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Sicherheitshinweise @

Wichtige Informationen

HINWEISE

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

Wird dieses Symbol zusatzlich zu einem Sicherheitshinweis des Typs ,,Gefahr” oder

hat.

Dies ist ein allgemeines Warnsymbol. Es macht Sie auf mdgliche Verletzungsgefahren
aufmerksam. Beachten Sie alle unter diesem Symbol aufgefiihrten Hinweise, um

~Warnung“ angezeigt, bedeutet das, dass die Gefahr eines elektrischen Schlags
besteht und die Nichtbeachtung der Anweisungen unweigerlich Verletzung zur Folge
A Verletzungen oder Unfélle mit Todesfélle zu vermeiden.

A GEFAHR

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

A WARNUNG

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

A VORSICHT

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

HINWEIS

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

35013564 12/2018 7



BITTE BEACHTEN

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

Als qualifiziertes Fachpersonal gelten Mitarbeiter, die Gber Fahigkeiten und Kenntnisse
hinsichtlich der Konstruktion und des Betriebs elektrischer Gerate und deren Installation verfiigen
und eine Schulung zur Erkennung und Vermeidung mdéglicher Gefahren absolviert haben.
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Uber dieses Buch &3

Auf einen Blick

Ziel dieses Dokuments
In dieser Anleitung wird anhand eines Beispiels beschrieben, wie Sie Motion-Funktionsbausteine
(MFB) mit Modicon M340 mithilfe von EcoStruxure™ Control Expert verwenden. Diese Funktions-
bausteine ermdglichen die vereinfachte Verwaltung von Antriebsreglern und Antriebsverstarkern
Uber den CANopen-Bus.
Sie missen im Umgang mit der Software EcoStruxure™ Control Expert besonders erfahren sein,
um Motion-Funktionsbausteine nutzen zu kénnen, da deren Implementierung die Verwendung von
Standardfunktionen (Dateneditor, IODDT usw.) erfordert.

Ferner sollten Sie Uber sehr gute Kenntnisse im Bereich der Bewegungssteuerung verfugen, bevor
Sie eine Anwendung entwickeln und in Betrieb nehmen, bei der es um die Implementierung von
Achsenbewegungen geht.

Gililtigkeitsbereich
Dieses Dokument ist giltig ab EcoStruxure™ Control Expert 14.0.

35013564 12/2018 9



Verwandte Dokumente

Titel der Dokumentation Referenznummer
EcoStruxure™ Control Expert, Bewegungsfunktionsbausteine, 35010605 (Englisch),
Bausteinbibliothek 35010606 (Franzdsisch),

35010607 (Deutsch),
35010609 (ltalienisch),
35010608 (Spanisch),
35012310 (Chinesisch)

Premium mit EcoStruxure™ Control Expert, Bewegungsfunktionsbausteine, | 35010601 (Englisch),
Kurzanleitung 35010602 (Franzdsisch),
35010603 (Deutsch),
35010600 (ltalienisch),
35010604 (Spanisch),
35012309 (Chinesisch)

Modicon M340, CANopen, Konfigurationshandbuch 35013944 (Englisch),
35013945 (Franzdsisch),
35013946 (Deutsch),
35013948 (Italienisch),
35013947 (Spanisch),
35013949 (Chinesisch)

Sie kdnnen diese technischen Verdéffentlichungen sowie andere technische Informationen von
unserer Website herunterladen: www.schneider-electric.com/en/download.
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Teil |

Erste Schritte im Umgang mit einer Einzelachsanwendung

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird in der Form eines Lernprogramms ein Beispiel fir eine Bewegungs-

steuerung erldutert, bei der mit Control Expert implementiert werden.

Inhalt dieses Teils

Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
1 Vorwort 13
2 Konfiguration der Anwendung 19
3 Anwendungsprogramierung 57
4 Anwendungs-Debugging 73
5 Anwendungsausfiihrung 81
6 Anwendungspflege 83
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Einzelachsanwendung
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Kapitel 1

Vorwort

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die Spezifikationen der Anwendung sowie die bei ihrer Entwicklung

angewandte Methodologie.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Allgemein 14
Verfugbarkeit der Bausteine an verschiedenen Reglern 15
Vorgehensweise 17

35013564 12/2018
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Vorwort

Allgemein

Einflihrung

Der MFB, der Control Expert nutzt, ist eine neue Funktionalitit der Bewegungssteuerung. Uber
den CANopen-Bus haben Sie vereinfachten Zugang zu den grundlegenden Funktionen an
Servoantrieben und drehzahlgeregelten Antrieben.

Mit dieser Funktion, die Sie Uber den Projekt-Browser aufrufen, haben Sie die folgenden
Méglichkeiten:

e Deklarieren und Konfigurieren von Achsen in Control Expert

e Erstellen von Variablen fur die Bewegungssteuerung

e Steuern der Achsen Uber elementare Funktionsbausteine fur die Bewegungssteuerung

Technische Daten

Die vorgeschlagene Anwendung dient folgenden Zwecken:

e Verwalten der Betriebsarten einer linearen Achse mithilfe des Servoantriebs Lexium 05 .

e Bewegen der Achse in die Ruhestellung, Durchfiihren von Umkehrbewegungen bzw. Bewegen
der Achse in verschiedene Stellungen

e Maglichkeit zur Unterbrechung der Bewegung mittels Stoppbefehl

Es missen alle Vorkehrungen zur Durchfiihrung von Fehlerdiagnose und Quittierung getroffen
werden.

Normen

Die Bausteine der MFB-Bibliothek erflllen die folgenden Normen:
e PLCopen-Standard

14
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Vorwort

Verfligbarkeit der Bausteine an verschiedenen Reglern

Motion-Funktionsbausteine
Die Verfugbarkeit der Bewegungsfunktionsbausteine kann den folgenden Tabellen entnommen

werden.
Typ Bausteinname ATV 31 ATV | ATV |Lexium |Lexium | Lexium IclA
ATV312(7.) |32 |71 |32, 32i 05 15 HP, IFA,
MP, LP IFE,
IFS
PLCopen MC_ReadParameter X X X X X X X
motioncontrol VA1 e \writeParameter X X |x |x X X X
MC_ReadActualPosition X X X X
MC_ReadActualVelocity (1.) | X X X X X X X
MC_Reset X X X X X X X
MC_Stop X X X X X X X
MC_Power X X X X X X X
MC_MoveAbsolute X X X X
MC_MoveRelative X X X
MC_MoveAdditive X X X
MC_Home X X X X
MC_MoveVelocity X X X X X X X
MC_ReadAxisError X X X X X X X
MC_ReadStatus X X X X X X X
MC_TorqueControl (1.) X X X X (3.)
MC_ReadActualTorque (1.) | X X X X X X
MC_Jog (2.) X X X (3.), X
ausge-
nommen
15LP
Funktionen zur TE_UploadDriveParam X X X X(6.), X X X
Sicherung und auler 32i
Wiederherstellung |+ poynioadDriveParam | X X X |x@6) |x X X
d__er I?arametersatze auler 32i
fur die
Rezeptverwaltung
oder den Austausch
eines defekten
Reglers

35013564 12/2018 15



Vorwort

Typ Bausteinname ATV 31 ATV | ATV |Lexium | Lexium | Lexium IclA
ATV312(7.) |32 |71 32, 32i 05 15 HP, IFA,
MP, LP IFE,
IFS
Erweiterte Lxm_GearPos X@4) |X(5)
Funktionen fiirden || , .\ GearPoss X X (4) |X(5)
Lexium
Lxm_UploadMTask X
Lxm_DownloadMTask X
Lxm_StartMTask X X
Systemfunktion CAN_Handler X X X X X X X
1. PLCopen V0.99 Erweiterung 2
2. Kein PLCopen-Standard
3. Nur fur Firmware-Version >= 6.73
4. Nur fur Firmware-Version >= 1.403
5. Nur fir Firmware-Version >= 2.36
6. Die Parameterliste gilt fiir Regler des Typs Lexium 32 Advanced.
7. Uber eine ATV 31 V1.7 CANopen-Gerétekonfiguration.

