
Geanderte Einstellungen werden sofort
Uibernommen. PROFINET 4868
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P-Faktor uberprufen und optimieren

Allgemeines
Sprungantworten mit gutem Regelverhalten
,r'i\‘_v_act _v_act
i .
100% [==F A ——Sees 100% |=="2— >
!
! ]
[0) ! () ]
o H ko) ]
2 ! 2 H
= H 3 H
E | = !
] . . .
! Steife ! Weniger steife
1 . .
0% ] Mechan:k a 0% Melcha‘nlk
t—> t—>

Der Regler ist gut eingestellt, wenn die Sprungantwort in etwa dem dargestellten
Signalverlauf entspricht. Kennzeichnend fiir ein gutes Regelverhalten ist

Schnelles Einschwingen
+ Uberschwingen mit 20 %, bis zu maximal 40 %.

Entspricht das Regelverhalten nicht dem dargestellten Verlauf, &ndern Sie CTRL _
KPn in SchrittgroRen von etwa 10 % und I6sen Sie erneut eine Sprungfunktion

aus:
» Arbeitet die Regelung zu langsam: CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) gré3er
wahlen.
* Neigt die Regelung zum Schwingen: CTRL1_KPn (CTRL2_KPn) kleiner

wahlen.
Ein Schwingen erkennen Sie daran, dass der Motor kontinuierlich beschleunigt

und verzogert.

I

Unzureichende Einstellungen des Geschwindigkeitsreglers optimieren

\ I ‘ \ \
Regelung /N _v_act .
2u langsam I Regelung schwingt
_v_ref _v_ref i ‘\‘ S
100% 100% o P A e
47 ]
o) . [0) ]
© 4 © ]
] ,~—v_act 2 !
= / = 1
g / Verbessern mit g 1 Verbessern mit
’ ]
i KPn 4 ; KPn ¢
o fr — o —
t—» t—>
Lageregler optimieren
Allgemeines
Voraussetzung fur die Optimierung des Lagereglers ist eine Optimierung des

Geschwindigkeitsreglers.
Bei der Einstellung der Lageregelung muss der P-Faktor des Lagereglers CTRL1_

KPp (CTRL2_KPp) optimiert werden:
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+ CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) zu groR: Uberschwingen, Instabilitat der
Regelung
* CTRL1_KPp (CTRL2 _KPp) zu klein: Hohe Positionsabweichung
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CTRL1_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3012:3;
LConF—>drl- Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4614
PP I Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4614
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 900,0 - CIP 118.1.3
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4614
In Schritten von 0,1 1/s.
EtherCAT 3012:3h
Geanderte Einstellungen werden sofort
ubernommen. PROFINET 4614
CTRL2_KPp Lageregler P-Faktor. 1/s UINT16 CANopen 3013:3j
LConF—>drl - Der Standardwert wird berechnet. 2,0 R/W Modbus 4870
PPZ Bei einem Umschalten zwischen den beiden - per. Profibus 4870
Regelkreisparametersatzen erfolgt die Anpassung
der Werte linear Uber die im Parameter CTRL_ 900,0 - CIP 119.1.3
ParChgTime eingestellte Zeit.
ModbusTCP 4870
In Schritten von 0,1 1/s.
EtherCAT 3013:3h
Geanderte Einstellungen werden sofort
ubernommen. PROFINET 4870

Die Sprungfunktion bewegt den Motor, bis die vorgegebene Zeit abgelaufen ist.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.
verfigbaren Bewegungsbereich nicht Gberschreiten.
alle Personen erreichbar ist, die Arbeiten durchfiihren.

oder Sachschaden zur Folge haben.

» Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
+ Stellen Sie sicher, dass die Werte fiir Geschwindigkeit und Zeit den
» Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-HALT fir

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

Fuhrungssignal einstellen

» Wahlen Sie in der Inbetriebnahmesoftware die Flihrungsgroflie Lageregler.

+ Stellen Sie das Fuhrungssignal ein:
» Signalform: "Sprung"
* Amplitude fur ca. 1/10 Motorumdrehung einstellen.

Die Amplitude wird in Anwendereinheiten eingegeben. Bei Default-Skalierung
betragt die Auflésung 16384 Anwendereinheiten pro Motorumdrehung.

Aufzeichnungssignale wahlen

* Wahlen Sie unter Allgemeine Aufzeichnungsparameter die Werte:
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Sollposition des Lagereglers _p_refusr (_p_ref)
Istposition des Lagereglers _p_actusr (_p_act)
Istgeschwindigkeit _v_act
Stromsollwert _Iq_ref

Lagereglerwert optimieren

Lésen Sie mit den vorgegebenen Reglerwerten eine Sprungfunktion aus.

Uberpriifen Sie nach dem ersten Test die erreichten Werte _v_actund _Iq_ref
fur Stromregelung und Geschwindigkeitsregelung. Die Werte dirfen den
Bereich der Strom- und Geschwindigkeitsbegrenzung nicht erreichen.

Sprungantworten des Lagereglers mit gutem Regelverhalten

100%
3 AR
= p_ref /
s s
S /
<C ¥
/1 p_act
Steife
Mechanik
0%
t—>»

100%
) ~===F-
el
2 |p_ref /
= /
3 /
< /
p_act
Weniger steife
/ Mechanik
0% L
t—»

Der P-Faktor CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) ist optimal eingestellt, wenn der Sollwert
schnell und mit geringem oder ohne Uberschwingen erreicht wird.

Entspricht das Regelverhalten nicht dem dargestellten Verlauf, &ndern Sie den P-
Faktor CTRL1_KPp (CTRL2_KPp) in SchrittgréRen von etwa 10% und lésen Sie

erneut eine Sprungfunktion aus.
Neigt die Regelung zum Schwingen: KPp kleiner wahlen.
Folgt der Istwert dem Sollwert zu langsam: KPp grof3er wahlen.

Unzureichende Einstellungen des Lagereglers optimieren

100%

Regelung zu langsam

p_ref

Amplitude

Verbesse
mit: KPp

m

f

0%

t—»

100%
Regelung schwingt
2
," N o=~
© /, \‘~¢' ~— =
:5 p_ref I,'
H—] ’
Q. ’
g
/|
/ p_act Verbessern
- mit: KPp
0% \ \
t—»
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Parameterverwaltung

Speicherkarte (Memory-Card)

Beschreibung

Der Antriebsverstarker verfugt Uber einen Kartenhalter fiir eine Speicherkarte. Die
auf der Speicherkarte gespeicherten Parameter kdnnen auf andere
Antriebsverstarker Ubertragen werden. Wird der Antriebsverstarker ausgetauscht,
kann durch Zuriickschreiben der Parameter ein anderer Antriebsverstarker vom
gleichen Typ mit den gleichen Parametern betrieben werden.

Beim Einschalten des Antriebsverstarkers wird der Inhalt der Speicherkarte mit
den im Antriebsverstarker hinterlegten Parameterwerten verglichen.

Beim Schreiben der Parameter in den nicht-flichtigen Speicher werden die
Parameter auch auf der Speicherkarte gespeichert.

Eine Besonderheit stellen dabei Parameter des Sicherheitsmoduls dar. Weitere
Informationen finden Sie im Modulhandbuch des Sicherheitsmoduls.

5

\V

———
Memory Card

Beachten Sie Folgendes:
» Benutzen Sie nur die als Zubehor angebotenen Speicherkarten.
+ Beruhren Sie nicht die Goldkontakte.
» Die Steckzyklen der Speicherkarte sind begrenzt.
» Die Speicherkarte kann im Antriebsverstarker verbleiben.

» Die Speicherkarte kann nur durch Herausziehen (nicht Driicken) aus dem
Antriebsverstarker entfernt werden.

HINWEIS

ELEKTROSTATISCHE ENTLADUNG ODER KONTAKTUNTERBRECHUNG
UND DATENVERLUST

Beruhren Sie keinesfalls die Kontakte der Speicherkarte.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschéaden zur Folge
haben.

Einsetzen einer Speicherkarte

+ Die 24-VDC-Steuerungsversorgung ist ausgeschaltet.

» Fuhren Sie die Speicherkarte mit den Kontakten nach unten in den
Antriebsverstarker ein. Die abgeschragte Ecke muss dabei zur Montageplatte
zeigen.

+ Schalten Sie die 24-VDC-Steuerungsversorgung ein.

» Beobachten Sie die 7-Segment-Anzeige wahrend der Initialisierung des
Antriebs.
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C A - d wird fur kurze Zeit angezeigt

Der Antriebsverstarker hat eine Speicherkarte erkannt. Es ist keine

Benutzeraktivitat notwendig.

Die im Antriebsverstarker gespeicherten Parameterwerte und der Inhalt der
Speicherkarte stimmen uberein. Die Daten auf der Speicherkarte stammen von
dem Antriebsverstéarker, in dem die Speicherkarte eingesetzt ist.

L A - d wird dauerhaft angezeigt

Der Antriebsverstarker hat eine Speicherkarte erkannt. Es ist eine

Benutzeraktivitat notwendig.

Ursache

Optionen

Die Speicherkarte ist neu.

Die Daten des Antriebsverstarkers kénnen auf
die Speicherkarte Ubertragen werden.

Die Daten auf der Speicherkarte passen nicht
zum Antriebsverstarker (anderer Antriebstyp,
anderer Motortyp oder andere Firmware-
Version).

Die Daten des Antriebsverstarkers kénnen auf
die Speicherkarte Gibertragen werden.

Die Daten auf der Speicherkarte passen zum
Antriebsverstarker, jedoch sind die
Parameterwerte unterschiedlich.

Die Daten des Antriebs kdnnen auf die
Speicherkarte Gbertragen werden.

Die Daten der Speicherkarte kdnnen in den
Antriebsverstarker Ubertragen werden. Wenn
die Speicherkarte im Antriebsverstarker
verbleiben soll, dann missen die Daten des
Antriebsverstarkers auf die Speicherkarte
Ubertragen werden.

L A - d wird nicht angezeigt

Der Antriebsverstarker hat keine Speicherkarte erkannt. Schalten Sie die 24-VDC-
Steuerungsversorgung aus. Uberprifen Sie, ob die Speicherkarte richtig
eingesetzt ist (Kontakte, abgeschragte Ecke).

Datenaustausch mit der Speicherkarte

Wenn Unterschiede zwischen den Parametern auf der Speicherkarte und den
Parametern im Antriebsverstarker erkannt werden oder wenn die Speicherkarte
entfernt wurde, bleibt das Gerat nach der Initialisierung mit der Anzeige L A r d

stehen.

Kopieren von Daten oder Ignorieren der Speicherkarte (L Ar- d, 1L nr,

cktod,dtoc)

Wenn die 7-Segment-Anzeige [ A - d anzeigt:

» Driicken Sie die Navigationstaste.

In der 7-Segment-Anzeige wird die letzte Einstellung angezeigt, z. B.

:Enr.

» Dricken Sie die Navigationstaste kurz, um in den Editiermodus zu gelangen.

In der 7-Segment-Anzeige wird weiterhin die letzte Einstellung angezeigt. Die

LED Edit leuchtet.

182
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Fault Edit Value Unit
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» Wahlen Sie mit der Navigationstaste:

+ b n r ignoriert die Speicherkarte.

c E o d Ubertragt die Daten von der Speicherkarte in den Antriebsverstarker.

d £ o c Ubertragt die Daten vom Antriebsverstarker auf die Speicherkarte.

Der Antriebsverstarker wechselt zum Betriebszustand 4 Ready To Switch On.
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1 Die Daten auf der Speicherkarte und im Antriebsverstarker sind unterschiedlich: Der Antriebsverstarker zeigt

c A - d an und wartet auf die

Benutzeraktivitat.

2 Ubergang zum Betriebszustand 4 Ready To Switch On (Speicherkarte wird ignoriert).

3 Ubertragung der Daten (c £ o d = Karte zu Antriebsverstérker, d £ o ¢ = Antriebsverstarker zu Karte) und
Ubergang in den Betriebszustand 4 Ready To Switch On.

Speicherkarte wurde entfernt (L A~ d, 1 15 5)

Wenn Sie die Speicherkarte entfernt haben, zeigt der Antriebsverstarker nach der
Initialisierung L A ~ d an. Wenn Sie dies bestatigen, wird T , 5 5 angezeigt.
Wenn Sie erneut bestatigen, wechselt das Gerat in den Betriebszustand.4 Ready

To Switch On.

Schreibschutz fur Speicherkarte (C A-rd, EnPr,d +Pr,Prokt)

Fur die Speicherkarte kann ein Schreibschutz aktiviert werden (P ~ o £). Den
Schreibschutz kdnnen Sie zum Beispiel flr Speicherkarten aktivieren, die zum
regelmafigen Duplizieren von Antriebsdaten verwendet werden.

