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LXM28A und BCH2

Die Informationen in der vorliegenden Dokumentation enthalten allge-
meine Beschreibungen und/oder technische Leistungsmerkmale der
hier erwahnten Produkte. Diese Dokumentation dient keinesfalls als
Ersatz fur die Ermittlung der Eignung oder Verlasslichkeit dieser Pro-
dukte fir bestimmte Verwendungsbereiche des Benutzers und darf
nicht zu diesem Zweck verwendet werden. Jeder Benutzer oder Integ-
rator ist verpflichtet, angemessene und vollstandige Risikoanalysen,
Bewertungen und Tests der Produkte im Hinblick auf deren jeweils
spezifischen Verwendungszweck vorzunehmen. Weder Schneider
Electric noch deren Tochtergesellschaften oder verbundene Unterneh-
men sind flr einen Missbrauch der Informationen in der vorliegenden
Dokumentation verantwortlich oder kdnnen diesbezuglich haftbar
gemacht werden. Verbesserungs- und Anderungsvorschlage sowie
Hinweise auf angetroffene Fehler werden jederzeit gern entgegenge-
nommen.

Dieses Dokument darf ohne entsprechende vorhergehende, aus-
drickliche und schriftliche Genehmigung durch Schneider Electric
weder in Teilen noch als Ganzes in keiner Form und auf keine Weise,
weder anhand elektronischer noch mechanischer Hilfsmittel, reprodu-
ziert oder fotokopiert werden.

Bei der Montage und Verwendung dieses Produkts sind alle zutreffen-
den staatlichen, landesspezifischen, regionalen und lokalen Sicher-
heitsbestimmungen zu beachten. Aus Sicherheitsgrinden und um die
Ubereinstimmung mit dokumentierten Systemdaten besser zu
gewabhrleisten, sollten Reparaturen an Komponenten nur vom Herstel-
ler vorgenommen werden.

Beim Einsatz von Geraten flir Anwendungen mit technischen Sicher-
heitsanforderungen sind die relevanten Anweisungen zu beachten.

Die Verwendung anderer Software als der Schneider Electric-eigenen
bzw. einer von Schneider Electric genehmigten Software in Verbin-

dung mit den Hardwareprodukten von Schneider Electric kann Korper-
verletzung, Schaden oder einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

Die Nichtbeachtung dieser Informationen kann Verletzungen oder
Materialschaden zur Folge haben!

© 2016 Schneider Electric. Alle Rechte vorbehalten.
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Sicherheitshinweise @

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

Erscheint dieses Symbol zusatzlich zu einer Gefahrwar-
nung, bedeutet dies, dass die Gefahr eines elektrischen
Schlags besteht und die Nichtbeachtung des Hinweises
Verletzungen zur Folge haben kann.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf
A mdgliche Verletzungsgefahren aufmerksam. Beachten Sie

alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um Ver-

letzungen oder Unfalle mit Todesfalle zu vermeiden.

Gefahrenklassen

Sicherheitshinweise sind im Handbuch mit Warnsymbolen gekenn-
zeichnet. Zusatzlich finden Sie Symbole und Hinweise am Produkt,
die Sie vor moglichen Gefahren warnen.

Abhangig von der Schwere einer Gefahrensituation werden Sicher-
heitshinweise in 4 Gefahrenklassen unterteilt.

A GEFAHR

GEFAHR macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die bei
Nichtbeachtung unweigerlich einen schweren oder tddlichen Unfall
zur Folge hat.

A WARNUNG

WARNUNG macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die
bei Nichtbeachtung unter Umsténden einen schweren oder todli-
chen Unfall oder Beschadigung an Geraten zur Folge hat.

A VORSICHT

VORSICHT macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die
bei Nichtbeachtung unter Umsténden einen Unfall oder Beschadi-
gung an Geraten zur Folge hat.

Servo-Antriebssystem 9
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HINWEIS

HINWEIS macht auf eine gefahrliche Situation aufmerksam, die bei
Nichtbeachtung unter Umstanden eine Beschadigung an Geraten
zur Folge hat.

Qualifikation des Personals

Arbeiten an und mit diesem Produkt diirfen nur von Fachkraften vor-
genommen werden, die den Inhalt dieses Handbuches und alle zum
Produkt gehdrenden Unterlagen kennen und verstehen. Weiterhin
mussen diese Fachkrafte eine Sicherheitsunterweisung erhalten
haben, um die entsprechenden Gefahren zu erkennen und zu vermei-
den. Die Fachkrafte missen aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung
sowie ihrer Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage sein, mogliche
Gefahren vorherzusehen und zu erkennen, die durch Einsatz des Pro-
dukts, durch Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische,
elektrische und elektronische Ausristung der Gesamtanlage entste-
hen kénnen.

Den Fachkraften missen alle geltenden Normen, Bestimmungen und
Unfallverhitungsvorschriften, die bei Arbeiten am und mit dem Pro-
dukt beachtet werden missen, bekannt sein.

Schneider Electric haftet nicht fiir Schaden, die durch die Verwendung
dieses Materials entstehen.

Bestimmungsgemafe Verwendung

Die in diesem Handbuch beschriebenen Produkte bestehen aus
einem Antriebsverstarker und einem Dreiphasen-Servomotor und sind
gemal dieses Handbuchs in dieser Kombination fiir die Verwendung
im Industriebereich vorgesehen.

Die Produkte diirfen nur in Ubereinstimmung mit allen geltenden
Sicherheitsvorschriften und Richtlinien, den spezifizierten Bedingun-
gen und den technischen Daten verwendet werden.

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

Da die Produkte als Teile eines Gesamtsystems verwendet wwerden,
missen Sie die Personensicherheit durch das Konzept dieses
Gesamtsystems gewabhrleisten.

Betrieben Sie die Produkte nur mit den spezifizierten Kabeln und
Zubehorteile. Verwenden Sie nur Original-Zubehor und Original-
Ersatzteile.

Andere Verwendungen sind nicht bestimmungsgeman und kénnen
Gefahren verursachen.

Elektrische Gerate und Einrichtungen dirfen nur von qualifiziertem
Personal installiert, betrieben, gewartet und instand gesetzt werden.

10
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Weiterfuhrende Dokumentation

Titel der Dokumentation Referenz-Nummer

LXM28 - Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis 0198441114085 (eng)
0198441114084 (deu)
0198441114089 (zho)

Diese technischen Veroéffentlichungen sowie andere technische Infor-
mationen stehen auf unserer Website www.schneider-electric.com
zum Download bereit.

Servo-Antriebssystem 11
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Produktbezogene Informationen

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzen
Fachkenntnisse im Entwurf und der Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus.

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

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

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

Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird.

12
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A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN-EXPLO-
SION

* Vor Arbeiten am Antriebssystem:

- Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor
der Installation oder Entfernung von Zubehorteilen, Hardware,
Kabeln oder Drahten alle Gerate, einschliel3lich der ange-
schlossenen Komponenten, von der Spannungsversorgung
trennen.

- Bringen Sie eine "NICHT EINSCHALTEN" oder gleichwertige
Gefahrenkennzeichnung an allen Netzschaltern an.

- Alle Schalter gegen Wiedereinschalten sichern.

- Warten Sie 15 Minuten (Entladung der DC-Bus-Kondensato-
ren).

- Die Spannung am Zwischenkreis mit einem Spannungsmess-
gerat mit geeigneter Bemessungsspannung gemal den
Anweisungen im vorliegenden Dokument prifen und sicher-
stellen, dass die Spannung unter 42,4 VVdc liegt.

- Setzen Sie nicht voraus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist,
wenn die DC-Bus-LED aus ist.

+ Wenn die Anlage nachweislich oder aller Wahrscheinlichkeit nach
unter Spannung steht, keine Anschlisse, Kontakte, Klemmen,
ungeschirmten Teile oder Leiterplatten berthren.

* Verwenden Sie ausschlieflich elektrisch isolierte Werkzeuge.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

» Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorka-
bels, so dass Wechselspannungen im Motorkabel nicht auf unbe-
nutzte Adern Uberkoppeln.

* Kurzschlusse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwi-
schenkreises vermeiden.

» Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehorteile,
Hardware, Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Pro-
dukt ordnungsgemaR geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Dieses Gerat und jegliche zugehorigen Produkte diirfen nur mit
der angegebenen Spannung betrieben werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Dieses Produkt ist fur den Betrieb auRerhalb explosionsgefahrdeter
Bereiche vorgesehen. Installieren Sie das Produkt nur in Bereichen, in
denen keine explosionsfahige Atmosphare auftreten kann.

A GEFAHR

EXPLOSIONSGEFAHR

Installieren und betreiben Sie das Produkt ausschlieRlich in Berei-
chen, in denen keine explosionsfahige Atmosphare auftreten kann.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Servo-Antriebssystem
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Sicherheitshinweise

LXM28A und BCH2

Wenn die Endstufe unbeabsichtigt deaktiviert wird, zum Beispiel durch
Spannungsausfall, Fehler oder Funktionen, wird der Motor nicht mehr
kontrolliert gebremst. Uberlastung, Fehler oder Fehlbenutzung kénnen
dazu fuhren, dass die Haltebremse nicht mehr ordnungsgemaf funkti-
oniert und vorzeitig verschleifit.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Stellen Sie sicher, dass durch eine ungebremste Bewegung keine
Verletzungen und keine Sachschaden entstehen kénnen.

+ Uberprifen Sie die Funktion der Haltebremse regelmaRig.
« Verwenden Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.

* Verwenden Sie die Haltebremse nicht fir sicherheitsgerichtete
Zwecke.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Antriebssysteme kénnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstel-
lungen, falsche Daten oder andere Fehler unerwartete Bewegungen
ausfuhren.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

* Fihren Sie die Verdrahtung gemafl den EMV-MalRnahmen sorg-
faltig durch.

+ Betreiben Sie das Produkt NICHT mit unbekannten Einstellungen
oder Daten.

» Fihren Sie eine sorgfaltige Inbetriebnahmeprifung durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschiaden fiihren.

14
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LXM28A und BCH2

Sicherheitshinweise

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Bei der Entwicklung des Steuerungskonzeptes muss der Anla-
genhersteller die potentiellen Ausfallméglichkeiten der Steuer-
ungspfade bertlicksichtigen und fir bestimmte kritische Steuer-
ungsfunktionen Mittel bereitstellen, mit denen wahrend und nach
dem Ausfall eines Steuerungspfades sichere Zustande erreicht
werden. Beispiele fir kritische Steuerungsfunktionen sind: NOT-
HALT, Endlagen-Begrenzung, Spannungsausfall und Wiederan-
lauf.

Fur kritische Steuerungsfunktionen missen separate oder redun-
dante Steuerungspfade vorhanden sein.

Die Anlagensteuerung kann Kommunikationsverbindungen
umfassen. Der Anlagenhersteller muss die Folgen unerwarteter
Zeitverzégerungen oder Ausfalle der Kommunikationsverbindung
berlcksichtigen.

Beachten Sie alle Unfallverhiitungsvorschriften sowie alle gelten-
den Sicherheitsbestimmungen.

Jede Anlage, in der das in diesem Handbuch beschriebene Pro-
dukt verwendet wird, muss vor dem Betrieb einzeln und grindlich
auf korrekte Funktion Uberprift werden.

1)

Fir weitere Informationen siehe NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), “Safety Guideli-
nes for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control” sowie
NEMA ICS 7.1 (neueste Ausgabe), “Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder
den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

Servo-Antriebssystem
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Sicherheitshinweise LXM28A und BCH2

Spannungsmessung am DC-Bus

Die Spannung am DC-Bus kann 400 Vdc uUbersteigen. Die DC-Bus-
LED ist keine eindeutige Anzeige fur die Abwesenheit der DC-Bus-
Spannung.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN-EXPLO-
SION

» Schalten Sie alle Anschliisse spannungsfrei.

+ Warten Sie 15 Minuten (Entladung der DC-Bus-Kondensatoren).

* Verwenden Sie fiir die Messung ein entsprechend bemessenes
Spannungsmessgerat (groRer 400 Vdc).

* Messen Sie die DC-Bus-Spannung zwischen den DC-Bus-Klem-
men (PA/+ und PC/-), um sicherzustellen, dass die Spannung
weniger als 42 Vdc betragt.

* Wenden Sie sich an Ihr lokales Schneider Electric Vertriebsburo,
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-Konden-
satoren nicht ordnungsgeman 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.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

16 Servo-Antriebssystem
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Sicherheitshinweise

Terminologie gemaR den geltenden Standards

Die technischen Begriffe, Terminologien, Symbole und zugehdrigen
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 allge-
meinen Automatisierungssysteme betrifft das unter anderem Begriffe
wie ,Sicherheit”, ,Sicherheitsfunktion®, ,Sicherer Zustand®, ,Fehler*,
~otorung®, ,Fehlerreset”, Zurlicksetzen bei Fehler®, ,Ausfall®, ,Fehler-
meldung®, ,Warnung®, ,Warnmeldung®, ,gefahrlich®, ,gefahrbringend*
usw.

Nachstehend einige der geltenden Standards:

Norm

Beschreibung

EN 61131-2:2007

Programmable controllers, part 2: Equipment requirements and tests.

ISO 13849-1:2008

Safety of machinery: Safety related parts of control systems.
General principles for design.

EN 61496-1:2013

Safety of machinery: Electro-sensitive protective equipment.
Part 1: General requirements and tests.

ISO 12100:2010

Safety of machinery - General principles for design - Risk assessment and risk reduction

EN 60204-1:2006

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part 1: General requirements

EN 1088:2008
ISO 14119:2013

Safety of machinery - Interlocking devices associated with guards - Principles for design
and selection

ISO 13850:2006

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

EN/IEC 62061:2005

Safety of machinery - Functional safety of safety-related electrical, electronic, and electro-
nic programmable control systems

IEC 61508-1:2010

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related systems:
General requirements.

IEC 61508-2:2010

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related systems:
Requirements for electrical/electronic/programmable electronic safety-related systems.

IEC 61508-3:2010

Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related systems:
Software requirements.

IEC 61784-3:2008

Digital data communication for measurement and control: Functional safety field buses.

2006/42/EC Machinery Directive
2004/108/EC Electromagnetic Compatibility Directive
2006/95/EC Low Voltage Directive
Darlber hinaus wurden einige der in diesem Dokument verwendeten
Begriffe unter Umstanden auch anderen Normen entnommen, u. a.:
Norm Beschreibung

IEC 60034 Reihe

Rotating electrical machines

IEC 61800 Reihe

Adjustable speed electrical power drive systems

IEC 61158 Reihe

Digital data communications for measurement and control — Fieldbus for use in industrial
control systems

0198441114053, V2.1, 04.2016

Bei einer Verwendung des Begriffs ,Betriebsumgebung“ bzw.
,Betriebsbereich“ in Verbindung mit der Beschreibung bestimmter
Gefahren und Risiken entspricht der Begriff der Definition von ,,Gefah-
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Sicherheitshinweise

LXM28A und BCH2

renbereich” in der Maschinenrichtlinie (2006/42/EC) und der Norm
ISO 12100:2010.

HINWEIS: Die vorherig erwahnten Standards kénnen auf die spezifi-
schen Produkte in der vorliegenden Dokumentation zutreffen oder
nicht. Fur weitere Informationen hinsichtlich individueller Standards,
die auf hier beschriebene Produkte zutreffen, siehe die Eigenschafts-
tabellen der hier erwahnten Produkte.

18
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LXM28A und BCH2

Uber dieses Buch

Uber dieses Buch @

Bezugsquelle Handblicher

Bezugsquelle CAD-Daten

Arbeitsschritte

Arbeitserleichterung

SI-Einheiten

Glossar

Stichwortverzeichnis

Dieses Handbuch ist glltig fur LXM28 und BCH2 Standardprodukte.

Die aktuellen Handbticher stehen im Internet unter folgender Adresse
zum Download bereit:

http://www.schneider-electric.com

Zur einfachen Projektierung stehen CAD-Daten (Zeichnungen oder
EPLAN-Makros) im Internet unter folgender Adresse zum Download
bereit:

http://www.schneider-electric.com

Wenn Arbeitsschritte nacheinander durchgefiihrt werden mussen, fin-
den Sie folgende Darstellung:

= Besondere Voraussetzungen fir die nachfolgenden Arbeitsschritte
» Arbeitsschritt 1

< Besondere Reaktion auf diesen Arbeitsschritt

» Arbeitsschritt 2

Wenn zu einem Arbeitsschritt eine Reaktion angegeben ist, kdnnen
Sie daran die korrekte Ausflihrung des Arbeitsschritts Uberprifen.

Wenn nicht anders angegeben, sind die einzelnen Handlungsschritte
in der angegebenen Reihenfolge auszufihren.

Information zur Arbeitserleichterung finden Sie bei diesem Symbol:

Hier erhalten Sie zusétzliche Informationen zur Erleichterung der
Arbeit.

Technische Daten sind in SI-Einheiten angegeben. Umgerechnete
Einheiten stehen in Klammern hinter der SI-Einheit und kénnen gerun-
det sein.

Beispiel:
Minimaler Leiterquerschnitt: 1,5 mm? (AWG 14)

Erklarung von Fachbegriffen und Abkirzungen.

Liste von Suchbegriffen, die zum entsprechenden Inhalt verweisen.

Servo-Antriebssystem
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LXM28A und BCH2

1 Einfuhrung

1 Einfuhrung

1.1 Gerateubersicht

Bild 1: Geratelibersicht

Das LXM28 ist ein universell einsetzbarer AC-Servoverstarker. In
Kombination mit den Servomotoren der Baureihe BCH2 sowie einer
umfangreichen Palette von Optionen und Zubehér lassen sich komp-
akte und hochperformante Servoantriebldsungen fur unterschiedliche
Antriebsleistungen realisieren.

Servo-Antriebssystem
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1 Einflilhrung

LXM28A und BCH2

1.2

Komponenten und Schnittstellen

4 CN6 DC-bus

CN1I/0 W

CN2 ® A CN3 Modbus

ACNACAN A

]
il

CN8 Motor W
2 < <

can
RUN €RR

md 2%V 3

CN5~220V W
S 4 o =»

-
S

ACNACAN ACN2®A N3 Modbus

[k

CN2 B A CN3 Modbus
4 o =
CN11I/O A&

CN5~220v W

s
s

L
ACNACAN A

i
A

CN11/0 W CN6 DC-bus

(CN2)
(CN3)
(CN4)
(CN5)

(CN6)
(CN7)
(CN8)
(CN9)

Signalschnittstelle

* 2 analoge Sollwerteingdnge +10 V fir Drehmoment und
Geschwindigkeit

+ 2 analoge Ausgange +8 V

» 8 konfigurierbare digitale Eingange

» 6 konfigurierbare digitale Ausgange

» 2 Eingange fur Pulse Train (PT)

* Ausgange fir ESIM (Encoder-Simulation)

* 12 Vdc Spannungsversorgung fir analoge Eingange
* 24 Vdc Spannungsversorgung fir digitale Signale
Anschluss fiir den Motor-Encoder

Modbus (Inbetriebnahmeschnittstelle)

2 Anschlisse fiir Feldbus CANopen

Netzanschluss (Endstufenversorgung) und Steuerungsver-
sorgung

Anschluss fur DC-Bus Verbindung

Anschluss fur externen Bremswiderstand

Anschluss der Motorphasen

Anschluss fur Sicherheitsfunktion STO

22
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LXM28A und BCH2

1 Einfuhrung

1.3 Typenschild

Antriebsverstérker

Das Typenschild zeigt die folgenden Daten:

Schneider
0E|ectric

@— LXMeeecoeooeoeo
Input a.c. 1/3-phase Output
50/60 Hz continuous max.
220V - xxx A XA - XX XX A

Multiple rated equipment, see instructions manual
Internal Motor Overload Protection

P

CN5:  Cu AWG xx xx°C xx.lb.in x.xx N.m
CN8: Cu AWG xx xx°C xx.Ib.in x.xx N.m

____________

____________

________________

________________

_________________________

____________

_____________

Made in China dd.mm.yy

(6)——1=.000000000000

Bild 3: Typenschild

(1)
)
®)
(4)
®)
(6)
(7)
(8)
&)

(10)

Produkttyp, siehe Typenschlissel
Endstufenversorgung

Kabelspezifikation
Zertifizierungen
Barcode
Seriennummer
Abgabeleistung
Schutzart
Hardware-Version
Herstellungsdatum

Servo-Antriebssystem
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1 Einfuhrung

LXM28A und BCH2

Motor BCH2+B  Die Typenschilder zeigen folgende Daten:

il o

- BCH2000000000000 Schneider -
- uUn 000 Vrms PN 0.00 kW | |
10 0.00 Arms In 0.00 Arms ‘ ‘
- MO 0.00 Nm Mn 0.00 Nm T 1
-IMax 0.00 Arms nN 0000 rpm — 5

SN: 0000000000000

B R2Be

14) [ Schneider | |
gElectric L
@\— Ubr 000 V IEC 60034-1
, Pbr 000 W e
- Nbr 0.00 Nm MMax 0.00 Nm

@, Mass 0.00 kg nMax 0000 rpm-

@ - DOM dd.mm.yyyy
(19— 3 Th-CI F - IPXX RS  00-

Bild 4: Typenschild BCH2+B

(1)
()
®)
(4)
®)
(6)
(7)

)

)

Motortyp, siehe Typenschliissel
Nennspannung

Dauerstillstandsstrom
Dauerstillstandsmoment

Maximaler Strom

Barcode

Seriennummer

QR-Code

Nennleistung

Nennstrom

Nennmoment

Nenndrehzahl

Herstellungsland

Nennspannung der Haltebremse (optional)
Nennleistung der Haltebremse (optional)
Nennmoment der Haltebremse (optional)
Masse

Herstellungsdatum DOM, siehe Seite 433

Anzahl der Motorphasen, Temperaturklasse, Schutzart

Zertifizierungen
Angewandte Norm
Spitzenmoment

Maximal zulassige Drehzahl
Hardware-Version

24
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LXM28A und BCH2

1 Einfuhrung

Motoren BCH2+D, BCH2+F,  Die Typenschilder zeigen folgende Daten:

BCH2+H, BCH2+*M und BCH2*R

Made in ltaly
rDOM dd.mm.yyyy

IEC 60034-1
@7
@7
@7

% BCH2000000000000 Schneider /
@\— Un 000 Vrms In 0.00 Arms,/@
@¥f o 0.00 Arms PN 0.00 kW 1 12)
r MO 0.00 Nm Mn 0.00 Nm +
&, IMax 0.00 Arms  nN 0000 rpm —ﬁ
@7, MMax 0.00Nm  Mass 0.00 kg 7
@ﬁf nMax 0000 rpm @
Ubr 000V |
L 3Th-CLF - IPXX Pbr 000 W +—(p)
RS 00 Nbr 0.00 Nm
i Schneider

SN: 0000000000000

—_a

!

Bild 5: Typenschild BCH2+D, BCH2+F, BCH2+H, BCH2:M, BCH2*R

(1)
()
®)
(4)
®)
(6)
@)
(8)
9)

(10)
(11)
(12)
(13)
(14)
(15)
(16)
(17)
(18)
(19)
(20)
(21)
(22)
(23)
(24)

Motortyp, siehe Typenschlissel

Nennspannung
Dauerstillstandsstrom
Dauerstillstandsmoment
Maximaler Strom
Spitzenmoment

Maximal zulassige Drehzahl
Anzahl der Motorphasen, Temperaturklasse, Schutzart

Hardware-Version
Nennstrom
Nennleistung
Nennmoment
Nenndrehzahl
Masse

Nennspannung der Haltebremse (optional)

Nennleistung der Haltebremse (optional)
Nennmoment der Haltebremse (optional)

Zertifizierungen
Angewandte Norm
Herstellungsland

Herstellungsdatum DOM, siehe Seite 433

Barcode
Seriennummer
QR-Code
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1 Einfuhrung

LXM28A und BCH2

1.4 Typenschlussel

Antriebsverstérker

Produktbezeichnung
LXM = Lexium

Produkttyp

28 = AC-Servoverstarker flir eine Achse

Schnittstellen

A = CAN, PTI, I/0O Schnittstelle, Inbetriebnahme iber Modbus RTU

Dauerleistung
UAS = 0,05 kW
uo1 = 0,1 kW
u02 = 0,2 kW
uo4 = 0,4 kW
uo7 = 0,75 kW
U10 = 1 kW
U15=1,5 kW
U20 =2 kW
U30 = 3 kW
U45 = 4,5 kW

Endstufenversorgung [Vac]
M3X = 1~/3~, 200/230 Vac

LXM

28 A uo7 M3X

26
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1 Einfuhrung

Motor

Produktfamilie
BCH2 = Birstenlose Servomotoren - zweite Gerneration

Tragheitsmoment
L = Niedrig

M = Mittel

H = Hoch

BaugroBe (Gehause)
B =40 mm Flansch

D = 60 mm Flansch

F =80 mm Flansch

H =100 mm Flansch
M = 130 mm Flansch
R =180 mm Flansch

Nennleistung

A5=50W 10=1,0k
01 =100 W 13=1,3 kW
02 =200 W 15=1,5 kW
03 =300 W
04 =400 W
05 =500 W 35 =3,5 kW
06 =600 W 45 = 4,5 kW
07 =750 W 55 = 5,5 kW
08 =850 W
09 =900 W

Wicklung

1 = Optimiert auf Drehmoment (1000 min-/1500 min-1)

2 = Optimiert auf Drehmoment und Drehzahl (2000 min-1)
3 = Optimiert auf Drehzahl (3000 min-1)

Welle und Schutzart

0 = Glatte Welle; Schutzart: Welle IP54, Gehause IP65
1 = Passfeder; Schutzart: Welle IP54, Gehause IP65
2 = Glatte Welle; Schutzart: Welle und Gehause IP65
3 = Passfeder; Schutzart: Welle und Gehause IP65

Encoder-System
C = Hochauflésender Encoder

Haltebremse
A = Ohne Haltebremse
F = Mit Haltebremse

Anschlussvariante
5 = Litzen (fir BCH2+B, BCH2+D, BCH2+F)
6 = MIL-Stecker (fir BCH2+H, BCH2+M, BCH2+R)

Mechanische Schnittstelle - Montage
C = Asiatischer Standard

1) Bei Einbaulage IM V3 (Antriebswelle vertikal, Wellenende nach oben) wird nur Schutzart IP50 erreicht.

BCH2

01

3

cC A

5
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1 Einfuhrung

LXM28A und BCH2

1.5 Zulassige Produktkombinationen
Antriebsverstéir- | Motor Verfiigbare Aus- |Nenn- Nenn- Spitzen- |Rotortrdag- |Tragheits-
ker gangsleistung drehzahl  moment |moment |heitsmo- moment

ment ohne

Halte-

bremse

Watt min-? Nm Nm kgcm?2

Einphasig und dreiphasig anschliebare Gerate 220Vac
LXM28°UA5M3X |BCH2MBA53+C+5C |50 3000 0,16 0,48 0,054 Medium
LXM28-U01M3X |BCH2MBO013+C+5C |100 3000 0,32 0,96 0,075 Medium
LXM28+-U02M3X |BCH2LD023+C+5C |200 3000 0,64 1,92 0,16 Low
LXM28.U04M3X |BCH2LD043+C+5C |400 3000 1,27 3,81 0,27 Low
LXM28.U04M3X |BCH2LF043+C+5C |400 3000 1,27 3,81 0,67 Low
LXM28.U07M3X |BCH2HFO073+C+5C |750 3000 2,39 7,16 1,54 High
LXM28.U07M3X |BCH2LF073+C+5C |750 3000 2,39 7,16 1,19 Low
LXM28.U10M3X (BCH2LH103+C+6C |1000 3000 3,18 9,54 2,4 Low
LXM28+.U07M3X |BCH2MMO052+C+6C |500 2000 2,39 7,16 6,63 Medium
LXM28.U04M3X |BCH2MMO031+C+6C |300 1000 2,86 8,59 6,63 Medium
LXM28.U10M3X |BCH2MM102+C+6C |1000 2000 4,77 14,3 6,63 Medium
LXM28.U10M3X |BCH2HM102+C+6C |1000 2000 4,77 14,3 8,41 High
LXM28.U10M3X |BCH2MMO081+C+6C |850 1500 5,39 13,8 13,5 Medium
LXM28.U07M3X |BCH2MMO061+C+6C |600 1000 5,73 17,19 6,63 Medium
LXM28-U10M3X |BCH2MMO091+C+6C |900 1000 8,59 25,77 9,7 Medium
LXM28+U15M3X |BCH2MM152+C+6C |1500 2000 7,16 21,48 9,7 Medium
Dreiphasig anschlieBbare Gerate 220Vac
LXM28.U20M3X |BCH2LH203+C+6C |2000 3000 6,37 19,11 4,28 Low
LXM28.U20M3X |BCH2MM202+C+6C | 2000 2000 9,55 28,65 13,5 Medium
LXM28-U20M3X |BCH2MR202+C+6C [2000 2000 9,55 28,65 26,5 Medium
LXM28-U20M3X |BCH2HR202+C+6C [2000 2000 9,55 28,65 34,68 High
LXM28-U30M3X |BCH2MR302+C+6C |3000 2000 14,32 42,97 53,56 Medium
LXM28.U30M3X |BCH2MR301+C+6C |3000 1500 19,1 57,29 53,56 Medium
LXM28.U45M3X |BCH2MR352+C+6C | 3500 2000 16,7 50,3 53,56 Medium
LXM28U45M3X |BCH2MR451+C+6C [4500 1500 28,65 71,62 73,32 Medium
28 Servo-Antriebssystem
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2 Technische Daten

2

Technische Daten

2.

2,

In diesem Kapitel finden Sie Informationen zu den Umgebungsbedin-
gungen sowie zu den mechanischen und elektrischen Eigenschaften
der Produktfamilie und des Zubehdrs.

1 Umgebungsbedingungen

1.1

Klimatische Umweltbedingungen
Transport und Lagerung

Klimatische Umweltbedingungen
Betrieb

Umgebungsbedingungen Motor

Die Lagerungszeit wird im Wesentlichen durch die Haltbarkeit der
Schmierstoffe in den Lagern begrenzt und sollte unter 36 Monaten lie-
gen.

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und
staubfrei sein.

Temperatur °C -40 ... 70
(°F) |(-40 ... 158)

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht % <75

betauend)

Satz der Kombinationen von Klas- IE 21

sen nach IEC 60721-3-2

Die maximal zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb ist abhangig
vom Montageabstand der Gerate sowie der geforderten Leistung.
Beachten Sie die entsprechenden Vorschriften im Kapitel

"5 Installation”.

Umgebungstemperatur ") bei °C -20 ... 40
Motoren ohne Haltebremse (nicht |(°F) |[(-4 ... 104)
betauend, keine Vereisung)

Umgebungstemperatur ") bei °C 0...40
Motoren mit Haltebremse (nicht  |(°F) |(32 ... 104)
betauend, keine Vereisung)

Umgebungstemperatur mit Strom- |°C 40 ... 60
reduzierung um 1% pro °C (pro (°F) |(104 ... 140)
1,8°F )"

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht % 5..85
betauend)

Klasse nach IEC 60721-3-3 3K3, 3212, 372, 3B2, 3C1, 3M6 2

Hohe Uber dem mittleren Meeres- |m <1000
spiegel ohne Stromreduzierung (ft) (<3281)
Hohe Uber dem mittleren Meeres- 1000 ... 3000

m
spiegel mit Stromreduzierung um | (ft)
1% pro 100 m ab 1000 m)

(3281 ... 9843)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.
2) Getestet geman IEC 60068-2-6 und IEC 60068-2-27
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

FlanschgréBen fiir Temperatur-
Grenzwerte

Vertraglichkeit mit Fremdstoffen

Schutzart

Grenzwerte, die auf diese Tabelle verweisen, beziehen sich auf ange-
flanschte Motoren mit folgenden Flanschgréf3en:

Motor Flanschmaterial FlanschgroBe in [mm (in)]
BCH2+B Aluminium 185x 185x 8 (7,28 * 7,28 * 0,31)
BCH2D Aluminium 250 x 250 x 12 (9,84 * 9,84 * 0,47)
BCH2<F Aluminium 250 x 250 x 12 (9,84 * 9,84 * 0,47)
BCH2+H Stahl 300 x 300 x 20 (11,8 * 11,8 * 0,79)
BCH2+M Stahl 400 x 400 x 20 (15,7 * 15,7 * 0,79)
BCH2+R Stahl 550 x 550 x 20 (21,7 * 21,7 * 0,79)

Der Motor wurde nach aktuellem Stand der Technik auf Vertraglichkeit
mit vielen bekannten Stoffen getestet. Vor dem Einsatz eines Fremd-
stoffes miissen Sie dennoch eine Vertraglichkeitspriifung durchfiihren.

Motor Schutzart

BCH2s¢eee¢( Welle IP54, Gehause IP65
BCH2eeeee1

BCH2eeeee3 Welle und Gehause IP65
BCH2eeeee4
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

21.2 Umgebungsbedingungen Antriebsverstarker

Klimatische Umweltbedingungen
Transport und Lagerung

Klimatische Umweltbedingungen
Betrieb

Montageort und Anschluss

Verschmutzungsgrad und Schutz-
art

Die Umgebung wahrend Transport und Lagerung muss trocken und
staubfrei sein.

Temperatur °C -25...65

CF) |(-4 ... 149)

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

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht % <95

betauend)

Die maximal zulassige Umgebungstemperatur im Betrieb ist abhangig
vom Montageabstand der Gerate sowie der geforderten Leistung.
Beachten Sie die entsprechenden Vorschriften im Kapitel

"5 Installation”.

Umgebungstemperatur ohne °C 0..40
Stromreduzierung (nicht betau- (°F) |(32...104)
end, keine Vereisung)

Umgebungstemperatur mit Strom- |°C 40 ...55
reduzierung um 1 % je 1°C (°F) (104 ... 131)
(1,8 °F)

Im Betrieb ist die relative Luftfeuchtigkeit wie folgt zugelassen:

Relative Luftfeuchtigkeit (nicht % 5..95
betauend)

Hohe Uber dem mittleren Meeres- |m <2000
spiegel ohne Stromreduzierung (ft) (<6561)

Fir den Betrieb muss das Gerat in einem geschlossenen Schalt-
schrank mit einer Schutzart von mindestens IP54 montiert sein. Das
Gerat darf nur mit festem Anschluss betrieben werden.

A GEFAHR

ELEKTRISCHEN SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN-EXPLO-
SION

Installieren Sie den Antriebsverstarker in einem Schaltschrank oder
einem Gehause mit einer Schutzart von mindestens IP54.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Verschmutzungsgrad 2
Schutzart 1P20

Servo-Antriebssystem
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

Schutzart bei Verwendung der
Sicherheitsfunktion

Schwingen und Schocken Betrieb

Schwingen und Schocken Trans-
port und Lagerung

Stellen Sie sicher, dass sich keine leitfahigen Verschmutzungen im
Produkt absetzen kénnen (Verschmutzungsgrad 2). Leitfahige Ver-
schmutzungen kénnen die Sicherheitsfunktionen unwirksam werden
lassen.

A WARNUNG

UNWIRKSAME SICHERHEITSFUNKTION

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Klasse nach IEC 60721-3-3 3M4

3mmvon9 ... 200 Hz
Maximaler Schock 98,1 m/s2 (10 g) Typ |
Klasse nach IEC 60721-3-2 2M2

3,5 mm (von 2 ... 9 Hz)

9,81 m/s2(1g)von9 ...200 Hz
14,715 m/s2 (1,5 g) von 200 ... 500 Hz
34,335 m/s2(3,5g)von 2 ...9 Hz

Maximaler Schock 294,3 m/s2 (30 g) Typ Il
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

2.2 Abmessungen

221 Abmessungen Antriebsverstarker

mm

7 ool L)
| |\
13.5
T 0.53 B
t
Bild 6: MaRzeichnung Baugréfle 1 bis 3
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Bild 7: MaRzeichnung Baugrofie 4
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

LXM28s... UA5, U01, |U10,U15 u20 u30, U45
uo02, Uo4,
uo7
BaugroRe 1 2 3 4
B mm |55 55 62 116
(in) 1(2,17) (2,17) (2,44) (4,57)
H mm |173,2 173,5 194,5 245
(in) (6,82) (6,83) (7,66) (9,65)
h mm 150 150 170 234
(in) |(5,91) (5,91) (6,69) (9,21)
F mm | 164 164 185 235
(in) |(6,46) (6,46) (7,28) (9,25)
T mm | 146 170 184 186
(in) |(5,75) (6,69) (7,24) (7,32)
t mm | 152,7 176,3 197 199
(in) |(8,01) (6,94) 7,76 (7,83)
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

2.2.2 Abmessungen Motor
Abmessungen BCH2<B
mm
Tin
300£50 300£50
11.81%1.97 11.81%1.97
z
5.2 (28) 05
0.2 (1.1) S
o  OMHKS 2
oS 22
| SIS —
g 1R o | 2
83 w Sl 0.63]
= [
i SN 2
o) ! S 0.47 Q
B 3
012 || 25
0.7
L
@8 h6 ‘
0.31 ‘
®
Bild 8: Abmessungen BCH2+B
BCH2B... A5 01
L (ohne Haltebremse) mm |82 100
(in) [(3,23) (3,94)
L (mit Haltebremse) mm | 112 130
(in) |(4,41) (5,12)
Z mm 43,5 61,5
(in) |(1,71) (2,42)
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

Abmessungen BCH2 D

30050 30050
11.81%1.97 11.81%1.97
Z
7.5 (28)
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‘\ i
- [
24 \
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o ~ 0.79
e
o~ ol .
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Q
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iy 0.22
— | 3
SR 30 ‘L'Wz L
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Bild 9: Abmessungen BCH2<D

BCH2-D... 02 04
L (ohne Haltebremse) mm |104 129
(in) |(4,09) (5,08)
L (mit Haltebremse) mm | 140 165
(in) |(5,51) (6,5)
Z mm |57 82
(in) [(2,24) (3,23)
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

Abmessungen BCHZ2 *F
mm
Tin
300£50 300£50
11.811.97 11.811.97
8 (28)
- 0.416 031 (1.1)
: @ M4x6 . =
4 ‘ 3\
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Bild 10: Abmessungen BCH2<F
BCH2... LF04 HF07 LFO7
L (ohne Haltebremse) mm | 112 138 138
(in) |(4,41) (5,43) (5,43)
L (mit Haltebremse) mm |152 178 178
(in) |(5,98) (7,01) (7,01)
A mm |30 35 35
(in) [(1,18) (1,38) (1,38)
C mm |24,5 29,5 29,5
(in) 1(0,96) (1,16) (1,16)
D mm |14 19 19
(in) |(0,55) (0,75) (0,75)
F mm |20 25 25
(in) 1(0,79) (0,98) (0,98)
M - M5 M6 M6
N mm |12 16 16
(in) 1(0,47) (0,63) (0,63)
R mm |11 15,5 15,5
(in) 1(0,43) (0,61) (0,61)
T mm |5 6 6
(in) 1(0,2) (0,24) (0,24)
\% mm |5 6 6
(in) 1(0,2) (0,24) (0,24)
w mm |5 6 6
(in) 1(0,2) (0,24) (0,24)
z mm |68 93 93
(in) |(2,68) (3,66) (3,66)
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

Abmessungen BCH2 -H

mm 45
in 7.77

@95 h7

37

1.46

M6

20.87

Bild 11: Abmessungen BCH2<H

BCH2-H... 10 20
L (ohne Haltebremse) mm | 153,5 198,5
(in) |(6,04) (7,81)
L (mit Haltebremse) mm |180,5 225,5
(in) |(7,11) (8,88)
4 mm |96 141
(in) |(3,78) (5,55)
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

Abmessungen BCH2 M

1.81

@110h7

@D h6

V N9

Bild 12: Abmessungen BCH2+<M

BCH2-M... 08 03, 05, 06, 10 09, 15 20
L (ohne Haltebremse) mm |187 147 163 187
(in) |(7,36) (5,79) (6,42) (7,36)
L (mit Haltebremse) mm |216 183 198 216
(in) |(8,5) (7,2) (7,8) (8,5)
A mm |48 55 55 55
(in) |(1,89) (2,17) (2,17) (2,17)
C mm |40 47 47 47
(in) |(1,57) (1,85) (1,85) (1,85)
D mm |19 22 22 22
(in) 1(0,75) (0,87) (0,87) (0,87)
F mm |25 36 36 36
(in) 1(0,98) (1,42) (1,42) (1,42)
M - M6 M8 M8 M8
N mm |16 19 19 19
(in) |(0,63) (0,75) (0,75) (0,75)
R mm |15,5 18 18 18
(in) |(0,61) (0,71) (0,71) (0,71)
T mm |6 7 7 7
(in) |(0,24) (0,28) (0,28) (0,28)
\% mm |6 8 8 8
(in) |(0,24) (0,31) (0,31) (0,31)
w mm |6 8 8 8
(in) 1(0,24) (0,31) (0,31) (0,31)
z mm |134,5 94,5 110,5 134,5
(in) |(5,30) (3,72) (4,35) (5,30)

0198441114053, V2.1, 04.2016
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2 Technische Daten LXM28A und BCH2

Abmessungen BCH2 R

| |
20 @200
- . @13.5
@ M6x12 0.79 @7.87\/ X 063
C o / )
F
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N Sk .
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4
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@D h6 ‘ ‘ V N9 W ho
Bild 13: Abmessungen BCH2+<R
BCH2<R... 20 30 35 45
L (ohne Haltebremse) mm |169 202 202 235
(in) |(6,65) (7,95) (7,95) (9,25)
L (mit Haltebremse) mm |203 235 235 279
(in) |(7,99) (9,25) (9,25) (10,98)
A mm |79 79 79 79
(in) |(3,11) (3,11) (3,11) (3,11)
o mm |73 73 73 73
(in) 1(2,87) (2,87) (2,87) (2,87)
D mm |35 35 35 35
(in) 1(1,38) (1,38) (1,38) (1,38)
F mm |63 63 63 63
(in) |(2,48) (2,48) (2,48) (2,48)
M - M12 M12 M12 M12
N mm |28 28 28 28
(in) |(1,10) (1,10) (1,10) (1,10)
R mm |30 30 30 30
(in) |(1,18) (1,18) (1,18) (1,18)
Vv mm |10 10 10 10
(in) (0,39) (0,39) (0,39) (0,39)
w mm |10 10 10 10
(in) 1(0,39) (0,39) (0,39) (0,39)
z mm |103 136 136 169
(in) |(4,06) (5,35) (5,35) (6,65)
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

2.2.3 Anzugsmomente und Festigkeitsklasse Schrauben

Gehauseschrauben Anzugsmoment
M3 * 0,50 Nm (Ib.in) 1(8,85)

M4 * 0,70 Nm (Ib.in) 2,9 (25,67)

M5 * 0,80 Nm (Ib.in) 5,9 (52,22)

M6 * 1,00 Nm (Ib.in) 9,9 (87,62)

M7 * 1,25 Nm (Ib.in) 24 (212,40)

M8 * 1,50 Nm (Ib.in) 49 (433,65)
Festigkeitsklasse der Schrau- |H 8.8

ben
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2 Technische Daten

LXM28A und BCH2

2.3 Elektrische Daten

2.31 Elektrische Daten Antriebsverstarker

Netzspannung: Bereich und Tole-
ranz

Art der Erdverbindung

Ableitstrom

Uberwachung der Dauer-Aus-
gangsleistung

PWM-Frequenz Endstufe

Zuldssige Produktkombinationen

Die Produkte sind fiir den Industriebereich spezifiziert und dirfen nur
mit festem Anschluss betrieben werden.

220 Vac einphasig/dreiphasig Vac |200-15% ... 230 +10 %
Frequenz Hz 50-5%...60+5 %
transiente Uberspannungen Uberspannungskategorie 111 1)
Bemessungsspannung gegen Vac |230

Erde

1) Abhangig von der Aufstellungshéhe, siehe Kapitel "2.17 Umgebungsbedingungen”

TT-System, TN-System Zugelassen

IT-System Nicht zugelassen

Netz mit geerdetem AuRenleiter |Nicht zugelassen

Ableitstrom (entsprechend mA |<307"
IEC 60990, 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
auslosen kann. AuRerdem flieRt ein hochfrequenter Ableitstrom, der in der Messung
nicht berticksichtigt ist. Die Reaktion hierauf hangt vom Typ der Fehlerstrom-
Schutzeinrichtung ab.

Die Dauer-Ausgangsleistung wird vom Gerat Giberwacht. Wenn die
Dauer-Ausgangsleistung tberschritten wird, regelt das Gerat den Aus-
gangsstrom herunter.

Die PWM-Frequenz der Endstufe ist fest eingestellit.

LXM28s... UA5, U01, U02, |U20, U30, U45
uo4, Uo7, U10,
u15

PWM-Frequenz Endstufe kHz |16 8

An dieser Geratefamilie kbnnen die folgenden Motorenreihen ange-
schlossen werden: BCH2.

Eine Liste der zuldssigen Produktkombinationen finden Sie im Kapitel
"1.5 Zuldssige Produktkombinationen".

Andere Motoren auf Anfrage.
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LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

2.3.1.1 Daten fiir einphasig angeschlossene Gerate

LXM28-... UA5 uo1 uo2 uo4
Nennspannung \% 230 (1 ~) 230 (1 ~) 230 (1 ~) 230 (1 ~)
Einschaltstrombegrenzung A 8 8 8 8
Maximale vorzuschaltende Sicherung? |A 25 25 25 25
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR)  |kA 5 5 5 5
Dauer-Ausgangsstrom Ams 0,64 0,9 1,5 2,6
Spitzen-Ausgangsstrom Ams |2 2,7 4.5 7,8
Nennleistung 2 w 50 100 200 400
Stromaufnahme 2) 3) Ams (0,8 1,2 2,4 3,8
THD (total harmonic distortion) 2 4 % 262,8 239,2 226,8 211,6
Verlustleistung % w 8 10 14 22
Maximaler Einschaltstrom ©) A 175 175 175 175
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,5 0,5 0,5

1) GemaR IEC 60269; Sicherungsautomaten mit C-Charakteristik; Fir UL und CSA siehe "2.6 Bedingungen fiir UL 508C"; Kleinere
Werte dirfen verwendet werden; Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.
2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend dem Bemessungskurzschlussstrom (SCCR).

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

5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv; Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung; Wert anndhernd proporti-

onal zum Ausgangsstrom

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

LXM28s-... uo7 u10 u1s
Nennspannung \% 230 (1 ~) 230 (1 ~) 230 (1 ~)
Einschaltstrombegrenzung A 8 8 8
Maximale vorzuschaltende Sicherung®? |A 25 25 25
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR)  |kA 5

Dauer-Ausgangsstrom Ams |4,5

Spitzen-Ausgangsstrom Ams [13,5 21 21
Nennleistung 2 w 750 1000 1500
Stromaufnahme 2) 3) Ams |6 8,5 10
THD (total harmonic distortion) 2 4) % 181,8 176,3 166,6
Verlustleistung w 38 36 41
Maximaler Einschaltstrom ©) A 175 235 235
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,6 0,6

1) GemaR IEC 60269; Sicherungsautomaten mit C-Charakteristik; Fur UL und CSA siehe "2.6 Bedingungen fiir UL 508C"; Kleinere
Werte dirfen verwendet werden; Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.
2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend eines Kurzschlussstroms des versorgenden Netzes von 1kA

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

5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv; Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung; Wert annahernd proporti-

onal zum Ausgangsstrom

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

LXM28A und BCH2

2.3.1.2 Daten fiir dreiphasig angeschlossene Gerate

LXM28e... UA5 uo1 uo2 uo4 uo7
Nennspannung \ 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~)
Einschaltstrombegrenzung A 8 8 8 8 8
Maximale vorzuschaltende Sicherung” |A 25 25 25 25 25
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) |kA 5 5 5 5 5
Dauer-Ausgangsstrom Ams 0,64 0,9 1,5 2,6 4,5
Spitzen-Ausgangsstrom Ams |2 2,7 4.5 7,8 13,5
Nennleistung 2 w 50 100 200 400 750
Stromaufnahme 2) 3) Ams 0,42 0,74 1,25 2,2 3,9
THD (total harmonic distortion) 2 4) % 227 212,7 200,7 183,7 160,8
Verlustleistung % w 8 10 14 22 38
Maximaler Einschaltstrom ©) A 175 175 175 175 175
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms 0,5 0,5 0,5 0,5 0,5

1) GemaR IEC 60269; Sicherungsautomaten mit C-Charakteristik; Fur UL und CSA siehe "2.6 Bedingungen fiir UL 508C"; Kleinere
Werte dirfen verwendet werden; Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.

2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend eines Kurzschlussstroms des versorgenden Netzes von 1kA

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

5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv; Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung; Wert anndhernd proporti-

onal zum Ausgangsstrom

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

LXM28e.... u10 u15 u20 u3o0 u4s5
Nennspannung \Y, 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~) 230 (3 ~)
Einschaltstrombegrenzung A 8 8 19,2 17 17
Maximale vorzuschaltende Sicherung” |A 25 25 32 32 32
Bemessungskurzschlussstrom (SCCR) |kA 5 5 5 22 22
Dauer-Ausgangsstrom Arms 12 19,8 22,87
Spitzen-Ausgangsstrom Ams |21 21 36 60 61
Nennleistung 2 w 1000 1500 2000 3000 4500
Stromaufnahme 2) 3) Ams |5 5,9 8,7 12,9 18
THD (total harmonic distortion) 2 4 % 155,5 144.8 1371 155,8 1471
Verlustleistung % w 36 41 41 97 97
Maximaler Einschaltstrom ©) A 235 235 295 300 300
Zeit fir maximalen Einschaltstrom ms |0,6 0,6 1,0 1,0 1,0

1) GemaRB IEC 60269; Sicherungsautomaten mit C-Charakteristik; Fur UL und CSA siehe "2.6 Bedingungen fiir UL 508C"; Kleinere
Werte dirfen verwendet werden; Die Sicherung ist so auszuwahlen, dass diese bei der angegebenen Stromaufnahme nicht auslost.

2) Bei einer Netzimpedanz entsprechend eines Kurzschlussstroms des versorgenden Netzes von 1kA

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

5) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv; Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung; Wert annahernd proporti-

onal zum Ausgangsstrom

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

2.3.1.3 Daten des DC-Bus fiir einphasig angeschlossene Antriebsverstarker
LXM28e... UA5 uo1 uo2 uo4 uo7 u10 u1s
Nennspannung (einphasig) Vac |230 230 230 230 230 230 230
Nennspannung DC-Bus Vdc 322 322 322 322 322 322 322
Unterspannungsgrenze Vdc |160 160 160 160 160 160 160
Uberspannungsgrenze Vdc 420 420 420 420 420 420 420
Maximale Dauerleistung tiber DC-Bus W 50 100 200 400 750 1000 1500
Maximaler Dauerstrom Gber DC-Bus A 0,2 0,3 0,6 1,2 2,3 3.1 4.6
2.3.1.4 Daten des DC-Bus fiir dreiphasig angeschlossene Antriebsverstarker
LXM28e... UA5 uo1 uo2 uo4 uo7
Nennspannung (dreiphasig) Vac [230 230 230 230 230
Nennspannung DC-Bus Vdc |[322 322 322 322 322
Unterspannungsgrenze Vdc |160 160 160 160 160
Uberspannungsgrenze Vdc 420 420 420 420 420
Maximale Dauerleistung tiber DC-Bus w 50 100 200 400 750
Maximaler Dauerstrom tber DC-Bus A 0,2 0,3 0,6 1,2 2,3
LXM28e... u10 u1s U20 U30 u4s
Nennspannung (dreiphasig) Vac |230 230 230 230 230
Nennspannung DC-Bus Vdc [322 322 322 322 322
Unterspannungsgrenze Vdc |160 160 160 160 160
Uberspannungsgrenze Vdc 420 420 420 420 420
Maximale Dauerleistung Giber DC-Bus w 1000 1500 2000 3000 4500
Maximaler Dauerstrom liber DC-Bus A 3.1 4,6 6,2 9,2 13,8
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LXM28A und BCH2

2.3.1.5 Signale

Analoge Ausgangssignale

Digitale Eingangssignale 24 V

Touch Probe-Eingangssignale
24V

Sicherheitsfunktion STO

Die Ausgange sind kurzschlussgeschutzt. Die Eingange und Aus-
gange sind galvanisch getrennt.

Die digitalen Eingange und Ausgange dieses Produkts kdnnen als
Logiktyp 1 oder als Logiktyp 2 verdrahtet werden.

Logiktyp aktiver Zustand

(1) Logiktyp 1 Ausgang liefert Strom (Source-Ausgang)
Strom flieRt in den Eingang

(2) Logiktyp 2 Ausgang zieht Strom (Sink-Ausgang)
Strom flie3t aus dem Eingang

Spannungsbereich \Y, -8...8

Ausgangsstrom mA |10

Minimaler Lastwiderstand (Span- |kQ 1
nungsquelle)

Auflésung Bit 12
Abtastperiode ms 1
Zeitkonstante us 10

Die Pegel der optoentkoppelten Eingédnge DI1 ... DI5 und DI8 ent-
sprechen bei Verdrahtung als Logiktyp 1 der IEC 61131-2, Typ 1.

0-Pegel bei Logiktyp 1 (Uiow) Vdc |<5
1-Pegel bei Logiktyp 1 (Unigh) Vdc |211
Eingangsstrom (typisch) mA |6
Entprellzeit V) ms [0..20

1) Einstellbar Gber Parameter P2-09 in 1 ms Schritten.

Die Pegel der optoentkoppelten Eingdnge DI6 und DI7 entsprechen
bei Verdrahtung als "Logiktyp 1" der IEC 61131-2, Typ 1.

0-Pegel bei Logiktyp 1 (Uiow) Vdc |<5
1-Pegel bei Logiktyp 1 (Unigh) Vde =211
Eingangsstrom (typisch) mA |7
Entprellzeit 1) us 0...100
Jitter Capture us 1

1) Einstellbar Uber Parameter p2-24 in 1 ps Schritten.

Die Signaleingédnge STO 0V und STO 24V (CN9) sind verpolungsge-
schitzt.
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Digitale Ausgangssignale 24 V

24 Vdc Spannungsversorgung
(Pin 17)

CAN-Bus Signale

ESIM Ausgangssignale

Nennspannung Vdc |24

PELV Netzteil Erforderlich
0-Pegel bei Logiktyp 1 (Uiow) " Vdc |<5
1-Pegel bei Logiktyp 1 (Unign) V Vdc |15...30
Eingangsstrom (typisch) mA

LXM28<UA5, U01, U02, U04, UO7 110
LXM28-U10, U15 120
LXM28.U20 130
LXM28-U30, U45 160

Maximale Frequenz fur OSSD Hz 475
(Output Signal Switching Device)
Testpulse

Entprellzeit ms <1

Reaktionszeit der Sicherheitsfunk- |ms <40

tion STO

1) Spannungspegel geman IEC 61131-2 Typ 2 mit Ausnahme des Betriebs von
15 Vdc statt 11 Vdc. Zwischen 5 Vdc und 15 Vdc ist der Zustand undefiniert und
nicht zulassig.

Die 24V-Versorgung 24V _0UT und 0v_0OUT (CN9) zur Deaktivierung
der Sicherheitsfunktion STO ist kurzschlussgeschitzt.

Der Pegel der digitalen 24 VV Ausgangssignale DO+ entsprechen der
IEC 61131-2.

Schaltspannung Vdc |24
Maximaler Schaltstrom mA 100
Spannungsabfall bei 100 mA Vdc |<3
Belastung

Ausgangsspannung Vdc |24
Maximaler Ausgangsstrom mA {200

Die CAN-Bus Signale entsprechen dem CAN-Standard und sind kurz-
schlussgeschutzt.

Die ESIM Ausgangssignale entsprechen der RS422 Schnittstellen-
Spezifikation.

Logik-Pegel entsprechend RS422 ")
Ausgangsfrequenz pro Signal kHz {800

Maximale Ausgangsfrequenz kHz 3200
(Vierfach-Auswertung)

1) Aufgrund der Stromaufnahme des Optokopplers in der Eingangsschaltung ist eine
Parallelschaltung von einem Treiberausgang auf mehrere Gerate nicht zulassig
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Funktion A/B-Signale

Am Eingang PTI kénnen externe A/B-Signale als Sollwerte in der
Betriebsart Pulse Train (Pt) vorgegeben werden.

Signal Funktion
Signal A vor Signal B Bewegung in positive Richtung
Signal B vor Signal A Bewegung in negative Richtung

pi-00 C=0 ; (1)

]
PULSE I
0 I I I

SIGN ~

. ‘ : :

7lslel . l2lislial 15 [1alisl 0 lols.
P1-01 C=0

n— | O —

Bild 14: Zeitdiagramm mit A / B Signal, vor- und riickwartszahlend

Die gezeigte Signalform bezieht sich auf Werkseinstellung (P1-00
C=0).

Die gezeigte Bewegungsrichtung bezieht sich auf Werkseinstellung
(P1-01 C=0).

Zeiten (minimum) HPULSE / HSIGN mit RS422 |PULSE / SIGN mit RS422 PULSE / SIGN mit Open-Col-
lector

(1) 4 MHz 500 kHz 200 kHz

(2) 0,125 ps 0,1 s 2,5us

3) 0,0625 pis 0,5 s 1,25 ps
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Funktion CW/CCW  Am Eingang PTI kénnen externe CW/CCW-Signale als Sollwerte vor-

gegeben werden.

Signal Funktion
PULSE (CCW) Bewegung in positive Richtung
SIGN (CW) Bewegung in negative Richtung

P1-00 C=0 @

F'
5
D
;

Bild 15: Zeitdiagramm mit "CW/CCW"

Die gezeigte Signalform bezieht sich auf Werkseinstellung (P1-00
C=0).

Die gezeigte Bewegungsrichtung bezieht sich auf Werkseinstellung
(P1-01 C=0).

Zeiten (minimum) HPULSE / HSIGN mit RS422 |PULSE / SIGN mit RS422 PULSE / SIGN mit Open-Col-
lector

(1) 4 MHz 500 kHz 200 kHz

(2) 0,125 ps 0,1 us 2,5 us

3) 0,0625 pus 0,5 us 1,25 ps
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Funktion P/D  Am Eingang PTI kénnen externe P/D-Signale als Sollwerte vorgege-
ben werden.
Signal Funktion
PULSE Motorbewegung
SIGN Bewegungsrichtung

P1-00 C=0 : @

I

P1-01 C=0
i
| |

D—

D

Bild 16: Zeitdiagramm mit Puls/Richtungssignal

Die gezeigte Signalform bezieht sich auf Werkseinstellung (P1-00

C=0).
Die gezeigte Bewegungsrichtung bezieht sich auf Werkseinstellung
(p1-01 C=0).

Zeiten (minimum) HPULSE / HSIGN mit RS422 |PULSE / SIGN mit RS422 PULSE / SIGN mit Open-Col-

lector

(1) 4 MHz 500 kHz 200 kHz

(2) 0,125 us 0,1 s 2,5us

(3) 0,0625 ps 0,5 ps 1,25 ps

(4) 0,0625 ps 0,5 ps 1,25 ps
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2.3.1.6 Funktionale Sicherheit

Daten fiir Wartungsplan und die
Berechnungen der Sicherheits-
funktion

Die Sicherheitsfunktion muss in regelmafigen Abstanden Uberprift
werden. Das Intervall ist abhangig von der Gefahrdungs- und Risiko-
analyse des Gesamtsystems. Das Mindestintervall ist 1 Jahr (hohe
Anforderungsrate nach IEC 61508).

Verwenden Sie die folgenden Daten der Sicherheitsfunktion STO flr
Ihren Wartungsplan und die Berechnungen der Sicherheitsfunktion:

Lebensdauer der Sicherheitsfunk- |Jahre |20

tion STO (IEC 61508) "

SFF (IEC 61508) % 98,9

Safe Failure Fraction

Sicherheits-Integritatslevel SILCL 2

IEC 61508

IEC 62061

IEC 61800-5-2

PFH (IEC 61508) 1/h  |STO_A2:1,7*10°
Probability of Dangerous Hard- STO _B?3:1,5*10°
ware Failure per Hour

PFDayvg (IEC 61508) STO_A2:1,5*10+4
Probability of Failure on Demand, STO_B3:1,3*10+4
calculated as one demand per

year

PL (ISO 13849-1) d (Kategorie 3)
Performance Level

MTTFq (ISO 13849-1) Jahre |STO_A2: 66757
Mean Time to Dangerous Failure STO_B?3): 78457
DCavg (ISO 13849-1) % 290

Diagnostic Coverage

1) Siehe Kapitel "13.2.1.1 Lebensdauer Sicherheitsfunktion STO".

2) STO_A: LXM28AUAS, LXM28AUO1, LXM28AUO02, LXM28AU04, LXM28AUO07,
LXM28AU10, LXM28AU15, LXM28AU20

3) STO_B: LXM28AU30, LXM28AU45

Wenn zwei nicht aneinander liegende IGBTs einen Kurzschluss
haben, kann eine Bewegung von maximal 120 Grad (elektrisch) auf-
treten, obwohl die Sicherheitsfunktion STO aktiv ist. Berlcksichtigen
Sie in lhrer Risikoanalyse die Wahrscheinlichkeit von Kurzschlissen
der IGBTs und legen Sie fest, ob diese Wahrscheinlichkeit in Bezug
auf Ihre Anwendung akzeptabel ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG BEI VERWENDUNG DER SICHER-
HEITSFUNKTION STO

Bei Gefahr fiir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheits-
sperren (wie zum Beispiel eine Betriebsbremse) zu verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Die Wahrscheinlichkeit fuir solch ein Auftreten liegt bei 1,5 * 10-'® pro
Stunde (ohne Ausfalle aufgrund gemeinsamer Ursache). Berticksichti-
gen Sie dies in den Berechnungen der Sicherheitsfunktion.

Weitere Daten erhalten Sie auf Wunsch bei lhren lokalen Vertriebs-
partner.
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2.3.1.7 Bremswiderstand
Das Gerat verfligt Gber einen internen Bremswiderstand. Wenn der
interne Bremswiderstand fur die Dynamik der Anwendung nicht aus-
reicht, missen ein oder mehrere externe Bremswiderstande einge-
setzt werden.
Die angegebenen Mindestwiderstandswerte fiir externe Bremswider-
stéande dirfen nicht unterschritten werden. Wenn tber den entspre-
chenden Parameter ein externer Bremswiderstand aktiviert wird, wird
der interne Bremswiderstand abgeschaltet.
LXM28s... UA5 uo1 uo2 uo4 uo7
Widerstandswert interner Bremswider- Q 100 100 100 100 40
stand
Dauerleistung interner Bremswiderstand |W 60 60 60 60 60
Per
Spitzenenergie Ecr Ws 152 152 152 152 380
Externer Bremswiderstand minimal Q 25 25 25 25 25
Externer Bremswiderstand maximal 2 Q 50 50 50 50 50
Maximale Dauerleistung externer Brems- |W 640 640 640 640 640
widerstand
Einschaltspannung Bremswiderstand \% 390 390 390 390 390
Kapazitat der internen Kondensatoren uF 820 820 820 820 820
Energieaufnahme interne Kondensatoren |Ws (8,87 8,87 8,87 8,87 8,87

Evar bei Nennspannung 230 V +10%

1) Parameter P1-71 ist auf 100 ms eingestellt.

2) Der maximal angegebene Bremswiderstand kann die Spitzenleistung des Gerates noch abbauen. Je nach Anwendung kann auch

ein héherohmiger Widerstand verwendet werden

LXM28e... u10 u15 u20 u3o u4s5
Widerstandswert interner Bremswider- Q 40 40 40 22 22
stand

Dauerleistung interner Bremswiderstand |W 60 60 60 100 100
Per

Spitzenenergie Ecr ! Ws 380 380 380 691 691
Externer Bremswiderstand minimal Q 15 15 8 8 8
Externer Bremswiderstand maximal 2 Q 50 50 25 25 25
Maximale Dauerleistung externer Brems- |W 1000 1000 1500 2500 2500
widerstand

Einschaltspannung Bremswiderstand \% 390 390 390 390 390
Kapazitat der internen Kondensatoren uF 1640 1640 2110 3280 3280
Energieaufnahme interne Kondensatoren |Ws 17,76 17,76 22,82 35,51 35,51

Evar bei Nennspannung 230 V +10%

1) Parameter P1-71 ist auf 100 ms eingestellt.

2) Der maximal angegebene Bremswiderstand kann die Spitzenleistung des Gerates noch abbauen. Je nach Anwendung kann auch

ein héherohmiger Widerstand verwendet werden
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2 Technische Daten

2.3.2 Elektrische Daten Motor

2.3.21 BCH2-B

BCH2..." MBA53 MB013
Technische Daten - allgemein

Dauerstillstandsmoment 2) Mo Nm 0,16 0,32
Spitzenmoment Mmax Nm 0,32 0,96
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac)

Nenndrehzahl NN min-! 3000 3000
Nennmoment Mn Nm 0,16 0,32
Nennstrom In Arms 0,59 0,89
Nennleistung Pn kW 0,05 0,10
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspannung |Umax Vac 255 255
Maximale Wicklungsspannung |Umax Vdc 360 360
Maximale Spannung gegen Vac 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Arms 1,8 2,7
Dauerstillstandsstrom lo Arms 0,54 0,81
Spannungskonstante 3) keu-v | Vims 18 24
Momentenkonstante 4) kt Nm/A 0,30 0,40
Wicklungswiderstand R2ou-v |Q 31,0 23,4
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 26,4 21,5
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 24,7 20,6
Technische Daten - mechanisch

Maximal zuldssige Drehzahl | nmax min-' 5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgcm2 0,054 0,075
Bremse

Rotortragheitsmoment mit JIm kgcm2 0,055 0,076
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 0,40 0,56
Masse mit Bremse m kg 0,60 0,77
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 0,32 0,32
Nennspannung Vdc 24 +/-10% 24 +/-10%
Nennleistung (elektrische W 4.4 4.4

Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.

2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)
4) Bein =20 min-' und 20°C (68°F)
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2.3.2.2 BCH2--D

BCH2..." LD023 ‘ LD043
Technische Daten - alilgemein

Dauerstillstandsmoment 2 Mo Nm 0,64 1,27
Spitzenmoment Mmax Nm 1,92 3,81
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac

Nenndrehzahl nN min-' | 3000 3000
Nennmoment Mn Nm 0,64 1,27
Nennstrom In Arms 1,30 2,50
Nennleistung Pn kW 0,20 0,40
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspannung |Umax Vac 255 255
Maximale Wicklungsspannung | Umax Vdc 360 360
Maximale Spannung gegen Vac 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Arms 4,5 7.8
Dauerstillstandsstrom lo Arms 1,11 2,19
Spannungskonstante 3) keu-v | Vims 35 35
Momentenkonstante 4) ki Nm/A |0,58 0,58
Wicklungswiderstand Raou-v |Q 12,2 5,2
Wicklungsinduktivitat Lqu-v |mH 24.8 12,5
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 22,7 12,0
Technische Daten - mechanisch

Maximal zulassige Drehzahl | nmax min-'  |5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgcm2 |0,16 0,27
Bremse

Rotortragheitsmoment mit JIm kgcm2 |0,17 0,28
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 1,02 1,45
Masse mit Bremse m kg 1,50 2,00
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 1,3 1,3
Nennspannung Vdc 24 +/-10% 24 +/-10%
Nennleistung (elektrische w 11,2 11,2
Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.

2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)
4) Bein =20 min-! und 20°C (68°F)
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2 Technische Daten

2.3.2.3 BCH2-F

BCH2..." | LF043 HF073 LF073
Technische Daten - alilgemein

Dauerstillstandsmoment 2 Mo Nm 1,27 2,39 2,39
Spitzenmoment Mmax Nm 3,81 7,16 7,16
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac

Nenndrehzahl nN min-' 3000 3000 3000
Nennmoment Mn Nm 1,27 2,39 2,39
Nennstrom In Arms 2,52 4,29 4,29
Nennleistung Pn kW 0,40 0,75 0,75
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspannung |Umax |Vac 255 255 255
Maximale Wicklungsspannung | Umax Vdc 360 360 360
Maximale Spannung gegen Vac 255 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Arms 7,8 13,5 13,5
Dauerstillstandsstrom lo Arms 2,29 4,01 4,01
Spannungskonstante 3 keu-v | Vims 33,5 36 36
Momentenkonstante 4) ki Nm/A 0,55 0,60 0,60
Wicklungswiderstand R2ou-v |Q 3,20 1,50 1,50
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 12,0 6,6 6,6
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 11,3 6,1 6,1
Technische Daten - mechanisch

Maximal zulassige Drehzahl Nmax min-t  |5000 5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgecm2 0,67 1,54 1,19
Bremse

Rotortragheitsmoment mit Jm kgem2 0,72 1,59 1,24
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 2,00 2,90 2,80
Masse mit Bremse m kg 2,80 3,70 3,60
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 2,5 2,5 2,5
Nennspannung Vdc 24 +/-10% 24 +/-10% 24 +/-10%
Nennleistung (elektrische w 10,2 10,2 10,2
Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.
2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)

4) Bein =20 min-! und 20°C (68°F)
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23.24 BCH2-H

BCH2...." LH103 ‘LH203
Technische Daten - alilgemein

Dauerstillstandsmoment 2 Mo Nm 3,18 6,37
Spitzenmoment Mmax Nm 9,54 19,11
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac

Nenndrehzahl nN min-' | 3000 3000
Nennmoment Mn Nm 3,18 6,37
Nennstrom In Arms 6,64 10,27
Nennleistung Pn kW 1,00 2,00
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspannung |Umax Vac 255 255
Maximale Wicklungsspannung | Umax Vdc 360 360
Maximale Spannung gegen Vac 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Arms 20,0 35,0
Dauerstillstandsstrom lo Arms 5,83 9,87
Spannungskonstante 3) keu-v | Vims 33 39
Momentenkonstante 4) ki Nm/A |0,55 0,65
Wicklungswiderstand Raou-v |Q 0,67 0,36
Wicklungsinduktivitat Lqu-v |mH 4,3 2,6
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 4,20 2,59
Technische Daten - mechanisch

Maximal zulassige Drehzahl | nmax min-'  |5000 5000
Rotortragheitsmoment ohne Jm kgecm2 2,40 4,28
Bremse

Rotortragheitsmoment mit Jm kgcm? |2,45 4,35
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 4,60 6,70
Masse mit Bremse m kg 5,10 7,20
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 6,5 6,5
Nennspannung Vdc 24 +/-10% 24 +/-10%
Nennleistung (elektrische w 10,4 10,4
Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.

2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)
4) Bein =20 min-! und 20°C (68°F)
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2 Technische Daten

2.3.2.5 BCH2-M

BCH2..." MMO052 MMO031 MM102 ‘ HM102 ‘ MMO081
Technische Daten - alilgemein

Dauerstillstandsmoment? Mo Nm 2,39 2,86 4,77 4,77 5,39
Spitzenmoment Mmax Nm 7,16 8,59 14,30 14,30 13,80
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac

Nenndrehzahl nN min-1 2000 1000 2000 2000 1500
Nennmoment Mn Nm 2,39 2,86 4,77 4,77 5,39
Nennstrom In Arms 3,24 2,09 6,29 6,29 6,29
Nennleistung Pn kW 0,50 0,30 1,00 1,00 0,85
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspan- |Umax |Vac 255 255 255 255 255
nung

Maximale Wicklungsspan-  |Umax Vdc 360 360 360 360 360
nung

Maximale Spannung gegen Vac 255 255 255 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Ams 9,5 6,0 20,0 20,0 15,0
Dauerstillstandsstrom lo Ams 2,89 1,88 577 577 5,62
Spannungskonstante 3) keu-v  |Vims 50 92 50 50 58
Momentenkonstante 4) kt Nm/A 0,83 1,52 0,83 0,83 0,96
Wicklungswiderstand Raou-v |Q 0,74 2,08 0,74 0,74 0,42
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 7,84 26,25 7,84 7,84 4,70
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 7,14 23,91 7,14 7,14 4,30
Technische Daten - mechanisch

Maximal zulassige Drehzahl |Nnmax min-! 3000 2000 3000 3000 3000
Rotortragheitsmoment ohne |Jm kgcm? 6,63 6,63 6,63 8,41 13,5
Bremse

Rotortragheitsmoment mit Jm kgcm?2 6,91 6,91 6,91 8,54 141
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 7,00 7,00 7,00 7,10 9,60
Masse mit Bremse m kg 8,20 8,20 8,20 8,30 10,90
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 9,6 9,6 9,6 9,6 9,6
Nennspannung Vdc 24 +/-10% |24 +/-10% |24 +/-10% |24 +/-10% |24 +/-10%
Nennleistung (elektrische W 19,7 19,7 19,7 19,7 19,7
Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.
2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer;

erstillstandsmoment auf 87%
3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)
4) Bein =20 min-1und 20°C (68°F)

bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-
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BCH2..." MMO061 MMO091 MM152 MM202
Technische Daten - allgemein

Dauerstillstandsmoment 2) Mo Nm 5,73 8,59 7,16 9,55
Spitzenmoment Mmax Nm 17,19 25,77 21,48 28,65
Bei Versorgungsspannung U, = 230 Vac

Nenndrehzahl nN min-! 1000 1000 2000 2000
Nennmoment Mn Nm 5,73 8,59 7,16 9,55
Nennstrom In Arms 4,10 6,15 6,74 11,25
Nennleistung Pn kW 0,60 0,90 1,50 2,00
Technische Daten - elektrisch

Maximale Wicklungsspan- | Umax Vac 255 255 255 255
nung

Maximale Wicklungsspan- |[Umax |Vdc 360 360 360 360
nung

Maximale Spannung gegen Vac 255 255 255 255
Erde

Maximaler Strom Imax Arms 13,5 20,0 21,0 33,0
Dauerstillstandsstrom lo Arms 3,77 5,64 6,18 9,95
Spannungskonstante 3) keu-v | Vims 92 92 70 58
Momentenkonstante 4 ki Nm/A 1,52 1,52 1,16 0,96
Wicklungswiderstand Raou-v [Q 2,08 1,22 0,64 0,42
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 26,25 16,40 7,20 4,70
Wicklungsinduktivitat Lgu-v  |mH 23,91 14,90 6,40 4,30
Technische Daten - mechanisch

Maximal zulassige Drehzahl |nmax min-1 2000 2000 3000 3000
Rotortragheitsmoment ohne |Jm kgcm? 6,63 9,70 9,70 13,50
Bremse

Rotortragheitsmoment mit Jm kgcm? 6,91 10,00 10,00 14,10
Bremse

Masse ohne Bremse m kg 7,00 7,60 7,60 9,70
Masse mit Bremse m kg 8,20 8,80 8,80 11,00
Technische Daten - Haltebremse

Haltemoment Nm 9,6 9,6 9,6 9,6
Nennspannung Vdc 24 +/-10% 24 +/-10% 24 +/-10% 24 +/-10%
Nennleistung (elektrische w 19,7 19,7 19,7 19,7
Anzugsleistung)

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.
2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)
4) Bein =20 min-1 und 20°C (68°F)
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2.3.2.6 BCH2-R

BCH2..." [MR202 |HR202 |MR302 |MR301 |MR352 |MR451
Technische Daten - alilgemein
Dauerstillstandsmoment 2 Mo Nm 9,55 9,55 14,32 19,10 16,70 28,65
Spitzenmoment Mmax  |Nm 28,65 28,65 42,97 57,29 50,30 71,62
Bei Versorgungsspannung Un = 230 Vac)
Nenndrehzahl nN min-1 2000 2000 2000 1500 2000 1500
Nennmoment Mn Nm 9,55 9,55 14,32 19,10 16,70 28,65
Nennstrom IN Ams 9,6 9,6 18,8 18,8 19,3 22,8
Nennleistung Pn kW 2,00 2,00 3,00 3,00 3,50 4,50
Technische Daten - elektrisch
Maximale Wicklungsspannung Umax Vac 255 255 255 255 255 255
Maximale Wicklungsspannung Umax Vdc 360 360 360 360 360 360
Maximale Spannung gegen Erde Vac 255 255 255 255 255 255
Maximaler Strom Imax Arms 35,5 35,5 56,0 61,0 61,0 61,0
Dauerstillstandsstrom lo Arms 8,75 8,75 16,33 16,49 16,83 19,68
Spannungskonstante 3) keu-v  |Vims 66 66 53 70 60 88
Momentenkonstante 4) kt Nm/A 1,09 1,09 0,88 1,16 0,99 1,46
Wicklungswiderstand Raou-v |Q 0,572 0,572 0,168 0,234 0,168 0,199
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 6,70 6,70 2,88 3,78 2,80 4,00
Wicklungsinduktivitat Lqu-v  |mH 6,10 6,10 2,71 3,45 2,57 3,80
Technische Daten - mechanisch
Maximal zulassige Drehzahl Nmax min-! 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Rotortragheitsmoment ohne Bremse |Jm kgcm? 26,50 34,68 53,56 53,56 53,56 73,32
Rotortragheitsmoment mit Bremse Jm kgcm? 27,0 35,13 54,1 54,1 54,1 73,0
Masse ohne Bremse m kg 13,00 14,30 18,50 18,50 18,50 23,64
Masse mit Bremse m kg 18,00 19,30 23,00 23,00 23,00 28,00
Technische Daten - Haltebremse
Haltemoment Nm 48 48 48 48 48 48
Nennspannung Vdc 24 24 24 24 24 24
+/-10% |+/-10% |+/-10% |+/-10% |+/-10% |+/-10%
:\lenr)ﬂeistung (elektrische Anzugsleis- w 49,6 49,6 49,6 49,6 49,6 49,6
ung

1) Grenzwerte bei angeflanschtem Motor, siehe Tabelle auf Seite 30.
2) Mo=Dauerstillstandsmoment bei kleiner Drehzahl und 100% relative Einschaltdauer; bei Drehzahl <20min-1 reduziert sich das Dau-

erstillstandsmoment auf 87%

3) Effektivwert bei 1000 min-1 und 20°C (68°F)

4) Bein =20 min-1und 20°C (68°F)
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2.3.3 Elektrische Daten (Zubehor)

2.3.3.1 Externe Bremswiderstande

VW3AT760... 1Rxx" |2Rxx 3Rxx 4Rxx " |5Rxx 6Rxx 7Rxx "
Widerstandswert Q 10 27 27 27 72 72 72
Dauerleistung w 400 100 200 400 100 200 400
Maximale Einschaltdauer bei 115V / s 0,72 0,552 1,08 2,64 1,44 3,72 9,6
230V

Spitzenleistung bei 115V / 230 V kW 18,5 6,8 6,8 6,8 2,6 2,6 2,6
Maximale Spitzenenergie bei 115V / Ws 13300 3800 7400 18100 3700 9600 24700
230V

Schutzart IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65 IP65
UL-Zulassung (FileNr.) - E233422 |[E233422 |- E233422 |[E233422 |-

1) Die Widerstande mit einer Dauerleistung von 400 W haben keine UL/CSA Zulassung.

VW3AT77... 04 05

Widerstandswert Q 15 10

Dauerleistung w 1000 1000

Maximale Einschaltdauer bei 115V / s 3,5 1,98

230V

Spitzenleistung bei 115V / 230 V kW (12,3 18,5

Maximale Spitzenenergie bei 115V / Ws 43100 36500

230V

Schutzart IP20 IP20

UL-Zulassung (FileNr.) E226619 E226619
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2.3.3.2 Externe Netzfilter

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Reaktionen des Antriebs-
systems sowie anderer Gerate in seiner Umgebung hervorrufen.

A WARNUNG
STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

» Betreiben Sie den Antriebsverstarker nur mit dem spezifizierten
externen NetZfilter.

* Fuhren Sie die Verdrahtung gemaf den in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-MalRnahmen durch.

+ Uberpriifen Sie die korrekte Ausfiihrung der in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-Mafinahmen.