16 35013564 12/2018



Vorwort

Vorgehensweise

Ubersicht

Das folgende Flussdiagramm zeigt die verschiedenen Phasen der Installation der Anwendung:

Konfiguration der Hardware mit
Control Expert

i)

Deklaration und Konfiguration des
CANopen-Busses mit Control Expert

y

Konfiguration der Achsen per MFB
mit Control Expert

4

Hardwarekonfiguration der Regler

v

Programmierung der Anwendung
mit der MFB-Bibliothek

v

Debugging

v

Betrieb

v

Wartung

35013564 12/2018
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Vorwort

Die folgende Tabelle fiihrt die Tatigkeiten auf, die in jeder Stufe des Flussdiagramms
durchzufiihren sind.

Schritt

Beschreibung

1

In Control Expert:
e Erstellen Sie das Projekt und wahlen Sie den Prozessor aus.

In Control Expert:

e Offnen Sie eine CANopen-Buskonfiguration.

Wahlen Sie den CANopen-Slave im Hardwarekatalog aus.

Weisen Sie dem neuen Gerét eine topologische Adresse zu.

Uberpriifen oder konfigurieren Sie die MFB-Funktion im Konfigurationsfenster des Gerats.
Aktivieren Sie die CANopen-Konfiguration.

Uberpriifen Sie die Genauigkeit der Konfiguration mittels der Baumstruktur der CANopen-
Konfiguration im Projekt-Browser.

Erstellen Sie die Achsen im Verzeichnis Bewegung des Projekt-Browsers.
Definieren Sie die mit diesen Achsen verbundenen Variablen wahrend der Erstellung der Achsen

In der PowerSuite-Software:

e Stellen Sie eine Verbindung zum Gerét her.

® Geben Sie die erforderlichen Parameter fiir den richtigen Betrieb der CANopen-Kommunikation
ein (Adresse, Geschwindigkeit usw.).

Programmieren Sie die Bewegungsablaufe mit den entsprechenden Funktionsbausteinen in der
MFB-Bibliothek.
Weisen Sie die Variablen zu, die bei der Erstellung der Achsen mit den MFBs definiert wurden.

Debuggen Sie die Achsen mit PowerSuite.

In Control Expert:

o Debuggen Sie das Programm Uber die Animationstabelle.
o Verwenden Sie die Daten uber die Bedienerfenster

Verwalten Sie die Produktionsrezepte mit den entsprechenden Funktionsbausteinen aus der MFB-
Bibliothek:

o Erstellen und sichern Sie die Rezepte.

o Ubertragen Sie die Daten aus den Rezepten

Nutzen Sie die Verfahren zum Sichern und Wiederherstellen von Daten.

18
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Kapitel 2

Konfiguration der Anwendung

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die verschiedenen Phasen der Anwendungskonfiguration beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
21 Hardware- und Softwareumgebungen 20
2.2 Konfiguration der Anwendung mittels Control Expert 24
2.3 CANopen-Buskonfiguration 29
24 Achskonfiguration mit Hilfe des Bewegungs-Baum-Managers 37
2.5 Konfigurieren des Lexium 05 49
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Anwendungskonfiguration

Abschnitt 2.1

Hardware- und Softwareumgebungen

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt sind die in der Anwendung verwendeten Hardware- und Softwareumge-
bungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite
Anwendungskonfiguration mit einem Lexium 05 21
Softwareanforderungen 22
Hardwareanforderungen 23
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Anwendungskonfiguration

Anwendungskonfiguration mit einem Lexium 05

Ubersicht
Die vorgeschlagene Architektur ist einfach und berlicksichtigt die Implementierungsprinzipien
einer Bewegungssteuerung.
Dieser realistischen Architektur kénnen weitere Gerate zur Verwaltung mehrerer Achsen
hinzugefugt werden.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Architektur, die in der Anwendung verwendet wird, die ein
Lexium 05 enthailt.

Control
Expert

Modicon M340

==
== ¢
D!

=

<« o

Abzweigg- LR
ehduse ] S~<

PowerSuite

LEXIUM 05
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Anwendungskonfiguration

Softwareanforderungen

Ubersicht

Um das Beispiel zu implementieren, miissen bestimmte Softwareelemente auf einem einzigen PC
installiert sein. Dies ermdglicht Ihnen die Konfiguration der verschiedenen verwendeten Geréte,
die Festlegung der Parameter flr diese Gerate sowie den Betrieb dieser Gerate.

Die Softwarearchitektur besteht aus:

e Control Expert, das flr die Steuerung des Servoantriebs iber den CANopen-Bus durch
Programmierung von Bewegungen verwendet wird.

e Die Powersuite, die zum Festelegen der Parameter und Einstellen des Servoantriebs Lexium
05 verwendet wird.

In bestimmten Fallen kann die Verwendung von PowerSuite vermieden werden, indem die
Konfiguration und Einstellung tuber die Benutzerschnittstelle (siehe Seite 54)an der Frontseite des
Lexium 05 vorgenommen wird.

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 21), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Hardware Softwareversion im Beispiel Firmwareversion
Modicon M340 | Unity Pro V5.0 -
Lexium 05 PowerSuite fiir Unity V5.0 V2.5, Patch V2.2.0B V1.403

HINWEIS: Unity Pro ist die vorherige Bezeichnung von Control Expert bis Version 13.1.

22
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Anwendungskonfiguration

Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 217)auf, die fir die Implemen-
tierung der MFBs fur den Lexium 05 in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800

CANopen-Anschlusskasten zwischen dem Modicon M340 und dem VW3CANTAP2
Servoantrieb Lexium 05

RJ45-Programmierkabel mit RS485/RS232-Adapter zwischen ACC2CRAAEF030
Anschlusskasten und Servoantrieb

Lexium 05 - Servoantrieb LXMO5AD10M2
Lexium 05 - Motor BSHO551T

HINWEIS: Der Abschlusswiderstand ist im Lexium 05 integriert.
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Abschnitt 2.2

Konfiguration der Anwendung mittels Control Expert

Inhalt dieses Kapitels

Dieser Abschnitt beschreibt die Hardware-Konfiguration mit Control Expert.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Erstellen des Projekts 25
Konfiguration der Master-Task 27

24

35013564 12/2018




Anwendungskonfiguration

Erstellen des Projekts

Auf einen Blick

Das Entwickeln einer Anwendung mit Control Expert beinhaltet das Erstellen eines Projekts, das
einer SPS zugewiesen ist.

Vorgehensweise zum Erstellen eines Projekts
Die folgende Tabelle zeigt das Verfahren zum Erstellen des Projekts mit Control Expert.

Schritt | Aktion
1 | Starten Sie die Software Control Expert.

2 | Klicken Sie auf Datei und dann auf Neu und wahlen Sie die Steuerung aus.

Neues Projekt

Alle Versionen anzeigen

SPS B&éﬂgfﬁ@ﬁ? Beschreibung
[} Modicon M340 Abbrechen
BMX P34 1000 02.10 CPU 340-10 Modbus
BMX P34 2000 02.10 CPU 340-20 Modbus
BMX P34 2010 02.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 20102 02.10 CPU 340-20 Modbus CANopen2
BMX P34 2020 02.10 CPU 340-20 Modbus Ethernet
BMX P34 2030 02.00 CPU 340-20 Modbus CANopen
BMX P34 20302 02.10 CPU 340-20 Modbus CANopen2
BMX PRA 0100 02.10 Peripherieadapter fir dezentrale E/A
Premium
Quantum

— Projekteinstellung

Einstellungsdatei:

Wenn Sie alle SPS-Versionen einsehen mochten, aktivieren Sie die Option ,Alle Versionen anzeigen®.