Um den Schreibschutz firr die Speicherkarte zu aktivieren, wahlen Sie im HMI

LonF-ACL-CA-daus.

Auswahl Bedeutung
EnPr Schreibschutz aktiviert (P r o k)
d«Pr Schreibschutz deaktiviert

Den Schreibschutz der Speicherkarte kénnen Sie auch mit der
Inbetriebnahmesoftware einstellen.
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Duplizierung vorhandener Parameterwerte

Anwendung

Mehrere Gerate sollen die gleichen Einstellungen erhalten, zum Beispiel beim
Austausch von Geraten.

Voraussetzungen

» Geratetyp, Motortyp und Firmware-Version missen identisch sein.
*  Werkzeuge zum Duplizieren sind wahlweise:

o Speicherkarte

o Inbetriebnahmesoftware
» Die 24-VDC-Steuerungsversorgung muss eingeschaltet werden.

Duplizieren mit Speicherkarte

Gerateeinstellungen kdnnen auf einer als Zubehor erhaltlichen Speicherkarte
gespeichert werden.

Die gespeicherten Gerateeinstellungen kénnen in ein Gerats gleichen Typs
wieder eingespielt werden. Beachten Sie, dass dabei auch die Feldbusadresse
und Einstellungen der Uberwachungsfunktionen mitkopiert wird.

Duplizieren mit Inbetriebnahmesoftware

Die Inbetriebnahmesoftware kann die Einstellungen eines Gerats als
Konfigurationsdatei speichern. Die gespeicherten Gerateeinstellungen kénnen in
ein Gerats gleichen Typs kopiert werden. Beachten Sie, dass dabei auch die
Feldbusadresse und die Einstellungen der Uberwachungsfunktionen kopiert wird.

Weitere Informationen finden Sie im Handbuch zur Inbetriebnahmesoftware.

Rucksetzen der Anwenderparameter

Beschreibung

Uber den Parameter PARuserReset werden die Anwenderparameter
zuriickgesetzt.

Trennen Sie die Verbindung zum Feldbus.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PARuserReset Anwenderparameter zurlicksetzen. - UINT16 CANopen 3004:8y,
CLonF—-FLCS- 0/No/ n o:Nein 0 R/W Modbus 1040
rESu 65535/Yes/ HE 5:Ja - - Profibus 1040
Bit 0: Persistente Anwenderparameter und 65535 - CIP 104.1.8

Regelkreisparameter auf Defaultwerte
zurlicksetzen

Bit 1: Parameter fiir Motion Sequence auf
Defaultwerte zuriicksetzen

Bits 2 ... 15: Reserviert

Die Parameter mit Ausnahme der folgenden
Parameter werden zurlickgesetzt:

- Kommunikationsparameter

- Bewegungsrichtungsumkehr

- Art des Flhrungssignals fir die PTI-Schnittstelle
- Einstellungen fiir die Encoder-Simulation

- Funktionen der Digitaleingénge und
Digitalausgéange

- Sicherheitsmodul eSM

Die neuen Einstellungen werden nicht im nicht-
flichtigen Speicher abgelegt.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe maoglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

ModbusTCP 1040
EtherCAT 3004:8h
PROFINET 1040

Riicksetzen tuiber HMI

Rucksetzen uber Inbetriebnahmesoftware

Uber die Meniipunkte L an F -> FL 5 - -> r E 5 u werden im HMI die
Benutzerparameter zurlickgesetzt. Bestatigen Sie die Auswahl mit 4 E 5.

Die neuen Einstellungen werden nicht im nicht-flichtigen Speicher abgelegt.

Wenn nach dem Zurlicksetzen der Anwenderparameter der Antriebsverstarker in
den Betriebszustand "2 Not Ready To Switch On" wechselt, dann wirken die

neuen Einstellungen erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der 24-VDC-
Steuerungsversorgung des Antriebs.

In der Inbetriebnahmesoftware werden Gber die Menlpunkte "Gerat ->

Anwenderfunktionen -> Anwenderparameter zuriicksetzen" die

Anwenderparameter zuriickgesetzt.

Wenn nach dem Zurticksetzen der Anwenderparameter der Antriebsverstarker in
den Betriebszustand "2 Not Ready To Switch On" wechselt, dann wirken die

neuen Einstellungen erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der 24-VDC-
Steuerungsversorgung des Antriebs.
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Werkseinstellungen wiederherstellen

Beschreibung

Die aktiven und die im nicht-flichtigen Speicher gespeicherten Parameterwerte
gehen bei diesem Vorgang verloren.

HINWEIS

DATENVERLUST

Fihren Sie eine Sicherung der Parameter des Antriebsverstarkers durch, bevor
Sie die Werkseinstellungen wiederherstellen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Sachschaden zur Folge

haben.

Die Inbetriebnahmesoftware bietet die Mdglichkeit, die eingestellten
Parameterwerte eines Antriebsverstarkers als Konfigurationsdatei abzuspeichern.
Informationen zum Speichern vorhandener Parameter im Antrieb finden Sie unter
Parameter-Management, Seite 181.

Das Zurlicksetzen auf die Werkseinstellungen erfolgt Gber das HMI oder die
Inbetriebnahmesoftware werden.

Trennen Sie die Verbindung zum Feldbus, bevor Sie die Werkseinstellung
wiederherstellen.

Werkseinstellung uber HMI

Im HMI werden Uber die Menipunkte CONF > FCS- > rStF die
Werkseinstellungen wiederhergestellt. Bestatigen Sie die Auswahl mit 9 £ 5.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der
24-VVDC-Steuerungsversorgung des Antriebs.

Werkseinstellung uber Inbetriebnahmesoftware

In der Inbetriebnahmesoftware werden tber die Menlipunkte Gerat >
Anwenderfunktionen > Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen die
Werkseinstellungen wiederhergestellt.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiedereinschalten der
24-\/DC-Steuerungsversorgung des Antriebs.

186

0198441113766.14



Operation

Servoantrieb

Operation

Zugriffskanale

Beschreibung

Der Zugriff auf das Gerat kann Uber verschiedene Typen von Zugriffskanélen
erfolgen. Wenn Uber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen wird oder
wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbeabsichtigtes Verhalten
ausgeltst werden.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass der gleichzeitige Zugriff iber verschiedene
Zugriffskanale keine unbeabsichtigte Auslésung bzw. Blockierung von
Befehlen verursachen kann.

» Vergewissern Sie sich, dass die Verwendung eines exklusiven Zugriffs zu
keiner unbeabsichtigten Auslésung bzw. Blockierung von Befehlen fihren
kann.

+ Stellen Sie sicher, dass die erforderlichen Zugriffskanale verfugbar sind.
Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Das Produkt kann uber verschiedene Zugriffskanale angesprochen werden.
Zugriffskanale sind:

* Internes HMI

+ Externes Grafikterminal
* Feldbus

* Inbetriebnahmesoftware
+ Digitale Signaleingange

Es kann nur ein Zugriffskanal einen exklusiven Zugriff auf das Produkt haben. Ein
exklusiver Zugriff kann Uber verschiedene Zugriffskanéle erfolgen:

+ Uber das integrierte HMI:
Uber das HMI wird die Betriebsart Jog oder ein Autotuning ausgefiihrt.
+ Uber einen Feldbus:

Einem Feldbus wird ein exklusiver Zugriff erteilt, indem tGber den Parameter
AccessLock die anderen Zugriffskanale blockiert werden.

+ Uber die Inbetriebnahmesoftware:

In der Inbetriebnahmesoftware wird der Schalter ,Exklusiver Zugriff* auf ,Ein*
gestellt.

Beim Einschalten des Antriebsverstarkers besteht kein exklusiver Zugriff Gber
einen Zugriffskanal.

Die Signaleingangsfunktionen ,Halt*, ,Fault Reset®, ,Enable”, ,Positive Limit
Switch (LIMP)“, ,Negative Limit Switch (LIMN)“ und ,Reference Switch (REF)*
sowie die Signale der sicherheitsbezogenen Funktion STO (STO_A und STO_B)
sind bei einem exklusiven Zugriff verfigbar.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_Accessinfo Informationen zum Zugriffskanal. - UINT16 CANopen 3001:Ch
Low Byte: Exklusiver Zugriff - R/- Modbus 280
Wert 0: Nein - - Profibus 280
Wert 1: Ja - - CIP 101.1.12
High Byte: Zugriffskanal ModbusTCP 280
Wert 0: Reserviert EtherCAT 3001:Cp,
Wert 1: E/A PROFINET 280
Wert 2: HMI
Wert 3: Modbus RS485
Wert 4: Feldbus Hauptkanal
Wert 5:
CAN-Modul: CANopen zweites SDO
ETH-Modul (Modbus TCP): Modbus TCP
ETH-Modul (Ethernet/IP): Reserviert
PDP-Modul: Profibus Master (Klasse 2)
PNT-Modul (Modbus TCP): Modbus TCP
Werte 6 ... 12:
ETH-Modul (Modbus TCP): Modbus TCP
ETH-Modul (Ethernet/IP): Reserviert
Werte 13 ... 28: Ethernet/IP explizierte Kanale 0
bis 15
AccesslLock Sperren anderer Zugriffskanale. - UINT16 CANopen 3001:Ej
Wert 0: Steuerung liber andere Zugriffskanale 0 R/W Modbus 284
erlauben
0 - Profibus 284
Wert 1: Steuerung liber andere Zugriffskanale
sperren 1 - CIP 101.1.14
Beispiel: ModbusTCP 284
Der Zugriffskanal wird vom Feldbus benutzt. EtherCAT 3001:En
In diesem Fall ist die Steuerung tiber PROFINET 284
beispielsweise die Inbetriebnahmesoftware nicht
maoglich.
Der Zugriffskanal kann nur gesperrt werden,
nachdem die aktive Betriebsart beendet wurde.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
HMillocked HMI sperren. - UINT16 CANopen 303A:1y
0/ Not Locked/ n L a c: HMI nicht gesperrt 0 R/W Modbus 14850
1/Locked/ L o c: HMI gesperrt 0 per. Profibus 14850
Bei gesperrtem HMI sind folgende Aktionen nicht 1 - CIP 158.1.1
mehr moglich:
ModbusTCP 14850
- Parameter andern
EtherCAT 303A:1h
- Jog (Manuellfahrt)
PROFINET 14850
- Autotuning
- Fault Reset
188 0198441113766.14



Servoantrieb

Operation
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
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Operation

Steuerungsart

Uberblick

Die Steuerungsart legt fest, ob ein Wechsel der Betriebszustdnde und das Starten

und Wechseln von Betriebsarten ber die Signaleingange oder Giber den Feldbus

erfolgt.

Bei Lokal-Steuerungsart erfolgt ein Wechsel der Betriebszustande und das
Starten und Wechseln von Betriebsarten Uber die digitalen Signaleingange.

Bei Feldbus-Steuerungsart erfolgt ein Wechsel der Betriebszustdnde und das
Starten und Wechseln von Betriebsarten tber den Feldbus.

Verfugbarkeit

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht, welche Betriebsart bei welcher

Steuerungsart verflgbar ist:

Betriebsart Lokal-Steuerungsart Feldbus-Steuerungsart
Jog Verfligbar(1) Verfligbar
Electronic Gear Verfugbar() Verfugbar
Profile Torque Verfiigbar(1)(2) Verfligbar
Profile Velocity Verfligbar(1)) Verfligbar
Profile Position Nicht verfigbar Verfligbar
Interpolated Position Nicht verfligbar Verfugbar
Homing Nicht verfugbar Verfugbar
Motion Sequence Verfluigbar Verfugbar

(1) Mit Firmware-Version 2V01.08
(2) Nur mit Modul IOM1 méglich

Steuerungsart einstellen

Uber den Parameter DEVcmdinterf wird die Steuerungsart eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

DEVcmdinterf Steuerungsmodus. - UINT16 CANopen 3005:14
LonF—ALCL- 1/ Local Control Mode / : o: Lokaler - R/W Modbus 1282

Steuerungsmodus
nonkE - per. Profibus 1282

2 | Fieldbus Control Mode / F b u 5: Feldbus-
dEVCL Steuerungsmodus - - CIP 105.1.1

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei ModbusTCP 1282

deaktivierter Endstufe mdoglich.

EtherCAT 3005:1;
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Geréts iibernommen. PROFINET 1282
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Bewegungsbereich

GrofRe des Bewegungsbereichs

Beschreibung
Der Bewegungsbereich ist der maximal mogliche Bereich, in dem eine Bewegung
auf jede Position ausgefuhrt werden kann.
Die Istposition des Motors ist die Position im Bewegungsbereich.
Das folgende Bild zeigt den Bewegungsbereich in Anwendereinheiten bei
Werkseinstellung der Skalierung:
BIA 0 BIA
A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
Verfugbarkeit

Der Bewegungsbereich ist in folgenden Betriebsarten relevant:
+ Jog
+ Profile Position
* Homing

* Motion Sequence (Move Absolute, Move Additive, Move Relative und
Reference Movement)

Nullpunkt des Bewegungsbereiches

Der Nullpunkt ist der Bezugspunkt fiir die Absolutbewegungen in der Betriebsart
Profile Position und Motion Sequence.