» Stellen Sie sicher, dass alle EMV-Vorschriften des Landes, in
dem das Produkt betrieben wird, und alle am Installationsort gel-
tenden EMV-Vorschriften eingehalten werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Weitere Informationen zur elektromagnetischen Vertraglichkeit finden
Sie im Kapitel "4.1 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)".

Elektromagnetische Vertraglichkeit kann durch Befolgen der EMV-
Anforderungen in diesem Handbuch sowie Installation der folgenden
Kombinationen von Antriebsverstarker und Filter erreicht werden:

0198441114053, V2.1, 04.2016

Stéraussendung

LXM28A... Netzfilter fiir einpha- |Netzfilter fiir dreipha-
sigen Anschluss sigen Anschluss

UA5 = 0,05 kW VW3A4420 VW3A4422

uo1 =0,1 kW

uo02 = 0,2 kW

uo4 = 0,4 kW

Uo7 = 0,75 kW

uU10 =1kw

uU15=1,5 kW VW3A4421 VW3A4422

U20 = 2 kW - VW3A4423

U30 = 3 kW - VW3A4424

U45 = 4,5 kW

Wenn Sie Netzfilter anderer Hersteller verwenden, miissen diese
Netzfilter dieselben technischen Daten wie die spezifizierten Netzfilter

haben.

Die angegebenen Grenzwerte werden bei Verwendung der im Zube-
hér angegebenen Netzfilter eingehalten.

Die folgenden Grenzwerte fir Stéraussendungen werden bei EMV-
gerechtem Aufbau und bei Verwendung der im Zubehér angebotene-

nen Kabel eingehalten.

LXM28A...

Leitungsgefuhrte Stéraussendung

Kategorie C3

Feldgebundene Stéraussendung

Kategorie C3

Eine Motorkabellange tber 50 m (164 ft) ist nicht zugelassen.
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Grenzwerte

Dieses Produkt erfiillt die EMV-Anforderungen nach der Norm
IEC 61800-3, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-
MaRnahmen bei der Installation eingehalten werden.

Wenn die gesamte Zusammenstellung Ihres Systems (verwendete
Produkte, Netzfilter, weiteres Zubehdr und MalRnahmen) die Anforde-
rungen fir Kategorie C1 nicht erflllt, gilt wie in IEC 61800-3 angege-
ben folgendes:

A WARNUNG

HOCHFREQUENTE STORUNGEN

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Storun-
gen verursachen, die Entstdrmalinahmen erforderlich machen kon-
nen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Als Systemintegrator missen Sie diese Informationen mdglicherweise
in die Dokumentation fur Ihren Kunden aufnehmen.

62

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

2 Technische Daten

24 Kennlinien

2.4.1 BCH2MB

BCH2MBAS53 + LXM28°-UA5
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243 BCH2-F
BCH2LF043 + LXM28-U04
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245 BCH2-M
BCH2MMO052 + LXM28-U07 BCH2MMO031 + LXM28-U04 BCH2MM102 + LXM28-U10
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2.4.6

BCH2MR202 + LXM28-U20

BCH2HR202 + LXM28-U20
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2.4.7 Uberlast-Kennlinien
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Bild 17: Uberlast-Kennlinien
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2.5 Encoder
Uber die elektronische Schnittstelle steht dem Antriebsverstérker das
elektronische Typenschild des Motors zur einfachen Inbetriebnahme
zur Verfligung.
Die Signale entsprechen den Anforderungen an PELV.
Messbereich absolut 1 Umdrehung
Aufldsung in Inkremente je nach Auswertung
Genauigkeit der Position +0,044°
Versorgungsspannung 4,1 ..5,25Vdc
Maximaler Versorgungsstrom 100 mA
Maximal zulassige Drehzahl 6000 min-1
Maximale Winkelbeschleunigung |100.000 rad/s?2

2.6 Bedingungen fur UL 508C
Wenn das Produkt entsprechend UL 508C eingesetzt wird, missen
zusatzlich die folgenden Bedingungen erfillt werden:

Verdrahtung  Verwenden Sie mindestens 75 °C (167 °F) Kupferleiter.
Sicherungen  Verwenden Sie Schmelzsicherungen gemafR UL 248 oder Sicherungs-
automaten gemafn UL 489.
LXM28e UAS, U01, U02, U220, U30, U45
uo4, Uo7, u1o0,
u15
Maximal vorzuschaltende Siche- |A 25 32
rung
Klasse bei Verwendung von J J
Schmelzsicherungen
Klasse bei Verwendung von D D
Sicherungsautomaten
Uberspannungskategorie  "Use only in overvoltage category lll or where the maximum available

Rated Impulse Withstand Voltage Peak is equal or less than 4000
Volts.", or equivalent as defined in UL 840 and its equivalent defined
in IEC 60664-1.
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2.7 Zertifizierungen

A TUVRheinland®

ZERTIFIKAT EC Type-Examination Certificate
CERTIFICATE Reg.-No.: 01/205/5401.00/14

Product tested Safety function "Safe Torque Certificate Schneider Electric
Off" (STO) within the Power holder Automation GmbH
Drive System Schneiderplatz 1
97828 Marktheidenfeld
Germany
Type designation Safety Servo Drive LXM28

(Lexium 28) LXM28AU*,
Details see Version Release

List
Codes and standards IEC 61800-5-2:2007 IEC 61508 Parts 1-7:2010
forming the basis of EN ISO 13849-1:2008 + AC:2009 EN 60204-1:2006 + A1:2009 +
testing IEC 62061:2012 AC:2010 (in extracts)

Intended application The safety function “Safe Torque Off" (STO) complies with the requirements
of the relevant standards (Cat. 3/ PL d acc. to EN ISO 13849-1, SIL CL 2 acc.
to IEC 61800-5-2 / IEC 62061 / IEC 61508) and can be used in applications
up to Cat. 3/ PL d acc. to EN ISO 13849-1 and SIL 2 acc. to IEC 62061/ IEC
61508.

Specific requirements The instructions of the associated Installation and Operating Manual shall be
considered.

It is confirmed, that the product under test complies with the requirements for machines defined in
Annex | of the EC Directive 2006/42/EC.

This certificate is valid until 2019-07-21.

tional ) : . " o2
guarf'n:t;ona The issue of this certificate is based upon an examination, whose results are
Type documented in report-no.: 968/FSP 1013.00/14 dated 2014-07-21.
Approved o e P ) .
o @ The holder of a valid licence certificate for the product tested is authorized to
TUVRheinland affix the tPM’ATk‘l%ho\wn opposite to products, which are identical with the
www.tuv.com roduckegtdd & ' Fil ¢
ID 0600000000 i / Ly N0

Foleoa futes

Certification Body for Machinery, NB 0035 Dipl.-Ing. Jelena Stenzel

Berlin, 2014-07-21

Tel.: +49 30 7562-1567, Fax: +49 30 7562-1370, E-Mail: industrie-service@de.tuv.com

TUV Rheinland Industrie Service GmbH, Alboinstr. 56, 12103 Berlin / Germany

Bild 18: TUV Zertifikat
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2.8 Konformitatserklarung

@
_ , Schneider
EC - Declaration of Conformity dPElectric
Document number / Month.Year: NHA3487100.01 / 02.2015
- Original Language -

We: Schneider Electric Automation GmbH
Subsidiary of Schneider Electric (F-92500 Rueil-Malmaison)

Schneiderplatz 1
97828 Markheidenfeld
Germany

Hereby declare that the products:

Trademark: Schneider Electric Scl’&neider

Electric

Product, Typs, Funetion: Servo Drive Module Series LXM28

Modeils: See second page

aaaB8AAwwyybbbbb
(aaa = Product ID; ww=01...53, yy = 14...99, bbbbb = 0001...9999)

Serial Number:

are in conformity with the requirements of the following directives and conformity was checked in accordance with the
following standards:

Directive Harmonized Standard

DIRECTIVE 2006/42/EC OF THE EUROPEAN EN 61800-5-2:2007

PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL Adjustable speed electrical power drive systems -- Part
of 17 May 2006 on machinery, and amending Directive | 5-2: Safety requirements - Functional

95/16/EC EN ISO 13849-1:2008 + AC:2009

Safety of machinery - Safety-related parts of control
systems - Part 1: General principles for design

EN ISO 13849-2:2012

Safety of machinery - Safety-related parts of control
systems - Part 2: Validation

EN 62061:2005 + A1:2013

Safety of machinery - Functional safety of safety-related
electrical, electronic and programmable electronic control
systems

DIRECTIVE 2004/108/EC OF THE EUROPEAN EN 61800-3:2004 + A1:2012

PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL Adjustable speed electrical power drive systems -- Part 3:
of 15 December 2004 on the approximation of the laws EMC requirements and specific test methods

of the Member States relating to electromagnetic
compatibility and repealing Directive 89/336/EEC

Additional following standard(s) was/were additional considered:
EN 61800-5-1:2007 Adjustable speed electrical power drive systems -- Part 5-1: Safety requirements - Electrical,
thermal and energy

It is important that the component is subject to correct installation, maintenance and use conforming to its intended
purpose, to the applicable regulations and standards, to the supplier's instructions, user manual and to the accepted
rules of the art.

Name and address of the person authorised to compile the technical file:
Michael Schweizer, Schneider Electric Automation GmbH, Schneiderplatz 1, 97828 Marktheidenfeld - Germany

st

i.A. Michael Schweizer
Machine Solutions Certification Manager

First year of affixing CE Marking: 2014

Issued at: Marktheidenfeld - Germany, 6™ February 2015
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2 Technische Daten

Schneider

EC — Declaration of Conformity dPElectric
Document number / Month.Year: NHA3487100.01 / 02.2015
- Original Language -
List of Models:
Model Description Product ID
LXM28AUASM3X | Lexium 28 230V 50W; PLd Cat.3 / SlLcl 2; CAN / PTI AA5
LXM28AUO1IM3X | Lexium 28 230V 100W; PLd Cat.3 / SiLcl 2; CAN / PTI AO01
LXM28AU02M3X | Lexium 28 230V 200W; PLd Cat.3 / SlLcl 2; CAN / PTI A02
LXM28AUO04M3X | Lexium 28 230V 400W; PLd Cat.3 / SiLcl 2; CAN / PTI A04
LXM28AUQ7M3X | Lexium 28 230V 750W; PLd Cat.3 / SlLcl 2; CAN / PTI A07
LXM28AU10M3X | Lexium 28 230V 1000W; PLd Cat.3 / SlLcl 2; CAN / PTI A10
LXM28AU15M3X | Lexium 28 230V 1500W; PLd Cat.3 / SiLcl 2; CAN / PTI A15
LXM28AU20M3X | Lexium 28 230V 2000W; PLd Cat.3 / SiLcl 2; CAN / PTI A20
LXM28AU30M3X" | Lexium 28 230V 3000W; PLd Cat.3 / SiLcl 2; CAN / PTI A30
LXM28AU45M3X" | Lexium 28 230V 4500W; PLd Cat.3 / SlLcl 2; CAN / PTI A45
! First year of affixing CE mark: 2015
Page 2/2
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Schneider

EC - Declaration of Conformity a Electric
Document number / Month.Year: NHA3487300.01 / 02.2015

We: Schneider Electric Automation GmbH
Subsidiary of Schneider Electric (F-92500 Rueil-Malmaison)

Schneiderplatz 1
97828 Markheidenfeld
Germany

Hereby declare that the products:

Trademark: Schneider Electric Schneider
8 Electric

Product, Type, Function: 3 phase servo motor

Models: BCH2 series

Serial Number: aaaBAcwwyybbbbb
(aaa = Product ID; ¢ = location ID (C or I); ww=01...53, yy= 14...99,
bbbbb = 0001...9999)

are in conformity with the requirements of the following directives and conformity was checked in accordance with the
following standards:

Directive Harmonized Standard
DIRECTIVE 2006/95/EC OF THE EUROPEAN EN 60034-1:2010
PARLIAMENT AND OF THE COUNCIL Rotating electrical machines - Part 1: Rating and

of 12 December 2006 on the harmonisation of the laws | performance

of Member States relating to Electrical Equipment | EN 60034-5:2001 + A1:2007

designed for use within certain voltage limits Rotating electrical machines - Part 5: Degrees of
protection provided by integral design of rotating
electrical machines (IP code) - Classification

EN 61800-5-1:2007

Adjustable speed electrical power drive systems - Part 5-
1: Safety requirements - Electrical, thermal and energy

It is important that the component is subject to correct installation, maintenance and use conforming to its intended
purpose, to the applicable regulations and standards, to the supplier’s instructions, user manual and to the accepted
rules of the art.

First year of affixing CE Marking: 2014 % % r

Issued at: Marktheidenfeld - Germany, 6" February 2015
i.A. Michael Schweizer
Machine Solutions Certification Manager
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LXM28A und BCH2 2 Technische Daten

&
. . Schneider
EC - Declaration of Conformity dPElectric
Document number / Month.Year: NHA3487300.01 / 02.2015

List of Models:

Model Product ID Model Product ID Model Product ID
BCH2MBA530CASC BO1 BCH2MMO0812CA6C MO0S BCH2MMO0610CA6C M49
BCH2MBAS30CF5C B02 BCH2MMO0812CF6C MO6 BCH2MMO0610CF6C M50
BCH2MBA531CA5C B03 BCH2MMO0813CAEC Mo7 BCH2MM0611CA6C M51
BCH2MBA531CF5C B04 BCH2MMO0813CF6C Mo8 BCH2MMO0611CF6C M52
BCH2MBA532CA5C B0S BCH2LH1030CA6C HO1 BCH2MMO0612CA6C M53
BCH2MBA532CF5C B06 BCH2LH1030CF6C HO2 BCH2MM0612CF6C M54
BCH2MBA533CASC B0O7 BCH2LH1031CA6C HO3 BCH2MMO0613CAEC M55
BCH2MBA533CF5C B08 BCH2LH1031CF6C HO4 BCH2MMO613CF6C M56
BCH2MB0130CA5C B09 BCH2LH1032CA6C HO5 BCH2MM0910CA6C M57
BCH2MB0130CF5C B10 BCH2LH1032CF6C HO6 BCH2MMO0910CF6C M58
BCH2MB0131CA5C B11 BCH2LH1033CA6C HO7 BCH2MM0911CA6C MS59
B8CH2MB0131CF5C B12 BCH2LH1033CF6C Ho8 BCH2MMO0811CF6C M60
BCH2MB0132CASC B13 BCH2LH2030CA6C HO9 BCH2ZMMO0912CA6C Mé1
BCH2MB0132CF5C B14 BCH2LH2030CF6C H10 BCH2MMO0812CF6C M62
BCH2MB0133CA5C B15 BCH2LH2031CA6C H11 BCH2MMO0913CA6C M63
BCH2MB0133CF5C B16 BCH2LH2031CF6C H12 BCH2MMO0913CF6C Mé64
BCH2LD0230CASC DO1 BCH2LH2032CA6C H13 BCH2MR2020CA6C RO1
BCH2LD0230CF5C D02 BCH2LH2032CF6C H14 BCH2MR2020CF6C R02
BCH2LD0231CASC D03 BCH2LH2033CA6C H15 BCH2MR2021CA6C RO03
BCH2LD0231CF5C D04 BCH2LH2033CF6C H16 BCH2MR2021CF6C R04
BCH2LD0232CASC D05 BCH2MMO0520CA6C M09 BCH2MR2022CAGC R05
BCH2LD0232CF5C D06 BCH2MMO0520CF6C M10 BCH2MR2022CF6C RO6
BCH2LD0233CA5C D07 BCH2MMO0521CA6C M11 BCH2MR2023CA6C RO7
BCH2LD0233CF5C D08 BCH2MMO0521CF6C M12 BCH2MR2023CF6C R08
BCH2LD0430CA5C D09 BCH2MMO0522CA6C M13 BCH2MR3020CAEC RO9
BCH2LD0430CF5C D10 BCH2MMO0522CF6C Mi14 BCH2MR3020CF6C R10
BCH2LD0431CASC D11 BCH2MMO0523CA6EC M15 BCH2MR3021CA6C R11
BCH2LD0431CF5C D12 BCH2MM0523CF6C M16 BCH2MR3021CF&6C R12
BCH2LD0432CA5SC D13 BCH2MM1020CA6C M17 BCH2MR3022CA6C R13
BCH2LD0432CF5C D14 BCH2MM1020CF6C M18 BCH2MR3022CF6C R14
BCH2LD0433CASC D15 BCH2MM1021CA6C M19 BCH2ZMR3023CA6C R15
BCH2LD0433CF5C D16 BCH2MM1021CF6C M20 BCH2MR3023CF6C R16
BCH2LF0430CA5C Fo1 BCH2MM1022CA8C m21 BCH2MR3520CA6C R17
BCH2LF0430CF5C F02 BCH2MM1022CF6C M22 BCH2MR3520CF6C R18
BCH2LF0431CASC Fo3 BCH2MM1023CA8C M23 BCH2MR3521CA6C R19
BCH2LF0431CF5C F04 BCH2MM1023CF6C M24 BCH2MR3521CF6C R20
BCH2LF0432CA5C Fo5 BCH2MM1520CA6C M25 BCH2MR3522CA6C R21
BCH2LF0432CF5C F06 BCH2MM1520CF6C M26 BCH2MR3522CF6C R22
BCH2LF0433CA5C Fo7 BCH2MM1521CA6C M27 BCH2MR3523CA8C R23
BCH2LF0433CF5C Fo8 BCH2MM1521CF6C M28 BCH2MR3523CF6C R24
BCH2HF0730CA5C F09 BCH2MM1522CA6C M29 BCH2MR3010CA6C R25
BCH2HF0730CF5C F10 BCH2MM1522CF6C M30 BCH2MR3010CF6C R26
BCH2HF0731CA5C F11 BCH2MM1523CABC M31 BCH2MR3011CA6C R27
BCH2HF0731CF5C F12 BCH2MM1523CF6C M32 BCH2MR3011CF6C R28
BCH2HF0732CASC F13 BCH2MM2020CA6C M33 BCH2MR3012CA6C R29
BCH2HF0732CF5C F14 BCH2MM2020CF6C M34 BCH2MR3012CF6C R30
BCH2HF0733CASC F15 BCH2MM2021CA6C M35 BCH2MR3013CA6C R31
BCH2HF0733CF5C F16 BCH2MM2021CF6C M36 BCH2MR3013CF6C R32
BCH2LF0730CASC Fi7 BCH2MM2022CAEC M37 BCH2MR4510CA6C R33
BCH2LF0730CF5C F18 BCH2MM2022CF6C M38 BCH2MR4510CF6C R34
BCH2LF0731CASC F19 BCH2MM2023CAEC M39 BCH2MR4511CA6C R35
BCH2LF0731CF5C F20 BCH2MM2023CF6C M40 BCH2MR4511CF6C R36
BCH2LF0732CA5C F21 BCH2MMO0310CA6C M41 BCH2MR4512CA6C R37
BCH2LF0732CF5C F22 BCH2MMO0310CF6C M42 BCH2MR4512CF6C R38
BCH2LF0733CASC F23 BCH2MMO0311CA6C M43 BCH2MR4513CA6C R39
BCH2LF0Q733CF5C F24 BCH2MMO0311CF6C M44 BCH2MR4513CF6C R40
BCH2MMO0810CAEC MO1 BCH2MM0312CABC M45

BCH2MMO0810CF6C Mo2 BCH2MMO0312CF6C M46

BCH2MMO0811CA6C MO03 BCH2MM0313CA6C M47

BCH2MMO0811CF6C M04 BCH2MMO0313CF6C M48

Page 2/2
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3 Grundlagen

3 Grundlagen

3.1 Funktionale Sicherheit

Integrierte Sicherheitsfunktion
"Safe Torque Off" STO

IEC 61508 und IEC 61800-5-2

Automatisierung und Sicherheitstechnik sind zwei eng zusammenge-
hérende Bereiche. Projektierung, Installation und Betrieb komplexer
Automatisierungslésungen werden durch integrierte Sicherheitsfunkti-
onen und Sicherheitsmodule wesentlich vereinfacht.

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

Die integrierte Sicherheitsfunktion STO (IEC 61800-5-2) ermdglicht
einen Stopp der Kategorie 0 gemaf IEC 60204-1 ohne externe Leis-
tungsschutze. Fir einen Stopp der Kategorie 0 ist es nicht erforder-
lich, die Versorgungsspannung zu unterbrechen. Dadurch reduzieren
sich die Systemkosten und die Reaktionszeiten.

In der Stopp-Kategorie 0 (Safe Torque Off, STO) lauft der Antrieb bis
zum Stillstand aus (vorausgesetzt, es kommen keine gegenteiligen
externen Krafte zur Anwendung). Die Sicherheitsfunktion STO dient
der Verhinderung eines unbeabsichtigten Anlaufs, nicht dem Halt
eines Motors und entspricht deshalb einem ungeregelten Stillsetzen
gemafd IEC 60204-1.

Beim Einwirken externer Krafte ist die Auslaufzeit von den physikali-
schen Eigenschaften der verwendeten Bauteile abhangig (Gewicht,
Drehmoment, Reibung usw.). Unter Umstanden sind zuséatzliche Vor-
kehrungen wie mechanische Bremsen erforderlich, um mdgliche
Gefahren zu verweiden. Mit anderen Worten: Wenn eine Gefahr fir
Personal oder Material gegeben ist, miissen entsprechende Sicher-
heitsvorkehrungen getroffen werden (siehe Gefahrdungs- und Risiko-
analse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

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

*  Wahrend des Auslaufens durfen Sie den Betriebsbereich nicht
betreten.

* \Vergewissern Sie sich, dass der Betriebsbereich wahrend der
Auslaufphase flir niemanden zuganglich ist.

» Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicher-
heitssperren (zum Beispiel eine Betriebsbremse) zu verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Die Norm IEC 61508 "Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener
elektrischer/elektronischer/programmierbarer elektronischer Systeme"
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Safety Integrity Level (SIL)

Average Frequency of a Danger-
ous Failure per Hour (PFH)

definiert die sicherheitsbezogenen Aspekte von Systemen. Die Norm
betrachtet nicht nur eine einzelne Funktionseinheit eines sicherheits-
bezogenen Systems, sondern alle Elemente einer Funktionskette
(zum Beispiel vom Sensor Uber die logischen Verarbeitungseinheiten
bis zum Aktor) als eine Gesamteinheit. Diese Elemente missen in
ihrer Gesamtheit die Anforderungen des jeweiligen Sicherheits-Integri-
tatslevels erfillen.

Die Norm IEC 61800-5-2 "Elektrische Leistungsantriebssysteme mit
einstellbarer Drehzahl — Anforderungen an die Sicherheit — Funktio-
nale Sicherheit" ist eine Produktnorm, die die sicherheitsbezogenen
Anforderungen an Antriebsverstarker festlegt. In dieser Norm werden
unter anderem Sicherheitsfunktionen fiir Antriebsverstarker definiert.

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 hdchste Stufe.
Grundlage fuir die Ermittlung des Sicherheits-Integritatslevels, das fir
die Anwendung erforderlich ist, ist eine Beurteilung des Gefahrdungs-
potenzials anhand der Gefahrdungs- und Risikoanalyse. Daraus wird
abgeleitet, ob die betreffende Funktionskette als sicherheitsbezogen
gelten muss und welches Gefahrdungspotenzial damit abgedeckt wer-
den muss.

Zur Aufrechterhaltung der Funktion des sicherheitsbezogenen Sys-
tems fordert die Norm IEC 61508, abhangig vom erforderlichen
Sicherheits-Integritatslevel (Safety Integrity Level (SIL)), abgestufte
fehlerbeherrschende sowie fehlervermeidende Maf3nahmen. Alle
Komponenten missen einer Wahrscheinlichkeitsbetrachtung unterzo-
gen werden, um die Wirksamkeit der getroffenen fehlerbeherrschen-
den Malnahmen zu beurteilen. Bei dieser Betrachtung wird die mitt-
lere 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 ausgefuhrt
werden kann. Die mittlere Haufigkeit eines gefahrbringenden Ausfalls
je Stunde darf abhangig vom Sicherheits-Integritatslevel bestimmte
Werte flir das gesamte sicherheitsbezogene System nicht Giberschrei-
ten. Die einzelnen PFH-Werte einer Funktionskette werden zusam-
mengerechnet. Das Ergebnis darf den in der Norm vorgegebenen
Maximalwert nicht GUberschreiten.

SIL PFH bei hoher Anforderungsrate oder kontinuierlicher
Anforderung

4 2109 ... <108

3 2108 ... <107

2 2107 ... <106

1 2106 ... <105

76

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

3 Grundlagen

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

Fehlervermeidende MaBnahmen

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 unge-
fahrlicher 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. GemalR der IEC 61508 wird das maxi-
mal erreichbare Sicherheits-Integritatslevel eines sicherheitsbezoge-
nen Systems durch die Hardware-Fehler-Toleranz und den Anteil
ungefahrlicher Ausfalle des sicherheitsbezogenen Systems mitbe-
stimmt.

Die IEC 61800-5-2 unterscheidet zwei Typen von Teilsystemen (Typ
A-Teilsystem, Typ B-Teilsystem). Diese Typen werden anhand von Kfi-
terien festgelegt, die in der Norm fiir die sicherheitsbezogenen Bau-
teile definiert sind.

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

Systematische Fehler in der Spezifikation, in der Hardware und der
Software, Nutzungsfehler und Instandhaltungsfehler des sicherheits-
bezogenen Systems miissen so weit wie moglich vermieden werden.
Die IEC 61508 schreibt hierfir eine Reihe von fehlervermeidenden
MaRnahmen vor, die je nach angestrebtem Sicherheits-Integritatslevel
(Safety Integrity Level (SIL)) durchgefiihrt werden missen. Diese feh-
lervermeidenden MalRnahmen missen den gesamten Lebenszyklus
des sicherheitsbezogenen Systems begleiten, also von der Konzep-
tion bis zur AuRerbetriebnahme des sicherheitsbezogenen Systems.

Servo-Antriebssystem

77



3 Grundlagen

LXM28A und BCH2

78

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2 4 Projektierung

4 Projektierung

Dieses Kapitel enthalt Informationen zur Projektierung fur die Anwen-
dung des Produkts.

4.1 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)

Gestorte Signale kdnnen unvorhergesehene Reaktionen des Antriebs-
systems sowie anderer Gerate in seiner Umgebung hervorrufen.

A WARNUNG

STORUNG VON SIGNALEN UND GERATEN

+ Betreiben Sie den Antriebsverstarker nur mit dem spezifizierten
externen NetZfilter.

» Fihren Sie die Verdrahtung gemaR den in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-Malinahmen durch.

+ Uberpriifen Sie die korrekte Ausfiihrung der in diesem Handbuch
beschriebenen EMV-Malinahmen.

+ Stellen Sie sicher, dass alle EMV-Vorschriften des Landes, in
dem das Produkt betrieben wird, und alle am Installationsort gel-
tenden EMV-Vorschriften eingehalten werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Grenzwerte  Dieses Produkt erflllt die EMV-Anforderungen nach der Norm
IEC 61800-3, wenn die in diesem Handbuch beschriebenen EMV-
MalRnahmen bei der Installation eingehalten werden.

Wenn die gesamte Zusammenstellung Ihres Systems (verwendete
Produkte, NetZfilter, weiteres Zubehor und MalRnahmen) die Anforde-
rungen fur Kategorie C1 nicht erfillt, gilt wie in IEC 61800-3 angege-
ben folgendes:

A WARNUNG
HOCHFREQUENTE STORUNGEN

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Storun-
gen verursachen, die EntstormalRnahmen erforderlich machen kon-
nen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Als Systemintegrator miissen Sie diese Informationen moglicherweise
in die Dokumentation fiir Inren Kunden aufnehmen.
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Malnahmen zur Verbesserung der

EMV

Weitere Mal3nahmen zur Verbes-

serung der EMV

Potentialausgleichsleitungen

MaRnahmen zur EMV

Ziel

Elektrisch gut leitende Montageplatten verwenden,
metallische Teile grof¥flachig verbinden, an Kon-
taktflachen Lackschicht entfernen.

Gute Leitfahigkeit durch
flachigen Kontakt

Schaltschrank, Schaltschranktir und Montage-
platte Uber Erdungsbander oder Erdungsleitungen
erden. Leiterquerschnitt mindestens 10 mm?2
(AWG 6).

Emission verringern.

Schalteinrichtungen wie Leistungsschutze, Relais
oder Magnetventile mit Entstérkombinationen oder
Funkenléschgliedern installieren (zum Beispiel Dio-
den, Varistoren, RC-Glieder).

Gegenseitige Storein-
kopplung verringern.

Leistungskomponenten und Steuerungskomponen-
ten nicht nebeneinander montieren.

Gegenseitige Storein-
kopplung verringern.

Abhangig vom Anwendungsfall kbnnen durch folgende MalRnahmen

die EMV-abhangigen Werte verbessert werden:

MaRBnahmen zur EMV

Ziel

Netzdrosseln verwenden

Reduzierung der Netz-
oberschwingungen, Ver-
langerung der Produkt-
lebensdauer.

Montage in einem geschlossenen Schaltschrank
mit erhéhter Abschirmung

Verbesserung der EMV-
Grenzwerte.

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzuldssig
hohe Strome flieRen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen,
um Strédme auf den Kabelschirmen zu verringern.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

tungskabeln.

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

» Erden Sie die Kabelschirme fir alle schnellen E/A-Signale, analo-
gen E/A-Signale und Feldbussignale an einem einzigen Punkt. "

» Verlegen Sie Feldbuskabel und Signalkabel getrennt von Leis-

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

1) Erdung an mehreren Punkten ist zulassig, wenn die Anschlisse an einer Potentia-
lausgleichsplatte vorgenommen werden, die ausreichend dimensioniert ist, um im
Fall von Kurzschlussstromen im Leistungssystem eine Beschadigung der Kabel-

schirme verhindern zu helfen.

Die Potentialausgleichsleitung muss fir den maximalen Ausgleichs-
strom dimensioniert sein. Die folgenden Leiterquerschnitte kdnnen

verwendet werden:

+ 16 mm? (AWG 4) fiir Potentialausgleichsleitungen bis 200 m

(656 ft) Lange

+ 20 mm? (AWG 4) flr Potentialausgleichsleitungen iber 200 m

(656 ft) Lange
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4 Projektierung

4.2 Kabel

Eignung der Kabel

Potentialausgleichsleitungen

Kabelfiihrung

Kabel durfen nicht verdreht, gedehnt, gequetscht oder geknickt wer-
den. Verwenden Sie Kabel nur entsprechend der Kabelspezifikation.
Achten Sie dabei zum Beispiel auf die Eignung fur:

» Schleppkettentauglichkeit
» Temperaturbereich

+ Chemische Bestandigkeit
* Verlegung im Freien

* \Verlegung unter der Erde

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzulassig
hohe Strome flieRen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen,
um Strome auf den Kabelschirmen zu verringern.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Erden Sie die Kabelschirme fir alle schnellen E/A-Signale, analo-
gen E/A-Signale und Feldbussignale an einem einzigen Punkt.

» Verlegen Sie Feldbuskabel und Signalkabel getrennt von Leis-
tungskabeln.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

1) Erdung an mehreren Punkten ist zuldssig, wenn die Anschliisse an einer Potentia-
lausgleichsplatte vorgenommen werden, die ausreichend dimensioniert ist, um im
Fall von Kurzschlussstromen im Leistungssystem eine Beschadigung der Kabel-
schirme verhindern zu helfen.

Die Potentialausgleichsleitung muss fir den maximalen Ausgleichs-

strom dimensioniert sein. Die folgenden Leiterquerschnitte kdnnen

verwendet werden:

* 16 mm? (AWG 4) fur Potentialausgleichsleitungen bis 200 m
(656 ft) Lange

+ 20 mm? (AWG 4) fir Potentialausgleichsleitungen iber 200 m
(656 ft) Lange

Oben und unten am Gerat gibt es eine Kabelfiihrung. Die Kabelfuh-
rung dient nicht zur Zugentlastung der Kabel. Die Kabelfiihrung unten
am Gerat ist als Schirmanschluss nutzbar.

HINWEIS: Die obere Kabelflihrung ist kein Schirmanschluss.
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Leiterquerschnitte entsprechend
Verlegeart

Im Folgenden sind Leiterquerschnitte fiir zwei Verlegearten beschrie-
ben:

* \Verlegeart B2:

Kabel in Elektroinstallationsrohren oder in zu 6ffnenden Installati-
onskanéalen

* \erlegeart E:

Kabel auf offenen Kabelpritschen

Querschnitt in Strombelastbarkeit bei | Strombelastbarkeit bei
mm2 (AWG) ) Verlegeart B2 in A2 Verlegeart E in A2
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) Verfligbare Kabel siehe Kapitel "12 Zubehér und Ersatzteile".
2) Werte entsprechend IEC 60204-1 fur Dauerbetrieb, Kupferleiter und Umgebungs-
temperatur der Luft von 40 °C (104 °F); weitere Informationen siehe IEC 60204-1.

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

Die Leiter miissen einen ausreichenden Querschnitt besitzen, um die
vorgeschaltete Sicherung auslésen zu kénnen.

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

Zur Erfullung der UL-Anforderungen verwenden Sie 75°C (167°F)
Kupferleiter.

82

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

4 Projektierung

4.3 Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Bedingungen bei Einsatz einer
Fehlerstrom-Schutzeinrichtung

Der Antriebsverstarker erzeugt einen Gleichstrom im Schutzleiter.

A WARNUNG

GLEICHSTROM IM SCHUTZLEITER

» Verwenden Sie eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (RDC / GFCI)

Typ A fiir einphasige Antriebsverstarker.

* Verwenden Sie eine allstromsensitive Fehlerstrom-Schutzeinrich-
tung Typ B mit Zulassung flr Frequenzumrichter fir alle nicht ein-

phasigen Antriebsverstarker.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Das Produkt hat beim Einschalten einen erhdhten Ableitstrom.

Wahlen Sie Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen mit einer Ansprech-

verzogerung, damit die Fehlerstrom-Schutzeinrichtung beim Ein-
schalten des Produkts nicht unbeabsichtigt auslost.

Hochfrequente Strome missen gefiltert werden.
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4.4

Funktionsweise

Anforderungen zur Verwendung

Gemeinsamer DC-Bus

Die DC-Bus-Anschlisse von mehreren Geraten kdnnen verbunden
werden, um Energie wirkungsvoll zu nutzen. Wenn ein Geréat verzo-
gert, kann die beim Verzdgern erzeugte Energie von einem anderem
Gerat am gemeinsamen DC-Bus genutzt werden. Ohne gemeinsa-
men DC-Bus wirde die Bremsenergie im Bremswiderstand in Warme
umgesetzt, wahrend das andere Gerat Energie aus dem Versorgungs-
netz aufnehmen misste.

Ein weiterer Vorteil eines gemeinsamen DC-Bus besteht in der Tatsa-
che, dass mehrere Gerate einen externen Bremswiderstand gemein-
samen nutzen kénnen. Die Anzahl von einzelnen externen Bremswi-
derstéanden kann bei entprechender Dimensionierung auf einen
gemeinsamen externen Bremswiderstand reduziert werden.

Diese und weitere Informationen finden Sie Sie im Dokument LXM28 -
Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis. Wenn Sie einen
gemeinsamen DC-Bus verwenden moéchten, missen Sie zuerst das
Dokument "LXM28 - Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis"
lesen.

Die Anforderungen und Grenzwerte fur die Parallelschaltung mehrerer
Gerate am DC-Bus finden Sie als Anwendungshinweis unter
www.schneider-electric.com (siehe Kapitel

" Weiterfiihrende Dokumentation”). Bei Fragen oder Problemen im
Zusammenhang mit dem Bezug des Anwendungshinweises wenden
Sie sich an Ihr lokales Schneider Electric Vertriebsbiro.

84

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

4 Projektierung

4.5 Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")

451 Definitionen

Sicherheitsfunktion STO
(IEC 61800-5-2)

Stopp-Kategorie 0 (IEC 60204-1)

Stopp-Kategorie 1 (IEC 60204-1)

Grundlagen zur Anwendung der IEC 61508 finden Sie im Kapitel
"3.1 Funktionale Sicherheit".

Die Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off") schaltet das Motor-
moment ab. Eine Uberwachung auf Stillstand erfolgt nicht.

Stillsetzen durch sofortiges Abschalten der Energie zu den Maschi-
nen-Antriebselementen.

Gesteuertes Stillsetzen, die Energie zu den Maschinen-Antriebsele-
menten wird beibehalten, um das Stillsetzen zu erzielen. Die Energie
wird erst dann unterbrochen, wenn der Stillstand erreicht ist.
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4.5.2 Funktion

Mit der im Produkt integrierten Sicherheitsfunktion STO kann ein "Still-
setzen im Notfall" (IEC 60204-1) fur Stopp-Kategorie 0 realisiert wer-
den. Mit einem zusatzlichen, zugelassenen NOT-HALT-Sicherheits-
baustein kann auch Stopp-Kategorie 1 realisiert werden.

Die Sicherheitsfunktion STO schaltet die Versorgungsspannung der
IGBT-Treiber, so dass PWM-Signale die IGBTs nicht schalten kénnen.
Das Konzept wird in der folgenden Grafik dargestellt:

STO Voltage

STO_24V

PELV circuit

STO_ OV

Enable

DC/DC
PWM Control

]

3

FT

STO Status
-— " |

PWM Signals

___________________________________

___________________

Logic Voltage

' High Voltage
: ! PA/+ X
i i Phase U Phase V Phase W i
(
NG|
=] i

Bild 19: STO Konzept
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4.5.3 Anforderungen zur Verwendung der Sicherheitsfunktion

Sicherheitsfunktion STO

Stopp der Kategorie 0

Die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) schaltet den DC-Bus
nicht spannungsfrei. Die Sicherheitsfunktion STO schaltet nur die Ver-
sorgung des Motors ab. Die Spannung am DC-Bus und die Netzspan-
nung fur den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

* Verwenden Sie die Sicherheitsfunktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der
Schaltung der Sicherheitsfunktion STO ist, um den Antriebsver-
starker von der Netzversorgung zu trennen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Die Sicherheitsfunktion STO ist im Auslieferungszustand durch die
Steckbriicke fir CN9 deaktiviert. Wenn Sie die Sicherheitsfunktion
STO verwenden mochten missen Sie die Steckbriicke fliir CN9 entfer-
nen. Die Sicherheitsfunktion STO darf nur mit einem externen 24 Vdc
Netzteil verwendet werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

* Entfernen Sie die Steckbriicke fir CN9 nur, wenn Sie die Sicher-
heitsfunktion STO verwenden mochten.

* Wenn Sie die Sicherheitsfunktion STO verwenden, miissen Sie
ein externes 24 Vdc PELV-Netzteil verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Weitere Informationen zum Deaktivieren der Sicherheitsfunktion STO
finden Sie im Kapitel "5.4.1.12 Anschluss STO (CN9)".

Wenn die Sicherheitsfunktion STO ausgeldst wird, wird die Endstufe
sofort deaktiviert. Bei Vertikalachsen oder extern wirkenden Kraften
mussen Sie mdglicherweise zusatzliche Mallnahmen treffen, um die
Last zum Stillstand zu bringen, zum Beispiel durch Einsatz einer
Betriebsbremse.

A WARNUNG

ABSACKENDE LAST

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Beim Stopp der Kategorie 0 wird der Motor nicht aktiv verzégert, son-
dern lauft ungebremst aus. Wenn ein ungebremstes Auslaufen des
Motors eine Gefahrung verursachen kann (Ergebnis aus der Gefahr-
dungs- und Risikoanalyse), missen geeignete MalRhahmen getroffen
werden.

Servo-Antriebssystem

87



4 Projektierung

LXM28A und BCH2

Stopp der Kategorie 1

Unbeabsichtigtes Wiederanlaufen

Schutzart bei Verwendung der
Sicherheitsfunktion

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

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

+  Wahrend des Auslaufens durfen Sie den Betriebsbereich nicht
betreten.

* Vergewissern Sie sich, dass der Betriebsbereich wahrend der
Auslaufphase flr niemanden zuganglich ist.

» Bei Gefahr fir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicher-
heitssperren (zum Beispiel eine Betriebsbremse) zu verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Beim Stopp der Kategorie 1 muss ein gesteuertes Stillsetzen ausge-
|6st werden. Das gesteuerte Stillsetzen wird nicht durch das Antriebs-
system Uberwacht. Bei einem Netzausfall oder einem Fehler ist ein
gesteuertes Stillsetzen nicht méglich. Die endgultige Abschaltung der
Energie zum Motor wird durch das Auslésen der Sicherheitsfunktion
STO erreicht. Die Sicherheitsfunktion STO wird meist durch einen
handelslblichen NOT-HALT-Sicherheitsbaustein mit sicherer Zeitver-
zdgerung ausgelost.

Gegen unbeabsichtigtes Wiederanlaufen des Motors nach Span-
nungswiederkehr, zum Beispiel nach Netzausfall, muss der Parameter
P2-68 auf "X=0" stehen. Ein Wiederanlauf muss extern gesteuert wer-
den; die externe Steuerung darf keinen unbeabsichtigten Wiederan-
lauf ausldsen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Setzen Sie den Parameter P2-68, Einstellung X auf O (Null) wenn
das automatische Aktivieren der Endstufe in Ihrer Anwendung eine
Gefahrdung darstellt.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Stellen Sie sicher, dass sich keine leitfahigen Verschmutzungen im
Produkt absetzen kdnnen (Verschmutzungsgrad 2). Leitfahige Ver-
schmutzungen kénnen die Sicherheitsfunktionen unwirksam werden
lassen.

A WARNUNG

UNWIRKSAME SICHERHEITSFUNKTION

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Geschiitzte Verlegung ~ Wenn bei sicherheitsbezogenen Signalen mit Kurzschlissen oder
Querschlissen zu rechnen ist und diese nicht durch vorgeschaltete
Gerate erkannt werden, ist eine geschutzte Verlegung entsprechend
der ISO 13849-2 erforderlich.
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Daten fiir Wartungsplan und die
Berechnungen der Sicherheits-
funktion

Gefdhrdungs- und Risikoanalyse

Die Sicherheitsfunktion muss in regelmafigen Abstanden Gberprift
werden. Das Intervall ist abhangig von der Gefahrdungs- und Risiko-
analyse des Gesamtsystems. Das Mindestintervall ist 1 Jahr (hohe
Anforderungsrate nach IEC 61508).

Verwenden Sie die folgenden Daten der Sicherheitsfunktion STO fur
Ihren Wartungsplan und die Berechnungen der Sicherheitsfunktion:

Lebensdauer der Sicherheitsfunk- |Jahre |20

tion STO (IEC 61508) "

SFF (IEC 61508) % 98,9

Safe Failure Fraction

Sicherheits-Integritatslevel SILCL 2

IEC 61508

IEC 62061

IEC 61800-5-2

PFH (IEC 61508) 1/h  |STO_A2:1,7%10°
Probability of Dangerous Hard- STO_B3:1,5*10°
ware Failure per Hour

PFDavg (IEC 61508) STO_A2: 1,5%10+4
Probability of Failure on Demand, STO _B3:1,3*10+4
calculated as one demand per

year

PL (1ISO 13849-1) d (Kategorie 3)
Performance Level

MTTFq4 (ISO 13849-1) Jahre |STO_A2): 66757
Mean Time to Dangerous Failure STO_B?): 78457
DCavg (ISO 13849-1) % 290

Diagnostic Coverage

1) Siehe Kapitel "13.2.1.1 Lebensdauer Sicherheitsfunktion STO".

2) STO_A: LXM28AUA5, LXM28AUO01, LXM28AU02, LXM28AU04, LXM28AUO07,
LXM28AU10, LXM28AU15, LXM28AU20

3) STO_B: LXM28AU30, LXM28AU45

Wenn zwei nicht aneinander liegende IGBTs einen Kurzschluss
haben, kann eine Bewegung von maximal 120 Grad (elektrisch) auf-
treten, obwohl die Sicherheitsfunktion STO aktiv ist. Berlcksichtigen
Sie in lhrer Risikoanalyse die Wahrscheinlichkeit von Kurzschlissen
der IGBTs und legen Sie fest, ob diese Wahrscheinlichkeit in Bezug
auf Ihre Anwendung akzeptabel ist.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG BEI VERWENDUNG DER SICHER-
HEITSFUNKTION STO

Bei Gefahr fiir Personal und/oder Gerate sind geeignete Sicherheits-
sperren (wie zum Beispiel eine Betriebsbremse) zu verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Die Wahrscheinlichkeit fiir solch ein Auftreten liegt bei 1,5 * 10-'5 pro
Stunde (ohne Ausfalle aufgrund gemeinsamer Ursache). Berticksichti-
gen Sie dies in den Berechnungen der Sicherheitsfunktion.

Weitere Daten erhalten Sie auf Wunsch bei |hren lokalen Vertriebs-
partner.

Sie mussen eine Gefahrdungs- und Risikoanalyse des Gesamtsys-
tems durchfiihren oder sicherstellen, dass |hr OEM, Systemintegrator
oder andere Personen, die fur die Entwicklung der Anwendung
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zustandig sind, in der das in diesem Handbuch beschriebene Produkt
zum Einsatz kommt, eine solche Gefahrdungs- und Risikoanalyse des
Gesamtsystems durchfuihrt. Die Ergebnisse der Gefahrdungs- und
Risikoanalyse sind bei der Anwendung der Sicherheitsfunktion zu
berlcksichtigen.

Die sich aus der Analyse ergebende Beschaltung kann von den in die-
sem Handbuch oder in anderen zum Produkt gehérenden Anwen-
dungsbeispielen abweichen. Es ist mdglich, dass zuséatzliche Sicher-
heitskomponenten bendtigt werden. Die Ergebnisse aus der Gefahr-
dungs- und Risikoanalyse haben Vorrang vor allen anderen Betrach-
tungen hinsichtlich der Konstruktion. Stellen Sie die Einhaltung aller
Sicherheitsvorschriften, aller geltenden Anforderungen in Bezug auf
die Elektrik sowie aller Normen sicher, die fir Ihre Maschine oder
Ihren Prozess im Zusammenhang mit der Nutzung dieses Produkts
gelten.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Fihren Sie auf der Grundlage aller geltenden Sicherheitsnormen
und Sicherheitsbestimmungen eine Gefahrdungs- und Risikoana-
lyse durch, um das erforderliche Sicherheits-Integritatslevel und
alle weiteren Sicherheitsanforderungen fiir Ihnre Anwendung zu
bestimmen.

+ Stellen Sie bei der Konstruktion Ihrer Maschine sicher, dass die
Gefahrdungs- und Risikoanalyse in Ubereinstimmung mit EN/
ISO?12100 durchgefihrt und die Ergebnisse entsprechend
umgesetzt werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.
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454

Anwendungsbeispiele STO

Beispiel Stopp-Kategorie 0

Verwendung ohne NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 0.

Control cabinet

EMERGENCY

STOP [
LXM28

i <77

1
»|570 287 —»15T0 247
STO_0V 15TO_0V

Bild 20: Beispiel Stopp-Kategorie 0

(1) Wenn der maximale Ausgangsstrom der 24 V Spannungs-
versorgung mehr als 4 A (iberschreitet, wird eine trage 4 A
Sicherung bendtigt. Weitere Informationen zur Verdrahtung
der Sicherheitsfunktion STO finden Sie im Kapitel
"56.4.1.12 Anschluss STO (CN9)".
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(2) Geerdetes, geschirmtes Kabel fur Verdrahtung auf3erhalb
des Schaltschranks.

HINWEIS: Die interne DC-Spannungsversorgung des Antriebsverstar-
kers darf nur zur Deaktivierung der Sicherheitsfunktion STO Uber die
mit dem Antriebsverstarker gelieferte Steckbriicke verwendet werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

« Entfernen Sie die Steckbriicke fir CN9 nur, wenn Sie die Sicher-
heitsfunktion STO verwenden méchten.

* Wenn Sie die Sicherheitsfunktion STO verwenden, missen Sie
ein externes 24 Vdc PELV-Netzteil verwenden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

In diesem Beispiel fuhrt die Aktivierung von NOT-HALT zu einem
Stopp der Kategorie 0:

Uber die Eingdnge STO 24V und STO 0V der Sicherheitsfunktion
STO wird die Endstufe sofort deaktiviert. Dem Motor kann keine Ener-
gie mehr zugefiihrt werden. Wenn der Motor beim Ausldsen der
Sicherheitsfunktion 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.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Installieren Sie eine separate Betriebsbremse, wenn Ihre Anwen-
dung eine aktive Verzégerung der Last erfordert.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Beispiel Stopp-Kategorie 1 Verwendung mit NOT-HALT-Sicherheitsbaustein, Stopp-Kategorie 1.

Control cabinet

4A/G> +

S,
FAULT ENABLE
RESET 7/_4{ __/\_+
Preventa PLC LXM28
XPS-AV
Y+ : »|Enable
V64 —— | Fault reset
Y74 »|Halt
: Y84
" Delayed

37 —i »| STO 24V

47 — 48 »| sT0_ov

57 — >~—— 58 -

EMERGENCY | Undelayed

STOP 03 —>~— 04
N 13 —~— 14

S31 S11

— S21 s12| ]
S22 S13 ]
S32 S14

Bild 21: Beispiel Stopp-Kategorie 1 mit externem NOT-HALT-Sicherheitsbaustein Preventa XPS-AV
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(1) Wenn der maximale Ausgangsstrom der 24 V Spannungs-
versorgung mehr als 4 A iberschreitet, wird eine trage 4 A
Sicherung bendtigt. Weitere Informationen zur Verdrahtung
der Sicherheitsfunktion STO finden Sie im Kapitel
"6.4.1.12 Anschluss STO (CN9)".

In diesem Beispiel fuhrt die Aktivierung von NOT-HALT zu einem
Stopp der Kategorie 1:

» Der Sicherheitsbaustein fordert sofort (zeitlich unverzégert) einen
Stopp des Antriebsverstarkers tber die SPS (Halt) an. Die SPS
fuhrt die konfigurierte oder programmierte Aktion aus, um vom
Antriebsverstarker die Verzégerung anzufordern.

« Uber die Eingdnge STO 24V und STO_ 0V der Sicherheitsfunktion
STO wird die Endstufe nach der am NOT-HALT-Sicherheitsbau-
stein eingestellten Verzégerungszeit deaktiviert. Dem Motor kann
keine Energie mehr zugefiihrt werden. Wenn der Motor beim Aus-
I6sen der Sicherheitsfunktion STO nach Ablauf der Verzégerungs-
zeit nicht bereits im Stillstand war, verzogert er unter dem Einfluss
der zu diesem Zeitpunkt wirkenden physikalischen Krafte (Schwer-
kraft, Reibung usw.), bis er vermutlich zum Stillstand kommt.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Installieren Sie eine separate Betriebsbremse, wenn Ihre Anwen-
dung eine aktive Verzogerung der Last erfordert.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

HINWEIS: Der vorgeschriebene Mindeststrom und der erlaubte Maxi-
malstrom der Relais-Ausgange des NOT-HALT-Sicherheitsbausteins
muss eingehalten werden.

4.6 Dimensionierung Bremswiderstand

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

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» 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.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Wenn mehrere Antriebsverstarker Gber den DC-Bus verbunden sind,
trifft dies auf alle Motoren zu. Siehe Kapitel
"4.4 Gemeinsamer DC-Bus" fir weitere Informationen.
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Bremswiderstande sind fur dynamische Anwendungen erforderlich.
Wahrend der Verzégerung wird im Motor kinetische Energie in elektri-
sche Energie umgewandelt. Die elektrische Energie erhoéht die Span-
nung 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.

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

A WARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

« Stellen Sie sicher, dass keinerlei Kontakt mit dem heil3en Brems-
widerstand 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.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Ein externer Bremswiderstand wird fur Anwendungen benétigt, bei
denen der Motor stark gebremst werden muss und der interne Brems-
widerstand die Uberschissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen
kann.
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4.7

Uberwachungsfunktionen

Die im Produkt vorhandenen Uberwachungsfunktionen kénnen zur
Uberwachung der Bewegungen und zur Uberwachung von geratinter-
nen Signalen eingesetzt werden. Diese Uberwachungsfunktionen sind
keine Sicherheitsfunktionen.

Folgende Uberwachungsfunktionen sind méglich:

Uberwachungsfunktion

Aufgabe

Datenverbindung

Uberwachen der Datenverbindung auf Unterbrechung

Endschalter-Signale

Uberwachen des zuléssigen Bewegungsbereichs

Positionsabweichung

Uberwachung der Abweichung von Istposition zu Sollposition

Uberlast Motor

Uberwachung auf zu hohen Strom in den Motorphasen

Uber- und Unterspannung

Uberwachung auf Uber- und Unterspannung der Endstufenversorgung und
des DC-Busses

Ubertemperatur

Antriebsverstérker auf Ubertemperatur iiberwachen

Ubertemperatur Encoder

Encoder auf Ubertemperatur Giberwachen

Uberspannung und Unterspannung

Endstufenversorgung und Steuerungsversorgung auf zuldssigen Spannung-
bereich tberwachen

Uberspannung an den digitalen Eingan-
gen

Digitalen Eingange auf Uberspannung (iberwachen

Drahtbruch HPULSE-Eingange

HPULSE-Eingange auf Drahtbruch tGberwachen

Spannungsversorgung Encoder

Encoderversorgung auf Kurzschluss und zulassigen Spannungbereich tber-
wachen

Strombegrenzung (Foldback)

Leistungsbegrenzung bei Uberlast fiir den Motor, den Ausgangsstrom, die
Abgabeleistung und fur den Bremswiderstand

4.8

Konfigurierbare Eingange und Ausgange

Die Benutzung von Endschaltern kann einen gewissen Schutz vor
Gefahren (zum Beispiel Stof3 an mechanischen Anschlag durch fal-
sche Sollwerte) bieten.

A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Installieren Sie Endschalter, wenn lhre Risikoanalyse zeigt, dass
in Ihrer Anwendung Endschalter erforderlich sind.

» Stellen Sie sicher, dass die Endschalter korrekt angeschlossen
sind.

+ Stellen Sie sicher, dass die Endschalter so weit vor dem mecha-
nischen Anschlag montiert sind, dass noch ein ausreichender
Bremsweg bleibt.

» Stellen Sie die korrekte Parametrierung und Funktion der End-
schalter sicher.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Dieses Produkt hat digitale Eingédnge und Ausgénge, die konfiguriert
werden kdnnen. Abhangig von der Betriebsart haben diese Eingange
und Ausgange eine definierte Standardbelegung. Diese Belegung
kann auf die Erfordernisse der Kundenanlage angepasst werden. Wei-
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tere Informationen finden Sie im Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingdnge und Signalausgénge”.
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5

Installation

Vor der mechanischen und elektrischen Installation muss eine Projek-
tierung durchgefuhrt werden. Grundlegende Informationen finden Sie
im Kapitel "4 Projektierung”, Seite 79.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

» Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und
Bestimmungen hinsichtlich Erdung des gesamten Antriebssys-
tems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

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

* Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gltigen Normen ent-
sprechen.

« Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Im Falle eines Erdschlusses kann der maximal zulassige Strom in den
Motorphasen Uberschritten werden.

A GEFAHR

BRAND DURCH FALSCHE INSTALLATION

Verwenden Sie eine vorgeschaltete, externe Erdschlusserkennung
(Residual Current Device / Ground Fault Circuit Interrupter).

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.
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A WARNUNG

VERLUST DER STEUERUNGSKONTROLLE

» Bei der Entwicklung des Steuerungskonzeptes muss der Anla-
genhersteller die potentiellen Ausfallméglichkeiten der Steuer-
ungspfade berlicksichtigen und fiir bestimmte kritische Steuer-
ungsfunktionen Mittel bereitstellen, mit denen wahrend und nach
dem Ausfall eines Steuerungspfades sichere Zusténde erreicht
werden. Beispiele fir kritische Steuerungsfunktionen sind: NOT-
HALT, Endlagen-Begrenzung, Spannungsausfall und Wiederan-
lauf.

» Fur kritische Steuerungsfunktionen missen separate oder redun-
dante Steuerungspfade vorhanden sein.

» Die Anlagensteuerung kann Kommunikationsverbindungen
umfassen. Der Anlagenhersteller muss die Folgen unerwarteter
Zeitverzégerungen oder Ausfalle der Kommunikationsverbindung
berlicksichtigen.

» Beachten Sie alle Unfallverhiitungsvorschriften sowie alle gelten-
den Sicherheitsbestimmungen.

+ Jede Anlage, in der das in diesem Handbuch beschriebene Pro-
dukt verwendet wird, muss vor dem Betrieb einzeln und grtndlich
auf korrekte Funktion Uberprift werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

1) Fur weitere Informationen siehe NEMA ICS 1.1 (neueste Ausgabe), “Safety Guideli-
nes for the Application, Installation, and Maintenance of Solid State Control” sowie
NEMA ICS 7.1 (neueste Ausgabe), “Safety Standards for Construction and Guide
for Selection, Installation and Operation of Adjustable-Speed Drive Systems” oder
den entsprechenden, vor Ort geltenden Vorschriften.

A VORSICHT

BESCHADIGUNG DURCH FALSCHES ANSCHLIESSEN DER NETZ-
SPANNUNG

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

+ SchlieRen Sie die Netzspannung nicht an den Ausgangsklemmen
(U, V, W) an.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Sachschéaden fiihren.
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5.1

Vor der Montage

Uberpriifen des Produkts

» Uberpriifen Sie das Modell und die Bestellvariante des Produktes
anhand des Typenschlissels auf dem Typenschild. Siehe Kapitel
"1.3 Typenschild" und Kapitel "1.4 Typenschliissel".

» Uberpriifen Sie das Produkt vor der Montage auf sichtbare
Beschadigungen.

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

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

* Verwenden Sie keine beschadigten Produkte.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Wenden Sie sich bei beschadigten Produkten an |hr lokales Schneider
Electric Vertriebsbdro.
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5.2

Lieferumfang

Antriebsverstérker

Motor

Antriebsverstarker LXM28
Steckersatz mit 3 Steckern flr:

- Steuerungsversorgung und Endstufenversorgung

- Bremswiderstand
Inklusive Steckbriicke zwischen PBi und PBe

- Motor (verfugbar fir Gerate von 50 W bis 1,5 kW)

Kunststoffwerkzeug zum Offnen der Federzugklemmen (verfligbar
fur Gerate von 50 W bis 1,5 kW)

4-poliger Stecker zum Deaktivieren der Sicherheitsfunktion STO
(CN9)

Sicherheitshinweise zum Aufkleben in 5 Sprachen (Deutsch, Fran-
zo6sisch, ltalienisch, Spanisch, Chinesisch)

Produktbeiblatt

BCH2 Servomotor
Produktbeiblatt
BCH<R: 2 Ringschrauben
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5.3 Mechanische Installation

5.31 Mechanische Installation Antriebsverstarker

Aufkleber mit Sicherheitshinweisen
anbringen

Schaltschrank

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

* Verhindern Sie, dass Fremdkdrper in das Produkt gelangen.

+ Uberpriifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und Kabel-
durchfihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch Abla-
gerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Durch leitfahige Fremdkoérper, Staub oder Flissigkeit konnen Sicher-
heitsfunktionen unwirksam werden.

A WARNUNG

VERLUST DER SICHERHEITSFUNKTION DURCH FREMDKORPER
Schitzen Sie das System vor leitfahigen Verschmutzungen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Die metallischen Oberflachen am Produkt kbnnen sich im Betrieb auf
mehr als 80 °C (176 °F) erhitzen.

A WARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

* Verhindern Sie ungeschitzten Kontakt mit heiRen Oberflachen.

» Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die
Nahe der heil’en Oberflachen.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Zum Lieferumfang des Antriebsverstarkers gehtéren Aufkleber mit
Gefahrenhinweisen in 5 Sprachen (Deutsch, Franzdsisch, Italienisch,
Spanisch und Chinesisch). Die englische Fassung ist ab Werk am
Antriebsverstarker angebracht. Wenn die Landessprache im Zielland
der Maschine oder des Prozesses nicht Englisch ist, gehen Sie fol-
gendermalden vor:

» Wahlen Sie den firr das Zielland passenden Aufkleber aus.
Beachten Sie dabei die Sicherheitsvorschriften des Ziellandes.

» Bringen Sie den Aufkleber gut sichtbar auf der Geratefront an.
Der Schaltschrank muss so dimensioniert sein, dass alle Gerate und

Komponenten darin fest montiert und EMV-gerecht verdrahtet werden
koénnen.
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Montageabstinde, Beliiftung

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

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

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

+ Halten Sie fir die erforderliche Kiihlung die Mindest-Montageab-
sténde 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 brennba-
ren Materialien.

* Die Geratekunhlluft darf nicht durch den erwarmten Luftstrom ande-
rer Gerate und Komponenten zusatzlich erwarmt werden.
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Die Anschlusskabel des Gerates werden nach oben und nach unten
geflhrt. Fur die Luftzirkulation und die Kabelverlegung ist die Einhal-
tung der Mindestabstande erforderlich.

|
|
J

Bild 22: Montageabstande und Luftzirkulation

Abstand

Freiraum a mm =50
Uber dem Gerat (in) (=1,97)
Freiraum b mm =50
unter dem Gerat (in) (=1,97)
Freiraum c mm 260
vor dem Gerat ") (in) (=2,36)
Freiraum d mm 215
zwischen den Geraten (in) (=0,59)

1) Der Freiraum vor dem Gerét bezieht sich nur auf die Einhaltung der Anforderungen
fur die Luftzirkulation; fir die Verkabelung ist dieser Freiraum nicht notwendiger-
weise ausreichend.

Gerét montieren  Die Male fur die Befestigungsbohrungen finden Sie im Kapitel
"2.2 Abmessungen" auf Seite 33.

Lackierte Oberflachen kénnen den elektrischen Widerstand erhéhen

oder isolierend wirken. Bevor Sie das Gerat auf einer lackierten Mon-
tageplatte befestigen, entfernen Sie den Lack an den Montagestellen
groRflachig.

» Beachten Sie die vorgeschriebenen Umgebungsbedingungen im
Kapitel "2 Technische Daten", Seite 29.

> Montieren Sie das Gerat senkrecht (£10°).
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5.3.2 Mechanische Installation Motor

Motoren sind im Verhaltnis zu ihrer GroRRe sehr schwer. Die grofRe
Masse des Motors kann zu Verletzungen und Beschadigungen fihren.

A WARNUNG

SCHWERE UND/ODER STURZENDE TEILE

* Verwenden Sie bei der Montage des Motors einen geeigneten
Kran oder andere geeignete Hebezeuge, wenn das Gewicht des
Motors dies erforderlich macht.

+ Benutzen Sie die erforderliche persdnliche Schutzausristung
(zum Beispiel Schutzschuhe, Schutzbrille und Schutzhand-
schuhe).

» Fuhren Sie die Montage so aus (Verwendung von Schrauben mit
dem angemessenen Anzugsmoment), dass sich der Motor auch
in Fallen starker Beschleunigungen oder dauernder Erschitterun-
gen nicht 16st.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Motoren kdnnen lokal starke elektrische und magnetische Felder
erzeugen. Dies kann zu Stérungen von empfindlichen Geraten flhren.

A WARNUNG

ELEKTROMAGNETISCHE FELDER

* Halten Sie Personen mit elektronischen Implantaten wie Herz-
schrittmacher vom Motor fern.

+ Bringen Sie keine Gerate, die gegenuber elektromagnetischen
Emissionen empfindlich sind, in der Nahe des Motors an.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Die metallischen Oberflachen am Produkt kdnnen sich im Betrieb auf
mehr als 100 °C (212 °F) erhitzen.

A WARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

» Verhindern Sie ungeschiitzten Kontakt mit heiRen Oberflachen.

+ Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die
Nahe der heiflen Oberflachen.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Einbaulage

Montage

Einbausituation

A VORSICHT

UNSACHGEMASSE KRAFTEINWIRKUNG

« Verwenden Sie den Motor nicht als Stufe, um in oder auf die
Maschine zu steigen.

* Verwenden Sie den Motor nicht als tragendes Teil.

* Verwenden Sie Hinweisschilder und Schutzvorrichtungen an lhrer
Maschine, um unsachgemalfe Krafteinwirkungen auf den Motor
zu vermeiden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Sachschéden fiihren.

Folgende Einbaulagen sind nach IEC 60034-7 definiert und zulassig:

I

IM B5 IM V1 IM V3

Beim Montieren des Motors an die Montageflache muss der Motor
axial und radial exakt ausgerichtet sein und gleichmafig anliegen. Alle
Befestigungsschrauben miissen mit dem vorgeschriebenen Anzugs-
moment angezogen werden. Beim Anziehen der Befestigungsschrau-
ben dirfen keine ungleichmaRigen mechanischen Belastungen
erzeugt werden. Informationen zu Daten, Malien und IP-Schutzarten
siehe Kapitel "2 Technische Daten".

HINWEIS

KRAFTEINWIRKUNG AUF DIE RUCKSEITE DES MOTORS

« Stellen Sie den Motor nicht auf die Riickseite.
¢ Schitzen Sie die Motorriickseite vor Stofien.
« Heben Sie Motoren nicht an der Motorriickseite.

» Heben Sie Motoren, die mit Ringschrauben ausgestattet sind, nur
an den Ringschrauben.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Sachschaden
fiihren.
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Besonderheiten BCH2 <H,
BCH2+M, BCH2+R

Ringschrauben BCH2+R

|

L
o
ANF@

7 G

Bild 23: Motorrlickseite
(1) Motorrickseite vor Krafteinwirkung schitzen.

Berucksichtigen Sie bei der Montage die Masse des Motors. Es kann
erforderlich sein, eine geeignete Hebevorrichtung zu verwenden.
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54 Elektrische Installation

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG ODER UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Verhindern Sie, dass Fremdkdrper in das Produkt gelangen.

+ Uberprifen Sie den korrekten Sitz der Dichtungen und Kabel-
durchfiihrungen, um Verschmutzungen, zum Beispiel durch Abla-
gerungen und Feuchtigkeit, zu verhindern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

« Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und
Bestimmungen hinsichtlich Erdung des gesamten Antriebssys-
tems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

* Benutzen Sie keine Kabelfihrungsrohre als Schutzleiter, sondern
einen Schutzleiter innerhalb des Rohrs.

* Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gultigen Normen ent-
sprechen.

« Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.
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5.41 Elektrische Installation Antriebsverstarker

5.41.1 Ubersicht

CN7
LED
CN6

CN9 L CN3

- CN2

| " CN4

. CN8 T one
o o
7| " CN4 CNS
| CN7 cNg
CN1 LED

= —CN5 CN7

Bild 24: Ubersicht Schnittstellen

(CN1)

(CN2)

(CN3)

(CN4)

(CN5)

(CN®)

(LED)

(CN7)
(CN8)

(CN9)

Signalschnittstelle

Zum Anschluss eines Masters oder von E/A-Signalen.
Information: Seite 112

Anschluss fur den Motor-Encoder

Information: Seite 123

Modbus (Inbetriebnahmeschnittstelle)

Zum Anschluss eines PCs Uber Umsetzer
TCSMCNAM3MO002P

Information: Seite 124

2 Anschlisse fiir Feldbus CANopen

Information: Seite 126

Endstufenversorgung (R,S,T) und Steuerungsversorgung
(L1, L2)

Information: Seite 130

Anschluss fir DC-Bus Verbindung

Information: Seite 133

LED fir DC-Bus

Die LED leuchtet, wenn Netzspannung anliegt oder interne
Ladung vorhanden ist. Die DC-Bus-LED ist keine eindeutige
Anzeige flur die Abwesenheit der DC-Bus-Spannung.
Information: Seite 16

Anschluss fir externen Bremswiderstand

Information: Seite 135

Anschluss der Motorphasen

Information: Seite 137

Anschluss flr Sicherheitsfunktion STO

Information: Seite 7143
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5.41.2 Anschluss Erdungsschraube

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

A A GEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzleiter von mindestens 10 mm?
(AWG 6) oder zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Leiter fir
die Versorgung der Leistungsklemmen.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Die zentrale Erdungsschraube des Produkts ist unten auf der Front-
seite.

» Verwenden Sie Ring-Kabelschuhe oder Gabel-Kabelschuhe.

» Verbinden Sie den Erdungsanschluss des Gerates mit der Potenti-
alausgleichsplatte lhres Systems.

Anzugsmoment der Erdungs- Nm 1,5
schraube (Ib.in) (13,28)
Schraubentyp - M4 x 8 Flachkopfschraube
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5.4.1.3 Anschluss E/A-Schnittstelle (CN1)

CN11/0 6 VW3M1C10Re. Group C
27 1 0oG
: Group A 2 BN
9 0G Group B 3 BU
37 BN 6 WH 11 BK
11 BK 7 GN 26 YE
3 oN o BK 31 PR
41 BU T GN¥E 32 GN
50 - ———— GNYE 33 VT
45 GY
- ——— GNYE
Bild 25: Anschlussbelegung E/A-Schnittstelle (CN1)
Pin |Signal Bedeutung Pin |Signal Bedeutung
1 DO4+ Digitaler Ausgang 4 2 DO3- Digitaler Ausgang 3
3 DO3+ Digitaler Ausgang 3 4 DO2- Digitaler Ausgang 2
5 DO2+ Digitaler Ausgang 2 6 DO1- Digitaler Ausgang 1
7 DO1+ Digitaler Ausgang 1 8 DI4- Digitaler Eingang 4
9 DI1- Digitaler Eingang 1 10 DI2- Digitaler Eingang 2
11 COM+ Referenzpotential zu DI1 ... DI8 12 GND Bezugspotential Analoger Eingang
13 GND Bezugspotential fir analogen Ein- 14 - Reserviert.
gang
15 MON2 Analoger Ausgang 2 16 MON1 Analoger Ausgang 1
17 VDD 24 Vdc Spannungsversorgung (fur 18 T_REF Analoger Eingang fiir Sollmoment
externe E/A)
19 GND Bezugspotential fir analogen Ein- 20 vce Ausgang Spannungsversorgung
gang 12 Vdc (fiir analoge Sollwerte)
21 OA ESIM Kanal A 22 /OA ESIM Kanal A, invertiert
23 /OB ESIM Kanal B, invertiert 24 /07 ESIM Indexpuls, invertiert
25 OB ESIM Kanal B 26 DO4 - Digitaler Ausgang 4
27 DO5- Digitaler Ausgang 5 28 DO5+ Digitaler Ausgang 5
29 /HPULSE High-Speed Pulse, invertiert 30 DI8- Digitaler Eingang 8
31 DI7- Digitaler Eingang 7 32 DI6- Digitaler Eingang 6
33 DI5- Digitaler Eingang 5 34 DI3- Digitaler Eingang 3
35 PULL HI_S |Pulse applied Power (SIGN) 36 /SIGN Richtungssignal, invertiert
(SIGN)
37 SIGN Richtungssignal 38 HPULSE High-Speed Pulse
39 PULL HI P |Pulse applied Power (PULSE) 40 /HSIGN Richtungssignal fiir High-Speed
(PULSE) Pulse, invertiert
41 PULSE Pulse Eingang 42 V_REF Analoger Eingang fiir Sollgeschwin-
digkeit
43 /PULSE Pulse Eingang 44 GND Analog input signal ground
45 COM- Bezugspotential zu vDD und 46 HSIGN Richtungssignal fiir High-Speed Pulse
DO6 (OCZ)
47 COM- Bezugspotential zu vDD und 48 DO6 (0CZ)  |ESIM Indexpuls
D06 (OCZ) Open-Collector Ausgang
49 COM- Bezugspotential zu VDD und 50 0z ESIM Indexpuls
bo6 (0CZ) Line-driver Ausgang
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Verwenden Sie fir den Anschluss an CN1 einen Stecker mit Verriege-
lung wie zum Beispiel den Steckersatz VW3M1C12 CN1 von Schnei-
der Electric.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

Verdrahten und konfigurieren Sie das System so, dass bei Draht-
bruch oder Erdschluss einer Signalleitung keine unbeabsichtigten
Bewegungen stattfinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Analoge Eingédnge und Ausgdnge  Beispiel fur FliihrungsgroRRe tiber Analogeingang:

Servo Drive

I
I
|
GND

Beispiel fir Analogausgang:

Servo Drive o
1m; max.
MONT1 16
(MON2) (15)] 7\ >10kQ

O—!
T

/e
VR

U
GND
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Pulseingang (Open-Collector,
g A WARNUNG
UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie den VDD-Anschluss der E/A-Schnittstelle (CN1) nicht
mit einer externen 24 VVdc Spannungsversorgung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Beispiel fur Pulseingang (Open-Collector) mit interner Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 2).

Logic Servo Drive
Controller VDD |17 24Vdc

35 (39)
Pull-hi_ S |
(Pull-hi_P)

36

C
(43) 510 7T !

SIGN NG
(PULSE) |57 (ar) L LM

A/ (41) g
1T

SIGN | 510
(PULSE){)45

COM- |

\ 9

<.

Bild 26: Beispiel fir Pulseingang (Open-Collector) mit interner Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 2)

\ 9

Beispiel fur Pulseingang (Open-Collector) mit externer Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 2).

Logic Servo Drive
Controller Vi VDD |17 24\Vdc
o—
35 (39)
Pull-hi_S |
(Pull-hi_P)
e
SIGN i SZ\\KE
| Qx (PULSE)’\37 @) .
I SIGN | 510
{\V_ (PULSE)’)45
I COM- |

Bild 27: Beispiel fir Pulseingang (Open-Collector) mit externer Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 2)
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Pulseingang (Open-Collector,
e A WARNUNG
UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie den VDD-Anschluss der E/A-Schnittstelle (CN1) nicht
mit einer externen 24 Vdc Spannungsversorgung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Beispiel fur Pulseingang (Open-Collector) mit interner Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 1).

Logic 24Vdc Servo Drive

Controller I VDD |17 24\Vdc

K 35 (39)

Pull-hi S |
(Pull-hi_P)

36
(43) 510 T '

O

SIGN f SZ\\K:
(PULSE) 37 (41) | i

P& () | emeees

0\/ldc SIGN | 510
(PULSE)O45

COM-

Bild 28: Beispiel fir Pulseingang (Open-Collector) mit interner Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 1)

Beispiel fur Pulseingang (Open-Collector) mit externer Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 1).

Logic Servo Drive
Controller VDD |17 —T—24Vdc
g:% ]
35 (39)
Pull-hi_S |
(Pull-hi_P)
— ‘(431;
51 T 0
SIGN RENe
(PULSE) g7 (41 L] 2
oVdc SIGN | sw
(PULSE) |45
COM-

Bild 29: Beispiel fur Pulseingang (Open-Collector) mit externer Spannungsver-
sorgung (Logiktyp 1)
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Pulseingang (line driver)  Beispiel Pulseingang (line driver).

Servo Drive
SIGN
PULSE (PULSE)

N T T T e
k37 50

|
Y

RS422 ” \‘ ‘[ L @) g S
RS485 | i a4
line driver L e TEa Lol

iiiiiiiiii ’(43) _—
SIGN
SIGN L) (PULSE)

Bild 30: Pulseingang (line driver)
Beachten Sie die Polaritat des Eingangs.

High-Speed Pulse  Beispiel fir High-Speed Pulseingang (line driver).

Servo Drive
HSIGN
High Sign I
RS422 I
st 1
line driver L i) ¢ AM26LV32
HSIGN
GND ¢ > GND
_ HPULSE
High Pulse u A =
RS422 R
RS485 .
line driver . L

AM26LV32

HPULSE

Bild 31: High-Speed Pulse

Verbinden Sie den Kabelschirm mit dem Erdungsanschluss des Mas-
ters und dem Erdungsanschluss des Antriebsverstarkers.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass die Erdung des Kabels auf die
Potentialausgleichsplatte Ihres Systems erfolgt.
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Verdrahtung der digitalen Aus-  Beispiel fur die digitalen Ausgange DO1 ... DO5 mit interner Span-
génge (Logiktyp 2)  nungsversorgung (Logiktyp 2):

Servo Drive
24Vdc
vbDl :
e 3
DOl+...DO5+ L | |
)_
DOl-...DO5-
COM- |

I

Beispiel flr die digitalen Ausgange DO1 ... DO5 mit externer Span-
nungsversorgung (Logiktyp 2):

Servo Drive

DO1+...DO5+

e

DO1-...DO5- |

Servo-Antriebssystem
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Beispiel fur den digitalen Ausgang D06 (OCZ) mit interner Span-
nungsversorgung (Logiktyp 2):

Servo Drive

24\Vdc
VDD

DO6 (OCZ)

COM-

Beispiel fur den digitalen Ausgang D06 (OCZ) mit externer Span-
nungsversorgung (Logiktyp 2):

Servo Drive

DO6 (OCZ)

COoM-|

Induktive Lasten mit Gleichspannung kénnen die Signalausgange
beschadigen. Die Signalausgange missen durch eine Schutzschal-
tung vor induktiven Lasten geschitzt werden.

A VORSICHT

BESCHADIGUNG DER SIGNALAUSGANGE DURCH INDUKTIVE LAST

Verwenden Sie geeignete Schutzschaltungen oder Gerate, um das
Risiko von Beschadgungen durch induktive Lasten zu verringern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Sachschaden fiihren.

Fir den Schutz der Signalausgange gegen induktive Lasten kann eine
Diode verwendet werden. Verwenden Sie eine Diode mit folgenden
Eigenschaften:

Sperrspannung: Spannung des Signalausgangs * 10

Durchlassstrom: Hoher als der Laststrom
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Verdrahtung der digitalen Aus-  Beispiel fur die digitalen Ausgange DO1 ... DO5 mit interner Span-
génge (Logiktyp 1)  nungsversorgung (Logiktyp 1):

Servo Drive
24Vdc
VDD
DOl+...DO5+
)_
y
DOl-...DO5-
COM- |

I

Beispiel flr die digitalen Ausgange DO1 ... DO5 mit externer Span-
nungsversorgung (Logiktyp 1):

Servo Drive

DO1+...DO5+ |

\¢

+

<
DOl-...DO5-

Induktive Lasten mit Gleichspannung kénnen die Signalausgange
beschadigen. Die Signalausgange missen durch eine Schutzschal-
tung vor induktiven Lasten geschutzt werden.

A VORSICHT

BESCHADIGUNG DER SIGNALAUSGANGE DURCH INDUKTIVE LAST

Verwenden Sie geeignete Schutzschaltungen oder Gerate, um das
Risiko von Beschadgungen durch induktive Lasten zu verringern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Sachschaden fiihren.

Fir den Schutz der Signalausgange gegen induktive Lasten kann eine
Diode verwendet werden. Verwenden Sie eine Diode mit folgenden
Eigenschaften:

Sperrspannung: Spannung des Signalausgangs * 10

Durchlassstrom: Hoher als der Laststrom
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Verdrahtung der digitalen Ein-
génge (Logiktyp 2)

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie den VDD-Anschluss der E/A-Schnittstelle (CN1) nicht
mit einer externen 24 VVdc Spannungsversorgung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Verwenden Sie ein Relais oder einen Open-Collector-Ausgang (NPN
Transistor) fur das Eingangssignal.

Beispiel fur digitalen Eingang mit interner Spannungsversorgung
(Logiktyp 2):

Servo Drive

e 24Vdc

COM+

Beispiel fur digitalen Eingang mit externer Spannungsversorgung
(Logiktyp 2):

Servo Drive

.com+

-+

)_
DI1-...DI8-
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Verdrahtung der digitalen Ein- A WARNUNG

énge (Logiktyp 1
gange (Loglyp 1) I |\ BEABSICHTIGTES VERHALTEN

mit einer externen 24 Vdc Spannungsversorgung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Verbinden Sie den VDD-Anschluss der E/A-Schnittstelle (CN1) nicht

Verwenden Sie ein Relais oder einen Open-Collector-Ausgang (PNP

Transistor) fur das Eingangssignal.