Wahlen Sie den gewiinschten Prozessor unter den angezeigten Prozessoren aus.
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Schritt

Aktion

5

Wenn Sie ein Projekt mit spezifischen Werten fiir die Projekteinstellungen erstellen méchten, markieren Sie
die Option Einstellungsdatei und verwenden Sie die Suchschaltflache, um die XSO-Datei
(Projekteinstellungsdatei) auszuwahlen. Sie kdnnen auch eine neue Datei erstellen.

Ist die Option Einstellungsdatei nicht ausgewahlt, werden Standardwerte fir die Projekteinstellungen
verwendet.

Bestétigen Sie die Anderungen durch Klicken auf OK. StandardméRig fiigt die Anwendung ein Rack und
eine Stromversorgung ein.

26
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Konfiguration der Master-Task

Allgemein

Der erste auszuflihrende Schritt bei der Erstellung eines Programms ist die Auswahl der Task-
Typen.

Es wird geraten, die Reglerbewegungen mit Hilfe von MFBs in der MAST-Task zu programmieren.
Diese Task muss regelmaRig abgefragt werden.

A VORSICHT

UNERWARTETES VERHALTEN DER MFB

Mischen Sie keine MAST- und FAST-Tasks. Es ist moglich, die FAST-Task flr die
Programmierung der MFBs zu verwenden.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder Sachschéden zur Folge
haben.
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Konfiguration

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Festlegung der Parameter der MAST-Task
beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Erweitern Sie im Projekt-Browser das Verzeichnis Programm.
Der Inhalt des MAST-Verzeichnisses wird angezeigt.

2 | Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Verzeichnis MAST und fiihren Sie dann den Befehl
Eigenschaften im Kontextmeni aus.
3 | Klicken Sie auf Eigenschaften. Daraufhin wird das folgende Dialogfeld angezeigt:
MAST-Eigenschaften
Allganeineg Kommentar
Name: Konfiguration
laast | fa Periodisch Dauer: (20 ﬁ (ms):
7 Zykliscl =
A Watch Dog: [290 EII (ms):
OK Abbrechen | Anwenden Hilfe
4 | Wahlen Sie als Art der Abfrage Periodisch aus.
5 | Stellen Sie die Dauer der Task auf 20 ein.
6 | Setzen Sie den Watchdog-Wert. Dieser muss grof3er als der Wert der Dauer sein.
7

Klicken Sie auf OK, um die Konfiguration zu bestatigen.

28
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Abschnitt 2.3
CANopen-Buskonfiguration

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Konfiguration des CANopen-Busses behandelt.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite
Verfahrensweise bei der Inbetriebnahme des CANopen-Busses 30
Konfiguration des CANopen-Ports 31
Konfiguration des CANopen-Slaves 33
Uberpriifen der CANopen-Buskonfiguration 36
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Verfahrensweise bei der Inbetriebnahme des CANopen-Busses

Ubersicht

Das folgende Flussdiagramm beschreibt die Vorgehensweise bei der Implementierung von einem
CANopen-Bus mit Modicon M340.

// Konfiguration des CANopen-Ports
der CPU (des Masters)

Y

Deklaration des ausgewahlten Slaves
im Hardwarekatalog

’

Konfiguration des Slaves

mit Control Expert

Aktivieren der Konfiguration
mit Control Expert

Uberpriifen des CANopen-Busses

k im Projekt-Browser
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Konfiguration des CANopen-Ports

Einfiihrung
Mit Control Expert kénnen Sie den CANopen-Bus definieren.

Der CANopen-Busmaster ist ein in der CPU integrierter Port.
Zuerst muss der Busmaster konfiguriert werden.
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Konfigurieren des CANopen-Busmasters

Diese Tabelle beschreibt die Vorgehensweise beim Konfigurieren eines CANopen-Ports mit
Control Expert.

Schritt | Aktion
1

Erweitern Sie im Control Expert Projekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration und doppelklicken Sie auf
den SPS-Bus.

2 Doppelklicken Sie auf den CANopen-Port der SPS.
Ergebnis: Das Fenster fiir die Konfiguration des Ports wird angezeigt:

Il 0.0: CANopen: CANopen-Befehlskopf

M =

Kommunikator-Steckplatz CANopen

E GANopen-Befehlskopf [H] Konﬁg|

E,, Kanal 2 rbngange —————————————— FAusgange —————————————————
s Werthalien  ZURUGKSETZEN
Anzahl Worte (%MW) (32 3: Anzahl arte (KW (32 3:
Index von 1 %l lo—g Inclex von 1 %Ry IO__:
AnzahlBits (M) [32 2 Anzahl Bits (%M) N

Incex von 1 %k 0 = Index von 1. %M 0
Bus-Parameter

Uhertragungsgeschwindigkeit 500 ¥ |kBaud
SYMC-Nachrichien COB-ID (B ]

o

SYNC-Periodenzeit 100 ms
Funktion:
Task
MAST _V_|

Wahlen Sie im Bereich Busparameter fiir die Ubertragungsgeschwindigkeit den Wert 500 kBaud.
Wahlen Sie im Bereich Task die Option MAST.

Wahlen Sie im Bereich Ausgénge die Optionsschaltflache Zuriicksetzen. (Dringend empfohlen!)
Bestatigen Sie die Konfiguration.

Note: Wir empfehlen die Verwendung von IODDT T_COM_CO_BMYX, die der verbleibenden

Programmierung des CANopen-Ports entspricht. Geben Sie als Préfix fiir Name CAN ein.
SchlieRen Sie das Fenster.
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Konfiguration des CANopen-Slaves

Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt | Aktion

1 Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstdndig und fiihren Sie
einen Doppelklick auf CANopen aus.

Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

[l CANopen N

Bus | |

| Konfigurierte Anschlusspunkte: 0
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Schritt | Aktion
2 Wahlen Sie Bearbeiten -~ Neues Gerét aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:
Neues Gerit
Topologische Adresse:  [1.63]
MNocle-ID: 2
OK
Tellenummer Beschreibung |—‘
[=1:- CANopen-Daen Abbrechen |
[+}- - Diskret
[=] ;- Bewegung %
Lo ANVEWILT Altivar 31 CAMopen Slave DSP402 (TEATV3111E eds)
- ATVI T2 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 TEATV31 2E eds)
-- ANV W1 3 Altivar 31 CANopen Slave DSP40Z TEATYIIT1SE eds)
- ANVE VLT ATVET (TEATVET1E eds)
- AVTLVI AN TEATV/TT1E eds)
< lolA FA IclAFA CANopen (IdA-FAeds)
- BIAFE [2IA4IFE CAMopen (lclAFE eds)
-- k& IFS lclAIFS CAMopen (lclAIFS eds)
- olA_MORS 14065 basiert aufProflen D5301V4.01 und DSP402 W20 (BLIC
Lesaumido DX CANopen [TEDCX107_0100E eds)
LexiumCa_WFB Lo PLCopen LEAUMOG_WFBEDS)
+--- Lexum150P _V1_4 | EOS tr Redler Cexium 19CP (TELHRTOLP U147 eds)
- LexiumT5MH_ w61 EDS T Regler Lesaum TSMPHP TECMTEMA_DB0TE edls]
' t--- Osicoder Osicoder - Rotary-Muliium-Absoluwerigeber (TEXCCIB_UTUUE eds)
[+F-- Anclere
~Drop-end-Modul
3 Geben Sie den Wert ,,2“ flr die ,Topologische Adresse* ein.
Wahlen Sie das Slave-Gerat Lexium05_MFB aus.
34
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Schritt | Aktion

4 Klicken Sie auf ,OK®, um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Geréat gedffnet:

[l CANopen _ O

Bus | |

| Konfigunerte Anschiusspunkle: 1

5 Wahlen Sie Bearbeiten -~ Modul éffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

6 Wahlen Sie die Registerkarte Fehleriiberwachung.
Priifen Sie, dass der Wert fir Knoten-Heartbeat-Producer-Dauer 300ms entspricht.