Giltiger Nullpunkt

Der Nullpunkt des Bewegungsbereiches wird mit einer Referenzbewegung oder
einem Malsetzen giiltig.

Eine Referenzbewegung und ein MaRsetzen ist in den Betriebsarten Homing und
Motion Sequence mdglich.

Bei einer Bewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus (zum Beispiel mit einer
Relativbewegung) wird der Nullpunkt ungiiltig.

Bewegung uber den Bewegungsbereich hinaus

Beschreibung

Das Verhalten bei einer Bewegung tiber den Bewegungsbereich hinaus ist
abhangig von der Betriebsart und der Art der Bewegung.

Folgendes Verhalten ist mdglich:

0198441113766.14 191



Servoantrieb Operation

* Bei einer Bewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus beginnt der
Bewegungsbereich von vorne.

+ Bei einer Bewegung mit einer Zielposition, die Gber den Bewegungsbereich
hinaus geht, erfolgt ein MalRsetzen auf 0, bevor die Bewegung gestartet wird.

Mit Firmware-Version 2V01.04 kann Uber den Parameter PP_ModeRangeLim das

Verhalten eingestellt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
PP_ModeRangeLim Absolutbewegung liber die Bewegungsgrenzen - UINT16 CANopen 3023:7h
hinaus.
0 R/W Modbus 8974
0/ NoAbsMoveAllowed: Absolutbewegung tber
die Bewegungsgrenzen hinaus ist nicht moglich 0 per. Profibus 8974
1/ AbsMoveAllowed: Absolutbewegung liber die | 1 - CIP 135.1.7
Bewegungsgrenzen hinaus ist moglich
ModbusTCP 8974
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich. EtherCAT 3023:7h
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten PROFINET 8974
Aktivieren der Endstufe Gibernommen.
Verfiigbar mit Firmware-Version 2V01.04.

Verhalten bei Betriebsart Jog (Dauerbewegung)

Verhalten bei einer Dauerbewegung tber den Bewegungsbereich hinaus:
» Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.

Verhalten bei Betriebsart Jog (Schrittbewegung)

Verhalten bei einer Schrittbewegung tber den Bewegungsbereich hinaus:

» Mit Firmware-Version 2V01.04 und Einstellung in Parameter PP_
ModeRangeLim = 1:

Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.
» Bei einer Firmware-Version <V01.04:
Intern erfolgt ein Maf3setzen auf 0.

Verhalten bei Betriebsart Profile Position (Relativbewegung)

Verhalten bei einer Relativbewegung tUber den Bewegungsbereich hinaus:

* Mit Firmware-Version 2V01.04 und Einstellung in Parameter PP_
ModeRangeLim = 1:

Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.

Eine Relativbewegung kann bei Stillstand des Motors oder bei laufender
Bewegung ausgefiihrt werden.

» Bei einer Firmware-Version <V01.04:
Intern erfolgt ein Mal3setzen auf 0.
Eine Relativbewegung kann nur bei Stillstand des Motors ausgefuhrt werden.
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Verhalten bei Betriebsart Profile Position (Absolutbewegung)

Verhalten bei einer Absolutbewegung:

* Mit Firmware-Version 2V01.04 und Einstellung in Parameter PP_
ModeRangeLim = 1:

Eine Absolutbewegung kann iber den Bewegungsbereich hinaus ausgefihrt
werden.

« Bei einer Firmware-Version <VV01.04:

Eine Absolutbewegung wird innerhalb des Bewegungsbereichs ausgefiihrt.
Eine Absolutbewegung tuber den Bewegungsbereich hinaus ist nicht moglich.

Beispiel:
Istposition: 268435000 Anwendereinheiten (usr_p)
Zielposition absolut. -268435000 Anwendereinheiten (usr_p)

@ @]

B‘A 0 B‘A
@ —> (@

B‘A 0 B‘A
® W) |-

B‘A 0 B‘A

A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
1 Istposition: 268435000 Anwendereinheiten

2 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP_
ModeRangeLim = 1

3 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP_
ModeRangeLim =0

Verhalten bei Betriebsart Motion Sequence (Move Relative und Move
Additive)

Verhalten bei einer Bewegung mit Move Relative und Move Additive Uber den
Bewegungsbereich hinaus:

+ Mit Firmware-Version 2VV01.04 und Einstellung in Parameter PP_
ModeRangeLim = 1.

Der Bewegungsbereich beginnt von vorne.
» Bei einer Firmware-Version <V01.04:
Intern erfolgt ein Mal3setzen auf 0.

Verhalten bei Betriebsart Motion Sequence Sequence (Move Absolute)

Verhalten bei einer Bewegung mit Move Absolute:
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* Mit Firmware-Version 2V01.04 und Einstellung in Parameter PP_
ModeRangeLim = 1:

Eine Absolutbewegung kann iber den Bewegungsbereich hinaus ausgefiihrt
werden.

» Bei einer Firmware-Version <V01.04:

Eine Absolutbewegung wird innerhalb des Bewegungsbereichs ausgefiihrt.
Eine Absolutbewegung Uber den Bewegungsbereich hinaus ist nicht mdglich.

Beispiel:
Istposition: 268435000 Anwendereinheiten (usr_p)
Zielposition absolut. -268435000 Anwendereinheiten (usr_p)

©, —> (@
B‘A 0 B‘A
® (W) |-
B‘A 0 B‘A

A -268435456 Anwendereinheiten (usr_p)
B 268435455 Anwendereinheiten (usr_p)
1 Istposition: 268435000 Anwendereinheiten

2 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP _
ModeRangeLim = 1

3 Absolutbewegung auf -268435000 Anwendereinheiten mit Parameter PP_
ModeRangeLim =0

Einstellung eines Modulo-Bereiches

Beschreibung

Anwendungen mit wiederkehrender Anordnung von Zielpositionen (zum Beispiel
Rundschalttische) werden durch den Modulo-Bereich unterstiitzt. Die
Zielpositionen werden auf einen parametrierbaren Bewegungsbereich abgebildet.

Nahere Informationen finden Sie im Abschnitt Modulo-Bereich, Seite 195.
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Modulo-Bereich

Einstellung eines Modulo-Bereiches

Verfugbarkeit
Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.01.
Beschreibung
Anwendungen mit wiederkehrender Anordnung von Zielpositionen (zum Beispiel
Rundschalttische) werden durch den Modulo-Bereich unterstitzt. Die
Zielpositionen werden auf einen parametrierbaren Bewegungsbereich abgebildet.
Bewegungsrichtung

Entsprechend den Anforderungen der Anwendung kann die Bewegungsrichtung
fur absolute Zielpositionen eingestellt werden:

» Kuirzester Weg
* Nur positive Bewegungsrichtung
* Nur negative Bewegungsrichtung

Mehrfacher Modulo-Bereich

Zusatzlich kann fir absolute Zielpositionen ein mehrfacher Modulo-Bereich
aktiviert werden. Eine Bewegung mit einer absoluten Zielposition aul3erhalb des
Modulo Bereiches wird so ausgefihrt, als wiirden meherer Modulo-Bereiche
hintereinander liegen.

Beispiel:
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: 0 usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
* Istposition: 700 usr_p
» Zielpositionen absolut: 5000 usr_p
* Links: Ohne mehrfachen Modulo-Bereich
Rechts: Mit mehrfachem Modulo-Bereich
Mehrfacher Modulo-Bereich
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Parametrierung
Uberblick
Ubersicht Parameter
MOD Enable
MOD_Min
MOD Max
MOD_ AbsDirection
=0 \ =1..2
| MOD AbsMultiRng
Skalierung
Die Verwendung eines Modulo-Bereiches setzt eine Anpassung der Skalierung
vorraus. Die Skalierung des Motors muss an die Anforderungen der Anwendung
angepasst sein, siehe Skalierung, Seite 203.
Aktivierung
Uber den Parameter MOD_Enable wird der Modulo-Bereich aktiviert.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert RIW
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_Enable Aktivierung der Modulo-Funktion - UINT16 CANopen 3006:38h
LonF—>HLCL- 0/ Modulo Off / o F F: Modulo aus 0 R/W Modbus 1648
AEYP 1/Modulo On/ o n: Modulo ein 0 per. Profibus 1648
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 1 - CIP 106.1.56
deaktivierter Endstufe moglich.
ModbusTCP 1648
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. EtherCAT 3006:38h
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.01. PROFINET 1648

Modulo-Bereich

Uber die Parameter MOD_Min und MOD_Max wird der Modulo-Bereich
eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_Min Minimalposition des Modulobereichs usr_p INT32 CANopen 3006:39,
Der Wert fiir die Minimalposition des - R/W Modbus 1650
Modulobereichs muss kleiner sein als der
maximale Positionswert des Modulo-Bereichs. 0 per. Profibus 1650
Der Wert darf den Maximalwert der - - CIP 106.1.57
Positionsskalierung _ScalePOSmax nicht
Uberschreiten. ModbusTCP 1650
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei EtherCAT 3006:39
deaktivierter Endstufe moglich.
PROFINET 1650
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.01.
MOD_Max Maximalposition des Modulobereichs usr_p INT32 CANopen 3006:3An
Der Wert flr die Maximalposition des - R/W Modbus 1652
Modulobereichs muss gréRer sein als der Wert fur
die Minimalposition des Modulobereichs. 3600 per. Profibus 1652

Der Wert darf den Maximalwert der
Positionsskalierung _ScalePOSmax nicht
Uberschreiten.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.01.

CIP 106.1.58
ModbusTCP 1652
EtherCAT 3006:3An
PROFINET 1652

Richtung bei absoluten Bewegungen

Uber den Parameter MOD_AbsDirection wird die Bewegungsrichtung fiir absolute

Bewegungen eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_AbsDirection Richtung der Absolutbewegung bei Modulo - UINT16 CANopen 3006:3Bh
0/ Shortest Distance: Bewegung mit kiirzester 0 R/W Modbus 1654
Distanz
0 per. Profibus 1654
1/ Positive Direction: Bewegung nur in positive
Richtung 2 - CIP 106.1.59

2 | Negative Direction: Bewegung nur in negative
Richtung

Wenn der Parameter auf 0 steht, berechnet der
Antriebsverstarker den kirzesten Weg zur
Zielposition und startet die Bewegung in die
entsprechende Richtung. Wenn die Entfernung
zur Zielposition in negative und in positive
Richtung identisch ist, wird eine Bewegung in
positive Richtung ausgefiihrt.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.01.

ModbusTCP 1654
EtherCAT 3006:3Bn,
PROFINET 1654

Mehrfacher Modulo-Bereich bei absoluten Bewegungen

Uber den Parameter MOD_AbsMultiRng wird ein mehrfacher Modulo-Bereich fiir
absolute Bewegungen eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
MOD_AbsMultiRng Mehrfachbereiche fiir Absolutbewegung bei - UINT16 CANopen 3006:3Cp,
Modulo
0 R/W Modbus 1656
0 / Multiple Ranges Off: Absolutbewegung in
einem Modulobereich 0 per. Profibus 1656

1/ Multiple Ranges On: Absolutbewegung in
mehreren Modulobereichen

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.01.

CIP 106.1.60
ModbusTCP 1656
EtherCAT 3006:3Ch
PROFINET 1656

Beispiele mit relativer Bewegung

Gegeben

Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.

* Rotatorischer Motor
» Positionsskalierung
o Zahler: 1
> Nenner: 3600

198
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* Modulo-Bereich

o Minimale Position: 0 usr_p

o Maximale Position: 3600 usr_p
* Istposition: 700 usr_p

Beispiel 1

Zielpositionen relativ: 500 usr_p und 3300 usr_p

Beispiel 2

Zielpositionen relativ: -500 usr_p und -3300 usr_p

Beispiele mit absoluter Bewegung und "Shortest Distance"

Gegeben

Fur die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
+ Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: 0 usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
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* |Istposition: 700 usr_p

Beispiel 1

Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p

Beispiel 2

Zielpositionen absolut: 2500 usr_p und 2900 usr_p

700

Beispiele mit absoluter Bewegung und "Positive Direction™

Gegeben

Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
» Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: O usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
» Istposition: 700 usr_p
Parameter MOD_AbsDirection: Positive Direction
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Beispiel 1

Parameter MOD_AbsMultiRng: Off
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p

Beispiel 2

Parameter MOD_AbsMultiRng: On
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und 5000 usr_p

Beispiele mit absoluter Bewegung und "Negative Direction”

Gegeben

Fir die Beispiele gelten folgende Einstellungen.
* Rotatorischer Motor
» Positionsskalierung
o Zahler: 1
o Nenner: 3600
* Modulo-Bereich
o Minimale Position: O usr_p
o Maximale Position: 3600 usr_p
» Istposition: 700 usr_p
Parameter MOD_AbsDirection: Negative Direction
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Beispiel 1

Parameter MOD_AbsMultiRng: Off
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und -5000 usr_p

Beispiel 2

Parameter MOD_AbsMultiRng: On
Zielpositionen absolut: 1500 usr_p und -5000 usr_p
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Skalierung

Allgemeines

Uberblick

Anwendereinheiten

Skalierungsfaktor

Die Skalierung ubersetzt Anwendereinheiten in interne Einheiten des Gerates und
umgekehrt.