Beispiel fUr digitalen Eingang mit interner Spannungsversorgung
(Logiktyp 1):

Servo Drive

Lvop —T— 24Vdc

W DI1-...DI8-

Beispiel fir digitalen Eingang mit externer Spannungsversorgung
(Logiktyp 1):

Servo Drive

DI1-...DI8-
—

J

COM+

Servo-Antriebssystem
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Encoder-Ausgangssignal

Beispiel fur Encoder-Ausgangssignal Line Driver.

Servo Drive

OA OB OZ
21 25 50

Max. 30mA

AM26LV31

e
.

\ 9

125Q

OA OB 0z
22 23 24

e
\

\ 9

Beispiel fir Encoder-Ausgangssignal High-Speed-Optokoppler.

Servo Drive

OA OB OZ
21 25 50

Max. 30mA

AM26LV31

e
.

e

\ 9

1«
7

OA OB 0z
22 23 24

Min. 2.2Vdc
Max. 3.3Vdc
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5.4.1.4 Anschluss Motor-Encoder (CN2)
Funktion und Encodertyp

Der Motor-Encoder ist ein im Motor integrierter, hochauflésender Sin-
gle-Turn Absolut-Encoder. Er Gibermittelt die Motorposition sowohl
analog als auch digital an das Gerat.

Beachten Sie die zugelassenen Motoren, siehe Kapitel
"2.3 Elektrische Daten".

0198441114053, V2.1, 04.2016

Kabelspezifikation  Informationen Uber die Kabel finden sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf
Seite 81.
Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich
PELV: Erforderlich
Kabelaufbau: 10 * 0,13 mm2
(10 * AWG 24)
Maximale Kabellange: 20 m (65.6 ft)
Besonderheiten: Feldbuskabel sind fiir den Encoder-
anschluss nicht geeignet.
» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (siehe Seite 419), um das
Risiko eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.
Anschlussbild
GND NC T(-) CN2 ®
5V NC T(+)
Bild 32: Anschlussbelegung Motor-Encoder (CN2)
A WARNUNG
UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN
Verbinden Sie keine reservierten oder nicht benutzen Anschlisse
und keine Anschlisse, die mit N.C. (No Connection, nicht ange-
schlossen) gekennzeichnet sind.
Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.
Pin |[Signal |Farbe? Bedeutung Motor Militarsteck- | Motor Plastik- E/A
verbinder steckverbinder
5 T+ blau (BU) Serielle Kommunikation A 1 E/A
T- blau/schwarz (BU/BK) |Serielle Kommunikation B 4 E/A
1 +5V rot, rot/weil’ (RD, 5V Encoderversorgung S 7 E
RD/WH)
2 GND schwarz, schwarz/weify |Bezugspotential fir Enco- |R 8 A
(BK, BK/WH) derversorgung
3,4 |NC Reserviert - - - -
1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehor erhéltliche Kabel.
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Motor-Encoder anschlie3en

5.4.1.5 Anschluss PC (CN3)

PC anschlief3en

Kabelspezifikation

v

Beachten Sie, dass die Verdrahtung, die Kabel und die ange-
schlossene Schnittstelle den Anforderungen an PELV entsprechen.
» Beachten Sie die Informationen zur EMV, siehe Kapitel

"4.1 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV)". Stellen Sie den
Potentialausgleich Uber Potentialausgleichsleitungen her.

» Verbinden Sie den Stecker mit CN2 Encoder.

» Stellen Sie sicher, dass die Verriegelungen der Stecker am
Gehause korrekt eingerastet sind.

Verlegen Sie das Motorkabel und das Encoderkabel beginnend vom
Motor in Richtung Gerét. Dies ist aufgrund der konfektionierten Ste-
cker oft schneller und einfacher.

Bei der Inbetriebnahmeschnittstelle (CN3) handelt es sich um um
einen RS485-Anschluss, der an einem RJ45-Stecker unterstutzt wird.
Wenn der PC, Uber den die Inbetriebnahmeschnittstelle angeschlos-
sen wird, Uber einen RS485-Port verfugt (lUblicherweise an einem
DB9-Stecker unterstiitzt), kdnnen Sie ihn an diesen Stecker anschlie-
Ren (RJ45 / DB9 Kabel). Anderenfalls konnen Sie den USB-Port des
PC mit einem USB-RS485-Konverter verwenden.

Die Inbetriebnahmeschnittstelle kann nur fiir eine Punkt-zu-Punkt-Ver-
bindung verwendet werden und ist nicht geeignet fir eine Punkt-zu-
Mehrpunkt-Verbindung (RS485 Netzwerk).

Wird die Inbetriebnahmeschnittstelle am Produkt direkt mit einer
Ethernet-Schnittstelle am PC verbunden, kann die Schnittstelle am
PC zerstort werden.

HINWEIS

BESCHADIGUNG DES PC

Verbinden Sie nie eine Ethernet-Schnittstelle direkt mit der Inbetrieb-
nahmeschnittstelle dieses Produkts.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Sachschaden
fiihren.

Fir die Inbetriebnahme kann ein PC mit der Inbetriebnahmesoftware
LXM28 DTM Library angeschlossen werden. Der PC wird Uber einen
bidirektionaler USB/RS485 Umsetzer angeschlossen, siehe Zubehor
auf Seite 419.

Informationen Uber die Kabel finden sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf
Seite 81.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: Erforderlich
PELV: Erforderlich

Kabelaufbau: 8 * 0,25 mm2 (8 * AWG 22)

Maximale Kabellange: 100 m (328 ft)

Besonderheiten: -
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Anschlussbild
CN3 Modbus
Bild 33: Anschlussbild PC mit Inbetriebnahmesoftware
Pin Signal Bedeutung E/A
1..3 - Reserviert -
4 MOD D1 Bidirektionales Sende-/Empfangssignal RS485
Pegel
5 MOD DO Bidirektionales Sende-/Empfangssignal, invertiert RS485
Pegel
6..7 - Reserviert -
8 und Steck- |SHLD Funktionserde / Schirm - intern verbunden mit Erdpotential des |-
ergehause Antriebverstarkers

1) Keine Polarisation.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie keine reservierten oder nicht benutzen Anschliisse
und keine Anschlisse, die mit N.C. (No Connection, nicht ange-

schlossen) gekennzeichnet sind.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

» Uberprifen Sie die eingerastete Verriegelung der Stecker am

Gehause.

Servo-Antriebssystem
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5.4.1.6 Anschluss CAN (CN4)

Funktion

Kabelspezifikation

Das Gerat ist zum Anschluss an CANopen und CANmotion geeignet.

Im CAN-Bus sind mehrere Netzwerkteilnehmer tiber ein Buskabel mit-
einander verbunden. Jeder Netzwerkteilnehmer kann Nachrichten
senden und empfangen. Die Daten zwischen den Netzwerkteilneh-
mern werden seriell Ubertragen.

Jeder Netzwerkteilnehmer muss vor dem Betrieb im Netzwerk konfi-
guriert werden. Dabei erhalt er eine eindeutige 7 Bit Knotenadresse
(node Id) zwischen 1 (01r) und 127 (7F:). Die Adresse wird bei der
Inbetriebnahme eingestellt.

Die Baudrate muss fiir alle Gerate im Feldbus gleich sein.

Informationen Uber die Kabel finden sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf
Seite 81.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet

Twisted Pair: Erforderlich

PELV: Erforderlich

Kabelaufbau fiir Kabel mit RJ45-Ste- |8 * 0,14 mmZ2 (AWG 24)

cker ")

Kabelaufbau fiir Kabel mit D-SUB- 2*0,25 mm2, 2 * 0,20 mm?2

Stecker: (2* AWG 22, 2 * AWG 24)
Querschnitt 0,20 mm2 (AWG 24) fir
CAN-Pegel, Querschnitt 0,25 mm2
(AWG 22) fur Bezugspotential.

1) Kabel mit RJ45-Stecker sind nur innerhalb eines Schaltschrankes zulassig.

» Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen, siehe Seite 87.

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (Seite 420), um das Risiko
eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.
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Stecker D-Sub und RJ45  Fir den Feldbus CAN wird im Feld typischerweise ein Kabel mit D-
Sub Steckern verwendet. Innerhalb eines Schaltschranks haben Ver-
bindungen mit RJ45 Kabel den Vorteil der einfachen und schnellen
Verdrahtung. Fir CAN-Kabel mit RJ45 Stecker halbiert sich die maxi-
mal zuldssige Buslange.

Um eine RJ45 Verdrahtung innerhalb eines Schaltschranks mit einer
D-Sub Verdrahtung im Feld zu verbinden, kbnnen Mehrfachverteiler
benutzt werden, siehe folgendes Bild. Die Stammleitung wird Gber
Schraubklemmen am Mehrfachverteiler angeschlossen, die Verbin-
dung zu den Geraten erfolgt Gber vorkonfektionierte Kabel. Siehe
Kapitel "12.6 CANopen Stecker, Verteiler, Abschlusswidersténde”.

/@

©- RJ45 @D/@

uns

@% D-SUB
Bild 34: Verbindung von RJ45 CAN im Schaltschrank mit dem Feld

(1) Gerate mit RJ45 CAN-Anschluss im Schaltschrank

(2) CANopen Kabel mit RJ45-Steckern

(3) Verbindungskabel Gerat zum Verteiler, zum Beispiel
TCSCCN4F3M3T fir Verteiler TSXCANTDM4

(4) Verteiler im Schaltschrank, zum Beispiel TSXCANTDM4 als
D-Sub Vierfachverteiler oder VW3CANTAP2 als RJ45-Ver-
teiler

(5) Feldbuskabel (Stammleitung) zu Busteilnehmern auf3erhalb

des Schaltschranks, am Verteiler mit Schraubklemmen
angeschlossen.

Querschnitt 0,20 mm? (AWG 24) fir CAN-Pegel, Querschnitt
0,25 mm? (AWG 22) fiir Bezugspotential.

(6) Abschlusswiderstand 120 Q RJ45 (TCSCAR013M120)

Servo-Antriebssystem 127



5 Installation

LXM28A und BCH2

Maximale Buslénge CAN

Die maximale Buslange hangt von der gewahlten Baudrate ab. Die
folgende Tabelle zeigt die maximale Gesamtlange des CAN-Buses bei
Kabel mit D-Sub Steckern.

Baudrate Maximale Buslange
125 kbit/s 500 m (1640 ft)

250 kbit/s 250 m (820 ft)

500 kbit/s 100 m (328 ft)

1000 kbit/s 20 m (65,6 ft)

1) Laut CANopen Spezifikation betragt die maximale Buslange 40 m. In der Praxis hat
sich jedoch gezeigt, dass bei einer Begrenzung der Lange auf 20 m Kommunikati-
onsfehler, die durch duflere Storeinflisse verursacht werden, verringert werden.

Bei einer Baudrate von 1 Mbit/s sind die Stichleitungen begrenzt auf
0,3 m (0,98 ft).

Abschlusswiderstédnde  Die beiden Enden eines Bus-Kabelstrangs missen terminiert werden.
Dies wird durch jeweils einen 120 Q Abschlusswiderstand zwischen
CAN_ L und CAN H erreicht.
Stecker mit integriertem Abschlusswiderstand gibt es als Zubehdr,
siehe Kapitel
"12.6 CANopen Stecker, Verteiler, Abschlusswiderstdande" auf Seite
420.
Anschlussbild CN4 CAN

Bild 35: Anschlussbild CN4 CANopen

Pin Signal Bedeutung E/A

1 CAN H CAN-Schnittstelle CAN-Pegel

2 CAN L CAN-Schnittstelle CAN-Pegel

3 CAN 0V Bezugspotential CAN -

4.5 - Reserviert -

6 und Steckerge- SHLD Funktionserde / Schirm - Intern verbunden mit Erdepotential |-

hause des Antriebverstarker

7 CAN_ 0V Bezugspotential CAN -

8 - Reserviert -
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CANopen anschlieBen

Potentialausgleichsleitungen

Abschlusswiderstédnde

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie keine reservierten oder nicht benutzen Anschliisse
und keine Anschliisse, die mit N.C. (No Connection, nicht ange-
schlossen) gekennzeichnet sind.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

» Schlielen Sie das CANopen Kabel mit einem RJ45 Stecker an
CN4 (Pin 1, 2 und 3) an. Beachten Sie die Hinweise und Beson-
derheiten des Kabels mit RJ45-Steckern.

» Uberpriifen Sie die eingerastete Verriegelung der Stecker am
Gehause.

Durch Potentialunterschiede kdnnen auf Kabelschirmen unzulassig
hohe Strome flieRen. Verwenden Sie Potentialausgleichsleitungen,
um Strome auf den Kabelschirmen zu verringern.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Erden Sie die Kabelschirme fir alle schnellen E/A-Signale, analo-
gen E/A-Signale und Feldbussignale an einem einzigen Punkt.

* Verlegen Sie Feldbuskabel und Signalkabel getrennt von Leis-
tungskabeln.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

1) Erdung an mehreren Punkten ist zulassig, wenn die Anschlisse an einer Potentia-
lausgleichsplatte vorgenommen werden, die ausreichend dimensioniert ist, um im
Fall von Kurzschlussstromen im Leistungssystem eine Beschadigung der Kabel-
schirme verhindern zu helfen.

Die Potentialausgleichsleitung muss fiir den maximalen Ausgleichs-

strom dimensioniert sein. Die folgenden Leiterquerschnitte knnen

verwendet werden:

* 16 mm? (AWG 4) fur Potentialausgleichsleitungen bis 200 m
(656 ft) Lange

+ 20 mm? (AWG 4) fir Potentialausgleichsleitungen iber 200 m
(656 ft) Lange

Die beiden Enden eines Bus-Kabelstrangs missen terminiert werden.
Dies wird durch jeweils einen 120 Q Abschlusswiderstand zwischen
CAN_ L und CAN H erreicht.
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5.4.1.7 Anschluss Endstufenversorgung und Steuerungsversorgung (CN5)

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

A A GEFAHR

UNZUREICHENDE ERDUNG

* Verwenden Sie einen Schutzleiter von mindestens 10 mm?
(AWG 6) oder zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Leiter fur
die Versorgung der Leistungsklemmen.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

A WARNUNG

UNZUREICHENDER SCHUTZ GEGEN UBERSTROM

* Verwenden Sie die im Kapitel "Technische Daten" vorgeschriebe-
nen externen Sicherungen.

» SchlieRen Sie das Produkt nicht an ein Netz an, dessen Bemes-
sungskurzschlussstrom (SCCR) den im Kapitel "Technische
Daten" zugelassenen Wert Uberschreitet.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

A WARNUNG

FALSCHE NETZSPANNUNG

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

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

Uberpriifen Sie die zugelassenen Netzformen bevor Sie das Gerét
anschlieRen, siehe Kapitel
"2.3.1 Elektrische Daten Antriebsverstérker", Seite 42.
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Kabelspezifikation

Eigenschaften der Klemmen

Beachten Sie die geforderten Eigenschaften der Kabel, siehe Seite
81, und die Informationen zur Elektormagnetischen Vertraglichkeit

(EMV), siehe Seite 79.

Schirm:

Twisted Pair:

PELV:

Kabelaufbau:

Die Leiter missen einen ausreichen-
den Querschnitt besitzen, um im Feh-
lerfall die Sicherung am Netzan-
schluss auslésen zu kdnnen.

Maximale Kabellange:

3m (9,84 ft)

Besonderheiten:

Die Klemmen sind fir Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden

Sie, wenn méglich, Aderendhiilsen.

LXM28- UAS, U01, U02, U20, U30, U45
uo04, Uo7, U10,
u15
Anschlussquerschnitt  |mm?2 0,75...2,5 0,75 ...6
(AWG) |(20...14) (20 ... 10)
Abisolierlange mm 8..9 15
(in)
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Voraussetzungen fiir das Anschlie- Beachten Sie folgende Hinweise:

Ren der Endstufenversorgung Schalten Sie Netzsicherungen vor. Die maximalen Werte und

Sicherungstypen siehe Kapitel
"2.3.1 Elektrische Daten Antriebsverstérker".

» Beachten Sie die EMV Vorgaben. Verwenden Sie, wenn erforder-
lich, Uberspannungsableiter und Netzdrossel.

+  Wenn das Netzkabel zwischen externem Netzfilter und Antriebs-
verstarker langer als 200 mm (7,87 in) ist, muss es geschirmt sein
und beidseitig geerdet werden.

» Beachten Sie die Anforderungen fir den Aufbau entsprechend UL,
siehe Kapitel "2.6 Bedingungen fiir UL 508C".

* Verwenden Sie einen Schutzleiter von mindestens 10 mm?

(AWG 6) oder zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Leiter fur
die Versorgung der Leistungsklemmen. Beachten Sie bei der
Erdung die ortlichen Vorschriften und Bestimmungen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH UNZUREICHENDE ERDUNG

+ Stellen Sie die Einhaltung aller geltenden Vorschriften und
Bestimmungen hinsichtlich Erdung des gesamten Antriebssys-
tems sicher.

» Erden Sie das Antriebssystem, bevor Sie Spannung anlegen.

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

* Der Querschnitt der Schutzleiter muss den gtiltigen Normen ent-
sprechen.

« Betrachten Sie Kabelschirme nicht als Schutzleiter.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Anschluss Endstufenversorgung ~220V

X

- 4w
N

00000

Bild 36: Anschlussbild Endstufenversorgung

» Uberpriifen Sie die Netzform. Die zugelassenen Netzformen finden
Sie im Kapitel "2.3.1 Elektrische Daten Antriebsverstérker".

» SchlieBen Sie das Netzkabel an (Bild 36).

» Uberpriifen Sie die eingerastete Verriegelung der Stecker am
Gehause.
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Anschlussplan einphasig und drei-
phasig anschlieRbare Geréte

Antriebsverstarker mit einer Dauerleistung von 50 W bis 1500 W kén-
nen einphasig oder dreiphasig angeschlossen werden. Antriebsver-
starker mit einer Dauerleistung Gber 1500 W missen dreiphasig ange-
schlossen werden.

or L]

-~
|
+ ~
- ]
O
i ALRM_RY
]
A %Ej A
Servo Drive
CN1
DO5+(28)

Bild 37: Anschlussplan einphasig und dreiphasig anschlieRbare Gerate

5.4.1.8 Anschluss DC-Bus (CN6)

Anforderungen zur Verwendung

Bei falscher Verwendung des DC-Busses kdnnen die Antriebsverstar-
ker sofort oder mit Zeitverzégerung zerstort werden.

A WARNUNG

ZERSTORUNG VON ANLAGENTEILEN UND VERLUST DER STEUER-
UNGSKONTROLLE

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Diese und weitere Informationen finden Sie Sie im Dokument LXM28 -
Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis. Wenn Sie einen
gemeinsamen DC-Bus verwenden mochten, miissen Sie zuerst das
Dokument "LXM28 - Gemeinsamer DC-Bus - Anwendungshinweis"
lesen.

Die Anforderungen und Grenzwerte fir die Parallelschaltung mehrerer
Gerate am DC-Bus finden Sie als Anwendungshinweis unter
www.schneider-electric.com (siehe Kapitel

" Weiterfiihrende Dokumentation”). Bei Fragen oder Problemen im
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Zusammenhang mit dem Bezug des Anwendungshinweises wenden
Sie sich an Ihr lokales Schneider Electric Vertriebsbiro.
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5.4.1.9 Anschluss Bremswiderstand (CN7)

Interner Bremswiderstand

Externer Bremswiderstand

Ein unzureichend dimensionierter Bremswiderstand kann zu Uber-
spannung am DC-Bus flihren. Bei einer Uberspannung am DC-Bus
wird die Endstufe deaktiviert. Der Motor wird nicht mehr aktiv verzo-
gert.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» 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.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Weitere Informationen zum Thema Seite
Technische Daten Bremswiderstand 52
Dimensionierung Bremswiderstand 95
Bestelldaten externe Bremswiderstande (Zubehor) 419

Im Gerat ist zur Aufnahme von Bremsenergie ein Bremswiderstand
integriert. Im Auslieferungszustand ist der interne Bremswiderstand
ausgewahilt.

Ein externer Bremswiderstand wird fir Anwendungen bendétigt, bei
denen der Motor stark gebremst werden muss und der interne Brems-
widerstand die Uberschissige Bremsenergie nicht mehr aufnehmen
kann.

Die Auswahl und Dimensionierung des externen Bremswiderstands
wird im Kapitel "4.6 Dimensionierung Bremswiderstand", Seite 95
beschrieben. Passende Bremswiderstéande finden Sie im Kapitel
"12 Zubehér und Ersatzteile", Seite 424.
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Kabelspezifikation

Eigenschaften der Klemmen CN7

Anschlussbild

Informationen Uber die Kabel finden sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf
Seite 81.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet

Twisted Pair: -

PELV: -

Kabelaufbau: Mindestquerschnitt der Leiter: glei-
cher Querschnitt wie Endstufenver-
sorgung, siehe Seite 130.
Die Leiter missen einen ausreichen-
den Querschnitt besitzen, um im Feh-
lerfall die Sicherung am Netzan-
schluss auslésen zu kénnen.

Maximale Kabellange: 3m

Besonderheiten: Temperaturbestandigkeit

Die Bremswiderstande im Kapitel "12 Zubehér und Ersatzteile” besit-
zen ein 3-adriges Kabel mit einer Lange zwischen 0,75 m (2,46 ft) bis
3 m (9,84 ft).

Die Klemmen sind flr Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden
Sie, wenn méglich, Aderendhtilsen.

LXM28. UAS5, U01, U02, U20, U30, U45
uo4, Uo7, U10,
u15
Anschlussquerschnitt  |mm?2 0,75 ...2,5 0,75 ...6
(AWG) |(20...14) (20 ... 10)
Abisolierlange mm 8..9 15
(in)

Die Klemmen sind flr feindrahtige und starre Leiter zugelassen.
Beachten Sie den maximal zulassigen Anschlussquerschnitt. Beden-
ken Sie, dass Aderendhiilsen den Leiterquerschnitt vergroRern.

Aderendhlilsen: Wenn Sie Aderendhlilsen verwenden, benutzen Sie
fur diese Klemmen nur Aderendhiilsen mit Kragen.

Bild 38: Anschlussbild interner oder externer Bremswiderstand

(1) Interner Bremswiderstand aktiviert
(2) Anschluss externer Bremswiderstand
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Externen Bremswiderstand

anschlie3en

v

Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Beachten Sie die
Sicherheitshinweise zur elektrischen Installation.

» Stellen Sie sicher, dass keine Spannungen mehr anliegen (Sicher-
heitshinweise)

» Erden Sie den Anschluss PE (Erde) des Bremswiderstands.
» Schlielen Sie den externen Bremswiderstand am Geréat an.

» Verbinden Sie den Kabelschirm grofflachig mit dem zentralen
Erdungspunkt Ihres Aufbaus.

A A GEFAHR

GEFAHRDUNG DURCH ELEKTRISCHEN SCHLAG, EXPLOSION ODER
LICHTBOGEN-EXPLOSION

* Vor Arbeiten am Antriebssystem:

- Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor
der Installation oder Entfernung von Zubehérteilen, Hardware,
Kabeln oder Drahten alle Gerate, einschlie3lich der ange-
schlossenen Komponenten, von der Spannungsversorgung
trennen.

- Bringen Sie eine "NICHT EINSCHALTEN" oder gleichwertige
Gefahrenkennzeichnung an allen Netzschaltern an.

- Alle Schalter gegen Wiedereinschalten sichern.

- Warten Sie 15 Minuten (Entladung der DC-Bus-Kondensato-
ren).

- Die Spannung am Zwischenkreis mit einem Spannungsmess-
gerat mit geeigneter Bemessungsspannung gemal den
Anweisungen im vorliegenden Dokument prifen und sicher-
stellen, dass die Spannung unter 42,4 Vdc liegt.

- Setzen Sie nicht voraus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist,
wenn die DC-Bus-LED aus ist.

+  Wenn die Anlage nachweislich oder aller Wahrscheinlichkeit nach
unter Spannung steht, keine Anschlisse, Kontakte, Klemmen,
ungeschirmten Teile oder Leiterplatten berthren.

* Verwenden Sie ausschliel3lich elektrisch isolierte Werkzeuge.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

* Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorka-
bels, so dass Wechselspannungen im Motorkabel nicht auf unbe-
nutzte Adern Uberkoppeln.

* Kurzschlisse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwi-
schenkreises vermeiden.

 Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehdrteile,
Hardware, Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Pro-
dukt ordnungsgemal geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Dieses Gerat und jegliche zugehdrigen Produkte dirfen nur mit
der angegebenen Spannung betrieben werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

5.4.1.10 Anschluss Motorphasen (CN8)

Am Motoranschluss kdnnen hohe Spannungen unerwartet auftreten.
Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird. Wechsel-
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spannungen kénnen im Motorkabel auf unbenutzte Adern Gberkop-
peln.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

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

« Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

+ Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorka-
bels.

» Erganzen Sie die Erdung Uber das Motorkabel durch eine zusatz-
liche Erdung am Motorgehause.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

HINWEIS: Durch falsche Verdrahtung des Motoranschlusses kénnen
stromflihnrende Litzen aus dem Motorstecker unter dem HMI herausra-
gen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FALSCHE VERDRAHTUNG

« Stellen Sie sicher, dass der Schutzleiteranschluss (PE) des
Gerats mit Erde verbunden ist.

» Entfernen Sie erst dann die Aderendhilse aus der Schutzleiter-
klemme (PE) des Motorsteckers, wenn Sie bereit sind, den
Schutzleiter des Motors an der Schutzleiterklemme (PE) des
Motorsteckers anzuschlieflden.

+ Stellen Sie beim beim Verdrahten des Motorsteckers sicher, dass
kein blankes Metall der Litzen aus dem Steckergehduse heraus-
ragt.

» Stellen Sie sicher, dass die Litzen nicht durch Vibration oder
andere aullere Einflisse aus dem Klemmen des Motorsteckers
geldést werden kdnnen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Antriebssysteme kénnen bei Verwendung nicht zugelassener Kombi-
nationen von Antriebsverstarker und Motor unbeabsichtigte Bewegun-
gen ausfliihren. Auch bei ahnlichen Motoren besteht eine Gefahrdung
durch eine andere Justage des Encoder-Systems. Auch wenn die Ste-
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Kabelspezifikation

Eigenschaften der Klemmen CN8

cker fur den Motoranschluss und den Encoderanschluss mechanisch
passen, bedeutet dies nicht, dass der Motor verwendet werden darf.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

Verwenden Sie nur zugelassene Kombinationen von Antriebsverstar-
ker und Motor.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Eine Liste der zugelassenen Kombinationen finden Sie im Kapitel
"1.5 Zuldssige Produktkombinationen”.

Verlegen Sie das Motorkabel und das Encoderkabel beginnend vom
Motor in Richtung Gerét. Dies ist aufgrund der konfektionierten Ste-
cker oft schneller und einfacher.

Informationen Uber die Kabel finden sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf
Seite 81.

Schirm: Erforderlich, beidseitig geerdet
Twisted Pair: -
PELV: Die Adern fir die Haltebremse mus-

sen PELV entsprechen

Kabelaufbau: 3 Adern fiir Motorphasen

Die Leiter missen einen ausreichen-
den Querschnitt besitzen, um im Feh-
lerfall die Sicherung am Netzan-
schluss auslésen zu kénnen.

Maximale Kabellange: Abhangig von geforderten Grenzwer-
ten flr leitungsgebundene Stérungen.

Kategorie C3: 50 m (164 ft)

Enthalt Adern flir den Temperatursen-
sor

Besonderheiten:

Beachten Sie folgende Hinweise:

+ Es darf nur das Original-Motorkabel angeschlossen werden.

*  Wenn Sie auf der Motorseite die Adern nicht anschlie3en, missen
Sie die Adern einzeln isolieren (Induktionsspannungen).

» Verwenden Sie vorkonfektionierte Kabel (Seite 479), um das Risiko
eines Verdrahtungsfehlers zu minimieren.

Die Klemmen sind fir Litzen und starre Leiter zugelassen. Verwenden
Sie, wenn moglich, Aderendhilsen.

LXM28e UAS5, U01, U02, U20, U30, U45
uo4, Uo7, u1o,
u15
Anschlussquerschnitt  |mm?2 0,75...2,5 0,75 ...6
(AWG) (20 ... 14) (20 ... 10)
Abisolierlange mm 8..9 15
(in) (0,31 ... 0,35) (0,59)

Servo-Antriebssystem

139



5 Installation

LXM28A und BCH2

Uberwachungen

Anschlussbild Motor

Motorkabel anschlieBen

Der Antriebsverstarker Uberwacht die Motorphasen auf:

» Kurzschluss zwischen den Motorphasen

* Kurzschluss zwischen den Motorphasen und Erde
(gilt fir Antriebsverstarker ausser Grofke 1)

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

Wenn ein Kurzschluss erkannt wird, wird die Endstufe deaktiviert. Der
Fehler ALOO1 wird erkannt. Nachdem Sie die Ursache des Uber-
stroms beseitigt haben, kdnnen Sie die Endstufe des Antriebsverstar-
kers wieder aktivieren.

HINWEIS: Nach drei erfolglosen Versuchen, die Endstufe wieder zu
aktivieren, wird ein weiteres Aktivieren fiir die Dauer von mindestens
einer Minute blockiert.

Bild 39: Anschlussbild Motor

Anschluss Bedeutung Farbe "
(IEC 757)

U Motorphase RD

\% Motorphase WH

w Motorphase BK

PE Schutzleiter GN/YE

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehor erhaltliche Kabel.

» Beachten Sie die Informationen zur EMV, siehe Kapitel
"4.1 Elektromagnetische Vertrdglichkeit (EMV)".

» SchlieRen Sie die Motorphasen und den Schutzleiter an CN8 an.
Beachten Sie, dass die Anschlisse U, V, W und PE (Erde) motor-
seitig und gerateseitig Ubereinstimmen.

» Uberpriifen Sie die eingerastete Verriegelung der Stecker am
Gehause.

140

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2 5 Installation

5.4.1.11 Anschluss Haltebremse

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe, die Motorposition bei
deaktivierter Endstufe zu halten. Die Haltebremse ist keine Sicher-
heitsfunktion und keine Betriebsbremse.

Fir einen Motor mit Haltebremse bendétigen Sie eine entsprechende
Haltebremsenansteuerung, die die Haltebremse beim Aktivieren der
Endstufe I6st und beim Deaktivieren der Endstufe die Motorwelle
fixiert.

Die Haltebremse wird an einem der digitalen Ausgange DO1 ... DO5
angeschlossen. Diesem Ausgang muss die Signalausgangsfunktion
BRKR zugewiesen werden. Die Signalausganfsfunktion BRKR liftet
die Haltebremse beim Aktivieren der Endstufe. Beim Deaktivieren der
Endstufe wird die Haltebremse wieder geschlossen.

Die Werkseinstellungen der Signalausgange hangen von der Betriebs-
art ab, siehe Kapitel "7.4.3 Voreinstellungen der Signalausgénge”. Je
nach Betriebsart ist die Signalausgangsfunktion mit den Werkseinstel-
lungen dem digitalen Ausgang DO4 zugewiesen oder nicht zugewie-
sen. Beim Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen mit P2-08 = 10
werden auch die die Zuordnungen der Signalausgangsfunktionen auf
die Werkseinstellungen zurickgesetzt.

Auch beim Umschalten der Betriebsart mit dem Parameter P1-01 oder
mit den Signaleingangsfunktionen V-Px und V-T kénnen die Zuwei-
sungen der Signalausgangsfunktionen auf die Werkseinstellung flr
die neue Betriebsart umgestellt werden. Mit der Einstellung D = 0 im
Parameter P1-01 bleiben die Zuweisungen der Signalausgangsfunkti-
onen in der neuen Betriebsart erhalten.

Durch ein Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen oder durch
Umschalten der Betriebsart kann sich die Zuweisung der Signalaus-
gangsfunktionen so andern, dass die Haltebremse unbeabsichtigt
geoffnet wird.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Stellen Sie sicher, dass der digitale Ausgang, dem die Signalaus-
gangsfunktion BRKR flr die Haltebremse zugewiesen ist, korrekt
verdrahtet und konfiguriert ist.

+ Stellen Sie vor dem Umschalten der Betriebsart sicher, dass die
Signalausgangsfunktion BRKR fiir die Haltebremse in der neuen
Betriebsart nicht unbeabsichtigt einem falschen digitalen Aus-
gang zugewiesen wird.

» Stellen Sie vor dem Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen
sicher, dass die Signalausgangsfunktion BRKR fur die Halte-
bremse dem richtigen digitalen Ausgang zugewiesen wird oder
nehmen Sie die Zuweisung nach dem Zuriicksetzen entspre-
chend den Anforderungen |hrer Anlage erneut vor, bevor Sie die
Anlage starten.

» Treffen Sie in allen Fallen alle erforderlichen MaRnahmen, um
unbeabsichtigte Bewegungen der Last durch Liften der Halte-
bremse zu verhindern.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.
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Servo Motor

Servo Drive
24Vdc —¢— 2
VDD | o (1)
T
g Ejj oo R
DO1+...DO5+ | | e Brake
— - +
DO1-...DO5- e
COM-
Bild 40: Beispiel (Logiktyp 2) zur Verdrahtung der Haltebremse
(1) Das Ausloésen eines NOT-HALTs sollte die Haltebremse
schlief3en
(2) Freilaufdiode
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5.4.1.12 Anschluss STO (CN9)

Kabelspezifikation aulBerhalb des
Schaltschrankes

Kabelspezifikation innerhalb des
Schaltschrankes

Eigenschaften des Anschlusses

Die Anforderungen zur Verwendung der Sicherheitsfunktion STO fin-
den Sie im Kapitel "4.5 Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")".

Schirm: Ja

Twisted Pair: Ja

PELV: erforderlich
Mindestquerschnitt Adern: 2*0,34 mm2 (AWG 22)
Maximale Kabellange: 30 m (98,4 ft)
Sicherung: 4 A

Schirm: Nein

Twisted Pair: Nein

PELV: erforderlich
Mindestquerschnitt Adern: 2*0,25 mm?2 (AWG 24)
Maximale Kabellange: 3 m (9,84 ft)
Sicherung: 4 A

Stecker

Gehause Molex 436450400 ")
Crimpkontakt Molex 430300001 "

Anschlussquerschnitt

mm?2 0,25...0,34
(AWG) [(24 ...22)

1) Oder entsprechendes Aquivalent.
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Anschlussbild
1 JMPC 1
2 |9 JMPC_2
wn
o -
3 2 STO 0V
4 ~ STO 24V
Bild 41: Anschlussbild Sicherheitsfunktion STO
Pin Signal Bedeutung
1 JMPC 1 Steckbriicke 1 zum Anschluss an STO_24V wenn die Sicherheitsfunktion
STO in Ihrer Anwendung nicht benutzt wird
2 JMPC 2 Steckbriicke 2 zum Anschluss an STO_0V wenn die Sicherheitsfunktion STO
in Ihrer Anwendung nicht benutzt wird
3 STO_0V Sicherheitsfunktion STO 0 Vdc Eingang »
4 STO_ 24V Sicherheitsfunktion STO 24 Vdc Eingang )

1) PELV Netzteil erforderlich.

Sicherheitsfunktion STO anschlie-

Ren

Sicherheitsfunktion STO deaktivie-

ren

» Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung, die Kabel und ange-
schlossene Schnittstellen den Anforderungen an PELV entspre-
chen.

» SchlieRen Sie die Sicherheitsfunktion STO entsprechend den Vor-
gaben im Kapitel "4.5 Sicherheitsfunktion STO ("Safe Torque Off")"
auf Seite 85 an.

Wenn die Sicherheitsfunktion STO nicht verwendet wird, dann muss
sie deaktiviert werden. Durch das Stecken der Steckbriicke fir CN9
wird Pin 1 mit Pin 4 und Pin 2 mit Pin 3 gebrickt und dadurch die
Sicherheitsfunktion STO deaktiviert. Die Steckbriicke fir CN9 ist im
Auslieferungszustand gesteckt.

% bl
Ak

O
Dgg

Bild 42: Sicherheitsfunktion STO deaktivieren
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5.4.2 Elektrische Installation Motor

5.4.2.1 Anschlisse und Pinbelegungen

Bild 43: Anschlussiibersicht

(1) Encoderanschluss
(2) Motoranschluss
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Pinbelegung Motoranschluss  Pinbelegung der Motorphasen und der Haltebremse.

1
1 2
3

Bild 44: Motoranschluss Plastiksteckverbinder (Typ A und Typ B)

Bild 45: Motoranschluss MIL-Stecker (Typ C und Typ D)

Pin Pin Pin Signal Bedeutung Farbe "
Typ A Typ B Typ Cund D (IEC 757)
1 1 E U Motorphase U RD
2 2 G Motorphase V WH
3 4 B Motorphase W BK
4 5 D PE Schutzleiter GN/YE
- 3 F BRAKE 24V Versorgungsspannung Haltebremse |BU
24 Vdc
- 6 A BRAKE 0V Bezugspotential Haltebremse 0 Vdc |BN

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehdr erhaltliche Kabel.
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Pinbelegung Encoder-Anschluss

Gegenstecker

Pinbelegung des Encoders.

7141
8|5|2
916 |3

Bild 46: Encoder-Anschluss Plastiksteckverbinder (Typ A)

P4 3 ]

@ POTO e

°
oM
s e
R ®
® S
Jeo
H

m.U.O.

0

Bild 47: Encoder-Anschluss Militarsteckverbinder (Typ B)

Pin Pin Signal |Bedeutung Farbe )
Typ A Typ B (IEC 757)
1 A T+ Daten BU

4 B T- Daten BU/BK
2 C - Reserviert -

3 D - Reserviert -

5 F - Reserviert -

6 G - Reserviert -

7 S DC+5V  |Versorgungsspannung |RD/WH
8 R GND Bezugspotential BK/WH
9 L Shield |Schirm BK

1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehér erhaltliche Kabel.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Verbinden Sie keine reservierten oder nicht benutzen Anschlisse
und keine Anschlisse, die mit N.C. (No Connection, nicht ange-
schlossen) gekennzeichnet sind.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Passende Gegenstecker finden Sie im Kapitel
"12.2 Stecker und Adapter".
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5.4.2.2 Anschluss Motor und Encoder

Schutzleiterverbindung

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

A GEFAHR

BRANDGEFAHR DURCH FALSCHEN ANSCHLUSS

Schlieen Sie den Motor nur an einen passenden und zugelassenen
Antriebsverstarker an.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Eine Liste der zugelassenen Kombinationen finden Sie im Kapitel
"1.5 Zuldssige Produktkombinationen”.

Am Motoranschluss kénnen hohe Spannungen unerwartet auftreten.
Der Motor erzeugt Spannung, wenn die Welle gedreht wird. Wechsel-
spannungen kénnen im Motorkabel auf unbenutzte Adern Uberkop-
peln.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

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

« Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

+ Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorka-
bels.

» Erganzen Sie die Erdung Uber das Motorkabel durch eine zuséatz-
liche Erdung am Motorgehduse.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

[

» Erden Sie den Motor Uber eine Erdungsschraube, wenn die
Erdung Uber den Flansch und den Schutzleiter des Motorkabels
nicht ausreichend ist. Verwenden Sie Teile mit geeignetem Korrosi-
onschutz.
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Kabel anschlie3en

Durch falsche Installation des Kabels kann die Isolation beschadigt
werden. Gebrochene Leiter im Kabel oder nicht korrekt gesteckte Ste-
cker kdnnen durch Lichtbogen schmelzen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, LICHTBOGEN-EXPLOSION ODER BRAND
DURCH FALSCHE INSTALLATION DES KABELS

» Vor dem Stecken oder Abziehen der Stecker alle Anschliisse
spannungsfrei schalten.

+ Uberpriifen Sie vor dem AnschlieRen der Kabel die Pinbelegung
der Stecker gemafl den Angaben in diesem Kapitel.

+ Uberpriifen Sie vor dem Anlegen von Spannung, dass die Ste-
cker richtig gesteckt und verriegelt sind.

» Verhindern Sie Kréafte oder Bewegungen des Kabels an den
Kabeldurchfiihrungen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

» Verbinden Sie das Motorkabel und das Encoder-Kabel mit dem
Antriebsverstarker nach dem Anschlussplan des Antriebsverstar-
kers.

» Wenn Ihr Motor mit einer Haltebremse ausgestattet ist, beachten
Sie das Kapitel "5.4.2.3 Anschluss Haltebremse".

5.4.2.3 Anschluss Haltebremse

Die Haltebremse im Motor hat die Aufgabe, die Motorposition bei
deaktivierter Endstufe zu halten. Die Haltebremse ist keine Sicher-
heitsfunktion und keine Betriebsbremse.

Fir einen Motor mit Haltebremse benétigen Sie eine entsprechende
Haltebremsenansteuerung, die die Haltebremse beim Aktivieren der
Endstufe I6st und beim Deaktivieren der Endstufe die Motorwelle
fixiert.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel

"6.4.1.11 Anschluss Haltebremse".

Durch Beschadigung der Isolierung im Motorkabel kann Netzspan-
nung auf die Adern fiir die Haltebremse gelangen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH BESCHADIGUNG DES MOTORKA-
BELS

Verwenden Sie fur die Haltebremse eine PELV-Spannungsversor-
gung.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.
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5.5

Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte Bewegung
hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse bei
einem Test der Haltebremse im Arbeitsbereich befinden.

Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen kein Schaden entstehen kann.

Kabelspezifikation  Die Kabelspezifikation finden Sie im Kapitel "4.2 Kabel" auf Seite 87.

Installation tUberprifen

Uberpriifen Sie die durchgefiihrte Installation:

| 4

Prifen Sie die mechanische Befestigung des gesamten Antriebs-
systems:

Sind die vorgeschriebenen Abstande eingehalten?

Sind alle Befestigungsschrauben mit dem vorgeschriebenen
Anzugsmoment festgezogen worden?

Prifen Sie die elektrischen Anschlisse und die Verkabelung:

Sind alle Schutzleiter angeschlossen?

Haben alle Sicherungen den korrekten Wert und sind vom passen-
den Typ?

Sind an den Kabelenden alle Adern angeschlossen oder isoliert?
Sind alle Kabel und Stecker angeschlossen und korrekt verlegt?
Sind mechanische Verriegelungen der Stecker korrekt und wirk-
sam?

Sind die Signalleitungen richtig angeschlossen?

Sind notwendige Schirmanbindungen EMV-gerecht durchgefiihrt?
Sind alle EMV-Malinahmen durchgefihrt?

Uberpriifen Sie, ob alle Abdeckungen und Dichtungen des Schalt-

schranks richtig installiert sind, um die erforderliche Schutzart zu
erreichen.
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6 Inbetriebnahme

In diesem Kapitel wird die Inbetriebnahme des Produkts beschrieben.

Die Sicherheitsfunktion STO (Safe Torque Off) schaltet den DC-Bus
nicht spannungsfrei. Die Sicherheitsfunktion STO schaltet nur die Ver-
sorgung des Motors ab. Die Spannung am DC-Bus und die Netzspan-
nung fur den Antriebsverstarker liegen weiterhin an.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG

* Verwenden Sie die Sicherheitsfunktion STO zu keinem anderen
als dem vorgesehen Zweck.

* Verwenden Sie einen geeigneten Schalter, der nicht Teil der
Schaltung der Sicherheitsfunktion STO ist, um den Antriebsver-
starker von der Netzversorgung zu trennen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Ungeeignete Einstellungen oder ungeeignete Daten kdnnen unbeab-
sichtigte Bewegungen ausldsen, Signale auslosen, Teile beschadigen
sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Einstellungen
werden erst nach einem Neustart aktiv.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

» Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbekannten Einstel-
lungen oder Daten.

+ Andern Sie nur Parameter, deren Bedeutung Sie verstehen.

+ Flhren Sie nach dem Andern von Einstellungen einen Neustart
durch und Uberprifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstel-
lungen.

» Fuhren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fur alle
Betriebszustande und Fehlerfalle durch.

+ Uberpriifen Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Wenn die Endstufe unbeabsichtigt deaktiviert wird, zum Beispiel durch
Spannungsausfall, Fehler oder Funktionen, wird der Motor nicht mehr
kontrolliert gebremst.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Stellen Sie sicher, dass durch eine ungebremste Bewegung keine
Verletzungen und keine Sachschaden entstehen kénnen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Die metallischen Oberflachen am Produkt konnen sich im Betrieb auf
mehr als 80 °C (176 °F) erhitzen.

A WARNUNG

HEISSE OBERFLACHEN

» Verhindern Sie ungeschiitzten Kontakt mit heiRen Oberflachen.

+ Bringen Sie keine brennbaren oder hitzeempfindlichen Teile in die
Nahe der heiflen Oberflachen.

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

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Rotierende Teile kbnnen Verletzungen verursachen und Kleidungsstu-
cke und Haare erfassen. Lose Teile oder Teile mit Unwucht kdnnen
weggeschleudert werden.

A WARNUNG

BEWEGTE ANLAGENTEILE OHNE SCHUTZVORRICHTUNG

Stellen Sie sicher, dass durch rotierende Teile keine Verletzungen
und keine Materialschaden entstehen kdnnen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

SchlieRen der Haltebremse bei laufendem Motor flihrt zu schnellem
Verschleil® und Verlust der Bremskraft.

A WARNUNG

VERLUST DER BREMSKRAFT DURCH VERSCHLEISS ODER HOHE
TEMPERATUR

+ Benutzen Sie die Haltebremse nicht als Betriebsbremse.

+ Uberschreiten Sie nicht die maximale Anzahl von Bremsvorgan-
gen und die maximale kinetische Energie beim Bremsen beweg-
ter Lasten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Ein Offnen der Haltebremse kann eine unbeabsichtigte Bewegung
hervorrufen, zum Beispiel ein Absacken der Last bei Vertikalachsen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

« Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Hindernisse bei
einem Test der Haltebremse im Arbeitsbereich befinden.
» Stellen Sie sicher, dass durch ein Absacken der Last oder andere
unbeabsichtigte Bewegungen kein Schaden entstehen kann.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Auf das Produkt kann Uber unterschiedliche Zugriffskanale zugegriffen
werden. Wenn Gber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen
wird oder wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbe-
absichtigtes Verhalten ausgeldst werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Stellen Sie sicher, dass bei einem gleichzeitigen Zugriff tber
mehrere Zugriffskanale keine Befehle unbeabsichtigt ausgel6st
oder gesperrt werden.

+ Stellen Sie sicher, dass bei der Verwendung des exklusiven
Zugriffs keine Befehle unbeabsichtigt ausgelost oder gesperrt
werden.

» Stellen Sie sicher, dass erforderliche Zugriffskanale verfiigbar
sind.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Beim ersten Betrieb des Produkts besteht ein erhdhtes Risiko uner-
warteter Bewegungen zum Beispiel durch falsche Verdrahtung oder
ungeeignete Parametereinstellungen.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Fuhren Sie erste Tests ohne angekoppelte Lasten durch.

« Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fur NOT-
HALT fir alle am Test beteiligten Personen erreichbar ist.

* Rechnen Sie mit Bewegungen in nicht beabsichtigte Richtungen
oder einem Schwingen des Motors.

» Betreiben Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder
Hindernisse im Arbeitsbereich befinden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Der Motor kann sich durch durch falsche Montage bewegen, kippen

und stlirzen.

A WARNUNG

STURZENDE TEILE

Fihren Sie die Montage so aus (Verwendung von Schrauben mit
dem angemessenen Anzugsmoment), dass sich der Motor auch in
Fallen starker Beschleunigungen oder dauernder Erschitterungen

nicht 16st.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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6.1 Ubersicht

6.1.1 Inbetriebnahmeschritte

Fuhren Sie die folgenden Inbetriebnahmeschritte auch durch, wenn
Sie ein bereits konfiguriertes Gerat unter veranderten Betriebsbedin-
gungen einsetzen.

Was zu tun ist -
"5.5 Installation (berprtifen”

"6.5.1 Bewegungsrichtung prtifen”

"6.5.2 Probebetrieb Betriebsart Velocity (V)"
"6.5.3 Tuning durchfiihren"

"6.5.4 Sicherheitsfunktion STO (berpriifen"
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6.1.2 Werkzeuge zur Inbetriebnahme

Ubersicht  Inbetriebnahme und Parametrierung sowie Diagnoseaufgaben kénnen
Sie mit folgenden Werkzeugen durchfiihren:

®

Bild 48: Inbetriebnahmewerkzeuge

(1) Integriertes HMI
(2) PC mit Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library
(3) Feldbus

Vorhandene Gerateeinstellungen kénnen dupliziert werden. Eine
gespeicherte Gerateeinstellung kann in ein Gerat des gleichen Typs
eingespielt werden. Das Duplizieren kann genutzt werden, wenn meh-
rere Gerate die gleichen Einstellungen erhalten, zum Beispiel beim
Austausch von Geréaten.
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6.2

Integriertes HMI

Ubersicht

Das Gerat bietet die Mdglichkeit, tUiber das integrierte HMI (Human-
Machine-Interface) Parameter zu editieren, die Betriebsart Jog zu
starten oder ein Autotuning auszufihren. 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 Uiber das integrierte
HMI ausgeflihrt werden kann oder die Inbetriebnahmesoftware ver-
wendet werden muss.

Bild 49: Bedienelemente integriertes HMI

(1) 5-stellige 7-Segment-Anzeige
(2) Taste OK

(3) Pfeiltasten

(4) Taste M

(5) Taste S

HINWEIS: Durch falsche Verdrahtung des Motoranschlusses kénnen
stromflihrende Litzen aus dem Motorstecker unter dem HMI herausra-
gen.

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG DURCH FALSCHE VERDRAHTUNG

» Stellen Sie sicher, dass der Schutzleiteranschluss (PE) des
Gerats mit Erde verbunden ist.

» Entfernen Sie erst dann die Aderendhlilse aus der Schutzleiter-
klemme (PE) des Motorsteckers, wenn Sie bereit sind, den
Schutzleiter des Motors an der Schutzleiterklemme (PE) des
Motorsteckers anzuschlie3en.

» Stellen Sie beim beim Verdrahten des Motorsteckers sicher, dass
kein blankes Metall der Litzen aus dem Steckergehause heraus-
ragt.

« Stellen Sie sicher, dass die Litzen nicht durch Vibration oder
andere aullere Einflisse aus dem Klemmen des Motorsteckers
geldst werden kdnnen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.
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6.2.1

HMI Struktur

Parameters

=

0 =0 &0 =0 =0 =0 =06

byte

decimal and

. P2 P3 P4 P5 P6
{PO ) Status]o[m - Basic ]”[ Extended HCommunicationHDiagnostics]{\/lotion SeningsHPS Data Sets} o

Switch t;etween
high and low

'
Switch between

hexadecimal

Changing parameter values

Bild 50: HMI Struktur

Nach dem Einschalten des Gerats zeigt das Display fir etwa eine
Sekunde den Namen der ausgewahlten Statusinformation und wech-
selt danach zur Anzeige der entsprechenden Istwertes.

Element Funktion

HMI Anzeige | Uber die 5-stellige 7-Segment-Anzeige werden Istwerte, Para-
metereinstellungen, Statusinformationen und Fehlernummern
angezeigt.

Taste M Mit der Taste M wird zwischen der Anzeige von Istwerten, Feh-

lernummern und Parametern gewechselt.

Wird ein Fehler erkannt, zeigt das HMI die Fehlernummer an.
Durch Driicken der Taste M kann die Anzeige zwar gewechselt
werden, jedoch wechselt die Anzeige nach 20 Sekunden ohne
Interaktion wieder zur Anzeige der Fehlernummen.

Taste S Mit der Taste S wird durch die Parametergruppen geblattert.

Nachdem ein Parameter ausgewahlt wurde und sein Wert
angezeigt wird, lasst sich mit der Taste S die Cursorposition
nach links verschieben. Die Stelle der aktuellen Cursorposition
blinkt. Mit den Pfeiltasten kann der Wert an der aktuellen Cur-
sorposition verandert werden.

Mit den Pfeiltasten wird durch die Istwerte sowie durch die
Parameter innerhalb einer Parametergruppe geblattert. Werte
kénnen mit den Pfeiltasten erhéht oder verkleinert werden.

Pfeiltasten

Nach Auswahl eines Parameters wird durch Drlicken der Taste
OK der aktuelle Parameterwert angezeigt. Uber die Pfeiltasten
kann der angezeigte Wert verandert werden. Ein erneutes

Taste OK

Dricken der Taste OK speichert den Wert.
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6.2.2 7-Segment-Anzeige

Speichern von Einstellungen

Darstellung von Zahlen in der 7-
Segment-Anzeige

Wenn ein neuer Wert flir einen Parameter eingestellt und anschlie-
Rend die Taste OK gedriickt wird, erscheint fir etwa eine Sekunde
eine Nachricht auf dem Display als Rickmeldung.

7-Segment- |Beschreibung

Anzeige

SALEdD Der neue Parameterwert wurde erfolgreich gespeichert.

F-olY Der Parameterwert ist ein Lesewert und kann nicht gespei-
chert werden (Read-Only).

Prok Das Andern des Parameterwerts setzt einen exklusiven Zugriff
voraus. Siehe Kapitel "7.1 Zugriffskanéle".

ouk-r Der neue Parameterwert liegt auRerhalb des Wertebereichs
(Out of range).

Sruon Der neue Parameterwert kann nur bei deaktivierter Endstufe
gespeichert werden (Servo On).

Po-0n Der neue Parameterwert wird erst beim nachsten Einschalten
des Produktes Gibernommen (Power On).

Error Wird angezeigt, wenn ein eingegebener Parameterwert aus
anderen Griinden vom Antriebsverstarker nicht tbernommen
wird.

Folgende Grafik zeigt die dezimale Darstellung eines 16 Bit Wertes
und eines 32 Bit Wertes jeweils als positiver und negativer Wert.

s (D @5
e (RS @5

Negative Sign * *

SE - | =

f Low Byte
f High Byte
- 2147483648: m aﬂ
Negative Sign * * * Low Byte
Negative Sign * * * High Byte

Bild 51: Beispiel Darstellung dezimaler Werte
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Vorzeichen &ndern in der 7-Seg-
ment-Anzeige

Warnmeldungen und Fehlermel-
dung lber 7-Segment-Anzeige

Low Byte
\ AL VA a
0 x 1234FFFF: \—/\,
AVATAVA
s o)
High Byte
0 x 1285:
LA WAWA W/ a

Bild 52: Beispiel Darstellung hexadezimaler Werte

7-Segment- |Beschreibung

Anzeige

24580 Durch Driicken der Taste S fir langer als 2 Sekunden kann

24580 das Vorzeichen gewechselt werden.

H3I43E Negative dezimale Werte werden mit 2 Punkten dargestellt.

HCRE2 Negative hexadezimale Werte werden durch das Zweierkom-
plement dargestellt.

7-Segment- |Beschreibung

Anzeige

Lnnnn Bei einer Warnung erscheint die Meldung "Wnnnn" in der Seg-
mentanzeige. "Wn" steht fur Warnung. Die nachfolgenden 3
Zahlen "nnn" stehen fir die Nummer der Warnung. Eine Liste
der Warnungen finden Sie im Kapitel
"9.2 Nummern der Warnungen".

ALrnn Bei einem erkannten Fehler erscheint die Meldung "ALnnn" in
der Segmentanzeige. "AL" steht fur Fehler. Die nachfolgenden
3 Zahlen "nnn" stehen fir die Fehlernummer. Eine Liste der
Fehler finden Sie im Kapitel "9.3 Nummern der Fehler".

SkaP Ein "STOP" in der Segmentanzeige tritt auf, wenn ein exlusiver

Zugriff freigegeben wird und dabei die Endstufe noch aktiviert
ist. Weitere Details zu den Zugriffskanélen siehe Kapitel

"7.1 Zugriffskanéle".
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6.2.3 Statusinformationen tiber HMI

Nach dem Einschalten des Antriebverstarkers kdnnen Statusinforma-
tionen Uber das HMI angezeigt werden. Uber den Parameter P0-02
wird eingestellt, welche Statusinformationen angezeigt wird. Wird zum
Beispiel P0-02 auf den Wert 7 eingstellt, so zeigt der Antriebverstar-
kers nach dem Einschalten die Drehzahl des Motors an.
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Einstellung |Beschreibung

P0-02

0 Istposition (mit Getriebefaktor angewendet) in der Einheit PUU

1 Zielposition (mit Getriebefaktor angewendet) in der Einheit
PUU

2 Abweichung zwischen Istposition und Zielposition (mit Getrie-
befaktor angewendet) in der Einheit PUU

3 Istposition in Motorinkrementen (1280000 Pulse/Umdrehung)
Zielposition in Motorinkrementen (1280000 Pulse/Umdrehung)

5 Abweichung zwischen Istposition und Zielposition in Motorin-
krementen (1280000 Pulse/Umdrehung)

6 FlhrungsgroRe in Kilopulsen pro Sekunde (kpps)

7 Istgeschwindigkeit in min-!

8 Spannung fiir Zielgeschwindigkeit in Volt

9 Zielgeschwindigkeit in min-*

10 Spannung fur Zielmoment in Volt

11 Zielmoment in Prozent des Nennstroms des Motors

12 Durchschnittliche Last in Prozent des Nennstroms des Motors

13 Seit letztem Einschalten genutzte Spitzenstromreserve des
Antriebsverstarkers in Prozent des Nennstroms des Motors
(seit letztem Einschalten aufgetretener Maximalwert von Ein-
stellung 12)

14 Netzspannung in Volt

15 Verhaltnis Lasttragheit zu Motortragheit (geteilt durch 10)

16 Temperatur Endstufe in Grad Celsius (C°)

17 Resonanzfrequenz in Hz

18 Absolute Anzahl von Pulsen relativ zum Encoder

19 Mapping-Parameter 1: Inhalt von Parameter P0-25 (Mapping-
Ziel in Parameter P0-35 eingestellt)

20 Mapping-Parameter 2: Inhalt von Parameter p0-26 (Mapping-
Ziel in Parameter P0-36 eingestellt)

21 Mapping-Parameter 3: Inhalt von Parameter p0-27 (Mapping-
Ziel in Parameter P0-37 eingestellt)

22 Mapping-Parameter 4: Inhalt von Parameter P0-28 (Mapping-
Ziel in Parameter P0-38 eingestellt)

23 Statusanzeige 1: Inhalt von Parameter P0-09 (anzuzeigende
Statusinformation in Parameter P0-17 eingestellt)

24 Statusanzeige 2: Inhalt von Parameter P0-10 (anzuzeigende
Statusinformation in Parameter P0-18 eingestellt)

25 Statusanzeige 3: Inhalt von Parameter P0-11 (anzuzeigende
Statusinformation in Parameter P0-19 eingestellt)

26 Statusanzeige 4: Inhalt von Parameter P0-12 (anzuzeigende

Statusinformation in Parameter P0-20 eingestellt)
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Einstellung |Beschreibung

P0-02

27 Reserviert

39 Zustand der Digitaleingéange (Inhalt von P4-07)

40 Zustand der Digitalausgange (Inhalt von P4-09)

41 Status Antriebsverstarker (Inhalt von P0-46)

42 Betriebsart (Inhalt von P1-01)

49 Istposition Encoder (Inhalt von P5-18)

50 Zielgeschwindigkeit in min-1

53 Zielmoment in 0,1 Prozent vom Nennmoment

54 Istmoment in 0,1 Prozent vom Nennmoment

55 Istmoment in 0,01 A

77 Zielgeschwindigkeit in min-' in den Betriebsarten PT und PS

96 Firmware-Version und Firmware-Revision des Antriebsverstar-
kers (Inhalt von P0-00 und P5-00)

111 Nummer des erkannten Fehlers
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6.3 Einstellen der Gerateadresse, Baudrate und Verbindungseinstel-

lungen

Jedes Gerat wird iber eine eindeutige Adresse identifiziert. Jedes
Gerat muss eine eigene Gerateadresse erhalten, die nur einmal im
Netzwerk vergeben sein darf. Die Ubertragungsgeschwindigkeit
(Baudrate) muss fiir jeden Netzwerkteilnehmer gleich eingestellt sein.

Die Gerateadresse flir Modbus wird tUber den Parameter P3-00 ein-

gestellt.

Die Gerateadresse flir CANopen wird Gber den Parameter p3-05 ein-

gestellt.

Die Baudrate wird Uber den Parameter p3-01 eingestellt.

Die Verbindungseinstellungen werden tiber den Parameter p3-02

eingestellt.

125 kBit/s

250 kBit/s

SR
E
R -
H

1 MBit/s

9600 Baud

38400 Baud

57600 Baud

115200 Baud

TEER
TEER
EEER
TEES
TEER

Bild 53: Einstellen der Baudrate
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EEERE >

Modbus

/ E Databits 8, Parity None, Stopbits 2
B Databits 8, Parity Even, Stopbits 1
@ Databits 8, Parity Odd, Stopbits 1

' B Databits 8, Parity None, Stopbits 1

~
\

\
|
1
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1
|
|
1
|
|
|
|
|

Bild 54: Modbus Verbindungseinstellungen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

« Stellen Sie sicher, dass im Netzwerk oder Uber eine Remote-Ver-
bindung nur eine Master-Steuerung konfiguriert ist.

» Stellen Sie sicher, dass alle Gerate eindeutige Adressen haben.

» Bestatigen Sie, dass die Gerateadresse eindeutig ist, bevor Sie
das Geréat in Betrieb nehmen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-00 Gerateadresse Modbus - u16 Modbus 400n
ADR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1., EZ;’ CANopen 4300n
Die Gerateadresse muss eindeutig sein. 247
N . . Dezimal
Geénderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
pP3-01 Ubertragungsrate - u16 Modbus 4025
BRT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Bzh EZ;’ CANopen 4301
Mit diesem Parameter wird die Ubertra- 405n
gungsrate eingestellt. Hexadezimal
Details siehe Kapitel
"6.3 Einstellen der Geréteadresse, Baudrate
und Verbindungseinstellungen”.
Wenn dieser Parameter Gber CANopen ein-
gestellt wird, kann nur die Ubertragungsrate
fir CANopen festgelegt werden.
Geéanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes tber-
nommen.
P3-02 Modbus Verbindungseinstellungen - u16 Modbus 404n
PTL Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?: ?Zl\,/ CANopen 4302n
Dieser Parameter legt die Modbus-Verbin- |9y
dungseinstellungen fest. Hexadezimal
Details siehe Kapitel
"6.3 Einstellen der Geréteadresse, Baudrate
und Verbindungseinstellungen”.
Geénderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
P3-03 Handling von erkannten Modbus-Kommuni- |- u16 Modbus 406n
FLT kationsfehlern On RW CANopen 4303h
Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ‘1): per.
Dieser Parameter legt die Reaktion des Hexadezimal
Antriebsverstarkers auf einen erkannten
Kommunikationsfehler fest.
Wert 0: Erkannte Warnung
Wert 1: Erkannter Fehler
P3-04 Modbus Verbindungsiiberwachung ms u16 Modbus 408h
CWD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 Egl\r/ CANopen 4304
Dieser Parameter legt die maximal zul&s- 20000
sige Dauer eines Kommunikations-Timeouts | Dezimal
fest. Wenn die Zeit verstrichen ist, wird der
Kommunikations-Timeout als erkannter
Fehler behandelt.
Die Einstellung 0 deaktiviert die Verbin-
dungsuberwachung.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-05 Gerateadresse CANopen - u16 Modbus 40An
CMM Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E(\a’:’ CANopen 4305k
Dieser Parameter legt die CANopen-Gera- | 127
teadresse des Antriebsverstarkers in dezi- |Dezimal
malem Format fest.
Die Gerateadresse muss eindeutig sein.
Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produkts tber-
nommen.
Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
P3-07 Verzdgerungszeit Modbus-Antwort 0.5ms u16 Modbus 40En
CcDT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 E;’;’ CANopen 4307k
Dieser Parameter legt die Verzégerungszeit | 1000
fur eine Modbus-Antwort zum Master fest. |Dezimal
6.4 Inbetriebnahmesoftware

Bezugsquelle Inbetriebnahmesoft-

Die Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library bietet eine grafische
Benutzeroberflache und wird zur Inbetriebnahme, Diagnose und zum
Test der Einstellungen eingesetzt.

Online-Hilfe

Die Inbetriebnahmesoftware bietet Hilfefunktionen, die Sie tber

"? Hilfethemen" oder mit der Taste F1 starten kbnnen.

ware

http://www.schneider-electric.com

Die aktuelle Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library steht im
Internet unter folgender Adresse zum Download bereit:
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6.5 Schritte zur Inbetriebnahme

6.5.1 Bewegungsrichtung prufen

Bewegungsrichtung

Bewegungsrichtung priifen

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG DURCH VERTAUSCHEN DER
MOTORPHASEN

Vertauschen Sie nicht die Motorphasen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Wenn in lhrer Anwendung eine Umkehr der Bewegungsrichtung erfor-
derlich ist, kdnnen Sie die Bewegungsrichtung parametrieren.

Eine Bewegung erfolgt in positiver oder negativer Richtung.

Die Bewegungsrichtung ist wie folgt definiert: Positive Richtung gilt bei
Drehung der Motorwelle gegen den Uhrzeigersinn, wenn man auf die
Stirnflache der herausgefiihrten Motorwelle blickt.

Bild 55: Bewegungsrichtung bei Werkseinstellungen

v

Starten Sie die Betriebsart Jog. (HMI: PH-05)

< Auf dem HMI wird die Geschwindigkeit in der Einheit min-' fir JOG
(Manuellfahrt) angezeigt.

» Stellen Sie eine fur Ihre Anwendung passende Geschwindigkeit ein
und bestatigen Sie mit der Taste OK.

< Auf dem HMI wird 480 angezeigt.
Bewegung in positive Richtung:

> Dricken Sie die Taste "Pfeil nach oben".
< Die Bewegung erfolgt in positiver Richtung.

Bewegung in negative Richtung:

> Dricken Sie die Taste "Pfeil nach unten".
< Die Bewegung erfolgt in negativer Richtung.

Durch Dricken der Taste M wird die Betriebsart Jog wieder beendet.
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Bewegungsrichtung dndern

Wenn die erwartete Bewegungsrichtung nicht mit der tatsachlichen
Bewegungsrichtung Ubereinstimmt, kann die Bewegungsrichtung
invertiert werden.

* Umkehr der Bewegungsrichtung ist nicht aktiviert:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in positiver Rich-
tung.

* Umkehr der Bewegungsrichtung ist aktiviert:
Bei positiven Zielwerten erfolgt eine Bewegung in negativer Rich-
tung.

Uber den Parameter P1-01 C=1 wird die Bewegungsrichtung inver-
tiert.

P1-01 omms

Bild 56: Bewegungsrichtung andern
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6.5.2

Probebetrieb Betriebsart Velocity (V)

» Wahlen Sie Uber den Parameter P1-01: A=2 die Betriebsart Velo-
city (V) aus. Siehe Kapitel "7.3.1 Einstellen der Betriebsart".

Stellen Sie im Parameter P1-01: D=1 ein. Hiermit werden die Sig-
naleingangsfunktionen passend fir die Betriebsart Velocity (V) vor-
eingestellt und es mussen fiir den Probebetrieb lediglich DI6 bis

DI8 angepasst werden.

Geanderte Einstellungen fiir den Parameter P1-01 werden erst
beim nachsten Einschalten des Antriebverstarkers Gbernommen.
» Schalten Sie den Antriebverstarker erneut ein (Neustart).

» Wahlen Sie lber die Parameter P2-10 bis P2-17 folgende Signale-
ingangsfunktionen aus:

Digitale Eingang |Parameter |Einstellwert |Signal Funktion PIN an CN1
DI1 P2-10 101 SON Endstufe aktivieren 9
DI2 P2-11 109 TRQLM Activate Torque Limit 10
DI3 P2-12 114 SPDO Speed Reference Value Bit 0 34
DI4 P2-13 115 SPD1 Speed Reference Value Bit 1 8
DI5 p2-14 102 FAULT_RESET Fault Reset 33
DI6 pP2-15 0 - - -
DI7 P2-16 0 - - -
DI8 P2-17 0 - - -
Weitere Informationen zu den Einstellungen finden Sie im Kapitel
"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen”.
Fehlermeldungen HMI
Meldung Ursache Behebung
ALO13 Parameter P2-17 nicht auf 0 (deaktiviert). Stellen Sie den Parameter P2-17 auf 0.
ALO14 Parameter P2-15 nicht auf 0 (deaktiviert). Stellen Sie den Parameter P2-15 auf 0.
ALO015 Parameter P2-16 nicht auf 0 (deaktiviert). Stellen Sie den Parameter P2-16 auf 0.
Weitere Informationen zu mdglichen Fehlermeldungen finden Sie im
Kapitel "9 Diagnose und Fehlerbehebung".
Zielgeschwindigkeit  Die Zielgeschwindigkeit wird bitcodiert Uber die Signaleingangsfunkti-
onen SPDO (LSB) und SPD1 (MSB) selektiert:
- Signalzustand der digita- | Vorgabe der Zielgeschwindigkeit liber: Bereich
len Signaleingédnge
SPD1 SPDO
S1 0 0 Externes Analogsig- | Spannung zwischen -10V ... 10V
nal V_REF (PIN 42) und GND
(PIN 44)
S2 0 1 Interne Parameter |P1-09 -60000 ... 60000 *0,1 min-"
S3 0 P1-10
S4 1 1 P1-11
170 Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

6 Inbetriebnahme

Aktivieren Sie die Endstufe Gber DI1 (SON).

Wenn DI3 (SPDO0) und DI4 (SPD1) deaktiviert sind, wird die Zielge-
schwindigkeit Gber den Analogeingang V_REF vorgegeben.
Aktivieren Sie DI3(SPDO).

Die Zielgeschwindigkeit wird Uber den Parameter P1-09 vorgege-
ben. Bei Werkseinstellung betragt die Zielgeschwindigkeit 1000
min-'.
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6.5.3

Tuning durchfuhren

Autotuning und manuelles Tuning bewegt den Motor, um die Antriebs-
regelung einzustellen. Bei falschen Parametern kann es zu unbeab-
sichtigten Bewegungen kommen oder Uberwachungsfunktionen kén-
nen wirkungslos werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

« Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

» Stellen Sie sicher, dass die Werte flir die Parameter P9-26 und
P9-27 den verfligbaren Bewegungsbereich nicht Gberschreiten.

« Stellen Sie sicher, dass parametrierte Bewegungsbereiche ver-
fugbar sind.

» Berlcksichtigen Sie fir den verfugbaren Bewegungsbereich
zusatzlich den fiir Weg fiir die Verzégerungsrampe bei einem
NOT-HALT.

» Stellen Sie sicher, dass die Parameter fir einen Quick Stop kor-
rekt eingestellt sind.

» Stellen Sie sicher, dass die Endschalter korrekt funktionieren.

» Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Drucktaster fir NOT-
HALT fir alle Personen erreichbar ist, die Arbeiten durchflihren.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Das Autotuning passt das regelungstechnische Verhalten des
Antriebsverstarkers an das verwendete mechanische Antriebssystem
an und optimiert die Reglereinstellungen entsprechend. Externe Fak-
toren wie zum Beispiel eine Last am Motor werden bericksichtigt. Die
Reglereinstellungen kdnnen dartber hinaus durch manuelles Tuning
optimiert werden.

Zur Einstellung der Antriebsregelung stehen zwei Autotuning-Metho-
den sowie manuelles Tuning zur Verfiigung:

» Easy Tuning: Das Autotuning wird ohne Benutzereingriff durchge-
fuhrt. Fur die meisten Anwendungen liefert das Easy Tuning ein
gutes und sehr dynamisches Ergebnis.

+ Comfort Tuning: Das Autotuning wird mit Unterstitzung des Benut-
zers durchgefiihrt. Der Benutzer kann Optimierungskriterien wah-
len sowie Parameter fir Bewegung und Richtung oder Parameter
fur Geschwindigkeit vorgeben.

* Manuelles Tuning: Beim manuellen Tuning kénnen Testbewegun-
gen ausgefuhrt und die Reglereinstellungen anhand der Oszillos-
kopfunktion optimiert werden.
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6.5.3.1 Easy Tuning

Easy Tuning durchfiihren

Das Easy Tuning wird Gber das HMI oder die Inbetriebnahmesoftware
LXM28 DTM Library gestartet.

Fir das Easy Tuning ist ein verfligbarer Bewegungsbereich von insge-
samt 5 Umdrehungen erforderlich. Beim Easy Tuning werden von der
aktuellen Motorposition 2,5 Umdrehungen in positive Bewegungsrich-
tung und 2,5 Umdrehungen in negative Bewegungsrichtung durchge-
fuhrt. Wenn dieser Bewegungsbereich nicht zur Verfligung steht, ist
das Comfort Tuning zu verwenden. Beim Comfort Tuning kdnnen
Bewegungsbereich und Bewegungsrichtung vom Benutzer eingestellt
werden.

Das Easy-Tuning kann flr ein Verhaltnis von Motortragheitsmoment
zu Lasttragheitsmoment von bis zu 1:50 eingesetzt werden.

Stellen Sie den Parameter P2-32 auf 1, um das Easy Tuning auszu-
fuhren.

> -

Bild 57: Easy Tuning durchfiihren
Nachdem Sie Uber P2-32 das Easy Tuning gestartet haben, wird der

Fortschritt am Display des HMI mit Prozentangaben von 343 bis

tn 100 angezeigt.

Durch Driicken der Taste M am HMI kénnen Sie das Autotuning
abbrechen.

Wenn das Autotuning erfolgreich abgeschlossen ist, erscheint auf
dem Display des HMI die Meldung danE.

Durch Driicken der Taste OK am HMI werden die Werte fiir die Regel-
kreisparameter gespeichert. Das Display des HMI zeigt kurz die Mel-
dung SRUEd.

Durch Drucken der Taste M am HMI werden die Ergebnisse des Auto-
tunings verworfen.

Wenn das Autotuning nicht erfolgreich abgeschlossen wurde,

erscheint auf dem Display des HMI die Meldung Errar. Uber den
Parameter P9-30 kann die Ursache ermittelt werden.
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Der Parameter P9-37 liefert weitere Informationen zum letzten Ereig-
nis, das wahrend des Autotunings aufgetreten ist.
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6.5.3.2 Comfort Tuning

Optimierungskriterien fiir Comfort
Tuning

Beim Comfort Tuning kénnen Optimierungskriterien sowie Werte flr
die Bewegung gewahlt werden.

Beim Comfort Tuning kann ein Optimierungskriterium fiir das Autotu-
ning ausgewahlt werden. Die folgenden Optimierungskriterien stehen
zur Verfligung:

» Optimierung der Regelkreisparameter auf minimierte Einschwing-
zeit mit Vibrationsunterdriickung

+ Optimierung der Regelkreisparameter auf minimiertes Uberschwin-
gen mit Vibrationsunterdrickung

* Optimierung der Regelkreisparameter auf minimierte Einschwing-
zeit ohne Vibrationsunterdriickung

+ Optimierung der Regelkreisparameter auf minimiertes Uberschwin-
gen ohne Vibrationsunterdriickung

Die folgende Grafik veranschaulicht die die Optimierung auf geringes
Uberschwingen und die Optimierung auf kurze Einschwingzeit.

v [min'1]

v [min'1]

P9-29

Bild 58: Optimierung auf Uberschwingen oder Einschwingzeit

Parameter fiir Bewegung beim
Comfort Tuning

Optimierung auf geringes Uberschwingen
Optimierung auf kurze Einschwingzeit

(1)
2)
Die Vibrationsunterdriickung dient zur Kompensation von Eigenfre-
quenzen des mechanischen Systems. Die Option Vibrationsunterdri-
ckung steht flr beide Optimierungskriterien zur Verfliigung.

Beim Comfort Tuning mussen folgende Einstellungen vorgenommen
werden:

+ Bewegungsrichtung

» Geschwindigkeit

« Beschleunigung und Verzdgerung

+ Bewegungsbereich

+ Glattung

Diese Werte missen den in der Anwendung verwendeten Werten so

weit wie moglich entsprechen. Wenn Sie nicht plausible Werte einge-
ben, wird das Comfort Tuning abgebrochen.
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Bewegungsrichtung einstellen

Stellen Sie Uber den Parameter P9-20 die Bewegungsrichtung ein.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-20 Autotuning - Bewegungsrichtung - s16 Modbus A28
LTNCYCLE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| RW CANopen 4914y
Dieser Parameter legt die Bewegungsrich- |3
tung fir das Autotuning fest. Dezimal

Wert 0: Beide Bewegungsrichtungen
Wert 2: Eine Bewegungsrichtung

Geschwindigkeit einstellen

Stellen Sie Uber den Parameter P9-29 die Geschwindigkeit ein.

Die Geschwindigkeit muss zwischen 10 ... 100 % der Nenngeschwin-

digkeit ny liegen.

Bits 0 ... 15: Geschwindigkeit fiir positive
Bewegungsrichtung

Bits 16 ... 31: Geschwindigkeit fiir negative
Bewegungsrichtung

Dezimal

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-29 Autotuning - Geschwindigkeit 0.1rpm[0.1rpm u32 Modbus A3An
LTNVCRUISE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V RW CANopen 491Dn

Beschleunigung und Verzbgerung

einstellen  Verzdgerung ein.

Stellen Sie Uber den Parameter P9-31 die Beschleunigung und die

Der Wert flr die Beschleunigung und der Wert fir die Verzégerung
muss zwischen tmin und tmax liegen:

t _ 100 nJ *+ Jiad t _ 100 In * Jioad
min 90 M. max 33 My
Ju = Tragheitsmoment des Motors in kg cm?
Jioad = Tragheitsmoment der Last in kg cm?
Mmax = Spitzenmoment in Nm
My = Nennmoment in Nm
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-31 Autotuning - Beschleunigung und Verzége- |ms|ms u32 Modbus A3En
PTACCDEC rung 6|6 RW CANopen 491Fh
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 6000| 6000 .
T 65500| 65500
Bits 0 ... 15: Beschleunigung fir Autotuning |Dezimal
Bits 16 ... 31: Verzdgerung flr Autotuning
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Bewegungsbereich einstellen

reich ein.

Stellen Sie Uber die Parameter P9-26 und P9-27 den Bewegungsbe-

Der Bewegungsbereich muss so gro? gewahlt werden, dass zusatz-
lich zur Beschleunigungsphase und Verzégerungsphase eine kon-
stante Bewegung mit der eingestellten Geschwindigkeit erfolgen kann.

Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W
Persistent

Parameteradresse
iiber Feldbus

P9-26
PTPOS

Autotuning - Bewegungsbereich in Bewe-
gungsrichtung 1

Verflugbar in den Betriebsarten: PS
Dieser Parameter legt den Bewegungsbe-

tung 1 fest.

Das Vorzeichen des Werts bestimmt die
Bewegungsrichtung:

wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Negativer Wert: Negative Bewegungsrich-
tung wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen

Comfort Tuning.

reich fur das Autotuning in Bewegungsrich-

Positiver Wert: Positive Bewegungsrichtung

einer oder beider Bewegungsrichtungen flr

PUU
-2147483647
0
2147483647
Dezimal

s32
RW

Modbus A34h
CANopen 491An

P9-27
PTNEG

Autotuning - Bewegungsbereich in Bewe-
gungsrichtung 2

Verfligbar in den Betriebsarten: PS
Dieser Parameter legt den Bewegungsbe-

tung 2 fest.

Das Vorzeichen des Werts bestimmt die
Bewegungsrichtung:

wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Negativer Wert: Negative Bewegungsrich-
tung wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen

Comfort Tuning.
Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen

Comfort Tuning.

reich fiir das Autotuning in Bewegungsrich-

Positiver Wert: Positive Bewegungsrichtung

einer oder beider Bewegungsrichtungen fiir

einer oder beider Bewegungsrichtungen fir

PUU
-2147483647
0
2147483647
Dezimal

s32

Modbus A36n
CANopen 491Bh

Gléttung einstellen

Beim Comfort Tuning erfolgt eine Glattung Uber S-Kurve automatisch
(Werkseinstellung). Der Wert fir die Glattung Uber S-Kurve wird dabei
beim Ausflihren des Comfort Tunings optimiert.