7 Sie werden beim SchlieBen des Geréte- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Uberpriifen der CANopen-Buskonfiguration

Einflihrung
Der CANopen-Bus wird im Projekt-Browser im Verzeichnis Konfiguration angezeigt.

Nachdem Sie die CANopen-Konfiguration ausgewahit und aktiviert haben, werden die CANopen-
Slaves im Projekt-Browser angezeigt.

Die topologische Adresse des CANopen-Busses wird von Control Expert automatisch berechnet.
Dieser Wert kann nicht gedndert werden.

Die folgende Abbildung zeigt den CANopen-Bus mit dem Slave-Gerat aus dem Lernbeispiel:

Projekt-Browser
%g Strukturansicht

|- Station

@

gﬁﬂ_k,o SPSBUs

--- [T B XBP 0800

S FRr)P): BMX GPS 2000
<< [By D BMX P34 2030

&« CANopen

Tapologizche Adrezze
des CAMopen-Bus (kann
nicht geandert werden]) ™|

[F-o-e- !ﬂ,& CANopen
—t —» Ome 2 CANopen-Daten

E1------ M 00LEXUMIE_MFB v\
........ {1 Abgeleitete Datentypen m
[ (] Abgeleitete FB-Typen
e {: Variablen und FB-Instanzen

E— ------ 4] Bewegung

Adresse des Slaves

It

™ Geratename
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Abschnitt 2.4

Achskonfiguration mit Hilfe des Bewegungs-Baum-Managers

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Abschnitt wird das zum Projekt-Browser von Control Expert hinzugefligte Verzeichnis

Bewegung beschrieben. AulRerdem wird ein Verfahren zur Erstellung der Achse in diesem
Verzeichnis erlautert.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:
Thema Seite
Verzeichnis ,Bewegung*“ 38
Achsenerstellung und -konfiguration 40
Die Objekte Axis_Ref, Can_Handler, AxisParamDesc und Recipe 45
Konfigurationsergebnis im Verzeichnis "Bewegung" 47
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Verzeichnis ,Bewegung*”

Einflihrung

Das Verzeichnis Bewegung in der Strukturansicht des Projekts ermoglicht Ihnen, die Deklaration
und Konfiguration der Servoantriebe aufzurufen.

Bei der Deklaration eines Servoantriebs miissen verschiedene Informationen eingegeben werden.

Hierzu gehort unter anderem Folgendes:

Name des Servoantriebs
Typ des Servoantriebs

Referenz des Servoantriebs
Version des Servoantriebs

CANopen-Adresse des Servoantriebs

Eingabe der Namen der mit der Achse verbundenen Variablen

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fur die Baumstruktur des Verzeichnisses Bewegung:

Projekt-Browser

%8 Strukturansicht

[ {1 Abgeleitete Datentypen
[ {1 Abgeleitete FB-Typen

---r--f3] Bewegung
{ B8N
; porsoas D Rezept!
i -------- ORezep?
E:] """" {1 Kommunikation
| (1 Programm
| {1 Animationstabelle
B}--oeeee (1 Bedienfenster
[ 3 f— {1 Dokumentation

EI """" D Variablen und FB-Instanzen

I Bewegungs-Baum-Manager

In dieser Abbildung lautet der dem Servoantrieb zugewiesene Name ,Achse_Z".
Bei der Erstellung jeder Achse wird ein Standardrezept zugewiesen. Es ist mdglich, mehrere

Rezepte (siehe Seite 70) zu erstellen.
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Zugangliche Dienste

Das Verzeichnis Bewegung ermdglicht Thnen den Zugriff auf die folgenden Dienste, die Uber das
entsprechende Kontextmen( aufgerufen werden kdnnen:

Verzeichnis Dienst

Bewegung Neue Achse: Ermaglicht die Erstellung einer neuen Achse.

Achse Neues Rezept: Ermdglicht die Erstellung eines neuen Rezepts.
Léschen: Ermdéglicht das Léschen einer Achse.
Eigenschaften: Ermdglicht den Zugriff auf die Eigenschaften einer Achse.

Rezept Léschen: Ermdéglicht das Léschen eines Rezepts.
Eigenschaften: Ermdglicht den Zugriff auf die Eigenschaften eines Rezepts.
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Achsenerstellung und -konfiguration

Allgemeines
Das Verzeichnis Bewegung ermdglicht die Vereinbarung einer Achse.
Durch diese Erstellung gestalten sich die Verwaltung und die Programmierung der Achse in
Control Expert um einiges einfacher.

HINWEIS: Bei einer Anderung an einem Gerét auf dem CANopen-Bus miissen die Servoantriebe,
die von der Anderung nicht betroffen sind, nicht neu konfiguriert werden.
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Erstellen einer Achse
Fuhren Sie folgende Aktionen aus:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Verzeichnis Bewegung und fiihren Sie den Befehl
Neue Achse im Kontextmenu aus.

Mit einem Klick auf Neue Achse 6ffnen Sie Dialogfeld mit drei Registerkarten.

Auf der Registerkarte Allgemein
® geben Sie Folgendes ein:
O einen Namen

e wahlen Sie:
Q einen Servoantrieb in der Liste
QO eine kompatible CANopen-Adresse

Hinweis: Wenn die CANopen-Adressen noch nicht definiert wurden, behalten Sie die Angabe
<Keine Verbindung> in der Liste bei. Selbst wenn als kompatible CANopen-Adresse der Eintrag
<Keine Verbindung> ausgewahlt wird, kann die Entwicklung der Anwendung fortgesetzt werden.
Wenn die CANopen-Adressen definiert wurden, wahlen Sie in der Liste die Adresse eines
kompatiblen Antriebs aus.

Auf dieser Registerkarte wird die Z-Achse Axis_Z folgendermalen konfiguriert:

Projeki-Browser X
?5 Strukiuransicht
-; Station

[#1--=(_3, Konfiguration

[+ - - (3, Abgeleilete Dalentypen
: Abgeleitete FB-Typen
3] Variablen und FB-Instanzen
I‘:_'L--‘ @ Bewegung
BE

- Kommunikation

--[_3, Programm

- - - (3, Animationstabellen
(k- - (3, Bedienerfenster
- [f; Dokumentation

Al\gerﬂe\ﬂlAchsenparameler | Variablenname |

MName

[ Achse_Z

Liste der verfugbaren Laufwerke

[ Lexium 05

Metzwerktyp

[ CANOpen

Liste der kompatiblen Adressen:
B3 ]

OK__| Abbrechen|  Hilie
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Schritt

Aktion

4

Wahlen Sie auf der Registerkarte Achsenparameter Folgendes aus:

o die Referenz des Servoantriebs

® Mindestversion der Firmware des Servoantriebs

Auf dieser Registerkarte wird die Z-Achse Axis_Z folgendermalen konfiguriert:

Projekt-Browser x]
%E Sirukluransicht

- {25 Station

--+(23), Konfiguration

- 3, Abgeleltete Datentypen

1--- (3, Abgeleitete FB-Typen

:1---[_3), Vanablen und FB-Instanzen

B--; {55 Bewegung

Ijj---a,-Kommunikann

Bl----(3, Programm

B -- - (3], Animationstabellen

(- - - (3], Bedienerfenster

-, Dokumentation

Allgemein Achsenparameter | Variablenname ]

Teilenummer:
[ LAMO5AD1077?
Software-Version

[10

1403

0K, Abbrechen

Hinweis: Uberpriifen Sie die Kohdrenz zwischen der Version der Servoantriebs-Firmware und der
in Control Expert deklarierten Version. Die Version dient der Definition der Antriebsparameter. Bei
der Initialisierung des Servoantriebs durch den MFB-Funktionsbaustein CAN_HANDLER wird die

Version getestet

42
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Schritt

Aktion

5

Gehen Sie auf der Registerkarte Variablenname Folgendes ein:

® einen Namen fiir die dem Servoantriebs zugeordnete Variable des Typs Axis Ref
e einen Namen fiir die dem Servoantrieb zugeordnete Variable des Typs Can_Handler

Auf dieser Registerkarte wird die Z-Achse Axis_Z folgendermalen konfiguriert:

Projekt-Browser

%5 Strukturansicht

X

Station
EI@ Konfiguration
-~ Abgeleitete Datentypen

Abgelettele FB-Typen
Variablen und FB-Instanzen
-3} Bewegung

-

2 -Kommunikanon
--[_3, Programm
-3, Animationstabellen
I

Bedienerfenster
Dokumentation

Allgemein| Achsenparameter Var\ablennamel

Variablenname Achsenreferenz

[ Axis_Ref 7
Vanablenname CAMNopen-Handler:

[ Gan_Handler_Z

0K Abbrechen |

Hilfe

Klicken Sie auf OK, um die vorgenommene Auswahl zu bestatigen.