Anwendereinheiten Skalierung Eli:t:;ir::n
Position
Geschwindigkeit Skalierungs- Bearbeitung
. in internen
Beschleunigung faktor Einheiten
Verzégerung G

Werte fir Positionen, Geschwindigkeiten, Beschleunigung und Verzégerung
werden in folgenden Anwendereinheiten angegeben:

» usr_p fur Positionen
» usr_v fur Geschwindigkeiten
« usr_a fur Beschleunigung und Verzdgerung

Der Skalierungsfaktor stellt den Zusammenhang zwischen der Motorbewegung
und den dafir erforderlichen Anwendereinheiten her.

Inbetriebnahmesoftware

Mit Firmware-Version 2V01.04 kann die Skalierung tber die
Inbetriebnahmesoftware angepasst werden. Die Parameter mit
Anwendereinheiten werden dabei automatisch angepasst.

Konfiguration der Positionsskalierung

Beschreibung

Skalierungsfaktor

Die Positionsskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anzahl der
Umdrehungen des Motors und den dazu erforderlichen Anwendereinheiten (usr_
p) her.

Die Positionsskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben.

Bei rotatorischen Motoren berechnet sich der Skalierungsfaktor wie folgt:
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Anzahl der Umdrehungen des Motors
Anzahl der Anwendereinheiten [usr_p]
Ein neuer Skalierungsfaktor wird mit Ubergabe des Zahlerwerts aktiviert.
Bei einem Skalierungsfaktor < 1 /131072 ist es nicht mdglich, eine Bewegung
Uber den Bewegungsbereich hinaus auszufiihren.
Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
1 Umdrehung des Motors entspricht 16384 Anwendereinheiten
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hoéchstwert
Expert
ScalePOSnum Positionsskalierung: Zahler Umdrehung INT32 CANopen 3006:8h
Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/W Modbus 1552
Motorumdrehungen 1 per. Profibus 1552
2147483647 - CIP 106.1.8
Anwendereinheiten [usr_p] ModbusTCP 1552
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei EtherCAT 3006:8h
Ubergabe des Zahlerwertes
. PROFINET 1552
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
ScalePOSdenom Positionsskalierung: Nenner usr_p INT32 CANopen 3006:7h
Beschreibung siehe Zahler (ScalePOSnum). 1 R/W Modbus 1550
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 16384 per. Profibus 1550
Ubergabe des Zahlerwertes
) 2147483647 - CIP 106.1.7
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich. ModbusTCP 1550
EtherCAT 3006:7h
PROFINET 1550

Konfiguration der Geschwindigkeitsskalierung

Beschreibung
Die Geschwindigkeitsskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anzahl
der Umdrehungen pro Minute des Motors und den dazu erforderlichen
Anwendereinheiten (usr_v) her.

Skalierungsfaktor

Die Geschwindigkeitsskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben.

Bei rotatorischen Motoren berechnet sich der Skalierungsfaktor wie folgt:
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Operation Servoantrieb

Anzahl der Umdrehungen des Motors pro Minute

Anzahl der Anwendereinheiten [usr_v]

Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
1 Umdrehung des Motors pro Minute entspricht 1 Anwendereinheit
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ScaleVELnum Geschwindigkeitsskalierung: Zahler 1/min INT32 CANopen 3006:22y
Angabe des Skalierungsfaktors: 1 R/W Modbus 1604
Motordrehzahl [1/min] 1 per. Profibus 1604
2147483647 - CIP 106.1.34
Anwendereinheit [usr_v] ModbusTCP 1604
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei EtherCAT 3006:22;,
Ubergabe des Z&hlerwertes
} PROFINET 1604
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
ScaleVELdenom Geschwindigkeitsskalierung: Nenner usr_v INT32 CANopen 3006:21h
Beschreibung siehe Zahler (ScaleVELnum). 1 R/W Modbus 1602
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 1 per. Profibus 1602
Ubergabe des Zahlerwertes
2147483647 - CIP 106.1.33
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich. ModbusTCP 1602
EtherCAT 3006:21y,
PROFINET 1602

Konfiguration der Rampenskalierung

Beschreibung

Die Rampenskalierung stellt den Zusammenhang zwischen der Anderung der
Geschwindigkeit und den dazu erforderlichen Anwendereinheiten (usr_a) her.

Skalierungsfaktor

Die Rampenskalierung wird als Skalierungsfaktor angegeben:

Anderung der Geschwindigkeit pro Sekunde

Anzahl der Anwendereinheiten [usr_a]
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Servoantrieb Operation
Werkseinstellung
Als Werkseinstellung ist eingestellt:
Die Anderung von 1 Umdrehung des Motors pro Minute pro Sekunde entspricht 1
Anwendereinheit
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ScaleRAMPnum Rampenskalierung: Zahler (1/min)/s INT32 CANopen 3006:31h
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 1 R/W Modbus 1634
deaktivierter Endstufe moglich.
1 per. Profibus 1634
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. 2147483647 - CIP 106.1.49
ModbusTCP 1634
EtherCAT 3006:31n
PROFINET 1634
ScaleRAMPdenom Rampenskalierung: Nenner usr_a INT32 CANopen 3006:30n
Beschreibung siehe Zahler (ScaleRAMPnum). 1 R/W Modbus 1632
Die Ubernahme einer neuen Skalierung erfolgt bei | 1 per. Profibus 1632
Ubergabe des Zahlerwertes
2147483647 - CIP 106.1.48

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.

ModbusTCP 1632
EtherCAT 3006:30n
PROFINET 1632
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Operation

Servoantrieb

Digitale Signaleingange und digitale Signalausgange

Parametrierung der Signaleingangsfunktionen

Signaleingangsfunktion

Die digitalen Signaleingange kdnnen mit verschiedenen

Signaleingangsfunktionen belegt werden.

Die Funktionen der Eingange und Ausgéange sind abhangig von der eingestellten
Betriebsart und den Einstellungen der entsprechenden Parameter.

AWARNUNG

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

» Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung zu den werkseitigen Einstellungen
und den folgenden Parametrisierungen passt.

« Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

+ Flhren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fiir alle Betriebszustande und Fehlerfalle

durch.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen

oder Sachschaden zur Folge haben.

Werkseitige Einstellungen

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signaleingange in
Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-Steuerungsart:

Signal Jog Electronic Gear Profile Torque Profile Velocity Motion Sequence
DIO Enable Enable Enable Enable Enable
DI1 Fault Reset Fault Reset Fault Reset Fault Reset Reference Switch
(REF)
DiI2 Positive Limit Switch Positive Limit Switch Operating Mode Operating Mode Positive Limit Switch
(LIMP) (LIMP) Switch Switch (LIMP)
DI3 Negative Limit Switch | Negative Limit Switch | Velocity Limitation Velocity Limitation Negative Limit Switch
(LIMN) (LIMN) (LIMN)
Di4 Jog negative Gear Ratio Switch Current Limitation Zero Clamp Start Motion
Sequence
DI5 Jog positive Halt Halt Halt Data Set Select

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signaleingénge bei
Feldbus-Steuerungsart:

Signal Signaleingangsfunktion
DIO Freely Available

DI1 Reference Switch (REF)

DI2 Positive Limit Switch (LIMP)
DI3 Negative Limit Switch (LIMN)
Dl4 Freely Available

DI5 Freely Available

0198441113766.14
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Operation

Parametrierung

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signaleingangsfunktionen in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-

Steuerungsart:
Signaleingangsfunktion Jog Electronic | Profile Profile Motion Beschreibung im Abschnitt
Gear Torque Velocity Sequence

Freely Available

.

Signalausgang uber
Parameter setzen, Seite 349

Fault Reset

Betriebszustand Uber
Signaleingange wechseln,
Seite 253

Enable

Betriebszustand Uber
Signaleingange wechseln,
Seite 253

Halt

Bewegung stoppen mit Halt,
Seite 338

Current Limitation

Begrenzung des Stroms uber
Signaleingange, Seite 345

Zero Clamp

Zero Clamp, Seite 348

Velocity Limitation

Begrenzung der
Geschwindigkeit iber
Signaleingange, Seite 342

Jog Positive

Betriebsart Jog, Seite 259

Jog Negative

Betriebsart Jog, Seite 259

Jog Fast/Slow

Betriebsart Jog, Seite 259

Gear Ratio Switch

Betriebsart Electronic Gear,
Seite 267

Start Single Data Set

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Select

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 0

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 1

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 2

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 3

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Gear Offset 1

Betriebsart Electronic Gear,
Seite 267

Gear Offset 2

Betriebsart Electronic Gear,
Seite 267

Reference Switch (REF)

Referenzschalter, Seite 371

Positive Limit Switch (LIMP)

Endschalter, Seite 370

Negative Limit Switch (LIMN)

Endschalter, Seite 370

Switch Controller Parameter Set

Regelkreisparametersatz
umschalten, Seite 232

Operating Mode Switch

Start und Anderung der
Betriebsart, Seite 256

Velocity Controller Integral Off

Regelkreisparametersatz
umschalten, Seite 232

Start Motion Sequence

Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Start Signal Of RMAC

Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 363
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Operation Servoantrieb
Signaleingangsfunktion Jog Electronic | Profile Profile Motion Beschreibung im Abschnitt
Gear Torque Velocity Sequence

Activate RMAC . . . . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 363

Activate Operating Mode . . . . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 363

Data Set Bit 4 . Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 5 . Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Data Set Bit 6 . Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320

Inversion Al11 (10 Module)(") . . Invertierung der analogen
Signaleingange, Seite 341

Inversion Al12 (10 Module)™® . . Invertierung der analogen
Signaleingange, Seite 341

Release Holding Brake . . . * * Manuelles Offnen der
Haltebremse, Seite 154

(1) Analoge Signaleingange sind mit dem Modul IOM1 verfiigbar.

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signaleingangsfunktionen bei Feldbus-Steuerungsart:

Signaleingangsfunktion

Beschreibung im Abschnitt

Freely Available

Signalausgang Uber Parameter setzen, Seite 349

Fault Reset Betriebszustand Uber Signaleingange wechseln, Seite 253
Enable Betriebszustand Uber Signaleingange wechseln, Seite 253
Halt Bewegung stoppen mit Halt, Seite 338

Start Profile Positioning

Bewegung uber Signaleingang starten, Seite 350

Current Limitation

Begrenzung des Stroms Uber Signaleingange, Seite 345

Zero Clamp

Zero Clamp, Seite 348

Velocity Limitation

Begrenzung der Geschwindigkeit Gber Signaleingange,
Seite 342

Gear Offset 1

Betriebsart Electronic Gear, Seite 267

Gear Offset 2

Betriebsart Electronic Gear, Seite 267

Reference Switch (REF)

Referenzschalter, Seite 371

Positive Limit Switch (LIMP)

Endschalter, Seite 370

Negative Limit Switch (LIMN)

Endschalter, Seite 370

Switch Controller Parameter Set

Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 232

Velocity Controller Integral Off

Regelkreisparametersatz umschalten, Seite 232

Start Signal Of RMAC

Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 363

Activate RMAC

Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 363

Release Holding Brake

Manuelles Offnen der Haltebremse, Seite 154

Uber die folgenden Parameter kénnen die digitalen Signaleingange parametriert

werden:

0198441113766.14
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Servoantrieb Operation
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
R/W
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
I0funct_DIO Funktion Eingang DIO0. - UINT16 CANopen
3007:1n
LonF— - 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfligbar - R/W
o - Modbus 1794
2/ Fault Reset/ F ~ E 5: Fault Reset nach Fehler - per.

d .0

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4/Halt/ h AL E: Halt

5 | Start Profile Positioning / 5 P £ FP: Startanforderung flr
Bewegung

6 / Current Limitation/ . L . [1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

71ZeroClamp/ L L I1P: Zero Clamp

8 / Velocity Limitation/ V L , f1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9/ Jog Positive/ J o G P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative / /o L n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

11/ Jog Fast/Slow / J o L F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 /| Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13/ Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ 4 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 0

16 / Data SetBit1/ d 5 b I: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 1