Uber den Parameter P9-23 kann die Glattung von automatischer Glat-
tung auf manuelle Glattung eingestellt werden.

Bei der manuellen Glattung stehen folgende Moglichkeiten zur Verfu-
gung:

+ Keine Glattung

* Glattung Uber Tiefpass mit einem festen Wert

* Glattung Uber S-Kurve mit einem festen Wert
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-23 Festlegung der Werte flr Filter - u16 Modbus A2En
LTNSTIFF Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| RW CANopen 4917y
Wert 0: Automatische Glattung tber S- 1
Kurve und Optimierung des Wertes Dezimal
Wert 1: Manuelle Glattung
P8-34 Glattungsfilter fiir Betriebsarten PT und PS - |- u16 Modbus 944y
MOVESMOOTH- Typ (2) R;/;l CANopen 4822y
MODE Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS > per.
Wert 0: Keine Glattung Dezimal
Wert 1: Glattung Uber Tiefpass
Wert 2: Glattung tber S-Kurve
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
Folgende Grafik zeigt die Bewegung beim Comfort Tuning mit Glat-
tung Uber Tiefpass:
\
S S
27 x P8-33
0 "y
Bild 59: Comfort Tuning mit Glattung Uber Tiefpass
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-33 Einstellung Tiefpass Hz u16 Modbus 942
MOVES- Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS ;ooo ng CANopen 4821k
MOOTHLPFHZ per.
5000
Dezimal
Folgende Grafik zeigt die Bewegung beim Comfort Tuning mit Glat-
tung Uber S-Kurve:
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0

Bild 60: Comfort Tuning mit Glattung uber S-Kurve

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-32 Einstellung S-Kurve 0.01ms u32 Modbus 940n
MOVESMOO- Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS ?goo FF){;’Y CANopen 4820
THAVG Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 25600
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
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Comfort Tuning durchfiihren

Starten Sie dann Comfort Tuning, indem Sie mit dem Parameter

P2-32 das gewiinschte Optimierungskriterium fir Comfort Tuning aus-

wahlen.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
pP2-32 Autotuning - u16 Modbus 340n
ATMODE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| RW CANopen 4220n
Mit diesem Parameter wird das Autotuning |56
mit der gewahlten Autotuning-Methode Dezimal
gestartet.
Wert 0: Autotuning beenden
Wert 1: Easy Tuning
Wert 2: Comfort Tuning [minimierte Ein-
schwingzeit, Vibrationsunterdriickung]
Wert 3: Comfort Tuning [minimiertes Uber-
schwingen, Vibrationsunterdriickung]
Wert 52: Comfort Tuning [minimierte Ein-
schwingzeit, keine Vibrationsunterdriickung]
Wert 53: Comfort Tuning [minimiertes Uber-
schwingen, keine Vibrationsunterdriickung]
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Wenn das Comfort Tuning in beide Bewegungsrichtungen durchge-
fuhrt werden soll, setzen Sie den Parameter P9-20 auf 0. Danach set-
zen Sie die Parameter P9-26 und P9-27 jeweils auf dieselben Werte,
aber mit unterschiedlichen Vorzeichen (zum Beispiel P9-26 = -20000
und P9-27 = +20000). Der Wert legt den Bewegungsbereich in beide
Richtungen fest.

Wenn das Comfort Tuning in eine Bewegungsrichtung durchgefihrt
werden soll, setzen Sie den Parameter P9-20 auf 2. Danach setzen
Sie die Parameter P9-26 und P9-27 jeweils auf dieselben Werte. Das
Vorzeichen legt die Bewegungsrichtung fiir das Comfort Tuning fest.
Wenn Sie zum Beispiel P9-26 = -20000 und P9-27 = -20000 setzen,
wird das Comfort Tuning in negative Bewegungsrichtung mit einem
Bewegungsbereich von 20000 PUU durchgefuhrt.

HINWEIS: Wenn Sie inkonsistente Werte eingeben, ist das Autotuning
erfolglos. Der Parameter P9-30 enthalt Informationen zum erfolglosen
Autotuning-Versuch.

Nachdem Sie Uber P2-32 die gewiinsche Comfort Tuning-Methode
gestartet haben, wird der Fortschritt am Display des HMI mit Prozen-

tangaben von £n3GT bis £n {00 angezeigt.

Durch Druicken der Taste M am HMI kénnen Sie das Autotuning
abbrechen.

Wenn das Autotuning erfolgreich abgeschlossen ist, erscheint auf
dem Display des HMI die Meldung danE.

Durch Driicken der Taste OK am HMI werden die Werte fiir die Regel-
kreisparameter gespeichert. Das Display des HMI zeigt kurz die Mel-
dung 5ALEd.

Durch Driicken der Taste M am HMI werden die Ergebnisse des Auto-
tunings verworfen.

Wenn das Autotuning nicht erfolgreich abgeschlossen wurde,
erscheint auf dem Display des HMI die Meldung Error. Uber den
Parameter P9-30 kann die Ursache ermittelt werden.

Der Parameter P9-37 liefert weitere Informationen zum letzten Ereig-
nis, das wahrend des Autotunings aufgetreten ist.
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6.5.3.3 Manuelles Tuning

Vorgehensweise manuelles Tuning

Das manuelle Tuning wird in der Betriebsart Internal Profile durchge-
fuhrt. Beim manuellen Tuning kénnen Testbewegungen ausgefihrt
und die Reglereinstellungen anhand der Oszilloskopfunktion optimiert
werden.

HINWEIS: Manuelles Tuning darf nur von Personen durchgefiihrt wer-
den, die dieses Handbuchs und alle zum Produkt gehérenden Unter-
lagen vollstandig gelesen und verstanden haben. Die Fachkrafte mis-
sen aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung sowie ihrer Kenntnisse und
Erfahrungen in der Lage sein, mogliche Gefahren vorherzusehen und
zu erkennen, die durch die Verwendung des Manual Tuning, durch
Anderung der Einstellungen sowie durch mechanische, elektrische
und elektronische Ausriistung der Gesamtanlage entstehen kénnen.
Schneider Electric haftet nicht fir Schaden, die durch die Verwendung
des Manual Tuning entstehen.

Die Reglerparameter werden in der folgenden Reihenfolge optimiert:

(1) D-Faktor, Parameter P8-00 (KNLD)

(2) Tiefpass, Parameter P8-14 (NLFILTDAMPING) und P8-15
(NLFILTT1)

(3) Nachregeln des D-Faktors, Parameter P8-00 (KNLD)

(4) P-Faktor, Parameter P§-03 (KNLP)

(5) D-I-Faktor (derivativ-integral), Parameter P8-02 (KNLIV)

(6) I-Faktor, Parameter P8-01 (KNLI)

(7) Kompensation der Elastizitat der Mechanik, Parameter

p8-05 (NLAFFLPFHZ) und p8-20 (NLPEAFF)

Je nach Anforderungen an das Regelverhalten kdnnen die Schritte 2
und 3 ausgelassen werden. Fiihren Sie nach jedem der unten
beschriebenen Schritte liber die Registerkarte Aufzeichnung der Inbe-
triebnahmesoftware LXM28 DTM Library eine Bewegung in beide
Bewegungsrichtungen aus, um die aufgezeichneten Parameterwerte
zu prifen.
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Schritt 1: D-Faktor einstellen

Das Ziel der Optimierung des D-Faktors besteht darin, die Welligkeit
des Stroms auf einen mdglichst niedrigen Wert zu verringern. Der
optimale Wert hangt primar von der Last ab. Zu den Kriterien fir einen
gut eingestellten D-Faktor gehéren:

+ Bei Lasten mit weniger als dem doppelten Rotortragheitsmoment:
5 % des Nennstroms kdnnen angemessen sein

» Bei hoheren Lasten: 10 % des Nennstroms kénnen angemessen
sein

Der D-Faktor wird Gber den Parameter P8-00 (KNLD) eingestellt. Vor-
gehensweise:

» Setzen Sie den Wert des Parameters P8-03 (KNLP) auf 150 (ent-
spricht 15 Hz).

+ Setzen Sie den Wert des Parameters P8-01 (KNLI) auf 0.

» Setzen Sie den Wert des Parameters pP8-02 (KNLIV) auf 0.
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Erhoéhen Sie den Wert des Parameters P8-00 (KNLD) stufen-

weise, bis das Oszilloskop Schwingungen des Sollstroms zeigt,
P11-11 (TCMD).

2000 mmmm PTPVCMD
mmmm PE_PUU
1000 mmmm (CMD
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 61: Beispiel P8-00 (KNLD) eingestellt auf 1340 (134 Hz)

2000 mmmm PTPVCMD
mmmm PE_PUU

1000
0
-1000
-2000

0 100 200 300 400

[ms]

Bild 62: Beispiel P8§-00 (KNLD) zu hoch eingestellt bei 2000 (200 Hz)

2000 mmmm PTPVCMD
mmmm PE_PUU
1000 mmmm ICMD
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 63: Beispiel P8-00 (KNLD) OK bei 1500 (150 Hz)
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s PTPVCMD

Emmm PE_PUU
mmmm ICMD

5000

4000 /\\ \

3000 i \
2000
I

1000 f
0 @b\ A N

A/
-1000
-2000

3000+ ! 1
4000 V I

-5000 /

0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 [ms]

Bild 64: Example P8-00 (KNLD) zu niedrig bei 100 (10 Hz)

HINWEIS: Bei der Optimierung der Regelkreisparameter handelt es
sich um eine wiederholte, versuchsweise Annaherung. Werte, die in
Bezug auf die anderen relevanten Werte zu hoch oder zu niedrig sind,
kdénnen Instabilitdt zur Folge haben. Wenn im vorausgehenden Bei-
spiel ein hoher oder niedriger Wert erforderlich ist, kann es nétig sein,
zum Ausgleich die Werte der anderen relevanten Parameter anzupas-
sen, um ein stabiles System zu erhalten.
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Schritt 2: Tiefpass einstellen

Die Einstellung des Tiefpasses ist ein optionaler Schritt beim manuel-
len Tuning der Reglerparameter. Die Parameter fiir den Tiefpass wer-
den eingestellt, nachdem Sie den D-Faktor eingestellt haben. Das Ziel
der Einstellung des Tiefpasses besteht darin, hochfrequente Reso-
nanzen zu unterdriicken und die Reaktionszeit der Regelkreise auf ein
Minimum zu reduzieren.

Der Parameter p8-14 (NLFILTDAMPING) erhélt die Bandbreite des
Tiefpasses bis zur Grenzfrequenz aufrecht. Der Parameterwert wird
als Prozentsatz ausgedruckt. Mit dem Parameter P8-15 (NLFILTT1)
wird die Umkehrfrequenz der Grenzfrequenz eingestellt. Der Parame-
ter P8-14 (NLFILTDAMPING) kann auch unabhangig verwendet wer-
den, um ein bestimmtes MaR} an Einschrankungen der systemabhan-
gigen Bandbreite zu kompensieren.

Zu den Kriterien fiir einen gut eingestellten Tiefpass gehoren:

» Der Wert des Parameters P8-14 (NLFILTDAMPING) ist so hoch
wie moglich.

* Der Wert des Parameters P8-15 (NLFILTT1) ist so niedrig wie
moglich.

Der Tiefpass wird iber die Parameter p8-14 (NLFILTDAMPING) und
P8-15 (NLFILTT1) eingestellt. Vorgehensweise:

» Erhohen Sie den Wert des Parameters P8-14 (NLFILTDAMPING)
stufenweise, bis das Oszilloskop Rauschen und/oder Schwingun-
gen des Sollstroms zeigt, P11-11 (TCMD).

* Verringern Sie den Wert des Parameters P8-15 (NLFILTT1) stu-
fenweise, bis das Oszilloskop Rauschen und/oder Schwingungen
des Sollstroms zeigt, P11-11 (TCMD).
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* Erhéhen Sie den Wert des Parameters pg8-15 (NLFILTT1) um
20 %, mindestens aber um 0,05 ms.

2000 mmmmm PTPVCMD
Emmm PE_PUU
1000
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]
Bild 65: Beispiel P8-14 (NLFILTDAMPING) OK (75 %)
2000 mmmm PTPVCMD
1000
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]
Bild 66: Beispiel P8-15 (NLFILTT1) zu gering (0,5 ms)
2000 mmmm PTPVCMD
mEmmm PE_PUU
1000 mmmm ICVD
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]
Bild 67: Beispiel P8-15 (NLFILTT1) OK (1,2 ms)
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Schritt 3: Nachregeln des D-Fak-

tors

Wenn Sie die Werte fir den Tiefpass Uber die Parameter P8-14
(NLFILTDAMPING) und P8-15 (NLFILTT1) geandert haben, kann der
D-Faktor iber den Parameter p8-00 (KNLD) auf einen hdheren Wert
eingestellt werden. Die Vorgehensweise entspricht der Vorgehens-
weise fur Schritt 1.

Das Ziel der Optimierung des P-Faktors besteht darin, eine konstante
und niedrige Positionsabweichung wahrend der Beschleunigungs-
phase, der Bewegungsphase mit konstanter Geschwindigkeit und der
Verzdgerungsphase zu erhalten sowie wahrend der Ubergénge zwi-
schen diesen Phasen keine Schwingungen zu haben. Im Oszilloskop
zeigt sich das an einem Verlauf, der so rechteckig und flach wie mog-
lich ist. Zu den Kriterien fiir einen gut eingestellten P-Faktor gehéren:

+ Kein oder minimales Uberschwingen der Positionsabweichung
+ Keine oder minimale Welligkeit des Stroms
+ Keine oder minimale Schwingungen bei Stillstand
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Schritt 4: P-Faktor einstellen  Der P-Faktor wird Uber den Parameter P8-03 (KNLP) eingestellt. Vor-
gehensweise:

» Erhéhen Sie den Wert des Parameters Pg8-03 (KNLP) stufen-
weise, um den optimalen Wert zu finden. Die folgenden Abbildun-
gen zeigen, wie sich der Verlauf dem optimalen Wert annahert.

2000 mmmm PTPVCMD
mmmm PE_PUU
1000 mmmm ICMD
0
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 68: Beispiel P8-03 (KNLP) Startwert (13 Hz)

2000 mmmm PTPVCMD
mEmmm PE_PUU
1000 mmmm (CMD
0 A
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 69: Beispiel P8-03 (KNLP) Positionsabweichung verringert (25 Hz)

2000 mmmm PTPVCMD
mmmm PE_PUU
1000 mmmm (CMD
0 ‘y laa
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 70: Beispiel P8-03 (KNLP) Positionsabweichung weiter verringert (35 Hz)
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2000

1000

-1000

-2000

s PTPVCMD
I PE_PUU
s (ICMD

A AN

W

0 100

200

300 400
[ms]

Bild 71: Beispiel P8-03 (KNLP) Positionsabweichung weiter verringert (45 Hz)

2000 mmms  PTPVCMD
I PE_PUU
1000 s ICMD
0 14 'Mv"" A 'A et
-1000
-2000
0 100 200 300 400
[ms]
Bild 72: Beispiel P8-03 (KNLP) Wert zu hoch - Schwingung bei Stillstand
(65 Hz)
2000 mmms  PTPVCMD
I PE_PUU
1000 —
0
-1000
-2000

200

300 400
[ms]

Bild 73: Beispiel P8-03 (KNLP) Wert zu hoch - Schwingung bei Stillstand

(75 Hz)
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200 mmmm  PTPVCMD
mEmmm PE_PUU
100 mmmm (CMD
0
-100
-200
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 74: Beispiel P8-03 (KNLP) Wert zu hoch - Schwingung bei Stillstand,
Uberschwingen der Positionsabweichung (100 Hz)

300 mmmm PTPVCMD
200 I PE_PUU
mmmm  ICMD
100
0
-100
-200
-300
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 75: Beispiel P8-03 (KNLP) OK (65 Hz)
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Schritt 5: D-I-Faktor (derivativ-
integral) einstellen

Das Ziel der Optimierung des D-I-Faktors besteht darin, die Positions-
abweichung zu verringern. In der Regel liegt der Wert fiir den D-I-Fak-
tor (P8-02KNLIV) innerhalb des folgenden Bereichs:

P8-03 (KNLP) /2 < p8-02 (KNLIV) < 2 x P8-03 (KNLP)

Eine stufenweise Erhdhung des Wertes fiir den D-I-Faktor bewirkt
eine stufenweise Verringerung der Positionsabweichung wahrend der
Beschleunigungsphase, der Bewegungsphase mit konstanter
Geschwindigkeit und der Verzégerungsphase.

Zu den Kriterien flr einen gut eingestellten D-I-Faktor gehoéren:

+ Schneller Riickgang der Positionsabweichung nach jedem Uber-
gang zwischen den Bewegungsphasen (Ruck)

+ Kein oder minimales Uberschwingen der Positionsabweichung

+ Keine oder minimale Schwingungen wéhrend der Ubergange zwi-
schen den Bewegungsphasen
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» Schwingungen im Stillstand so gering wie mdglich (+/- 1 Encoder-
Inkrement)

Der D-I-Faktor wird Gber den Parameter p8-02 (KNLIV) eingestellt.
Vorgehensweise:

» Erhéhen Sie den Wert des Parameters pg-02 (KNLIV) stufen-
weise, um den optimalen Wert zu finden. Die folgenden Abbildun-
gen zeigen, wie sich der Verlauf dem optimalen Wert annahert.

30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
mmmm ICMD
10
0
-10
-20
-30
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 76: Beispiel P8-02 (KNLIV) Startwert (30 Hz)

30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
mmmm ICMD
10
0
-10
-20
-30
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 77: Beispiel P8-02 (KNLIV) Positionsabweichung verringert (60 Hz)

30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
mmmm ICMD
10
0
-10
-20
-30
0 100 200 300 400
[ms]

Bild 78: Beispiel P8-02 (KNLIV) Positionsabweichung nach Erreichen der
Zielgeschwindigkeit schnell verringert (90 Hz)
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Schritt 6: I-Faktor einstellen

20 s PTPVCMD
BN PE_PUU
10 Emmm ICMD
0
-10
-20
-30
0 100 200 300 400

[ms]

Bild 79: Beispiel P8-02 (KNLIV) Wert zu hoch - Schwingung bei Stillstand,
Uberschwingen der Positionsabweichung (120 Hz)

30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
mmmm  ICMD

10

0
-10
-20
-30

0 100 200 300 400

[ms]

Bild 80: Beispiel P8-02 (KNLIV) OK (90 Hz)

Das Ziel der Optimierung des I-Faktors besteht darin, die Positionsab-
weichung wahrend der Bewegung und im Stillstand zu verringern. Zu
den Kriterien fiir einen gut eingestellten |-Faktor gehoéren:

+ Positionsabweichung weiter reduziert

+ Kein oder minimales Uberschwingen der Positionsabweichung am
Ende der Verzdgerungsphase

+ Schwingungen im Stillstand so gering wie mdglich (+/- 1 Encoder-
Inkrement)

Der I-Faktor wird GUber den Parameter P8-01 (KNLI) eingestellt. Vor-
gehensweise:

* Verringern Sie den Wert des Parameters P8-01 (KNLI) stufen-
weise, bis das Oszilloskop Uberschwingen oder Schwingungen
zeigt. Die folgenden Abbildungen zeigen, wie sich der Verlauf dem
optimalen Wert annahert.
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Schritt 7: Kompensation der Elasti-
zitat der Mechanik

30 mmmm PTPVCMD
20 mEmmm PE_PUU
s ICMD

0 100 200 300 400
[ms]

Bild 81: Beispiel P8-01 (KNLI) Wert zu hoch - Schwingung bei Stillstand,
Uberschwingen der Positionsabweichung (50Hz)

30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
mmmm (CMD

10

0
-10
-20
-30

0 100 200 300 400

[ms]

Bild 82: Beispiel P8-01 (KNLI) OK (25Hz)

Die Parameter zur Kompensation der Elastizitat der Mechanik verrin-
gern Vibrationen, die durch abrupte Anderungen der Beschleunigung
verursacht werden (Ruck). Die Parameter kbnnen au3erdem zur wei-
teren Minimierung von Uberschwingen oder Einschwingzeit verwendet
werden.

Der Wert des Parameters P8-20 (NLPEAFF) gibt die Schwingungs-
frequenz der Mechanik wieder, das heilst der Kupplung zwischen
Motor und Last. Die Kupplung kann steif (zum Beispiel beim Direktan-
trieb oder einer starren Kupplung) oder weniger steif (zum Beispiel bei
einem Riemenantrieb oder einer elastischen Kupplung) sein. Fir Sys-
teme mit steifer Mechanik sind hohe Werte erforderlich. Bei Systemen
mit einem hohen Lasttragheitsmoment und weniger steifer Mechanik
sind niedrigere Werte erforderlich. Je weniger steif die Mechanik ist,
desto niedriger ist diese Frequenz. Der typische Wertebereich liegt
abhangig von der Anwendung zwischen 400 ... 30 Hz.

Der Parameter P8-05 (NLAFFLPFHZ) stellt einen Tiefpass fiir das
Beschleunigungsprofil ein. Wenn der Sollwert eine relativ niedrige Auf-
I6sung hat, wie dies zum Beispiel bei einem Pulse Train Eingang der
Fall ist, dann kann die berechnete Beschleunigung verrauscht sein.
Der Uber diesen Parameter eingestellte Tiefpass kann zur Glattung
der Beschleunigung verwendet werden. Der Parameter kann einge-
setzt werden, wenn die lGber den Parameter P8-20 (NLPEAFF) einge-
stellte Kompensation der Elastizitat zu Rauschen flhrt.
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Die Kompensation der Elastizitat der Mechanik wird tGber die Parame-
ter P8-05 (NLAFFLPFHZ) und pP8-20 (NLPEAFF) eingestellt. Vorge-
hensweise:

Stellen Sie den Wert des Parameters p8-05 (NLAFFLPFHZ) auf
einen Wert ein, der dreimal so hoch ist wie der Wert des Parame-
ters P8-20 (NLPEAFF). Mit diesem Wert ist die Bandbreite dieses
Tiefpasses ausreichend hoher als die Reaktionszeit des Systems.
Verringern Sie den Wert des Parameters p8-20 (NLPEAFF) stu-
fenweise, um den optimalen Wert zu finden. Der optimale Wert
hangt von Ihrem Optimierungskriterium ab: entweder kurze Ein-
schwingzeit oder geringe Positionsabweichung.

Beginnen Sie mit einer Frequenz von 400 Hz. Verringern Sie den
Wert und vergleichen Sie die Amplituden von Positionsabweichung
und Einschwingzeit. Wahlen Sie den am besten geeigneten Wert
entsprechend |hrem Optimierungskriterium. Die folgenden Abbil-
dungen zeigen, wie sich der Verlauf dem optimalen Wert annahert.

30 Emmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
s ICMD

10
0
-10
-20
-30

0 50 100 150

[ms]

Bild 83: Beispiel P8-20 (NLPEAFF) ohne Kompensation der Elastizitat
(5000 Hz)
30 mmmm PTPVCMD
20 I PE_PUU
s ICMD

10
0
-10
-20
-30

0 50 100 150

[ms]

Bild 84: Beispiel P8-20 (NLPEAFF) maximale Positionsabweichung verringert
(300 Hz)
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30 mmmm PTPVCMD
20 PE_PUU
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Bild 85: Beispiel P8-20 (NLPEAFF) maximale Positionsabweichung weiter
verringert (220 Hz)
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Bild 86: Beispiel P8-20 (NLPEAFF) minimale Positionsabweichung, geringe
Einschwingzeit, Schwingung bei Stillstand(120 Hz)

30 s PTPVCMD
I PE_PUU
20 s ICMD

10
0
-10
-20
-30

0 50 100 150

[ms]

Bild 87: Beispiel P8-20 (NLPEAFF) negative Positionsabweichung in
Beschleunigungsphase (100 Hz)

Servo-Antriebssystem

197



6 Inbetriebnahme

LXM28A und BCH2

6.5.4

Sicherheitsfunktion STO uberpriufen

Die Sicherheitsfunktion muss mindestens einmal pro Jahr Uberprift
werden. Gehen Sie dabei wie folgt vor:

>

Betreiben Sie das System mit Nennspannung an den STO Ein-
gangssignalen (Siehe Kapitel "2.3.1.5 Signale").

Aktivieren Sie die Endstufe des Antriebsverstarkers (6 Opera-

tion Enabled).

Ldésen Sie die Sicherheitsfunktion STO durch Trennen der Span-
nung (zum Beispiel durch das Ausldsen eines NOT-HALT-Tasters)
aus.

Die Endstufe wird deaktiviert und die Fehlermeldung AL501 wird
angezeigt.

Uberpriifen Sie, ob sich der Antriebsverstarker im Betriebszustand
Fault befindet.

Uberpriifen Sie, ob sich der Antriebsverstarker in den Betriebszu-
stand Operation Enabled versetzen |asst.

Der Antriebsverstarker bleibt im Betriebszustand Fault.

Stellen Sie die Spannungsversorgung an den Signaleingangen der
Sicherheitsfunktion STO wieder her und I6sen Sie ein Fault Reset
aus.

Stellen Sie sicher, dass der Antriebsverstarker sich in den
Betriebszustand Operation Enabled versetzen lasst.

Der Antriebsverstarker geht in den Betriebszustand Operation
Enabled. Das Ausfliihren von Bewegungen ist wieder moglich.
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Ungeeignete Einstellungen oder ungeeignete Daten kdnnen unbeab-
sichtigte Bewegungen ausldsen, Signale ausldsen, Teile beschadigen
sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Einstellungen
werden erst nach einem Neustart aktiv.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbekannten Einstel-
lungen oder Daten.

Andern Sie nur Parameter, deren Bedeutung Sie verstehen.
Fiihren Sie nach dem Andern von Einstellungen einen Neustart
durch und Uberpriifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstel-
lungen.

Fihren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fir alle
Betriebszustédnde und Fehlerfalle durch.

Uberpriifen Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.
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Zugriffskanale

Auf das Produkt kann Gber unterschiedliche Zugriffskanéle zugegriffen
werden. Wenn Uber mehrere Zugriffskanale gleichzeitig zugegriffen
wird oder wenn der exklusive Zugriff verwendet wird, kann ein unbe-
absichtigtes Verhalten ausgel6st werden.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Stellen Sie sicher, dass bei einem gleichzeitigen Zugriff Gber
mehrere Zugriffskanale keine Befehle unbeabsichtigt ausgeldst
oder gesperrt werden.

+ Stellen Sie sicher, dass bei der Verwendung des exklusiven
Zugriffs keine Befehle unbeabsichtigt ausgeldst oder gesperrt
werden.

» Stellen Sie sicher, dass erforderliche Zugriffskanale verfliigbar
sind.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Das Produkt kann Uber verschiedene Zugriffskandle angesprochen
werden. Zugriffskandle sind:

* Integriertes HMI

* Feldbus

* Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library
+ Digitale und analoge Eingangssignale

Wirken mehrere Zugriffskanale gleichzeitig, kann ein unerwartetes
Verhalten auftreten.

Das Produkt bietet die Méglichkeit, durch einen exklusiven Zugriff den
Zugriff auf einen Zugriffskanal zu beschranken.

Es kann nur ein Zugriffskanal einen exklusiven Zugriff auf das Produkt
haben. Ein exklusiver Zugriff kann Gber verschiedene Zugriffskanale
erfolgen:

+ Uber das integrierte HMI:

Uber das HMI wird die Betriebsart Jog oder ein Autotuning ausge-
fuhrt.

« Uber einen Feldbus:

Einem Feldbus wird ein exklusiver Zugriff erteilt, indem Uber den
Parameter AccessLock die anderen Zugriffskanale blockiert wer-
den.

+ Uber die Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library:

In der Inbetriebnahmesoftware wird der Schalter "Exklusi-
ver Zugriff" auf "Ein" gestellt.

Beim Einschalten des Produkts besteht kein exklusiver Zugriff iber
einen Zugriffskanal.

Die Sollwerte an den Analogeingangen und an den Pulseingangen
wirken beim Einschalten des Produkts. Wurde ein Zugriffskanal exklu-
siv zugewiesen, werden Signale an den Pulseingangen ignoriert.
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Die Signaleingangsfunktionen "STO","HALT", "FAULT_RESET",
"SON" (fallende Flanke), "CWL(NL)" und "CCWL(PL)" wirken auch bei
einem exklusiven Zugriff.
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7.2 Betriebszustande
7.21 Zustandsdiagramm

Nach dem Einschalten und zum Start einer Betriebsart werden eine
Reihe von Betriebszustanden durchlaufen.

Die Zusammenhange zwischen den Betriebszustanden und Zustands-
Ubergangen sind in dem Zustandsdiagramm (Zustandsmaschine)
abgebildet.

Intern Uberpriifen und beeinflussen Uberwachungsfunktionen und
Systemfunktionen die Betriebszustande.
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Zustandsdiagramm

' Motor stromlos

( Einschalten )

N
1
Start L
Y 2]

Not Ready To Switch On

A\

Ely:
Switch On Disabled [q
A

A 4

4]
™| Ready To Switch On
A

A 4

Switched O E 9
witche n — Fault
y
A
8]
\ 4 Fault Reaction Active

— Operation Enabled &‘

. . 7
RUN/HALT Quick Stop Active

*A *

' Motor bestromt

[] Betriebszustand ¥« Fehler

Bild 88: Zustandsdiagramm

Betriebszusténde

Betriebszustand Beschreibung

1 Start Elektronik wird initialisiert

2 Not Ready To Switch On Endstufe ist nicht einschaltbereit

3 Switch On Disabled Aktivieren der Endstufe nicht moglich

4 Ready To Switch On Endstufe ist einschaltbereit

5 Switched On Endstufe wird eingeschaltet

6 Operation Enabled Endstufe ist aktiviert
Eingestellte Betriebsart ist aktiv

7 Quick Stop Active "Quick Stop" wird ausgefuhrt

8 Fault Reaction Active Fehlerreaktion wird ausgefiihrt

9 Fault Fehlerreaktion beendet
Endstufe ist deaktiviert

Fehlermeldung zuriicksetzen = Nachdem die Fehlerursache beseitigt wurde, kann eine Fehlermel-
dung auf folgende Arten zuriickgesetzt werden:

» Mit einer steigenden Flanke der Signaleingangsfunktion
"FAULT_RESET"

« Mit einer steigenden Flanke der Signaleingangsfunktion "SON"

* Durch Setzen des Parameters P0-01 auf den Wert 0
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7.3 Betriebsarten
7.31 Einstellen der Betriebsart
m / Single Mode Dual Mode \
i Pulse Pulse Train (PT) i
l m bl Train (PT) | Velocity (V) !
i Position Pulse Train (PT) i
| Sequence (PS) Torque (T) |
E —> :
! (N ) Position Sequence (PS) !
i 1,01 Velocity (V) j ¢! Velocity (V) |
A i (N 10 Position Sequence (PS) i
i Torque (T) Torque (T) i
i Internal Velocity (V) i
i Velocity (Vz) Torque (T) i
i Internal ;/’ ------------------------------- ) \, i
L B Torque (Tz) | B cANopen | |

Bild 89: Einstellen der Betriebsart

Es werden 3 verschiedene Typen von Betriebsarten unterschieden:
* Single Mode Betriebsarten

- Der Antriebsverstarker wird in einer Betriebsart betrieben.
* Dual Mode Betriebsarten

- Der Antriebsverstarker wird im Wechsel von 2 Betriebsarten
betrieben. Die Betriebsarten werden uber die Signaleingang-
funktionen umgeschaltet. Siehe
"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen".

* CANopen Mode Betriebsart

- Der Antriebsverstarker wird in der Betriebsart CANopen betrie-
ben.

In den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) steht keine Funktiona-
litat zur Verzogerung als Reaktion auf eine Anforderung zum Deakti-
vieren der Endstufe zur Verfligung. In diesen Betriebsarten wird der
Motorstrom abgeschaltet und der Motor trudelt ungesteuert aus, wenn
die Endstufe deaktiviert wird. Sie missen zusatzliche Malnahmen
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ergreifen, wenn lhre Anwendung eine Verzdgerung der Last bendtigt,
zum Beispiel die Installation einer Betriebsbremse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

Stellen Sie durch umfangreiche Inbetriebnahmeprifungen mit
maximalerLast sicher, dass bei der Deaktivierung der Endstufe in
den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten sicher
zum Stillstand kommen.

Ldésen Sie bei derinbetriebnahme alle Signale aus und simulieren
Sie alle Bedingungen, die eine Deaktivierung der Endstufe bewir-
ken, um sicherzustellen, dass bei der Deaktivierung der Endstufe
in den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den
Dual-Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten
sicher zum Stillstand kommen.

Installieren Sie eine separate Betriebsbremse, wenn Ihre Anwen-
dung eine aktive Verzdgerung der Last erfordert.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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7.3.2

Jog-Betrieb

Beschreibung

Jog tiber HMI

Im Jog-Betrieb wird eine Bewegung von der aktuellen Motorposition in
eine gewunschte Richtung ausgefihrt.

Uber den Parameter P4-05 wird die Geschwindigkeit fir die Bewe-
gung in der Einheit min-' festgelegt.

Die Bewegung kann Uber ber die Pfeiltasten am HMI oder die Signa-
leingangsfunktionen JOGP und JOGN ausgefiihrt werden.

Weitere Informationen zu den parametriebaren Signaleingangsfunktio-
nen finden Sie im Kapitel
"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen".

Bei Verwendung des HMIs werden die Bewegungen (ber die Pfeiltas-
ten ausgefiihrt. Die Betriebsart wird durch Driicken der Taste M been-
det.

Bild 90: Starten einer Bewegung in der Betriebsart Jog
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7.3.3 Betriebsart Pulse Train (PT)

Beschreibung In der Betriebsart Pulse Train (PT) wird eine Bewegung entsprechend
externen Fihrungssignalen ausgefiihrt. Die FUhrungssignale werden
mit einem einstellbaren Getriebefaktor zu einem Positionswert ver-
rechnet. Fihrungssignale konnen A/B-Signale, P/D-Signale oder CW/
CCW-Signale sein.

Methode Eine Bewegung kann utber 3 unterschiedliche Methoden ausgefihrt
werden:
» Positions-Synchronisation ohne Ausgleichsbewegung
Mit der Positions-Synchronisation ohne Ausgleichsbewegung wird
eine Bewegung positionssynchron zu den eingespeisten Flihrungs-
signalen ausgefiihrt. Eingespeiste Fuhrungssignale wahrend einer
Unterbrechung werden nicht bericksichtigt.
» Positions-Synchronisation mit Ausgleichsbewegung
Mit der Synchronisation mit Ausgleichsbewegung wird eine Bewe-
gung positionssynchron zu den eingespeisten FUhrungssignalen
ausgefihrt. Eingespeiste Fiihrungssignale wahrend einer Unter-
brechung werden bertcksichtigt und ausgeglichen.
+ Geschwindigkeits-Synchronisation
Mit der Geschwindigkeits-Synchronisation wird eine Bewegung
geschwindigkeitssynchron zu den eingespeisten Flihrungssignalen
ausgefihrt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-31 Methode fiir Betriebsart Pulse Train (PT) - u16 Modbus 93En
GEARING_MODE |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT (1) Egy CANopen 481Fh
Wert 0: Synchronisation deaktiviert 3
Wert 1: Positions-Synchronisation ohne Dezimal

Ausgleichsbewegung

Wert 2: Positions-Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung

Wert 3: Geschwindigkeits-Synchronisation

Die Parameter fir Beschleunigung (P1-34),
Verzogerung (P1-35) und Geschwindigkeit
(P1-55) wirken als Begrenzung fiir die Syn-
chronisation.
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7.3.31

Pulseinstellungen

Uber den Parameter P1-00 kann die Art der Fiihrungssignale, die
Eingangspolaritat, die Maximale Signalfrequenz und die Quelle der
Pulse festgelegt werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-00 FUhrungssignal - Pulseinstellungen - u16 Modbus 200n
PTT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT g: Egl\r/ CANopen 4100
100 oo
Hexadezimal
—L A
B
C
D
not used
Mit diesem Parameter werden die Fuh-
rungssignale fiir die Betriebsart PT konfigu-
riert.
A: Art der Flhrungssignale
B: Signalfrequenz
C: Eingangspolaritat
D: Quelle der Fuhrungssignale
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Einstellung A und C  Art der FUhrungssignale und Eingangspolaritat

C=0

Positive Eingangspolaritat

c=1

Negative Eingangspolaritat

Positive Bewegungs-

Negative Bewegungs-

Positive Bewegungs-

Negative Bewegungs-

richtung richtung richtung richtung
NS (i I I 2 B R
SIGN
SIGN
A=1 T PULSE
CWI/CCW-Signale PULSE L[]
SIGN
SIGN L LS 11
A=2
P/D-Signale puLsed LJ | LT puse || L/ LT LI
SIGN SIGN L
Einstellung B Maximale Signalfrequenz

Einstellung D

Low-Speed Pulse High-Speed Pulse
PULSE, SIGN HPULSE, HSIGN
B=0 500 Kpps " 4 Mpps
B=1 200 Kpps 2 Mpps
B=2 100 Kpps 1 Mpps
B=3 50 Kpps 500 Kpps

1) Nur méglich mit RS422.

Uber den Parameter P2-65 Bit 6

kann eine Fehlerreaktion fir Fre-

quenzen 10 % groRer als die maximale Signalfrequenz festgelegt wer-

den.

Quelle der Pulse

D=0 Low-Speed Pulse

CN1 Terminal: PULSE, SIGN

D=1 High-Speed Pulse

CN1 Terminal: HPULSE, HSIGN

Zusétzlich kann die Quelle der Pulse Uber die Signaleingangsfunktion
PTCMS festgelegt werden. Die Einstellungen der Signaleingangsfunk-
tion Uberschreiben die Einstellungen im Parameter P1-00.
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7.3.3.2 Getriebefaktor

Parametrierung

Beispiel 1

Beispiel 2

Der Getriebefaktor ist das Verhaltnis zwischen Anzahl der Fiihrungsin-
kremente zur Anzahl der Motorinkremente.

Die Fihrungsinkremente werden als Flihrungssignale iber die Signa-
leingénge vorgegeben.

Motorinkremente Zahler des Getriebefaktors
Getriebefaktor = =
Flhrungsinkremente Nenner des Getriebefaktors

Bild 91: Getriebefaktor

Bei Werkseinstellung des Getriebefaktors entsprechen 100000 Fih-
rungsinkremente einer Umdrehung.

Die Motorinkremente betragen 1280000 Inkremente pro Umdrehung.

Es kdnnen 4 verschiedene Getriebefaktoren eingestellt werden. Zwi-
schen diesen Getriebefaktoren kann Uber die Signaleingange
gewechselt werden.

Die Getriebefaktoren werden Uber die Parameter P1-44, P1-45,
P2-60, P2-61 und P2-62 eingestellt.

Zwischen den Getriebefaktoren kann mit den Signaleingangsfunktio-
nen GNUMO und GNUM1 gewechselt werden.

GNUM1 | GNUMO =
P1-44
0 0
P1-45
P2-60
0 1
P1-45
P2-61
1 0
P1-45
P2-62
1 1
P1-45

Bild 92: Getriebefaktor

Um die Getriebefaktoren Uber die Signaleingdnge umschalten zu kon-
nen mussen die Signaleingangsfunktionen GNUMO und GNUM1 para-
metriert sein, siehe Kapitel

"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen”.

Berechnung der Anzahl der Motorumdrehungen bei 30000 PUU:

p1-44 = 128 384000
30000PUU x — " - 384000 —» —— """ - 03 (‘@
p1-45 = 10 1280000

Bild 93: Berechungsbeispiel 1

Berechnung des Getriebefaktors, wenn 10000 PUU 500 Motorumdre-
hungen bewirken sollen:
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Beispiel 3

®

—_—

P1-44

P1-44 = ?
10000 PUU = 500 Q@ .
P1-45 = ?
1280000 12W X 500 128

P1-45 =1

x 500

1(‘@xypeo/: Q@x1

= 128 x 500

Bild 94: Berechungsbeispiel 2

Ein Maschinen-Encoder mit 1024 Linien pro Umdrehung soll mit einer

Umdrehung eine Motorumdrehung bewirken.

%ﬂ

1024 11111

11=4AB

1(‘@

L P r
e
P1-00 (A LSB) =0
4096 1 . P1-44 = 1280000
P1-45 = 4096

1&@

=1 (\@

Bild 95: Berechungsbeispiel 3
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7.3.3.3 Begrenzung der Beschleunigung und Verzégerung

Mit den Parametern P1-34 und P1-35 kdnnen Sie eine Begrenzung
der Beschleunigung und Verzégerung einstellen.

v A

P1-34 — — P1-35

~Y

Bild 96: Begrenzung der Beschleunigung und Verzégerung

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-34 Beschleunigungsdauer ms u16 Modbus 244y
TACC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, V % EZ:’ CANopen 4122
Die Beschleunigungsdauer ist die Zeit in 65500
Millisekunden, die benétigt wird, um von Dezimal
Motorstillstand auf 6000 min-' zu beschleu-
nigen.
Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Beschleunigung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fiir diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.
Fir die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Beschleunigung fiir
die Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.
P1-35 Verzdgerungsdauer ms u16 Modbus 246n
TDEC Verflgbar in den Betriebsarten: PT, V go EZY CANopen 4123n
Die Verzoégerungsdauer ist die Zeit in Milli-  |65500
sekunden, die bendtigt wird, um von Dezimal
6000 min-' auf Motorstillstand zu verzogern.
Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Verzogerung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fir diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.
Fir die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Verzégerung fir die
Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.
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7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)

Beschreibung

Konfiguration

Bewegungen starten

In der Betriebsart Position Sequence (PS) kénnen 32 einstellbare
Bewegungsprofile abgespeichert und in beliebeiger Reihenfolge aus-
gefihrt werden. Die Bewegungsprofile werden Uber 32 Datensatze
definiert.

Die folgenden Werte kdonnen fir jeden Datensatz eingestellt werden:

» Zielposition

+ Art der Bewegung: absolut oder relativ

+ Art des Ubergangs zwischen den Datenséatzen
» Beschleunigung

+ Zielgeschwindigkeit

* Verzbgerung

*  Wartezeit nach Beendigung des Datensatzes

Zusatzlich steht ein Homing-Datensatz zur Verfligung. Mit dem
Homing-Datensatz wird ein Bezugspunkt fur Absolutbewegungen fest-
gelegt.

Die Datensatze werden Uber die Inbetriebnahmesoftware LXM28
DTM Library konfiguriert.

Die Datensatze kdnnen Uber die Signaleingangsfunktionen
POSO0 ... POS4 ausgewahlt werden. Folgende Tabelle zeigt das Bit-
muster, mit dem die Datensatzen ausgewahlt werden.

Datensatz POS4 POS3 POS2 POS1 POSO0
1 0 0 0 0 0
2 0 0 0 0 1
3 0 0 0 1 0
4 0 0 0 1 1
5 0 0 1 0 0
31 1 1 1 1 0
32 1 1 1 1 1

Mit einer steigenden Flanke Uber die Signaleingangsfunktion CTRG
oder uber den Parameter P5-07 wird der gewahlte Datensatz ausge-
fuhrt und die Bewegung gestartet.

Weitere Informationen zur Parametrierung der Signaleingangsfunktio-
nen finden Sie im Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingénge und Signalausgénge".
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Beispiel  Folgende Grafik zeigt den zeitlichen Zusammenhang zwischen dem
Starten und Beenden der Datensatze tber die Signaleingangsfunktio-
nen sowie die Signalausgangsfunktionen CMD_OK, TPOS und
MC_OK:
32
2 /
L - .
l o ms .
ON| OFF | ! L OFF
POSO | L !
bS] ; OFF (‘T?ﬁq || | OFF
i OFF ! ‘7 T ON
POS2 i — Ll
CTRG 1 |
SON | ON __j 1 i}
P2-09 | | !
|1 ON
OFF [—“
CMD_OK i
OFF ! ,—‘
TPOS - ON
OFF ! l—‘
MC_OK ;‘ON
Bild 97: Betriebsart Position Sequence (PS)
Weitere Informationen zum Thema finden Sie im Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingdnge und Signalausgénge”.
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7.3.4.1 Aufbau eines Datensatzes

Zielposition

Art der Bewegung

Ubergang zwischen den Datensét-
zen

Beschleunigungsdauer

Zielgeschwindigkeit

Verzégerungsdauer

Wartezeit

Die Zielposition wird in der Anwendereinheit angegeben. Die Auflo-
sung entspricht 100000 Anwendereinheiten pro Umdrehung, wenn die
Skalierung auf Werkseinstellung eingestellt ist.

Weitere Informationen zur Skalierung finden Sie finden Sie im Kapitel
"7.3.4.2 Skalierung".

Bei einer Relativbewegung wird eine Bewegung relativ mit Bezug zur
vorangegangenen Zielposition oder zur aktuellen Motorposition aus-
gefihrt.

™~ il s

500 700

Bei einer Absolutbewegung wird eine Bewegung absolut mit Bezug
auf den Nullpunkt ausgefihrt.

™ il an

Vor der ersten Absolutbewegung muss eine Referenzbewegung oder
ein MaRsetzen durchgefihrt werden.

Es gibt zwei unterschiedliche Arten von Ubergéangen:

» Der Folgedatensatz wird erst gestartet, wenn der vorhergehende
Datensatz beendet ist.

» Der Folgedatensatz wird gestartet, sobald er Uber die Signalein-
gangsfunktion CTRG oder Gber den Parameter P5-07 ausgeldst
wird.

Die Beschleunigungsdauer ist die Zeit in Millisekunden, die benétigt
wird, um von Motorstillstand auf 6000 min-' zu beschleunigen. Hiermit
wird die Beschleunigungsrampe definiert.

Die Zielgeschwindigkeit wird nach der Zeit fir die Beschleunigung
erreicht.

Die Verzogerungsdauer ist die Zeit in Millisekunden, die benétigt wird,
um von 6000 min-' auf Motorstillstand zu verzégern. Hiermit wird die
Verzdgerungsrampe definiert.

Die Wartezeit ist die Zeitspanne, die nach Erreichen der Zielposition
vergehen muss, bevor der Datensatz als beendet gilt.
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Parameter fiir die Datensédtze  Die Datensatze werden Uber die Parameter P6-02 ... P6-65 und
P7-02 ... P7-65 eingestellt. Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht:

Datensatz |Zielposition |Art/ Uber- Beschleuni- |Wartezeit /
gang gung / Verzo- |Zielge-
gerung schwindig-
keit
1 P6-02 P6-03 P7-02 P7-03
2 P6-04 P6-05 P7-04 P7-05
3 P6-06 P6-07 P7-06 P7-07
4 P6-08 P6-09 P7-08 P7-09
5 P6-10 P6-11 P7-10 P7-11
6 P6-12 P6-13 P7-12 P7-13
7 P6-14 P6-15 P7-14 P7-15
8 P6-16 P6-17 P7-16 P7-17
9 P6-18 P6-19 P7-18 P7-19
10 P6-20 P6-21 P7-20 P7-21
11 P6-22 P6-23 pP7-22 P7-23
12 P6-24 P6-25 P7-24 P7-25
13 P6-26 P6-27 P7-26 P7-27
14 P6-28 P6-29 P7-28 P7-29
15 P6-30 P6-31 P7-30 P7-31
16 P6-32 P6-33 pP7-32 P7-33
17 P6-34 P6-35 P7-34 P7-35
18 P6-36 P6-37 P7-36 P7-37
19 P6-38 P6-39 P7-38 P7-39
20 P6-40 P6-41 P7-40 P7-41
21 P6-42 P6-43 P7-42 P7-43
22 P6-44 P6-45 P7-44 P7-45
23 P6-46 P6-47 P7-46 P7-47
24 P6-48 P6-49 P7-48 P7-49
25 P6-50 P6-51 P7-50 P7-51
26 P6-52 P6-53 P7-52 P7-53
27 P6-54 P6-55 P7-54 P7-55
28 P6-56 P6-57 P7-56 P7-57
29 P6-58 P6-59 P7-58 P7-59
30 P6-60 P6-61 P7-60 P7-61
31 P6-62 P6-63 P7-62 P7-63
32 P6-64 P6-65 P7-64 P7-65
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7.3.4.2 Skalierung

Parametrierung

Beispiel 1

Beispiel 2

Die Skalierung ist das Verhaltnis zwischen Anzahl der Anwenderein-
heiten zur Anzahl der internen Einheiten.

Die Anwendereinheiten werden als Parameterwerte in der Einheit
PUU vorgegeben.

Interne Einheiten Zahler des Getriebefaktors
Skalierungsfaktor = =

Anwendereinheiten

Nenner des Getriebefaktors

Bild 98: Skalierungsfaktor

Bei Werkseinstellung des Skalierungsfaktors entsprechen 100000
Anwendereinheiten einer Umdrehung.

Die internen Einheiten betragen 1280000 Inkremente pro Umdrehung.

Der Skalierungsfaktor wird Uber die Parameter P1-44 und P1-45 ein-
gestellt.

P1-44

P1-45

Bild 99: Skalierungsfaktor

Berechnung der Anzahl der Motorumdrehungen bei 30000 PUU:

0,3 Q@

P1-44 128 384000
30000PUU X ——— = 384000 — —— — =
P1-45 = 10 1280000

Bild 100: Berechungsbeispiel 1

Berechnung des Skalierungsfaktors, wenn 10000 PUU 500 Motor-
umdrehungen bewirken sollen:

P1-44 = ?
10000PUU = 500 Q@ L,
P1-45 = ?
1280000 12W X 500 128  x 500

—

1Q@x}06(: Q@x1

P1-44 = 128 x 500

1(‘@

—

P1-45 = 1

Bild 101: Berechungsbeispiel 2
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7.3.4.3 Homing-Datensatz fiir Absolutbewegungen

Methoden

Start des Homing-Datensatzes

Durch den Homing-Datensatz wird ein Bezug zwischen einer mecha-
nischen Position und der Istposition des Motors hergestellt.

Ein Bezug zwischen einer mechanischen Position und der Istposition
des Motors wird durch eine Referenzbewegung oder ein MaRsetzen
erreicht.

Durch eine erfolgreiche Referenzbewegung oder ein Mallsetzen wird
der Motor referenziert.

Mit der Referenzbewegung wird der Nullpunkt flir Absolutbewegungen
festgelegt.

Folgende Methoden stehen zur Verfligung:
* Referenzbewegung auf einen Endschalter

Bei der Referenzbewegung auf einen Endschalter wird eine Bewe-
gung auf den positiven Endschalter oder den negativen Endschal-
ter ausgefiihrt.

Beim Erreichen des Endschalters wird der Motor gestoppt und es
erfolgt eine Bewegung zurlick auf den Schaltpunkt des Endschal-
ters.

Vom Schaltpunkt des Endschalters kann eine weitere Bewegung
auf den nachsten Indexpuls des Motors erfolgen.

Der Schaltpunkt des Endschalters oder die Position des Indexpul-
ses ist der Referenzpunkt.

» Referenzbewegung auf den Referenzschalter

Bei der Referenzbewegung auf den Referenzschalter wird eine
Bewegung auf den Referenzschalter ausgefihrt.

Beim Erreichen des Referenzschalters wird der Motor gestoppt
und es erfolgt eine Bewegung auf einen Schaltpunkt des Referenz-
schalters.

Vom Schaltpunkt des Referenzschalters kann eine weitere Bewe-
gung auf den nachsten Indexpuls des Motors erfolgen.

Der Schaltpunkt des Referenzschalters oder die Position des
Indexpulses ist der Referenzpunkt.

+ Referenzbewegung auf den Indexpuls
Bei der Referenzbewegung auf den Indexpuls wird eine Bewegung

von der Istposition auf den nachsten Indexpuls ausgefihrt. Die
Position des Indexpulses ist der Referenzpunkt.

+ Malsetzen

Beim Malisetzen wird die aktuelle Motorposition auf einen
gewinschten Positionswert gesetzt.

Eine Referenzbewegung muss ohne Unterbrechung beendet werden,
damit der neue Nullpunkt gultig wird. Wurde die Referenzbewegung
unterbrochen, muss sie erneut gestartet werden.

Der Homing-Datensatz kann Gber zwei verschiedene Wege ausge-
fuhrt werden.
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Automatischer Start beim ersten Aktivieren der Endstufe

Der automatische Start kann tiber den Parameter P6-01 eingestellt
werden.

Start Uber die Signaleingangsfunktion GOTOHOME

Die Signaleingangsfunktion muss parametriert sein, siehe Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingdnge und Signalaus-
génge”.
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Automatischer Start und nachfol-
genden Datensatz einstellen

Uber den Parameter P6-01 kénnen der automatische Start und ein
Datensatz eingestellt werden, der nach dem Homing-Datensatz aus-
geflhrt werden soll.

Uber den Parameter P7-01 kann eine Wartezeit fiir den nachfolgen-
den Datensatz eingestellt werden. Der nachfolgende Datensatz wird
nach dieser Wartezeit ausgefihrt.

Bits 16 ... 31: Reserviert

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P6-01 Nachfolgender Datensatz und automati- - u32 Modbus 702
ODEF scher Start des Homing-Datensatzes On RW CANopen 4601n
. . . . On per.
Verflgbar in den Betriebsarten: PS 20011,
Bit 0: Hexadezimal
0 = Homing nach erstem Aktivieren der
Endstufe nicht starten
1 = Homing nach erstem Aktivieren der
Endstufe starten
Bits 1 ... 7: Reserviert
Bits 8 ... 15: Nachfolgender Datensatz
P7-01 Wartezeit nach Homing-Datensatz ms u32 Modbus 802
HOME_DLY Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8 EZ;’ CANopen 4701
Bits 0 ... 15: Wartezeit bis zum Start des 32767
nachsten Datensatzes Dezimal

Beschleunigung und Verzégerung Die Beschleunigung und Verzdgerung des Homing-Datensatzes wer-

Bits 16 ... 31: Beschleunigung

einstellen  den Uber den Parameter P7-00 eingestellt.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format

P7-00 Beschleunigung und Verzégerung des ms|ms u32 Modbus 800n

HOME ACC DEC Homing-Datensatzes 6|6 RW CANopen 4700n

B a Verflugbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Bits 0 ... 15: Verzdgerung Dezimal
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Geschwindigkeiten einstellen

Uber die Parameter P5-05 und P5-06 werden die Geschwindigkeiten

fiir die Suche des Schalters und fiir das Freifahren vom Schalter ein-

gestellt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P5-05 Homing - Schnelle Geschwindigkeit flir 0.1rpm u32 Modbus 60An
HOMESPEED1 Referenzbewegung 1800 E(\a/n\'l CANopen 4505n
Verflugbar in den Betriebsarten: PS 60000
Dezimal
P5-06 Homing - Langsame Geschwindigkeit flr 0.1rpm u32 Modbus 60Ch
HOMESPEED2 Referenzbewegung ;80 FI?;/Y CANopen 4506n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000
Dezimal
Nullpunkt festlegen ~ Uber den Parameter P6-00 kann ein gewiinschter Positionswert ange-
geben werden, der nach einer erfolgreichen Referenzbewegung am
Referenzpunkt oder nach einem Mal3setzen gesetzt wird. Durch den
gewunschten Positionswert wird der Nullpunkt festgelegt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P6-00 Position des Homing-Datensatzes PUU s32 Modbus 700n
ODAT Verfligbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 Egy CANopen 4600n
Nach erfolgreicher Referenzbewegung wird |2147483647
dieser Positionswert automatisch am Refe- |Dezimal

renzpunkt gesetzt.
Bits 0 ... 31: Position
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Homing-Methode einstellen

Uber den Parameter P5-04 wird die Homing-Methode festgelegt.

EEEEE)
[ EEE

| @
.

X
»Y
Y4

Bild 102: Einstellung der Homing-Methode

Einstellung Z - Endschalter

Einstellung Y - Indexpuls

Einstellung X - Homing-Methode

Y=0: Bewegung zurlck auf letzten
Indexpuls

Y=2: Keine Bewegung auf den
Indexpuls

0 Bewegung in positive Richtung auf den
positiven Endschalter

1 Bewegung in negative Richtung auf den
negativen Endschalter

Z=0: Nach Erreichen des End-
schalters anhalten und Warnung
ALO014 oder ALO15 auslésen

Z=1: Nach Erreichen des End-
schalters in entgegengesetze
Richtung bewegen, keine War-
nung

Y=0: Bewegung zurlick auf letzten
Indexpuls

Y=1: Bewegung weiter auf nachs-
ten Indexpuls

Y=2: Keine Bewegung auf den
Indexpuls

2 Bewegung in positive Richtung auf die
steigende Flanke des Referenzschalters

3 Bewegung in negative Richtung auf die
steigende Flanke des Referenzschalter

4 Bewegung in positive Richtung auf den
nachsten Indexpuls

5 Bewegung in negative Richtung auf den
nachsten Indexpuls

Y=0: Bewegung zuruck auf letzten
Indexpuls

Y=1: Bewegung weiter auf nachs-
ten Indexpuls

Y=2: Keine Bewegung auf den
Indexpuls

6 Bewegung in positive Richtung auf die
fallende Flanke des Referenzschalter

7 Bewegung in negative Richtung auf die
fallende Flanke des Referenzschalter

8 Malsetzen

Die nachfolgenden Grafiken veranschaulichen die einzelnen Metho-

den.
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Referenzbewegung auf den positi-
ven Endschalter

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf den positiven
Endschalter mit jeweils unterschiedlichen Startpositionen.

Negative ZYX =-00 Positive
Limit Switch Limit Switch

. @

r<—
| I
44—@

<<—ﬁ|

Bild 103: Referenzbewegung (ZYX = -00)

(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Negative ZYX =-20 Positive
Limit Switch Limit Switch
} @ >
@
} © >
Ol
<@y
Bild 104: Referenzbewegung (ZYX = -20)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
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(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
224 Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2 7 Betrieb

Referenzbewegung auf den nega-  Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf den negativen
tiven Endschalter  Endschalter mit jeweils unterschiedlichen Startpositionen.

Negative ZYX =-01 Positive
Limit Switch Limit Switch

©O) |

<< .

T
O]

<=3 |
—=»p»

®

—=

@—»»
®

—=

Bild 105: Referenzbewegung (ZYX =-01)

(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Negative ZYX = -21 Positive
Limit Switch Limit Switch
<< @ |
@,
®
<< |
@,
12
Bild 106: Referenzbewegung (ZYX = -21)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
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Referenzbewegung auf die stei-
gende Flanke des Referenzschal-
ters in positive Richtung

(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf die steigende
Flanke des Referenzschalters in positive Richtung mit jeweils unter-
schiedlichen Startpositionen.

ZYX =002

Negative . Positive
- Limit Switch Reference SW'tCh- Limit Switch -

EONRITS
@

<
-
. ®

| >
44—d

®
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@
@44——|

&—»»
Bild 107: Referenzbewegung (ZYX = 002)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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ZYX =012

Negative . Positive
- Limit Switch Reference SW'tCh- Limit Switch -
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Bild 108: Referenzbewegung (ZYX = 012)

(1)

Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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ZYX =022

Negative . Positive
- Limit Switch Reference SW'tCh- Limit Switch -

%—»»
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} @ >
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Bild 109: Referenzbewegung (ZYX = 022)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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ZYX =102

Negative . Positive
- Limit Switch Reference SW'tCh- Limit Switch -
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Bild 110: Referenzbewegung (ZYX = 102)

(1)
)

Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 111: Referenzbewegung (ZYX = 112)

(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

(2) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06

(3) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 112: Referenzbewegung (ZYX = 122)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Referenzbewegung auf die stei-
gende Flanke des Referenzschal-

ters in negative Richtung

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf die steigende
Flanke des Referenzschalters in negative Richtung mit jeweils unter-
schiedlichen Startpositionen.
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Bild 113: Referenzbewegung (ZYX = 003)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 114: Referenzbewegung (ZYX = 013)

(1)

Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 115: Referenzbewegung (ZYX = 023)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 116: Referenzbewegung (ZYX = 103)

(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 117: Referenzbewegung (ZYX = 113)

(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

(2) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06

(3) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 118: Referenzbewegung (ZYX = 123)

(1)
()
®)

Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit

P5-05

Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit

P5-06

Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Referenzbewegung auf den Index-
puls in positive Richtung

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf den Indexpuls in
positive Richtung mit jeweils unterschiedlichen Startpositionen.

Negative ZYX =04 Positive
Limit Switch Limit Switch
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Bild 119: Referenzbewegung (ZYX = 0-4)
(1) Bewegung auf den nachsten Indexpuls mit Geschwindigkeit
P5-06
(2) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-06
Negative ZYX=1-4 Positive
Limit Switch Limit Switch
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Bild 120: Referenzbewegung (ZYX = 1-4)

(1) Bewegung auf den nachsten Indexpuls mit Geschwindigkeit
P5-06
(2) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-06
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Referenzbewegung auf den Index-  Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf den Indexpuls in
puls in negative Richtung  negative Richtung mit jeweils unterschiedlichen Startpositionen.
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Bild 121: Referenzbewegung (ZYX = 0-5)
(1) Bewegung auf den nachsten Indexpuls mit Geschwindigkeit
P5-06
(2) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-06
Negative ZYX=1-5 Positive
Limit Switch Limit Switch
m
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Bild 122: Referenzbewegung (ZYX = 1-5)

(1) Bewegung auf den nachsten Indexpuls mit Geschwindigkeit
P5-06
(2) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-06
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Referenzbewegung auf die fal-

lende Flanke des Referenzschal-

ters in positive Richtung

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf die fallende
Flanke des Referenzschalters in positive Richtung mit jeweils unter-
schiedlichen Startpositionen.
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Bild 123: Referenzbewegung (ZYX = 006)
(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 124: Referenzbewegung (ZYX = 016)

(1

)
®)

Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06

Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 125: Referenzbewegung (ZYX = 026)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 126: Referenzbewegung (ZYX = 106)
(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 127: Referenzbewegung (ZYX = 116)
(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
(4) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
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Bild 128: Referenzbewegung (ZYX = 126)
1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Referenzbewegung auf die fal-

lende Flanke des Referenzschal-

ters in negative Richtung

Folgende Grafiken zeigen Referenzbewegungen auf die fallende
Flanke des Referenzschalters in negative Richtung mit jeweils unter-
schiedlichen Startpositionen.
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Bild 129: Referenzbewegung (ZYX = 007)
(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 130: Referenzbewegung (ZYX = 017)

(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

(2) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06

(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 131: Referenzbewegung (ZYX = 027)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 132: Referenzbewegung (ZYX = 107)
(1) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(3) Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
(4) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05
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Bild 133: Referenzbewegung (ZYX = 117)

(1)

()
®)
(4)

Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05

Bewegung auf den Indexpuls mit Geschwindigkeit P5-06
Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05

Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
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Bild 134: Referenzbewegung (ZYX = 127)
(1) Bewegung auf die steigende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-05
(2) Bewegung auf die fallende Flanke mit Geschwindigkeit
P5-06
(3) Bewegung auf den Endschalter mit Geschwindigkeit P5-05

MaBsetzen Durch Malisetzen wird die aktuelle Motorposition auf den Positions-
wert im Parameter P6-00 gesetzt. Dadurch wird auch der Nullpunkt
definiert.

Ein Maf3setzen kann nur im Stillstand des Motors ausgefihrt werden.
Eine aktive Positionsabweichung bleibt erhalten und kann vom Lage-
regler auch nach dem Mal3setzen noch ausgeglichen werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format
P6-00 Position des Homing-Datensatzes PUU s32 Modbus 700n
ODAT Verfugbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 Egl\'l CANopen 4600n

Nach erfolgreicher Referenzbewegung wird |2147483647
dieser Positionswert automatisch am Refe- |Dezimal
renzpunkt gesetzt.

Bits 0 ... 31: Position
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7.3.5

Betriebsarten Velocity (V) und Velocity Zero (Vz)

Beschreibung

Quelle der Fiihrungssignale

In der Betriebsart Velocity (V) wird eine Bewegung mit einer
gewinschten Zielgeschwindigkeit ausgefihrt.

In der Betriebsart Velocity (V) ist die Quelle der Fiihrungssignale ent-
weder der Analogeingang V_REF oder einer der drei eingestellten
Werte in den Parametern p1-09 bis P1-11.

In der Betriebsart Velocity Zero (Vz) ist die Quelle der FUihrungssig-
nale entweder einer der drei eingestellten Werte in den Parametern
P1-09 bis P1-11 oder die fest eingestellte Zielgeschwindigkeit 0.

Die Werte der Parameter P1-09 bis P1-11 kénnen Uber die Signale-
ingangsfunktionen SPDO und SPD1 selektiert werden.

Die Signaleingangsfunktionen SPDO und SPD1 Uberschreiben die
Flihrungssignale des Analogeingang V_REF.

Die Zielgeschwindigkeit wird bitcodiert Uber die Signaleingangsfunkti-
onen SPDO (LSB) und SPD1 (MSB) selektiert:

Weitere Informationen zu den parametriebaren Signaleingangsfunktio-
nen finden Sie im Kapitel
"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen”.

- Signalzustand der digita- | Vorgabe der Zielgeschwindigkeit liber: Bereich
len Signaleingdnge
SPD1 SPDO
S1 0 0 Betriebsart Velocity |Spannung zwischen -10V ... 10V
V) V_REF (PIN 42) und GND
(PIN 44)
Betriebsart Velocity |0 min-!
Zero (Vz)
S2 0 1 Interne Parameter |P1-09 -60000 ... 60000 *0,1min-"
S3 1 0 P1-10
S4 1 1 P1-11

Skalierung des Analogeinganges

V_REF

Uber den Parameter P1-40 kann die Geschwindigkeit fiir 10 V einge-
stellt werden. Daraus ergibt sich eine lineare Skalierung fur den Ana-
logeingang V_REF.
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Bild 135: Skalierung des Analogeinganges V_REF Uber p1-40

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format
P1-40 Zielgeschwindigkeit und Geschwindigkeits- |rpm s32 Modbus 250n
VCM begrenzung 10 V 0 RW CANopen 4128
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T '10001 per.

Dieser Parameter legt fir die Betriebsart V |Dezimal
die Zielgeschwindigkeit fest, die der maxi-
malen Eingangsspannung von 10 V ent-
spricht.

Dieser Parameter legt fur die Betriebsart T
die Geschwindigkeitsbegrenzung fest, die
der maximalen Eingangsspannung von 10 V
entspricht.

Beispiel: Wenn der Wert dieses Parameters
in der Betriebsart V 3000 ist und die Ein-
gangsspannung 10 V betragt, ist die Zielge-
schwindigkeit 3000 min-1.
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Beispiel

Folgende Grafik zeigt das Umschalten der Zielgeschwindigkeit Gber
die Signaleingangsfunktionen SPD0,SPD1 und SON.

S4 (P1-11)
S3 (P1-10)
S2 (P1-09)

S1

SPDO

SPD1

SON

[

4--------

-
R R

OFF ON | OFF ON
OFF | ON
ON

Bild 136: Betriebsarten Velocity (V) und Velocity Zero (Vz)

Weitere Informationen zum Thema finden Sie im Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingdnge und Signalausgénge”.
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7.3.5.1 Beschleunigung und Verzogerung
Mit den Parametern P1-34 und P1-35 kdnnen Sie die Beschleunigung
und Verzdgerung einstellen.
v A
P1-34 — P1-35
t
Bild 137: Beschleunigung und Verzdogerung
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-34 Beschleunigungsdauer ms u16 Modbus 244y
TACC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, V go E;’:’ CANopen 4122y
Die Beschleunigungsdauer ist die Zeit in 65500
Millisekunden, die benétigt wird, um von Dezimal
Motorstillstand auf 6000 min-' zu beschleu-
nigen.
Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Beschleunigung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fir diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.
Fir die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Beschleunigung fiir
die Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.
P1-35 Verzdgerungsdauer ms u16 Modbus 246n
TDEC Verflugbar in den Betriebsarten: PT, V 20 Egy CANopen 4123n
Die Verzoégerungsdauer ist die Zeit in Milli- |65500
sekunden, die bendtigt wird, um von Dezimal
6000 min-' auf Motorstillstand zu verzogern.
Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Verzogerung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fir diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.
Fir die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Verzégerung fir die
Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.
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7.3.6

Betriebsarten Torque (T) und Torque Zero (Tz)

Beschreibung

In der Betriebsart Torque (T) wird eine Bewegung mit einem
gewinschtem Zielmoment ausgefiihrt. Das Zielmoment wird in Pro-
zent im Bezug auf das Nenndrehmoment des Motor angegeben.

In den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) steht keine Funktiona-
litat zur Verzégerung als Reaktion auf eine Anforderung zum Deakti-
vieren der Endstufe zur Verfligung. In diesen Betriebsarten wird der
Motorstrom abgeschaltet und der Motor trudelt ungesteuert aus, wenn
die Endstufe deaktiviert wird. Sie missen zusatzliche MalRnahmen
ergreifen, wenn Ihre Anwendung eine Verzégerung der Last bendétigt,
zum Beispiel die Installation einer Betriebsbremse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

« Stellen Sie durch umfangreiche Inbetriebnahmeprifungen mit
maximalerLast sicher, dass bei der Deaktivierung der Endstufe in
den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten sicher
zum Stillstand kommen.

» LOsen Sie bei derlnbetriebnahme alle Signale aus und simulieren
Sie alle Bedingungen, die eine Deaktivierung der Endstufe bewir-
ken, um sicherzustellen, dass bei der Deaktivierung der Endstufe
in den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den
Dual-Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten
sicher zum Stillstand kommen.

» Installieren Sie eine separate Betriebsbremse, wenn lhre Anwen-
dung eine aktive Verzogerung der Last erfordert.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschaden fiihren.
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Quelle der Fiihrungssignale

In der Betriebsart Torque (T) ist die Quelle der Fiihrungssignale ent-
weder der Analogeingang T REF oder einer der drei eingestellten
Werte in den Parametern p1-12 bis P1-14.

In der Betriebsart Torque Zero (Tz) ist die Quelle der Fiihrungssignale
entweder einer der drei eingestellten Werte in den Parametern p1-12
bis P1-14 oder das fest eingestellte Zielmoment 0 %.

Die Werte der Parameter P1-12 bis P1-14 kénnen Uber die Signale-
ingangsfunktionen TCMO und TCM1 selektiert werden.

Die Signaleingangsfunktionen TCMO und TCM1 Uberschreiben die
Flihrungssignale des Analogeingang T REF.

Das Zielmoment wird bitcodiert tber die Signaleingangsfunktionen
TCMO (LSB) und TCM1 (MSB) selektiert:

Weitere Informationen zu den parametriebaren Signaleingangsfunktio-
nen finden Sie im Kapitel
"7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen”.

- Signalzustand der digita- | Vorgabe des Zielmoments iiber: Bereich
len Signaleingdnge
TCM1 TCMO
T 0 0 Betriebsart Torque |Spannung zwischen -10V ... 10V
(T) T_REF (PIN 18) und GND
(PIN 19)
Betriebsart Torque [0 %
Zero (Tz)
T2 0 1 Interne Parameter |P1-12 -300 ... 300%
T3 1 0 P1-13
T4 1 1 P1-14
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Skalierung des Analogeinganges  Uber den Parameter P1-41 kann das Drehmoment fiir 10 V einge-
T_REF stellt werden. Daraus ergibt sich eine lineare Skalierung fiir den Ana-
logeingang T_REF.

300 % [-----=------- - ®
s
/'/I i \
S -
100 % f---------- 14’____ -— P1-41
10 5 i
| _ al | |
//,//,’ 5 10 T_REF [V]
T SR -100 %
. -300 %

Bild 138: Skalierung des Analogeinganges T_REF Uber P1-41

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format
P1-41 Zielmoment und Drehmomentbegrenzung | % u16 Modbus 252
10V 0 RW CANopen 4129,
TCM 100 per
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1000 )

Dieser Parameter legt flr die Betriebsart T |Dezimal
das Zielmoment fest, das der maximalen
Eingangsspannung von 10 V entspricht.

Dieser Parameter legt fur die Betriebsarten
PT, PS und V die Drehmomentbegrenzung
fest, die der maximalen Eingangsspannung
von 10 V entspricht.

Beispiel: Wenn der Wert dieses Parameters
in der Betriebsart T 100 ist und die Ein-
gangsspannung 10 V betragt, ist das Ziel-
moment 100 % des Nennmoments.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Beispiel

Folgende Grafik zeigt das Umschalten des Zielmoments lber die Sig-
naleingangsfunktionen TCM0,TCM1 und SON.

T4 (P1-14)
T3 (P1-13)
T2 (P1-12)

T1

TCMO

TCMA1

SON

]

OFF ON | OFF ON
OFF | ON
ON

Bild 139: Betriebsarten Torque (T) und Torque Zero (Tz)

Weitere Informationen zum Thema finden Sie im Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signaleingdnge und Signalausgénge".
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7.4 Einstellung der digitalen Signaleingange und Signalausgange

Die Funktionen der Eingange und Ausgange sind abhangig von der
eingestellten Betriebsart und den Einstellungen der entsprechenden
Parameter.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

» Stellen Sie sicher, dass die Verdrahtung zu den Einstellungen
passt.

» Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

» Fuhren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fir alle
Betriebszustande und Fehlerfalle durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Signalfunktion  Die digitalen Signaleingange und die digitalen Signalausgéange kon-
nen mit verschiedenen Signalfunktionen belegt werden.

Abhangig von der eingestellten Betriebsart werden die digitalen Sig-
naleingadnge und digitalen Signalausgange mit unterscheidlichen Sig-
nalfunktionen vorbelegt.
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7.41 Voreinstellungen der Signaleingange

Folgende Tabelle zeigt die Voreinstellung der digitalen Signaleingange
in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart:

Einstellung |Kurzbe- [Name PT |PS |V |T |Vz |Tz |PT |PT |PS |PS |V |CANopen
A fir zeich- v T |v T |T
P2-10 ... P2 |nung
-17
01n SON Servo ON DI1 |DI1 |DI1 |DI1 |DI1 |DI1 |DI1 |DI1 [DI1 [DI1 |DI1 |-
02n FAULT_R|Fault Reset DI5 |DI5 |DI5 |DI5 |DI5 |DI5 |- - - - - -
ESET
03h GAINUP |Increase Gain - - - - - - - - - - - -
04 CLRPOS |Clear Position Devia- |DI2 |- - - - - DI2 |DI2 |- - - -
DEV tion
05nh ZCLAMP |Zero Clamp - - - - - - - - - - - -
06n INVDIR- |Inverse Direction Of - - - - - - - - - - - -
ROT Rotation
07n HALT Halt - - - - - - - - - - - -
08n CTRG Start Data Set - DI2 |- - - - - - DI2 |DI2 -
0% TRQLM |Activate Torque Limit |- - DI2 |- DI2 |- - - - - - -
10n SPDLM |Activate Speed Limit - - - DI2 |- DI2 |- - - - - -
11n POSO Data Set Bit 0 - DI3 |- - - - - - DI3 |DI3 |- -
12 POS1 Data Set Bit 1 - Dl4 |- - - - - - DIi4 |DI4 |- -
13n POS2 Data Set Bit 2 - - - - - - - - - - - -
144 SPDO Speed Reference Value |- - DI3 |- DI3 |- DI3 |- DI5 |- DI3 |-
Bit 0
15n SPD1 Speed Reference Value |- - D4 |- Dl4 |- DI4 |- DI6 |- Dl4 |-
Bit 1
16n TCMO Torque Reference DI3 |- - DI3 |- DI3 |- DI3 |- DI5 |DI5 |-
Value Bit 0
17n TCM1 Torque Reference DI4 |- - Di4 |- Di4 |- Dl4 |- Di6 |DI6 |-
Value Bit 1
18n V-Px Velocity - Position - - - - - - DI7 |- DI7 |- - -
19 V-T Velocity - Torque - - - - - - - - - - DI7 |-
1An POS3 Data Set Bit 3 - - - - - - - - - - - -
1Bh POS4 Data Set Bit 4 - - - - - - - - - - - -
1Ch TPROB1 |Touch Probe 1 - - - - - - - - - - - -
20n T-Px Torque - Position - - - - - - - DI7 |- DI7 |- -
21n OPST Stop and Disable DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8 |DI8
Power Stage
22n CWL(NL) |Negative Limit Switch |DI6 |DI6 |DI6 |DI6 |DI6 |DI6 |- - - - - DI6
(NL/LIMN)
23n CCWL(P |Positive Limit Switch DI7 |DI7 |DI7 |DI7 |DI7 |DI7 |- - - - - DI7
L) (PL/LIMP)
24 ORGP Reference Switch - - - - - - - - - - - DI5
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Einstellung |Kurzbe- [Name PT |PS Vz [Tz |PT |PT |PS |[PS |V |CANopen
A fir zeich- v [T |V |IT |T
P2-10 ... P2 |nung
-17
27h GOTO- |Move To Home Position |- - - - - - - - - -
HOME
2Ch PTCMS |Type of pulses for ope- |- - - - - - - - - -
rating mode Pulse
Train (PT) (OFF: Low-
speed pulses, ON:
High-Speed pulses)
37n JOGP Jog Positive - - - - - - - - - -
38n JOGN Jog Negative - - - - - - - - - -
3% STEPU |Next Data Set - - - - - - - - - -
40n STEPD |Previous Data Set - - - - - - - - - -
41h STEPB |First Data Set - - - - - - - - - -
42n AUTOR |Automatic Position - - - - - - - - - -
Sequence: Start with
first data set, repeat
sequence
43n GNUMO |Numerator Bit O Elect- |- - - - - - - - - -
ronic Gear Ratio
44y GNUM1 |Numerator Bit 1 Elect- |- - - - - - - - - -
ronic Gear Ratio
45 INHP Pulse Inhibit - - - - - - - - - -
46n STOP Stop Motor (operating |- - - - - - - - - -
mode PS only)
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7.4.2

Parametrierung

Parametrierung der Signaleingangsfunktionen

Die Signaleingangsfunktionen fiir die Eingange DI1 ... DI8 kdnnen
Uber die Parameter P2-10 ... P2-17 parametriert werden.

Eine Signaleingangsfunktion kann jeweils nur einem Signaleingang
zugeordnet werden.

> A (Input Function)

OFF

1: Normally open
ON
> B
——| ON
0: Normally closed
v OFF
not used

In den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) steht keine Funktiona-
litdt zur Verzégerung als Reaktion auf eine Anforderung zum Deakti-
vieren der Endstufe zur Verfugung. In diesen Betriebsarten wird der
Motorstrom abgeschaltet und der Motor trudelt ungesteuert aus, wenn
die Endstufe deaktiviert wird. Sie missen zusatzliche MalRnahmen
ergreifen, wenn lhre Anwendung eine Verzdgerung der Last benétigt,
zum Beispiel die Installation einer Betriebsbremse.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTER BETRIEB

» Stellen Sie durch umfangreiche Inbetriebnahmeprifungen mit
maximalerlLast sicher, dass bei der Deaktivierung der Endstufe in
den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den Dual-
Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten sicher
zum Stillstand kommen.

» Lo&sen Sie bei derinbetriebnahme alle Signale aus und simulieren
Sie alle Bedingungen, die eine Deaktivierung der Endstufe bewir-
ken, um sicherzustellen, dass bei der Deaktivierung der Endstufe
in den Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz) sowie in den
Dual-Mode-Betriebsarten Torque (T) und Torque (Tz alle Lasten
sicher zum Stillstand kommen.

» Installieren Sie eine separate Betriebsbremse, wenn lhre Anwen-
dung eine aktive Verzdgerung der Last erfordert.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die mdglichen Signalein-
gangsfunktionen.
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Einstellung A
fiir
P2-10 ... P2-17

Kurzbe-
zeichnung

Name

Beschreibung

01n

SON

Servo ON

Die Signaleingangsfunktion SON aktiviert die Endstufe (Betriebszu-
stand Operation Enabled). Die Signaleingangsfunktion SON ist nur
verfugbar, wenn keine erkannten Fehler anliegen.