35013564 12/2018

43



Anwendungskonfiguration

Schritt | Aktion

7 | Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Unterverzeichnis Recipe_0 und wahlen Sie im
Kontextmen die Option Eigenschaften aus. Sie kénnen dann die Rezept- und Parametervariablen
andern, die beim Erstellen der Achse standardmaRig angelegt wurden.

Hinweis: Aktivieren Sie das Kontrollkéstchen ,Speichern der Initialwerte aktivieren®, um das Rezept
in die Anwendung aufzunehmen. Diese Funktion ist fir Firmware-Versionen ab M340 V2.0
verfligbar, siehe Rezeptvariable. (siehe Seife 45)

In diesem Fenster erhalten die Variablen fir die Z-Achse Axis_Z folgende Standardnamen:

Projekt-Browser X
?g Sirukiuransicht
- @ Siat

Konﬁgura ion
Abgeleitete Datentypen
Abgeleitele FB-Typen
Warlablen und FB-Instanzen
@ Bewegung
&- Achse 7
D Recipe_0
Q. Kommumkaﬂon
Prograrmrm
Animationstabellen
Bedienerfenster
P& Dakumentation

‘arablennam |

ﬂz‘ =+

Wariablenname des Rezepts
[ Recipe_0

“E‘I_Ef

Yariablenname Parameterbeschrelbung
[ AxisParamDesc_0

[~ Speichern der Initialwerte aktiviert

Ilﬂ—ll———

OK__| Abbrechen|

Hire |

8 | Klicken Sie auf OK, um die Konfiguration zu bestatigen.

HINWEIS: Fir eine Achse kdnnen mehrere Rezepte erstellt werden (standardmaRig ist ein Rezept

vorhanden). Das Laden des angeforderten Rezepts in Ubereinstimmung mit der jeweiligen

Anforderung wird vom Baustein TE_DOWNLOADDRIVEPARAMETER (siehe EcoStruxure ™

Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) durchgefihrt.

Dieser MFB-Bibliotheksbaustein erflllt folgende Funktionen:

e Laden der Parameter in einen neuen Servoantriebs bei Fehlern im bisherigen Servoantriebs

e Laden eines neuen Rezepts in einen Servoantriebs, beispielweise bei einer
Produktions&nderung

Sie kdnnen das Rezept I6schen, wenn Sie es nicht benutzen kdnnen.

HINWEIS: Die GroRe des Speichers fiir nicht lokalisierte Daten zur Verwaltung eines Rezepts
durch einen Servoantrieb betragt ca. 2 KWorter.

44
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Die Objekte Axis_Ref, Can_Handler, AxisParamDesc und Recipe

Auf einen Blick
Bei jeder Achserstellung werden 1 Funktionsbaustein und 3 Variablen erstellt:
e Einautomatisch vom Motion Browser erstellter Funktionsbaustein des Typs Can Handler, der
Uber das Achsverzeichnis umbenannt werden kann.
e Eine Variable des Typs Axis Ref, die Uber das Achsverzeichnis umbenannt werden kann.
e Eine Variable des Typs Bytetabelle (ARRAY]....] OF BYTE) mit dem Standardnamen
Recipe x (wobei x einem Wert entspricht), die Uiber das Verzeichnis Recipe x umbenannt

werden kann.
e Eine Variable des Typs Vorzeichenlose Ganzzahltabelle (ARRAY]....] OF UINT) mit dem
Namen AxisParamDesc_x (wobei x einem Wert entspricht), die nicht umbenannt werden

kann.

Can_Handler

Bei dieser Variablen handelt es sich um einen EFB. Sie wird nach der CANopen-Manager-
Variablen benannt.

Sie wird bei der Achserstellung (siehe Seife 40) auf der Registerkarte Funktionsbaustein
deklariert.

Sie muss im Programm als Instanz des Funktionsbausteins CAN_HANDLER (siehe Seite 671)
verwendet werden.

Axis_ Ref
Bei dieser Variablen handelt es sich um eine strukturierte Variable des Typs AXIS REF, die nach
der Variablen der Achsreferenz benannt wird.
Sie wird bei der Achserstellung (siehe Seife 40) auf der Registerkarte Variablenname deklariert.

Sie muss im Eingangsparameter fiir jeden von der Achse verwendeten MFB-Baustein angegeben
werden.
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AxisParamDesc

Bei dieser Variablen handelt es sich um eine Variable des Typs Vorzeichenlose Ganzzahltabelle
(ARRAYI....] OF UNIT). Sie wird bei der Achserstellung (siehe Seife 40) automatisch erstellt. Sie
wird nach der Variablen der Parameterbeschreibung benannt, die in den Eigenschaften Recipe x
der Achse enthalten ist.

Diese Variable muss im Eingangsparameter PARAMETERLIST (siehe EcoStruxure ™ Control
Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) der Bausteine TE_UPLOADDRIVE-
PARAMETER (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) und TE DOWNLOADDRIVEPARAMETER angegeben werden, der der MFB-
Bibliothek entstammt und sich fiir die Rezepterstellung oder fir den Austausch einer fehlerhaften
Achse als Uberaus nutzlich erweist.

Diese Variable:

e kann nicht geéndert werden.

e st identisch, wenn die in der Anwendung deklarierten Achsen Uber dieselben Referenzen und
dieselbe Firmwareversion verfugen.

Recipe

Bei dieser Variablen handelt es sich um eine Variable des Typs Bytetabelle (ARRAY]....] OF
BYTE). Sie wird bei der Achserstellung (siehe Seife 40) automatisch erstellt. Sie wird nach der
Rezeptvariablen benannt, die in den Eigenschaften Recipe x der Achse enthalten ist.

Diese Variable muss im Eingangsparameter PARAMETERSET (siehe EcoStruxure ™ Confro/
Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) der Bausteine TE_UPLOADDRIVE-
PARAMETER (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) und TE_ DOWNLOADDRIVEPARAMETER angegeben werden, der der MFB-
Bibliothek entstammt und sich fiir die Rezepterstellung oder flir den Austausch einer fehlerhaften
Achse als Uberaus nutzlich erweist.

Der Variablenname kann in den Eigenschaften Recipe x der Achse geéndert werden.

Das Rezept kann in die Anwendung aufgenommen werden:

Die Anwendung kann uber den Befehl zur Aktualisierung der Initialwerte mit den aktuellen Werten
oder Uber das Bit %S94 mit einer Speicherung in den Initialwerten aktualisiert werden. Folglich
enthélt die STU- bzw XEF-Datei die nach einem TE_Upload-Aufruf vom Antrieb enthaltenen
Werte. Letztendlich ist das Kontrollkastchen ,Speichern von Initialwerten Aktiviert” zu aktivieren,
um diese Funktion verfiigbar zu machen.

HINWEIS: StandardmaRig ist das Kontrollkéstchen ,Speichern von Initialwerten Aktiviert*
deaktiviert.