17 | Data Set Bit2/ d 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 3

19/ Gear Offset 1/ G o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset

20/ Gear Offset 2/ L o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset

21/ Reference Switch (REF) / - E F: Referenzschalter

22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . f1 P: Positiver
Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . [T »: Negativer
Endschalter

24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

27 | Operating Mode Switch / 11 5\ E : Wechselt die
Betriebsart

28 / Velocity Controller Integral Off/ £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29 / Start Motion Sequence / 5 E /1 5: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz

Profibus 1794
CIP107.1.1

ModbusTCP
1794

EtherCAT
3007:1n

PROFINET 1794
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Operation Servoantrieb
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
R/W
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
30/ Start Signal Of RMAC / 5 ~ [1 c : Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 1 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart
35/ Data Set Bit4/ d 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4
36/ Data SetBit5/ d 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 5
37/ Data SetBit6/ d 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 6
38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A I | .: Invertiert
Analogeingang Al11 (I/O-Modul)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (I/O-Modul)
40 / Release Holding Brake / r E h b: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
10funct_DI1 Funktion Eingang DI1. - UINT16 CANopen
3007:2h
LConF— .- 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfliigbar - R/wW
o- Modbus 1796
2/ Fault Reset/ F ~ E 5: Fault Reset nach Fehler - per.
d | Profibus 1796

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4/Halt/ h AL E:Halt

5 | Start Profile Positioning / 5 P £t P: Startanforderung fir
Bewegung

6 / Current Limitation/ . L . 1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7/Zero Clamp/ L L I1P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L . [1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9 /Jog Positive/ /o [ P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative/ J o [ n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

11/ Jog Fast/Slow / 1 o L F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 | Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data SetBit 0/ d 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 0

16 / Data SetBit1/ d 5 b [: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 1

CIP 107.1.2

ModbusTCP
1796

EtherCAT
3007:2n

PROFINET 1796
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Servoantrieb Operation
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
RW
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
17 | Data Set Bit 2/ d 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 2
18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 3
19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset
20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset
21/ Reference Switch (REF) / - E F: Referenzschalter
22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . I1 P: Positiver
Endschalter
23 / Negative Limit Switch (LIMN)/ L [T n: Negativer
Endschalter
24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Schaltet
Regelkreisparametersatz um
27 | Operating Mode Switch / 171 5W E : Wechselt die
Betriebsart
28 / Velocity Controller Integral Off/ £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus
29/ Start Motion Sequence / 5 E [15: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz
30/ Start Signal Of RMAC / 5 ~ [1 c: Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 11 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart
35/ Data SetBit4/ 4 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4
36 / Data SetBit 5/ 4 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 5
37/ Data SetBit 6/ 4 5 b 6: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 6
38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A | | :: Invertiert
Analogeingang Al11 (I/0-Modul)
39 /Inversion Al12 (10 Module)/ A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (1/O-Modul)
40 / Release Holding Brake / ~ E h b: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
10funct_DI2 Funktion Eingang DI2. - UINT16 CANopen
3007:3n
LonF—> - 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfugbar - R/W
o- Modbus 1798
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset nach Fehler - per.
d.Z Profibus 1798

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4/Halt/ h AL E: Halt

5/ Start Profile Positioning / 5 P £ P: Startanforderung fir
Bewegung

CIP 107.1.3

ModbusTCP
1798
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Operation Servoantrieb
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
R/W
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert

6 / Current Limitation/ : L . 1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7/Zero Clamp/ L L 11 P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L . [1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9 /Jog Positive/ /o [ P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative / J o [ n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

11/ Jog Fast/Slow / 1 o G F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 | Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 0

16 / Data Set Bit1/ d 5 b I: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 1

17 / Data SetBit2/ d 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 3

19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset

21/ Reference Switch (REF) / r E F: Referenzschalter

22 / Positive Limit Switch (LIMP)/ L . 1 P: Positiver
Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L : [T n: Negativer
Endschalter

24 |/ Switch Controller Parameter Set/ L P A ~: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

27 | Operating Mode Switch / 11 5W E : Wechselt die
Betriebsart

28 / Velocity Controller Integral Off /| £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29/ Start Motion Sequence / 5 £ 1 5: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC / 5 ~ [1 c : Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC / A r 1 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart

35/ Data SetBit4/ d 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4

36/ Data SetBit5/ 4 5 & 5: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 5

EtherCAT
3007:3h

PROFINET 1798
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Servoantrieb Operation
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
RW
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
37/ Data SetBit 6/ 4 5 b 6: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 6
38/ Inversion Al11 (10 Module)/ A | | .: Invertiert
Analogeingang Al11 (I/O-Modul)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (I/O-Modul)
40 / Release Holding Brake / r E h b: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
IO0funct_DI3 Funktion Eingang DI3. - UINT16 CANopen
3007:4n
LonF— .- 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfugbar - R/W
o- Modbus 1800
2/ Fault Reset/ F - E 5: Fault Reset nach Fehler - per.
d 3 Profibus 1800

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4/Halt/ h AL E: Halt

5/ Start Profile Positioning / 5 P £ P: Startanforderung fur
Bewegung

6 / Current Limitation/ . L . [1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

71/2ZeroClamp/ L L 11 P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L , M1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9/ Jog Positive/ /o G P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative / /o L n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

11/ Jog Fast/Slow / [ o L F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 | Gear Ratio Switch / i ~ A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13/ Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0/ 4 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 0

16 / Data Set Bit1/ d 5 b I: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 1

17 | Data Set Bit 2/ d 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 3

19/ Gear Offset 1/ L o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset

21/ Reference Switch (REF) / - E F: Referenzschalter

CIP 107.1.4

ModbusTCP
1800

EtherCAT
3007:4n

PROFINET 1800
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Operation Servoantrieb
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
R/W
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . 1 P: Positiver
Endschalter
23/ Negative Limit Switch (LIMN) / L : [T »: Negativer
Endschalter
24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Schaltet
Regelkreisparametersatz um
27 | Operating Mode Switch / 11 5W E : Wechselt die
Betriebsart
28 / Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus
29/ Start Motion Sequence / 5 E 1 5: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz
30/ Start Signal Of RMAC / 5 ~ [1 c : Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)
31/ Activate RMAC / A r 1 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)
32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart
35/ Data Set Bit4/ d 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4
36/ Data Set Bit 5/ d 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 5
37/ Data Set Bit6/ d 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 6
38 /Inversion Al11 (10 Module)/ A I | .: Invertiert
Analogeingang Al11 (//O-Modul)
39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (1/0O-Modul)
40 / Release Holding Brake / - E h b: Offnet die Haltebremse
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Geréts ubernommen.
|Ofunct_DI4 Funktion Eingang DI4. - UINT16 CANopen
3007:5n
LonF— - 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfigbar - R/W
o - Modbus 1802
2/ Fault Reset/ F ~ E 5: Fault Reset nach Fehler - per.
d.4 Profibus 1802

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4/Halt/ h AL E:Halt

5/ Start Profile Positioning / 5 P £t P: Startanforderung fir
Bewegung

6 / Current Limitation/ : L . [1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

71Zero Clamp/ L L T P:Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L . /1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9/Jog Positive/ 1o L P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative / J o L n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

CIP 107.1.5

ModbusTCP
1802

EtherCAT
3007:5h

PROFINET 1802

0198441113766.14
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
RW
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert

11/ Jog Fast/Slow / 1 o L F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 | Gear Ratio Switch / G ~ A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13/ Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ 4 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data Set Bit 0/ d 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 0

16 / Data SetBit1/ d 5 b I: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 1

17 I Data Set Bit 2/ 4 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 3

19/ Gear Offset 1/ G o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset

21/ Reference Switch (REF) / - E F: Referenzschalter

22/ Positive Limit Switch (LIMP)/ L . f1 P: Positiver
Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . [T »: Negativer
Endschalter

24 | Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

27 | Operating Mode Switch / 11 5\ E : Wechselt die
Betriebsart

28 / Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29/ Start Motion Sequence / 5 E [15: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC / 5 ~ [1 c : Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC / A r 11 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart

35/ Data SetBit4/ d 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4

36/ Data SetBit5/ d 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 5

37 | Data SetBit 6/ d 5 b £: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 6

38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A [ | :: Invertiert
Analogeingang Al11 (1/0-Modul)

39 /Inversion Al12 (10 Module)/ A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (I/O-Modul)

40 / Release Holding Brake / - E h k: Offnet die Haltebremse

216

0198441113766.14



Operation Servoantrieb
Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
R/W
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.
I0funct_DI5 Funktion Eingang DI5. - UINT16 CANopen
3007:6h
LonF— .- 1/ Freely Available / n o n E: Frei verfligbar - R/W
o- Modbus 1804
2/ Fault Reset/ F ~ E 5: Fault Reset nach Fehler - per.
d 5 Profibus 1804

3/Enable/ E n A b: Aktiviert die Endstufe
4 /Halt/ h AL E:Halt

5 | Start Profile Positioning / 5 P £t P: Startanforderung fir
Bewegung

6 / Current Limitation/ . L . 1: Begrenzt den Strom auf den
Parameterwert

7/Zero Clamp/ L L I1P: Zero Clamp

8/ Velocity Limitation/ V L . [1: Begrenzt die Geschwindigkeit
auf den Parameterwert

9 /Jog Positive /| /o [ P: Jog: Bewegung in positive Richtung

10/ Jog Negative / J o [ n: Jog: Bewegung in negative
Richtung

11/ Jog Fast/Slow / [ o L F: Jog: Schaltet zwischen langsamer
und schneller Bewegung um

12 | Gear Ratio Switch / [ - A E : Electronic Gear: Schaltet
zwischen zwei Getriebefaktoren um

13 / Start Single Data Set/ d 5 £ A: Motion Sequence: Startet
einzelnen Datensatz

14 / Data Set Select/ d 5 E L : Motion Sequence: Auswahl
Datensatz Bewegungssequenz

15/ Data SetBit0/ d 5 b O: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 0

16 / Data SetBit1/ d 5 b [: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 1

17 | Data Set Bit2/ d 5 b 2: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 2

18 / Data Set Bit 3/ d 5 b 3: Motion Sequence:
Datensatzauswabhl Bit 3

19/ Gear Offset 1/ [ o F I: Electronic Gear: Erstes Getriebe-
Offset

20/ Gear Offset 2/ [ o F 2: Electronic Gear: Zweites Getriebe-
Offset

21/ Reference Switch (REF) / - E F: Referenzschalter

22 | Positive Limit Switch (LIMP)/ L . 1 P: Positiver
Endschalter

23/ Negative Limit Switch (LIMN)/ L . 1 ~: Negativer
Endschalter

24 |/ Switch Controller Parameter Set/ L P A r: Schaltet
Regelkreisparametersatz um

27 | Operating Mode Switch / 11 5W E : Wechselt die
Betriebsart

CIP 107.1.6

ModbusTCP
1804

EtherCAT
3007:6n

PROFINET 1804

0198441113766.14
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Parametername | Beschreibung Einheit Daten- Parameteradres-
typ se Uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert
RW
HMI-Name Werkseinstel-
lungen Persis-
tente
Hochstwert Variab-
len
Expert

28 / Velocity Controller Integral Off / £ n o F: Schaltet den
Integral-Anteil des Geschwindigkeitsreglers aus

29/ Start Motion Sequence / 5 £t /1 5: Motion Sequence:
Startet eine Bewegungssequenz

30/ Start Signal Of RMAC / 5  [1 = : Startsignal der
Relativbewegung nach Capture (RMAC)

31/ Activate RMAC / A r 11 c : Aktiviert die Relativbewegung
nach Capture (RMAC)

32/ Activate Operating Mode / A c o P: Aktiviert Betriebsart

35/ Data SetBit4/ d 5 b 4: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 4

36 / Data SetBit 5/ 4 5 b 5: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 5

37/ Data SetBit6/ 4 5 b 6: Motion Sequence:
Datensatzauswahl Bit 6

38 /Inversion Al11 (I0 Module)/ A I | :: Invertiert
Analogeingang Al11 (I/0-Modul)

39 /Inversion Al12 (10 Module) / A I 2 :: Invertiert
Analogeingang Al12 (1/O-Modul)

40 / Release Holding Brake / ~ E h b: Offnet die Haltebremse

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei deaktivierter Endstufe
maoglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten Einschalten des
Gerats Ubernommen.

Parametrierung der Signalausgangsfunktionen

Signalausgangsfunktion

Die digitalen Signalausgange kénnen mit verschiedenen

Signalausgangsfunktionen belegt werden.

Die Funktionen der Eingange und Ausgéange sind abhangig von der eingestellten
Betriebsart und den Einstellungen der entsprechenden Parameter.

AWARNUNG

durch.

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

+ Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung zu den werkseitigen Einstellungen
und den folgenden Parametrisierungen passt.

« Starten Sie das System nur dann, wenn sich weder Personen noch
Hindernisse innerhalb des Betriebsbereichs befinden.