02n

FAULT_RES
ET

Fault Reset

Die Signaleingangsfunktion FAULT_RESET setzt eine Fehlermeldung
zurtck. Die Fehlerursache muss beseitigt sein, bevor ein Fault Reset
durchgefiihrt wird.

03h

GAINUP

Increase Gain

Die Signaleingangsfunktion GAINUP erhéht den Verstarkungsfaktor
entsprechend den Uber den Parameter P2-27 eingestellten Werten
und Bedingungen.

04,

CLRPOS-
DEV

Clear Position
Deviation

Die Signaleingangsfunktion CLRPOSDEYV setzt die Positionsabwei-
chung entsprechend den Einstellungen im Parameter P2-50 auf Null
zurlck.

05nh

ZCLAMP

Zero Clamp

Die Signaleingangsfunktion ZCLAMP stoppt den Motor. Die
Geschwindigkeit des Motors muss unterhalb des Gber den Parameter
P1-38 eingestellten Geschwindigkeitswertes liegen.

06n

INVDIRROT

Inverse Direc-
tion Of Rotation

Die Signaleingangsfunktion INVDIRROT invertiert die Drehrichtung
des Motors. Die Signaleingangsfunktion INVDIRROT steht in den
Betriebsarten Velocity (V) und Torque (T) zur Verfligung.

07n

HALT

Halt

Die Signaleingangsfunktion HALT unterbricht die aktuelle Bewegung
mit der Gber den Parameter P1-68 eingestellten Verzégerungs-
rampe. Die Bewegung wird wieder aufgenommen, wenn die Signale-
ingangsfunktion nicht mehr aktiv ist.

08h

CTRG

Start Data Set

Die Signaleingangsfunktion CTRG startet den gewahlten Datensatz in
der Betriebsart Position Sequence (PS). Weitere Informationen finden
Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".

09

TRQLM

Activate Torque
Limit

Die Signaleingangsfunktion TRQLM aktiviert die Gber die Parameter
P1-12 ... P1-14 eingestellten Begrenzungen des Drehmoments. Uber
den Parameter P1-02 kénnen die in den Parametern P1-12 ... P1-14
eingestellten Begrenzungen des Drehmoments ebenfalls aktiviert
werden.

10n

SPDLM

Activate Speed
Limit

Die Signaleingangsfunktion SPDLM aktiviert die (iber die Parameter
P1-09 ... P1-11 eingestellten Begrenzungen der Geschwindigkeit.
Uber den Parameter P1-02 kénnen die in den Parametern P1-09 ...
P1-11 eingestellten Begrenzungen der Geschwindigkeit ebenfalls
aktiviert werden.

11h

POSO

Data Set Bit 0

Die Signaleingangsfunktionen POSO ... POS4 stellen die Bits 0 ... 4
dar, mit denen in der Betriebsart Position Sequence (PS) einer der
insgesamt 32 Datensatze ausgewahlt wird. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".

12n

POS1

Data Set Bit 1

Die Signaleingangsfunktionen POSO ... POS4 stellen die Bits 0 ... 4
dar, mit denen in der Betriebsart Position Sequence (PS) einer der
insgesamt 32 Datenséatze ausgewahlt wird. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".

13n

POS2

Data Set Bit 2

Die Signaleingangsfunktionen POSO0 ... POS4 stellen die Bits 0 ... 4
dar, mit denen in der Betriebsart Position Sequence (PS) einer der
insgesamt 32 Datensatze ausgewahlt wird. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".

14n

SPDO

Speed Refe-
rence Value Bit
0

Die Signaleingangsfunktionen SPDO und SPD1 stellen die Bits 0 und
1 dar, mit denen in der Betriebsart Velocity (V) einer der insgesamt
drei Sollwerte fir die Geschwindigkeit ausgewahlt werden kann. Wei-
tere Informationen finden Sie im Kapitel

"7.3.5 Betriebsarten Velocity (V) und Velocity Zero (Vz)".
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Einstellung A |Kurzbe- Name Beschreibung
fiir zeichnung
P2-10 ... P2-17
15n SPD1 Speed Refe- Die Signaleingangsfunktionen SPDO und SPD1 stellen die Bits 0 und
rence Value Bit |1 dar, mit denen in der Betriebsart Velocity (V) einer der insgesamt
1 drei Sollwerte flr die Geschwindigkeit ausgewahlt werden kann. Wei-
tere Informationen finden Sie im Kapitel
"7.3.5 Betriebsarten Velocity (V) und Velocity Zero (Vz)".
16n TCMO Torque Refe- Die Signaleingangsfunktionen TCMO und TCM1 stellen die Bits 0 und
rence Value Bit |1 dar, mit denen in der Betriebsart Torque (T) einer der insgesamt drei
0 Sollwerte flir das Drehmoment ausgewahlt werden kann. Weitere
Informationen finden Sie im Kapitel
"7.3.6 Betriebsarten Torque (T) und Torque Zero (Tz)".
17n TCM1 Torque Refe- Die Signaleingangsfunktionen TCMO und TCM1 stellen die Bits 0 und
rence Value Bit |1 dar, mit denen in der Betriebsart Torque (T) einer der insgesamt drei
1 Sollwerte fur das Drehmoment ausgewahlt werden kann. Weitere
Informationen finden Sie im Kapitel
"7.3.6 Betriebsarten Torque (T) und Torque Zero (Tz)".
18h V-Px Velocity - Posi- |Betriebsartenumschaltung zwischen Velocity (V) und Pulse Train (PT)
tion oder zwischen Velocity (V) und Position Sequence (PS) , siehe Kapi-
tel "7.3.1 Einstellen der Betriebsart".
(OFF: Velocity (V), ON: Pulse Train (PT) oder Position Sequence
(PS), abhangig von P1-01)
19n V-T Velocity - Torque | Betriebsartenumschaltung zwischen Velocity (V) und Torque (T),
siehe Kapitel "7.3.1 Einstellen der Betriebsart".
(OFF: Velocity (V), ON: Pulse Torque (T))
1An POS3 Data SetBit 3 |Die Signaleingangsfunktionen POSO ... POS4 stellen die Bits 0 ... 4
dar, mit denen in der Betriebsart Position Sequence (PS) einer der
insgesamt 32 Datenséatze ausgewahlt wird. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
1Bn POS4 Data Set Bit4 |Die Signaleingangsfunktionen POSO0 ... POS4 stellen die Bits O ... 4
dar, mit denen in der Betriebsart Position Sequence (PS) einer der
insgesamt 32 Datensatze ausgewahlt wird. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
1Cn TPROB1 Touch Probe 1 |Mit der Signaleingangsfunktion TPROB1 wird die Positionserfassung
ausgeldst. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Parameter
P5-37 ... P5-309.
1Dn TPROB2 Touch Probe 2 |Mit der Signaleingangsfunktion TPROB2 wird die Positionserfassung
ausgeldst. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel Parameter
P5-37 ... P5-309.
20n T-Px Torque - Posi-  |Betriebsartenumschaltung zwischen Torque (T) und Pulse Train (PT)
tion oder zwischen Torque (T) und Position Sequence (PS) , siehe Kapitel
"7.3.1 Einstellen der Betriebsart".
(OFF: Torque (T), ON: Pulse Train (PT) oder Position Sequence (PS),
abhangig von P1-01)
21n OPST Stop and Die Signaleingangsfunktion OPST stoppt den Motor mit der Gber den
Disable Power |Parameter P1-68 eingestellten Verz6gerungsrampe und deaktiviert
Stage dann die Endstufe.
22n CWL(NL) Negative Limit |Negativer Endschalter (NL/LIMN). Wenn der Eingang aktiviert wird,
Switch (NL/ wird eine Warnung ausgeldst. Die Verzégerungsrampe wird Uber den
LIMN) Parameter P5-25 eingestellt.
23h CCWL(PL) |Positive Limit Positiver Endschalter (PL/LIMP). Wenn der Eingang aktiviert wird,
Switch (PL/ wird eine Warnung ausgeldst. Die Verzégerungsrampe wird tber den
LIMP) Parameter P5-26 eingestellt.
24y ORGP Reference Die Signaleingangsfunktion ORGP wird fiir den Referenzschalter ver-
Switch wendet. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel

"7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
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Einstellung A |Kurzbe- Name Beschreibung
fiir zeichnung
P2-10 ... P2-17
27n GOTO- Move To Home |Die Signaleingangsfunktion GOTOHOME Iést eine Bewegung auf den
HOME Position Uber den Parameter P5-04 festgelegten Referenzpunkt aus.
2Ch PTCMS Type of pulses |Mit der Signaleingangsfunktion PTCMS wird die Art der Pulse fur die
for operating Betriebsart Pulse Train PT ausgewahlt (OFF: Low-Speed-Pulse, ON:
mode Pulse High-Speed-Pulse). Die Art der Pulse kann auch Gber den Parameter
Train (PT) (OFF: |P1-00 gewahlt werden.
Low-speed pul-
ses, ON: High-
Speed pulses)
37n JOGP Jog Positive Die Signaleingangsfunktion JOGP I8st eine Bewegung in positive
Bewegungsrichtung aus, wenn der Wert im Parameter P1-01, der die
Bewegungsrichtung festlegt, auf dem Defaultwert steht.
38h JOGN Jog Negative Die Signaleingangsfunktion JOGN |6st eine Bewegung in negative
Bewegungsrichtung aus, wenn der Wert im Parameter p1-01, der die
Bewegungsrichtung festlegt, auf dem Defaultwert steht.
3% STEPU Next Data Set  |Die Signaleingangsfunktion STEPU startet den nachsten Datensatz in
der Betriebsart Position Sequence (PS).
40n STEPD Previous Data |Die Signaleingangsfunktion STEPD startet den vorherigen Datensatz
Set in der Betriebsart Position Sequence (PS).
41h STEPB First Data Set  |Die Signaleingangsfunktion STEPB startet den ersten Datensatz in
der Betriebsart Position Sequence (PS).
42n AUTOR Automatic Posi- |Die Signaleingangsfunktion AUTOR startet eine Sequenz von Daten-
tion Sequence: |satzen ab dem ersten Datensatz in der Betriebsart Position Sequence
Start with first (PS). Die Sequenz wird wiederholt, solange die Signaleingangsfunk-
data set, repeat |tion AUTOR aktiv ist.
sequence
43h GNUMO Numerator Bit 0 |Die Signaleingangsfunktionen GNUMO und GNUM1 stellen die Bits O
Electronic Gear |und 1 dar, mit denen einer der vier Zahler ausgewahlt wird, die Uber
Ratio die Parameter P1-44, P2-60 ... P2-62 eingestellt werden. Der Nen-
ner wird Uber den Parameter P1-45 eingestellt. Das Verhaltnis wird
als Getriebefaktor in der Betriebsart Pulse Train (PT) und als Skalie-
rungsfaktor verwendet. Weitere Informationen finden Sie in den Kapi-
teln "7.3.3.2 Getriebefaktor" und "7.3.4.2 Skalierung".
44 GNUM1 Numerator Bit 1 |Die Signaleingangsfunktionen GNUMO und GNUM1 stellen die Bits 0
Electronic Gear |und 1 dar, mit denen einer der vier Zahler ausgewahit wird, die Uber
Ratio die Parameter P1-44, P2-60 ... P2-62 eingestellt werden. Der Nen-
ner wird Uber den Parameter P1-45 eingestellt. Das Verhaltnis wird
als Getriebefaktor in der Betriebsart Pulse Train (PT) und als Skalie-
rungsfaktor verwendet. Weitere Informationen finden Sie in den Kapi-
teln "7.3.3.2 Getriebefaktor" und "7.3.4.2 Skalierung".
45h INHP Pulse Inhibit Die Signaleingangsfunktion INHP sperrt in der Betriebsart Pulse Train
(PT) die als FUhrungssignal ankommenden Pulse. Wenn die Signale-
ingangsfunktion aktiv ist, werden die Pulse nicht ausgewertet und der
Motor kommt ohne wirkendes Moment zum Stillstand.
46n STOP Stop Motor Die Signaleingangsfunktion STOP stoppt den Motor mit der iber den
(operating mode |Parameter P5-20 eingestellten Verzogerungsrampe. Die Endstufe
PS only) bleibt aktiviert. Die Signaleingangsfunktion steht in der Betriebsart
Position Sequence (PS) zur Verfugung.
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7.4.3 Voreinstellungen der Signalausgange
Folgende Tabelle zeigt die Voreinstellung der digitalen Signalaus-
gange in Abhangigkeit der eingestellten Betriebsart:
Einstellung |Kurzbe- |Name PT |PS |V T Vz [Tz |PT |PT [PS |[PS |V CANopen
A fir zeich- \' T \") T T
P2-18 ... P2 |nung
-22
01n SRDY |Servo Ready |DO1 |DO1 |DO1 |DO1 |DO1 |DO1 |DO1 |DO1|DO1 |DO1 |DO1 |DO1
02n SON Servo On - - - - - - - - - - - -
03n ZSPD Zero Speed |DO2 |DO2 |DO2 |DO2 \DO2 |DO2 |DO2 |DO2 |DO2 |DO2 |DO2 |-
04n TSPD Speed Rea- |- - DO3 |DO3 |DO3 |DO3 |DO3 |DO3 |DO3 |DO3 |DOS |-
ched
05n TPOS Movement DO4 |DO4 |- - - - DO4 |DO4 |DO4 |DO4 -
Completed
06n TQL Torque Limit |- - - - - - - - - - - -
Reached
07h ERROR |Error Detected | DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5 |DO5
08n BRKR Holding Brake |- - DO4 |DO4 |DO4 |DO4 |- - - - - -
Control
0% HOMED |Homing Com- |DO3 |DO3 |- - - - - - - - - -
_OK pleted
10n oLw Motor Over- |- - - - - - - - - - - -
load Alert
11h WARN  |Alert Signal |- - - - - - - - - - - -
activated
12n OVF Position com- |- - - - - - - - - - - -
mand overflow
13n SCWL(S [Negative Soft- |- - - - - - - - - - - -
NL) ware Limit
Switch Rea-
ched
14 SCCWL( |Positive Soft- |- - - - - - - - - - - -
SPL) ware Limit
Switch Rea-
ched
15n CMD_O |Data set com- |- - - - - - - - - - - -
K pleted
16n CAP_OK |Capture com- |- - - - - - - - - - - -
pleted
17n MC_OK |Motion control |- - - - - - - - - - - -
completed
output
19 SP_OK |Speed rea- - - - - - - - - - - - -
ched output
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Einstellung |Kurzbe- |Name PT |PS vz |Tz |PT |PT |PS |PS |V CANopen
A fiir zeich- Vv T Vv T T
P2-18 ... P2 |nung
-22
30n SDO_0 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 0
of P4-06.
31h SDO_1 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 1
of P4-06.
32n SDO_2 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 2
of P4-06.
33n SDO_3 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 3
of P4-06.
34y SDO_4 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 4
of P4-06.
35n SDO_5 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 5
of P4-06.
36n SDO_6 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 6
of P4-06.
37n SDO_7 |Output the - - - - - - - - - -
status of bit 7
of P4-06.
38h...3Fn |- - - - - - - - - - - -
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7.4.4 Parametrierung der Signalausgangsfunktionen
Parametrierung  Die Signalausgangsfunktionen fir die Ausgange DO1 ... DO5 kénnen
Uber die Parameter P2-18 ... P2-22 parametriert werden.
> A (Output Function)
OFF
1: Normally open
] ON
> B
ON
0: Normally closed
, OFF
not used
Folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht tiber die méglichen Signalaus-
gangsfunktionen.
Einstellung A |Kurzbe- Name Beschreibung
fiir zeichnung
P2-18 ... P2-22
01n SRDY Servo Ready Die Signalausgangsfunktion SRDY zeigt an, dass keine Fehler anste-
hen, das heil’t der Antriebsverstarker ist nicht im Betriebszustand
Fault.
02n SON Servo On Die Signalausgangsfunktion SON zeigt dann, dass der Antriebsver-
starker im Betriebszustand Operation Enabled ist.
03n ZSPD Zero Speed Die Signalausgangsfunktion ZSPD zeigt an, dass die Geschwindig-
keit des Motors geringer ist als der Uber den Parameter P1-38 ein-
gestellte Geschwindigkeitswert.
04n TSPD Speed Reached |Die Signalausgangsfunktion TSPD zeigt an, dass die Geschwindig-
keit des Motors hoher ist als der Uber den Parameter P1-39 einge-
stellte Geschwindigkeitswert.
05n TPOS Movement Com- | Betriebsart Pulse Train (PT): Die Signalausgangsfunktion TPOS zeigt

pleted

an, dass die Positionsabweichung innerhalb des tiber den Parameter
P1-54 eingestellten Toleranzbereichs liegt. Betriebsart Position
Sequence (PS): Die Signalausgangsfunktion TPOS zeigt an, dass die
Positionsabweichung an der Zielposition innerhalb des liber den
Parameter P1-54 eingestellten Toleranzbereichs liegt.
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Einstellung A |Kurzbe- Name Beschreibung
fiir zeichnung
P2-18 ... P2-22
06n TQL Torque Limit Die Signalausgangsfunktion TQL zeigt an, dass das Drehmoment des
Reached Motors den Uber die Parameter P1-12 ... P1-14 oder einen Analog-
eingang eingestellten Wert erreicht hat.
07n ERROR Error Detected |Die Signalausgangsfunktion ERROR zeigt an, dass ein Fehler
erkannt wurde und der Antriebsverstarker in den Betriebszustand
Fault gewechselt hat. Details siehe
"9 Diagnose und Fehlerbehebung".
08n BRKR Holding Brake |Die Signalausgangsfunktion BRKR steuert die Haltebremse mit den
Control Einstellungen in den Parametern P1-42 und P1-19. Die Haltebremse
muss an den Ausgang angeschlossen werden, dem die Signalaus-
gangsfunktion BRKR zugewiesen ist. Weitere Informationen finden
Sie im Kapitel "5.4.1.11 Anschluss Haltebremse".
09n HOMED_OK |Homing Com- |Die Signalausgangsfunktion HOMED_OK zeigt an, dass die Referen-
pleted zierung erfolgreich durchgefiihrt wurde. Die Einstellungen fiir Homing
werden Uber die Parameter P5-04 ... P5-06 vorgenommen. Weitere
Informationen finden Sie im Kapitel
"7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
10n oLw Motor Overload |Die Signalausgangsfunktion OLW zeigt an, dass eine Uberlast des
Alert Motors ausgetreten ist. Uber den Parameter P1-28 kann ein Schwell-
wert fUr die Signalausgangsfunktion OLW festgelegt werden.
11n WARN Alert Signal acti- | Die Signalausgangsfunktion zeigt an, dass eine der folgenden Bedin-
vated gungen erkannt wurde : Hardware-Endschalter ausgeldst, Unterspan-
nung, Nodeguard-Warnung, Operational Stop (OPST). Weitere Infor-
mationen finden Sie im Kapitel "9 Diagnose und Fehlerbehebung".
12n - - Reserviert
13h SCWL(SNL) [Negative Soft- |Die Signalausgangsfunktion SCWL(SNL) zeigt an, dass der Uber den
ware Limit Parameter P5-09 eingestellte negative Software-Endschalter erreicht
Switch Reached |wurde. Wenn der Software-Endschalter erreicht wird, wird eine War-
nung ausgeldst. Die Verzégerungsrampe wird tber den Parameter
P5-23 eingestellt.
14n SCCWL(SPL |Positive Soft- Die Signalausgangsfunktion SCCWL(SPL) zeigt an, dass der Uber
) ware Limit den Parameter P5-08 eingestellte positive Software-Endschalter
Switch Reached |erreicht wurde. Wenn der Software-Endschalter erreicht wird, wird
eine Warnung ausgelost. Die Verzogerungsrampe wird Uber den
Parameter P5-24 eingestellt.
15n CMD_OK Data set com- Die Signalausgangsfunktion CMD_OK zeigt an, dass der Datensatz
pleted einschlieBlich der Wartezeit erfolgreich ausgefiihrt wurde.
16n CAP_OK Capture comple-|Die Signalausgangsfunktion CAP_OK zeigt an, dass eine Positionser-
ted fassung (Touch Probe) erfolgreich durchgefiihrt wurde. Die Einstellun-
gen fir die Positionserfassung (Touch Probe) werden liber die Para-
meter P5-37 ... P5-39 vorgenommen.
17hn MC_OK Motion control  |Die Signalausgangsfunktion MC_OK zeigt an, dass sowohl die Sig-
completed out- |nalausgangsfunktion CMD_OK als auch die Signalausgangsfunktion
put TPOS aktiviert wurden.
19n SP_OK Speed reached |Die Signalausgangsfunktion SP_OK zeigt an, dass die Zielgeschwin-
output digkeit erreicht wurde. Der Geschwindigkeitsbereich flr die Aktivie-
rung dieser Signalausgangsfunktion wird tiber den Parameter P1-47
eingestellt.
30n SDO_0 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 0 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.
31n SDO_1 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 1 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.
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Einstellung A
far
P2-18 ... P2-22

Kurzbe-
zeichnung

Name

Beschreibung

32n SDO_2 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_O0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 2 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

33n SDO_3 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 3 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

34n SDO_4 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_O0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 4 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

35n SDO_5 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 5 of ter (Bits O ... 7) fur die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

36h SDO_6 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 6 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

37n SDO_7 Output the sta- |Die Signalausgangsfunktionen SDO_O0 ... SDO_7 liefern das Bitmus-
tus of bit 7 of ter (Bits 0 ... 7) fir die Ermittlung der momentanen Einstellung des
P4-06. Parameters P4-06.

38h ... 3Fn - - Reserviert
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7.5

7.5.1

7.5.2

Funktionen zur Zielwertverarbeitung

Bewegung unterbrechen mit HALT

Die Signaleingangsfunktion HALT steht nur in der Betriebsart PT zur
Verfligung.

Mit der Signaleingangsfunktion HALT, wird die laufende Bewegung
unterbrochen. Sobald die Signaleingangsfunktion HALT nicht mehr
aktiv ist, wird die Bewegung an der Stelle fortgesetzt, an der sie unter-
brochen wurde.

Die Bewegung wird Uber eine Verzégerungsrampe unterbrochen. Die
Verzdgerungsrampe wird mit dem Parameter P1-68 eingestellt.

Um eine Bewegung Uber einen Signaleingang unterbrechen zu kén-
nen, muss die Signaleingangsfunktion HALT parametriert sein, siehe
Kapitel "7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen".

HINWEIS: Empfangene Pulse werden so lange ignoriert, wie die Sig-
naleingangsfunktion HALT aktiv ist. Wenn die Signaleingangsfunktion
HALT nicht langer aktiv ist, Gbernimmt der Antriebsverstarker einge-
hende Pulse und startet eine Bewegung entsprechend diesen eingeh-
enden Pulsen.

A WARNUNG

UNERWARTETE BEWEGUNG

Stellen Sie vor der Deaktivierung der Signaleingangsfunktion HALT
sicher, dass folgende Bewegungen keine Gefahrdung im Arbeitsbe-
reich verursachen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

Wenn Sie unsicher sind bezliglich der Wirkung der Bewegung, die
durch zum Zeitpunkt der Deaktivierung der Signaleingangsfunktion
HALT eingehenden Pulse ausgeldst wird, missen Sie eine erneute
Referenzierung durchfiihren.

Bewegung stoppen mit OPST

Mit der Signaleingangsfunktion OPST wird die laufende Bewegung
gestoppt.

Um eine Bewegung Uber einen Signaleingang stoppen zu kénnen,
muss die Signaleingangsfunktion OPST parametriert sein, siehe Kapi-
tel "7.4.2 Parametrierung der Signaleingangsfunktionen".

Je nach Betriebsart wird die Bewegung entweder uber eine Verzdge-
rungsrampe gestoppt oder der Motor trudelt aus (in den Betriebsarten
T). Dann wird die Endstufe deaktiviert, wenn der Motor zum Stillstand
gekommen ist (definiert als Stillstand oder nach einem Timeout von 5
Sekunden in der Betriebsart T) und wenn die Zeitverzégerung zum
SchlieRen der Haltebremse verstrichen ist.

Die Fehlermeldung AL0O13 wird ausgegeben.

Die Verzégerungsrampe wird mit dem Parameter P1-68 eingestellt.
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Nach Aktivierung der Signaleingangsfunktion OPST muss die Signale-
ingangsfunktion OPST deaktiviert werden; Uber eine Aktivierung der
Endstufe kann der Betrieb wieder aufgenommen werden.

7.6 Signalausgang uber Parameter setzen
Die digitalen Signalausgange kénnen Uber einen Parameter gesetzt
werden.
Um einen digitalen Signalausgang Uber den Parameter setzen zu kén-
nen, muss eine der Signalausgangsfunktionen "SDO_Q" ... "SDO_7"
parametriert sein, siehe Kapitel
"7.4.4 Parametrierung der Signalausgangsfunktionen”.
Uber den Parameter P4-06 werden die digitalen Signalausgange
gesetzt.
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-06 Signalausgang liber Parameter setzen - u16 Modbus 50Ch
FOT Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: |_?W CANopen 4406n
Mit diesem Parameter konnen Signalaus- FFn
gange, bei denen die Signalausgangsfunkti- | Hexadezimal

onen SDO_0 ... SDO_5 eingestellt sind,
gesetzt werden.

Mit Bit 0 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_O0 eingestellt ist.

Mit Bit 1 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_1 eingestellt ist.

Mit Bit 2 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_2 eingestellt ist.

Mit Bit 3 = 1 werden die Signalausgénge
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_3 eingestellt ist.

Mit Bit 4 = 1 werden die Signalausgénge
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_4 eingestellt ist.

Mit Bit 5 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_5 eingestellt ist.

Mit Bit 6 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_6 eingestellt ist.

Mit Bit 7 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_7 eingestellt ist.

Siehe P2-18 ... P2-22 fiir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
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7.7 Forcen digitaler Signaleingange und Signalausgange

Digitale Eingénge forcen

Durch Forcen von Signalen werden die digitalen Eingdnge und Aus-
gange manuell gesetzt. Das Forcen von Werten fir die Eingange und
Ausgange kann weitreichende Konsequenzen flr den Betrieb einer

Maschine oder eines Prozesses haben.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN DURCH FORCEN

kungen der Signale kennen.

oder andere kurzfristige Aufgaben.

Aufgabe (Test, Wartung) abgeschlossen ist.

Verletzungen oder Sachschéaden fiihren.

» Forcen Sie Eingange und Ausgange nur, wenn sich keine Perso-
nen oder Hindernisse im Arbeitsbereich befinden.
» Forcen Sie Eingange und Ausgange nur, wenn Sie die Auswir-

» Forcen Sie Eingange und Ausgange nur fir Testzwecke, Wartung

» Forcen Sie Eingange und Ausgange nicht fur reguldren Betrieb.
» Beenden Sie das Forcen der Eingange und Ausgange, wenn die

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren

und P4-07 eingestellt.

Das Forcen der digitalen Eingange wird durch die Parameter P3-06

Uber den Parameter P3-06 wird eingestellt, welche digitalen Signale-

ingange geforced werden konnen.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-06 Digitale Eingange - Einstellungen zum For- |- u16 Modbus 40Cr
SDI cen On RW CANopen 4306n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T %]:Fh B
Dieser Parameter legt fest, ob ein digitaler |Hexadezimal
Eingang geforced werden kann.
Bits O ... 7: Digitaler Eingang DI1 ... digitaler
Eingang DI8
Bit-Einstellungen:
Wert 0: Digitaler Eingang kann nicht gefor-
ced werden
Wert 1: Digitaler Eingang kann geforced
werden
Um das Forcen zu starten, muss P4-07
geschrieben werden.
Siehe P2-10 ... P2-17 fir Details zum
Zuweisen von Signaleingangsfunktion zu
den digitalen Eingéngen.
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Uber den Parameter P4-07 kann das Forcen der digitalen Signalein-
gange aktiviert werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-07 Zustand der digitalen Eingange / Forcen - u16 Modbus 50En
ITST aktivieren On RW CANopen 4407h
. . . On -
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FF:
Ein Lesezugriff auf diesen Parameter zeigt |Hexadezimal

den Zustand der digitalen Eingénge in Form
eines Bitmusters.

Beispiel:

Lesewert 0x0011: Digitale Eingange 1 und 5
sind logisch 1

Durch Schreiben dieses Parameters kan
der Zustand der Eingdnge geandert werden,
wenn die Einstellungen fir den entspre-
chenden Eingang in P3-06 Forcen erlauben
(Wert 1 fir das zum Eingang gehérende
Bit).

Beispiel:

Schreibwert 0x0011: Digitale Eingénge 1

und 5 werden auf logisch 1 gesetzt, unab-
hangig vom vorherigen Zustand

Siehe P3-06 fiir Details zum Einstellen des
Forcens einzelner digitalen Eingange.

Siehe P2-10 ... P2-17 fur Details zum
Zuweisen von Signaleingangsfunktion zu
den digitalen Eingangen.

Digitale Ausgénge forcen

und P4-28 eingestellt.

Das Forcen der digitalen Ausgange wird durch die Parameter P4-27

Uber den Parameter P4-27 wird eingestellt, welche digitalen Signal-
ausgange geforced werden kdnnen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-26 Digitale Ausgange - Informationen zum For- |- u16 Modbus 534
DO_FORCEABLE cen 1?1 [?O CANopen 441An
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1F:
Dieser Parameter zeigt, ob ein digitaler Aus- | Hexadecimal
gang geforced werden kann.
Bits O ... 4: Digitaler Ausgang DO1 ... digita-
ler Ausgang DO5
Bit-Einstellungen:
Wert 0: Digitaler Ausgang kann nicht gefor-
ced werden
Wert 1: Digitaler Ausgang kann geforced
werden
P4-27 Digitale Ausgange - Einstellungen zum For- |- u16 Modbus 536n
DO_FORCE_MASK cen 8h I_?W CANopen 441Bh
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1;‘:h
Dieser Parameter legt fest, ob ein digitaler |Hexadecimal

Ausgang geforced werden kann.

Bits O ... 4: Digitaler Ausgang DO1 ... digita-
ler Ausgang DO5

Bit-Einstellungen:

Wert O: Digitaler Ausgang kann nicht gefor-
ced werden

Wert 1: Digitaler Ausgang kann geforced
werden

Um das Forcen zu starten, muss P4-28
geschrieben werden.

Siehe P2-18 ... P2-22 fiir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
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Uber den Parameter P4-28 kann das Forcen der digitalen Signalaus-
gange aktiviert werden.

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format

P4-28 Zustand der digitalen Ausgange / Forcen - u16 Modbus 538h

DO_FORCE_VALU aktivieren 8h I_?W CANopen 441Cy,

E Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1'|‘:h

Ein Lesezugriff auf diesen Parameter zeigt |Hexadecimal

den Zustand der digitalen Ausgénge in
Form eines Bitmusters.

Beispiel:

Lesewert 0x0011: Digitale Ausgange 1 und
5 sind logisch 1

Durch Schreiben dieses Parameters kan
der Zustand der Ausgange geandert wer-
den, wenn die Einstellungen fir den ent-
sprechenden Ausgang in P4-27 Forcen
erlauben (Wert 1 fir das zum Ausgang geh-
orende Bit).

Beispiel:

Schreibwert 0x0011: Digitale Ausgénge 1
und 5 werden auf logisch 1 gesetzt, unab-
hangig vom vorherigen Zustand

Siehe P4-27 fiir Details zum Einstellen des
Forcens einzelner digitalen Ausgange.

Siehe P2-18 ... P2-22 fiir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
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8 Beispiele

8.1 Verdrahtungsbeispiele
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Bild 140: Verdrahtungsbeispiel
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8.2

Logik-Typ 1

Verdrahtungsbeispiel mit Modicon M221 Logic Controller

Verdrahtungsbeispiel mit Modicon M221 Logic Controller (Logik-Typ

1).

+24\/dc
M221 .
V0+l Servo Drive
QO | Pulse 24V )39
Q2 | Direction ™
E Q1 LPulse
&
: Q3 | Direction
+24\V/dc
V1+ 11
i Q8 9 DI1- (Enable)
+24Vdc
(R
Q9
11 6 DO1- (Ready)

VA1
VO

*&: COMI

Bild 141: Verdrahtungsbeispiel mit Modicon M221 und Logik-Typ 1
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Logik-Typ 2  Verdrahtungsbeispiel mit Modicon M221 Logic Controller (Logik-Typ

2).

M221
VO+

Qo

V1+

+24Vdc

Pulse

Servo Drive

Q2

Direction

Pulse

Q3

Direction

3
],
KL

VO0-

Q8

+24Vdc

[_\)11

9 DI1- (Enable)

+24Vdc

L L

6 DO1- (Ready)

Bild 142: Verdrahtungsbeispiel mit Modicon M221 und Logik-Typ 2
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9 Diagnose und Fehlerbehebung

9.1 Statusabfrage / Statusanzeige

Bedeutung eines Fehlers

Bedeutung einer Warnmeldung

Informationen Uber den Status des Produktes kénnen ausgelesen
werden Uber:

* Integriertes HMI
* Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library
+ Feldbus

Im Fehlerspeicher werden au3erdem die letzten 5 Fehlerereignisse
abgelegt.

Ein Fehler ist eine von einer Uberwachungsfunktion erkannte Abwei-
chung zwischen einem berechneten, gemessenen oder per Signal
Ubermittelten Wert oder Zustand und dem vorgesehenen oder theore-
tisch korrekten Wert oder Zustand. Ein Fehler bewirkt einen Wechsel
des Betriebszustands.

Eine Warnmeldung signalisiert ein potenzielles Problem, das durch
eine Uberwachungsfunktion erkannt wurde. Eine Warnmeldung
bewirkt keinen Wechsel des Betriebszustands.
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9.1.1

Feldbus-Status-LEDs

Die Feldbus-Status-LEDs zeigen den Status des Feldbuses an.

@ e
RUN ERR

RUN ERR

Bild 143: Feldbus-Status-LEDs

Das folgende Bild zeigt die Zustéande der Feldbuskommunikation an.

@©@ Q@O O

0,2s M 1s F\\\\\\\& AN
|

mmmmmmmm
I

o007 Crzzzzzz Gz 7 iz iz iz iz

V///////4 1s W s
72727, MM 1s WM Y,

(/2 /,/zq{, /1, x\ . /2 /L0000

RUN NN ERR

Bild 144: Blinksignale der CAN-Bus Status-LEDs (Run=GN; Err=RD)

) NMT-Zustand PRE-OPERATIONAL
(2) NMT-Zustand STOPPED
(3) NMT-Zustand OPERATIONAL
(4) Falsche Einstellungen,
zum Beispiel ungiltige Knotenadresse
(5) Warngrenze erreicht,
zum Beispiel nach 16 fehlerhaften Sendeversuchen
(6) Node-Guarding
(7) CAN ist BUS-OFF,
zum Beispiel nach 32 fehlerhaften Sendeversuchen
(8) Feldbuskommunikation ohne Fehlermeldung
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9.1.2 Diagnose liber das integrierte HMI

Uber die Parameter P4-00 bis P4-04 kann der Fehlerspeicher aus-

gelesen werden.

111}

[
GEEEE—GEEER

~*
— GHER
- EER

Bild 145: Fehlerspeicher iber HMI auslesen

P4-00

Fehlernummer des zuletzt erkannten Fehlers

P4-04

Fehlernummer des altesten erkannten Fehlers

Uber den Parameter P0-47 kann die letzte Warnung ausgelesen wer-

den.

9.1.3 Diagnose liber die Inbetriebnahmesoftware

Details zur Abfrage des Zustandes Uber die Inbetriebnahmesoftware
finden Sie in den Informationen zur Inbetriebnahmesoftware LXM28

DTM Library.
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9.1.4 Diagnose uiber die Signalausgange
Uber die Signalausgange kénnen unter anderem Betriebszusténde
und erkannte Fehler angezeigt werden. Folgende Liste ist ein Auszug
der parametriebaren Signalausgangsfunktionen. Weitere Signalaus-
gangsfunktionen finden Sie im Kapitel
"7.4.4 Parametrierung der Signalausgangsfunktionen”
Einstellung A |Kurzbe- Name der Aus- |Beschreibung
fiir zeichnung |gangsfunktion
P2-18 ... P2-22
1 SRDY Servo Ready Die Signalausgangsfunktion SRDY zeigt an, dass keine Fehler anste-
hen, das heil3t der Antriebsverstarker ist nicht im Betriebszustand
Fault.
2 SON Servo On Die Signalausgangsfunktion SON zeigt dann, dass der Antriebsver-
starker im Betriebszustand Operation Enabled ist.
7 ERROR Error Detected |Die Signalausgangsfunktion ERROR zeigt an, dass ein Fehler
erkannt wurde und der Antriebsverstarker in den Betriebszustand
Fault gewechselt hat. Details siehe
"9 Diagnose und Fehlerbehebung".
11 WARN Alert Signal acti- | Die Signalausgangsfunktion zeigt an, dass eine der folgenden Bedin-
vated gungen erkannt wurde : Hardware-Endschalter ausgeldst, Unterspan-
nung, Nodeguard-Warnung, Operational Stop (OPST).
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9.2 Nummern der Warnungen

Nummer |Beschreibung Ursache Abhilfe

ALO14 Negativer Hardware-Endschal- |- -
ter ausgelOst

ALO15 Positiver Hardware-Endschal- |- -
ter ausgelost

AL283 Positiver Software-Endschalter |- -
ausgelost

AL285 Negativer Software-Endschal- |- -
ter ausgelost

Wn023 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Der Foldback-Strom des Motors ist Stellen Sie sicher, dass der Parame-
last Motor (Foldback) unter die Warnschwelle gefallen, die |ter P1-28 fiir den Foldback-Strom des

im Parameter P1-28 eingestellt Motors korrekt eingestellt ist.
wurde.

Wn123 |PDO-Paket zu kurz - Stellen Sie sicher, dass das PDO-

Mapping korrekt ist.

Wn124 |Daten im PDO aulRerhalb des |- Stellen Sie sicher, das die minimal

zulassigen Bereichs und maximal zulassigen Werte nicht
unterschritten und Gberschritten wer-
den.

Wn127 |R_PDO-Daten kénnen nicht - -
geschrieben werden, wahrend
die Endstufe aktiviert ist

Wn185 |CANopen: Es wurde ein Kom-
munikationsfehler erkannt.

Wn283 |Zielwert fiihrt zu Bewegung - Stellen Sie sicher, dass korrekte Ziel-
auf positiven Software-End- positionen verwendet werden.
schalter

Wn285 |Zielwert fiihrt zu Bewegung - Stellen Sie sicher, dass korrekte Ziel-
auf negativen Software-End- positionen verwendet werden.
schalter

Wn380 |Positionsabweichung tber Nach erfolgreichem Abschluss einer |Wenn dieser Zustand statt zu einer
Signalausgangsfunktion Bewegung war MC_OK aktiv. Dann | Warnung zu einem erkannten Fehler
MC_OK erkannt wurde TPOS deaktiviert, was dazu fuhren soll, stellen Sie den Parameter

fuhrte, dass MC_OK ebenfalls deakti- |P1-48 entsprechend ein.
viert wurde.

Wn700 |Die Sicherheitsfunktion STO |Die Sicherheitsfunktion STO wurde Uberpriifen Sie, ob die Sicherheits-
wurde bei deaktivierter End-  |ausgeldst oder das Signal fir die funktion STO absichtlich ausgelst
stufe aktiviert Sicherheitsfunktion STO ist nicht kor- |wurde. Ist dies nicht der Fall, stellen

rekt angeschlossen. Wenn dieser Sie einen korrekten Anschluss des
Zustand auftritt, wahrend die End- Signals fur die Sicherheitsfunktion
stufe aktiviert ist, erkennt der STO sicher.

Antriebsverstarker einen Fehler.

Wenn dieser Zustand auftritt, wah-

rend die Endstufe deaktiviert ist,

erkennt der Antriebsverstarker eine

Warnung.

Wn701 Warnschwelle erreicht: Uber- |Der Foldback-Strom des Antriebs- Stellen Sie sicher, dass der Parame-
last Antriebsverstarker (Fold- |verstarkers ist unter die Warn- ter P1-24 fir den Foldback-Strom des
back) schwelle gefallen, die im Parameter |Antriebsverstarkers korrekt eingestellt

P1-24 eingestellt wurde. ist.
Wn702 |Die DC-Bus-Spannung ist Verlust der Versorgungsspannung, Stellen Sie eine korrekte Netzversor-

unter die Warnschwelle gefal-
len.

schlechte Spannungsversorgung.

gung sicher. Stellen Sie sicher, dass
der Grenzwert fiir die Unterspannung
Uber den Parameter P4-24 richtig ein-
gestellt ist.
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Nummer |Beschreibung Ursache Abhilfe

Wwn703 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Umgebungstemperatur zu hoch, Liif- |Stellen Sie die korrekte Funktion des
temperatur Endstufe ter nicht funktionsfahig, Staub. Lifters sicher. Verbessern Sie die

Warmeabfuhr aus dem Schalt-
schrank. Entfernen Sie Verschmut-
zungen und stellen Sie sicher, dass
Staub nicht in den Schaltschrank
oder in den Antriebsverstarker gelan-
gen kann.

Wn704 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Die Motortemperatur ist zu hoch. Stellen Sie sicher, dass die Einstel-
temperatur Motor lungen der Parameter fir die Tempe-

raturiberwachung korrekt sind. Stel-
len Sie ausreichende Beliiftung und
Warmeabfuhr am Motor sicher. Ent-
fernen Sie Verschmutzungen wie zum
Beispiel Staub. Stellen Sie sicher,
dass der Motor gleichmafig an der
Flanschplatte montiert ist. VergrofRern
Sie die Flanschplatte, an der der
Motor montiert ist, um die Warmeab-
fuhr zu verbessern. Stellen Sie sicher,
dass der Motor fir die Anwendung
korrekt dimensioniert ist.

Wn707 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Umgebungstemperatur zu hoch, Liif- |Stellen Sie die korrekte Funktion des
temperatur Antriebsverstarker |ter nicht funktionsfahig, Staub. Lufters sicher. Verbessern Sie die
(Steuerung) Warmeabfuhr aus dem Schalt-

schrank. Entfernen Sie Verschmut-
zungen und stellen Sie sicher, dass
Staub nicht in den Schaltschrank
oder in den Antriebsverstarker gelan-
gen kann.

Wn709 |PLL nicht synchronisiert - -

Wn713 |Positiver Hardware-Endschal- |- -
ter und negativer Hardware-

Endschalter ausgelost

Wn716 |Positiver Software-Endschalter |- -
und negativer Software-End-
schalter ausgeldst

Wn728 |Warnung: Fehlende Netzver- |Mindestens eine Netzphase fehlt. Stellen Sie sicher, dass die Netzver-
sorgung, Unterspannung Netz- |Netzspannung ist nicht im gultigen sorgung korrekt angeschlossen ist.
versorgung Bereich. Netzfrequenz ist nicht im Stellen Sie sicher, dass die Netzspan-

gulltigen Bereich. nung des versorgenden Netzes mit
den technischen Daten Uberein-
stimmt.

Wn729 |Modbus: Node Guarding Feh- |Modbus-Verbindung nicht funktionsfa- | Stellen Sie sicher, dass der Modbus-
ler erkannt hig, falsche Daten vom Modbus-Mas- | Anschluss korrekt ist. Stellen Sie

ter. sicher, dass der Modbus-Master kor-
rekt arbeitet.

wn730 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Die zuléssige Leistung des Bremswi- |Stellen Sie sicher, dass der verwen-
last Bremswiderstand derstands wurde Uberschritten. dete Bremswiderstand ausreichend

dimensioniert ist. Uberpriifen Sie Ihre
Anwendung.

Wn731 Encoder-Fehler erkannt - -

Wn732 |Warnschwelle erreicht: Bear- |- -
beitungszeit zu lang
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Nummer |Beschreibung Ursache Abhilfe

Wn734 |Warnschwelle erreicht: Uber- |Umgebungstemperatur zu hoch, Liif- |Stellen Sie die korrekte Funktion des
temperatur Antriebsverstarker |ter nicht funktionsfahig, Staub. Lifters sicher. Verbessern Sie die
(IPM) Warmeabfuhr aus dem Schalt-

schrank. Entfernen Sie Verschmut-
zungen und stellen Sie sicher, dass
Staub nicht in den Schaltschrank
oder in den Antriebsverstarker gelan-
gen kann.

Wn736 |PDO-Paket zu lang - Stellen Sie sicher, dass das PDO-

Mapping korrekt ist.

Wn737 |Parameter wurden auf Werks- |- Speichern Sie die auf Werkseinstel-
einstellung zuriickgesetzt, lung zurtickgesetzten Parameter Uber
aber noch nicht im nicht-fliich- den Parameter P2-08 = 11 im nicht-
tigen Speicher gespeichert flichtigen Speicher und schalten Sie

den Antriebverstarker erneut ein
(Neustart).

Wn738 Keine Zielwerte tUber den Feld- |Es wurden dreimal hintereinander Stellen Sie sicher, dass Uber den

bus empfangen keine Zielwerte iber den Feldbus Feldbus Zielwerte tibertragen wer-
empfangen. den. Stellen Sie sicher, dass der
Feldbus exklusiven Zugriff hat.

Wn739 |Temperaturwert fir Uberwa- |- -
chungsfunktion nicht verfug-
bar.

Wn742 | Motortyp hat sich verandert. Der angeschlossene Motor ist ein Setzen Sie den Antriebsverstarker

anderer Typ als der zuvor ange-
schlossene Motor.

auf Werkseinstellungen zurtick.
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9.3

Nummern der Fehler

Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

ALOO1

Uberstrom Endstufe

Es wurde ein Uberstrom an der
Endstufe erkannt, der méglicher-
weise durch einen Kurzschluss
oder durch falsche Einstellungen
der Parameter fiir den Stromregel-
kreis verursacht wurde. Dieser
Zustand darf dreimal hintereinan-
der auftreten. Nach dem dritten
Auftreten kann die Endstufe erst
nach einer Zeitverzégerung von
einer Minute wieder aktiviert wer-
den.

Stellen Sie sicher, dass der Motor

korrekt angeschlossen ist. Stellen

Sie sicher, dass die Einstellungen

der Parameter fir den Stromregel-
kreis korrekt sind.

AL002 Uberspannung DC-Bus DC-Bus-Spannung hat den Maxi- |Uberprifen Sie lhre Anwendung.

malwert Uberschritten. Reduzieren Sie die externe Last,
die Motorgeschwindigkeit oder die
Verzégerung. Verwenden Sie bei
Bedarf einen korrekt dimensionier-
ten Bremswiderstand.

ALO003 Unterspannung im DC-Bus | Verlust der Versorgungsspan- Stellen Sie eine korrekte Netzver-
nung, schlechte Spannungsver-  |sorgung sicher. Stellen Sie sicher,
sorgung. dass die Unterspannungsbegren-

zung Uber den Parameter P4-24
richtig eingestellt ist.

AL005 Uberlast Bremswiderstand |Der Bremswiderstand war so Uberpriifen Sie lhre Anwendung.
lange eingeschaltet dass seine Reduzieren Sie die externe Last,
Uberbelastbarkeit erschopft ist. die Motorgeschwindigkeit oder die

Verzdgerung. Verwenden Sie bei
Bedarf einen Bremswiderstand mit
héherer Leistung.

ALO06 Uberlast Motor (Foldback) |Der Foldback-Strom des Motors | Stellen Sie sicher, dass der Para-
ist unter den Wert gefallen, der im | meter P1-27 korrekt eingestellt ist.
Parameter P1-27 eingestellt
wurde.

ALO0O7 Istgeschwindigkeit des Die Istgeschwindigkeit des Motors |Stellen Sie sicher, dass die tUber

Motors zu hoch. hat die Geschwindigkeitsbegren- |den Parameter P1-55 eingestellte

zung (P1-55) um mehr als 20 % | Geschwindigkeitsbegrenzung zu

Uberschritten. Das analoge Ein-  |den Anforderungen der Anwen-

gangssignal ist nicht stabil. dung passt. Stellen Sie sicher,
dass die Werte fur die Reglerpara-
meter geeignet sind. Stellen Sie
mit Hilfe eines Signaldetektors
sicher, dass das Eingangssignal
stabil ist. Verwenden Sie eine Fil-
terfunktion.

ALO08 Frequenz des Fihrungs- |Die Frequenz des Pulssignals Passen Sie die Ausgangsfrequenz

signals zu hoch (A/B, Puls/Richtung, CW/CCW) der externen Fuhrungssignal-
liegt aulRerhalb des angegebenen |Quelle an die Eingangsfrequenz
Bereichs. Empfangene Pulse des Antriebsverstarkers an. Pas-
gehen mdoglicherweise verloren.  |sen Sie die Getriebefaktoren an
die Anforderungen der Anwen-
dung an (Parameter P1-44,
P1-45, P2-60, P2-61 und P2-62).
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Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

ALO09

Positionsabweichung zu
grof} (Schleppfehler)

Die Positionsabweichung hat die
Uber den Parameter P2-35 einge-
stellte maximal zulassige Positi-
onsabweichung Uberschritten und
der Antriebsverstarker hat einen
Schleppfehler erkannt.

Uberpriifen Sie Inre Anwendung.
Verringern Sie die externe Last.
Erhéhen Sie die zulassige Positi-
onsabweichung Uber den Parame-
ter P2-35. Verringern Sie die
Motorgeschwindigkeit Giber die
Parameter P1-09 ... P1-11 oder
den Analogeingang V_REF. Erho-
hen Sie die Drehmomentbegren-
zung Uber die Parameter P1-12 ...
P1-14 oder den Analogeingang
T_REF.

ALO13

Der Eingang, dem die Sig-
naleingangsfunktion OPST
zugewiesen ist, wurde akti-
viert.

Lokalisieren Sie die Ursache, die
die Signaleingangsfunktion OPST
aktiviert hat. Beseitigen Sie die
Ursache. Wenn lhre Anwendung
die Signaleingangsfunktion OPST
nicht benétigt, deaktivieren Sie
diese Signaleingangsfunktion.

ALO16

Ubertemperatur Endstufe

Umgebungstemperatur zu hoch,
Lifter nicht funktionsfahig, Staub.

Stellen Sie die korrekte Funktion
des Lifters sicher. Verbessern Sie
die Warmeabfuhr aus dem Schalt-
schrank. Entfernen Sie Ver-
schmutzungen und stellen Sie
sicher, dass Staub nicht in den
Schaltschrank oder in den
Antriebsverstarker gelangen kann.

ALO17

Fehler im nicht-flichtigen
Speicher entdeckt

Der Antriebsverstarker wurde (iber
den Parameter P2-08 auf Werks-
einstellungen zurickgesetzt.

Speichern Sie die auf Werksein-
stellung zuriickgesetzten Parame-
ter Uber den Parameter P2-08 =
11 im nicht-flichtigen Speicher
und schalten Sie den Antriebver-
starker erneut ein (Neustart).

Setzen Sie sich mit dem Techni-
schen Support in Verbindung.

ALO18

Die Frequenz fur die Enco-
der-Simulation hat 4 MHz
Uberschritten

Die berechnete aquivalente Enco-
der-Ausgangsfrequenz hat den
Maximalwert von 4 MHz fir dieses
Signal Uberschritten.

Verringern Sie die Aufldsung der
Encoder-Simulation Gber den
Parameter P1-46 oder die maxi-
male Geschwindigkeit.

AL020

Modbus: Node Guarding
Fehler erkannt

Modbus-Verbindung nicht funkti-
onsfahig, falsche Daten vom Mod-
bus-Master.

Stellen Sie sicher, dass der Mod-
bus-Anschluss korrekt ist. Stellen
Sie sicher, dass der Modbus-Mas-
ter korrekt arbeitet.

AL022

Fehlende Netzversorgung,
Unterspannung Netzver-
sorgung

Mindestens eine Netzphase fehlt.

Netzspannung ist nicht im gultigen
Bereich. Netzfrequenz ist nicht im

gultigen Bereich.

Stellen Sie sicher, dass die Netz-
versorgung korrekt angeschlossen
ist. Stellen Sie sicher, dass die
Netzspannung des versorgenden
Netzes mit den technischen Daten
Ubereinstimmt.

ALO025

Daten des elektronisches
Typenschilds des Motors
kénnen nicht gelesen wer-
den

Falsche oder fehlende Motorda-
ten. Motor ohne elektronisches
Typenschild angeschlossen.

Stellen Sie sicher, dass es sich
bei dem Antriebsverstarker und
dem angeschlossenen Motor um
eine zulassige Produktkombina-
tion handelt. Stellen Sie sicher,
dass der Encoder korrekt ange-
schlossen ist. Setzen Sie sich mit
dem Technischen Support in Ver-
bindung oder tauschen Sie den
Motor aus.
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Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

ALO26

Kommunikationsfehler mit
Encoder erkannt

Die Kommunikation mit dem
Encoder wurde nicht korrekt initi-
alisiert.

Stellen Sie sicher, dass der Enco-
der korrekt angeschlossen ist.
Setzen Sie sich mit dem Techni-
schen Support in Verbindung oder
tauschen Sie den Motor aus.

AL030 Drehmoment zu lange zu | Der Motor hat fiir die im Parame- |Uberpriifen Sie lhre Anwendung.
hoch ter P1-58 eingestellte Dauer das |Stellen Sie sicher, dass keine
im Parameter P1-57 festgelegte  |Bewegungen auf einen mechani-
Drehmoment iberschritten. schen Anschlag (zum Beispiel
Endschalter) ausgefihrt werden.
Stellen Sie sicher, dass die Werte
fur die Parameter P1-57 und
P1-58 geeignet sind.
AL180 CANopen: Heartbeat Feh- |Der Bustakt des CANopen-Mas- |Stellen Sie einen korrekten
ler erkannt ters ist hoher als die program- CANopen-Anschluss sicher. Pri-
mierte Heartbeat- oder Node- fen Sie den CANopen-Master.
guard-Zeit. Keine Verbindung zwi- |Uberpriifen Sie die CANopen-
schen CANopen-Master und Konfiguration, erhdhen Sie die
Antriebsverstarker. Heartbeat- oder Node Guarding-
Zeit erhéhen.
AL3E1 Antriebsverstarker ist nicht | Betriebsart wurde aktiviert, aber |Stellen Sie einen korrekten
synchron zum Mastertakt |der Antriebsverstarker ist nicht CANopen-Anschluss sicher. War-
synchron mit dem Synchronisati- |ten Sie nach dem Start des Syn-
onssignal. chronisationsmechanismus 120
Zyklen ab und aktivieren Sie erst
dann die Betriebsart.
AL401 Feldbus: Kommunikations- |Wahrend die Endstufe aktiviert Stellen Sie sicher, dass der Mas-
fehler erkannt war, wurde ein Befehl empfangen, |ter nicht versucht, den Kommuni-
mit dem ein anderer Kommunikati- | kationszustand zu andern, wah-
onszustand angefordert wurde. rend die Endstufe aktiviert ist.
AL501 Sicherheitsfunktion Sicher |Die Sicherheitsfunktion STO Uberpriifen Sie, ob die Sicher-
abgeschaltetes Moment wurde ausgeldst oder das Signal | heitsfunktion STO absichtlich aus-
(STO) ausgelost fur die Sicherheitsfunktion STO ist |geldst wurde. Ist dies nicht der
nicht korrekt angeschlossen. Fall, stellen Sie einen korrekten
Wenn dieser Zustand auftritt, wah- | Anschluss des Signals fur die
rend die Endstufe aktiviert ist, Sicherheitsfunktion STO sicher.
erkennt der Antriebsverstarker
einen Fehler. Wenn dieser
Zustand auftritt, wahrend die End-
stufe deaktiviert ist, erkennt der
Antriebsverstarker eine Warnung.
AL502 Systemfehler erkannt - Setzen Sie sich mit dem Techni-
(FPGA) schen Support in Verbindung.
AL503 Systemfehler erkannt - Setzen Sie sich mit dem Techni-
(nicht-flichtigen Speicher) schen Support in Verbindung.
AL504 Systemfehler erkannt - Setzen Sie sich mit dem Techni-
(nicht-flichtigen Speicher) schen Support in Verbindung.
AL505 Spannungsmessung am Im Kreis, der die DC-Bus-Span-  |Fuhren Sie ein Fault Reset aus.
DC-Bus nung misst, wurde ein Fehler Schalten Sie den Antriebsverstar-
erkannt. ker aus und wieder ein. Setzen
Sie sich mit dem Technischen
Support in Verbindung, wenn der
Fehler weiterhin besteht.
AL507 Systemfehler erkannt - Setzen Sie sich mit dem Techni-
(Zugriff auf nicht-fliichtigen schen Support in Verbindung.
Speicher)
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Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

AL508

Uberlast Antriebsverstar-
ker (Foldback)

Der Foldback-Strom des Antriebs-
verstarkers ist unter den Wert
gefallen, der im Parameter P1-23
eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass der Para-
meter P1-23 korrekt eingestellt ist.

AL514 Ubertemperatur Motor Die Motortemperatur ist zu hoch. |Stellen Sie sicher, dass die Ein-
stellungen der Parameter P8-59
und P8-60 flr die Temperatur-
Uberwachung korrekt sind. Stellen
Sie ausreichende Bellftung und
Warmeabfuhr am Motor sicher.
Entfernen Sie Verschmutzungen
wie zum Beispiel Staub. Stellen
Sie sicher, dass der Motor gleich-
maRig an der Flanschplatte mon-
tiert ist. VergrofRern Sie die
Flanschplatte, an der der Motor
montiert ist, um die Warmeabfuhr
zu verbessern. Stellen Sie sicher,
dass der Motor fir die Anwendung
korrekt dimensioniert ist.

AL517 Uberspannung oder Uber- |Die 5 V Encoder-Versorgung des |Stellen Sie sicher, dass der Enco-

strom Encoder Antriebsverstarkers liegt aulRer- der korrekt angeschlossen ist
halb der zulassigen Bereichs. Die- | (Kurzschliisse). Uberpriifen Sie
ser Zustand darf dreimal hinterei- |die Stromaufnahme des Enco-
nander auftreten. Nach dem drit- |ders.
ten Auftreten kann die Endstufe
erst nach einer Zeitverzdgerung
von einer Sekunde wieder aktiviert
werden.

AL520 Zielposition abgelehnt Eine Zielposition wurde abgelehnt, | Stellen Sie sicher, dass Zielpositi-
weil sie dazu geflhrt hatte, dass |onen nicht zu zu hohen Motorge-
der Motor die maximale schwindigkeiten fihren.
Geschwindigkeit (iberschritten
hatte.

AL522 Systemfehler erkannt Die interne Versorgungsspannung | Setzen Sie sich mit dem Techni-
(CAN-Spannungsversor-  [flir den CAN-Bus ist nicht korrekt. |schen Support in Verbindung.
gung)

AL523 Systemfehler erkannt Beim Selbsttest wurde ein Fehler |Setzen Sie sich mit dem Techni-
(Selbsttest) erkannt. schen Support in Verbindung.

AL525 Reserviert Reserviert Reserviert

AL526 Reserviert Reserviert Reserviert

AL527 Systemfehler erkannt Die Watchdog-Funktion hat einen |Schalten Sie den Antriebsverstar-
(Watchdog) Systemfehler erkannt. ker aus und wieder ein. Setzen

Sie sich mit dem Technischen
Support in Verbindung, wenn der
Fehler weiterhin besteht.

AL528 Ubertemperatur Antriebs- |Umgebungstemperatur zu hoch, |Stellen Sie die korrekte Funktion

verstarker (IPM)

Lifter nicht funktionsfahig, Staub.

des Lfters sicher. Verbessern Sie
die Warmeabfuhr aus dem Schalt-
schrank. Entfernen Sie Ver-
schmutzungen und stellen Sie
sicher, dass Staub nicht in den
Schaltschrank oder in den
Antriebsverstarker gelangen kann.
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Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

AL529

Ubertemperatur Antriebs-
verstarker (Steuerung)

Umgebungstemperatur zu hoch,
Lifter nicht funktionsfahig, Staub.

Stellen Sie die korrekte Funktion
des Lifters sicher. Verbessern Sie
die Warmeabfuhr aus dem Schalt-
schrank. Entfernen Sie Ver-
schmutzungen und stellen Sie
sicher, dass Staub nicht in den
Schaltschrank oder in den
Antriebsverstarker gelangen kann.

AL532 Berechnete Offsets flir die |Die berechneten Offsets fiir die Fihren Sie ein Fault Reset aus.
Stromsensoren auflerhalb | Stromsensoren sind aul3erhalb Schalten Sie den Antriebsverstar-
des zuldssigen Bereichs  |des zulassigen Bereichs. ker aus und wieder ein. Setzen

Sie sich mit dem Technischen
Support in Verbindung, wenn der
Fehler weiterhin besteht.

AL533 Reserviert Reserviert Reserviert

AL534 Pulssignal fehlt Eines der Pulssignale ist nicht Stellen Sie sicher, dass die Pul-
angeschlossen. seingange korrekt angeschlossen

sind.

AL535 Systemfehler erkannt Die Firmware-Version ist fiir den | Aktualisieren Sie die Firmware
(FPGA und Firmware pas- | Antriebsverstarker nicht geeignet. |des Antriebsverstarkers. Setzen
sen nicht zusammen) Sie sich mit dem Technischen

Support in Verbindung.

AL539 Motorphase fehlt Eine oder mehrere Motorphasen |Stellen Sie sicher, dass die Motor-

sind nicht angeschlossen. phasen korrekt angeschlossen
sind. Setzen Sie sich mit dem
Technischen Support in Verbin-
dung.

AL547 Motor blockiert Der Motor ist mechanisch blo- Beseitigen Sie die Ursache der
ckiert, zum Beispiel durch einen mechanischen Blockierung. Uber-
mechanischen Anschlag oder prifen Sie lhre Anwendung.
durch die Last.

AL553 Keine Verbindung zwi- - Verbinden Sie den Master und

schen Master und den Antriebsverstarker.
Antriebsverstarker

AL554 Zielposition abgelehnt Eine Zielposition wurde abgelehnt, | Stellen Sie sicher, dass Zielpositi-
weil sie dazu gefiihrt hatte, dass |onen nicht zu zu starker
der Motor die maximale Beschleu- |Beschleunigung/Verzdgerung flih-
nigung/Verzégerung uberschritten |ren.
hatte.

AL555 Geschwindigkeitsabwei- Die Abweichung zwischen Istge- |Uberpriifen Sie Ihre Anwendung.

chung zu hoch schwindigkeit und Sollgeschwin- |Stellen Sie sicher, dass die Werte
digkeit hat die Uber den Parame- |fur die Reglerparameter geeignet
ter P2-34 eingestellte maximale  |sind. Erh6hen Sie den Wert fir die
Geschwindigkeitsabweichung maximale Geschwindigkeitsabwei-
Uberschritten. chung im Parameter P2-34.

AL557 Keine Zielwerte Gber den |Es wurden dreimal hintereinander |Fiihren Sie ein Fault Reset aus.
Feldbus empfangen keine Zielwerte iber den Feldbus |Stellen Sie sicher, dass Gber den

empfangen. Feldbus Zielwerte Ubertragen wer-
den.

AL558 Systemfehler erkannt - Setzen Sie sich mit dem Techni-

schen Support in Verbindung.

AL560 Steuerungsversorgung aus |- Schalten Sie die Steuerungsver-

sorgung ein.

AL561 Temperatursensor nicht - Schalten Sie den Antriebsverstar-
funktionsfahig ker aus und wieder ein. Setzen

Sie sich mit dem Technischen
Support in Verbindung, wenn der
Fehler weiterhin besteht.
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Fehlernummer

Kurzbeschreibung

Ursache

Abhilfe

AL563

Kommutierungsfehler
erkannt

Die Motorphasen wurden
getauscht.

Stellen Sie sicher, dass die Motor-
phasen korrekt angeschlossen
sind.

AL564

Positionsabweichung Uber
Signalausgangsfunktion
MC_OK erkannt

Nach erfolgreichem Abschluss
einer Bewegung war MC_OK
aktiv. Dann wurde TPOS deakti-
viert, was dazu fiihrte, dass
MC_OK ebenfalls deaktiviert
wurde.

Flhren Sie mit der Signalein-
gangsfunktion FAULT_RESET ein
Fault Reset aus und setzen Sie
den P0-01 auf 0. Wenn dieser
Zustand statt zu einem erkannten
Fehler zu einer Warnung fiihren
soll, stellen Sie den Parameter
P1-48 entsprechend ein.

AL567

Systemfehler erkannt
(Encoder)

Setzen Sie sich mit dem Techni-
schen Support in Verbindung.

AL568

Uberlast Bremswiderstand

Die zulassige Leistung des
Bremswiderstands wurde uber-
schritten.

Stellen Sie sicher, dass der ver-
wendete Bremswiderstand ausrei-
chend dimensioniert ist. Uberprii-
fen Sie lhre Anwendung.

AL569

Konfiguration nicht korrekt
Uber Modbus Ubertragen

Stellen Sie sicher, dass die
Anschlisse korrekt vorgenommen
wurden. Stellen Sie sicher, dass
die Konfigurationsdatei und der
Antriebsverstarker kompatibel
sind.

AL570

Uberstrom an einem der
digitalen Ausgange
erkannt

Stellen Sie sicher, dass die digita-
len Ausgéang korrekt verdrahtet
sind. Stellen Sie sicher, dass
keine Kurzschllisse vorliegen.

AL572

Positionsabweichung zu
grof’ (Schleppfehler)

Die Positionsabweichung hat die
Uber den Parameter P2-35 einge-
stellte maximal zulassige Positi-
onsabweichung Uberschritten und
der Antriebsverstarker hat einen
Schleppfehler erkannt.

Uberpriifen Sie lhre Anwendung.
Verringern Sie die externe Last.
Erhéhen Sie die zulassige Positi-
onsabweichung Gber den Parame-
ter P2-35. Verringern Sie die
Motorgeschwindigkeit uber die
Parameter P1-09 ... P1-11 oder
den Analogeingang V_REF. Erho-
hen Sie die Drehmomentbegren-
zung Uber die Parameter P1-12 ...
P1-14 oder den Analogeingang
T_REF.

AL585

CANopen Busteilnehmer
im Zustand Bus-off

Zu viele Fehler-Frames. CANopen
Busteilnehmer haben unterschied-
liche Baudraten.

Stellen Sie sicher, dass korrekte
Baudraten eingestellt sind. Uber-
prifen Sie die CANopen-Busin-
stallation.

AL588

Reserviert

Reserviert

Reserviert

AL595

Nicht zuldssige Kombina-
tion von Antriebsverstarker
und Motor

Verwenden Sie eine zulassige
Kombination von Antriebsverstar-
ker und Motor.
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10 Parameter

Dieses Kapitel zeigt eine Ubersicht der Parameter, die fiir die Bedie-
nung des Produkts angesprochen werden kénnen.

Ungeeignete Einstellungen oder ungeeignete Daten kdnnen unbeab-
sichtigte Bewegungen ausldsen, Signale ausldsen, Teile beschadigen
sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Einstellungen
werden erst nach einem Neustart aktiv.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbekannten Einstel-
lungen oder Daten.

Andern Sie nur Parameter, deren Bedeutung Sie verstehen.
Fiihren Sie nach dem Andern von Einstellungen einen Neustart
durch und Uberpriifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstel-
lungen.

Fihren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fir alle
Betriebszustédnde und Fehlerfalle durch.

Uberpriifen Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

10.1  Darstellung von Parametern

Parametername  Der Parametername dient zur eindeutigen Erkennung eines Parame-
ters.

Einheit  Die Einheit des Wertes.
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10.2 Liste der Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format
P0-00 Firmware-Version - u16 Modbus 100n
VER Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RO CANopen 4000,
FFFFh
Hexadezimal
P0-01 Fehlercode des erkannten Fehlers - u16 Modbus 102n
ALE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 4001
Dieser Parameter enthalt den Fehlernum- FFFFh
mer des zuletzt erkannten Fehlers. Hexadezimal
Eine Liste der erkannten Fehler finden Sie
im Kapitel "9.3 Nummern der Fehler".
P0-02 Vom HMI angezeigter Status des Antriebs- |- u16 Modbus 104
sTS verstarkers 0 RW CANopen 4002y
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T (1)23 per.

Uber diesen Parameter wird eingestellt, wel- | Dezimal
che Statusinformationen am HMI angezeigt
wird.

Beispiel: Mit der Einstellung 7 zeigt das HMI
die Drehzahl des Motors.

Details siehe Kapitel
"6.2.3 Statusinformationen tiber HMI".
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W
Persistent

Parameteradresse
iiber Feldbus

P0-03
MON

Funktion der analogen Ausgange
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T

Dieser Parameter legt die Funktionen der
analogen Ausgéange fest.

N L X: CH1
Y: CH2

not used

XY: (X: MON1; Y: MON2)

0: Istgeschwindigkeit (+/-8 V entsprechen
maximaler Geschwindigkeit)

1: Istmoment (+/-8 V entsprechen maxi-
malem Drehmoment)

2: FUhrungsgroéRe in Kilopulsen pro
Sekunde (+8 V entsprechen to 4,5 Mpps)

3: Zielgeschwindigkeit (+/-8 V entsprechen
maximaler Zielgeschwindigkeit)

4: Zielmoment (+/-8 V entsprechen maxi-
malem Zielmoment)

5: DC-Bus-Spannung (+/-8 V entsprechen
450 V)

6: Reserviert
7: Reserviert

Siehe P1-04 und P1-05 fir Informationen
zur Skalierung (Prozentwert der Spannung).
Beispiel:

P0-03 = 01: Spannungswert am analogen
Ausgang zeigt die Istgeschwindigkeit.

Geschwindigkeit = (maximale Geschwindig-
keit x V1 / 8) x P1-04 / 100 wenn der Span-
nungswert am Ausgang MON2 V1 ist.

On
On

T7n
Hexadezimal

u16

per.

Modbus 106h
CANopen 4003y

P0O-08
TSON

Betriebsstundenzahler in Sekunden

Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |

s
0

4294967295
Dezimal

u32
RO

Modbus 110n
CANopen 4008
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P0-09 Statuswert 1 - s32 Modbus 112h
cMA Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v, T | 2147483647 RO CANopen 4009
Dieser Parameter stellt den Wert einer der 2147483647
Statusanzeigen in P0-02 bereit. Der Wert Dezimal
des Parameters wird durch P0-17 bestimmt.
Beispiele:
Wenn der Status des Antriebsverstarker
Uber das HMI ausgelesen wird und wenn
P0-02 auf 23 gestellt ist, wird am HMI fiir
circa zwei Sekunden VAR-1 angezeigt,
danach der Wert dieses Parameters.
Wenn P0-17 auf 3 eingestellt ist, zeigt
Lesen dieses Parameter die Istposition in
Pulsen an.
Zum Lesen des Status tber Modbus lesen
Sie zwei 16-Bit-Daten in den Adressen
0012H und 0013H, um 32-Bit-Daten zu
erzeugen.
(0013H : 0012H) = (High Byte : Low Byte)
P0-10 Statuswert 2 - s32 Modbus 114n
CM2 Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T :2147483647 I_QO CANopen 400An
Dieser Parameter stellt den Wert einer der 2147483647
Statusanzeigen in P0-02 bereit. Der Wert Dezimal
des Parameters wird durch P0-18 bestimmt.
Details siehe P0-09.
PO-11 Statuswert 3 - s32 Modbus 116n
CM3 Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T :2147483647 ?O CANopen 4008
Dieser Parameter stellt den Wert einer der |2147483647
Statusanzeigen in P0-02 bereit. Der Wert Dezimal
des Parameters wird durch P0-19 bestimmt.
Details siehe P0-09.
P0-12 Statuswert 4 - s32 Modbus 118k
CM4 Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T :2147483647 BO CANopen 400Cn
Dieser Parameter stellt den Wert einer der 2147483647
Statusanzeigen in P0-02 bereit. Der Wert Dezimal
des Parameters wird durch P0-20 bestimmt.
Details siehe P0-09.
P0-13 Statuswert 5 - s32 Modbus 11An
CM5 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v, T | 2147483647 RO CANopen 400Dn
Dieser Parameter stellt den Wert einer der |2147483647
Statusanzeigen in P0-02 bereit. Der Wert Dezimal
des Parameters wird durch P0-21 bestimmt.
Details siehe P0-09.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W iiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P0-17 Statuswert 1 anzeigen - u16 Modbus 122h
CMA1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4011n
Mit diesem Parameter wird einer der Status- | 123
werte des Antriebsverstarkers, die tber den |Dezimal
Parameter P0-02 bereitgestellt werden, aus-
gewahlt. Der ausgewahlte Status wird Uber
P0-09 angezeigt.
Beispiel:
Mit der Einstellung 7 in P0-17 wird die Dreh-
zahl des Motors in min-1 zurlickgegeben,
wenn P0-09 gelesen wird.
P0-18 Statuswert 2 anzeigen - u16 Modbus 124,
CMA2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | Egy CANopen 4012
Mit diesem Parameter wird einer der Status- | 123
werte des Antriebsverstarkers, die Giber den |Dezimal
Parameter P0-02 bereitgestellt werden, aus-
gewahlt. Der ausgewahlte Status wird Uber
P0-10 angezeigt. Siehe P0-17 fir Details.
P0O-19 Statuswert 3 anzeigen - u16 Modbus 126n
CMA3 Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 Egy CANopen 4013
Mit diesem Parameter wird einer der Status- | 123
werte des Antriebsverstarkers, die Gber den |Dezimal
Parameter P0-02 bereitgestellt werden, aus-
gewahlt. Der ausgewabhlte Status wird Uber
P0-11 angezeigt. Siehe P0-17 fiir Details.
P0-20 Statuswert 4 anzeigen - u16 Modbus 128
CMA4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 E;’:’ CANopen 4014x
Mit diesem Parameter wird einer der Status- | 123
werte des Antriebsverstarkers, die Uber den |Dezimal
Parameter P0-02 bereitgestellt werden, aus-
gewahlt. Der ausgewahlte Status wird Uber
P0-12 angezeigt. Siehe P0-17 fir Details.
P0-21 Statuswert 5 anzeigen - u16 Modbus 12An
CMA5 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4015k
Mit diesem Parameter wird einer der Status- | 123
werte des Antriebsverstarkers, die tber den |Dezimal

Parameter P0-02 bereitgestellt werden, aus-
gewahlt. Der ausgewahlte Status wird Uber
P0-13 angezeigt. Siehe P0-17 fir Details.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P0-25 Parameter-Mapping 1 - u32 Modbus 132h
MAP1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | (" RW CANopen 4019,
Mit den Parametern P0-25 ... P0-32 werden |FFFFFFFFn
die Werte von Parametern mit nicht aufei- |Hexadezimal
nander folgenden Kommunikationsadressen
gelesen und geschrieben. P0-35 ... P0-42
kénnen als Werte fir das Parameter-Map-
ping zum Lesen und Schreiben gesetzt wer-
den. Wenn P0-25 ... P0-32 gelesen werden,
entsprechen die Lese- oder Schreibwerte
den Werten der mit P0-35 ... P0-42 festge-
legten Parametern (und umgekehrt). Siehe
P0-35 fiir Details.
P0-26 Parameter-Mapping 2 - u32 Modbus 134
MAP2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 401An
Siehe P0-25 und P0-36 flr Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0-27 Parameter-Mapping 3 - u32 Modbus 136n
MAP3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RW CANopen 4018
Siehe P0-25 und P0-37 fiir Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0-28 Parameter-Mapping 4 - u32 Modbus 138h
MAP4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 401Ch
Siehe P0-25 und P0-38 flr Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0-29 Parameter-Mapping 5 - u32 Modbus 13An
MAPS5 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RW CANopen 401Dn
Siehe P0-25 und P0-39 fiir Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0-30 Parameter-Mapping 6 - u32 Modbus 13Ch
MAP6 Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 401En
Siehe P0-25 und P0-40 flr Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0O-31 Parameter-Mapping 7 - u32 Modbus 13En
MAP7 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 401Fn
Siehe P0-25 und P0-41 flr Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
P0-32 Parameter-Mapping 8 - u32 Modbus 140n
MAPS Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RW CANopen 4020
Siehe P0-25 und P0-42 fiir Details. FFFFFFFFn
Hexadezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W iiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P0-35 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 146n
MAPA1 1 8: E(\a/n\'l CANopen 4023y
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFFFFF:
Die Parameters P0-35 ... P0-42 legen die Hexadezimal
erforderlichen Lese- und Schreibparameter
fir PO-25 ... P0-32 fest. Sie lesen und
schreiben die Werte von Parametern mit
nicht aufeinander folgenden Kommunikati-
onsadressen.
Die Lese- / Schreibparameter kdnnen ein
einzelner 32-Bit-Parameter oder zwei 16-
Bit-Parameter sein.
L.,
B
L notused
A: Code der Parametergruppe in hexadezi-
malem Format
B: Parameternummer in hexadezimalem
Format
Beispiel:
Wenn Sie den Wert von P1-44 (32-Bit-Para-
meter) Uber P0-25 lesen und schreiben wol-
len, setzen Sie P0-35 auf 012C012Ck.
Wenn Sie die Werte von P2-02 (16-Bit-
Parameter) und P2-04 (16-Bit-Parameter)
Uber P0-25 lesen und schreiben wollen, set-
zen Sie P0-35 auf 02040202.
P0-36 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 148
MAPA2 2 8: FI?;/I\! CANopen 4024,
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFFFFF:
Siehe P0-35 fir Details. Hexadezimal
P0-37 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 14An
MAPA3 3 8: FI;{;/Y CANopen 4025n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFEFFF:
Siehe P0-35 fiir Details. Hexadezimal
P0-38 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 14Cr
MAPA4 4 8: Egy CANopen 4026n
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS,V, T FEFFFFFF:
Siehe P0-35 flir Details. Hexadezimal
P0-39 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 14En
MAPA5 5 8: EZ:'/ CANopen 4027h
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFEFFF,
Siehe P0-35 fir Details. Hexadezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P0-40 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 150n
MAPA6 6 8: EZ;I CANopen 4028
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FFFFFEFF,
Siehe P0-35 fur Details. Hexadezimal
P0O-41 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 152
MAPA7 7 8: FI?;/Y CANopen 4029
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFFFFF:
Siehe P0-35 fur Details. Hexadezimal
P0-42 Datenblock lesen/schreiben P0-35...P0-42 |- u32 Modbus 154n
MAPA8 8 8: EZ:/ CANopen 402An
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FFFFFFEE,
Siehe P0-35 fiir Details. Hexadezimal
P0-46 Zustand der Signalausgangsfunktionen - u16 Modbus 15Ch
SVSTS Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RO CANopen 402En
Dieser Parameter zeigt den Zustand der FFFFn
Signalausgangsfunktionen in hexadezima- |Hexadezimal
lem Format an. Wenn die Signalausgangs-
funktion einem Signalausgang zugeordnet
ist, zeigt der Parameter den Zustand der
Signalausgangsfunktion, sofern Forcen
nicht aktiv ist.
Bit 0: SRDY (Servo ready)
Bit 1: SON (Servo On)
Bit 2: ZSPD (Zero speed)
Bit 3: TSPD (Speed reached)
Bit 4: TPOS (Movement completed)
Bit 5: TQL (Torque Limit Reached)
Bit 6: ERR (Error Detected)
Bit 7: BRKR (Holding brake control)
Bit 8: HOMED_OK (Homing completed)
Bit 9: OLW (Motor Overload Warning)
Bit 10: WARN (zeigt an, dass einer der fol-
genden Zustande erkannt wurde: Hardware-
Endschalter ausgeldst, Unterspannung,
Nodeguard-Warning, Operational Stop
(OPST))
Bits 11 ... 15: Reserviert
Der Parameter kann auch tber den Feldbus
gelesen werden.
P0-47 Nummer der letzten Warnung - ul16 Modbus 15En
LAST WRN Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RO CANopen 402Fn
Dieser Parameter enthalt die Nummer der |FFFFn
zuletzt erkannten Warnung. Nach einem Hexadezimal
Fault Reset wird die Nummer gel6scht.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format

P1-00 Fihrungssignal - Pulseinstellungen - u16 Modbus 200n

PTT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT g: E;’:’ CANopen 4100k

DD oo

Hexadezimal

D
not used

Mit diesem Parameter werden die Fuh-
rungssignale fir die Betriebsart PT konfigu-
riert.