HINWEIS: Die Funktion ,Speichern von Initialwerten Aktiviert ist fir M340 V2.0 bzw. fur spatere
Firmwareversionen verfugbar.
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Konfigurationsergebnis im Verzeichnis "Bewegung"

Im Projekt-Browser

Die folgende Abbildung zeigt die Baumstruktur des Verzeichnisses Bewegung nach der

Konfiguration:

Projekt-Browser

%a Strukturansicht

EF---5--£3]  Station
Bt------ 1] Konfiguration

EF----f3] Bewegung

)
P e DRecipe,O
E} ------- [:I Kommunikation

|";'|. ------ £ Programm

[C I {1 Bedienfenster
| ] Dokumentation

E— ------ 1 Abgeleitete Datentypen
1 E [Z1 Abgeleitete FB-Typen
[#h-oe oo {1 Variablen und FB-Instanzen

[]---eee {1 Animationstabelle
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Im Dateneditor

In der folgenden Abbildung werden die beim Erstellen der Achsen im Dateneditor erstellten

Variablen dargestellt. Um auf dieses Fenster zugreifen zu kdnnen, doppelklicken Sie im Projekt-
Browser auf das Verzeichnis Variablen und FB-Instanzen:

Bl Dateneditor

1 [
Varlablen | DDT-Typen | Funkhons:blooke\ DFB-Typen |
Filter
( A | Name - | WEDT [V DOT [ 1oDDT ‘
Narme - Tip A w Wert Kornmentar -
F-- Resipe 0 ARRAYD 190] OF BYTE
E""-) Axis_Ref 7 Ax5_REF Yariable deklariert fur Achse: Axis_2
B-® AxisParamDesc_0 ARRAY[D..218] OF LINT Typ: 306, Ref 12592, Ver 1.03
P

Die Variable Can_Handler 2z kann durch Anklicken der Registerkarte Funktionsbausteine
aufgerufen werden.
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Abschnitt 2.5

Konfigurieren des Lexium 05

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Grundeinstellung des Reglers mit Hilfe von PowerSuite fir den
Lexium 05 und mit Hilfe der Benutzerschnittstelle an der Frontseite des Reglers beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfigurieren des Lexium 05 in PowerSuite 50
Konfigurieren des Lexium 05 iber die Benutzerschnittstelle 54
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Konfigurieren des Lexium 05 in PowerSuite

Ubersicht

Mit PowerSuite kdnnen die Benutzer eine installierte Geratebasis definieren und ihre zugehdrigen
Konfigurationen und Kommunikationseinstellungen beschreiben.

PowerSuite verleiht dann Zugriff auf eine Reihe von Aktionen zur Bearbeitung oder Ubertragung
der Konfigurationen und fur die Verbindung der Gerate.

Das Navigationsprinzip von PowerSuite verbindet eine Konfigurationsschnittstelle mit jedem
Gerétetyp, wodurch die Kontrolle, Einstellung und Uberwachung dieser Gerate ermdglicht wird.

HINWEIS: Die erforderlichen Signale, d. h. LIMN, LIMP, REF, miissen verdrahtet oder durch die
Einstellsoftware deaktiviert werden.
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Anschluss an den Lexium 05

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren fir den Anschluss an den Lexium 05 beschrieben:

Schritt | Aktion
1

SchlieRBen Sie Ihren PC, auf dem die PowerSuite fir Lexium 05 installiert ist, an den RJ45-Stecker an dem
zu konfigurierenden Servoantrieb an.

2 | Starten Sie die PowerSuite fiir Lexium 05,
Ergebnis: Das folgende Inbetriebnahmefenster wird angezeigt:

File Action Display Tools Help

A& W O = & & /"

+ Connections

My devices

standard|en

3 | Wahlen Sie Aktion und dann Verbinden.
Ergebnis: Ein Textfeld wird angezeigt.

Geben Sie einen Projektnamen (Lexium05_MFB) ein und klicken Sie dann auf OK.
Ergebnis: Ein Fenster zur Bestatigung der Ubertragung wird angezeigt.

Driicken Sie Alt F, um die Datenubertragung vom Servoantrieb an die angeschlossene Arbeitsstation zu
starten.
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Basiskonfiguration des Lexium 05

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerétes zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -tberwachung
verleiht.

Wahlen Sie in der angezeigten Baumstruktur im Verzeichnis Kommunikation die Option CANopen.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

File Parameters Command Display Configuration Tools 2
IR - YT . 82| Find: Code W
_ Lexium03 Code Short label | Long label Mini | Maxi|Current|Default | Logical address |User
o All parameters ID_COAD|CANadr pen address (node | 1 127 3 127 5892 -
-0 Simply start ID_COBD |[CANbaud | CANopen SOKB | IMB |500KB [[25KB| 5894 -
-0 Basic configuration
-0 In speed control (+/-10V)
-t In Current control (+/-10V)
-0 In Gear mode
-0 In position control
0 Configuration
-0 ANA2 analogue input
-0 External braking resistor
-Q Holding brake
-Q Encoder simulation
-0 HMI
-0 Reference and limit switches
-Q Position scaling
-0 PWM
0 Profile generator
-0 Supervision
© Settings
-0 ANA T analogue input
-G Regulation loop
-0 Limitations
-Q Stanstill
=0 Motion

4 >
and B State Speed control mode p_refusr = 1066883 usr
!H{g{a_ﬂct I:I SYC I HALT =inactive _p_actusr = 1066883 usr
ctive IRy Swilch On

Inactive S.Fault= 0x0000 n_ref =0 1/min
Laocal access n_act =0 1/min
DEVemdinterf=CANOpen |_Idg_act = 0.03 Apk

Standard profile jen|Connected

Doppelklicken Sie auf den Wert in der Zeile ID_COAD und in der Spalte Aktueller Wert und geben Sie die
CANopen-Adresse des Lexium 05 ein.

Doppelklicken Sie auf den Wert in der Zeile ID_COBD und der Spalte Aktueller Wert und wahlen Sie die
Baudrate des CANopen-Busses aus.

Speichern Sie die CANopen-Einstellungen mithilfe des Befehls Konfiguration — Im EEprom speichern.
Hinweis: Es ist mdglich, die Einstellungen des Servoantriebs mithilfe desselben Verfahrens anzupassen.
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Schritt | Aktion

5 | Wenn die Einstellungen angepasst sind, fiihren Sie den Befehl Konfiguration - Trennen aus, um die
Verbindung zu trennen.
Ereignis: Das folgende Fenster wird angezeigt. Es zeigt die lokal gespeicherten Daten an:

PowerSuite =)

Datei Aktion Anzeige Extras Hilfe
S5 | O & & F

Eigene Gerate

A LEXuN UFS LEXIUM_MFB
i - LEXIUM_MFB —
' ‘g Motor
H ‘. m Modbus Tastenfeld-Multipunkt
: X N )
- Elgelrle Konfigurationen Merkmale
~]=—, Verbindungen
:r‘ Serieller Monopunkt - -
b+ Sericller Multipunkt Referenz | | XMOSAD10M2
- 3 Bluetooth Nenn- SRt
Eu Ethernet-Bridge-Monopunkt leistung 0.75kW
H . .
t. i Ethernet-Bridge-Multipunkt Stromver- B
i " Ethernet TCP sorgung | 2007240V~

Maximaler
Ubergangs- 10 Apk
strom (Spitze)

Maximaler
Dauer - 4 Arms
strom (rms)

CANopen. Modbus

Schnittstelle RTU.P/D/-10V
Struktur
Karte Referenz Serien- Version |Herstellername
nummer

< - P840.10
Geriit  |\LXMOSADIOM2|01510007438 /1 g3 | Telemecanique

Steuer- |Steuerungs-Telle-
karte |nummer

BSHOSS1T

Familie: BSH )
Grobe: O Telemecanique

Telemecanique

Motor

Liinge: 7

Konfiguration(en)
Name LEXIUM_MEFB

Softwarerelease P840.10V 1 .0IE03

6 | Der Lexium 05 muss ausgeschaltet und dann wieder eingeschaltet werden, um die neuen Einstellungen
anzuwenden.
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Konfigurieren des Lexium 05 Uber die Benutzerschnittstelle

Ubersicht

Der Lexium 05 verfligt (iber eine integrierte Benutzerschnittstelle. Mit dieser Schnittstelle haben
Sie die folgenden Mdglichkeiten:

e Schalten des Gerats in den Online-Modus
e Konfigurieren des Gerats
e Ausflihren einer Diagnose

Meniistruktur der Benutzerschnittstelle

Die folgende Abbildung zeigt eine Ubersicht {iber den Zugriff auf die Hauptmeniis der
Benutzerschnittstelle:

Power On:

- First Selup —_ - :H
not done IE {esd First Setup
Save wanp

- First Setu
done

Settings

T Drive Configuration
& —y
| Eun- Autotuning

Menus o 0G Mode
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Grundeinstellungen

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter (CANopen-Adresse
und -Geschwindigkeit) lber die Benutzerschnittstelle beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Driicken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: Das Meni SET (Einstellung) wird an der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle
angezeigt.