+ Fihren Sie bei der Inbetriebnahme, Updates oder anderen Anderungen am
Antriebsverstarker sorgfaltig Tests fir alle Betriebszustande und Fehlerfalle

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod, schwere Verletzungen
oder Sachschéaden zur Folge haben.
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Werkseitige Einstellungen

Wenn ein Fehler erkannt wird, bleibt der Zustand der Signalausgange aktiv
entsprechend der zugewiesenen Signalausgangsfunktion.

Folgende Tabelle zeigt die Werkseinstellung der digitalen Signalausgange in

Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-Steuerungsart:

Window

Window

Threshold

Signal Jog (Jogging) Electronic Gear Profile Torque Profile Velocity Motion Sequence
(Elektronisches (Profilmoment) (Profilgeschwindig- | (Bewegungsabfol-
Getriebe) keit) ge)
DQO No Fault No Fault No Fault No Fault Motion Sequence:
Done
DQ1 Active Active Active Active Active
DQ2 In Position Deviation In Position Deviation Current Below In Velocity Deviation Motion Sequence:

Window

Start Acknowledge

Die nachstehende Tabelle zeigt die Werkseinstellungen fir die digitalen
Signalausgange im Feldbussteuerungsmodus:

Signal Signalausgangsfunktion
DQoO No Fault

DQ1 Active

DQ2 Freely Available

0198441113766.14
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Parametrierung

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signalausgangsfunktionen in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart bei Lokal-

Steuerungsart:
Signalausgangsfunktion Jog Electronic | Profile Profile Motion Beschreibung im Abschnitt
Gear Torque Velocity Sequence
(Elektron- | (Profilmo- | (Profilge-
isches ment) schwin-
Getriebe) digkeit)
Freely Available . . . . . Signalausgang Uber
Parameter setzen, Seite 349
No Fault . . . . . Anzeige des
Betriebszustands tber
Signalausgéange, Seite 252
Active . . . . . Anzeige des
Betriebszustands tUber
Signalausgéange, Seite 252
RMAC Active Or Finished . . . . . Relativbewegung nach
Capture (RMAC), Seite 363
In Position Deviation Window . . . Positionsabweichungs-
Fenster, Seite 392
In Velocity Deviation Window . . . . Geschwindigkeitsabwei-
chungs-Fenster, Seite 394
Velocity Below Threshold . . . . . Geschwindigkeits-
Schwellwert, Seite 396
Current Below Threshold . . . . . Strom-Schwellwert, Seite 397
Halt Acknowledge . . . . . Bewegung stoppen mit Halt,
Seite 338
Motion Sequence: Start . Betriebsart Motion Sequence,
Acknowledge Seite 320
Motor Standstill . . . . . Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite
378
Selected Error . . . . . Fehlermeldungen anzeigen,
Seite 419
Drive Referenced (ref_ok) . Betriebsart Homing, Seite 307
Selected Warning . . . . . Fehlermeldungen anzeigen,
Seite 419
Motion Sequence: Done . Betriebsart Motion Sequence,
Seite 320
Motor Moves Positive . . . . . Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite
378
Motor Moves Negative . . . . . Motorstillstand und
Bewegungsrichtung, Seite
378

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen
Signalausgangsfunktionen bei Feldbus-Steuerungsart:

Signalausgangsfunktion

Beschreibung im Abschnitt

Freely Available

Signalausgang Uiber Parameter setzen, Seite 349

No Fault Anzeige des Betriebszustands Uber Signalausgange, Seite
252

Active Anzeige des Betriebszustands tber Signalausgange, Seite
252

RMAC Active Or Finished Relativbewegung nach Capture (RMAC), Seite 363

In Position Deviation Window

Positionsabweichungs-Fenster, Seite 392
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Signalausgangsfunktion

Beschreibung im Abschnitt

In Velocity Deviation Window

Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster, Seite 394

Velocity Below Threshold

Geschwindigkeits-Schwellwert, Seite 396

Current Below Threshold

Strom-Schwellwert, Seite 397

Halt Acknowledge Bewegung stoppen mit Halt, Seite 338

Motion Sequence: Start Betriebsart Motion Sequence, Seite 320
Acknowledge

Motor Standstill Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 378

Selected Error

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 419

Drive Referenced (ref_ok)

Betriebsart Homing, Seite 307

Selected Warning

Fehlermeldungen anzeigen, Seite 419

Motion Sequence: Done

Betriebsart Motion Sequence, Seite 320

Position Register Channel 1

Position Register, Seite 384

Position Register Channel 2

Position Register, Seite 384

Position Register Channel 3

Position Register, Seite 384

Position Register Channel 4

Position Register, Seite 384

Motor Moves Positive

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 378

Motor Moves Negative

Motorstillstand und Bewegungsrichtung, Seite 378

Uber die folgenden Parameter kénnen die digitalen Signalausgénge parametriert

werden:

0198441113766.14
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Parametername
HMI-Menii
HMI-Name

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
uber Feldbus

I0funct_DQO
LonF— 1-0-

dol

Funktion Ausgang DQO.
1/ Freely Available / n o n E: Frei verfligbar

2/NoFault/ n F L E: Meldet die
Betriebszustdnde Ready To Switch On, Switched
On und Operation Enabled

3/ Active/ A c £ :: Meldet Betriebszustand
Operation Enabled

4/ RMAC Active Or Finished/ ~ l1c A:
Relativbewegung nach Capture ist aktiv oder
beendet (RMAC)

5/ In Position Deviation Window/ :n - P:
Schleppabstand innerhalb Fenster

6 / In Velocity Deviation Window/ 1 n - V:
Geschwindigkeitsabweichung innerhalb Fenster

7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Motorgeschwindigkeit unterhalb des
Schwellwertes

8/ Current Below Threshold/ £ h r:
Motorstrom unterhalb des Schwellwertes

9/ Halt Acknowledge / h A L E : Halt-Quittierung

11/ Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Quittierung der
Startanforderung

13 / Motor Standstill / 715 E d: Motor steht

14/ Selected Error/ 5 E r r: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklassen 1 ... 4
steht an

15/ Valid Reference (ref_ok)/ r E F o:
Nullpunkt ist glltig (ref_ok)

16 / Selected Warning/ 5\W r~ ~: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklasse 0 steht an

17 | Motion Sequence: Done/ 15 [ o: Motion
Sequence: Bewegungssequenz abgeschlossen

18 / Position Register Channel1/ P~ [ I:
Kanal 1 des Positionsregisters

19 / Position Register Channel 2/ P~ [ 2:
Kanal 2 des Positionsregisters

20/ Position Register Channel 3/ P~ [ 3:
Kanal 3 des Positionsregisters

21/ Position Register Channel 4/ P~ [ Y4:
Kanal 4 des Positionsregisters

22 | Motor Moves Positive/ TP o 5:
Motorbewegung in positive Richtung

23/ Motor Moves Negative/ [1n E [:
Motorbewegung in negative Richtung

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gbernommen.

UINT16
R/W

per.

CANopen 3007:9x
Modbus 1810
Profibus 1810
CIP 107.1.9
ModbusTCP 1810
EtherCAT 3007:9y,
PROFINET 1810

I0funct_DQ1
LonF— 1-0o-

do |

Funktion Ausgang DQ1.
1/ Freely Available / n o n E: Frei verfigbar

UINT16
R/W

per.

CANopen 3007:An
Modbus 1812
Profibus 1812

222

0198441113766.14



Operation

Servoantrieb

Parametername
HMI-Menii
HMI-Name

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

2/NoFault/ n F L E: Meldet die
Betriebszustande Ready To Switch On, Switched
On und Operation Enabled

3/ Active/ A c £ :: Meldet Betriebszustand
Operation Enabled

4/ RMAC Active Or Finished / - [1c A:
Relativbewegung nach Capture ist aktiv oder
beendet (RMAC)

5/In Position Deviation Window/ 1 n - P:
Schleppabstand innerhalb Fenster

6/ In Velocity Deviation Window / 1 n - V:
Geschwindigkeitsabweichung innerhalb Fenster

7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Motorgeschwindigkeit unterhalb des
Schwellwertes

8/ Current Below Threshold/ k£ hr:
Motorstrom unterhalb des Schwellwertes

9/ Halt Acknowledge / h A L £ : Halt-Quittierung

11 / Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Quittierung der
Startanforderung

13 / Motor Standstill / 11 5 £ d: Motor steht

14/ Selected Error/ 5 E r r: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklassen 1 ... 4
steht an

15/ Valid Reference (ref_ok)/ - E F o:
Nullpunkt ist gliltig (ref_ok)

16 / Selected Warning / 5\W r n: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklasse 0 steht an

17 | Motion Sequence: Done / [15 [ o: Motion
Sequence: Bewegungssequenz abgeschlossen

18 / Position Register Channel1/ P~ [ I:
Kanal 1 des Positionsregisters

19 / Position Register Channel 2/ P~ [ Z:
Kanal 2 des Positionsregisters

20/ Position Register Channel 3/ P [ 3:
Kanal 3 des Positionsregisters

21/ Position Register Channel 4/ P~ [ 4:
Kanal 4 des Positionsregisters

22 /| Motor Moves Positive/ TP o 5:
Motorbewegung in positive Richtung

23 / Motor Moves Negative/ 1n E L:
Motorbewegung in negative Richtung

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gibernommen.

CIP 107.1.10
ModbusTCP 1812
EtherCAT 3007:An
PROFINET 1812

10funct_DQ2
LonF—> 1-0-

dod

Funktion Ausgang DQ2.
1/ Freely Available / n o n E: Frei verfugbar

2/NoFault/ n F L £: Meldet die
Betriebszustadnde Ready To Switch On, Switched
On und Operation Enabled

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3007:Bp,
Modbus 1814
Profibus 1814
CIP 107.1.11
ModbusTCP 1814

0198441113766.14
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
3/Active/ A c £ :: Meldet Betriebszustand EtherCAT 3007:Bh

Operation Enabled
PROFINET 1814

4/ RMAC Active Or Finished / - [1c A:
Relativbewegung nach Capture ist aktiv oder
beendet (RMAC)

5/ In Position Deviation Window/ :n - P:
Schleppabstand innerhalb Fenster

6/ In Velocity Deviation Window/ i n - V:
Geschwindigkeitsabweichung innerhalb Fenster

7 | Velocity Below Threshold/ V £ h r:
Motorgeschwindigkeit unterhalb des
Schwellwertes

8/ Current Below Threshold/ £ h r:
Motorstrom unterhalb des Schwellwertes

9/ Halt Acknowledge / ~ A L E: Halt-Quittierung

11 / Motion Sequence: Start Acknowledge /
d 5 A c : Motion Sequence: Quittierung der
Startanforderung

13 / Motor Standstill / 15 E d: Motor steht

14 | Selected Error/ 5 E r r: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklassen 1 ... 4
steht an

15/ Valid Reference (ref ok)/ - E F a:
Nullpunkt ist gltig (ref_ok)

16 / Selected Warning / 5W r n: Einer der
angegebenen Fehler der Fehlerklasse 0 steht an

17 | Motion Sequence: Done/ 15 [ o: Motion
Sequence: Bewegungssequenz abgeschlossen

18 / Position Register Channel1/ P~ [ |:
Kanal 1 des Positionsregisters

19 / Position Register Channel 2/ P~ [ 2:
Kanal 2 des Positionsregisters

20/ Position Register Channel 3/ P~ [ 3:
Kanal 3 des Positionsregisters

21/ Position Register Channel4/ P~ [ 4:
Kanal 4 des Positionsregisters

22/ Motor Moves Positive/ 1P o 5:
Motorbewegung in positive Richtung

23/ Motor Moves Negative/ l1n E [
Motorbewegung in negative Richtung

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tbernommen.

Parametrierung der Software-Entprellung

Entprellzeit

Die Entprellzeit der Signaleingange besteht aus Hardware- und Software-
Entprellung.
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Die Hardware-Entprellung ist fest eingestellt, siehe Digitale Eingangssignale 24 V
(Schaltzeit Hardware), Seite 41.

Wenn eine eingestellte Signalfunktion gedndert wird, wird die Software-
Entprellung beim nachsten Einschaltvorgang auf die Werkseinstellung

zuriickgesetzt.