A: Art der Flihrungssignale

B: Signalfrequenz

C: Eingangspolaritat

D: Quelle der Fuhrungssignale

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format
P1-01 Betriebsart und Bewegungsrichtung - u16 Modbus 202y
CTL Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T g'; EX;’ CANopen 4101,

| 00 ] e
Hexadezimal

L A
not used

C
D
not used

A: Betriebsart
Siehe dazu Kapitel
"7.3.1 Einstellen der Betriebsart".

C: Bewegungsrichtung
Siehe dazu Kapitel
"6.5.1 Bewegungsrichtung priifen".

D: Signaleingangsfunktionen und Signal-
ausgangsfunktionen nach Umschaltung der
Betriebsart

Wert 0: Die Zuordnungen der Signalein-
gangsfunktionen und der Signalausgangs-
funktionen (P2-10 ... P2-22) bleiben in der
neuen Betriebsart unveréndert.

Wert 1: Die Zuordnungen der Signalein-
gangsfunktionen und der Signalausgangs-
funktionen (P2-10 ... P2-22) werden auf die
Voreinstellungen der neuen Betriebsart
umgestellt. Siehe Kapitel

"7.4.1 Voreinstellungen der Signaleingdnge”
und

"7.4.3 Voreinstellungen der Signalaus-
génge".

Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-02 Geschwindigkeitsbegrenzungen und Dreh- |- u16 Modbus 204
PSTL momentbegrenzungen - Aktivierung/Deakti- |On RW CANopen 4102n
vierung On per.
. . . . 11h
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T Hexadezimal

Dieser Parameter aktiviert und deaktiviert
die Geschwindigkeitsbegrenzung und die
Drehmomentbegrenzung.
Geschwindigkeitsbegrenzung und die Dreh-
momentbegrenzung kénnen auch Uber die
Signaleingangsfunktionen SPDLM und
TRQLM aktiviert werden.

Mit den Signaleingangsfunktionen SPDO
und SPD1 werden die mit den Parametern
P1-09 bis P1-11 eingestellten Geschwindig-
keitswerte ausgewahlt. Mit den Signalein-
gangsfunktionen TCMO und TCM1 werden
die mit den Parametern P1-12 bis P1-14
eingestellten Drehmomentwerte ausge-

wahlt.
D

[Es

L notused

A: Geschwindigkeitsbegrenzung
0: Deaktivieren
1: Aktivieren (in der Betriebsart T)

Vref 0)

' Speed Limit
} [P1-09(1) —© Command
v |P1-10(2) ——o
L [P1-11(3)

SPDO!

SPDT

B: Drehmomentbegrenzung
0: Deaktivieren
1: Aktivieren (Betriebsarten PT, PS und V)

(0)

TrefA—Qf ~ T
i Torque Limit

| |[P1-12(1) —© Command
' [P1-13(2)|—o
' [P1-14(3)

TCMO!
TCMA!

0198441114053, V2.1, 04.2016
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-03 Polaritat der analogen Ausgange / Polaritat |- u16 Modbus 206n
der Pulsausgange On RW CANopen 4103h
AOUT 0 er.
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1?3h per.
m Hexadezimal
Ly
B
not used
Dieser Parameter legt die Polaritat der ana-
logen Ausgange MON1 und MON2 sowie
die Polaritat der Pulsausgange fest.
A: Polaritat der analogen Ausgange MON1
und MON2
0: MON1(+), MON2(+)
1: MON1(+), MON2(-)
2: MON1(-), MON2(+)
3: MON1(-), MON2(-)
B: Polaritat der Pulsausgange
0: Nicht invertiert
1: Invertiert
P1-04 Skalierungsfaktor analoger Ausgang 1 % u16 Modbus 208h
MON1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 100 E;’I\r’ CANopen 4104x
100
Dezimal
P1-05 Skalierungsfaktor analoger Ausgang 2 % u16 Modbus 20An
MON2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T} EZ;’ CANopen 4105
100
Dezimal
P1-09 Zielgeschwindigkeit/Geschwindigkeitsbe- 0.1rpm s32 Modbus 212n
SP1 grenzung 1 -60000 RW CANopen 4109
Verfligbar in den Betriebsarten: V, T 10000 per.
T 60000
Zielgeschwindigkeit 1 Dezimal
Dieser Parameter legt die erste Zielge-
schwindigkeit fur die Betriebsart V fest.
Geschwindigkeitsbegrenzung 1
Dieser Parameter legt die erste Geschwin-
digkeitsbegrenzung fir die Betriebsart T
fest.
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-10 Zielgeschwindigkeit/Geschwindigkeitsbe- 0.1rpm 832 Modbus 214n
SpP2 grenzung 2 -60000 RW CANopen 410An
Verflugbar in den Betriebsarten: V, T 20000 per.
T 60000
Zielgeschwindigkeit 2 Dezimal
Dieser Parameter legt die zweite Zielge-
schwindigkeit fur die Betriebsart V fest.
Geschwindigkeitsbegrenzung 2
Dieser Parameter legt die zweite Geschwin-
digkeitsbegrenzung fir die Betriebsart T
fest.
P1-11 Zielgeschwindigkeit/Geschwindigkeitsbe-  |0.1rpm 832 Modbus 216n
SP3 grenzung 3 -60000 RW CANopen 410Bh
Verfugbar in den Betriebsarten: V, T 30000 per.
C 60000
Zielgeschwindigkeit 3 Dezimal
Dieser Parameter legt die dritte Zielge-
schwindigkeit fur die Betriebsart V fest.
Geschwindigkeitsbegrenzung 3
Dieser Parameter legt die dritte Geschwin-
digkeitsbegrenzung fir die Betriebsart T
fest.
P1-12 Zielmoment / Drehmomentbegrenzung 1 % s16 Modbus 218
TQ1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | 200 Egy CANopen 410Ch
Zielmoment 1 in Prozent vom Nennstrom 300

Dieser Parameter legt das erste Zielmoment
fur die Betriebsart T fest.

Drehmomentbegrenzung 1 in Prozent vom
Nennstrom

Dieser Parameter legt die erste Drehmo-
mentbegrenzung fir die Betriebsarten PT,
PS und V fest.

Die Signalausgangsfunktion TQL wird akti-
viert, wenn das Drehmoment die mit den
Parametern P1-12 ... P1-14 oder Uber einen
analogen Eingang eingestellten Drehmo-
mentbegrenzungen erreicht hat.

Dezimal
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LXM28A und BCH2

Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W

Persistent

Parameteradresse
liber Feldbus

P1-13
TQ2

Zielmoment / Drehmomentbegrenzung 2
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T
Zielmoment 2 in Prozent vom Nennstrom

Dieser Parameter legt das zweite Zielmo-
ment furr die Betriebsart T fest.

Drehmomentbegrenzung 2 in Prozent vom
Nennstrom

Dieser Parameter legt die zweite Drehmo-
mentbegrenzung fiir die Betriebsarten PT,
PS und V fest.

Die Signalausgangsfunktion TQL wird akti-
viert, wenn das Drehmoment die mit den
Parametern P1-12 ... P1-14 oder Uber einen
analogen Eingang eingestellten Drehmo-
mentbegrenzungen erreicht hat.

%

-300
100
300
Dezimal

s16

per.

Modbus 21An
CANopen 410Dy,

P1-14
TQ3

Zielmoment / Drehmomentbegrenzung 3
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T
Zielmoment 3 in Prozent vom Nennstrom

Dieser Parameter legt das dritte Zielmoment
fur die Betriebsart T fest.

Drehmomentbegrenzung 3 in Prozent vom
Nennstrom

Dieser Parameter legt die dritte Drehmo-
mentbegrenzung fiir die Betriebsarten PT,
PS und V fest.

Die Signalausgangsfunktion TQL wird akti-
viert, wenn das Drehmoment die mit den
Parametern P1-12 ... P1-14 oder Uber einen
analogen Eingang eingestellten Drehmo-
mentbegrenzungen erreicht hat.

%
-300
100
300
Dezimal

s16
RW
per.

Modbus 21Ch
CANopen 410Ex

P1-15
LINELOSSMODE

Netzphaseniberwachung - Reaktion auf
fehlende Netzphase

Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T

Dieser Parameter legt die Reaktion des
Antriebsverstéarkers fest, wenn die Netzpha-
senuberwachung einen Fehler erkennt.

Wert 0: Erkannter Fehler bei aktivierter oder
deaktivierter Endstufe

Wert 1: Erkannter Fehler bei aktivierter End-
stufe, Warnung bei deaktivierter Endstufe
Wert 2: Warnung bei aktivierter oder deakti-
vierter Endstufe

u16
RW
per.

Modbus 21En
CANopen 410Fy

Pl-16

LINELOSSRECO-
VER

Netzphasenuberwachung - Fault Reset
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T

Dieser Parameter legt die Art des Fault
Reset fest, nachdem ein erkannter Netzpha-
senfehler beseitigt wurde.

Wert 0: Kein automatisches Fault Reset
Wert 1: Automatisches Fault Reset

g—_o0o!

ezimal

u16
RW
per.

Modbus 220n
CANopen 4110n
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-17 Netzphaseniberwachung - Art - u16 Modbus 222
LINELOSSTYPE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4111
Dieser Parameter die Art der Netzphasen- |2
Uberwachung fest. Dezimal
Wert 0: Keine Netzphasenuberwachung
Wert 1: Netzphasenuberwachung, einphasig
angeschlossen
Wert 2: Netzphasenuberwachung, dreipha-
sig angeschlossen
P1-18 reserviert
P1-19 Active Disable - Verzdégerungszeit Endstufe |ms u16 Modbus 226n
DISTIME Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 sgy CANopen 4113,
Dieser Parameter legt die Verzégerungszeit |6500
zwischen Stillstand des Motors und Deakti- |Dezimal
vierung der Endstufe fest.
P1-20 Strombegrenzung wahrend Quick Stop 0.001 s16 Modbus 228h
ESTOPILIM Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 1000 Et\%ly CANopen 4114,
Dieser Parameter legt den maximalen 1000
Strom wahrend eines Quick Stop fest (aus- |Dezimal
gedrickt als Faktor von P1-78).
pP1-21 Status Foldback-Strom Antriebsverstérker |- u16 Modbus 22An
FOLD Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ? _RO CANopen 4115
Dieser Parameter zeigt an, ob die Foldback- |1
Strombegrenzung grof3er oder kleiner als Dezimal
der maximale Strom des Antriebsverstar-
kers ist (siehe P1-78).
Wert 0: Foldback-Strombegrenzung grofer
als P1-78
Wert 1: Foldback-Strombegrenzung kleiner
als P1-78
P1-22 Foldback-Strombegrenzung - Antriebsver- |0.01A u32 Modbus 22Cy,
IFOLD starker E) [?O CANopen 4116n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 30000
Foldback-Strombegrenzung des Antriebs- |Dezimal
verstarkers
P1-23 Stromlberwachung Antriebsverstarker - 0.01A u32 Modbus 22En
IFOLDFTHRESH Schwellwert Foldback-Strom fur erkannten |0 RW CANopen 4117x
Fehler - per.
. . . . 30000
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T Dezimal

Dieser Parameter legt den Strom-Schwell-
wert fest, bei dessen Uberschreitung die
Stromuberwachung des Antriebsverstérkers
einen Fehler erkennt.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
pP1-24 Stromuberwachung Antriebsverstéarker - 0.01A u32 Modbus 230n
IFOLDWTHRESH Schwellwert Foldback-Strom fur Warnung E) FI?Z;I CANopen 4118
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 30000
Dieser Parameter legt den Strom-Schwell- | Dezimal
wert fest, bei dessen Uberschreitung die
Stromiiberwachung des Antriebsverstarkers
eine Warnung ausldst.
P1-25 reserviert
P1-26 Foldback-Strombegrenzung - Motor 0.01A u32 Modbus 234n
MIFOLD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |° RO CANopen 411An
Foldback-Strombegrenzung des Motors 30000
Dezimal
P1-27 Stromiberwachung Motor - Schwellwert 0.01A u32 Modbus 236n
MIFOLDFTHRESH Foldback-Strom fiir erkannten Fehler E) R(\a/y CANopen 411Bn
Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | 3000 per.
Dieser Parameter legt den Strom-Schwell- | Dezimal
wert fest, bei dessen Uberschreitung die
Stromiberwachung des Motors einen Feh-
ler erkennt.
P1-28 Stromiberwachung Motor - Schwellwert 0.01A u32 Modbus 238n
MIFOLDWTHRESH Foldback-Strom fiir Warnung 0 FI?Z;I CANopen 411Ch
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 30000
Dieser Parameter legt den Strom-Schwell- | Dezimal
wert fest, bei dessen Uberschreitung die
Stromiiberwachung des Motors eine War-
nung auslost.
P1-29 Uberspannungsiiberwachung DC-Bus - \Y, u16 Modbus 23An
OVTHRESH Schwellwert : f{O CANopen 411Dn
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |
Dieser Parameter legt den Schwellwert fiir | Dezimal
die Uberspannungsiiberwachung des DC-
Bus fest.
P1-30 Uberwachung der Kommutierung - Maxima- |ms u16 Modbus 23Ch
RAMAXERRCNT ler Zahlwert (0) [?W CANopen 411En
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 0
Dezimal
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10 Parameter

Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W
Persistent

Parameteradresse
iiber Feldbus

P1-32
LSTP

Stopp-Methode
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V

Dieser Parameter legt fest, wie der Motor
gestoppt wird, wenn die Endstufe deaktiviert
werden soll (einschlielich Signaleingangs-
funktion OPST) oder wenn ein Fehler
erkannt wird.

Wert On: Verzégerungsrampe

Wert 10n: Ungesteuertes Stillsetzen durch
Abschalten des Motorstroms (Motor trudelt
aus)

Wert 20n: Verzdgerungsrampe auf
Geschwindigkeit P1-38, danach ungesteu-
ertes Stillsetzen durch Abschalten des
Motorstroms (Motor trudelt aus) (die Istge-
schwindigkeit muss fiir die Dauer von 50 ms
kleiner ein als der Wert von P1-38, bevor
das Austrudeln beginnt)

In der Betriebsart Torque (T) wird die Verzo-
gerungsrampe nicht verwendet. Stattdessen
wird der Motor der Motor stromlos (Endstufe
deaktiviert).

Abhangig vom Ereignis, dass den Stopp
auslost, werden die folgenden Verzoge-
rungsrampen verwendet:

- Signaleingangsfunktion STOP: P5-20

- Ubertragungsfehler erkannt: P5-21

- PositionsUberlauf: P5-22

- Negativer Software-Endschalter ausgeldst:
P5-23

- Positiver Software-Endschalter ausgelst:
P5-24

- Negativer Hardware-Endschalter ausge-
I6st: P5-25

- Positiver Hardware-Endschalter ausgelost:
P5-26

- Jedes andere Ereignis: P1-68

Die Verzogerungszeit zwischen Stillstand
des Motors und Deaktivierung der Endstufe
wird mit P1-19 festgelegt.

On
On

20n
Hexadezimal

u16

per.

Modbus 240n
CANopen 4120n

P1-34
TACC

Beschleunigungsdauer
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, V

Die Beschleunigungsdauer ist die Zeit in
Millisekunden, die benétigt wird, um von
Motorstillstand auf 6000 min-' zu beschleu-
nigen.

Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Beschleunigung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fur diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.

Fur die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Beschleunigung fir
die Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.

ms
6

30
65500
Dezimal

u16
RW
per.

Modbus 244,
CANopen 4122y
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-35 Verzbégerungsdauer ms u16 Modbus 246n
TDEC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, V % EZ;’ CANopen 4123k
Die Verzégerungsdauer ist die Zeit in Milli- |65500
sekunden, die bendtigt wird, um von Dezimal
6000 min-* auf Motorstillstand zu verzogern.
Fir die Betriebsart V legt dieser Parameter
die Verzdgerung fest. Wenn die Zielge-
schwindigkeit als Analogsignal vorgegeben
wird, wird der Maximalwert fur diesen Para-
meter automatisch auf 20000 begrenzt.
Fir die Betriebsart PT legt dieser Parameter
eine Begrenzung der Verzégerung fir die
Pulse an der PTI-Schnittstelle fest.
P1-37 Verhéltnis Lasttrdgheitsmoment zu Motor- | 0.1 u32 Modbus 24An
tragheitsmoment 0 RW CANopen 4125n
LMJR 10 er.
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 20000 per.
Dieser Parameter legt das Verhaltnis Last- |Dezimal
tragheitsmoment zu Motortragheitsmoment
fest (J_load / J_motor)
J_load: Lasttrdgheitsmoment der gesamten
externen mechanischen Last
J_motor: Motor-Tragheitsmoment
P1-38 Signalausgangsfunktion ZSPD / Signalein- |0.1rpm 832 Modbus 24Ch
ZSPD gangsfunktion ZCLAMP - Geschwindigkeit |0 RW CANopen 4126n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ;880 per.
Dieser Parameter legt die Geschwindigkeit |Dezimal
fur die Signalausgangsfunktion ZSPD fest.
Die Signalausgangsfunktion ZSPD zeigt an,
dass die Geschwindigkeit des Motors gerin-
ger ist als der Giber diesen Parameter einge-
stellte Geschwindigkeitswert.
Dieser Parameter legt die Geschwindigkeit
fur die Signaleingangsfunktion ZCLAMP
fest. Die Signaleingangsfunktion ZCLAMP
stoppt den Motor. Die Geschwindigkeit des
Motors muss unterhalb des Uber diesen
Parameter eingestellten Geschwindigkeits-
wertes liegen.
P1-39 Signalausgangsfunktion TSPD - Geschwin- |rpm u32 Modbus 24Ex
digkeit 0 RW CANopen 4127h
SSPD 3000 er
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 5000 per.
Dieser Parameter legt die Geschwindigkeit |Dezimal
fur die Signalausgangsfunktion TSPD fest.
Die Signalausgangsfunktion TSPD zeigt an,
dass die Geschwindigkeit des Motors héher
ist als der Uber diesen Parameter einge-
stellte Geschwindigkeitswert.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-40 Zielgeschwindigkeit und Geschwindigkeits- |[rpm s32 Modbus 250n
VCM begrenzung 10 V 0 RW CANopen 4128
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T '10001 per.
Dieser Parameter legt fir die Betriebsart V |Dezimal
die Zielgeschwindigkeit fest, die der maxi-
malen Eingangsspannung von 10 V ent-
spricht.
Dieser Parameter legt fur die Betriebsart T
die Geschwindigkeitsbegrenzung fest, die
der maximalen Eingangsspannung von 10 V
entspricht.
Beispiel: Wenn der Wert dieses Parameters
in der Betriebsart VV 3000 ist und die Ein-
gangsspannung 10 V betragt, ist die Zielge-
schwindigkeit 3000 min-1.
P1-41 Zielmoment und Drehmomentbegrenzung | % u16 Modbus 252
10V 0 RW CANopen 4129
TCM™ 100 er
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1000 per.
Dieser Parameter legt fir die Betriebsart T |Dezimal
das Zielmoment fest, das der maximalen
Eingangsspannung von 10 V entspricht.
Dieser Parameter legt fur die Betriebsarten
PT, PS und V die Drehmomentbegrenzung
fest, die der maximalen Eingangsspannung
von 10 V entspricht.
Beispiel: Wenn der Wert dieses Parameters
in der Betriebsart T 100 ist und die Ein-
gangsspannung 10 V betragt, ist das Ziel-
moment 100 % des Nennmoments.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P1-42 Verzbégerungszeit Haltebremse ms u16 Modbus 254n
MBT1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 m CANopen 412An
Dieser Parameter legt die Zeit zwischen 1000
Aktivierung der Endstufe und Aktivierung Dezimal
der Signalausgangsfunktion BRKR fest.
P1-44 Getriebefaktor elektronisches Getriebe - - u32 Modbus 258
Zahler 1 1 RW CANopen 412Ch
GRi1 128 per.
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS 536870911
Mit diesem Parameter wird der Zahler des |Dezimal

Getriebefaktors eingestellt. Der Nenner des
Getriebefaktors wird mit P1-45 eingestellt.

In der Betriebsart PS kann der Wert dieses
Parameters nur bei deaktivierter Endstufe
geandert werden.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus

Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert

HMI Format

P1-45 Getriebefaktor elektronisches Getriebe - - u32 Modbus 25An

Nenner 1 RW CANopen 412D
GR2 .. 10 per.

Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS 2147483647

Mit diesem Parameter wird der Nenner des |Dezimal

Getriebefaktors eingestellt. Der Zahler des

Getriebefaktors wird mit P1-44 eingestellt.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei

deaktivierter Endstufe moglich.
P1-46 Aufldsung der Encoder-Simulation LPR s32 Modbus 25Ch
ENCOUTRES Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 50, E;’:’ CANopen 412En

Uber diesen Parameter wird die Aufldsung |-

fur die Encoder-Simulation Gber den digita- |Dezimal

len Ausgang DO6 (OCZ) eingestellt.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei

deaktivierter Endstufe mdglich.
P1-47 Signalausgangsfunktion SP_OK - rem u32 Modbus 25En

Geschwindigkeit 0 RW CANopen 412Fh
SPOK 10 er.

Verfugbar in den Betriebsarten: V 300 per.

Dieser Parameter legt das Geschwindig- Dezimal

keitsabweichungs-Fenster fur die Signal-

ausgangsfunktion SP_OK fest. Die Signal-

ausgangsfunktion zeigt an, dass die Istge-

schwindigkeit im Geschwindigkeitsabwei-

chungs-Fenster ist.
P1-48 Signalausgangsfunktion MC_OK - Einstel- |- u16 Modbus 260n
MCOK lungen 8h R(\e/:l CANopen 4130n

Verflugbar in den Betriebsarten: PS th per.

Dieser Parameter legt das Verhalten der Hexadezimal

Signalausgangsfunktion MC_OK nach ihrer
Aktivierung fest. Die Signalausgangsfunk-
tion MC_OK zeigt an, dass sowohl die Sig-
nalausgangsfunktion CMD_OK als auch die
Signalausgangsfunktion TPOS aktiviert wur-
den. Zusatzlich kann festgelegt werden, ob
bei einer Positionsabweichung ein Fehler
erkannt werden soll.

[

not used

A: Verhalten von MC_OK nach Deaktivie-
rung von TPOS

Wert 0: Wenn TPOS deaktiviert wird, wird
MC_OK deaktiviert

Wenn 1: Wenn TPOS deaktiviert wird, bleibt
MC_OK aktiviert.

B: Reaktion auf erkannte Positionsabwei-
chung Gber TPOS, wenn A auf 0 gesetzt ist
Wert 0: keine Reaktion

Wert 1: Erkannte Warnung

Wert 2: Erkannter Fehler
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-52 Bremswiderstand - Widerstandswert Ohm s16 Modbus 268n
REGENRES Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | ! o CANopen 4134y
Mit diesem Parameter wird der Wider- 32767
standswert des Bremswiderstands einge- Dezimal
stellt.
Wert -1: Kein Bremswiderstand
P1-53 Bremswiderstand - Leistung w s16 Modbus 26An
REGENPOW Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4135,
Mit diesem Parameter wird die Leistung des | 32767
Bremswiderstands eingestellt. Dezimal
Wert -1: Kein Bremswiderstand
P1-54 Signalausgang TPOS - Auslésewert PUU u32 Modbus 26Ch
. . . . 0 RW CANopen 4136h
PER Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS 12800 per.
Dieser Parameter legt den Wert der Positi- | 1280000
onsabweichung zum Aktivieren der die Sig- |Dezimal
nalausgangsfunktion TPOS fest.
Betriebsart PT: Die Signalausgangsfunktion
TPOS zeigt an, dass die Positionsabwei-
chung innerhalb des Uber diesen Parameter
eingestellten Toleranzbereichs liegt.
Betriebsart PT: Die Signalausgangsfunktion
TPOS zeigt an, dass die Positionsabwei-
chung an der Zielposition innerhalb des
Uber diesen Parameter eingestellten Tole-
ranzbereichs liegt.
P1-55 Maximale Geschwindigkeit - benutzerdefi- |rpm u32 Modbus 26En
VLIM niert 10 RW CANopen 4137h
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T éOOO per.
Dieser Parameter gibt die maximale Dezimal
Geschwindigkeit an. Werkseinstellung:
Nenngeschwindigkeit.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
P1-57 Drehmomentuberwachung - Drehmoment | % u16 Modbus 272h
CRSHA Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |0 sgy CANopen 4139
Mit diesem Parameter wird die Drehmo- 300
mentiberwachung konfiguriert. Die Dreh- Dezimal
momentliberwachung erkennt einen Fehler
(AL030), wenn das mit diesem Parameter
eingestellte Drehmoment fur die mit P1-58
eingestellte Dauer Uberschritten wird.
P1-58 Drehmomentuberwachung - Dauer ms u16 Modbus 274n
CRSHT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | ] E;’;’ CANopen 413An
Mit diesem Parameter wird die Drehmo- 1000
mentiberwachung konfiguriert. Die Dreh- Dezimal

momentliberwachung erkennt einen Fehler
(AL030), wenn das mit P1-57 eingestellte
Drehmoment firr die mit diesem Parameter
eingestellte Dauer Uberschritten wird.

0198441114053, V2.1, 04.2016

Servo-Antriebssystem

317



10 Parameter LXM28A und BCH2

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-59 S-Kurven-Filter fir Betriebsart Velocity us u32 Modbus 276n
MFLT Verfugbar in den Betriebsarten: V 8 EZ;I CANopen 4138n
Dieser Parameter legt den gleitenden Mittel- | 255875
wert [us] fur den S-Kurven-Filter in der Dezimal
Betriebsart Velocity fest. Der Wert dieses
Parameters muss ein Vielfaches von 125
sein. Der Filter &ndert eine linear Beschleu-
nigung in eine S-Kurve.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
P1-60 Uberwachung der Kommutierung - Zeit- ms u16 Modbus 278h
RUNAWAYTTH- schwellwert 8 R;/;l CANopen 413Ch
RESH Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 3000 per.
Dezimal
P1-61 Uberwachung der Kommutierung - 0.1rpm u32 Modbus 27An
RUNAWAYVTH- Geschwindigkeitsschwellwert gOO R(\e/y CANopen 413Dn
RESH Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 60000 per.
Dezimal
P1-62 Motortemperaturiiberwachung - Reaktion - u16 Modbus 27Ch
THERMODE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’;’ CANopen 413En
Dieser Parameter legt die Reaktion des 5
Antriebsverstarkers fest, wenn die Motor- Dezimal
temperaturiberwachung einen Fehler
erkennt.
Wert 0: Endstufe sofort deaktivieren
Wert 3: Ubertemperatur ignorieren
Wert 4: Warnung
Wert 5: Zunachst Warnung, dann erkannter
Fehler wenn der Zustand I&anger anhalt als
in P1-63 eingestellt
P1-63 Motortemperaturiberwachung - Verzége- s ul16 Modbus 27En
THERMTIME rungszeit 0 RW CANopen 413Fh
Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 280 per.
Dieser Parameter legt die VerzOgerungszeit | Dezimal
zwischen dem Erkennen eines Ubertempe-
ratur-Fehlers und dem Ubergang in den
Betriebszustand Fault fest (siehe P1-62).
P1-64 Unterspannungsuberwachung - Reaktion - u16 Modbus 280n
UVMODE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | EX;’ CANopen 4140n
Dieser Parameter legt die Reaktion des 3
Antriebsverstarkers fest, wenn die Unter- Dezimal
spannungsuberwachung eine Unterspan-
nung erkennt.
Wert 0: Erkannter Fehler
Wert 1: Warnung (bei aktivierter Endstufe)
Wert 2: Zunachst Warnung, dann erkannter
Fehler wenn der Zustand langer anhélt als
in P1-67 eingestellt
Wert 3: Erkannter Fehler (bei aktivierter
Endstufe)
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-65 reserviert
P1-66 Status Foldback-Strom Motor - ul16 Modbus 284
MFOLD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |° RO CANopen 4142,
Dieser Parameter zeigt an, ob die Foldback- |1
Strombegrenzung gréRRer oder kleiner als Dezimal
der maximale Strom des Motors ist (siehe
P1-78).
Wert 0: Foldback-Strombegrenzung grofier
als P1-78
Wert 1: Foldback-Strombegrenzung kleiner
als P1-78
P1-67 Unterspannungsiiberwachung - Verzoge- S u16 Modbus 286n
UVTIME rungszeit go R(\a/n\'l CANopen 4143h
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 300 per.
Dieser Parameter legt die Verzégerungszeit |Dezimal
zwischen Erkennung einer Unterspannung
(angezeigt als "u") und der in P1-64 ange-
geben Reaktion des Antriebsverstarkers
fest.
P1-68 Active Disable - Verzégerungsrampe ms u16 Modbus 288h
DECSTOP Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|9 sgy CANopen 4144
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- 65500
rampe bei einer Anforderung zur Deaktivie- |Dezimal
rung der Endstufe fest, siehe P1-32.
P1-69 Deaktivierung der Endstufe - Verzdgerungs- |ms u16 Modbus 28An
DECSTOPTIME dauer 8 R;/y CANopen 4145n
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 6500 per.
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal
rampe bei einer Anforderung zur Deaktivie-
rung der Endstufe fest, siehe P1-32. Wenn
der Wert dieses Parameters nicht 0 ist,
Uberschreibt dieser Parameter P1-68.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P1-70 Signaleingangsfunktion HALT - maximaler |0.01A u32 Modbus 28Ch
IMAXHALT Strom E) R;/Y CANopen 4146n
Verfugbar in den Betriebsarten: T N per.
Dieser Parameter legt den maximalen Dezimal
Strom fir die Signalausgangsfunktion HALT
fest. Der Maximalwert fiir diesen Parameter
ist der Wert von P1-79.
P1-71 Maximale Einschaltzeit Bremswiderstand ms u16 Modbus 28En
REGENMAXON- | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | 10 Egy CANopen 4147k
TIME Dieser Parameter legt die maximale Ein- 100
schaltdauer fur den Bremswiderstand fest. |Dezimal

Die maximale Einschaltdauer fiir den
Bremswiderstand ist diejenige Zeitspanne,
fur die der Bremswiderstand aktiviert sein
darf.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P1-72 Bremswiderstandiiberwachung - Reaktion |- u16 Modbus 290n
REGENFLTMODE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | EZ;’ CANopen 4148
Dieser Parameter legt die Reaktion des 1
Antriebsverstarkers fest, wenn die Bremswi- | Dezimal
derstandiiberwachung einen Uberlast des
Bremswiderstands erkennt.
Wert 0: Warnung
Wert 1: Erkannter Fehler
P1-78 Anwender-Maximalstrom 0.01A u32 Modbus 29Ch
ILIM Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |- N CANopen 414E
Dieser Parameter legt den anwender-defi- |-
nierten maximalen Strom fest. Der Maximal- | Dezimal
wert fur diesen Parameter ist der Wert von
P1-79.
P1-79 Maximaler Strom 0.01A u32 Modbus 29E
IMAX Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |- RO CANopen 414Fh
Dieser Parameter zeigt den maximalen -
Strom fiir eine Kombination von Antriebs- Dezimal
verstarker und Motor.
P1-80 Maximaler Spitzenstrom 0.01A u32 Modbus 2A0n
DIPEAK Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |- RO CANopen 4150n
Dieser Parameter zeigt den maximalen Spit- | -
zenstrom des Antriebsverstarkers. Dezimal
P1-81 Nennstrom 0.01A u32 Modbus 2A2;
DICONT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |~ RO CANopen 4151n
Dieser Parameter zeigt den Nennstrom des |-
Antriebsverstarkers. Dezimal
P1-82 Geschwindigkeitsbegrenzung fir CANopen- |- u16 Modbus 2A4y,
CANOPEN_VEL LI Betriebsart Profile Torque 8 Rx\a/y CANopen 4152y
MIT Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus |5 per.
mode .
Dezimal
Wert 0: Begrenzung (iber analogen Eingang
Wert 1: Begrenzung Uber P1-09
Wert 2: Begrenzung Uber P1-10
Wert 3: Begrenzung uber P1-11
P1-83 Wechsel der Betriebsart bei laufender - u16 Modbus 2A6n
OPMODE_CHANG Bewegung 8 R(\e/y CANopen 4153y
E_MODE Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1 per.
Wert 0: Mit Motorstillstand Dezimal
Wert 1: Ohne Motorstillstand
P1-84 Konfigurierter Motortyp - u32 Modbus 2A8h
CFG_MOTOR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |° Ee? CANopen 4154n
2147483647
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-01 Umschaltung der Verstarkung - Rate flr % u16 Modbus 302
Lageregelkreis 10 RW CANopen 4201h
PPR 100 er
Verfluigbar in den Betriebsarten: PT, PS 500 per.
Dieser Parameter legt die Verstarkungsrate |Dezimal
fur den Lageregelkreis bei Umschaltung der
Verstarkung fest. Die Funktion zur Umschal-
tung der Verstarkung wird mit diesem Para-
meter sowie den Parametern P2-05, P2-27
und P2-29 konfiguriert.
P2-05 Umschaltung der Verstarkung - Rate fir % u16 Modbus 30An
SPR Geschwindkeitsregelkreis 10 RW CANopen 4205n
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ;88 per.
Dieser Parameter legt die Verstarkungsrate |Dezimal
fur den Geschwindkeitsregelkreis bei
Umschaltung der Verstarkung fest. Die
Funktion zur Umschaltung der Verstarkung
wird mit diesem Parameter sowie den Para-
metern P2-01, P2-27 und P2-29 konfigu-
riert.
P2-08 Werkseinstellungen / Parameter speichern |- u16 Modbus 310n
PCTL Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |0 RW CANopen 4208k
Dieser Parameter stellt die folgenden Funk- |406
tion zur Verfligung: Dezimal
- Parameter auf Werkseinstellungen zurtick-
setzen
- Aktuelle Parameterwert speichern
Der Parameter kann nur bei deaktivierter
Endstufe geandert werden. Die Werksein-
stellungen wirken erst nach Ausschalten
und Wiedereinschalten des Geréates.
Wert 10: Parameterwerte auf Werkseinstel-
lung zurticksetzen
Wert 11: Parameterwert speichern
P2-09 Entprellzeit - Eingange ms u16 Modbus 312h
DRT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |2 E;’:’ CANopen 4209

Dieser Parameter legt die Entprellzeit fur die
digitalen Eingange DI1 ... DI5 und DI8 fest.
Siehe P2-24 fur die Entprellzeit fur die
schnellen digitalen Eingédnge DI6 und DI7.

20
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-10 Signaleingangsfunktion fir DI1 - u16 Modbus 314n
DITF1 Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh E‘Xy CANopen 420An
Mit den Parametern P2-10 ... P2-17 werden |146h
den digitalen Eingéngen DI1 ... DI8 Signale- |Hexadezimal
ingangsfunktionen zugewiesen und der Typ
des Eingangs konfiguriert (Offner (normally
closed), SchlieRer (normally open)).
A: Signaleingangsfunktionen:
Siehe Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signalein-
génge und Signalausgénge" fiir die entspre-
chenden Werte.
B: Typ:
0: Offner (normally closed, Kontakt b)
1: SchlieRer (normally open, Kontakt a)
Beispiel: Wenn P2-10 auf 101 gesetzt wird,
wird dem digitalen Eingang 1 die Signalein-
gangsfunktion SON (0x01) zugewiesen und
der Typ des Kontakts ist ein SchlieRer.
Nach Anderungen der Parameter muss der
Antriebsverstarker neugestartet werden.
Das Forcen der digitalen Eingange wird mit
P3-06 konfiguriert und mit P4-07 aktiviert.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
pP2-11 Signaleingangsfunktion fur DI2 - ul16 Modbus 316n
DITF2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh E;’:’ CANopen 4208n
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
p2-12 Signaleingangsfunktion fur DI3 - ul16 Modbus 318n
DITF3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh E;’y CANopen 420Ch
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
P2-13 Signaleingangsfunktion fur D14 - u16 Modbus 31An
DITF4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh ?Zy CANopen 420D
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
p2-14 Signaleingangsfunktion fur DI5 - u16 Modbus 31Ch
DITF5 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T gzh EZ;’ CANopen 420En
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-15 Signaleingangsfunktion fir DI6 - u16 Modbus 31En
DITF6 Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T g;h E(\a/l\'l CANopen 420F
Details siehe P2-10. 146h
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
P2-16 Signaleingangsfunktion fur DI7 - ul16 Modbus 320n
DITF7 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ggh E;’y CANopen 4210n
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
pP2-17 Signaleingangsfunktion fur DI8 - u16 Modbus 322h
DITF8 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T (Z)qh Egy CANopen 4211,
Details siehe P2-10. 146n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei Hexadezimal
deaktivierter Endstufe moglich.
P2-18 Signalausgangsfunktion fir DO1 - u16 Modbus 324,
DOTFA Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Em Egy CANopen 4212
Mit den Parametern P2-18 ... P2-22 werden |13Fh
den digitalen Ausgéangen DO1 ... DO5 Sig- |Hexadezimal
nalausgangsfunktionen zugewiesen und der
Typ des Ausgangs konfiguriert (Offner (nor-
mally closed), Schlieer (normally open)).
[
B
not used
A: Signaleingangsfunktionen:
Siehe Kapitel
"7.4 Einstellung der digitalen Signalein-
génge und Signalausgénge" fur die entspre-
chenden Werte.
B: Typ:
0: Offner (normally closed, Kontakt b)
1: SchlieRer (normally open, Kontakt a)
Beispiel: Wenn P2-18 auf 101 gesetzt wird,
wird dem digitalen Ausgang 1 die Signal-
ausgangsfunktion SRDY (0x01) zugewiesen
und der Typ des Kontakts ist ein Schlieler.
P2-19 Signalausgangsfunktion fir DO2 - u16 Modbus 326n
DOTF2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh ?gy CANopen 4213n
Details siehe P2-18. 13Fn
Hexadezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-20 Signalausgangsfunktion fir DO3 - u16 Modbus 328h
DOTF3 Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Boh E‘Xy CANopen 4214,
Details siehe P2-18. 13Fh
Hexadezimal
p2-21 Signalausgangsfunktion fur DO4 - u16 Modbus 32An
DOTF4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?BOh E;’y CANopen 4215
Details sieche P2-18. 13Fh
Hexadezimal
pP2-22 Signalausgangsfunktion fur DO5 - u16 Modbus 32Ch
DOTF5 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 9: EZY CANopen 4216n
Details siehe P2-18. 13Fh
Hexadezimal
P2-23 Signalausgangsfunktion fiir DO6 (OCZ) - u16 Modbus 32Ex
DOTF6 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ggh sgy CANopen 4217k
Dem digitalen Ausgang DO6 (OCZ) kann 13Fn
nur die Signalausgangsfunktion ESIM zuge- | Hexadezimal
wiesen werden. Verwenden Sie P2-18 ...
P22, um den digitalen Ausgangen DO1 ...
DOS5 Signalausgangsfunktionen zuzuwei-
sen.
Details siehe P2-18.
pP2-24 Entprellzeit - schnelle Eingédnge us u16 Modbus 330n
FDRT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |2 EZ;’ CANopen 4218
Dieser Parameter legt die Entprellzeit fir die | 100
digitalen Eingénge DI6 und DI7. Siehe Dezimal
P2-09 fiir die Entprellzeit fur die digitalen
Eingange DI1 ... DI5 und DI8..
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W
Persistent

Parameteradresse
iiber Feldbus

pP2-27
GCC

Umschaltung der Verstarkung - Bedingun-
gen und Art

Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T

Dieser Parameter legt die Bedingungen fiir
und die Art der Umschaltung der Verstar-
kung fest. Die Funktion zur Umschaltung
der Verstarkung wird mit diesem Parameter
sowie den Parametern P2-01, P2-05 und
P2-29 konfiguriert.

]
Loy

L notused

A: Bedingungen fir Umschaltung der Ver-
starkung:

0: Deaktiviert

1: Signaleingangsfunktion GAINUP ist aktiv
2: In den Betriebsarten PT und PS ist die
Positionsabweichung gréRer als der Wert
von P2-29

3: Pulsfrequenz ist groRRer als der Wert von
P2-29

4: Geschwindigkeit ist grof3er als der Wert
von P2-29

5: Signaleingangsfunktion GAINUP ist nicht
aktiv

6: In den Betriebsarten PT und PS ist die
Positionsabweichung kleiner als der Wert
von P2-29

7: Pulsfrequenz ist kleiner als der Wert von
P2-29

8: Geschwindigkeit ist kleiner als der Wert
von P2-29

On

On

18n
Hexadezimal

u16

per.

Modbus 336h
CANopen 421Bn

P2-29
GPE

Umschaltung der Verstarkung - Vergleichs-
wert

Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T

Dieser Parameter legt die Vergleichswerte
fur die Bedingungen der Umschaltung der
Verstarkung fest. Je nach gewahlter Bedin-
gung stehen die eingegebenen Werte fiir
die Anzahl Pulse (Positionsabweichung),
die Pulsfrequenz oder die Geschwindigkeit.
Die Funktion zur Umschaltung der Verstar-
kung wird mit diesem Parameter sowie den
Parametern P2-01, P2-05 und P2-27 konfi-
guriert.

On

138800n
3A9800n
Hexadezimal

u32
RW
per.

Modbus 33An
CANopen 421Dn

P2-30
INH

Hilfsfunktionen

Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS,V, T
Wert 0: Deaktiviert

Wert 1: Endstufe aktivieren

-8

0

8
Dezimal

s16
RW

Modbus 33Ch
CANopen 421En
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
pP2-31 Schwellwert fur Autotuning-Optimierung 0.1% u32 Modbus 33En
LTNEFFORT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|90 RW CANopen 421Fh
10000
Dezimal
P2-32 Autotuning - u16 Modbus 340n
ATMODE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4220
Mit diesem Parameter wird das Autotuning |56
mit der gewahlten Autotuning-Methode Dezimal
gestartet.
Wert 0: Autotuning beenden
Wert 1: Easy Tuning
Wert 2: Comfort Tuning [minimierte Ein-
schwingzeit, Vibrationsunterdriickung]
Wert 3: Comfort Tuning [minimiertes Uber-
schwingen, Vibrationsunterdriickung]
Wert 52: Comfort Tuning [minimierte Ein-
schwingzeit, keine Vibrationsunterdriickung]
Wert 53: Comfort Tuning [minimiertes Uber-
schwingen, keine Vibrationsunterdriickung]
P2-34 Geschwindigkeitsiiberwachung - Schwell- |0.1rpm u32 Modbus 344
VEMAX ajrrft[j bar in den Betriebsarten: V gOOOO EZ;I FAopen
9 ' 60000
Dieser Parameter legt den Geschwindig- Dezimal
keitsschwellwert fiir die Geschwindigkeits-
Uberwachung fest. Wenn dieser Wert tber-
schritten wird, wird der Fehler AL555
erkannt.
P2-35 Positionsabweichungsiiberwachung - PUU u32 Modbus 346n
Schwellwert 1 RW CANopen 4223h
PDEV 100000 oer.
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS 128000000
Dieser Parameter legt den Schwellwert fir |Dezimal
den Schwellwert fur die Positionsabwei-
chungsiiberwachung fest. Wenn dieser Wert
Uberschritten wird, wird der Fehler ALO09
erkannt.
P2-36 Entprellzeit PTI-Schnittstelle - Puls 16.6666*ns u16 Modbus 348
PT_PULSE_FLTR |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |3, RO CANopen 4224
Dieser Parameter legt die Entprellzeit fir die | 511
Pulse an der PTI-Schnittstelle fest. Dezimal
P2-37 Entprellzeit PTI-Schnittstelle - Puls 16.6666*ns u16 Modbus 34An
PT_DIRECT FLTR |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T go RO CANopen 4225
Dieser Parameter legt die Entprellzeit fir die | 511
Richtung an der PTI-Schnittstelle fest. Dezimal

326

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W iiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-50 Signaleingangsfunktion CLRPOS - Auslé- |- u16 Modbus 364n
DCLR sung 8h R(\a/n\'l CANopen 4232y
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS 1: per.
Dieser Parameter legt fest, wie die Signale- |Hexadezimal
ingangsfunktion CLRPOSDEV ausgeldst
wird. Die Signaleingangsfunktion CLRPOS-
DEV setzt die Positionsabweichung auf Null
zurick.
Wert 0: Steigende Flanke
Wert 1: Pegel
P2-60 Getriebefaktor elektronisches Getriebe - - u32 Modbus 378n
Zahler 2 1 RW CANopen 423Ch,
GR2 128 per.
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS 536870911
Mit diesem Parameter wird ein weiterer Dezimal
Getriebefaktor eingestellt. Der zusatzliche
Getriebefaktor kan liber die Signaleingangs-
funktionen GNUMO und GNUM1 ausge-
wahlt werden.
Details siehe P1-44.
P2-61 Getriebefaktor elektronisches Getriebe - - u32 Modbus 37An
Zahler 3 1 RwW CANopen 423D
GR3 128 per.
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS 536870911
Details siehe P2-60. Dezimal
P2-62 Getriebefaktor elektronisches Getriebe - - u32 Modbus 37Chp
Zahler 4 1 RwW CANopen 423En
GR4 128 per.
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS 536870911
Details siehe P2-60. Dezimal
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Parametername

Beschreibung

Einheit
Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

HMI Format

Datentyp
R/W

Persistent

Parameteradresse
liber Feldbus

P2-65
GBIT

Sonderfunktion 1
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V

Bits 0 ... 5: Reserviert (mlssen auf 0
gesetzt sein)

Bit 6: Uberwachung Fiihrungspulse

0: Uberwachung der Flihrungspulse aktivie-
ren

1: Uberwachung der Fiihrungspulse deakti-
vieren

Bits 7 ... 8: Reserviert (missen auf 0
gesetzt sein)

Bit 9: Motorphaseniberwachung
0: Motorphasenliberwachung deaktivieren
1: Motorphasenuberwachung aktivieren

Bit 10: Reserviert (muss auf 0 gesetzt sein)

Bit 11: NL(CWL)/PL(CCWL) Funktion Pulse
Input Inhibit

Wert 0: NL(CWL)/PL(CCWL) Funktion Pulse
Input Inhibit aktivieren

Wert 1: NL(CWL)/PL(CCWL) Funktion Pulse
Input Inhibit deaktivieren

Wenn P8-31 auf 1 oder 3 gestellt ist und ein
Hardware-Endschalter ausgel6st wird,
I6scht ein Fault Reset fehlende Pulse des
Masters. Verwenden Sie deshalb die Funk-
tion Pulse Inhibit nur dann mit den Einstel-
lungen 1 oder 3 in P8-31, wenn Sie nach
einem erkannten Hardware-Endschalterfeh-
ler kein Fault Reset bendétigen. Setzen Sie
hierflr die Funktion automatisches Fault
Reset von P2-68 auf 1.

Bit 12: Netzphasenlberwachung

Wert 0: Netzphasenuberwachung aktivieren
(AL022)

Wert 1: Netzphasenuberwachung deaktivie-
ren

Bit 13: Uberwachung des Ausgangs fiir
Encoder-Simulation

Wert 0: Uberwachung des Ausgangs fiir
Encoder-Simulation aktivieren (AL018)
Wert 1: Uberwachung des Ausgangs fiir
Encoder-Simulation deaktivieren

Bits 14 ... 15: Reserviert (missen auf 0
gesetzt sein)

On
200n

3E40n
Hexadezimal

u16

per.

Modbus 382
CANopen 4241n
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W tiber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P2-66 Sonderfunktion 2 - u16 Modbus 384
GBIT2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4242
Bits 0 ... 1: Reserviert (mlssen auf 0 4
gesetzt sein) Dezimal
Bit 2: Dieses Bit Parameter legt die Art des
Fault Reset fest, nachdem ein erkannter
Unterspannungsfehler beseitigt wurde.
0: Kein automatisches Fault Reset
1: Automatisches Fault Reset
Bits 3 ... 7: Reserviert (missen auf 0
gesetzt sein)
P2-68 Automatische Endstufenaktivierung und - u16 Modbus 388
automatische Fault Reset fir Hardware- On RW CANopen 4244,
AEAL
Endschalter On per.
. . . . 111n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T Hexadezimal

1=

X: Automatische Endstufenaktivierung

0: Zu Aktivierung der Endstufe SON auslo-
sen

1: Endstufe automatisch aktivieren, wenn
SON aktiv ist, nachdem der Antriebsverstar-
ker eingeschaltet wurde

ot used

=}

X FUNCTION ‘

Y: Automatisches Fault Reset fur Endschal-
ter

0: Erkannter Fehler bei Auslésung von
Hardware-Endschalter (ALO14 und ALO15)
erfordert Fault Reset

1: Erkannter Fehler bei Auslésung von
Hardware-Endschalter (ALO14 und ALO15)
kann ohne Fault Reset zurlickgesetzt wer-
den

Z: Erneuter Versuch, den Endschalter zu
Uberfahren (nur CANopen)

0: Kein erkannter Fehler

1: Erkannt Fehler, Fault Reset erforderlich

Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes lber-
nommen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-00 Gerateadresse Modbus - u16 Modbus 400n
ADR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1., EZ;’ CANopen 4300n
Die Gerateadresse muss eindeutig sein. 247
N . . Dezimal
Geénderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
pP3-01 Ubertragungsrate - u16 Modbus 4025
BRT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?Bzh EZ;’ CANopen 4301
Mit diesem Parameter wird die Ubertra- 405n
gungsrate eingestellt. Hexadezimal
Details siehe Kapitel
"6.3 Einstellen der Geréteadresse, Baudrate
und Verbindungseinstellungen”.
Wenn dieser Parameter Gber CANopen ein-
gestellt wird, kann nur die Ubertragungsrate
fir CANopen festgelegt werden.
Geéanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes tber-
nommen.
P3-02 Modbus Verbindungseinstellungen - u16 Modbus 404n
PTL Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ?: ?Zl\,/ CANopen 4302n
Dieser Parameter legt die Modbus-Verbin- |9y
dungseinstellungen fest. Hexadezimal
Details siehe Kapitel
"6.3 Einstellen der Geréteadresse, Baudrate
und Verbindungseinstellungen”.
Geénderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
P3-03 Handling von erkannten Modbus-Kommuni- |- u16 Modbus 406n
FLT kationsfehlern On RW CANopen 4303h
Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ‘1): per.
Dieser Parameter legt die Reaktion des Hexadezimal
Antriebsverstarkers auf einen erkannten
Kommunikationsfehler fest.
Wert 0: Erkannte Warnung
Wert 1: Erkannter Fehler
P3-04 Modbus Verbindungsiiberwachung ms u16 Modbus 408h
CWD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 Egl\r/ CANopen 4304
Dieser Parameter legt die maximal zul&s- 20000
sige Dauer eines Kommunikations-Timeouts | Dezimal
fest. Wenn die Zeit verstrichen ist, wird der
Kommunikations-Timeout als erkannter
Fehler behandelt.
Die Einstellung 0 deaktiviert die Verbin-
dungsuberwachung.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-05 Gerateadresse CANopen - u16 Modbus 40An
CMM Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | E;’:’ CANopen 4305k
Dieser Parameter legt die CANopen-Gera- | 127
teadresse des Antriebsverstarkers in dezi- |Dezimal
malem Format fest.
Die Gerateadresse muss eindeutig sein.
Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produkts tber-
nommen.
Geanderte Einstellungen werden beim
nachsten Einschalten des Produktes Uber-
nommen.
P3-06 Digitale Eingénge - Einstellungen zum For- |- u16 Modbus 40Ch
SDI cen On RW CANopen 4306n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 2T:Fh )
Dieser Parameter legt fest, ob ein digitaler |Hexadezimal
Eingang geforced werden kann.
Bits O ... 7: Digitaler Eingang DI1 ... digitaler
Eingang DI8
Bit-Einstellungen:
Wert O: Digitaler Eingang kann nicht gefor-
ced werden
Wert 1: Digitaler Eingang kann geforced
werden
Um das Forcen zu starten, muss P4-07
geschrieben werden.
Siehe P2-10 ... P2-17 fiir Details zum
Zuweisen von Signaleingangsfunktion zu
den digitalen Eingéngen.
P3-07 Verzégerungszeit Modbus-Antwort 0.5ms u16 Modbus 40Ex
cDT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 F'?;’Y CANopen 4307k
Dieser Parameter legt die Verzégerungszeit | 1000
fur eine Modbus-Antwort zum Master fest. |Dezimal
P3-09 CANopen Synchronisation Master/Slave - u16 Modbus 412y
syc Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus ;8(5);: Egy CANopen 430
mode 9FFFh
Mit diesem Parameter werden die Einstel- |Hexadezimal

lungen fir die Synchronisation des
CANopen-Slaves und des CANopen-Mas-
ters Uber das Synchronisationssignal vorge-
nommen.

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-10 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Aktivie- |- u16 Modbus 414n
LXM_PLC_EN rung 8h ng CANopen 430An
Verfligbar in den Betriebsarten: Fieldbus 1: per.
mode Hexadezimal
Wert 0: Antriebsprofil Drive Profile Lexium
deaktivieren
Wert 1: Antriebsprofil Drive Profile Lexium
aktivieren
P3-11 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Zustand |- ul16 Modbus 416h
DRIVE_INPUT der digitalen Eingange 8h [?O CANopen 430Bh
Verflugbar in den Betriebsarten: Fieldbus n
mode FFFFn
Hexadezimal
P3-12 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Steuer- |- u16 Modbus 418
DRIVE_MODE_CT wort 8h [?W CANopen 430Ch
RL Verfugbar in den Betriebsarten: Fieldbus F}I1:FF
mode ho
Hexadezimal
P3-13 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - RefA - s16 Modbus 41An
REFA16 16-Bit-Parameter gOOOh [?W CANopen 430Dn
Verfligbar in den Betriebsarten: Fieldbus 7r|1=FF
mode h
Hexadezimal
P3-14 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - RefB - s32 Modbus 41Ch
REFB32 32-Bit-Parameter SSOOOOOOh [?W CANopen 430Ex
\rﬁr{fjigbar in den Betriebsarten: Fieldbus 7EFFFFFF,
Hexadezimal
P3-15 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Drive |- u16 Modbus 41En
DRIVE_STAT Status 8h I_?O CANopen 430Fh
Verfugbar in den Betriebsarten: Fieldbus n
FFFFn
mode .
Hexadezimal
P3-16 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Status |- u16 Modbus 420n
MF_STAT Betriebsart 8h [?O CANopen 4310n
Verfligbar in den Betriebsarten: Fieldbus Frl]:FF
mode h
Hexadezimal
P3-17 Antriebsprofil Drive Profile Lexium - Bewe- |- u16 Modbus 422y
MOTION_STAT gungsstatus 8h f{O CANopen 4311n
Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus h
FFFFn
mode .
Hexadezimal
P3-18 PDO Event-Maske 1 - u16 Modbus 424y
PEVM1 Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus | 9" KW CANopen 4312
mode F: per.
Wertednderungen im Objekt I6sen Event Hexadezimal
aus:
Bit 0: erstes PDO Objekt
Bit 1: zweites PDO Objekt
Bit 2: drittes PDO Objekt
Bit 3: viertes PDO Objekt
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P3-19 PDO Event-Maske 2 - u16 Modbus 426n
PEVM2 Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus | 9" KW CANopen 4313
mode n per.
Fh
Details siehe P3-18. Hexadezimal
P3-20 PDO Event-Maske 3 - u16 Modbus 428
PEVM3 Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus | {" R;’Y CANopen 4314x
mode Fh per.
h
Details siehe P3-18. Hexadezimal
P3-21 PDO Event-Maske 4 - u16 Modbus 42An
PEVM4 Verfiigbar in den Betriebsarten: Fieldbus | " R CANopen 4315n
mode Fh per.
h
Details siehe P3-18. Hexadezimal
P3-30 Interne Grenze fiir Bit 11, DriveCom-Status- |- u16 Modbus 43Cn
INTRN_LIM_SRC wort 6041 8 R;/?I CANopen 431En
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 11 per.
Dieser Parameter weist Bit 11 (Internal Limit | Dezimal
Active) des DriveCom Statusworts 6041
eine interne Begrenzung zu.
Wert 0: None: Nicht verwendet (reserviert)
Wert 1: Current Below Threshold: Strom-
Schwellwert
Wert 2: Velocity Below Threshold:
Geschwindigkeits-Schwellwert
Wert 3: In Position Deviation Window: Posi-
tionsabweichungs-Fenster
Wert 4: In Velocity Deviation Window:
Geschwindigkeitsabweichungs-Fenster
Wert 9: Hardware Limit Switch: Hardware-
Endschalter
Wert 11: Position Window: Positionsfenster
P3-31 Einstellungen NMT-Betriebszustand Quick |- u16 Modbus 43En
QSOC Stop gh R(\a/:l CANopen 431Fh
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 7: per.
Wert 6: Verzégerung mit Verzégerungs- Hexadezimal
rampe fiir Quick Stop und im Betriebszu-
stand Quick Stop Active bleiben
Wert 7: Verzégerung mit maximalem Strom
und im Betriebszustand Quick Stop Active
bleiben
P3-32 Automatischer Ubergang von Betriebszu- |- u16 Modbus 440n
stand Switch On Disabled zu Betriebszu- On RW CANopen 4320n
SOD2RTSO stand Ready To Switch On On per.
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T In .
Hexadezimal

Wert 0: Ubergang entsprechend dem Wert
des CANopen-Steuerworts
Wert 1: Automatischer Ubergang
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-00 Fehlerhistorie - Nummer des zuletzt erkann- |- u16 Modbus 500n
ten Fehlers n On RW CANopen 4400n
ASH1 0 _
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T O:
Dieser Parameter enthalt die Fehlernummer | Hexadezimal
des zuletzt erkannten Fehlers.
Durch Schreiben des Wertes 0 auf diesen
Parameter wird die Fehlerhistorie geléscht.
P4-01 Fehlerhistorie - Nummer des zuletzt erkann- |- u16 Modbus 502
ASH2 ten Fehlers n - 1 8h [?O CANopen 44011
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T O:
Dieser Parameter enthalt die Fehlernummer |Hexadezimal
des erkannten Fehlers n-1, wobei n der
zuletzt erkannte Fehler ist.
P4-02 Fehlerhistorie - Nummer des zuletzt erkann- |- u16 Modbus 504
ten Fehlers n - 2 On RO CANopen 4402y
ASH3 0 )
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T O:
Dieser Parameter enthalt die Fehlernummer | Hexadezimal
des erkannten Fehlers n-2, wobei n der
zuletzt erkannte Fehler ist.
P4-03 Fehlerhistorie - Nummer des zuletzt erkann- |- u16 Modbus 506n
ten Fehlers n -3 On RO CANopen 4403y
ASH4 0 )
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T O:
Dieser Parameter enthalt die Fehlernummer | Hexadezimal
des erkannten Fehlers n-3, wobei n der
zuletzt erkannte Fehler ist.
P4-04 Fehlerhistorie - Nummer des zuletzt erkann- |- u16 Modbus 508
ten Fehlers n -4 On RO CANopen 4404
ASH5 0 )
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 0:
Dieser Parameter enthalt die Fehlernummer | Hexadezimal
des erkannten Fehlers n-4, wobei n der
zuletzt erkannte Fehler ist.
P4-05 Geschwindigkeit fiir Jog rpm u32 Modbus 50An
JOG Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T go E;’I‘r’ CANopen 4405
Details siehe Kapitel "7.3.2 Jog-Betrieb". 5000
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-06 Signalausgang liber Parameter setzen - u16 Modbus 50Ch
FOT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | (" RW CANopen 4406x
Mit diesem Parameter konnen Signalaus- FFn
gange, bei denen die Signalausgangsfunkti- | Hexadezimal

onen SDO_0 ... SDO_5 eingestellt sind,
gesetzt werden.

Mit Bit 0 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_O0 eingestellt ist.

Mit Bit 1 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_1 eingestellt ist.

Mit Bit 2 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_2 eingestellt ist.

Mit Bit 3 = 1 werden die Signalausgénge
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_3 eingestellt ist.

Mit Bit 4 = 1 werden die Signalausgénge
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_4 eingestellt ist.

Mit Bit 5 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_5 eingestellt ist.

Mit Bit 6 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_6 eingestellt ist.

Mit Bit 7 = 1 werden die Signalausgange
gesetzt, bei denen die Signalausgangsfunk-
tionen SDO_7 eingestellt ist.

Siehe P2-18 ... P2-22 fiir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-07 Zustand der digitalen Eingénge / Forcen - u16 Modbus 50En
aktivieren On RW CANopen 4407x
ITST 0 _
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T Frl]:h
Ein Lesezugriff auf diesen Parameter zeigt |Hexadezimal
den Zustand der digitalen Eingénge in Form
eines Bitmusters.
Beispiel:
Lesewert 0x0011: Digitale Eingange 1 und 5
sind logisch 1
Durch Schreiben dieses Parameters kan
der Zustand der Eingdnge geandert werden,
wenn die Einstellungen flir den entspre-
chenden Eingang in P3-06 Forcen erlauben
(Wert 1 fir das zum Eingang gehérende
Bit).
Beispiel:
Schreibwert 0x0011: Digitale Eingénge 1
und 5 werden auf logisch 1 gesetzt, unab-
hangig vom vorherigen Zustand
Siehe P3-06 fir Details zum Einstellen des
Forcens einzelner digitalen Eingange.
Siehe P2-10 ... P2-17 flr Details zum
Zuweisen von Signaleingangsfunktion zu
den digitalen Eingangen.
P4-08 Status HMI Tastenfeld - u16 Modbus 510n
PKEY Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RO CANopen 4408k
Mit diesem Parameter kann die ordnungs- |FFn
gemale Funktion der Tasten ENT, UP, Hexadezimal
DOWN, M und S am HMI uberprift werden.
P4-09 Zustand der digitalen Ausgange - u16 Modbus 512
MOT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: BO CANopen 4409,
Dieser Parameter zeigt den Zustand der 3Fh
digitalen Ausgénge DO1 ... DOB6. Hexadezimal
Bit 0 = 1: DO1 ist aktiviert
Bit 1 = 1: DO2 ist aktiviert
Bit 2 = 1: DO3 ist aktiviert
Bit 3 = 1: DO4 ist aktiviert
Bit 4 = 1: DO5 ist aktiviert
Bit 5 = 1: DOG ist aktiviert
P4-10 Fehlerhist I6schen - u16 Modbus 514n
FLTHISTCLR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | RW CANopen 4404
Durch Schreiben des Wertes 0 auf diesen |0
Parameter wird die Fehlerhistorie geléscht. |Dezimal
P4-22 Offset analoger Eingang 1 mV s16 Modbus 52Ch
ANINTOFFSET | Verfiigbar in den Betriebsarten: V 61 0000 Egl\r/ CANopen 4416n
Dieser Parameter legt einen Offset fiir den | 10000
analogen Eingang fiir die Betriebsart V fest. |Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-23 Offset analoger Eingang 2 mV s16 Modbus 52Ehn
ANIN2OFFSET  |Verfiigbar in den Betriebsarten: T ;10000 E;’:’ CANopen 4417
Dieser Parameter legt einen Offset fiir den | 10000
Analogeingang fiir die Betriebsart T fest. Dezimal
P4-24 Unterspannungstberwachung - Schwellwert |V u16 Modbus 530n
LVL Verfigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 138 ?gy CANopen 4418k
Dieser Parameter legt den Schwellwert fir | 190
die Unterspannungsiiberwachung des DC- |Dezimal
Bus fest. Wenn die DC-Bus-Spannung klei-
ner ist als der Wert von P4-24 x 2, wird der
Fehler ALOO3 erkannt.
P4-25 Sicherheitsfunktion STO - Status - ul16 Modbus 532n
STO Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T E) ?O CANopen 4419
Dieser Parameter zeigt den Status der 1
Sicherheitsfunktion STO. Dezimal
Bit 0 = 0: Sicherheitsfunktion STO ausgelost
Bit 0 = 1: Sicherheitsfunktion STO nicht aus-
gel6st oder Uber Bricke an CN9 deaktiviert
P4-26 Digitale Ausgange - Informationen zum For- |- u16 Modbus 534n
DO_FORCEABLE cen th I_RO CANopen 441An
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1F:
Dieser Parameter zeigt, ob ein digitaler Aus- | Hexadecimal
gang geforced werden kann.
Bits O ... 4: Digitaler Ausgang DO1 ... digita-
ler Ausgang DO5
Bit-Einstellungen:
Wert O: Digitaler Ausgang kann nicht gefor-
ced werden
Wert 1: Digitaler Ausgang kann geforced
werden
P4-27 Digitale Ausgange - Einstellungen zum For- |- u16 Modbus 536n
DO_FORCE_MASK cen 8h I_?W CANopen 441Bh
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1r|‘:h
Dieser Parameter legt fest, ob ein digitaler |Hexadecimal

Ausgang geforced werden kann.

Bits 0 ... 4: Digitaler Ausgang DO1 ... digita-
ler Ausgang DO5

Bit-Einstellungen:

Wert O: Digitaler Ausgang kann nicht gefor-
ced werden

Wert 1: Digitaler Ausgang kann geforced
werden

Um das Forcen zu starten, muss P4-28
geschrieben werden.

Siehe P2-18 ... P2-22 fiir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P4-28 Zustand der digitalen Ausgéange / Forcen - u16 Modbus 538n
DO_FORCE_VALU aktivieren 8h I_?W CANopen 441Ch
E Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 1'|‘:h
Ein Lesezugriff auf diesen Parameter zeigt |Hexadecimal
den Zustand der digitalen Ausgénge in
Form eines Bitmusters.
Beispiel:
Lesewert 0x0011: Digitale Ausgange 1 und
5 sind logisch 1
Durch Schreiben dieses Parameters kan
der Zustand der Ausgange geandert wer-
den, wenn die Einstellungen fir den ent-
sprechenden Ausgang in P4-27 Forcen
erlauben (Wert 1 fur das zum Ausgang geh-
orende Bit).
Beispiel:
Schreibwert 0x0011: Digitale Ausgénge 1
und 5 werden auf logisch 1 gesetzt, unab-
hangig vom vorherigen Zustand
Siehe P4-27 fir Details zum Einstellen des
Forcens einzelner digitalen Ausgange.
Siehe P2-18 ... P2-22 fir Details zum
Zuweisen von Signalausgangsfunktion zu
den digitalen Ausgangen.
P5-00 Firmware-Revision - u16 Modbus 600n
REV Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RO CANopen 4500,
Dieser Parameter enthalt den Revisions- FFFFn
stand der Firmware. Hexadezimal
P5-04 Homing - Auswahl der Homing-Methode - u16 Modbus 608h
HMOV Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EX;’ CANopen 4504
Mit diesem Parameter werden die Homing- |128h
Methode ausgewahlt und das Verhalten des |Hexadezimal
Indexpulses und der Endschalter konfigu-
riert.
Details siehe Kapitel
"7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe mdglich.
P5-05 Homing - Schnelle Geschwindigkeit fir 0.1rpm u32 Modbus 60An
HOMESPEED1 Referenzbewegung 10 RW CANopen 4505n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 1000 per.
) 60000
Dezimal
P5-06 Homing - Langsame Geschwindigkeit fiir 0.1rpm u32 Modbus 60Cr
HOMESPEED2 Referenzbewegung ;80 ?(\a/ly CANopen 4506h
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P5-07 Betriebsart PS tUber Parameter - ul16 Modbus 60En
PRCM Verfiigbar in den Betriebsarten: PS ’ RW CANopen 4507
In der Betriebsart Position Sequence (PS) [1000
stehen 32 Datensatze zur Verfigung, die Dezimal
Uber die Signaleingangsfunktionen
POSO ... POS4 und CTRG oder ber diesen
Parameter ausgefihrt werden kénnen.
0: Betriebsart Homing starten (Homing-
Datensatz)
1 ... 32: Datensatz ausldsen (entspricht Sig-
naleingangsfunktionen CTRG und POSn).
33 ... 9999: Nicht zulassig
1000: Bewegung stoppen (entspricht Signa-
leingangsfunktion STOP).
Von diesem Parameter angezeigte Werte:
Wenn ein Datensatz aktiv, aber noch nicht
beendet ist, ist der angezeigte Wert der
Wert dieses Parameters plus 10000.
Wenn ein Datensatz beendet ist, ist der
angezeigte Wert der Wert dieses Parame-
ters plus 20000.
Beispiel:
Angezeigter Wert 10003: Datensatz 3 wurde
gestartet, ist aber noch nicht beendet.
Angezeigter Wert 20003: Datensatz 3 wurde
beendet.
Siehe dazu Kapitel
"7.3.4 Betriebsart Position Sequence (PS)".
P5-08 Positiver Software-Endschalter - Position PUU s32 Modbus 610n
. . . . -2147483647 RW CANopen 4508h
POSLIMPOS Verfu?bar in den Betriebsarten: PS 134217727 per.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 2147483647
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
P5-09 Negativer Software-Endschalter - Position |PUU s32 Modbus 612h
. . . . -2147483647 RW CANopen 4509
POSLIMNEG Verfugbar in den Betriebsarten: PS 134217727 per.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 2147483647
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
P5-10 Betriebsart Pulse Train (PT) - maximale ms u16 Modbus 614n
GEARACCTH- Beschleunigung g FF)(;/I\! CANopen 450An
RESH Verfugbar in den Betriebsarten: PT 65500
Dezimal
P5-11 Software-Endschalter - Hysteresewert PULSE u16 Modbus 616n
POSLIMHYST Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |3 E;’y CANopen 4508n
Dieser Parameter legt einen Hysteresewert |35555
fur die Software-Endschalter fest. Dezimal

Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
pP5-12 Capture-Eingang 1 - Dauer des stabilen - u16 Modbus 618n
PROBE 1 LVL PR Pegels g ng CANopen 450Ch
D Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS 32 per.
Dieser Parameter legt fest, wie lange der Dezimal
Pegel am Touch Probe-Eingang 1 stabil
sein muss.
P5-13 Software-Endschalter - Aktivierung - u16 Modbus 61An
POSLIMMODE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, 2, ? | J Et\ell\r/ CANopen 450D
Dieser Parameter aktiviert/deaktiviert die mit|1
P5-08 und P5-09 konfigurierten Software- |Dezimal
Endschalter.
Wert 0: Software-Endschalter deaktivieren
Wert 1: Software-Endschalter aktivieren
P5-14 Bewegungsprofil fur das Drehmoment - mA/s u32 Modbus 61Ch
ICMDSLOPE Steigung 1 RW CANopen 450En
Verflgbar in den Betriebsarten: T 100000 per.
) 30000000
Dieser Parameter legt die Steigung fir das |Dezimal
Bewegungsprofil fir das Drehmoment fest.
P5-15 Bewegungsprofil fir das Drehmoment - - u16 Modbus 61En
ICMDSLOPEEN Aktivierung 8 R;/;l CANopen 450Fh
Verflgbar in den Betriebsarten: T 1 per.
Dieser Parameter aktiviert das Bewegungs- |Dezimal
profil fir das Drehmoment.
Wert 0: Aktivieren
Wert 1: Deaktivieren
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P5-16 Encoder-Inkremente in PUU PUU 832 Modbus 620n
AXEN Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 62147483647 RW CANopen 4510
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 2147483647
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
P5-18 Externer Encoder (Pulse) - s32 Modbus 624,
AXPC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v, T | 2147483648 |RO CANopen 4512
2147483647
Dezimal
P5-20 Verzégerungsrampe - Signaleingangsfunk- |ms u16 Modbus 628
tion STOP 6 RW CANopen 4514n
STP 50 per
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal
rampe fiir einen Uber die Signaleingangs-
funktion STOP ausgeldsten Stopp fest.
Die Verzogerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von
6000 min-* auf Motorstillstand zu verzogern.
Hiermit wird die Verzdgerungsrampe defi-
niert.
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Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P5-21 Verzdgerungsrampe - erkannter Ubertra- ms u16 Modbus 62An
cTO gungsfehler go RW CANopen 4515y
. . . . per.
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzdgerungs- Dezimal
rampe fiir einen Stopp fest, der wegen
eines erkannten Ubertragungsfehlers aus-
geldst wird.
Die Verzoégerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von
6000 min-' auf Motorstillstand zu verzogern.
Hiermit wird die Verzdégerungsrampe defi-
niert.
P5-22 Verzbgerungsrampe - Positionsiiberlauf ms ul16 Modbus 62Cn
OVF Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V go Egy CANopen 4516n
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- 65500
rampe fir einen Stopp fest, der wegen Dezimal
eines Positionsiiberlaufs ausgeldst wird.
Die Verzogerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von
6000 min-* auf Motorstillstand zu verzogern.
Hiermit wird die Verzégerungsrampe defi-
niert.

P5-23 Verzégerungsrampe - negativer Software- |ms u16 Modbus 62En
SNL Endschalter ausgelost go RW CANopen 4517h
. . . . per.

Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal
rampe fiir einen Stopp fest, der ausgeldst

wird, weil der negative Software-Endschal-

ter ausgelOst wurde.

Die Verzoégerungsdauer ist die Zeit in Milli-

sekunden, die bendtigt wird, um von

6000 min-' auf Motorstillstand zu verzégern.

Hiermit wird die Verzdégerungsrampe defi-

niert.

P5-24 Verzdgerungsrampe - positiver Software- ms ul16 Modbus 630n
SPL Endschalter ausgeldst go RW CANopen 4518h
. . . . per.

Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal

rampe fiir einen Stopp fest, der ausgelost
wird, weil der positive Software-Endschalter
ausgeldst wurde.

Die Verzogerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von

6000 min-* auf Motorstillstand zu verzégern.
Hiermit wird die Verzdgerungsrampe defi-
niert.
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Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P5-25 Verzbégerungsrampe - negativer Hardware- |ms u16 Modbus 632n
NL Endschalter ausgelost 6 RW CANopen 4519n
. . . . 30 per.
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal
rampe fir einen Stopp fest, der ausgeldst
wird, weil der negative Hardware-Endschal-
ter ausgeldst wurde.
Die Verzoégerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von
6000 min-* auf Motorstillstand zu verzégern.
Hiermit wird die Verzdégerungsrampe defi-
niert.

P5-26 Verzdégerungsrampe - positiver Hardware- |ms u16 Modbus 634n
PL Endschalter ausgeldst 6 RW CANopen 451An
.. . . . 30 per.

Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500
Dieser Parameter legt die Verzégerungs- Dezimal
rampe fiir einen Stopp fest, der ausgelost
wird, weil der positive Hardware-Endschal-
ter ausgeldst wurde.
Die Verzogerungsdauer ist die Zeit in Milli-
sekunden, die bendtigt wird, um von
6000 min-* auf Motorstillstand zu verzogern.
Hiermit wird die Verzégerungsrampe defi-
niert.
P5-37 Touch Probe-Eingang 1 - erfasste Position |PUU 832 Modbus 64An
CAAX Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 62147483647 I_QO CANopen 4525
Dieser Parameter enthalt die Gber den 2147483647
Touch Probe-Eingang 1 erfasste Position. Dezimal
P5-38 Touch Probe-Eingang 1 - Ereigniszahler - u16 Modbus 64Ch
PROBE1_CNTR | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | RO CANopen 4526k
Dieser Wert wird um 1 hochgezahlt, wenn |65535
Uber den Touch Probe-Eingang 1 eine Posi- |Dezimal
tion erfasst wurde.
P5-39 Touch Probe-Eingang 1 - Konfiguration - u16 Modbus 64En
CACT Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: [?W CANopen 4527y
X: Positionserfassung aktivieren/deaktivie- |101n
ren. Hexadezimal
0: Deaktivieren
1: Aktivieren (wird auf 0 zurlickgesetzt,
wenn der Zahler in P5-38 hochgezahlt wird)
Y: Reserviert
Z: Polaritat des Touch Probe-Eingangs
0: Schliefber (normally open)
1: Offner (normally closed)
U: Reserviert
P5-57 Touch Probe-Eingang 2 - erfasste Position |PUU s32 Modbus 672
CAAX2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 62147483647 RO CANopen 4539
Dieser Parameter enthalt die Uber den 2147483647
Touch Probe-Eingang 2 erfasste Position. Dezimal
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Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P5-58 Touch Probe-Eingang 2 - Ereigniszahler - u16 Modbus 674n
PROBE2_CNTR | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | RO CANopen 453An
Dieser Wert wird um 1 hochgezahlt, wenn |65535
Uber den Touch Probe-Eingang 2 eine Posi- |Dezimal
tion erfasst wurde.
P5-59 Touch Probe-Eingang 2 - Konfiguration - u16 Modbus 676n
CACT2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RW CANopen 453Bh
X: Positionserfassung aktivieren/deaktivie- |101n
ren. Hexadezimal
0: Deaktivieren
1: Aktivieren (wird auf O zuriickgesetzt,
wenn der Zahler in P5-58 hochgezahlt wird)
Y: Reserviert
Z: Polaritat des Touch Probe-Eingangs
0: SchlieRer (normally open)
1: Offner (normally closed)
U: Reserviert
P5-77 Capture-Eingang 2 - Dauer des stabilen - u16 Modbus 69An
PROBE 2 LVL PR Pegels 523 R;/:'/ CANopen 454Dy
D Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS 32 per.
Dieser Parameter legt fest, wie lange der Dezimal
Pegel am Touch Probe-Eingang 2 stabil
sein muss.
P6-00 Position des Homing-Datensatzes PUU 832 Modbus 700n
ODAT Verfugbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 sg:l CANopen 4600
Nach erfolgreicher Referenzbewegung wird |2147483647
dieser Positionswert automatisch am Refe- |Dezimal
renzpunkt gesetzt.
Bits 0 ... 31: Position
P6-01 Nachfolgender Datensatz und automati- - u32 Modbus 702
ODEF scher Start des Homing-Datensatzes On RW CANopen 4601h
" . . . On per.
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 2001+,
Bit 0: Hexadezimal
0 = Homing nach erstem Aktivieren der
Endstufe nicht starten
1 = Homing nach erstem Aktivieren der
Endstufe starten
Bits 1 ... 7: Reserviert
Bits 8 ... 15: Nachfolgender Datensatz
P6-02 Zielposition Datensatz 1 PUU s32 Modbus 704
PATHPOS1 Verfligbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 Egy CANopen 4602n
Bits 0 ... 31: Zielposition 2147483647
Dezimal
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Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P6-03 Konfiguration Datensatz 1 - u16 Modbus 706n
PATHCTRLA Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ;’ CANopen 4603
Bits 0 ... 3: Reserviert 90n
Bit 4: Hexadezimal
0 = Warten, bis vorhergehender Datensatz
beendet ist, dann diesen Datensatz starten
1 = Diesen Datensatz sofort starten
Bits 5 ... 6: Reserviert
Bit 7:
0 = Absolute Position
1 = Relative (inkrementelle) Position
Bits 8 ... 15: Reserviert
P6-04 Zielposition Datensatz 2 PUU s32 Modbus 708h
PATHPOS? Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’;’ CANopen 4604
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-05 Konfiguration Datensatz 2 - u16 Modbus 70An
PATHCTRL2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZY CANopen 4605
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-06 Zielposition Datensatz 3 PUU s32 Modbus 70Ch
PATHPOS3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 1arassear E;’:’ CANopen 4606k
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-07 Konfiguration Datensatz 3 - u16 Modbus 70En
PATHCTRL3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: sgy CANopen 4607k
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-08 Zielposition Datensatz 4 PUU s32 Modbus 710n
PATHPOS4 Verfligbar in den Betriebsarten: PS 2)2147483647 Egy CANopen 4608k
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-09 Konfiguration Datensatz 4 - u16 Modbus 712n
PATHCTRL4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: SZ:’ CANopen 4609
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-10 Zielposition Datensatz 5 PUU s32 Modbus 714n
PATHPOS5 Verflugbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 FI?ZY CANopen 460An
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-11 Konfiguration Datensatz 5 - u16 Modbus 716h
PATHCTRLS Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EX;’ CANopen 460Bh
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
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P6-12 Zielposition Datensatz 6 PUU 832 Modbus 718
PATHPOS6 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E:y CANopen 460Cn
Details sieche P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-13 Konfiguration Datensatz 6 - u16 Modbus 71An
PATHCTRL6 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: Ef\ely CANopen 460Dn
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-14 Zielposition Datensatz 7 PUU s32 Modbus 71Ch
PATHPOS7 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS larassear Egy CANopen 460Ex
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-15 Konfiguration Datensatz 7 - u16 Modbus 71En
PATHCTRL7 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 460Fn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-16 Zielposition Datensatz 8 PUU s32 Modbus 720n
PATHPOS8 Verflugbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 Egy CANopen 4610n
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-17 Konfiguration Datensatz 8 - u16 Modbus 722n
PATHCTRLS Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: F'?g:’ CANopen 4611n
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-18 Zielposition Datensatz 9 PUU 832 Modbus 724n
PATHPOS9 Verfligbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 EZI\,/ CANopen 4612n
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-19 Konfiguration Datensatz 9 - ul16 Modbus 726n
PATHCTRL9 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 4613n
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-20 Zielposition Datensatz 10 PUU s32 Modbus 728
PATHPOS10 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 147483647 s;’y CANopen 4614
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-21 Konfiguration Datensatz 10 - ul16 Modbus 72An
PATHCTRL10 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ:’ CANopen 4615n
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-22 Zielposition Datensatz 11 PUU s32 Modbus 72Ch
PATHPOS11 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS Z1arassedr Eg;’ CANopen 4616n
Details sieche P6-02. 2147483647
Dezimal
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P6-23 Konfiguration Datensatz 11 - u16 Modbus 72En
PATHCTRL11 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EX;’ CANopen 4617
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-24 Zielposition Datensatz 12 PUU s32 Modbus 730n
PATHPOS12 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’I\r’ CANopen 4618
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-25 Konfiguration Datensatz 12 - u16 Modbus 732h
PATHCTRL12 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: SZY CANopen 4619,
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-26 Zielposition Datensatz 13 PUU s32 Modbus 734n
PATHPOS13 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 2147483647 EE‘)’;’ CANopen 461An
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-27 Konfiguration Datensatz 13 - u16 Modbus 736n
PATHCTRL13 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ;’ CANopen 461Bn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-28 Zielposition Datensatz 14 PUU s32 Modbus 738h
PATHPOS14 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’;’ CANopen 461Cn
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-29 Konfiguration Datensatz 14 - u16 Modbus 73An
PATHCTRL14 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZY CANopen 461Dn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-30 Zielposition Datensatz 15 PUU s32 Modbus 73Ch
PATHPOS15 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 1arassear E;’:’ CANopen 461En
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-31 Konfiguration Datensatz 15 - u16 Modbus 73En
PATHCTRL15 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: sgy CANopen 461Fn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-32 Zielposition Datensatz 16 PUU s32 Modbus 740n
PATHPOS16 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS plarassear Er\ell\r/ CANopen 4620n
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-33 Konfiguration Datensatz 16 - u16 Modbus 742n
PATHCTRL16 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ;’ CANopen 4621n
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
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P6-34 Zielposition Datensatz 17 PUU s32 Modbus 744,
PATHPOS17 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 1arassear E:y CANopen 4622y
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-35 Konfiguration Datensatz 17 - u16 Modbus 746n
PATHCTRL17 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: Ef\ely CANopen 4623y
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-36 Zielposition Datensatz 18 PUU s32 Modbus 748h
PATHPOS18 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS larassear Egy CANopen 4624
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-37 Konfiguration Datensatz 18 - u16 Modbus 74An
PATHCTRL18 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 4625,
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-38 Zielposition Datensatz 19 PUU s32 Modbus 74Ch
PATHPOS19 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS larassear sgy CANopen 4626
Details siche P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-39 Konfiguration Datensatz 19 - u16 Modbus 74En
PATHCTRL19 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: F'?g:’ CANopen 4627y
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-40 Zielposition Datensatz 20 PUU s32 Modbus 750n
PATHPOS20 Verfligbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 EZI\,/ CANopen 4628k
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-41 Konfiguration Datensatz 20 - ul16 Modbus 752h
PATHCTRL20 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 4629
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-42 Zielposition Datensatz 21 PUU s32 Modbus 754
PATHPOS21 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 m CANopen 462An
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-43 Konfiguration Datensatz 21 - ul16 Modbus 756n
PATHCTRL21 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ:’ CANopen 462Bn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-44 Zielposition Datensatz 22 PUU s32 Modbus 758h
PATHPOS22 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS Z1arassedr Eg;’ CANopen 462Cn
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P6-45 Konfiguration Datensatz 22 - u16 Modbus 75An
PATHCTRL22 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EX;’ CANopen 462Dn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-46 Zielposition Datensatz 23 PUU s32 Modbus 75Ch
PATHPOS23 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’I\r’ CANopen 462En
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-47 Konfiguration Datensatz 23 - u16 Modbus 75En
PATHCTRL23 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: SZY CANopen 462Fn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-48 Zielposition Datensatz 24 PUU s32 Modbus 760n
PATHPOS24 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’I\r’ CANopen 4630n
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-49 Konfiguration Datensatz 24 - u16 Modbus 762h
PATHCTRL24 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ;’ CANopen 4631
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-50 Zielposition Datensatz 25 PUU s32 Modbus 764n
PATHPOS25 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 E;’;’ CANopen 4632
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-51 Konfiguration Datensatz 25 - u16 Modbus 766n
PATHCTRL25 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZY CANopen 4633
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-52 Zielposition Datensatz 26 PUU s32 Modbus 768h
PATHPOS26 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS Z1aras3ear E;’:’ CANopen 4634
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-53 Konfiguration Datensatz 26 - u16 Modbus 76An
PATHCTRL26 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: sgy CANopen 4635n
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-54 Zielposition Datensatz 27 PUU s32 Modbus 76Ch
PATHPOS27 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS plarassear Er\ell\r/ CANopen 4636
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-55 Konfiguration Datensatz 27 - u16 Modbus 76En
PATHCTRL27 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ;’ CANopen 4637y
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
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LXM28A und BCH2 10 Parameter
Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P6-56 Zielposition Datensatz 28 PUU s32 Modbus 770n
PATHPOS28 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 1arassear E:y CANopen 4638,
Details sieche P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-57 Konfiguration Datensatz 28 - u16 Modbus 772n
PATHCTRL28 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: Ef\ely CANopen 4639
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-58 Zielposition Datensatz 29 PUU s32 Modbus 774n
PATHPOS29 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS larassear Egy CANopen 463An
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-59 Konfiguration Datensatz 29 - u16 Modbus 776n
PATHCTRL29 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 463Bn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-60 Zielposition Datensatz 30 PUU s32 Modbus 778h
PATHPOS30 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS larassear sgy CANopen 463Cn
Details siche P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-61 Konfiguration Datensatz 30 - u16 Modbus 77An
PATHCTRL30 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: F'?g:’ CANopen 463Dn
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-62 Zielposition Datensatz 31 PUU 832 Modbus 77Cn
PATHPOS31 Verfligbar in den Betriebsarten: PS 62147483647 EZI\,/ CANopen 463En
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-63 Konfiguration Datensatz 31 - ul16 Modbus 77En
PATHCTRL31 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: E;’y CANopen 463Fn
Details sieche P6-03. 90n
Hexadezimal
P6-64 Zielposition Datensatz 32 PUU s32 Modbus 780n
PATHPOS32 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 147483647 s;’y CANopen 4640n
Details siehe P6-02. 2147483647
Dezimal
P6-65 Konfiguration Datensatz 32 - u16 Modbus 782h
PATHCTRL32 Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 8: EZ:’ CANopen 4641
Details siehe P6-03. 90n
Hexadezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-00 Beschleunigung und Verzégerung des ms|ms u32 Modbus 800n
HOME ACC DEC Homing-Datensatzes 6| 6 RW CANopen 4700n
a a Verflgbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Bits 0 ... 15: Verzdgerung Dezimal
Bits 16 ... 31: Beschleunigung
P7-01 Wartezeit nach Homing-Datensatz ms u32 Modbus 802h
HOME_DLY Verfiigbar in den Betriebsarten: PS 0 N CANopen 4701,
Bits 0 ... 15: Wartezeit bis zum Start des 32767
nachsten Datensatzes Dezimal
Bits 16 ... 31: Reserviert
P7-02 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 804
ACC_DEC1 satz 1 6|6 RW CANopen 4702n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Bits O ... 15: Verzdgerung Dezimal
Bits 16 ... 31: Beschleunigung
P7-03 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 806h
SPD_DLY1 satz 1 (2)|08| 0 E(\e/y CANopen 4703n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Bits O ... 15: Wartezeit bis zum Start des Dezimal
nachsten Datensatzes (in ms)
Bits 16 ... 31: Zielgeschwindigkeit (in min-*)
P7-04 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 808h
ACC_DEC2 satz 2 gl)a 200 EXI\’/ CANopen 4704n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-05 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 80An
SPD_DLY2 satz 2 (2)|08| 0 E(\e/y CANopen 4705n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-06 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 80Ch
ACC_DEC3 satz 3 6| 6 RW CANopen 4706n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-07 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 80En
SPD_DLY3 satz 3 (2)!)8| 0 pl?x\a/y CANopen 4707h
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-08 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 810n
ACC DEC4 satz 4 6|6 RW CANopen 4708h
- Verfluigbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-09 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 812h
SPD_DLY4 satz 4 2|08| 0 E(\a/n\'l CANopen 4709
Verflugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-10 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 814n
ACC_DEC5 satz 5 g|08| 200 FF)(;/I\! CANopen 470An
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-11 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 816n
SPD_DLY5 satz 5 (2)|08| 0 FI?;/:I CANopen 470Bh
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-12 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 818h
ACC_DEC6 satz 6 gggl 200 E;/;I CANopen 470Cy,
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-13 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 81An
SPD_DLY6 satz 6 (2)!)8| 0 Egy CANopen 470Dy,
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-14 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 81Ch
ACC DEC7 satz 7 6|6 RW CANopen 470En
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-15 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 81En
SPD_DLY7 satz 7 %8' 0 FF)((\all\! CANopen 470Fh
Verflgbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-16 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 820n
ACC DECS satz 8 6|6 RW CANopen 4710n
- Verflugbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-17 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 822
SPD_DLY8 satz 8 21)& 0 FI?;/Y CANopen 4711n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-18 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 824
ACC_DEC9 satz 9 gl)gl 200 E(\e/y CANopen 4712y
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-19 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 826n
SPD_DLY9 satz 9 2|08| 0 FI?;/;/ CANopen 4713n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
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10 Parameter
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-20 Beschleunigung und Verzoégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 828
ACC DECA10 satz 10 6|6 RW CANopen 4714n
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-21 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten- | 0.1rpm|ms u32 Modbus 82An
SPD_DLY10 satz 10 (2)!)& 0 FF)(;/Y CANopen 4715n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-22 Beschleunigung und Verzégerung Daten-  |ms|ms u32 Modbus 82Cr
ACC DEC11 satz 11 6|6 RW CANopen 4716n
B Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-23 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 82En
SPD_DLY11 satz 11 g|08| . E;/;l CANopen 4717h
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-24 Beschleunigung und Verzégerung Daten-  |ms|ms u32 Modbus 830n
ACC_DEC12 satz 12 gl)& 200 EZY CANopen 4718
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-25 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 832h
SPD_DLY12 satz 12 (2)|08| 0 FI?;/;I CANopen 4719
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-26 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 834n
ACC_DEC13 satz 13 gggl 200 EZY CANopen 471An
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-27 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 836h
SPD_DLY13 satz 13 glog| 0 FI?;/:/ CANopen 471Bn
Verflugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-28 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 838h
ACC_DEC14 satz 14 gl)a 200 :?ZI\’/ CANopen 471Ch
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-29 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 83An
SPD_DLY14 satz 14 (2)|08| 0 E(\e/y CANopen 471Dy,
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-30 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 83Ch
ACC DEC15 satz 15 6|6 RW CANopen 471En
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-31 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 83En
SPD DLY15 satz 15 0|0 RW CANopen 471Fh
- Verflugbar in den Betriebsarten: PS 200 0 per.
) 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-32 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 840n
ACC_DEC16 satz 16 SIO8| 200 FI?;/Y CANopen 4720n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-33 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 842y
SPD_DLY16 satz 16 (2)|08| 0 FI?;/:I CANopen 4721y
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-34 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 844n
ACC_DEC17 satz 17 gl)& 200 E;/:I CANopen 4722y
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-35 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 846h
SPD_DLY17 satz 17 (2)!)8| 0 Egy CANopen 4723n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-36 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 848h
ACC DEC18 satz 18 6|6 RW CANopen 4724y
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-37 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 84An
SPD_DLY18 satz 18 %8' 0 FF)((\all\! CANopen 4725
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-38 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 84Ch
ACC DEC19 satz 19 6|6 RW CANopen 4726n
B Verflugbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-39 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 84Ehn
SPD_DLY19 satz 19 21)& 0 FI?;/Y CANopen 4727h
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-40 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 850n
ACC_DEC20 satz 20 625|Og| 200 FI?(\e/:l CANopen 4728
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-41 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 852h
SPD_DLY20 satz 20 2|08| 0 FI?;/;/ CANopen 4729
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-42 Beschleunigung und Verzoégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 854
ACC DEC21 satz 21 6| 6 RW CANopen 472An
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-43 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 856n
SPD_DLY21 satz 21 (2)!)& 0 FF)(;/Y CANopen 472Bh
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-44 Beschleunigung und Verzégerung Daten- | ms|ms u32 Modbus 858
ACC DEC22 satz 22 6|6 RW CANopen 472Ch
B Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-45 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 85An
SPD_DLY22 satz 22 g|08| . EZI\'I CANopen 472D
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-46 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 85Ch
ACC_DEC23 satz 23 gl)& 200 EZY CANopen 472En
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-47 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 85En
SPD DLY23 satz 23 0|0 RW CANopen 472Fh
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200 0 per.
) 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-48 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 860n
ACC_DEC24 satz 24 gggl 200 ?Zy CANopen 4730n
Verflgbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-49 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 862h
SPD_DLY24 satz 24 g|08| 0 FI?;/:/ CANopen 4731n
Verflugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-50 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 864n
ACC_DEC25 satz 25 gl)a 200 :?ZI\’/ CANopen 4732
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-51 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 866h
SPD_DLY25 satz 25 (2)|08| 0 E(\e/y CANopen 4733n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-52 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 868h
ACC DEC26 satz 26 6|6 RW CANopen 4734n
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
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10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-53 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten- 0.1rpm|ms u32 Modbus 86An
SPD_DLY26 satz 26 2|08| 0 E(\a/n\'l CANopen 4735n
Verflugbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-54 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 86Chn
ACC_DEC27 satz 27 SIO8| 200 FF)(;/I\! CANopen 4736n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500] 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-55 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 86En
SPD_DLY27 satz 27 (2)|08| 0 FI?;/:I CANopen 4737n
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-56 Beschleunigung und Verzégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 870n
ACC_DEC28 satz 28 gl)& 200 E;/;I CANopen 4738
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-57 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 872h
SPD_DLY28 satz 28 (2)!)8| 0 Egy CANopen 4739
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-58 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 874n
ACC DEC29 satz 29 6|6 RW CANopen 473An
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-59 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 876n
SPD_DLY29 satz 29 %8' 0 FF)((\all\! CANopen 473Bh
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-60 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 878h
ACC DEC30 satz 30 6|6 RW CANopen 473Ch
B Verflugbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-61 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 87An
SPD_DLY30 satz 30 21)& 0 FI?;/Y CANopen 473Dn
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P7-62 Beschleunigung und Verzdgerung Daten- ms|ms u32 Modbus 87Ch
ACC_DEC31 satz 31 625|Og| 200 FI?(\e/:l CANopen 473En
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-63 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  [0.1rpm|ms u32 Modbus 87En
SPD_DLY31 satz 31 2|08| 0 FI?;/;/ CANopen 473Fh
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 60000| 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P7-64 Beschleunigung und Verzoégerung Daten- ms|ms u32 Modbus 880n
ACC DEC32 satz 32 6|6 RW CANopen 4740n
- Verfligbar in den Betriebsarten: PS 200] 200 per.
) 65500| 65500
Details siehe P7-02. Dezimal
P7-65 Wartezeit und Zielgeschwindigkeit Daten-  |0.1rpm|ms u32 Modbus 882h
SPD_DLY32 satz 32 (2)!)& 0 FF)(;/Y CANopen 4741n
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 60000] 32767
Details siehe P7-03. Dezimal
P8-00 D-Faktor 0.1Hz u32 Modbus 900n
KNLD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|3 EZY CANopen 4800
Mit diesem Parameter wird der D-Faktor 20000
eingestellt. Siehe dazu Kapitel Dezimal
"6.5.3.3 Manuelles Tuning".
P8-01 I-Faktor 0.1Hz u32 Modbus 902
KNLI Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|9 E;’:’ CANopen 4801
Mit diesem Parameter wird der I-Faktor ein- |2000
gestellt. Siehe dazu Kapitel Dezimal
"6.5.3.3 Manuelles Tuning".
P8-02 D-I-Faktor 0.1Hz u32 Modbus 904n
KNLIV Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| EZ;’ CANopen 4802
Mit diesem Parameter wird der D-I-Faktor {4000
(derivativ-integral) eingestellt. Siehe dazu Dezimal
Kapitel "6.5.3.3 Manuelles Tuning".
P8-03 P-Faktor 0.1Hz u32 Modbus 906n
KNLP Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V goo E;’;’ CANopen 4803
Mit diesem Parameter wird der P-Faktor 4000
eingestellt. Siehe dazu Kapitel Dezimal
"6.5.3.3 Manuelles Tuning".
P8-04 Globale Verstarkung 0.001 u32 Modbus 908h
KNLUSERGAIN | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v | 100 sgy CANopen 4804
3000
Dezimal
P8-05 Spring Filter Hz u16 Modbus 90Anx
NLAFFLPFHZ Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|10 EZ;’ CANopen 4805
Mit diesem Parameter wird Tiefpass fir das |7000
Beschleunigungsprofil beim Tuning einge- |Dezimal
stellt. Siehe dazu Kapitel
"6.5.3.3 Manuelles Tuning".
P8-06 Antivibrations-Verstarkung Rad*10-3/N u32 Modbus 90Ch
NLANTIVIBGAIN | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|0 ?er CANopen 4806
10000
Dezimal
P8-07 Pe-Filter 0.001 u32 Modbus 90En
NLANTIVIBGAIN2 | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| FTZ:/ CANopen 4807k
99000
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-08 Antivibrations-Filter 0.1Hz u32 Modbus 910n
NLANTIVIBHZ Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS,V |20 RW CANopen 4808n
4000 per.
4000
Dezimal
P8-09 Pe-Filter 0.1Hz u32 Modbus 912y
NLANTIVIBHZ2  |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|20 Et\%ly CANopen 4809
4000
Dezimal
P8-10 Verhaltnis Lasttragheitsmoment zu Motor- 0.1 u32 Modbus 914n
NLANTIVIBLMJR tragheitsmoment fur Antivibration 8 R(\e/:I CANopen 480An
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 6000 per.
Dezimal
P8-11 NL Antiresonanz-Filter Teiler 0.01 u32 Modbus 916n
NLANTIVIBN Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V ;00 E;’;’ CANopen 4808y
10000
Dezimal
P8-12 Anti-Resonanz Schérfe 0.001 ul16 Modbus 918k
NLANTIVIBSHARP  |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|10 sgy CANopen 480Ch
10000
Dezimal
P8-13 Pe Scharfe 0.001 u16 Modbus 91An
NLANTIVIBS- Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS,V | 10 RW CANopen 480Dn
HARP2 500 per.
10000
Dezimal
P8-14 Dampfung Stromfilter % u16 Modbus 91Ch
NLFILTDAMPING | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 F'?Z:’ CANopen 480En
100
Dezimal
P8-15 Stromfilter Tiefpass Anstiegszeit 0.01ms ul16 Modbus 91En
NLFILTT1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V goo E(\a’:’ CANopen 480Fh
3000
Dezimal
P8-16 Bandbreite zweiter Notch-Filter Strom Hz u16 Modbus 920n
NLNOTCH2BW |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 sg:’ CANopen 4810
500
Dezimal
P8-17 Mitte zweiter Notch-Filter Strom Hz u16 Modbus 922y
NLNOTCH2CEN- | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v | 100 Egy CANopen 4811n
TER 10000
Dezimal
P8-18 Bandbreite Notch-Filter Strom Hz u16 Modbus 924,
NLNOTCHBW Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 E;’;’ CANopen 4812
500
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-19 Stromfilter - Notch-Filter Mitte Hz u16 Modbus 926n
NLNOTCHCENTER | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v | 100 EX;’ CANopen 4813
10000
Dezimal
P8-20 Ausgleich der Flexibilitat 0.1Hz u32 Modbus 928h
. . . . 0 RwW CANopen 4814n
NLPEAFF Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 50000 per.
50000
Dezimal
P8-21 Spring Deceleration Ratio 0.001 ul16 Modbus 92An
NLPEDFFRATIO | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, VV (1)000 SZY CANopen 4815n
2000
Dezimal
P8-22 Analog NCT standstill mV s16 Modbus 92Ch
NLVELLIM Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, v |61 sgy CANopen 4816n
3815
Dezimal
P8-24 Analoger Eingang 2 - Filter Hz u16 Modbus 930n
ANIN2LPFHZ Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T |10 EZ;’ CANopen 4818
Dieser Parameter legt die Grenzfrequenz 10000
fur den Tiefpass erster Ordnung fiir den Dezimal
analogen Eingang 2 fest.
P8-25 Filter elektronisches Getriebe - Vorsteue- 0.001 s16 Modbus 932
GEARFILTAFF rung Beschleunigung 2)2000 R(\e/y CANopen 4819,
Verfugbar in den Betriebsarten: PT 2000 per.
Dieser Parameter legt die Geschwindig- Dezimal
keitsvorsteuerung fur den Filter fur das
elektronische Getriebe fest.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-26 Filter elektronisches Getriebe - Aktivierung |- u16 Modbus 934,
GEARFILTMODE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT 8 EZ;’ CANopen 481An
Dieser Parameter aktiviert/deaktiviert den 1
Filter fir das elektronische Getriebe. Dezimal
Wert O: Filter fur elektronisches Getriebe
deaktivieren
Wert 1: Filter fir elektronisches Getriebe
aktivieren
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-27 Filter elektronisches Getriebe - Tiefe 0.01ms u32 Modbus 936n
GEARFILTT1 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT o Er\ell\r/ CANopen 481Bn
10000
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
pP8-28 Filter elektronisches Getriebe - Tiefe 0.01ms u16 Modbus 938n
GEARFILTT2 Geschwindigkeit und Beschleunigung 200 E(\a/n\'l CANopen 481Ch
Verflugbar in den Betriebsarten: PT 6000
Dezimal
P8-29 Filter elektronisches Getriebe - Geschwin- |0.01ms s32 Modbus 93An
GEARFILTVELFF digkeitsvorsteuerung E)ZOOOO FF)(;/I\! CANopen 481Dn
Verfugbar in den Betriebsarten: PT 20000
Dieser Parameter legt die Geschwindig- Dezimal
keitsvorsteuerung fiir den Filter fur das
elektronische Getriebe fest.
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-30 Interpolation Eingangssignal elektronisches |- u16 Modbus 93Cr
GEARINMODE Getriebe - Aktivierung (1) R;/:/ CANopen 481En
Verfugbar in den Betriebsarten: PT 1 per.
Mit diesem Parameter kann das Eingangs- |Dezimal
signal fur das elektronische Getriebe inter-
poliert und die Auflésung um den Faktor 16
erhoht werden..
Wert 0: Interpolation des Eingangssignals
fur elektronisches Getriebe deaktivieren
Wert 1: Interpolation des Eingangssignals
fiir elektronisches Getriebe aktivieren
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-31 Methode fir Betriebsart Pulse Train (PT) - u16 Modbus 93En
GEARING_MODE | Verfigbar in den Betriebsarten: PT g Et\%ly CANopen 481Fn
Wert 0: Synchronisation deaktiviert 3
Wert 1: Positions-Synchronisation ohne Dezimal
Ausgleichsbewegung
Wert 2: Positions-Synchronisation mit Aus-
gleichsbewegung
Wert 3: Geschwindigkeits-Synchronisation
Die Parameter fiir Beschleunigung (P1-34),
Verzodgerung (P1-35) und Geschwindigkeit
(P1-55) wirken als Begrenzung fir die Syn-
chronisation.
P8-32 Einstellung S-Kurve 0.01ms u32 Modbus 940n
MOVESMOO- |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS |42 o CANopen 4820n
THAVG Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 25600
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
P8-33 Einstellung Tiefpass Hz u16 Modbus 942
MOVES- Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS ;ooo R;’Y CANopen 4821
MOOTHLPFHZ per.
5000
Dezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-34 Glattungsfilter fir Betriebsarten PT und PS - |- u16 Modbus 944,
MOVESMOOTH- Typ g Rg/;l CANopen 4822y
MODE Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS > per.
Wert 0: Keine Glattung Dezimal
Wert 1: Glattung Uber Tiefpass
Wert 2: Glattung Uber S-Kurve
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-35 Art der Geschwindigkeitsteuerung - u16 Modbus 946h
VELCONTROL- | Verfiigbar in den Betriebsarten: V > E;’:’ CANopen 4823
MODE Dieser Parameter legt die Art der Geschwin- |7
digkeitsteuerung fest. Dezimal
Wert 5: Geschwindigkeitsteuerung mit I-
Faktor (P8-01, P8-02)
Wert 6: Geschwindigkeitsteuerung ohne I-
Faktor
Wert 7: Geschwindigkeitsteuerung mit
P8-00 = P8-01, P8-02 =0, P8-03 =0
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei
deaktivierter Endstufe moglich.
P8-36 Pe Filter 3 0.001 u32 Modbus 948h
NLANTIVIBGAIN3 | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|0 Egl\r/ CANopen 4824
1000000
Dezimal
P8-37 Pe Filter 3 0.1Hz u32 Modbus 94An
NLANTIVIBHZ3 | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|20 FTZ:/ CANopen 4825n
4000
Dezimal
P8-38 Pe Filter 3 0.001 u32 Modbus 94Ch
NLANTIVIBQ3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|90, sgy CANopen 4826
1000000
Dezimal
P8-39 Schwerkraftkompensation 0.01A s16 Modbus 94En
IGRAV Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T ¢ EZ;’ CANopen 4827h
Dezimal
P8-40 HD AFF - ul16 Modbus 950n
KNLAFRC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| EZ;’ CANopen 4828
200
Dezimal
P8-41 Pe Scharfe - u16 Modbus 952
NLANTIVIBS- Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|19 RW CANopen 4829
HARP3 200 per.
10000
Dezimal
360 Servo-Antriebssystem
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P8-99 Adaptive Verstarkung Sollgeschwindigkeit [0.001 u32 Modbus 9C6h
KNLUSERVCMD-  |Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS %000 E;’:’ CANopen 4863
GAIN 3000
Dezimal
P9-00 Lexium Programmnummer - u32 Modbus AQOx
PRGNR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: BO CANopen 4900
Liest die Programmnummer FFFFFFFFn
Hexadezimal
P9-01 Firmware-Version Datum - u32 Modbus A02n
DATE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | RO CANopen 4901n
Der Parameter enthalt das Datum der Firm- |FFFFFFFFn
ware-Version. Hexadezimal
P9-06 Anwenderdefinierter Name der Anwendung |- u32 Modbus AOCh
UNAME1 1 8: E;/y CANopen 4906n
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FFFFFEFF,
Mit diesem Parameter kann ein anwender- |Hexadezimal
definierter Name fiir die Anwendung verge-
ben werden.
P9-07 Anwenderdefinierter Name der Anwendung |- u32 Modbus AOEn
UNAME2 2 8: FI?(\a/:l CANopen 4907h
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFFFFF:
Mit diesem Parameter kann ein anwender- |Hexadezimal
definierter Name fiir die Anwendung verge-
ben werden.
P9-08 Anwenderdefinierter Name der Anwendung |- u32 Modbus A10n
UNAME3 3 8: FI?(\e/:l CANopen 4908
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFFFFF:
Mit diesem Parameter kann ein anwender- |Hexadezimal
definierter Name fiir die Anwendung verge-
ben werden.
P9-09 Anwenderdefinierter Name der Anwendung |- u32 Modbus A12y
UNAME4 4 8: FI;{;/Y CANopen 4909
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T FEFFEFFF:
Mit diesem Parameter kann ein anwender- |Hexadezimal
definierter Name fiir die Anwendung verge-
ben werden.
P9-10 Modbus Wortfolge - u16 Modbus A14y
MBWORD Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 E;’y CANopen 490An
Dieser Parameter legt die Modbus-Wort- 1
folge fest. Dezimal
Wert 0: Reihenfolge der Bytes: 012 3
Wert 1: Reihenfolge der Bytes: 23 0 1
P9-11 Seriennummer Teil 1 - u32 Modbus A16n
SERNUMH Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RO CANopen 4908
FFFFFFFFn
Hexadezimal
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-12 Seriennummer Teil 2 - u32 Modbus A18h
SERNUM2 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T | (" RO CANopen 490Ch
FFFFFFFFn
Hexadezimal
P9-13 Seriennummer Teil 3 - u32 Modbus A1An
SERNUM3 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8: RO CANopen 490Dn
FFFFFFFFn
Hexadezimal
P9-14 Seriennummer Teil 4 - u32 Modbus A1Ch
SERNUM4 Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T " RO CANopen 490E
FFFFFFFFn
Hexadezimal
P9-15 Autotuning-Methode - u16 Modbus A1En
LTN Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V, T 8 RW CANopen 490Fn
6
Dezimal
P9-16 Bewegungsprofil fir Autotuning - Typ - ul16 Modbus A20n
LTNREFERENCE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| RW CANopen 4910n
2
Dezimal
P9-17 Antivibration Tuning-Typ - u16 Modbus A22;
LTNAVMODE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V (2) RW CANopen 4911h
6
Dezimal
P9-18 Autotuning-Ergebnisse - Speichern/Verwer- |- u16 Modbus A24y,
LTNSAVEMODE fen 8 I_?W CANopen 4912y
Verfligbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 3
Dezimal
P9-19 Autotuning - Filter fur Elastizitatskompensa- |- s16 Modbus A26n
LTNNLPEAFF tion (1) [QW CANopen 4913h
Verflgbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 1
Dezimal
P9-20 Autotuning - Bewegungsrichtung - s16 Modbus A28
LTNCYCLE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4914
Dieser Parameter legt die Bewegungsrich- |3
tung fiir das Autotuning fest. Dezimal
Wert 0: Beide Bewegungsrichtungen
Wert 2: Eine Bewegungsrichtung
P9-21 Mindest-Verweilzeit fir Bewegungszyklus - u16 Modbus A2An
LTNDWELLTIME | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V ;88 RW CANopen 4915
1000
Dezimal

362

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

10 Parameter

Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-22 Autotuning - Automatische Schétzung Ver- |- u16 Modbus A2Ch,
LTNLMJR hé!tnis Lasttragheitsmoment zu Motortrag- |0 RW CANopen 4916n
heitsmoment 0 -
. . . . 1
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V Dezimal
P9-23 Festlegung der Werte far Filter - u16 Modbus A2En
LTNSTIFF Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4917
Wert 0: Automatische Glattung uber S- 1
Kurve und Optimierung des Wertes Dezimal
Wert 1: Manuelle Glattung
P9-24 Drehmomentfilter Tuningtyp - s16 Modbus A30n
LTNNLFILT Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4918
2
Dezimal
P9-25 Bewegungsprofil fiir Autotuning - Aktivie- - u16 Modbus A32n
LTNREFEN rung 8 I_?W CANopen 4919
Verflugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 1
Dezimal
P9-26 Autotuning - Bewegungsbereich in Bewe- |PUU s32 Modbus A34y
PTPOS gungsrichtung 1 62147483647 I_?W CANopen 491An
Verfugbar in den Betriebsarten: PS 2147483647
Dieser Parameter legt den Bewegungsbe- |Dezimal

reich fur das Autotuning in Bewegungsrich-
tung 1 fest.

Das Vorzeichen des Werts bestimmt die
Bewegungsrichtung:

Positiver Wert: Positive Bewegungsrichtung
wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Negativer Wert: Negative Bewegungsrich-
tung wie mit Parameter P1-01 eingestellt

Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen
einer oder beider Bewegungsrichtungen fir
Comfort Tuning.
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-27 Autotuning - Bewegungsbereich in Bewe- PUU s32 Modbus A36n
gungsrichtung 2 -2147483647 RW CANopen 491Bh
PTNEG 0 )
Verfligbar in den Betriebsarten: PS 2147483647
Dieser Parameter legt den Bewegungsbe- |Dezimal
reich fuir das Autotuning in Bewegungsrich-
tung 2 fest.
Das Vorzeichen des Werts bestimmt die
Bewegungsrichtung:
Positiver Wert: Positive Bewegungsrichtung
wie mit Parameter P1-01 eingestellt
Negativer Wert: Negative Bewegungsrich-
tung wie mit Parameter P1-01 eingestellt
Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen
einer oder beider Bewegungsrichtungen fir
Comfort Tuning.
Siehe Parameter P9-20 zum Einstellen
einer oder beider Bewegungsrichtungen fiir
Comfort Tuning.
P9-28 Autotuning aktiv - s16 Modbus A38h
LTNACTIVE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, vV |° RO CANopen 491C»
Dieser Parameter zeigt an, ob das Autotu- |1
ning aktiv ist. Dezimal
Wert 0: Autotuning nicht aktiv
Wert 1: Autotuning aktiv
P9-29 Autotuning - Geschwindigkeit 0.1rpm|0.1rpm u32 Modbus A3An
LTNVCRUISE Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|- RW CANopen 491Dn
Bits 0 ... 15: Geschwindigkeit fiir positive -
Bewegungsrichtung Dezimal
Bits 16 ... 31: Geschwindigkeit fiir negative
Bewegungsrichtung
364 Servo-Antriebssystem
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
P9-30 Autotuning - Status - u32 Modbus A3Ch
LTNST Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, S,V |° RO CANopen 491E
Wert 0: Inaktiv 65535
Wert 1: Aktiv Dezimal

0198441114053, V2.1, 04.2016

Wert 2: Erfolgreich beendet

Werte 3 ... 9: Reserviert

Wert 10: P9-15 kann nicht gesetzt werden
Wert 11: P9-16 kann nicht gesetzt werden
Wert 12: P9-17 kann nicht gesetzt werden
Wert 13: P9-18 kann nicht gesetzt werden
Wert 14: P9-19 kann nicht gesetzt werden
Wert 15: P9-21 kann nicht gesetzt werden
Wert 16: P9-22 kann nicht gesetzt werden
Wert 17: P9-23 kann nicht gesetzt werden
Wert 18: P9-24 kann nicht gesetzt werden
Wert 19: P9-25 kann nicht gesetzt werden
Wert 20: P9-32 kann nicht gesetzt werden
Wert 21: Aktivieren der Endstufe nicht mog-
lich
Wert 22:
Wert 23:
Wert 24:
Wert 25:
Wert 26:
Wert 27:
den
Wert 28:
gefihrt
Wert 29: Abbruch - Meldung 29

Wert 30: Niedriger Effort

Wert 31: AVG Zero Init Value

Wert 32: Cost-Factor-Fehler erkannt

Wert 33: Pos tune user gain modified

Wert 34: Motor nicht erkannt

Wert 35: KNLP Schritt aktualisiert

Wert 36: Bewegung zu klein

Wert 37: KNLIV verify

Wert 38: ICMD Sat

Wert 39: Zu geringe Geschwindigkeit (weni-
ger als 10 % der Nenngeschwindigkeit)
Wert 40: Zu geringe Beschleunigung/Verz6-
gerung (weniger als 33 % der Nennbe-
schleunigung/-verzégerung)

Wert 41: Zu hohe Beschleunigung/Verzdge-
rung (mehr als 90 % der Nennbeschleuni-
gung/-verzdgerung)

Wert 42: Schwerkraftkompensation erforder-
lich
Wert 43:
Wert 44:
Wert 45:
Wert 46:
Wert 47:
Wert 48:
Wert 49:

Hold ist aktiv

Unbekannter Motor

Abbruch - Meldung 24

Abbruch - Meldung 25

Abbruch - Meldung 26

Autotuning kann nicht aktiviert wer-

Autotuning nicht erfolgreich durch-

Abbruch - Meldung 43
Abbruch - Meldung 44
Abbruch - Meldung 45
Abbruch - Meldung 46
Abbruch - Meldung 47
Abbruch - Meldung 48
Abbruch - Meldung 49
Wert 50: P9-15 auf 0 gesetzt
Wert 51: Endstufe wahrend Autotuning
deaktiviert

Wert 52: Stromsattigung

Wert 53: Reserviert
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Parametername Beschreibung Einheit Datentyp |Parameteradresse
Minimalwert R/W liber Feldbus
Werkseinstellung | Persistent
Maximalwert
HMI Format
Wert 54: Unzureichende Anregung fiir Auto-
tuning (schlechtes Bewegungsprofil: kurzer
Weg, niedrige Beschleunigung/Verzdgerung
usw.)
Wert 55: Unzureichender Effort
Wert 56: Halt wahrend Autotuning
Wert 57: Unbekannter Motor
Wert 58: Bewegungsprofil aulerhalb des
glltigen Bereichs
Wert 59: Ungliltige Verstarkungen beim
Autotuning
Wert 60: Unzureichende Bewegung
Wert 61: Abbruch - Meldung 61
Wert 62: Abbruch - Meldung 62
Wert 63: Abbruch - Meldung 63
Wert 64: Abbruch - Meldung 64
Wert 65: Abbruch - Meldung 65
Wert 66: Abbruch - Meldung 66
Wert 67: Abbruch - Meldung 67
Wert 68: Abbruch - Meldung 68
Wert 69: Abbruch - Meldung 69
P9-31 Autotuning - Beschleunigung und Verzége- |ms|ms u32 Modbus A3En
rung 6|6 RW CANopen 491Fh
PTACCDEC o . _ 6000| 6000 -
Verfugbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 65500| 65500
Bits 0 ... 15: Beschleunigung fiir Autotuning |Dezimal
Bits 16 ... 31: Verzdgerung flr Autotuning
P9-32 Autotune advance mode. - u16 Modbus A40n
LTNADVMODE | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4920
2
Dezimal
P9-33 Autotuning - Maximaler Optimierungswert  |0.001 u32 Modbus A42n
LTNEFFORTMAX | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, vV |° RO CANopen 4921n
Eine Anderung der Einstellung ist nur bei 1000
deaktivierter Endstufe moglich. Dezimal
P9-34 Autotuning Fortschrittsanzeige - u16 Modbus A44,
LTNBAR Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RO CANopen 4922
100
Dezimal
P9-35 Autotuning - Schwerkraftschatzung - u16 Modbus A46n
LTNIGRAV Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V 8 RW CANopen 4923n
1
Dezimal
P9-36 Set KNLAFRC in Autotune - s16 Modbus A48
LTNNLAFRC Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V|0 RW CANopen 4924
1
Dezimal
P9-37 Autotuning - Letztes gespeichertes Ereignis |- u32 Modbus A4An
LTNWARNING | Verfiigbar in den Betriebsarten: PT, PS, V| RO CANopen 4925,
65535
Dezimal
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11 Objektverzeichnis

11.1  Spezifikationen zu den Objekten

Index

Objektcode

RO/RW

PDO

Minimalwert
Werkseinstellung
Maximalwert

Persistent

Der Index gibt die Position des Objekts im Objektverzeichnis an. Der
Indexwert wird hexadezimal angegeben.

Der Objektcode gibt die Datenstruktur des Objekts an.

Objektcode Bedeutung Codierung
VAR Ein einfacher Wert, der z.B. vom Typ 7

Integer8, Unsigned32 oder Visible

String8 ist.
ARR (ARRAY) Ein Datenfeld, bei dem jeder Eintrag vom |8

gleichen Datentyp ist.

REC (RECORD) Ein Datenfeld, das Eintrage enthalt, die |9
eine Kombination einfacher Datentypen

sind.
Datentyp Wertebereich Datenlange |DS301
Codierung
Boolean O=false, 1=true 1 Byte 0001
Integer8 -128 ... +127 1 Byte 0002
Integer16 -32768 ... +32767 2 Byte 0003
Integer32 -2147483648 ... +2147483647 |4 Byte 0004
Unsigned8 0...255 1 Byte 0005
Unsigned16 0 ... 65535 2 Byte 0006
Unsigned32 0 ... 4294967295 4 Byte 0007
Visible String8 |ASCII Zeichen 8 Byte 0009
Visible String16 |ASCII Zeichen 16 Byte 0010

Hinweis zur Lesbarkeit und Schreibbarkeit der Werte
RO: Werte sind nur lesbar
RW: Werte sind lesbar und schreibbar.

R_PDO: Mapping fiir R_PDO mdglich
T_PDO: Mapping fir T_PDO mdglich
keine Angabe: PDO-Mapping mit dem Objekt nicht mdglich

Der kleinste Wert, der eingegeben werden kann.
Einstellungen bei Auslieferung des Produkts.
Der groRte Wert, der eingegeben werden kann.

Die Kennzeichnung "per." zeigt, dass der Wert des Parameters nach
Abschalten des Gerates im Speicher erhalten bleibt.
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11.2  Ubersicht Objektgruppe 1000,

Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1000n Device Type VAR Nein -
UINT32 4325778
ro -
1001 Error Register VAR Nein -
UINT8 -
ro -
1002 Manufacturer Status Register VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003n Pre-defined Error Field ARRAY Nein -
1003:0n Number of Errors VAR Nein -
UINT8 0
r'w -
1003:1h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:2h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:3n Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:4n Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:5h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:6n Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:7h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:8h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:9h Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1003:An Standard Error Field VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1005n COB-ID SYNC VAR Nein -
UINT32 128
r'w -
1006n Communication Cycle Period VAR Nein -
UINT32 0
w -
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Stichwort-
verzeichnis

Name

Objekttyp
Datentyp
Zugang

PDO-Mapping
Objekt

minimaler Wert
Werkseinstellung
Maximalwert

1007n

Synchronous Window Length

VAR
UINT32
rw

Nein

1008n

Manufacturer Device Name

VAR
VISIBLE_STRING
const

Nein

1009

Manufacturer Hardware Version

VAR
VISIBLE_STRING
const

Nein

100An

Manufacturer Software Version

VAR
VISIBLE_STRING
const

Nein

100Ch

Guard Time

VAR
UINT16
rw

Nein

100Dn

Life Time Factor

VAR
UINT8
rw

Nein

1010n

Store Parameter Field

ARRAY

Nein

1010:0n

Number of Entries

VAR
UINT8
ro

Nein

1010:1n

Save all Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1010:2x

Save Communication Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1010:3n

Save Application Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1011n

Restore Default Parameters

ARRAY

Nein

1011:0n

Number of Entries

VAR
UINT8
ro

Nein

1011:1n

Restore all Default Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1011:2n

Restore Communication Default Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1011:3n

Restore Application Default Parameters

VAR
UINT32
rw

Nein

1014n

COB-ID EMCY

VAR
UINT32
rw

Nein

$NODEID+0x80

1015n

Inhibit Time Emergency

VAR
UINT16
rw

Nein
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1016n Heartbeat Consumer Entries ARRAY Nein -
1016:0n Number of Entries VAR Nein -
UINT8 3
ro -
1016:1n Consumer Heartbeat Time 1 VAR Nein 0
UINT32 0
w 8388607
1016:2n Consumer Heartbeat Time 2 VAR Nein 0
UINT32 0
w 8388607
1016:3n Consumer Heartbeat Time 3 VAR Nein 0
UINT32 0
w 8388607
1017h Producer Heartbeat Time VAR Nein -
UINT16 0
rW -
1018 Identity Object RECORD Nein -
1018:0n number of entries VAR Nein 1
UINT8 4
ro 4
1018:1n Vendor Id VAR Nein -
UINT32 134217818
ro -
1018:2n Product Code VAR Nein -
UINT32 614416
ro -
1018:3n Revision number VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1018:4y Serial number VAR Nein -
UINT32 -
ro -
1019 Synchronous counter overflow value VAR Nein -
UINT8 0
rW -
1029 Error Behaviour ARRAY Nein -
1029:0n Number of Entries VAR Nein 1
UINT8 1
ro 254
1029:1h Communication Error VAR Nein 0
UINT8 0
r'w -
1200n Server SDO Parameter 1 RECORD Nein -
1200:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1200:1h COB-ID Client -> Server VAR Nein $NODEID+0x600
UINT32 $NODEID+0x600
ro $NODEID
+0xBFFFFFFF
1200:2h COB-ID Server -> Client VAR Nein $NODEID+0x580
UINT32 $NODEID+0x580
ro $NODEID
+0xBFFFFFFF
1201n Server SDO Parameter 2 RECORD Nein -
1201:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINTS8 3
ro 3
1201:1n COB-ID Client -> Server VAR Nein -
UINT32 -
rw 4294967295
1201:2n COB-ID Server -> Client VAR Nein -
UINT32 -
rw 4294967295
1201:3n Node ID of the SDO Client VAR Nein -
UINT8 -
rw 127
1400n Receive PDO Communication Parameter 1 |RECORD Nein -
1400:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 3
ro 5
1400:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID+0x200
rw $NODEID
+0xFFFFFFFF
1400:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
rw 255
1400:3n Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1401n Receive PDO Communication Parameter 2 |RECORD Nein -
1401:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 3
ro 5
1401:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
rw +0x80000300
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1401:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINTS8 255
rw 255
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1401:3h Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
w 65535
1402y Receive PDO Communication Parameter 3 |RECORD Nein -
1402:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 3
ro 5
1402:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
w +0x80000400
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1402:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
rw 255
1402:3n Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1403h Receive PDO Communication Parameter 4 |RECORD Nein -
1403:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 3
ro 5
1403:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
w +0x80000500
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1403:2h Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
w 255
1403:3h Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1600n Receive PDO Mapping Parameter 1 RECORD Nein -
1600:0n Number of Entries VAR Nein 0
UINT8 1
w 64
1600:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0
UINT32 1614807056
rw 4294967295
1600:2n Mapping Entry 2 VAR Nein 0
UINT32 0
rw 4294967295
1600:3n Mapping Entry 3 VAR Nein 0
UINT32 0
w 4294967295
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung

Zugang Maximalwert
1600:4nh Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1601n Receive PDO Mapping Parameter 2 RECORD Nein -
1601:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 2

rw 64
1601:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 1614807056

rw 4294967295
1601:2n Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 1618608160

rw 4294967295
1601:3n Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1601:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1602h Receive PDO Mapping Parameter 3 RECORD Nein -
1602:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 2

w 64
1602:1h Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 1614807056

rw 4294967295
1602:2n Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 1627324448

rw 4294967295
1602:3n Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1602:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1603 Receive PDO Mapping Parameter 4 RECORD Nein -
1603:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 0

rw 64
1603:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1603:2n Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1603:3n Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1603:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0
UINT32 0
w 4294967295
1800n Transmit PDO Communication Parameter 1 |RECORD Nein -
1800:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 5
ro 6
1800:1h COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
w +0x40000180
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1800:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
w 255
1800:3h Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
w 65535
1800:4n Compatibility Entry VAR Nein 0
UINT8 0
w 255
1800:5n Event Timer VAR Nein 0
UINT16 0
w 65535
1801n Transmit PDO Communication Parameter 2 |RECORD Nein -
1801:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 5
ro 6
1801:1h COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
w +0xC0000280
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1801:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
w 255
1801:3n Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
w 65535
1801:4n Compatibility Entry VAR Nein 0
UINT8 0
w 255
1801:5h Event Timer VAR Nein 0
UINT16 100
w 65535
1802n Transmit PDO Communication Parameter 3 |RECORD Nein -
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
1802:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 5
ro 6
1802:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
w +0xC0000380
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1802:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 255
rw 255
1802:3n Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1802:4n Compatibility Entry VAR Nein 0
UINT8 0
rw 255
1802:5n Event Timer VAR Nein 0
UINT16 100
rw 65535
1803h Transmit PDO Communication Parameter 4 |RECORD Nein -
1803:0n Number of Entries VAR Nein 2
UINT8 5
ro 6
1803:1n COB-ID VAR Nein -
UINT32 $NODEID
rw +0xC0000480
$NODEID
+0xFFFFFFFF
1803:2n Transmission Type VAR Nein 0
UINT8 254
rw 255
1803:3hn Inhibit Time VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1803:4n Compatibility Entry VAR Nein 0
UINT8 0
rw 255
1803:5n Event Timer VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
1A00n Transmit PDO Mapping Parameter 1 RECORD Nein -
1A00:0n Number of Entries VAR Nein 0
UINT8 1
rw 255
1A00:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0
UINT32 1614872592
rw 4294967295
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung

Zugang Maximalwert
1A00:2h Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 0

w 4294967295
1A00:3h Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

w 4294967295
1A00:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

w 4294967295
1A01h Transmit PDO Mapping Parameter 2 RECORD Nein -
1A01:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 2

w 255
1A01:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 1614872592

rw 4294967295
1A01:2h Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 1617166368

rw 4294967295
1A01:3h Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1A01:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1A02; Transmit PDO Mapping Parameter 3 RECORD Nein -
1A02:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 2

rw 255
1A02:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 1614872592

rw 4294967295
1A02:2n Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 1617690656

w 4294967295
1A02:3h Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

w 4294967295
1A02:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

w 4294967295
1A03h Transmit PDO Mapping Parameter 4 RECORD Nein -
1A03:0n Number of Entries VAR Nein 0

UINT8 0

w 255
1A03:1n Mapping Entry 1 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung

Zugang Maximalwert
1A03:2h Mapping Entry 2 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1A03:3h Mapping Entry 3 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
1A03:4n Mapping Entry 4 VAR Nein 0

UINT32 0

rw 4294967295
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11.3  Ubersicht herstellerspezifische Objektgruppe 4000,

Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4000n Firmware-Version P0-00 VAR Nein 0
UINT16 -
ro 65535
4001k Fehlercode des erkannten P0-01 VAR Nein 0
Fehlers UINT16 -
rw 65535
4002n Vom HMI angezeigter Status |P0-02 VAR Nein 0
des Antriebsverstarkers UINT16 0
rw 123
4003n Funktion der analogen Aus- P0-03 VAR Nein 0
gange UINT16 0
rw 119
4008k Betriebsstundenzahler in P0-08 VAR Nein 0
Sekunden UINT32 -
ro 4294967295
4009k Statuswert 1 P0-09 VAR Nein -2147483647
INT32 -
ro 2147483647
400An Statuswert 2 P0-10 VAR Nein -2147483647
INT32 -
ro 2147483647
400Bn Statuswert 3 PO-11 VAR Nein -2147483647
INT32 -
ro 2147483647
400Ch Statuswert 4 P0-12 VAR Nein -2147483647
INT32 -
ro 2147483647
400D Statuswert 5 P0-13 VAR Nein -2147483647
INT32 -
ro 2147483647
4011n Statuswert 1 anzeigen PO-17 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 123
4012n Statuswert 2 anzeigen PO-18 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 123
4013n Statuswert 3 anzeigen P0-19 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 123
4014n Statuswert 4 anzeigen P0-20 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 123
4015n Statuswert 5 anzeigen P0O-21 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 123
4019 Parameter-Mapping 1 P0O-25 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
401An Parameter-Mapping 2 P0-26 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
401Bn Parameter-Mapping 3 PO-27 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
401Chp Parameter-Mapping 4 P0-28 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
401Dn Parameter-Mapping 5 P0-29 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
401En Parameter-Mapping 6 P0-30 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
401Fy Parameter-Mapping 7 P0-31 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
4020n Parameter-Mapping 8 P0-32 VAR Nein 0
UINT32 -
rw 4294967295
4023h Datenblock lesen/schreiben P0-35 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 1 UINT32 0
rw 4294967295
4024 Datenblock lesen/schreiben P0-36 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 2 UINT32 0
rw 4294967295
4025h Datenblock lesen/schreiben P0-37 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 3 UINT32 0
rw 4294967295
4026n Datenblock lesen/schreiben P0-38 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 4 UINT32 0
rw 4294967295
4027n Datenblock lesen/schreiben P0-39 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 5 UINT32 0
rw 4294967295
4028h Datenblock lesen/schreiben P0-40 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 6 UINT32 0
rw 4294967295
4029 Datenblock lesen/schreiben P0-41 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 7 UINT32 0
rw 4294967295
402An Datenblock lesen/schreiben P0-42 VAR Nein 0
P0-35...P0-42 8 UINT32 0
rw 4294967295
402En Zustand der digitalen Aus- P0-46 VAR Nein 0
gange UINT16 -
ro 65535
402Fhn Nummer der letzten Warnung |P0-47 VAR Nein 0
UINT16 -
ro 65535
4100n Fihrungssignal - Pulseinstel- |P1-00 VAR Nein 0
lungen UINT16 2
rw 4402
4101n Betriebsart und Bewegungs- |P1-01 VAR Nein 0
richtung UINT16 11
rw 4363
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4102n Geschwindigkeitsbegrenzun- |P1-02 VAR Nein 0
gen und Drehmomentbegren- UINT16 0
zungen - Aktivierung/Deakti- rw 17
vierung
4103n Polaritat der analogen Aus- P1-03 VAR Nein 0
gange / Polaritat der Pulsaus- UINT16 0
gange rw 19
4104 Skalierungsfaktor analoger P1-04 VAR Nein 1
Ausgang 1 UINT16 100
rw 100
4105n Skalierungsfaktor analoger P1-05 VAR Nein 1
Ausgang 2 UINT16 100
rw 100
4109 Zielgeschwindigkeit/Geschwin- | P1-09 VAR Nein -60000
digkeitsbegrenzung 1 INT32 10000
rw 60000
410An Zielgeschwindigkeit/Geschwin- | P1-10 VAR Nein -60000
digkeitsbegrenzung 2 INT32 20000
rw 60000
410Bn Zielgeschwindigkeit/Geschwin- |P1-11 VAR Nein -60000
digkeitsbegrenzung 3 INT32 30000
rw 60000
410Ch Zielmoment / Drehmomentbe- |P1-12 VAR Nein -300
grenzung 1 INT16 100
rw 300
410Dn Zielmoment / Drehmomentbe- |P1-13 VAR Nein -300
grenzung 2 INT16 100
rw 300
410En Zielmoment / Drehmomentbe- |P1-14 VAR Nein -300
grenzung 3 INT16 100
rw 300
410Fh Netzphasenuberwachung - P1-15 VAR Nein 0
Reaktion auf fehlende Netz- UINT16 0
phase rw 2
4110n Netzphasenuberwachung - P1-16 VAR Nein 0
Fault Reset UINT16 0
rw 1
4111n Netzphasenuberwachung - Art |P1-17 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 2
4112n reserved P1-18 VAR Nein 0
UINT16 3
rw 5
4113h Active Disable - Verzdge- P1-19 VAR Nein 0
rungszeit Endstufe UINT16 0
rw 6500
4114n Strombegrenzung wahrend P1-20 VAR Nein 1
Quick Stop INT16 1000
rw 1000
4115y Status Foldback-Strom P1-21 VAR Nein 0
Antriebsverstarker UINT16 -
ro 1
380 Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



LXM28A und BCH2 11 Objektverzeichnis

0198441114053, V2.1, 04.2016

Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4116y Foldback-Strombegrenzung - |P1-22 VAR Nein 0
Antriebsverstarker UINT32 -
ro 30000
4117n Stromiiberwachung Antriebs- |P1-23 VAR Nein 0
verstarker - Schwellwert Fold- UINT32 -
back-Strom fiir erkannten Feh- rw 30000
ler
4118h Stromiberwachung Antriebs- |P1-24 VAR Nein 0
verstarker - Schwellwert Fold- UINT32 -
back-Strom fir Warnung rw 30000
4119y Strom fir Dynamic Braking P1-25 VAR Nein -
UINT32 -
rW -
411An Foldback-Strombegrenzung - |P1-26 VAR Nein 0
Motor UINT32 -
ro 30000
411Bh Stromiberwachung Motor - P1-27 VAR Nein 0
Schwellwert Foldback-Strom UINT32 -
fir erkannten Fehler rw 30000
411Ch Stromiberwachung Motor - P1-28 VAR Nein 0
Schwellwert Foldback-Strom UINT32 -
fir Warnung rw 30000
411Dn Uberspannungsiiberwachung |P1-29 VAR Nein -
DC-Bus - Schwellwert UINT16 -
ro -
411En Uberwachung der Kommutie- |P1-30 VAR Nein 0
rung - Maximaler Zahlwert UINT16 0
rw 0
4120n Stopp-Methode P1-32 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 32
4122y Beschleunigungsdauer P1-34 VAR Nein 6
UINT16 30
rw 65500
4123n Verzdgerungsdauer P1-35 VAR Nein 6
UINT16 30
rw 65500
4125h Verhaltnis Lasttragheitsmo- P1-37 VAR Nein 0
ment zu Motortragheitsmo- UINT32 10
ment rw 20000
4126n Signalausgangsfunktion P1-38 VAR Nein 0
ZSPD / Signaleingangsfunk- INT32 100
tion ZCLAMP - Geschwindig- w 2000
keit
4127h Signalausgangsfunktion TSPD |P1-39 VAR Nein 0
- Geschwindigkeit UINT32 3000
rw 5000
4128 Zielgeschwindigkeit und P1-40 VAR Nein 0
Geschwindigkeitsbegrenzung INT32 -
10V rw 10001
4129, Zielmoment und Drehmoment- |P1-41 VAR Nein 0
begrenzung 10 V UINT16 100
rw 1000
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
412An Verzdgerungszeit Haltebremse |P1-42 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1000
412Ch Getriebefaktor elektronisches |P1-44 VAR Nein 1
Getriebe - Zahler 1 UINT32 128
rw 536870911
412Dn Getriebefaktor elektronisches |P1-45 VAR Nein 1
Getriebe - Nenner UINT32 10
rw 2147483647
412En Aufldsung der Encoder-Simu- |P1-46 VAR Nein -
lation INT32 2048
rW -
412Fy Signalausgangsfunktion P1-47 VAR Nein 0
SP_OK - Geschwindigkeit UINT32 10
rw 300
4130n Signalausgangsfunktion P1-48 VAR Nein 0
MC_OK - Einstellungen UINT16 0
rw 33
4134 Bremswiderstand - Wider- P1-52 VAR Nein -1
standswert INT16 -
rw 32767
4135n Bremswiderstand - Leistung P1-53 VAR Nein -1
INT16 -
rw 32767
4136n Signalausgang TPOS - Auslo- |P1-54 VAR Nein 0
sewert UINT32 12800
rw 1280000
4137n Maximale Geschwindigkeit- |P1-55 VAR Nein 10
benutzerdefiniert UINT32 -
rw 6000
4139 Drehmomentlberwachung - P1-57 VAR Nein 0
Drehmoment UINT16 0
rw 300
413An Drehmomentiberwachung - |P1-58 VAR Nein 1
Dauer UINT16 1
rw 1000
413Bn S-Kurven-Filter fur Betriebsart |P1-59 VAR Nein 0
Velocity UINT32 0
rw 255875
413Chp Uberwachung der Kommutie- |P1-60 VAR Nein 0
rung - Zeitschwellwert UINT16 0
rw 3000
413Dn Uberwachung der Kommutie- |P1-61 VAR Nein 0
rung - Geschwindigkeits- UINT32 600
schwellwert rw 60000
413En Motortemperaturiiberwachung |P1-62 VAR Nein 0
- Reaktion UINT16 0
rw 5
413Fh Motortemperaturiberwachung |P1-63 VAR Nein 0
- Verzdgerungszeit UINT16 30
rw 300
4140n Unterspannungsuberwachung |P1-64 VAR Nein 0
- Reaktion UINT16 0
rw 3
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4141y reserved P1-65 VAR Nein 0
UINT16 0
w 1
4142y Status Foldback-Strom Motor |P1-66 VAR Nein 0
UINT16 -
ro 1
4143y Unterspannungsiiberwachung |P1-67 VAR Nein 0
- Verzdgerungszeit UINT16 30
rw 300
4144y Active Disable - Verzoge- P1-68 VAR Nein 6
rungsrampe UINT16 200
rw 65500
4145y, Deaktivierung der Endstufe - |P1-69 VAR Nein 0
Verzégerungsdauer UINT16 0
rw 6500
4146n Signaleingangsfunktion HALT -|P1-70 VAR Nein -
maximaler Strom UINT32 0
rW -
4147n Maximale Einschaltzeit Brems- |P1-71 VAR Nein 10
widerstand UINT16 40
rw 100
4148 Bremswiderstandiberwa- P1-72 VAR Nein 0
chung - Reaktion UINT16 0
rw 1
414En Anwender-Maximalstrom P1-78 VAR Nein -
UINT32 -
rw -
414Fy Maximaler Strom P1-79 VAR Nein -
UINT32 -
ro -
4150n Maximaler Spitzenstrom P1-80 VAR Nein -
UINT32 -
ro -
4151y Nennstrom P1-81 VAR Nein -
UINT32 -
ro -
4152n Geschwindigkeitsbegrenzung |P1-82 VAR Nein 0
fur CANopen-Betriebsart Pro- UINT16 0
file Torque rw 3
4153y Wechsel der Betriebsart bei P1-83 VAR Nein 0
laufender Bewegung UINT16 0
rw 1
4154, Konfigurierter Motortyp P1-84 VAR Nein -
UINT32 -
ro -
4201n Umschaltung der Verstarkung |P2-01 VAR Nein 10
- Rate fur Lageregelkreis UINT16 100
rw 500
4205n Umschaltung der Verstarkung |P2-05 VAR Nein 10
- Rate fir Geschwindkeitsre- UINT16 100
gelkreis rw 500
4208h Werkseinstellungen / Parame- |P2-08 VAR Nein 0
ter speichern / Forcen von UINT16 0
Ausgéngen aktivieren rw 406
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Zugang Maximalwert
4209 Entprellzeit - Eingdnge P2-09 VAR Nein 0
UINT16 2
rw 20
420An Signaleingangsfunktion fur DI1 |P2-10 VAR Nein 0
UINT16 256
rw 326
420Bn Signaleingangsfunktion fur DI2 |P2-11 VAR Nein 0
UINT16 256
rw 326
420Ch Signaleingangsfunktion fur DI3 |P2-12 VAR Nein 0
UINT16 256
rw 326
420Dy Signaleingangsfunktion fur D14 [P2-13 VAR Nein 0
UINT16 256
rw 326
420En Signaleingangsfunktion fir DI5 | P2-14 VAR Nein 0
UINT16 36
rw 326
420Fh Signaleingangsfunktion fir DI6 |P2-15 VAR Nein 0
UINT16 34
rw 326
4210n Signaleingangsfunktion fir DI7 |P2-16 VAR Nein 0
UINT16 35
rw 326
4211n Signaleingangsfunktion fur DI8 [P2-17 VAR Nein 0
UINT16 33
rw 326
4212y Signalausgangsfunktion fur P2-18 VAR Nein 0
DO1 UINT16 257
rw 319
4213n Signalausgangsfunktion fur P2-19 VAR Nein 0
DO2 UINT16 256
rw 319
4214y Signalausgangsfunktion fur P2-20 VAR Nein 0
DO3 UINT16 256
rw 319
4215h Signalausgangsfunktion fir P2-21 VAR Nein 0
DO4 UINT16 256
rw 319
4216n Signalausgangsfunktion fur P2-22 VAR Nein 0
DO5 UINT16 7
rw 319
4217h Signalausgangsfunktion fur P2-23 VAR Nein 0
DO6 (0OC2) UINT16 64
rw 319
4218h Entprellzeit - schnelle Ein- P2-24 VAR Nein 0
gange UINT16 50
rw 100
421Bh Umschaltung der Verstarkung |P2-27 VAR Nein 0
- Bedingungen und Art UINT16 0
rw 24
421Dn Umschaltung der Verstarkung |P2-29 VAR Nein 0
- Vergleichswert UINT32 1280000
rw 3840000
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
421En Hilfsfunktionen P2-30 VAR Nein -8
INT16 0
rw 8
421Fhn Schwellwert fur Autotuning- P2-31 VAR Nein 0
Optimierung UINT32 1000
rw 10000
4220n Autotuning P2-32 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 56
4222 Geschwindigkeitsuberwa- P2-34 VAR Nein 0
chung - Schwellwert UINT32 50000
rw 60000
4223n Positionsabweichungsiberwa- |P2-35 VAR Nein 1
chung - Schwellwert UINT32 100000
rw 128000000
4224, Entprelizeit PTI-Schnittstelle - |P2-36 VAR Nein 0
Puls UINT16 30
ro 511
4225y Entprelizeit PTI-Schnittstelle - |P2-37 VAR Nein 0
Puls UINT16 30
ro 511
4232 Signaleingangsfunktion P2-50 VAR Nein 0
CLRPOS - Auslésung UINT16 0
rw 1
423Ch Getriebefaktor elektronisches |P2-60 VAR Nein 1
Getriebe - Zahler 2 UINT32 128
rw 536870911
423Dn Getriebefaktor elektronisches |P2-61 VAR Nein 1
Getriebe - Zahler 3 UINT32 128
rw 536870911
423En Getriebefaktor elektronisches |P2-62 VAR Nein 1
Getriebe - Zahler 4 UINT32 128
rw 536870911
4241y Sonderfunktion 1 P2-65 VAR Nein 0
UINT16 512
rw 15936
4242y, Sonderfunktion 2 P2-66 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 4
4244, Automatische Endstufenakti- |P2-68 VAR Nein 0
vierung und automatische UINT16 0
Fault Reset fir Hardware-End- rw 273
schalter
4300n Gerateadresse Modbus P3-00 VAR Nein 1
UINT16 127
rw 247
4301n Ubertragungsrate fiir P3-01 VAR Nein 0
CANopen und Modbus UINT16 258
w 1029
4302 Modbus Verbindungseinstel- |P3-02 VAR Nein 6
lungen UINT16 7
rw 9
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Zugang Maximalwert
4303n Handling von erkannten Mod- |P3-03 VAR Nein 0
bus-Kommunikationsfehlern UINT16 0
rw 1
4304 Modbus Verbindungsiiberwa- |P3-04 VAR Nein 0
chung UINT16 0
rw 20000
4305n Gerateadresse CANopen P3-05 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 127
4306n Digitale Eingange - Einstellun- |P3-06 VAR Nein 0
gen zum Forcen UINT16 0
rw 2047
4307n Verzdgerungszeit Modbus- P3-07 VAR Nein 0
Antwort UINT16 0
rw 1000
4309 CANopen Synchronisation P3-09 VAR Nein 4097
Master/Slave UINT16 20565
rw 40959
430An Antriebsprofil Drive Profile P3-10 VAR Nein 0
Lexium - Aktivierung UINT16 0
rw 1
430Bh Antriebsprofil Drive Profile P3-11 VAR Ja 0
Lexium - Zustand der digitalen UINT16 -
Eingénge ro 65535
430Ch Antriebsprofil Drive Profile P3-12 VAR Ja 0
Lexium - Steuerwort UINT16 0
rww 65535
430Dn Antriebsprofil Drive Profile P3-13 VAR Ja -32768
Lexium - RefA 16-Bit-Parame- INT16 0
ter rww 32767
430Eh Antriebsprofil Drive Profile P3-14 VAR Ja -2147483648
Lexium - RefB 32-Bit-Parame- INT32 0
ter rww 2147483647
430Fn Antriebsprofil Drive Profile P3-15 VAR Ja 0
Lexium - Drive Status UINT16 -
ro 65535
4310n Antriebsprofil Drive Profile P3-16 VAR Ja 0
Lexium - Status Betriebsart UINT16 -
ro 65535
4311n Antriebsprofil Drive Profile P3-17 VAR Ja 0
Lexium - Bewegungsstatus UINT16 -
ro 65535
4312n PDO Event-Maske 1 P3-18 VAR Nein 0
UINT16 1
rw 15
4313n PDO Event-Maske 2 P3-19 VAR Nein 0
UINT16 1
rw 15
4314n PDO Event-Maske 3 P3-20 VAR Nein 0
UINT16 1
rw 15
4315n PDO Event-Maske 4 P3-21 VAR Nein 0
UINT16 15
rw 15
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
431En Interne Grenze fir Bit 11, Dri- |P3-30 VAR Nein 0
veCom-Statuswort 6041 UINT16 0
rw 11
431Fn Einstellungen NMT-Betriebs- |P3-31 VAR Nein 6
zustand Quick Stop UINT16 6
rw 7
4320n Automatischer Ubergang von |P3-32 VAR Nein 0
Betriebszustand Switch On UINT16 0
Disabled zu Betriebszustand rw 1
Ready To Switch On
4328 Velocity Window - VAR Nein 0
UINT32 2100000
rw 4294967295
4329 Velocity Threshold - VAR Nein 0
UINT32 2100000
rw 4294967295
4400n Fehlerhistorie - Nummer des |P4-00 VAR Nein 0
zuletzt erkannten Fehlers n UINT16 -
rw 0
4401n Fehlerhistorie - Nummer des |P4-01 VAR Nein 0
zuletzt erkannten Fehlers n - 1 UINT16 -
ro 0
4402 Fehlerhistorie - Nummer des |P4-02 VAR Nein 0
zuletzt erkannten Fehlers n - 2 UINT16 -
ro 0
4403h Fehlerhistorie - Nummer des |P4-03 VAR Nein 0
zuletzt erkannten Fehlers n - 3 UINT16 -
ro 0
4404n Fehlerhistorie - Nummer des |P4-04 VAR Nein 0
zuletzt erkannten Fehlers n - 4 UINT16 -
ro 0
4405h Geschwindigkeit fiir Jog P4-05 VAR Nein 0
UINT32 20
rw 5000
4406n Signalausgang Uber Parame- |P4-06 VAR Nein 0
ter setzen UINT16 0
rw 255
4407n Zustand der digitalen Ein- P4-07 VAR Nein 0
gange / Forcen aktivieren UINT16 -
rw 255
4408h Status HMI Tastenfeld P4-08 VAR Nein 0
UINT16 0
ro 255
4409 Zustand der digitalen Aus- P4-09 VAR Nein
gange UINT16 -
ro 63
440An Fehlerhist [6schen P4-10 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 0
4416n Offset analoger Eingang 1 P4-22 VAR Nein -10000
INT16 0
rw 10000
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Zugang Maximalwert
4417h Offset analoger Eingang 2 P4-23 VAR Nein -10000
INT16 0
rw 10000
4418 Unterspannungsiiberwachung |P4-24 VAR Nein 140
- Schwellwert UINT16 160
rw 190
4419n Sicherheitsfunktion STO - Sta- |P4-25 VAR Nein 0
tus UINT16 -
ro 1
441An Digitale Ausgange - Informati- |P4-26 VAR Nein 0
onen zum Forcen UINT16 -
ro 31
441Bh Digitale Ausgange - Einstellun- |P4-27 VAR Nein 0
gen zum Forcen UINT16 0
rw 31
441Ch Zustand der digitalen Aus- P4-28 VAR Nein 0
gange / Forcen aktivieren UINT16 0
rw 31
4450n Jog Speed Fast - VAR Nein 0
UINT32 426674
rw 4294967295
4451, Jog Time - VAR Nein 0
UINT32 0
rw 4294967295
4452y Jog Step - VAR Nein 0
UINT32 0
rw 2147483647
4453y Jog Method - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4454, Jog Speed Slow - VAR Nein 0
UINT32 426674
rw 4294967295
4500n Firmware-Revision P5-00 VAR Nein 0
UINT16 -
ro 65535
4504 Homing - Auswabhl der P5-04 VAR Nein 0
Homing-Methode UINT16 0
rw 296
4505n Homing - Schnelle Geschwin- |P5-05 VAR Nein 10
digkeit fur Referenzbewegung UINT32 1000
w 60000
4506h Homing - Langsame P5-06 VAR Nein 10
Geschwindigkeit fur Referenz- UINT32 200
bewegung rw 60000
4507n Betriebsart PS uber Parameter |P5-07 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1000
4508h Positiver Software-Endschalter | P5-08 VAR Nein -2147483647
- Position INT32 134217727
rw 2147483647
4509 Negativer Software-Endschal- |P5-09 VAR Nein -2147483647
ter - Position INT32 -134217727
rw 2147483647
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
450An Betriebsart Pulse Train (PT) - |P5-10 VAR Nein 6
maximale Beschleunigung UINT16 6
w 65500
450Bn Software-Endschalter - Hyste- |P5-11 VAR Nein 0
resewert UINT16 3556
w 35555
450Ch Capture-Eingang 1 - Dauer P5-12 VAR Nein 2
des stabilen Pegels UINT16 5
rw 32
450Dn Software-Endschalter - Akti- |P5-13 VAR Nein 0
vierung UINT16 0
rw 1
450En Bewegungsprofil fir das Dreh- |P5-14 VAR Nein 1
moment - Steigung UINT32 100000
rw 30000000
450Fh Bewegungsprofil fir das Dreh- |P5-15 VAR Nein 0
moment - Aktivierung UINT16 0
rw 1
4510n Encoder-Inkremente in PUU P5-16 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4512 Externer Encoder (Pulse) P5-18 VAR Nein -2147483648
INT32 -
ro 2147483647
4514y Verzdgerungsrampe - Signale- |[P5-20 VAR Nein 6
ingangsfunktion STOP UINT16 50
rw 65500
4515y Verzégerungsrampe - erkann- | P5-21 VAR Nein 6
ter Ubertragungsfehler UINT16 50
w 65500
4516n Verzégerungsrampe - Positi- | P5-22 VAR Nein 6
onsuberlauf UINT16 30
rw 65500
4517n Verzdgerungsrampe - negati- |P5-23 VAR Nein 6
ver Software-Endschalter aus- UINT16 50
gelost rw 65500
4518 Verzdgerungsrampe - positiver | P5-24 VAR Nein 6
Software-Endschalter ausge- UINT16 50
Iost w 65500
4519 Verzégerungsrampe - negati- |P5-25 VAR Nein 6
ver Hardware-Endschalter UINT16 30
ausgelost rw 65500
451An Verzégerungsrampe - positiver | P5-26 VAR Nein 6
Hardware-Endschalter ausge- UINT16 30
Iost rw 65500
4525h Touch Probe-Eingang 1 - P5-37 VAR Nein -2147483647
erfasste Position INT32 0
ro 2147483647
4526n Touch Probe-Eingang 1 - P5-38 VAR Nein 0
Ereigniszahler UINT16 0
ro 65535
4527n Touch Probe-Eingang 1 - Kon- |P5-39 VAR Nein 0
figuration UINT16 0
rw 257
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Zugang Maximalwert
4539 Touch Probe-Eingang 2 - P5-57 VAR Nein -2147483647
erfasste Position INT32 0
ro 2147483647
453An Touch Probe-Eingang 2 - P5-58 VAR Nein 0
Ereigniszahler UINT16 0
ro 65535
453Bh Touch Probe-Eingang 2 - Kon- |P5-59 VAR Nein 0
figuration UINT16 0
rw 257
454Dn Capture-Eingang 2 - Dauer P5-77 VAR Nein 2
des stabilen Pegels UINT16 5
rw 32
4600n Position des Homing-Daten-  |P6-00 VAR Nein -2147483647
satzes INT32 0
rw 2147483647
4601n Nachfolgender Datensatz und |P6-01 VAR Nein 0
automatischer Start des UINT32 0
Homing-Datensatzes rw 8193
4602n Zielposition Datensatz 1 P6-02 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4603h Konfiguration Datensatz 1 P6-03 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
4604n Zielposition Datensatz 2 P6-04 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4605n Konfiguration Datensatz 2 P6-05 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
4606n Zielposition Datensatz 3 P6-06 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4607n Konfiguration Datensatz 3 P6-07 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4608h Zielposition Datensatz 4 P6-08 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4609 Konfiguration Datensatz 4 P6-09 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
460An Zielposition Datensatz 5 P6-10 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
460Bh Konfiguration Datensatz 5 P6-11 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
460Ch Zielposition Datensatz 6 P6-12 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
460Dn Konfiguration Datensatz 6 P6-13 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
460En Zielposition Datensatz 7 P6-14 VAR Nein -2147483647
INT32 0
w 2147483647
460Fh Konfiguration Datensatz 7 P6-15 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4610n Zielposition Datensatz 8 P6-16 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4611n Konfiguration Datensatz 8 P6-17 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4612n Zielposition Datensatz 9 P6-18 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4613n Konfiguration Datensatz 9 P6-19 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4614n Zielposition Datensatz 10 P6-20 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4615n Konfiguration Datensatz 10 P6-21 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4616n Zielposition Datensatz 11 P6-22 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4617n Konfiguration Datensatz 11 P6-23 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4618n Zielposition Datensatz 12 P6-24 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4619 Konfiguration Datensatz 12 P6-25 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
461An Zielposition Datensatz 13 P6-26 VAR Nein -2147483647
INT32 0
w 2147483647
461Bh Konfiguration Datensatz 13 P6-27 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
461Cp Zielposition Datensatz 14 P6-28 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
461Dy Konfiguration Datensatz 14 P6-29 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
461En Zielposition Datensatz 15 P6-30 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
461Fn Konfiguration Datensatz 15 P6-31 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
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4620n Zielposition Datensatz 16 P6-32 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4621n Konfiguration Datensatz 16 P6-33 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4622 Zielposition Datensatz 17 P6-34 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4623n Konfiguration Datensatz 17 P6-35 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4624, Zielposition Datensatz 18 P6-36 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4625h Konfiguration Datensatz 18 P6-37 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4626n Zielposition Datensatz 19 P6-38 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4627h Konfiguration Datensatz 19 P6-39 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4628h Zielposition Datensatz 20 P6-40 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4629 Konfiguration Datensatz 20 P6-41 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
462An Zielposition Datensatz 21 P6-42 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
462Bh Konfiguration Datensatz 21 P6-43 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
462Ch Zielposition Datensatz 22 P6-44 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
462Dn Konfiguration Datensatz 22 P6-45 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
462En Zielposition Datensatz 23 P6-46 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
462Fhn Konfiguration Datensatz 23 P6-47 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4630n Zielposition Datensatz 24 P6-48 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4631h Konfiguration Datensatz 24 P6-49 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4632n Zielposition Datensatz 25 P6-50 VAR Nein -2147483647
INT32 0
w 2147483647
4633n Konfiguration Datensatz 25 P6-51 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
4634 Zielposition Datensatz 26 P6-52 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4635n Konfiguration Datensatz 26 P6-53 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
4636n Zielposition Datensatz 27 P6-54 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4637h Konfiguration Datensatz 27 P6-55 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4638h Zielposition Datensatz 28 P6-56 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4639 Konfiguration Datensatz 28 P6-57 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
463An Zielposition Datensatz 29 P6-58 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
463Bh Konfiguration Datensatz 29 P6-59 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
463Cn Zielposition Datensatz 30 P6-60 VAR Nein -2147483647
INT32 0
w 2147483647
463Dy Konfiguration Datensatz 30 P6-61 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
463En Zielposition Datensatz 31 P6-62 VAR Nein -2147483647
INT32 0
w 2147483647
463Fh Konfiguration Datensatz 31 P6-63 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 144
4640n Zielposition Datensatz 32 P6-64 VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4641y Konfiguration Datensatz 32 P6-65 VAR Nein 0
UINT16 0
w 144
4700n Beschleunigung und Verzége- |P7-00 VAR Nein 393222
rung des Homing-Datensatzes UINT32 13107400
rw 4292673500
4701 Wartezeit nach Homing-Daten- | P7-01 VAR Nein 0
satz UINT32 0
rw 32767
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4702n Beschleunigung und Verzoge- |P7-02 VAR Nein 393222
rung Datensatz 1 UINT32 13107400
rw 4292673500
4703n Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-03 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 1 UINT32 13107200
rw 3932192767
4704 Beschleunigung und Verzoge- |P7-04 VAR Nein 393222
rung Datensatz 2 UINT32 13107400
rw 4292673500
4705n Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-05 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 2 UINT32 13107200
rw 3932192767
4706n Beschleunigung und Verzbge- |P7-06 VAR Nein 393222
rung Datensatz 3 UINT32 13107400
rw 4292673500
4707n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-07 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 3 UINT32 13107200
rw 3932192767
4708nh Beschleunigung und Verzbge- |P7-08 VAR Nein 393222
rung Datensatz 4 UINT32 13107400
rw 4292673500
4709 Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-09 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 4 UINT32 13107200
rw 3932192767
470An Beschleunigung und Verzdge- |P7-10 VAR Nein 393222
rung Datensatz 5 UINT32 13107400
rw 4292673500
470Bh Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-11 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 5 UINT32 13107200
rw 3932192767
470Ch Beschleunigung und Verzége- |P7-12 VAR Nein 393222
rung Datensatz 6 UINT32 13107400
rw 4292673500
470Dn Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-13 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 6 UINT32 13107200
rw 3932192767
470En Beschleunigung und Verzoége- |P7-14 VAR Nein 393222
rung Datensatz 7 UINT32 13107400
rw 4292673500
470Fn Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-15 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 7 UINT32 13107200
rw 3932192767
4710n Beschleunigung und Verzbége- |P7-16 VAR Nein 393222
rung Datensatz 8 UINT32 13107400
rw 4292673500
4711n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-17 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 8 UINT32 13107200
rw 3932192767
4712n Beschleunigung und Verzoge- |P7-18 VAR Nein 393222
rung Datensatz 9 UINT32 13107400
rw 4292673500
4713n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-19 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 9 UINT32 13107200
rw 3932192767
394 Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