Driicken Sie mehrfach die Taste @ bis das Menlii COM angezeigt wird.

Ereignis: Das Meni COM (Kommunikation) wird an der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle
angezeigt.

Driicken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: Das Untermenii COAD (CANopen-Adresse) wird an der Statusanzeige der
Benutzerschnittstelle angezeigt.

Driicken Sie erneut die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Adresse des Gerats entspricht, wird angezeigt.

Driicken Sie die Taste @ oder @ um den CANopen-Adresswert zu verringern bzw. zu

erhéhen.

Driicken Sie die Taste ENT, wenn die gewiinschte CANopen-Adresse angezeigt wird (3).
Ergebnis: Der Wert wird bestatigt und das Untermeni COAD (CANopen-Adresse) wird erneut
angezeigt.

Driicken Sie einmal auf ESC, um zum Untermen(i COAD zurlickzukehren.

Driicken Sie die Taste @ um das Untermenii COBD (CANopen-Baudrate) anzuzeigen.

Driicken Sie die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Baudrate des Gerats entspricht, wird angezeigt.

Driicken Sie die Taste @ oder @ um die CANopen-Baudrate zu verringern bzw. zu erhéhen.

Driicken Sie die Taste ENT, sobald die gewtinschte CANopen-Geschwindigkeit angezeigt wird.
Ergebnis: Der Wert wird bestéatigt und das Untermeni COBD (CANopenn-Baudrate) wird erneut
angezeigt.

Driicken Sie mehrfach die Taste ESC, um zum Hauptmeni zuriickzukehren (standardmafig RDY).
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Kapitel 3

Anwendungsprogramierung

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel werden die verschiedenen Phasen der Entwicklung des Anwendungspro-

gramms beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Variablendeklaration 58
Programmierung des Beispiels 59
Funktionsbaustein CAN HANDLER 61
Verwaltung der Betriebs- und Stopparten der Achse 64
Bewegungssteuerung 65
Bewegungsuberwachung 67
Die Section "Status und Fehlercode der Achsen" 68
Backup und Ubertragung der Servoantriebsparameter 70
Projektibertragung zwischen dem Terminal und der Steuerung 71
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Variablendeklaration

Auf einen Blick

Neben den Variablen flr die Achse, die wahrend der Erstellung im Verzeichnis Motion definiert
werden, missen andere Variablen deklariert werden.

Sie missen folgenden Objekten zugewiesen werden:

e Eingangs- und Ausgangsparametern der MFBs
e Bedienfenstern (siehe Seife 79)

Sie ermdglichen die Verwendung bestimmter Daten und die Steuerung der Achse mit Bausteinen
aus der MFB-Bibliothek.

Deklaration im Dateneditor

In der folgenden Tabelle werden die Variablen dargestellt, die fur das Beispiel im Lernprogramm
im Dateneditor zu erstellen sind:

Name Typ Kommentar

Cmd_Home_2Z BOOL Befehl fiir die Rickkehr der Achse in die Ruhestellung
Cmd_Mvt_Z BOOL Befehl zum Bewegen der Achse

Cmd_Run_Z BOOL Befehl zum Ausfiihren der Achse

Cmd_Stop 2z BOOL Befehl zum Anhalten der Achse

Cmd_Reset_2 BOOL Befehl zum Quittieren der Achse

Cmd _Upload 7 BOOL Befehl zum Speichern der Achsendaten in einer Rezepttabelle
Cmd_Download Z |BOOL Befehl zum Ubertragen von Daten aus der Rezepttabelle zur Achse
Axis_OK_2 BOOL Achse vom CANopen-Bus erkannt

Position 2 DINT Wert der Achsenposition

Velocity 7 DINT Wert der Achsengeschwindigkeit

Recipe 2

ARRAYI0..190] OF BYTE

Puffervariable fiir die Verwaltung von Rezepten

CAN

T_COM_CO_BMX

I0ODDT, das den CANOpen-Port verwaltet

HINWEIS: Die GréRe der Rezeptverwaltungstabelle stimmt mit der Gro3e der im Verzeichnis
Bewegung erstellten Rezepte Uberein.
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Programmierung des Beispiels

Einfiihrung

Nach der Deklaration und der Einstellung der Parameter der Hardware ist die Bewegungsprogram-
mierung die zweite Entwicklungsstufe im Beispiel des Lernprogramms.

Die Achsenprogrammierung wird in die folgenden Schritte unterteilt:

e Variablendeklaration
e Bedienfenster zum Anzeigen und Steuern der Achsen
e Strukturierte Programmierung in verschiedenen Sections

Deklarieren der Sections
Die folgende Tabelle zeigt einen Uberblick (iber die zu erstellenden Programm-Sections.

Name der Section | Sprache | Beschreibung

CAN_Handler FBD Mit dieser Section kdnnen Sie prifen, dass die Parameter der Achse der
(siehe Seife 61) Realitat entsprechen.

Operating_mode | FBD Mit dieser Section kdnnen Sie die Servoantriebse anlaufen lassen und die
(siehe Seife 64) Achsen Uberpriifen.

Cmd_Mvt FBD Mit dieser Section kdnnen Sie einen Ausgangsreferenzpunkt fir die Achse
(siehe Seife 65) festlegen und anschlielend die absolute Bewegung der Achse steuern.
Control_Mvt FBD Diese Section dient zur Festlegung von Position und Geschwindigkeit der
(siehe Seife 67) Achse.

Status_Axes FBD Diese Section dient zum Ermitteln des Achsenzustands und zum

(siehe Seife 68) Durchfiihren von Diagnose fiir ein Ereignis.

Recipe FBD Diese Section ermdglicht die Speicherung oder Wiederherstellung der Daten
(siehe Seife 70) eines Servoantriebs.
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Die folgende Abbildung zeigt die Programmstruktur nach der Erstellung der Programm-Sections:

%5 Strukturansicht
'"',"ﬁ Tasks

-3 Seclions
é ..... CAN_Handler
foeees Operating_mode
- Crnd_id
R Control_vh

Status_fixis
...... Rezept
borrenee ﬁ SR-Seclions

‘“"“\‘\“““““““\“““““‘m
-._‘-_‘__‘-._--__-._‘-__‘E--_

------ ﬁ Animationstabellen

EI"":f"ﬁ Bedienfenster
! '

'

H

E""E"(ﬂ Ereignisse

P deeeees A3 TMER-Ereignisse
o 3] E#AEreignisse
7

--------- !| Fenster
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Funktionsbaustein CAN_HANDLER

Auf einen Blick

Die Verwendung des MFB-Funktionsbausteins CAN_HANDLER (siehe EcoStruxure ™ Contro/
Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) ist essenziell und obligatorisch bei der
Achsprogrammierung. Die Programm-Section mit diesem MFB-Funktionsbaustein muss mit
derselben Task des CANopen-Bus-Masters (siehe Seite 32) verknupft werden.