Uber die folgenden Parameter kann die Software-Entprellzeit eingestellt werden:

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

DI_0_Debounce Entprellzeit DIO. - UINT16 CANopen 3008:20y,
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2112
1/0.25 ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2112
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.32
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2112
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:20y,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2112
6/1.50 ms: 1,50 ms
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

DI_1_Debounce Entprellzeit DI1. - UINT16 CANopen 3008:21h
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2114
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2114
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.33
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2114
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:21y,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2114
6/1.50 ms: 1,50 ms
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

DI_2 Debounce Entprellzeit DI2. - UINT16 CANopen 3008:22y
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2116
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2116
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.34
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2116
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:22;,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2116
6/1.50 ms: 1,50 ms
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe madglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

0198441113766.14
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert

DI_3 _Debounce Entprelizeit DI3. - UINT16 CANopen 3008:23h
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2118
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2118
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.35
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2118
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:23y,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2118
6/1.50 ms: 1,50 ms
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

DI_4 Debounce Entprellizeit D14. - UINT16 CANopen 3008:24,
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2120
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2120
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.36
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2120
4/1.00 ms: 1,00 ms EtherCAT 3008:24y,
5/1.25ms: 1,25 ms PROFINET 2120
6/1.50 ms: 1,50 ms
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdoglich.
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

DI_5 _Debounce Entprelizeit DI5. - UINT16 CANopen 3008:25y
0/ No: Keine Software-Entprellung 0 R/W Modbus 2122
1/0.25ms: 0,25 ms 6 per. Profibus 2122
2/0.50 ms: 0,50 ms 6 - CIP 108.1.37
3/0.75ms: 0,75 ms ModbusTCP 2122

4/1.00 ms: 1,00 ms
5/1.25ms: 1,25 ms
6/1.50 ms: 1,50 ms

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

EtherCAT 3008:25y
PROFINET 2122
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PTIl- und PTO-Schnittstelle

Einstellung der PTI-Schnittstelle

Art des Fluihrungssignals

An der PTI-Schnittstelle kbnnen A/B-Signale, P/D-Signale oder CW/CCW-Signale

angeschlossen werden.

Stellen Sie Uber den Parameter PTI_signal_type die Art des Fiihrungssignals fiir

die PTI-Schnittstelle ein.

2/ CWICCW Signals / c W c c: Signale im
Uhrzeigersinn und gegen den Uhrzeigersinn

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gibernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PTI_signal_type Typ des Fuhrungssignals fur die PTI-Schnittstelle. | - UINT16 CANopen 3005:2;
LonF— i-0- 0/A/B Signals / A b: Signale ENC_AundENC_ | 0 R/W Modbus 1284
B (Vierfach-Auswertung)
raP 0 per. Profibus 1284
1/PID Signals / P d: Signale PULSE und DIR
2 - CIP 105.1.2

ModbusTCP 1284
EtherCAT 3005:2n
PROFINET 1284

Invertierung der Fuhrungssignale

Die Zahlrichtung der Fihrungssignale an der PTI-Schnittstelle kann tber den
Parameter InvertDirOfCount invertiert werden.

ibernommen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Meni Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
InvertDirOfCount Umkehrung der Zahlrichtung an der PTI- - UINT16 CANopen 3008:7;
Schnittstelle.
0 R/W Modbus 2062
0/ Inversion Off: Umkehrung der Zahlrichtung
aus 0 per. Profibus 2062
1/ Inversion On: Umkehrung der Zahlrichtung ein | 1 - CIP 108.1.7
Geanderte Einstellungen werden sofort ModbusTCP 2062

EtherCAT 3008:7h
PROFINET 2062

Positionswert einstellen

Der Positionswert an der PTI-Schnittstelle kann manuell oder Giber den Parameter
p_PTI_act_set eingestellt werden.

0198441113766.14
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
p_PTI_act_set Positionswert an der PTI-Schnittstelle. Inc (Ink) INT32 CANopen 3008:29x
Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.26. -2147483648 R/W Modbus 2130
- - Profibus 2130
2147483647 - CIP 108.1.41
ModbusTCP 2130
EtherCAT 3008:29y
PROFINET 2130

Einstellung der PTO-Schnittstelle

Verwendungsart der PTO-Schnittstelle

Mit der PTO-Schnittstelle kbnnen Fiihrungssignale aus dem Gerat herausgefiihrt
werden.

Fir die PTO-Schnittstelle stehen verschiedene Verwendungsarten zur Verfigung:
» Encoder-Simulation auf Basis eines Positionswerts
» Encoder-Simulation auf Basis des Sollstroms
» PTI-Signal

Uber den Parameter PTO_mode wird die Verwendungsart der PTO-Schnittstelle
eingestellt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
PTO_mode Verwendungsart der PTO-Schnittstelle. - UINT16 CANopen 3005:1Fn
LonF—->ALCL - 0/Off/ o F F: PTO-Schnittstelle deaktiviert 0 R/W Modbus 1342
PEaon 1/Esim pActEnc1/ PE n I: Encoder- 0 per. Profibus 1342
Simulation auf der Basis der Istposition des
Encoders 1 6 - CIP 105.1.31

2/ Esim pRef/ P ~ E F: Encoder-Simulation auf
der Basis der Sollposition (_p_ref)

3/PTI Signal/ P £ .: Direkt das Signal von der
PTI-Schnittstelle

4/ Esim pActEnc 2/ P E n 2: Encoder-
Simulation auf der Basis der Istposition des
Encoders 2 (Modul)

5/EsimiqRef/ : - E F: Encoder-Simulation auf
Basis des Sollstroms

6/ Esim pActRaw Enc2/ E n c 2: Encoder-
Simulation auf der Basis des Roh-Positionswerts
des Encoders 2 (Modul)

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Aktivieren der Endstufe ibernommen.

ModbusTCP 1342
EtherCAT 3005:1Fh
PROFINET 1342

Encoder-Simulation auf Basis eines Positionswerts

Folgende Arten der Encoder-Simulation auf Basis eines Positionswerts sind

moglich:

» Encoder-Simulation auf der Basis der Istposition des Encoders 1

+ Encoder-Simulation auf der Basis der Positionssollwerte (_p_ref)

» Encoder-Simulation auf der Basis der Istposition des Encoders 2

+ Encoder-Simulation auf der Basis Roh-Positionswert (Parameter
ResolENC2) von Encoder 2 (mit Firmware-Version 2V01.26)

Uber den Parameter ESIM_scale wird die Auflésung der Encoder-Simulation

eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
liber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ESIM_scale Auflésung der Encoder-Simulation. Encinc UINT16 CANopen 3005:15h
LonF— i1-0- Aufldsung ist die Anzahl von Inkrementen pro 8 R/wW Modbus 1322
Umdrehung (AB-Signal mit Vierfach-Auswertung).
ESSC 4096 per. Profibus 1322
Der Indexpuls wird einmal pro Umdrehung in
einem Intervall erzeugt, in dem Signal A und 65535 - CIP 105.1.21

Signal B auf High sind.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.

Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats tibernommen.

ModbusTCP 1322
EtherCAT 3005:15n
PROFINET 1322
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Mit Firmware-Version 2V01.10 kann eine Auflésung mit Nachkommastellen

eingestellt werden.

Uber den Parameter ESIM_HighResolution wird die Auflésung mit

Nachkommastellen eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
iiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ESIM_ Encoder-Simulation: Hohe Auflésung. Enclnc UINT32 CANopen 3005:32,
HighResolution
Gibt die Anzahl von Inkrementen pro Umdrehung 0 R/W Modbus 1380
mit 12-bit Nachkomma an. Wenn der Parameter
auf ein Vielfaches von 4096 eingestellt wird, wird 0 per. Profibus 1380
der Indexpuls an exakt derselben Position
innerhalb einer Umdrehung generiert. 268431360 expert CIP 105.1.50
Die Einstellung des Parameters ESIM_scale wird ModbusTCP 1380
nur verwendet, wenn der Parameter ESIM_
HighResolution auf 0 steht. Andernfalls wird die EtherCAT 3005:32y
Einstellung von ESIM_HighResolution verwendet. PROFINET 1380
Beispiel: 1417,322835 Encoder-Simulationspulse
pro Umdrehung sind erforderlich.
Parametereinstellung: 1417,322835 * 4096 =
5805354.
In diesem Beispiel wird der Indexpuls genau alle
1417 Pulse generiert. Das bedeutet, dass sich der
Indexpuls mit jeder Umdrehung verschiebt.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Geanderte Einstellungen werden beim nachsten
Einschalten des Gerats Gbernommen.
Mit Firmware-Version 2V01.10 kann eine Phasenverschiebung der Encoder-
Simulation eingestellt werden.
Uber den Parameter ESIM_PhaseShift wird die Phasenverschiebung der
Encoder-Simulation eingestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
ESIM_PhaseShift Encoder-Simulation: Phasenverschiebung fir - INT16 CANopen 3005:33y,
Pulsausgang
-32768 R/W Modbus 1382
Die mit der Encoder-Simulation generierten Pulse
kénnen in Einheiten von 1/4096 Encoder-Pulsen 0 - Profibus 1382
verschoben werden. Die Verschiebung fiihrt zu
einem Positions-Offset an PTO. Der Indexpuls 32767 expert CIP 105.1.51

wird ebenfalls verschoben.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfligbar mit Firmware-Version 2V01.10.

ModbusTCP 1382
EtherCAT 3005:33;
PROFINET 1382

Encoder-Simulation auf Basis des Sollstroms

Bei der Encoder-Simulation auf Basis des Sollstroms werden A/B-Signale
ausgegeben. Die maximale Frequenz der A/B-Signale betragt 1,6 * 10-6
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Inkremente pro Sekunde und entspricht dabei dem maximalen Sollstrom (Wert in
Parameter CTRL _|_max).
Mit Firmware-Version 2V01.20 kann eine Encoder-Simulation auf Basis des
Sollstroms eingestellt werden.

PTI-Signal

Wenn tber den Parameter PTO_mode das PTI-Signal eingestellt wurde, wird das
Signal der PTI-Schnittstelle direkt durchgefihrt.
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Regelkreisparametersatz umschailten

Ubersicht Reglerstruktur

Allgemeines

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber die Reglerstruktur.

@ @ ®

_Ig act rms, Id act rms @]

v act, n act

_p_act, _p actlnt @ G

1 Lageregler
2 Geschwindigkeitsregler
3 Stromregler

4 Encoderauswertung

Lageregler

Der Lageregler reduziert die Differenz zwischen Sollposition und Istposition
(Positionsabweichung) auf ein Minimum. Im Motorstillstand ist die
Positionsabweichung bei einem gut eingestellten Lageregler nahe null.

Voraussetzung fiir eine gute Verstarkung des Lagereglers ist ein optimierter
Geschwindigkeitsregelkreis.

Geschwindigkeitsregler

Der Geschwindigkeitsregler regelt die Motorgeschwindigkeit, indem er den
Motorstrom entsprechend der Lastsituation variiert. Der Drehzahlregler bestimmt
mafgeblich die Reaktionsschnelligkeit des Antriebs. Die Dynamik des
Drehzahlreglers hangt ab von:

» dem Tragheitsmoment des Antriebs und der Regelstrecke
* Leistung des Motors

+ Steifigkeit und Elastizitat der Elemente im Kraftfluss

+ dem Spiel der mechanischen Antriebselemente

» der Reibung
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Stromregler

Der Stromregler bestimmt das Antriebsmoment des Motors. Mit den
gespeicherten Motordaten wird der Stromregler automatisch optimal eingestellt.

Ubersicht Lageregler

Uberblick
Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Lageregler.
_p_PTI act @ @
@ _v_PTI act _pref v

CTRL1 KFPp

_p dif comp @

O, \
@ b"O\O poref - |: - A

CTRL1 KPp

®

RAMP v max
RAMP v _acc
RAMP v _dec

_p_act, _p actlnt

1 Fuhrungssignale fur die Betriebsart Electronic Gear (Positions-Synchronisation)

2 Auswertung der Fuhrungssignale fur die Betriebsart Electronic Gear

3 Zielwerte fur die Betriebsarten Jog, Profile Position, Homing und Motion Sequence
4 Bewegungsprofil fir die Geschwindigkeit

5 Geschwindigkeitsvorsteuerung

6 Lageregler

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Lagereglers betragt 250 ps.

Ubersicht Geschwindigkeitsregler

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Geschwindigkeitsregler.
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®
<:> _pref acc
CTRL_KFAcc <:>
<:> LC:>L> - T

RAMP v_enable |
RAMP v max
RAMP v acc
RAMP v _dec

CTRL_SpdFric
CTRL1 KFric

® @ ®
A 2/—O—>H l_’; E K B

CTRL v _max CTRL1 OSupDamp CTRL1 TAUnref CTRL1_KPn
CTRL1 OSupDlay CTRL1_TNn

Vv _act

1 Fuhrungssignale fur die Betriebsart Electronic Gear mit der Methode "Geschwindigkeits-Synchronisation" und
Zielwerte fur die Betriebsart Profile Velocity

2 Bewegungsprofil fur die Geschwindigkeit

3 Geschwindigkeitsbegrenzung

4 Overshoot Suppression Filter (im Expertenmodus zugangliche Parameter)
5 Filterzeitkonstante fiir den Filter des Referenzgeschwindigkeitswerts

6 Beschleunigungsvorsteuerung (Im Expertenmodus zugangliche Parameter)
7 Reibungskompensation (im Expertenmodus zugangliche Parameter)

8 Geschwindigkeitsregler

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Geschwindigkeitsreglers betragt 62,5 us.