LXM28A und BCH2

11 Objektverzeichnis

Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
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Zugang Maximalwert
4714n Beschleunigung und Verzdége- |P7-20 VAR Nein 393222
rung Datensatz 10 UINT32 13107400
rw 4292673500
4715n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-21 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 10 UINT32 13107200
rw 3932192767
4716n Beschleunigung und Verzége- |P7-22 VAR Nein 393222
rung Datensatz 11 UINT32 13107400
rw 4292673500
4717n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-23 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 11 UINT32 13107200
rw 3932192767
4718n Beschleunigung und Verzége- |P7-24 VAR Nein 393222
rung Datensatz 12 UINT32 13107400
rw 4292673500
4719 Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-25 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 12 UINT32 13107200
rw 3932192767
471An Beschleunigung und Verzbége- |P7-26 VAR Nein 393222
rung Datensatz 13 UINT32 13107400
rw 4292673500
471Bn Wartezeit und Zielgeschwin- P7-27 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 13 UINT32 13107200
rw 3932192767
471Ch Beschleunigung und Verzége- |P7-28 VAR Nein 393222
rung Datensatz 14 UINT32 13107400
rw 4292673500
471Dn Wartezeit und Zielgeschwin- P7-29 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 14 UINT32 13107200
rw 3932192767
471En Beschleunigung und Verzége- |P7-30 VAR Nein 393222
rung Datensatz 15 UINT32 13107400
rw 4292673500
471Fn Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-31 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 15 UINT32 13107200
rw 3932192767
4720n Beschleunigung und Verzoge- |P7-32 VAR Nein 393222
rung Datensatz 16 UINT32 13107400
rw 4292673500
4721n Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-33 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 16 UINT32 13107200
rw 3932192767
4722n Beschleunigung und Verzoge- |P7-34 VAR Nein 393222
rung Datensatz 17 UINT32 13107400
rw 4292673500
4723h Wartezeit und Zielgeschwin- P7-35 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 17 UINT32 13107200
rw 3932192767
4724 Beschleunigung und Verzége- |P7-36 VAR Nein 393222
rung Datensatz 18 UINT32 13107400
rw 4292673500
4725h Wartezeit und Zielgeschwin- P7-37 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 18 UINT32 13107200
rw 3932192767
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4726n Beschleunigung und Verzége- |P7-38 VAR Nein 393222
rung Datensatz 19 UINT32 13107400
rw 4292673500
4727h Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-39 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 19 UINT32 13107200
rw 3932192767
4728h Beschleunigung und Verzége- |P7-40 VAR Nein 393222
rung Datensatz 20 UINT32 13107400
rw 4292673500
4729 Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-41 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 20 UINT32 13107200
rw 3932192767
472An Beschleunigung und Verzége- |P7-42 VAR Nein 393222
rung Datensatz 21 UINT32 13107400
rw 4292673500
472Bh Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-43 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 21 UINT32 13107200
rw 3932192767
472Ch Beschleunigung und Verzdge- |P7-44 VAR Nein 393222
rung Datensatz 22 UINT32 13107400
rw 4292673500
472Dy Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-45 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 22 UINT32 13107200
rw 3932192767
472En Beschleunigung und Verzége- |P7-46 VAR Nein 393222
rung Datensatz 23 UINT32 13107400
rw 4292673500
472Fy Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-47 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 23 UINT32 13107200
rw 3932192767
4730n Beschleunigung und Verzége- |P7-48 VAR Nein 393222
rung Datensatz 24 UINT32 13107400
rw 4292673500
4731n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-49 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 24 UINT32 13107200
rw 3932192767
4732 Beschleunigung und Verzoge- |P7-50 VAR Nein 393222
rung Datensatz 25 UINT32 13107400
rw 4292673500
4733n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-51 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 25 UINT32 13107200
rw 3932192767
4734 Beschleunigung und Verzoge- |P7-52 VAR Nein 393222
rung Datensatz 26 UINT32 13107400
rw 4292673500
4735n Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-53 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 26 UINT32 13107200
rw 3932192767
4736n Beschleunigung und Verzége- |P7-54 VAR Nein 393222
rung Datensatz 27 UINT32 13107400
rw 4292673500
4737n Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-55 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 27 UINT32 13107200
rw 3932192767
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4738n Beschleunigung und Verzége- |P7-56 VAR Nein 393222
rung Datensatz 28 UINT32 13107400
rw 4292673500
4739 Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-57 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 28 UINT32 13107200
rw 3932192767
473An Beschleunigung und Verzége- |P7-58 VAR Nein 393222
rung Datensatz 29 UINT32 13107400
rw 4292673500
473Bn Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-59 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 29 UINT32 13107200
rw 3932192767
473Ch Beschleunigung und Verzége- |P7-60 VAR Nein 393222
rung Datensatz 30 UINT32 13107400
rw 4292673500
473Dn Wartezeit und Zielgeschwin-  |P7-61 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 30 UINT32 13107200
rw 3932192767
473En Beschleunigung und Verzdge- |P7-62 VAR Nein 393222
rung Datensatz 31 UINT32 13107400
rw 4292673500
473Fh Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-63 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 31 UINT32 13107200
rw 3932192767
4740n Beschleunigung und Verzdge- |P7-64 VAR Nein 393222
rung Datensatz 32 UINT32 13107400
rw 4292673500
4741y Wartezeit und Zielgeschwin- |P7-65 VAR Nein 0
digkeit Datensatz 32 UINT32 13107200
w 3932192767
4800n D-Faktor P8-00 VAR Nein 0
UINT32 800
rw 20000
4801n I-Faktor P8-01 VAR Nein 0
UINT32 100
rw 2000
4802n D-I-Faktor P8-02 VAR Nein 0
UINT32 400
rw 4000
4803h P-Faktor P8-03 VAR Nein 0
UINT32 300
rw 4000
4804 Globale Verstarkung P8-04 VAR Nein 100
UINT32 500
rw 3000
4805h Spring Filter P8-05 VAR Nein 10
UINT16 7000
rw 7000
4806n Antivibrations-Verstarkung P8-06 VAR Nein 0
UINT32 0
rw 10000
4807n Pe-Filter P8-07 VAR Nein 0
UINT32 0
rw 99000
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4808h Antivibrations-Filter P8-08 VAR Nein 50
UINT32 4000
rw 4000
4809k Pe-Filter P8-09 VAR Nein 50
UINT32 4000
rw 4000
480An Verhaltnis Lasttragheitsmo- P8-10 VAR Nein 0
ment zu Motortréagheitsmo- UINT32 0
ment fiir Antivibration rw 6000
480Bn NL Antiresonanz-Filter Teiler |P8-11 VAR Nein 1
UINT32 200
rw 10000
480Ch Anti-Resonanz Schéarfe P8-12 VAR Nein 10
UINT16 500
rw 10000
480Dn Pe Scharfe P8-13 VAR Nein 10
UINT16 500
rw 10000
480Eh Dampfung Stromfilter P8-14 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 100
480Fh Stromfilter Tiefpass Anstiegs- |P8-15 VAR Nein 0
zeit UINT16 300
rw 3000
4810n Bandbreite zweiter Notch-Fil- |P8-16 VAR Nein 0
ter Strom UINT16 0
rw 500
4811n Mitte zweiter Notch-Filter P8-17 VAR Nein 100
Strom UINT16 100
rw 10000
4812n Bandbreite Notch-Filter Strom |P8-18 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 500
4813h Stromfilter - Notch-Filter Mitte |P8-19 VAR Nein 100
UINT16 100
rw 10000
4814 Ausgleich der Flexibilitat P8-20 VAR Nein 0
UINT32 50000
rw 50000
4815y Spring Deceleration Ratio P8-21 VAR Nein 0
UINT16 1000
rw 2000
4816n Analog NCT standstill P8-22 VAR Nein -3815
INT16 0
rw 3815
4817h Analoger Eingang 1 - Filter P8-23 VAR Nein 10
UINT16 1000
rw 10000
4818n Analoger Eingang 2 - Filter P8-24 VAR Nein 10
UINT16 1000
rw 10000
4819 Filter elektronisches Getriebe - | P8-25 VAR Nein -2000
Vorsteuerung Beschleunigung INT16 0
rw 2000
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Zugang Maximalwert
481An Filter elektronisches Getriebe - | P8-26 VAR Nein 0
Aktivierung UINT16 0
rw 1
481Bn Filter elektronisches Getriebe - | P8-27 VAR Nein 75
Tiefe UINT32 200
rw 10000
481Ch Filter elektronisches Getriebe - | P8-28 VAR Nein 0
Tiefe Geschwindigkeit und UINT16 400
Beschleunigung rw 6000
481Dn Filter elektronisches Getriebe - | P8-29 VAR Nein -20000
Geschwindigkeitsvorsteuerung INT32 0
rw 20000
481En Interpolation Eingangssignal |P8-30 VAR Nein 0
elektronisches Getriebe - Akti- UINT16 1
vierung rw 1
481Fh Methode fiir Betriebsart Pulse |P8-31 VAR Nein 0
Train (PT) UINT16 1
rw 3
4820n Position Command move P8-32 VAR Nein 25
averaging number UINT32 1500
rw 25600
4821n Position Command Move Low |P8-33 VAR Nein 1
Pass Filter Via P Parameter UINT16 5000
rw 5000
4822 Glattungsfilter fir Betriebsar- |P8-34 VAR Nein 0
ten PT und PS - Typ UINT16 2
rw 2
4823h Art der Geschwindigkeitsteue- |P8-35 VAR Nein 5
rung UINT16 7
rw 7
48244, Pe Filter 3 P8-36 VAR Nein 0
UINT32 0
rw 1000000
4825h Pe Filter 3 P8-37 VAR Nein 50
UINT32 4000
rw 4000
4826 Pe Filter 3 P8-38 VAR Nein 0
UINT32 1000
rw 1000000
4827h Schwerkraftkompensation P8-39 VAR Nein -
INT16 0
rW -
4828 HD AFF P8-40 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 200
4829y Pe Scharfe P8-41 VAR Nein 10
UINT16 200
rw 10000
4863h Adaptive Verstarkung Sollge- |P8-99 VAR Nein 0
schwindigkeit UINT32 1000
rw 3000
4900n Lexium Programmnummer P9-00 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295

0198441114053, V2.1, 04.2016

Servo-Antriebssystem

399



11 Objektverzeichnis LXM28A und BCH2

Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4901h Firmware-Version Datum P9-01 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
4906n Anwenderdefinierter Name der |P9-06 VAR Nein 0
Anwendung 1 UINT32 0
rw 4294967295
4907h Anwenderdefinierter Name der |P9-07 VAR Nein 0
Anwendung 2 UINT32 0
rw 4294967295
4908h Anwenderdefinierter Name der |P9-08 VAR Nein 0
Anwendung 3 UINT32 0
rw 4294967295
4909k Anwenderdefinierter Name der | P9-09 VAR Nein 0
Anwendung 4 UINT32 0
rw 4294967295
490An Modbus Wortfolge P9-10 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
490Bn Seriennummer Teil 1 P9-11 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
490Ch Seriennummer Teil 2 P9-12 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
490Dn Seriennummer Teil 3 P9-13 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
490En Seriennummer Teil 4 P9-14 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
490Fh Autotuning-Methode P9-15 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 6
4910n Bewegungsprofil fir Autotu- P9-16 VAR Nein 0
ning - Typ UINT16 0
rw 2
4911n Antivibration Tuning-Typ P9-17 VAR Nein 0
UINT16 2
rw 6
4912n Autotuning-Ergebnisse - Spei- |P9-18 VAR Nein 0
chern/Verwerfen UINT16 0
rw 3
4913h Autotuning - Filter fir Elastizi- |P9-19 VAR Nein 0
tatskompensation INT16 1
rw 1
4914n Autotuning - Bewegungsrich- |P9-20 VAR Nein 0
tung INT16 0
rw 3
4915y Mindest-Verweilzeit fir Bewe- |P9-21 VAR Nein 100
gungszyklus UINT16 200
rw 1000
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verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4916n Autotuning - Automatische P9-22 VAR Nein 0
Schatzung Verhaltnis Lasttrag- UINT16 0
heitsmoment zu Motortrag- rw 1
heitsmoment
4917n Festlegung der Werte fur Filter |P9-23 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4918 Drehmomentfilter Tuningtyp P9-24 VAR Nein 0
INT16 0
rw 2
4919n Bewegungsprofil fir Autotu- P9-25 VAR Nein 0
ning - Aktivierung UINT16 0
rw 1
491An Autotuning - Zulassiger Bewe- |P9-26 VAR Nein -2147483647
gungsbereich in positiver INT32 0
Bewegungsrichtung rw 2147483647
491Bn Autotuning - Zulassiger Bewe- |P9-27 VAR Nein -2147483647
gungsbereich in negativer INT32 0
Bewegungsrichtung rw 2147483647
491Cy, Autotuning aktiv P9-28 VAR Nein 0
INT16 -
ro 1
491Dn Autotuning - Geschwindigkeit |P9-29 VAR Nein -
UINT32 -
rW -
491En Autotuning - Status P9-30 VAR Nein 0
UINT32 -
ro 65535
491Fy Autotuning - Beschleunigung |P9-31 VAR Nein 393222
und Verzdgerung UINT32 393222000
rw 4292673500
4920n Autotune advance mode. P9-32 VAR Nein 0
UINT16 0
rw 2
4921h Autotuning - Maximaler Opti- |P9-33 VAR Nein 0
mierungswert UINT32 -
ro 1000
4922y, Autotuning Fortschrittsanzeige |P9-34 VAR Nein 0
UINT16 0
ro 100
4923y Autotuning - Schwerkraftschat- | P9-35 VAR Nein 0
zung UINT16 0
rw 1
4924, Set KNLAFRC in Autotune P9-36 VAR Nein 0
INT16 0
rw 1
4925y, Autotuning - Letztes gespei- P9-37 VAR Nein 0
chertes Ereignis UINT32 0
ro 65535
4A00n Login fur Inbetriebnahme - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 3
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Zugang Maximalwert
4A01n Inhalt von HMI 1 - 4 - VAR Nein 0
UINT32 -
ro 4294967295
4A02n Inhalt von HMI 5 - VAR Nein 0
UINT32 -
ro 255
4A03h Erkannter Modbus-Kommuni- |- VAR Nein 0
kationsfehler bei Login UINT16 0
rw 20000
4A06n Konfigurationssperre - VAR Nein 0
UINT16 0
w 4
4A08n Parameter speichern - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4A09 Auf Werkseinstelllungen - VAR Nein 0
zuruicksetzen UINT16 0
rw 1
4A0An Modbus - letzter ungultiger - VAR Nein 0
Parameter UINT16 0
ro 65535
4A0Bh Scope - Befehl - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4A0Ch Scope - Anzahl aufzuzeichn- |- VAR Nein 0
ender Variablen UINT16 0
rw 4
4A0Dn Scope - Version - VAR Nein 1
UINT16 1
ro 65535
4A0Eh Scope - Zeitintervall - VAR Nein 31
UINT32 1000
rw 2147483644
4A0Fn Scope - Status - VAR Nein 0
UINT16 -
ro 3
4A10n Scope - Anzahl aufzuzeichn- |- VAR Nein 0
ender Punkte UINT16 0
rw 2000
4A11h Scope - Triggertyp - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 2
4A12n Scope - Vor-Trigger Punkte - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65500
4A13; Scope - Trigger-Wert - VAR Nein -2147483647
INT32 0
rw 2147483647
4A144 Scope - Aufzuzeichnende Vari- |- VAR Nein 0
ablen 1 UINT16 0
rw 65535
4A15h Scope - Aufzuzeichnende Vari- |- VAR Nein 0
ablen 2 UINT16 0
rw 65535
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Zugang Maximalwert
4A16n Scope - Aufzuzeichnende Vari- |- VAR Nein 0
ablen 3 UINT16 0
rw 65535
4A17y Scope - Aufzuzeichnende Vari- |- VAR Nein 0
ablen 4 UINT16 0
rw 65535
4A18h Scope - Trigger-Variable - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
4A19n Jog liber Modbus - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 2
4A1An Anzahl Parameter im Status- |- VAR Nein 20
block UINT16 20
ro 20
4A1Bn Werte der Parameter im Sta- |- VAR Nein -
tusblock UINT16 -
ro -
4A1Ch Anzahl Parameter im Daten- |- VAR Nein 27
block UINT16 27
ro 27
4A1Dn Werte der Parameter im - VAR Nein -
Datenblock UINT16 -
ro -
4A1En Zugriffsrechte - Benutzer- - VAR Nein 0
ebene UINT32 1
rw 4294967295
4A1Fy Zugriffsrechte - Status Benut- |- VAR Nein 256
zerebene UINT16 1024
ro 1024
4A20n Exklusiver Zugriff - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4A21y Internes Bewegungsprofil - - VAR Nein -2147483647
Inkrementeller Bewegungsweg INT32 0
w 2147483647
4A22y Internes Bewegungsprofil - - VAR Nein 0
Geschwindigkeit UINT16 10000
rw 60000
4A23; Internes Bewegungsprofil - - VAR Nein 393222
Beschleunigung / Verzdgerung UINT32 393222000
rw 4292673500
4A24;, Internes Bewegungsprofil - - VAR Nein -1
Trigger und Wiederholungen INT16 0
rw 32767
4A25y Access Lock - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 1
4B00n Position - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B01n Zielposition in PUU - VAR Nein -
INT32 -

ro
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert

4B02h Positionsabweichung in PUU VAR Nein -
INT32 -

ro -

4B03y Istposition in Pulsen - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B04n Zielposition in Pulsen - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B05h Positionsabweichung in Pul- VAR Nein -
sen INT32 -
ro -

4B06h Eingangsfrequenz - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B07h Istgeschwindigkeit in min-1 - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B08h Zielgeschwindigkeit in V - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B0%9 Zielgeschwindigkeit in min-1 - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B0An Zielmoment in V - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B0Bh Zielmoment in Prozent vom - VAR Nein -
Nennstrom INT32 -
ro -

4BOEx DC-Bus-Spannung - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4BO0Fn Verhaltnis Lasttrégheitsmo- - VAR Nein -
ment zu Motortragheitsmo- INT32 -
ment ro -

4B10n Temperatur Antriebsverstarker VAR Nein -
- Endstufe INT32 -
ro -

4B13n Map P0-25 - VAR Nein -
INT32 -
ro B

4B14n Map P0-26 - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B15n Map P0-27 - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B16n Map P0-28 - VAR Nein -
INT32 -
ro -

4B17h P0-09 anzeigen - VAR Nein -
INT32 -
ro -
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4B18n P0-10 anzeigen - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B19y P0-11 anzeigen - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B1An P0-12 anzeigen - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B1Bn Temperatur Antriebsverstarker |- VAR Nein -
- Steuerung INT32 -
ro -
4B27h Digitale Eingange - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B28h Digitale Ausgange - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B29n Status Antriebsverstarker - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B2An Betriebsart - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B31h Externer Encoder - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B32h Zielgeschwindigkeit in min-1 - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B35n Target Torque - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B36n Istmoment in Prozent - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B37n Istmoment in A - VAR Nein -
INT32 -
ro -
4B4Dn Zielgeschwindigkeit in - VAR Nein -
Betriebsarten PT / PS INT32 -
ro -
4FAOn Drive Profile Lexium Control - RECORD Nein -
4FAOQ:0n NumOfEntries - VAR Nein 0
UINT8 9
ro 9
4FAO0: 1 ShiftRefA - VAR Nein 0
UINT16 0
ro 65535
4FAO0:2n ModeError - VAR Nein 0
UINT16 0
ro 65535
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
4FAQ:3n ModeErrorinfo - VAR Nein 0
UINT16 0
ro 65535
4FAQ:4n Dpl_int_Lim - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
4FAQ:5n Ds402intLim - VAR Nein 0
UINT16 0
rw 65535
4FAQ:6n MON_V_Threshold - VAR Nein 0
UINT32 0
rw 4294967295
4FAQ:7h MON_I_Threshold - VAR Nein -
UINT16 -
r'W -
4FA0:8n DataError - VAR Nein -
UINT16 -
ro -
4FAO0:9n DataErrorinfo - VAR Nein -
UINT16 -
ro -
4FA3h Save/Load Status - VAR Nein 0
UINT8 0
ro 255
4FA4n Commanded velocity - VAR Nein -2147483648
INT32 0
ro 2147483647
4FA5h Electronic Gear Ratio - ARRAY Nein -
4FA5:0n Number of Entries - VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
4FA5:1n Electronic Gear Ratio (Nume- |- VAR Ja 1
rator) INT32 128
rww 536870911
4FA5:2n Electronic Gear Ratio (Deno- |- VAR Ja 1
minator) INT32 10
rww 2147483647
4FABn CANopen Manufacturer Speci- |- VAR Nein 0
fic SDO Abort Code UINT32 -
ro 4294967295
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11.4  Ubersicht Objektgruppe 6000,

Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
603Fhn Error Code VAR Ja 0
UINT16 -
ro 65535
6040n Controlword VAR Ja 0
UINT16 -
rww 65535
6041n Statusword VAR Ja 0
UINT16 -
ro 65535
605Dn Halt Option Code VAR Nein 1
INT16 1
rw 3
6060n Modes of Operation VAR Ja -128
INT8 0
rww 8
6061n Modes of Operation Display VAR Ja -128
INT8 -
ro 8
6062n Position Demand Value VAR Nein -2147483648
N INT32 -
Einheit: PUU ro 2147483647
6063h Position Actual Internal Value VAR Ja -2147483648
s INT32 -
Einheit: Inkremente o 2147483647
6064h Position Actual Value VAR Ja -2147483648
N INT32 -
Einheit: PUU ro 2147483647
6065h Following Error Window VAR Ja 0
S UINT32 1280000
Einheit: PUU ww 4294967295
6066n Following Error Time Out VAR Nein 0
Einheit: ms UINT16 0
: rw 65535
6067h Position Window VAR Ja 0
N UINT32 163840
Einheit: PUU ww 4294967295
6068h Position Window Time VAR Nein 0
Einheit: ms UINT16 1
: rw 65535
606Bh Velocity Demand Value VAR Nein -2147483648
S INT32 -
Einheit: PUU/s 0 2147483647
606Ch Velocity Actual Value VAR Ja -2147483648
S INT32 -
Einheit: PUU/s 0 2147483647
606En Velocity Window Time VAR Nein 0
S UINT16 0
Einheit: ms W 65535
6070n Velocity Threshold Time VAR Nein 0
L UINT16 0
Einheit: ms W 65535
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
6071n Target Torque VAR Ja -32768
S INT16 0
Einheit: 1/1000 des Nennmoments Ww 32767
6073h Max Current VAR Ja 0
S UINT16 -
Einheit: 1/1000 des Nennstroms ww 65535
6074n Torque Demand Value VAR Ja -32768
S INT16 -
Einheit: 1/1000 des Nennmoments ro 32767
6075n Motor Rated Current VAR Nein 0
S UINT32 -
Einheit: mA ro 150
6076n Motor Rated Torque VAR Nein 0
S UINT32 0
Einheit: mNm w 4294967295
6077n Torque Actual Value VAR Ja -32768
S INT16 -
Einheit: 1/1000 des Nennmoments ro 32767
6078h Current Actual Value VAR Ja -32768
N INT16 -
Einheit: 1/1000 des Nennstroms ro 30767
6079 DC Link Circuit Voltage VAR Nein 0
N UINT32 -
Einheit: mV ro 4294967295
607An Target Position VAR Ja -2147483648
N INT32 0
Einheit: PUU Ww 2147483647
607Ch Home Offset VAR Nein -2147483648
N INT32 0
Einheit: PUU w 2147483647
607Dn Software Position Limit ARRAY Nein -
607D:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
607D:1n Min Software Position Limit VAR Nein -2147483648
S INT32 -1717986906
Einheit: PUU w 2147483647
607D:2n Max Software Position Limit VAR Nein -2147483648
S INT32 1717986906
Einheit: PUU w 2147483647
607En Polarity VAR Nein 0
UINT8 0
w 192
607Fh Max Profile Velocity VAR Nein 1
S UINT32 -
Einheit: PUU/s w 4294967295
6080n Max Motor Speed VAR Nein 0
S UINT32 -
Einheit: PUU/s ro 4294967295
6081n Profile Velocity in profile position mode VAR Ja 0
S UINT32 0
Einheit: PUU/s ww 4294967295
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
6083y Profile Acceleration VAR Ja 1
L UINT32 4266666667
. 2
Einheit: PUU/s ww 4294967295
6084n Profile Deceleration VAR Ja 1
L UINT32 4266666667
. 2
Einheit: PUL/s ww 4294967295
6085n Quick Stop Deceleration VAR Nein 1
L UINT32 4266666667
. 2
Einheit: PUU/s W 4994967295
6087h Torque Slope VAR Ja 1
Einheit: 1/1000 des Nennmoments/s UINT32 -
: rww 30000000
608Fh Position Encoder Resolution ARRAY Nein -
608F:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
608F:1n Encoder Increments VAR Nein 16
N UINT32 1048576
Einheit: Inkremente o 10000000
608F:2n Motor Revolutions VAR Nein 1
Einheit: Umdrehungen UINT32 !
6091n Gear Ratio ARRAY Nein -
6091:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
6091:1n Motor Revolutions VAR Nein 1
UINT32 1
rw 4294967295
6091:2n Shaft Revolutions VAR Nein 1
UINT32 1
rw 4294967295
6092h Feed Constant ARRAY Nein -
Einheit: PUU ) i
6092:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
6092:1n Feed VAR Nein 1
UINT32 1280000
rw 4294967295
6092:2n Shaft Revolutions VAR Nein 1
UINT32 1
rw 4294967295
6098h Homing Method VAR Nein 1
INT8 2
rw 35
6099n Homing Speeds ARRAY Nein -
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
6099:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
6099:1h Fast Homing Speed VAR Nein 1
S UINT32 2133333
Einheit: PUU/s W 4294967295
6099:2n Slow Homing Speed VAR Nein 1
S UINT32 426667
Einheit: PUU/s W 4294967295
609An Homing Acceleration VAR Nein 1
L UINT32 640000000
. 2
Einheit: PUU/s w 4294967295
60BOn Position Offset VAR Nein -2147483648
S INT32 0
Einheit: PUU w 2147483647
60B1h Velocity Offset VAR Ja -2147483648
S INT32 0
Einheit: PUU/s WW 2147483647
60B2n Torque Offset VAR Ja -32768
N INT16 0
Einheit: 1/1000 des Nennmoments WW 39767
60B8h Touch Probe Function VAR Ja 0
UINT16 -
rww 65535
60B9, Touch Probe Status VAR Ja 0
UINT16 0
ro 65535
60BAh Touch Probe 1 Position Positive Value VAR Ja -2147483648
N INT32 0
Einheit: PUU ro 2147483647
60BBh Touch Probe 1 Position Negative Value VAR Ja -2147483648
S INT32 0
Einheit: PUU ro 2147483647
60BCh Touch Probe 2 Position Positive Value VAR Ja -2147483648
N INT32 -
Einheit: PUU ro 2147483647
60BDn Touch Probe 2 Position Negative Value VAR Ja -2147483648
L INT32 -
Einheit: PUU ro 2147483647
60C1n Interpolation Data Record ARRAY Nein -
60C1:0n Highest sub-index supported VAR Nein 1
UINT8 4
ro 254
60C1:1n Data Record 1 VAR Ja -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
60C1:2n Data Record 2 VAR Ja -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
60C1:3n Data Record 3 VAR Ja -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
60C1:4n Data Record 4 VAR Ja -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
60C2h Interpolation Time Period RECORD Nein -
60C2:0n Highest sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
60C2:1n Interpolation time period value VAR Nein 1
Einheit: 10Q(interpolation time index) Sekunden UINT8 2
rw 255
60C2:2n Interpolation time index VAR Nein -128
INT8 -3
rw 63
60C4n Interpolation Data Configuration RECORD Nein -
60C4:0n Highest sub-index supported VAR Nein 6
UINT8 6
ro 6
60C4:1n Maximum buffer size VAR Nein 1
Einheit: Anzahl der Datensétze I%INTBZ !
60C4:2n Actual buffer size VAR Nein 1
Einheit: Anzahl der Datensétze EILNT?’Z 1
60C4:3n Buffer organization VAR Nein 0
UINT8 0
rw 1
60C4:4n Buffer position VAR Nein 0
UINT16 -
rw 0
60C4:5n Size of data record VAR Nein 4
- UINT8 -
Einheit: Bytes WO 4
60C4:6n Buffer clear VAR Nein 0
UINT8 -
wo 1
60C5h Max Acceleration VAR Nein 1
L UINT32 4153464149
. 2
Einheit: PUU/s W 4294967295
60C6h Max Deceleration VAR Nein 1
S UINT32 4153464149
. 2
Einheit: PUU/s W 4294967295
60D5h Touch probe 1 positive edge counter VAR Ja 0
UINT16 0
ro 65535
60D6h Touch probe 1 negative edge counter VAR Ja 0
UINT16 0
ro 65535
60D7h Touch probe 2 positive edge counter VAR Ja 0
UINT16 0
ro 65535
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Stichwort- |Name Objekttyp PDO-Mapping |minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Objekt Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
60D8h Touch probe 2 negative edge counter VAR Ja 0
UINT16 0
ro 65535
60F2; Position option code VAR Nein 0
UINT16 0
w 65535
60F4n Following Error Actual Value VAR Ja -2147483648
N INT32 -
Einheit: PUU ro 2147483647
60FCh Position Demand Internal Value VAR Nein -2147483648
N INT32 -
Einheit: Inkremente o 2147483647
60FDn Digital Inputs VAR Ja 0
UINT32 -
ro 4294967295
60FEn Digital Outputs ARRAY Nein -
60FE:On Higheat sub-index supported VAR Nein 2
UINT8 2
ro 2
60FE:1h Physical Outputs VAR Ja 0
UINT32 -
rww 4294967295
60FE:2n Output Mask VAR Nein 0
UINT32 0
rw 4294967295
60FFhn Target Velocity VAR Ja -2147483648
N INT32 0
Einheit: PUU/s WW 2147483647
6502n Supported Drive Modes VAR Nein 237
UINT32 -
ro 237
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1.5 PDO-Mapping
Mit einer PDO-Nachricht kénnen bis zu 8 Byte Daten aus verschiede-
nen Bereichen des Objektverzeichnisses Gibertragen werden. Das
Abbilden der Daten in einer PDO-Nachricht wird PDO-Mapping
genannt (engl. to map: abbilden).
Eine Liste der herstellerspezifischen Objekte, die fur das PDO-Map-
ping zur Verfigung stehen, ist im Kapitel "11 Objektverzeichnis" ent-
halten.
Folgendes Bild zeigt den Datenaustausch zwischen PDOs
und Objektverzeichnis fir zwei Beispiele von Objekten in T_PDO4
und R_PDO4 der PDOs.
— Status word (6041p)
— Status word (6041r) Position actual value
T.PDO4 | T_PDO4 [ (eoe4n
T PDOs COB ID 0| 1 COB ID 0|1]|2]|3]|4]|5
481h 10 | OA 481h 10 | OA | 03 | 11 | OE | 00
| ¢
A
6040h  00h Control word -—-/100 1F
6041h  00h Status word 0A 10 —‘
66é4h OOh i:-’-osition actual value OO OE 11 03
607Ah  00h ;I-'érget position i
> T
1
RPDO4 —L1— R_PDO4  — :
R ppOos | COBID 0| 1 COB ID o|1]|]2]|3]|4]5
501h 1F | 00 501h 1F | 00 | 00 | OA | 00 | 00
) C——
I— Target position (607An)
— Control word (6040p)
—— Control word (6040n)

Bild 146: PDO-Mapping, hier flr einen Teilnehmer mit Knotenadresse 1
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Dynamisches PDO-Mapping

Struktur der Eintrdage

PDO-Mapping Objekte

Das Gerat verwendet dynamisches PDO-Mapping. Beim dynamischen
PDO-Mapping kénnen Objekte entsprechend einer anderbaren Ein-
stellung im jeweiligen PDO abgebildet werden.

Die Einstellungen fir das PDO-Mapping werden fiir jedes PDO in
einem zugeordneten Kommunikationsobjekt definiert.

Objekt PDO-Mapping fiir |Art

1st receive PDO mapping (1600k) R_PDO1 Dynamisch
2nd receive PDO mapping (1601n) R_PDO2 Dynamisch
3rd receive PDO mapping (1602h) R_PDO3 Dynamisch
4th receive PDO mapping (1603h) R_PDO4 Dynamisch
1st transmit PDO mapping (1A00n) T_PDO1 Dynamisch
2nd transmit PDO mapping (1A01h) T_PDO2 Dynamisch
3rd transmit PDO mapping (1A02:) T_PDO3 Dynamisch
4th transmit PDO mapping (1A03n) T_PDO4 Dynamisch

In einem PDO kdnnen bis zu 8 Bytes von 8 unterschiedlichen Objek-
ten abgebildet werden. Jedes Kommunikationsobjekt zur Einstellung
des PDO-Mapping stellt dazu 4 Subindexeintrage bereit. Ein Subinde-
xeintrag enthalt 3 Angaben zu den Objekt: Den Index, den Subindex
und die Anzahl Bits, die das Objekt im PDO belegt.

PDO-Mapping-Objekt LSB
ooh |2 31 15 7 0 Bit
01h 6041h|00h | 10h | _—
o2h _|606Chjoon|20n] | Xx xxh | xxh | xxh |
| | T 7

Index Subindex Objektlange

Bild 147: Struktur der Eintrage fir das PDO-Mapping

In Subindex 00, des Kommunikationsobjekts steht die Anzahl der guil-
tigen Subindexeintrage.

Objektlange Bitwert
08n 8 Bit
10n 16 Bit
20n 32 Bit

Die folgende Tabelle zeigt eine Liste der Parameter, die fur ein PDO-
Mapping zur Verfigung stehen.
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
430Bn drivelnput P3-11 VAR 0
UINT16 -
ro 65535
430Ch driveModeCitrl P3-12 VAR 0
UINT16 0
rww 65535
430Dn refA16 P3-13 VAR -32768
INT16 0
rww 32767
430En refB32 P3-14 VAR -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
430Fh driveStat P3-15 VAR 0
UINT16 -
ro 65535
4310n mfStat P3-16 VAR 0
UINT16 -
ro 65535
4311n motionStat P3-17 VAR 0
UINT16 -
ro 65535
4FA5:1n Getriebefaktor elektronisches Getriebe (Zahler) |- VAR 1
INT32 128
rww 536870911
4FA5:2; Getriebefaktor elektronisches Getriebe (Nenner) |- VAR 1
INT32 10
rww 2147483647
603Fhn Error Code - VAR 0
UINT16 -
ro 65535
6040n Controlword - VAR 0
UINT16 -
rww 65535
6041n Statusword - VAR 0
UINT16 -
ro 65535
6060n Modes of Operation - VAR -128
INT8 0
rww 8
6061 Modes of Operation Display - VAR -128
INT8 -
ro 8
6063n Position Actual Internal Value - VAR -2147483648
INT32 -
ro 2147483647
6064nh Position Actual Value - VAR -2147483648
INT32 -
ro 2147483647
6065h Following Error Window - VAR 0
UINT32 1280000
rww 4294967295
6067h Position Window - VAR 0
UINT32 163840
rww 4294967295
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Werkseinstellung
Zugang Maximalwert
606Ch Velocity Actual Value - VAR -2147483648
INT32 -
ro 2147483647
6071n Target Torque - VAR -32768
INT16 0
rww 32767
6073h Max Current - VAR 0
UINT16 -
rww 65535
6074 Torque Demand Value - VAR -32768
INT16 -
ro 32767
6077n Torque Actual Value - VAR -32768
INT16 -
ro 32767
6078h Current Actual Value - VAR -32768
INT16 -
ro 32767
607An Target Position - VAR -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
6081h Profile Velocity in profile position mode - VAR 0
UINT32 0
rww 4294967295
6083n Profile Acceleration - VAR 1
UINT32 640000000
rww 4294967295
6084 Profile Deceleration - VAR 1
UINT32 640000000
rww 4294967295
6087n Torque Slope - VAR 1
UINT32 -
rww 30000000
60B1n Velocity Offset - VAR -2147483648
INT32 0
rww 2147483647
60B2n Torque Offset - VAR -32768
INT16 0
rww 32767
60B8h Touch Probe Function - VAR 0
UINT16 0
rww 65535
60B9 Touch Probe Status - VAR 0
UINT16 0
ro 65535
60BAh Touch Probe 1 Position Positive Value - VAR -2147483648
INT32 0
ro 2147483647
60BBn Touch Probe 1 Position Negative Value - VAR -2147483648
INT32 0
ro 2147483647
60BCh Touch Probe 2 Position Positive Value - VAR -2147483648
INT32 -
ro 2147483647
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Stichwort- |Name Parameter |Objekttyp minimaler Wert
verzeichnis Datentyp Werkseinstellung

Zugang Maximalwert
60BDn Touch Probe 2 Position Negative Value - VAR -2147483648

INT32 -

ro 2147483647
60C1:1n Data Record 1 - VAR -2147483648

INT32 0

rww 2147483647
60C1:2n Data Record 2 - VAR -2147483648

INT32 0

rww 2147483647
60C1:3n Data Record 3 - VAR -2147483648

INT32 0

rww 2147483647
60C1:4n Data Record 4 - VAR -2147483648

INT32 0

rww 2147483647
60D5h Touch probe 1 positive edge counter - VAR 0

UINT16 0

ro 65535
60D6h Touch probe 1 negative edge counter - VAR 0

UINT16 0

ro 65535
60D7h Touch probe 2 positive edge counter - VAR 0

UINT16 0

ro 65535
60D8h Touch probe 2 negative edge counter - VAR 0

UINT16 0

ro 65535
60F4h Following Error Actual Value - VAR -2147483648

INT32 -

ro 2147483647
60FDn Digital Inputs - VAR 0

UINT32 -

ro 4294967295
60FE:1n Physical Outputs - VAR 0

UINT32 -

rww 4294967295
60FFh Target Velocity - VAR -2147483648

INT32 0

rww 2147483647
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12 Zubehor und Ersatzteile

121 Werkzeuge zur Inbetriebnahme

Beschreibung Referenz

Inbetriebnahmesoftware LXM28 DTM Library, Download unter: www.schneider-electric.com
PC Anschluss-Set, serielle Verbindung zwischen Antrieb und PC, USB-A auf RJ45 TCSMCNAM3MO002P

Multi-Loader, Parametereinstellungen auf einen PC oder anderen Antriebsverstarker tibertra- |VW3A8121
gen

Anschlusskabel fiir Multi-Loader VW3A8126
Modbus Kabel, 1 m (3,28 ft), 2 x RJ45 VW3A8306R10
Haltebremsenansteuerung HBC mit automatischer Spannungsabsenkung; 24V - 1,6 A VW3M3103

12.2 Stecker und Adapter

Beschreibung Referenz
Steckersatz fir Steuerungsversorgung und Endstufenversorgung (CN5), Bremswiderstand VW3M4C21
(CN7) und Motor (CN8); passend fiir LXM28<UA5, U01, U02, U04, U07, U10 und U15

Steckersatz fiir Steuerungsversorgung und Endstufenversorgung (CN5), Bremswiderstand VW3M4C22
(CN7) und Motor (CN8); passend fur LXM28+U20, U30 und U45

Schnittstellen-Stecker flir CN1, 50polig, 3 Stlick VW3M1C12
Schnittstellen-Adapter flir CN1, Stecker mit 0,5 m (1,64 ft) Kabel und Anschlussmodul mit VW3M1C13
Schraubklemmen fiir Hutschienenmontage

Steckersatz fiir Motor; Motorseite Kunststoffstecker ohne Haltebremse VW3M5D1A
Steckersatz fiir Motor; Motorseite Kunststoffstecker mit Haltebremse VW3M5D1F
Steckersatz fur Motor; Motorseite MIL-Stecker mit Haltebremse, BaugrofRe 100 ... 130 VW3M5D2A
Steckersatz fir Motor; Motorseite MIL-Stecker mit Haltebremse, Baugréf3e 180 VW3M5D2B
Steckersatz fir Encoder; Motorseite Litzen; Gerateseite IEEE1394 Stecker VW3M8D1A
Steckersatz fir Encoder; Motorseite MIL-Stecker; Gerateseite IEEE1394 Stecker VW3M8D2A

12.3 Externe Netzfilter

Beschreibung Referenz

NetZfilter einphasig; 9 A; 115/230 Vac VW3A4420
NetZfilter einphasig; 16 A; 115/230 Vac VW3A4421
Netzfilter einphasig; 23 A; 115/230 Vac VW3A4426
NetZfilter dreiphasig; 15 A; 208/400/480 Vac VW3A4422
NetZfilter dreiphasig 25 A; 208/400/480 Vac VW3A4423
NetZzfilter dreiphasig; 47 A; 208/400/480 Vac VW3A4424
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124 DC-Bus Zubehor

Beschreibung Referenz
DC-Bus Verbindungskabel, 2 * 6 mm2 (2 * AWG 10), vorkonfektioniert, 0,1 m (0,33 ft), 5 Stiick |VW3M7101R01
DC-Bus Verbindungskabel, 2 * 6 mm2 (2 * AWG 10), Twisted Pair, geschirmt, 15 m (49,2 ft) VW3M7102R150
DC-Bus Steckersatz, Steckergehause und Crimpkontakte fir 3 ... 6 mm2 (AWG 12 ... 10), 10  |VW3M2207

Stick

Fur die Crimpkontakte des Steckersatzes wird eine Crimpzange bend-

tigt. Hersteller:

Tyco Electronics, Heavy Head Hand Tool, Tool Pt. No 180250

12.5 Anwendungs-Kennzeichnungsschild
Beschreibung Referenz
Anwendungs-Kennzeichnungsschilder zum Aufstecken auf die Oberseite des Antriebverstar- | VW3M2501

kers, Grofte 38,5 mm (1,52 in) x 13 mm (0,51 in), 50 Stiick

12.6 CANopen Stecker, Verteiler, Abschlusswiderstande

Beschreibung Referenz
CANopen Abschlusswiderstand, 120 Ohm, integriert in einem RJ45 Stecker TCSCAR013M120
CANopen Kabel, 0,3 m (0,98 ft), 2 x RJ45 VW3CANCARRO3
CANopen Kabel, 1 m (3,28 ft), 2 x RJ45 VW3CANCARR1
CANopen Kabel, 1 m (3,28 ft), D9-SUB (weiblich) mit integriertem Abschlusswiderstand auf VW3M3805R010
RJ45

CANopen Kabel, 3 m (9,84 ft), D9-SUB (weiblich) mit integriertem Abschlusswiderstand auf VW3M3805R030

RJ45

12.7 CANopen Kabel mit offenen Kabelenden
Kabel mit offenen Kabelenden sind fur den Anschluss fir D-Sub Ste-
cker geeignet. Beachten Sie den Querschnitt des Kabels und den
Anschlussquerschnitt des bendtigten Steckers.
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Beschreibung Referenz
CANopen Kabel, 50 m (164 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], LSZH Standard-Kabel (rauch- |TSXCANCA50
arm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 100 m (328 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], LSZH Standard-Kabel (rauch- | TSXCANCA100
arm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 300 m (984 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], LSZH Standard-Kabel (rauch-| TSXCANCA300
arm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 50 m (164 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flammwidrig, gepriift nach TSXCANCB50
IEC 60332-2, UL Zertifizierung, beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 100 m (328 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flammwidrig, geprift nach TSXCANCB100
IEC 60332-2, UL Zertifizierung, beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 300 m (984 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flammwidrig, geprift nach TSXCANCB300
IEC 60332-2, UL Zertifizierung, beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 50 m (164 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flexibles LSZH HD Standard- |TSXCANCD50
Kabel (raucharm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), fur stark beanspruchte

oder flexible Installationen, dlbesténdig, beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 100 m (328 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flexibles LSZH HD Standard- |[TSXCANCD100
Kabel (raucharm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), fir stark beanspruchte

oder flexible Installationen, dlbesténdig, beide Kabelenden offen

CANopen Kabel, 300 m (984 ft), [(2 x AWG 22) + (2 x AWG 24)], flexibles LSZH HD Standard- |[TSXCANCD300

Kabel (raucharm, halogenfrei, flammwidrig, geprift nach IEC 60332-1), fir stark beanspruchte
oder flexible Installationen, 6lbesténdig, beide Kabelenden offen
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12.8 Motorkabel

Beschreibung Referenz
Motorkabel ohne Haltebremse 1,5 m (4,92 ft), 4 x 0,82 mm2 (AWG 18) geschirmt; Motorseite |VW3M5D1AR15
Kunststoffstecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 3 m (9,84 ft), 4 x 0,82 mm2 (AWG 18) geschirmt; Motorseite VW3M5D1AR30
Kunststoffstecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 5 m (16,4 ft), 4 x 0,82 mm2 (AWG 18) geschirmt; Motorseite VW3M5D1AR50
Kunststoffstecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 3 m (9,84 ft), 6 x 0,82 mm2 (AWG 18) geschirmt; Motorseite VW3M5D1FR30
Kunststoffstecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 5 m (16,4 ft), 6 x 0,82 mm?2 (AWG 18) geschirmt; Motorseite VW3M5D1FR50
Kunststoffstecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 3 m (9,84 ft), 4 x 1,3 mm2 (AWG 16) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D2AR30
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 5 m (16,4 ft), 4 x 1,3 mm2 (AWG 16) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D2AR50
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 3 m (9,84 ft), 6 x 1,3 mm2 (AWG 16) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D2FR30
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 5 m (16,4 ft), 6 x 1,3 mm2 (AWG 16) geschirmt; Motorseite MIL-  |VW3M5D2FR50
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 3 m (9,84 ft), 4 x 3,3 mm2 (AWG 12) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D4AR30
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 5 m (16,4 ft), 4 x 3,3 mm2 (AWG 12) geschirmt; Motorseite MIL- |VW3M5D4AR50
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 3 m (9,84 ft), 6 x 3,3 mm?2 (AWG 12) geschirmt; Motorseite MIL- |VW3M5D4FR30
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 5 m (16,4 ft), 6 x 3,3 mm2 (AWG 12) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D4FR50
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 3 m (9,84 ft), 4 x 6 mm?2 (AWG 10) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D6AR30
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel ohne Haltebremse 5 m (16,4 ft), 4 x 6 mm?2 (AWG 10) geschirmt; Motorseite MIL- | VW3M5D6AR50
Stecker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 3 m (9,84 ft), 6 x 6 mm2 (AWG 10) geschirmt; Motorseite MIL-Ste- | VW3M5D6FR30
cker, anderes Kabelende Litzen

Motorkabel mit Haltebremse 5 m (16,4 ft), 6 x 6 mm2 (AWG 10) geschirmt; Motorseite MIL-Ste- | VW3M5D6FR50
cker, anderes Kabelende Litzen

12.9 Encoderkabel

Beschreibung Referenz
Encoderkabel 1,5 m (4,92 ft), 10 x 0,13 mm2 (AWG 26) geschirmt; Motorseite und Gerateseite |VW3M8D1AR15
Kunststoffstecker

Encoderkabel 3 m (9,84 ft), 10 x 0,13 mm2 (AWG 26) geschirmt; Motorseite und Gerateseite VW3M8D1AR30
Kunststoffstecker

Encoderkabel 5 m (16,4 ft), 10 x 0,13 mm2 (AWG 26) geschirmt; Motorseite und Gerateseite VW3M8D1AR50
Kunststoffstecker

Encoderkabel 3 m (9,84 ft), 10 x 0,13 mm2 (AWG 26) geschirmt; Motorseite MIL-Stecker, ande- | VW3M8D2AR30
res Kabelende Kunststoffstecker

Encoderkabel 5 m (16,4 ft), 10 x 0,13 mm2 (AWG 26) geschirmt; Motorseite MIL-Stecker, ande- | VW3M8D2AR50

res Kabelende Kunststoffstecker
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12.10 Signalkabel

Beschreibung Referenz
Signalkabel 1 m (3,28 ft) fiir Signalschnittstelle CN1, Gerateseite 50-poliger Stecker anderes  |VW3M1C10R10
Kabelende Litzen

Signalkabel 2 m (6,56 ft) fur Signalschnittstelle CN1, Gerateseite 50-poliger Stecker anderes  |VW3M1C10R20
Kabelende Litzen

Signalkabel 3 m (9,84 ft) fir Signalschnittstelle CN1, Gerateseite 50-poliger Stecker anderes  |VW3M1C10R30
Kabelende Litzen

12.11 Signalkabel fur Sicherheitsfunktion STO

Beschreibung Referenz
Signalkabel 1 m (3,28 ft) fir Sicherheitsfunktion STO CN9 VW3M1C20R10
Signalkabel 2 m (6,56 ft) fur Sicherheitsfunktion STO CN9 VW3M1C20R20
Signalkabel 3 m (9,84 ft) fur Sicherheitsfunktion STO CN9 VW3M1C20R30
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12.12 Externe Bremswiderstande

Beschreibung Referenz
Bremswiderstand IP65; 10 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel, | VW3A7601R07
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 10 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel, VW3A7601R20
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 10 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel, VW3A7601R30
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 100 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel, | VW3A7602R07
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 100 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel, VW3A7602R20
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 100 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel, VW3A7602R30
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel, | VW3A7603R07
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel, VW3A7603R20
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel, VW3A7603R30
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel, | VW3A7604R07
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel, VW3A7604R20
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 27 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel, VW3A7604R30
2,1 mm2 (AWG 14)

Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel, | VW3A7606R07
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel, VW3A7606R20
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 200 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel, VW3A7606R30
2,1 mm2 (AWG 14), UL

Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 0,75 m (2,46 ft) Anschlusskabel |VW3A7607R07
Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 2 m (6,56 ft) Anschlusskabel VW3A7607R20
Bremswiderstand IP65; 72 Q; Maximale Dauerleistung 400 W; 3 m (9,84 ft) Anschlusskabel VW3A7607R30
Bremswiderstand IP20; 15 Q; Maximale Dauerleistung 1000 W; M6 Klemmen, UL VW3A7704
Bremswiderstand IP20; 10 Q; Maximale Dauerleistung 1000 W; M6 Klemmen, UL VW3A7705
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12.13 Sicherungsautomaten

Beschreibung

Referenz

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 4 ... 6,3 A - Schraubklemmen

GV2P10

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 6 ... 10 A - Schraubklemmen

GV2P14

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 9 ... 14 A - Schraubklemmen

GV2P16

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 13 ...

18 A - Schraubklemmen

GV2P20

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 17 ..

. 23 A - Schraubklemmen

GVv2P21

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 20 ...

25 A - Schraubklemmen

GVv2P22

Sicherungsautomat - thermisch / magnetisch - 24 ...

32 A - Schraubklemmen

GV2P32

12.14 Motorschutzschalter und Schiutze

Antriebsverstarker Nennleistung |Bestellnummer Bemessungsdauerstrom |Bestellnummer
Motorschutzschalter |Motorschutzschalter Schiitz

LXM28AUA5 50 GV2L10 6,3 LC1K061Qee
LXM28AUO1 100 GV2L10 6,3 LC1K061Qee
LXM28AU02 200 GV2L14 10 LC1DQ9e-
LXM28AU04 400 GV2L14 10 LC1DQ9ee
LXM28AUO7 750 GV2L16 14 LC1D12ee
LXM28AU15 1500 GV2L22 25 LC1D18ee
LXM28AU20 2000 GV2L32 30 LC1D32¢e
LXM28AU30 3000 GV2L32 30 LC1D32¢e
Steuerspannung Schiitz 24V 48V 110V 220V 230V 240V
LC1Kesee 50/60 Hz B7 E7 F7 M7 P7 u7
Steuerspannung Schiitz 24V 48V 110V 220/230 V |230 230/240 V
LC1Desee 50 Hz B5 E5 F5 M5 P5 us

60 Hz B6 E& F6 M6 - ué

50/60 Hz B7 E7 F7 M7 P7 u7

Servo-Antriebssystem

425




12 Zubehor und Ersatzteile

LXM28A und BCH2

426

Servo-Antriebssystem

0198441114053, V2.1, 04.2016



0198441114053, V2.1, 04.2016

LXM28A und BCH2

13 Service, Wartung und Entsorgung

13 Service, Wartung und Entsorgung

Lassen Sie Reparaturen nur von einem Schneider Electric Kunden-
dienst durchfiihren.

Die Nutzung und Anwendung der enthaltenen Informationen setzen
Fachkenntnisse im Entwurf und der Programmierung automatisierter
Steuerungssysteme voraus.

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

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

Viele Bauteile des Produkts, einschliellich 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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13.1

Serviceadresse

A A GEFAHR

ELEKTRISCHER SCHLAG, EXPLOSION ODER LICHTBOGEN-EXPLO-
SION

* Vor Arbeiten am Antriebssystem:

- Vor der Entfernung von Abdeckungen oder Tiren sowie vor
der Installation oder Entfernung von Zubehérteilen, Hardware,
Kabeln oder Drahten alle Geréate, einschlief3lich der ange-
schlossenen Komponenten, von der Spannungsversorgung
trennen.

- Bringen Sie eine "NICHT EINSCHALTEN" oder gleichwertige
Gefahrenkennzeichnung an allen Netzschaltern an.

- Alle Schalter gegen Wiedereinschalten sichern.

- Warten Sie 15 Minuten (Entladung der DC-Bus-Kondensato-
ren).

- Die Spannung am Zwischenkreis mit einem Spannungsmess-
gerat mit geeigneter Bemessungsspannung gemaf den
Anweisungen im vorliegenden Dokument prifen und sicher-
stellen, dass die Spannung unter 42,4 Vdc liegt.

- Setzen Sie nicht voraus, dass der DC-Bus spannungsfrei ist,
wenn die DC-Bus-LED aus ist.

+  Wenn die Anlage nachweislich oder aller Wahrscheinlichkeit nach
unter Spannung steht, keine Anschliisse, Kontakte, Klemmen,
ungeschirmten Teile oder Leiterplatten berthren.

* Verwenden Sie ausschliellich elektrisch isolierte Werkzeuge.

» Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb, bevor Sie Arbei-
ten am Antriebssystem vornehmen.

» Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden Enden des Motorka-
bels, so dass Wechselspannungen im Motorkabel nicht auf unbe-
nutzte Adern Uberkoppeln.

* Kurzschliusse an den Klemmen oder Kondensatoren des Zwi-
schenkreises vermeiden.

* Installieren und sichern Sie alle Abdeckungen, Zubehorteile,
Hardware, Kabel und Leiter und stellen Sie sicher, dass das Pro-
dukt ordnungsgemaR geerdet ist, bevor Sie Spannung anlegen.

» Dieses Gerat und jegliche zugehorigen Produkte diirfen nur mit
der angegebenen Spannung betrieben werden.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder schwe-
ren Verletzungen.

Wenn ein Fehler nicht von Ihnen behoben werden kann, wenden Sie
sich an lhr Vertriebsbiro. Halten Sie die folgenden Angaben bereit:

« Typenschild (Typ, Identnummer, Seriennummer, DOM, ...)
* Art des Fehlers (mit Blinkcode oder Fehlercode)

+ Vorausgegangene und begleitende Umstande

+ Eigene Vermutungen zur Fehlerursache

Legen Sie diese Angaben auch bei, wenn Sie das Produkt zur Pru-
fung oder Reparatur einsenden.
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13.2 Wartung

Wenden Sie sich bei Fragen und Problemen an Ihr Vertriebsbliro.
Ihnen wird auf Wunsch gern ein Kundendienst in Ihrer Ndhe genannt.

http.//www.schneider-electric.com

Informieren Sie sich vor allen Arbeiten am Antriebssystem auch in den
Kapiteln Installation und Inbetriebnahme, welche Vorkehrungen und
Abldufe zu beachten sind.

Eine Reparatur im eingebauten Zustand kann nicht durchgefiihrt wer-
den.

13.2.1 Wartung Antriebsverstarker

Anschliisse und Befestigung

Reinigung

Nehmen Sie folgende Punkte in den Wartungsplan lhrer Maschine
auf.

» Uberpriifen Sie regelmaRig alle Anschlusskabel und Steckverbin-
dungen auf Beschadigung. Tauschen Sie beschadigte Leitungen
sofort aus.

» Ziehen Sie alle mechanischen und elektrischen Schraubverbindun-
gen mit dem vorgeschriebenen Drehmoment nach.

Reinigen Sie das Produkt regelmafRig von Staub und Schmutz. Durch
ungentgende Warmeabfuhr an die Umgebungsluft kann sich die Tem-
peratur unzuléssig erhéhen.

13.2.1.1 Lebensdauer Sicherheitsfunktion STO

Beispiel

13.2.2 Wartung Motor

Anschliisse und Befestigung

Die Lebensdauer fiir die Sicherheitsfunktion STO ist auf 20 Jahre aus-
gelegt. Nach dieser Zeit verlieren die Daten der Sicherheitsfunktion
ihre Giltigkeit. Das Ablaufdatum ist durch den auf dem Typenschild
des Produkts angegebenen DOM-Wert + 20 Jahre zu ermitteln.

» Nehmen Sie diesen Termin in den Wartungsplan der Anlage auf.

Verwenden Sie die Sicherheitsfunktion nach diesem Datum nicht
mehr.

Auf dem Typenschild des Produkts ist der DOM im Format DD.MM.YY
angegeben, zum Beispiel 31.12.08. (31. Dezember 2008). Dies
bedeutet: Verwenden Sie die Sicherheitsfunktion nach dem 31.
Dezember 2028 nicht mehr.

Nehmen Sie folgende Punkte in den Wartungsplan lhrer Maschine
auf.

» Inspizieren Sie regelmafig alle Anschlusskabel und Steckverbin-
dungen auf Beschadigung. Tauschen Sie beschadigte Leitungen
sofort aus.

» Uberpriifen Sie den festen Sitz aller Abtriebselemente.

» Ziehen Sie alle mechanischen und elektrischen Schraubverbindun-
gen mit dem vorgeschriebenen Drehmoment nach.
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Wellendichtring nachschmieren

Reinigung

Wechsel des Waélzlagers

Bei Motoren mit Wellendichtring muss mit einem geeigneten, nichtme-
tallischen Werkzeug Schmierstoff zwischen die Dichtlippe des Wellen-
dichtrings und die Welle gebracht werden. Ein Trockenlaufen der Wel-
lendichtringe verkurzt die Lebensdauer der Dichtringe erheblich.

Wenn die zulassigen Umgebungsbedingungen nicht eingehalten wer-
den, kénnen Fremdstoffe aus der Umgebung in das Produkt eindrin-
gen und zu unbeabsichtigten Bewegungen oder Materialschaden flih-
ren.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

» Stellen Sie sicher, dass die Umgebungsbedingungen eingehalten
werden.

+ Vermeiden Sie ein Trockenlaufen der Dichtungen.

* Verhindern Sie, dass Flissigkeiten an der Wellendurchflihrung
anstehen (zum Beispiel in Einbaulage IM V3).

» Setzen Sie die Wellendichtringe und Kabeldurchfiihrungen des
Motors nicht dem Strahl eines Hochdruckreinigers aus.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Reinigen Sie das Produkt regelmaflig von Staub und Schmutz. Durch
ungenugende Warmeabfuhr an die Umgebungsluft kann sich die Tem-
peratur unzuldssig erhéhen.

Motoren sind nicht fiir eine Reinigung mit einem Hochdruckreiniger
geeignet. Durch den hohen Druck kann Wasser in den Motor gelan-
gen.

Bei der Verwendung von Lésungs- bzw. Reinigungsmittel ist darauf zu
achten, dass die Kabel, Dichtungen der Kabeldurchfiihrungen, O-
Ringe und die Motorlackierung nicht beschadigt werden.

Bei einem Wechsel des Walzlagers wird der Motor teilweise entmag-
netisiert und verliert an Leistung.

HINWEIS

BESCHADIGUNG
Wechseln Sie nicht das Walzlager.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Sachschéaden

flihren.

Wenden Sie sich fir alle Servicefragen an ihr Vertriebsbiro.

13.3 Austausch Antriebsverstarker

Ungeeignete Einstellungen oder ungeeignete Daten kénnen unbeab-
sichtigte Bewegungen ausldsen, Signale ausldsen, Teile beschadigen
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sowie Uberwachungsfunktionen deaktivieren. Einige Einstellungen
werden erst nach einem Neustart aktiv.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTES VERHALTEN

Starten Sie die Anlage nur, wenn sich keine Personen oder Hin-
dernisse im Arbeitsbereich befinden.

Betreiben Sie das Antriebssystem nicht mit unbekannten Einstel-
lungen oder Daten.

Andern Sie nur Parameter, deren Bedeutung Sie verstehen.
Flhren Sie nach dem Andern von Einstellungen einen Neustart
durch und Uberprifen Sie die gespeicherten Daten oder Einstel-
lungen.

Flhren Sie bei der Inbetriebnahme sorgfaltig Tests fiir alle
Betriebszustande und Fehlerfalle durch.

Uberpriifen Sie die Funktionen nach Austausch des Produkts und
auch nach Anderungen an den Einstellungen oder Daten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

Erstellen Sie sich eine Liste mit den fiir die verwendeten Funktionen
bendtigten Parametern.

Beachten Sie nachstehende Vorgehensweise beim Austausch von
Geréaten.

>

Speichern Sie alle Parametereinstellungen. Speichern Sie die
Daten mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware auf Inrem PC, siehe
Kapitel "6.4 Inbetriebnahmesoftware”.

Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Stellen Sie sicher,
dass keine Spannungen mehr anliegen (Sicherheitshinweise).
Kennzeichnen Sie alle Anschlisse und entfernen Sie alle
Anschlusskabel (Steckerverriegelung l6sen).

Bauen Sie das Produkt aus.

Notieren Sie die Identifikations-Nummer und die Seriennummer
vom Typenschild des Produkts fiir die spatere Identifkation.
Installieren Sie das neue Produkt geman Kapitel "5 Installation”
Wenn das zu installierende Produkt bereits an einer anderen Stelle
in Betrieb war, so missen vor der Inbetriebnahme die Werksein-
stellungen wieder hergestellt werden.

Fuhren Sie die Inbetriebnahme geman Kapitel "6 Inbetriebnahme”
durch.
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13.4

13.5

Austausch des Motors

Antriebssysteme kénnen bei Verwendung nicht zugelassener Kombi-
nationen von Antriebsverstarker und Motor unbeabsichtigte Bewegun-
gen ausfuhren. Auch bei ahnlichen Motoren besteht eine Gefahrdung
durch eine andere Justage des Encoder-Systems. Auch wenn die Ste-
cker flir den Motoranschluss und den Encoderanschluss mechanisch
passen, bedeutet dies nicht, dass der Motor verwendet werden darf.

A WARNUNG

UNBEABSICHTIGTE BEWEGUNG

Verwenden Sie nur zugelassene Kombinationen von Antriebsverstar-
ker und Motor.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schweren
Verletzungen oder Sachschaden fiihren.

» Schalten Sie alle Versorgungsspannungen ab. Stellen Sie sicher,
dass keine Spannungen mehr anliegen (Sicherheitshinweise).

» Kennzeichnen Sie alle Anschlisse und bauen Sie das Produkt
aus.

> Notieren Sie die Identifikations-Nummer und die Seriennummer
vom Typenschild des Produkts fur die spatere Identifikation.

> Installieren Sie das neue Produkt gemaf Kapitel "5 Installation".

> Fihren Sie eine Inbetriebnahme gemaf Kapitel
"6 Inbetriebnahme" durch.

Wenn der angeschlossene Motor durch einen anderen zugelassenen
Motor ersetzt wird, wird der neue Motor automatisch vom Antriebsver-
starker erkannt.

Versand, Lagerung, Entsorgung

Versand

Lagerung

Entsorgung

Beachten Sie die Umgebungsbedingungen im Kapitel
"2.1 Umgebungsbedingungen”.

Das Produkt darf nur stoRgeschitzt transportiert werden. Benutzen
Sie fur den Versand mdglichst die Originalverpackung.

Lagern Sie das Produkt nur unter den angegebenen zulassigen
Umgebungsbedingungen.
Schutzen Sie das Produkt vor Staub und Schmutz.

Das Produkt besteht aus verschiedenen Materialien, die wiederver-
wendet werden kdnnen. Entsorgen Sie das Produkt entsprechend den
lokalen Vorschriften.

Auf http://www.schneider-electric.com/green-premium finden Sie Infor-
mationen und Dokumente zum Umweltschutz gemaR ISO 14025 wie:

» EoLi (Product End-of-Life Instructions)
* PEP (Product Environmental Profile)
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Glossar

X

Begriffe und Abklrzungen

DOM

Elektronisches Getriebe

EMV

Encoder

Endschalter
Endstufe

Fault

Fault Reset

Fehler

Interne Einheiten

Istwert

Hinweise auf einschlagige Normen, die vielen Begriffen zugrunde lie-
gen, finden Sie in Kapitel

" Terminologie geméal den geltenden Standards”. Einige Begriffe und
Abkurzungen haben je nach Norm spezifische Bedeutungen.

Date of manufacturing: Auf dem Typenschild des Produkts ist das
Herstellungsdatum im Format DD.MM.YY oder im Format
DD.MM.YYYY angegeben. Zum Beispiel:

31.12.11 entspricht 31. Dezember 2011

31.12.2011 entspricht 31. Dezember 2011

Im Antriebssystem erfolgende Umrechnung einer Eingangsdrehzahl
mit den Werten eines einstellbaren Getriebefaktors zu einer neuen
Ausgangsdrehzahl fur die Motorbewegung.

Elektromagnetische Vertraglichkeit.

Sensor, der einen Weg oder einen Winkel in ein elektrisches Signal
umwandelt. Dieses Signal wird vom Antriebsverstarker zur Bestim-
mung der Istposition einer Welle (Rotor) oder einer Antriebseinheit
ausgewertet.

Schalter, die das Verlassen des zulassigen Verfahrbereichs melden.

Uber die Endstufe wird der Motor angesteuert. Die Endstufe erzeugt
entsprechend den Bewegungssignalen der Steuerung Stréme zur
Ansteuerung des Motors.

Fault ist ein Betriebszustand. Wenn durch die Uberwachungsfunktio-
nen ein Fehler erkannt wird, wird je nach Fehlerklasse ein Zustands-
Ubergang in diesen Betriebszustand ausgelost. Ein "Fault Reset" oder
ein Aus- und Wiedereinschalten sind erforderlich, um diesen Betriebs-
zustand zu verlassen. Vorher muss die Ursache des erkannten Feh-
lers beseitigt werden. Weitere Informationen finden Sie in entspre-
chende Normen, zum Beispiel IEC 61800-7, ODVA Common Indust-
rial Protocol (CIP).

Eine Funktion, mit der zum Beispiel der Betriebszustand Fault been-
det werden kann. Vor Verwendung der Funktion muss die Fehlerursa-
che beseitigt werden.

Diskrepanz zwischen einem erkannten (berechneten, gemessenen
oder per Signal Ubermittelten) Wert oder Zustand und dem vorgesehe-
nen oder theoretisch korrekten Wert beziehungsweise Zustand.

Auflésung der Endstufe, mit der der Motor positioniert werden kann.
Interne Einheiten werden in Inkrementen angegeben.

In der Regelungstechnik ist der Istwert der Wert der RegelgréRe zu
einem gegebenen Zeitpunkt (zum Beispiel Istgeschwindigkeit, Istmo-
ment, Istposition). Der Istwert ist eine EingangsgréRe (gemessener
Wert), die der Regler verwendet, um den gewlinschten Sollwert zu
erreichen.
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IT-Netz

PELV
rms

Schutzart

Sicherheitsfunktion

Positionsabweichung

Uberwachungsfunktion

Netz, bei dem alle aktiven Teile gegen Erde isoliert oder Uiber eine
hohe Impedanz geerdet sind. IT: isolé terre (franz.), isolierte Erde.
Gegensatz: geerdete Netze, siehe TT/TN-Netz

Protective Extra Low Voltage (engl.), Funktionskleinspannung mit
sicherer Trennung. Weitere Informationen: IEC 60364-4-41.

Effektivwert einer Spannung (Vims) oder eines Stromes (Ams); Abkiir-
zung fur "Root Mean Square".

Die Schutzart ist eine genormte Festlegung fiir elektrische Betriebs-
mittel, um den Schutz gegen das Eindringen von Fremdkoérpern und
Wasser zu beschreiben (Beispiel: IP20).

Sicherheitsfunktionen werden in der Norm IEC 61800-5-2 definiert
(zum Beispiel Safe Torque Off (STO), Safe Operating Stop (SOS)
oder Safe Stop 1 (SS1)). Bei korrekter Verdrahtung erflillen die
Sicherheitsfunktionen die in der IEC 61800-5-2 festgelegten Anforde-
rungen.

Die Positionsabweichung ist die Differenz zwischen Sollposition und
Istposition. Die aktuelle Positionsabweichung setzt sich zusammen
aus der lastbedingten und der dynamischen Positionsabweichung.

Uberwachungsfunktionen ermitteln dauerhaft oder zyklisch einen Wert
(zum Beispiel durch Messen), um zu prifen, ob der Wert innerhalb der
zulassigen Grenzen liegt. Uberwachungsfunktionen dienen der Feh-
lererkennung. Uberwachungsfunktionen sind keine Sicherheitsfunktio-
nen.
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Stichwortverzeichnis

Austausch des Motors ...........c..cceeeevenn.. 432
24 V Steuerungsversorgung .................... 143
Baudrate .........ccoooviioiie 164
AbKUrzungen ...........cccoooeevevieiieiieee 433 )
Begriffe ..o, 433
AbMESSUNGEN ......ooviieieeeeeeeeeeeeen 33 o
Beispiele .........cccoooviioiieee 279
Abschlusswiderstande .
BelUftung .........coooovioieeeee 104
CANopen ..........cccceveveeeeen. 128, 129 ) .
Bestimmungsgemalfie Verwendung .......... 10
Anschluss .
Betrieb ......ooooviiieee 199
CAN e, 126 )
Betriebsarten .............ccocoooiiiiiiiii, 204
DC-BUS ......oooeieieeeeeeeeeee 133 ) .
Betriebszustande ...............cccoooveeieieel. 202
Encoder .........ccoovvveivoiieeeee 148 )
Zustandsdiagramm ....................... 202
Endstufenversorgung ..................... 130
Bezugsquelle
Externer Bremswiderstand ............ 135
CAD-Daten .........cccoooveeeeeeceeeeee. 19
Haltebremse ..........c..c.......... 141, 149 .
Handblcher ...........cccoocoovviieie 19
MOLOF ... 148 .
Inbetriebnahmesoftware ................ 167
Motor-Encoder ..........ccoovvvvveeevennn.. 123 )
Bremswiderstand ................ccoceoiiieinn, 52
Motor-Phasen ...........cccccoccvveveeenn. 137 . L
dimensionieren ..............ccccccceeeen. 95
P e 124
eXIern ..o 60
Sicherheitsfunktion STO ................ 143
Steuerungsversorgung 24V .......... 143
STO oo 143 CAD-DALEN ..o 19
Umgebung .........ccccooeveeeiieiceeeee 31 CAN
Anschlussbild anschlieRen ... 129
24V Versorgung .........cccceeeeveenenne. 144 Anschluss 126
CAN .................................................. 128 AnSCthSSbild .............................. 128
Externer Bremswiderstand ............ 136 CANopen
Grafikterminal ...............cccccoeeen.. 125 Abschlusswiderstiande . 128, 129
Motor-EnCOder ... 123 CWICCW oo 49
P e 125
Steuerungsversorgung .................. 144
Austausch Antriebsverstarker .................. 430
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Externer Bremswidersteand
DC-Bus Kabelspezifikation ......................... 136
Anschluss 133 Externes Netzfilter .............ccooovvvveveeceen. 61
Gemeinsamer .............cccccccceeeeeennn. 84
Definition
FaultReset ...........ccooviiiic 203
Safe Torque Off ..., 85
i Fehlerbehebung ....................cccoccooil 283
Sicher abgeschaltetes Moment ...... 85
Fehlermeldung zurlicksetzen .................. 203
STO e 85
) Feldbus
DiagnoSe .......ccoovveeieeeeeeeeeeeeeeeee 283
) CAN Lo, 126
Diagramm
) Frequenz Endstufe ................ccccocooeiiinnn. 42
A/B-Signale ............cccccoeiiiiie 48
) Funktion
CW/CCW-Signale ............ccccceeeen... 49
) Sgnale AIB ..........ccooooeieee 48
P/D-Signale .......ccccoeeovveiieeeeee. 50
) o . Sgnale P/D ........ccccooovveiiee. 50
Dimensionierung Bremswiderstand .......... 95
Signale CW/CCW .........ccceerrnnnen. 49
DOM .o, 433
Funktionale Sicherheit ........................ 51,75
E
Einbaulage ..........cccoooveoiiii 107
- Gefahrenklassen ................ccccocoveiiie . 9
Einflhrung ........ccoooiiieeeeeeeee, 21
. ) Gemeinsamer DC-Bus ............................... 84
Elektrische Installation Motor ................... 145
Gerat
EMV e 79
montieren .............ccccccoeeveeeeieene. 105
Malnahmen zur EMV-Verbesserung
............................................................. 80 Geréateadresse ..............ccccccceevevennn... 164
Encoder ..., 68 Geratelbersicht ............c.occoooviiiii, 21
anschlielen ...........cccoooveevvveeeeee. 148 Geschltzte Verlegung ..........ccccoeoveevennne. 89
Encoder (Motor) anschlie’ien Motor-Encoder GIOSSAr .......cooveeeieeeeeeeeeee 433
anschlielen ...........cccooovveevvveeene. 124 Grundlagen ...........ccooveeiieeeeeeeeeeen 75
Endstufenfrequenz .................c.ccocoei 42
Endstufenversorgung
anschlieRen ...............owcovveveere. 132 Haltebremse
ENtSOrguNng ..o 427, 432 anschliefen ..., 149
externe Bremswiderstande 60 ANSChIUSS ........ccoiiiiiiiiiie 141
Externer Bremswiderstand Handbtcher
anschlieRen .. 135, 137 Bezugsquelle ............cccccoveeeieei. 19
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: Malzeichnung, siehe Abmessungen
Inbetriebnahme ................cccooviiiiie, 151 Mechanische Installation ....................... 103
Baudrate .. 164 Montageabstande ..................ccccoeoeeeinnnn. 104
Geréteadresse ... 164 Montageort
SCNME ..o 168 UMGEBUNG ..o 31
Sicherheitsfunktion STO berpriifen Motor
........................................................... 198 anschlieBen ... 148
Inbetriebnahmesoftware Motor-Encoder
Bezugsquelle ... 167 anSChIIEREN ............ooovevvvveevvevreeeeen 123
Online-Hilfe ..., 167 ENCOAEMYD oo 123
Installation ... 99 Funktion .. .. .. 123
Elektrische Installation Motor ........ 145 Motorkabel
Mechanische ... 103 anschlieRen ... 140
IP-Schutzart ... 31
K
Netzfilter
Kabel ... 81 extern ... 61
Kabelspezifikation Netzversorgung anschlielen ................... 132
Externer Bremswiderstand ............ 136
Geschutzte Verlegung .................... 89
Grafikterminal ...........cccccovvvveeen. 124 Parallelschaltung DC-Bus .......................... 84
Haltebremse ...........cccccooviveinnne. 150 Parameter ... 207
Motor-Anschluss ..........ccccooeeveni.. 139 Darstellung ........ccccocvevveveeieee. 297
Motor-Encoder ............ccccccceinnne. 123 PC
PC 124 anschlieRen .............ccoeeiieennnnn, 124
Kennlinien ..., 63 Anschluss ..o 124
Komponenten und Schnittstellen ............... 22 PDO-Mapping .......ccooveeeeeeeeeeeeeeeeee. 413
Konformitatserklarung .............cccccccoeeennen. 70 dynamisches ...........ccccocevveveeeennne. 414
L Struktur der Eintrage .................... 414
Potentialausgleichsleitungen ...... 80, 81, 129
Lagerung ..., 432 PUIS/RICAUNG ..o 50
Lieferumfang ..o, 102 PWM-Fre€qUENZ. ... 42
M
Mafnahmen zur Verbesserung der EMV . 80 Qualifikation des Personals ....................... 10
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Safe Torque Off ..o 85 Technische Daten ..., 29
Definition .........ccoooeveeeeeeeeeee. 85 Typenschild ..o, 23
Schaltschrank ...........ccccoooeeeieviiiiiieeen.. 103 TypenschlUssel ...........cccoovvoieveeciieiie. 26
Schutzart ..o 31
SEIVICE ...oovoviiieiiiceeeeeeee e 427
Serviceadresse ... 428 UDErSiCht ... 110,155
Sicher abgeschaltetes Moment Uberspannungskategorie
Deflnltlon ........................................ 85 UL ....................................................... 68
Sicherheitsfunktion Uberwachungen
Anforderungen ..., 87 MOtOrpRESEN ...oooooooooiirrcrnn 140
Anwendungsbeispiele ... 92 Uberwachungsfunktionen .......................... 97
Definition .........ccccoooiiii 85
Definitionen ..., 85
. UL
Stopp-Kategorie O ...............ccco........ 85
Stopp-Kategore 1 ... 85 Sicherungen ............cccccccoevveieie. 68
Sicherheitsfunktion STO ............................. 85 Uberspannungskategorie .............. 68
ansChlieReN ...........ccooocccveeocceen. 144 UL, Bedingungen flr
Sicherheitsfunktion STO berpriifen ...... 198 Verdrahtung ..., 68
Sicherheitshinweise ...................cccocoooeea. 9 Umgebung
Sicherungen UL ..o, 68 ANSCAIUSS .o 31
Signale Montageort .............ccoooveoviiiiie 31
AIB oo, 48 Umgebungsbedingungen .................... 29
CWICCW ..o 49
Puls/Richtung .............ccocooviiii 50
Verdrahtung UL ..o, 68
Steuerungsversorgung verdrahten ......... 143
Versand ..........cccoocveveieieeeeeeee e 432
STO .o 85
Verschmutzungsgrad ..............ccccooeeven.. 31
Anforderungen ...l 87
anschlieen ............ccococeeveieeienn, 144
Anschluss ..., 143
Wartung .......coooeiiiieee e 427
Anwendungsbeispiele .................... 92
Definitionen ..............cccooooeeiieen. 85
Stopp-Kategorie 0 ..., 85 Zertifizierungen .............cccccocoeveiiieen. 69
Stopp-Kategorie 1 ............ccoovviiiiii, 85
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