Ubersicht Stromregler

Uberblick

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht tiber den Stromregler.
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®
®—~.

RAMP tqg_enable
RAMP_tqg slope

@ ®
o R e —

O/—: N\

N\ @
e

CTRL_T max CTRL1 Nfldamp CTRL1 TAUiref
CTRL1_ Nf2damp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nf2freq
CTRL1_Nflbandw
CTRL1_Nf2bandw

~Ig act rms, Id act rms

1 Zielwerte fir die Betriebsart Profile Torque

2 Bewegungsprofil fir das Drehmoment

3 Strombegrenzung

4 Notch-Filter (im Expertenmodus zugangliche Parameter)
5 Filterzeitkonstante fir das Filter des Stromsollwerts

6 Stromregler

7 Endstufe

Abtastperiode

Die Abtastperiode des Stromreglers betragt 62,5 ps.

Parametrierbare Regelkreisparameter

Regelkreisparametersatz

Das Produkt verfligt Giber 2 getrennt parametrierbare Regelkreisparametersatze.
Die bei einem Autotuning ermittelten Werte fir die Regelkreisparameter werden
im Regelkreisparametersatz 1 gespeichert.

Ein Regelkreisparametersatz besteht aus frei zuganglichen Parametern und aus
Parametern, die nur im Expertenmodus zuganglich sind.
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Parametrierung

Regelkreisparametersatz wahlen

Beschreibung

Regelkreisparametersatz 1

Regelkreisparametersatz 2

Frei zugangliche Parameter:
CTRL1_KPn
CTRL1_TNn
CTRL1_KPp
CTRL1_TAUiref
CTRL1_TAUnref
CTRL1_KFPp
Experten-Parameter:
CTRL1_Nfidamp
CTRL1_Nf1freq
CTRL1_Nf1bandw
CTRL1_Nf2damp
CTRL1_Nf2freq
CTRL1_Nf2bandw
CTRL1_Osupdamp
CTRL1_Osupdelay
CTRL1_Kfric

Frei zugangliche Parameter:
CTRL2_KPn
CTRL2_TNn
CTRL2_KPp
CTRL2_TAUiref
CTRL2_TAUnref
CTRL2_KFPp
Experten-Parameter:
CTRL2_Nfidamp
CTRL2_Nftfreq
CTRL2_Nf1bandw
CTRL2_Nf2damp
CTRL2_Nf2freq
CTRL2_Nf2bandw
CTRL2_Osupdamp
CTRL2_Osupdelay
CTRL2_Kfric

Siehe Abschnitte Regelkreisparametersatz 1, Seite 242 und

Regelkreisparametersatz 2, Seite 245.

* Regelkreisparametersatz wahlen
Wahl des Regelkreisparametersatzes nach dem Einschalten.

Siehe Regelkreisparametersatz wahlen, Seite 236.

* Regelkreisparametersatz automatisch umschalten

Zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen kann umgeschaltet

werden.

Siehe Regelkreisparametersatz automatisch umschalten, Seite 237.
+ Regelkreisparametersatz kopieren

Die Werte des Regelkreisparametersatzes 1 kénnen in den
Regelkreisparametersatz 2 kopiert werden.

Siehe Regelkreisparametersatz kopieren, Seite 240.

» Integral-Anteil abschalten

Uber einen digitalen Signaleingang kann der Integral-Anteil und damit die

Nachstellzeit abgeschaltet werden.

Siehe Integral-Anteil abschalten, Seite 241.

Der aktive Regelkreisparametersatzes wird mit dem Parameter  CTRL _

ActParSet angezeigt.

Uber den Parameter CTRL_PwrUpParSet kann eingestellt werden, welcher
Regelkreisparametersatz nach dem Einschalten aktiv sein soll. Alternativ kann
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eingestellt werden, ob zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen
automatisch umgeschaltet werden soll.

Uber den Parameter CTRL_SelParSet kann im laufenden Bertieb zwischen den
beiden Regelkreisparametersatzen umgeschaltet werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
tiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
_CTRL_ActParSet Aktiver Regelkreisparametersatz. - UINT16 CANopen 3011:17;
Wert 1: Regelkreisparametersatz 1 ist aktiv - R/- Modbus 4398
Wert 2: Regelkreisparametersatz 2 ist aktiv - - Profibus 4398
Ein Regelkreisparametersatz wird aktiv, nachdem | - - CIP 117.1.23
die flr die Parameterumschaltung eingestellte Zeit
(CTRL_ParChgTime) verstrichen ist. ModbusTCP 4398
EtherCAT 3011:17h
PROFINET 4398
CTRL_PwrUpParSet | Auswahl des Regelkreisparametersatzes beim - UINT16 CANopen 3011:18y
Einschalten
0 R/W Modbus 4400
0 / Switching Condition: Die Umschaltbedingung
wird zur Umschaltung des 1 per. Profibus 4400
Regelkreisparametersatzes verwendet
2 - CIP 117.1.24
1/ Parameter Set 1: Regelkreisparametersatz 1
wird verwendet ModbusTCP 4400
2/ Parameter Set 2: Regelkreisparametersatz 2 EtherCAT 3011:18
wird verwendet
PROFINET 4400
Der gewahlte Wert wird auch in CTRL_SelParSet
geschrieben (nicht persistent).
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.
CTRL_SelParSet Auswahl des Regelkreisparametersatzes - UINT16 CANopen 3011:19;
Siehe Parameter fir die Codierung: CTRL_ 0 R/W Modbus 4402
PwrUpParSet
1 - Profibus 4402
Geanderte Einstellungen werden sofort
ibernommen. 2 - CIP 117.1.25
ModbusTCP 4402

EtherCAT 3011:19
PROFINET 4402

Regelkreisparametersatz automatisch umschalten

Beschreibung

Zwischen den beiden Regelkreisparametersatzen kann automatisch umgeschaltet

werden.

Zum Umschalten zwischen den Regelkreisparametersatzen kénnen folgende
Abhangigkeiten eingestellt werden:

+ Digitaler Signaleingang

* Positionsabweichungs-Fenster

+ Zielgeschwindigkeit unter parametrierbarem Wert

+ Istgeschwindigkeit unter parametrierbarem Wert

0198441113766.14
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Einstellungen

Zeitdiagramm

Folgende Grafik zeigt eine Ubersicht iber das Umschalten zwischen den

CLSET_ ParSwiCond

=2 ‘ =

3

— ’

|CLSET_p_Diffwin_usr| |CLSET_V_Threshol|

} !

CLSET winTime

Parametersatzen.
| "Switch |
— E Controller
Parameter
| Set"

Die frei zugangliche Parameter werden linear angepasst. Die lineare Anpassung
der Werte des Regelkreisparametersatzes 1 auf die Werte des
Regelkreisparametersatzes 2 erfolgt Gber die parametrierbare Zeit CTRL _

ParChgTime.

Die im Expertenmodus zugangliche Parameter werden nach der parametrierbaren
Zeit CTRL_ParChgTime direkt auf den Wert des anderen
Regelkreisparametersatzes umgeschaltet.

Folgende Grafik zeigt das Zeitdiagramm fiir das Umschalten der
Regelkreisparameter.

Zeitdiagramm fiir das Umschalten der Regelkreisparametersatze

CTRL1_KPn
CTRL1_TNn
CTRL1 KPp
CTRL1 TAUnref
CTRL1 TAUiref
CTRL1_KFPp

CTRL1_Nfldamp
CTRL1 Nflfreq
CTRL1 Nflbandw
CTRL1 Nf2damp
CTRL1 Nf2freq
CTRL1 Nf2bandw
CTRL1 Osupdamp
CTRL1_ Osupdelay
CTRL1 Kfric

@

@

CTRL2_KPn
CTRL2 TNn
CTRL2_KPp

CTRL2_ TAUnref
CTRL2_ TAUiref

CTRLZ2_KFPp

CTRL2 Kfric

CTRL_ParChgTime

1 Frei zugangliche Parameter werden linear angepasst

CTRL2_Nfldamp
CTRL2 Nflfreq
CTRLZ2_Nflbandw
CTRL2 Nf2damp
CTRL2_Nf2freq
CTRL2_Nf2bandw
CTRL2_ Osupdamp
CTRLZ2_Osupdelay

2 Im Expertenmodus zugangliche Parameter werden direkt angepasst
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Parametername
HMI-Menii
HMI-Name

Beschreibung

Einheit
Mindestwert

Werkseinstellun-
gen

Hochstwert

Datentyp
R/W
Persisten-
te
Variablen

Expert

Parameteradresse
tiber Feldbus

CLSET_ParSwiCond

Bedingung fir Parametersatzumschaltung.

0/ None Or Digital Input: Keine oder Funktion fiir
Digitaleingang gewahlt

1/ Inside Position Deviation: Innerhalb des
Schleppabstandes (Wert istim Parameter
CLSET_p_DiffWin angegeben)

2 / Below Reference Velocity: Unterhalb der
Sollgeschwindigkeit (Wert ist im Parameter
CLSET__v_Threshol angegeben)

3/ Below Actual Velocity: Unterhalb der
Istgeschwindigkeit (Wert ist im Parameter
CLSET_v_Threshol angegeben)

4 | Reserved: Reserviert

Bei der Parametersatzumschaltung werden die
Werte der folgenden Parameter graduell
geandert:

- CTRL_KPn

-CTRL_TNn

- CTRL_KPp

- CTRL_TAUnref

- CTRL_TAUiref

- CTRL_KFPp

Die Werte der folgenden Parameter werden nach
Ablauf der Wartezeit fur
Parametersatzumschaltung geandert (CTRL_
ParChgTime):

- CTRL_Nf1idamp

- CTRL_Nf1freq

- CTRL_Nf1bandw

- CTRL_Nf2damp

- CTRL_Nf2freq

- CTRL_Nf2bandw

- CTRL_Osupdamp

- CTRL_Osupdelay

- CTRL_Kfric

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

UINT16
R/wW

per.

CANopen 3011:1Ay
Modbus 4404
Profibus 4404

CIP 117.1.26
ModbusTCP 4404
EtherCAT 3011:1An
PROFINET 4404

CLSET_p_DiffWin_
usr

Positionsabweichung fur
Regelkreisparametersatz-Umschaltung.

Wenn die Positionsabweichung des Lagereglers
kleiner als der Werte dieses Parameters ist, wird
Regelkreisparametersatz 2 verwendet.
Andernfalls wird der Regelkreisparametersatz 1
verwendet.

Minimalwert, Werkseinstellung und Maximalwert
héngen vom Skalierungsfaktor ab.

Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen.

Verfugbar mit Firmware-Version 2V01.03.

usr_p
0

164
2147483647

INT32
R/W

per.

CANopen 3011:25y
Modbus 4426
Profibus 4426

CIP 117.1.37
ModbusTCP 4426
EtherCAT 3011:25y
PROFINET 4426

0198441113766.14

239



Servoantrieb Operation
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp Parameteradresse
uiber Feldbus
HMI-Menii Mindestwert R/W
HMI-Name Werkseinstellun- Persisten-
gen te
Variablen
Hochstwert
Expert
CLSET_v_Threshol Geschwindigkeits-Schwellwert fur usr_v UINT32 CANopen 3011:1Dn
Regelkreisparametersatz-Umschaltung
0 R/W Modbus 4410
Wenn die Sollgeschwindigkeit oder die
Istgeschwindigkeit kleiner als die Werte dieses 50 per. Profibus 4410
Parameters ist, wird der Regelkreisparametersatz
2 verwendet. Andernfalls wird der 2147483647 - CIP117.1.29
Regelkreisparametersatz 1 verwendet.
ModbusTCP 4410
Geanderte Einstellungen werden sofort
tibernommen. EtherCAT 3011:1Dy,
PROFINET 4410
CLSET_winTime Zeitfenster fiir Parametersatzumschaltung. ms UINT16 CANopen 3011:1By,
Wert 0: Fensteriberwachung deaktiviert. 0 R/W Modbus 4406
Wert >0: Fensterzeit fiir die Parameter CLSET_v_ | 0 per. Profibus 4406
Threshol und CLSET_p_DiffWin.
1000 - CIP 117.1.27
Geanderte Einstellungen werden sofort
Ubernommen. ModbusTCP 4406
EtherCAT 3011:1Bh
PROFINET 4406
CTRL_ParChgTime Zeitspanne zur Umschaltung des ms UINT16 CANopen 3011:14n
Regelkreisparametersatzes
0 R/W Modbus 4392
Bei der Regelkreisparametersatz-Umschaltung
werden die Werte der folgenden Parameter linear | O p