Der Funktionsbaustein erméglicht die Uberpriifung folgender Aspekte:

o CANopen-Kommunikation
e Koharenz zwischen der Softwarekonfiguration und dem verbundenen physischen Gerat

Dieser Baustein verwendet die zwei dem Verzeichnis der Achse zugeordneten Variablen. Die
Variable Can_Handler Z mussim Programm instanziiert und die Variable Axis Ref 7 dem
Eingangsparameter AXIS des Bausteins zugewiesen werden.

Einfiigen und Instanziieren eines Bausteins

In der folgenden Tabelle wird die Vorgehensweise zum Einfligen und Auswahlen der Instanz eines
Bausteins in einer Programm-Section beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie mit der rechten Maustaste in ein leeres Feld in der FBD-Section, um das Kontextmen(
einzublenden.

Fuhren Sie den Befehl FFB-Eingabeassistent... im Kontextmeni aus.
Ergebnis: Die Eingabeassistent-Funktion wird aufgerufen.

Klicken Sie auf das Symbol ... auf der Zeile FFB-Typ.
Ergebnis: Das Fenster FFB-Typauswahl wird geoffnet.

Erweitern Sie Bibliotheken - MotionFunctionBlock und klicken Sie auf MFB.
Ergebnis: Alle Bausteine der Bibliothek MotionFunctionBlock werden am rechten Rand des
Fensters FFB-Typauswahl angezeigt.

Wahlen Sie den Baustein CAN HANDLER aus und bestétigen Sie lhre Auswahl durch Klicken auf
OK.

Ergebnis: Das Fenster FFB-Eingabeassistent... wird mit den vom Baustein CAN HANDLER
definierten Einstellungen angezeigt.

Klicken Sie auf das Symbol ... auf der Zeile Instanz.
Ergebnis: Das Fenster FB-Instanzauswahl wird gedffnet.
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Schritt | Aktion
7 | Wahlen Sie die Instanz CAN_HANDLER z aus und bestatigen Sie lhre Auswahl durch Klicken auf
OK.
Ergebnis: Die Variable Can_Handler z wird im Feld Instanz angezeigt:
i Funktionseingabeassistent
FFB-Typ: |CAN_HANDLER [~ ..
Instanz: |Can_Handler_Z [+ |_|
—Prototyp
Name Typ Nein. |Kommentar Eingabefeld
-] © 1 <Eingénge>
.. @ NET.. |[BOOL 1 Angeben, ob das Netzw...
. @ AXIS |AXIS_REF|2 Achsenreferenz Trigger
[-] 3 <Ausgénge
@ AXIS.. [BOOL 1 Anzeigen, ob die Kom...
' '- 4 ERR.. |[BOOL 2 Fehlercode
- -1 <Eingénge..]
Pin hinzufiigen Pin(s) entfernen ‘ Hilfe zum Typ
OK | Abbrechen | Hile |
8 | Bestatigen Sie die Bausteinkonfiguration durch Klicken auf OK:
Ergebnis: Die FBD-Section wird erneut angezeigt. Dem Mauszeiger wurde ein Symbol hinzugefiigt.
9 |Klicken Sie auf ein leeres Feld in der FBD-Section.
Ergebnis: Der lber die Variable Can Handler Zz instanziierte Baustein CAN HANDLER wurde in
die FBD-Section eingeflgt.
10 | Geben Sie die Ein- und Ausgangsparameter geman der Definition unter ,Inhalt” ein.
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Inhalt
Die nachstehende Abbildung zeigt die Ergebnis-Section:

CAN_HANDLER_Z
CAN_HANDLER 1

CAN.SLAVE_ACTIV_2—— NETWORKOPERATIONAL AXISREADY |— Axis_OK_Z
Axis_Rel Z—AXIS ERRORID —

CAN.SLAVE_ACTIV_2 entspricht dem aktiven Slave-Bit,
erstellt von der IODDT T_COM_CO_BMX.

Der Eingangsparameter NETWORKOPERATIONAL muss einem Bit zugewiesen werden, das den
fehlerfreien Betrieb des CANopen-Netzwerks bestatigt.

Die Zuweisung dieses Parameters fallt in den Zusténdigkeitsbereich des Entwicklers. Sie ist vom
Funktionsprinzip des Prozesses und der Art der Busverwaltung abhangig.

So kann dieser Parameter beispielsweise mit einem Objekt oder einer IODDT-Gleichung vom Typ
T_COM_CO_BMKX (siehe Modicon M340, CANopen, Benutzerhandbuch) verknupft werden.
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Verwaltung der Betriebs- und Stopparten der Achse

Einflihrung
Diese Section besteht aus den folgenden MFBs:

e MC_POWER (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinb/-
bliothek) dient zum Deaktivieren oder Aktivieren der Servoantriebe

e MC_STOP (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbi-
bliothek) dient zum Anhalten einer Bewegung

o MC_RESET (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbi
bliothek) dient zum Initialisieren der Funktionsbausteine und zum Quittieren der
Servoantriebsfehler

Inhalt
Die folgende Abbildung zeigt einen Teil der zu erstellenden Section:

MC_POWER_Z
MC_POWER 1
Axis_Ref_Z —AXIS ERROR —
Cmd_Run_Z —ENABLE STATUS —
ERRORID —
MC_STOP_Z
MC_STOP 2
Axis_Ref Z —AXIS ERROR —
Cmd_Stop_Z —EXECUTE DONE —
BUSY —
ERRORID —
COMMANDABCRTED —
MC_RESET_Z
MC_RESET 3
Axis_Ref Z —AXIS ERROR[—
Cmd_Reset Z —EXECUTE DONE —
BUSY —
ERRORID —

Die Bausteine werden mit Variablen instanziiert, die direkt im Bereich Instanz des FFB-Eingabeas-
sistenten eingegeben werden, um die nachfolgende Diagnose mithilfe der Animationstabellen zu
erleichtern.
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Bewegungssteuerung

Einfiihrung
Diese Programm-Section besteht aus den folgenden MFBs:

o MC_HOME (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbr-
bliothek) ermdglicht die Festlegung eines Ausgangs-Referenzpunktes flr die Achse und den
anschlieRenden Start in absoluter Bewegung.

o MC_MOVEABSOLUTE (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) ermoglicht der Achse die Durchfiihrung einer Absolutbewegung.
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Inhalt
Die folgende Abbildung zeigt den Teil der Section:

HOME_Z

MC_HOME 1
Axis_Ref_Z — | AXIS ERROR —
Cmd_home_Z —|EXECUTE DONE |——
0 —{POSITION BUSY | —
2000 —| spEED COMMANDABORTED |—
ERRORID |—

34— HTYPE

ABSOLUTE1_Z
MC_MOVEABSOLUTE 2

Axis_Ref Z—| AXIS ERROR —
Cmd_Mvt Z_ |EXECUTE DONE

50000 —| POSITION BUSY —

2000 | yELOGITY COMMANDASSRRJEI% —

0 — ACCELERATION —

0 —{DECELERATION

ABSOLUTE2_Z
MC_MOVEABSOLUTE 3

Axis_Ref_Z—{ AXIS ERROR —
EXECUTE DONE

BUSY |—
-50000 — POSITION
2000 | vELociTy COMMANDABORTED —

0 — ACCELERATION ERRORID —

0 — DECELERATION

Im Lernbeispiel besteht die Section aus einer Folge von Umkehrbewegungen.

Die Ausgangsbewegung wird durch das Bit cmd_Mvt_z aus dem Bedienerfenster (siehe Seite 79)
bestimmt.

Die Rickkehrbewegung wird durch das Ende der Ausgangsbewegung bestimmt.
Die Positionseinheit ist USR und die Geschwindigkeitseinheit ist U/min.

Der Wert des Referenzierungstyps HTYPE (34) entspricht einer Referenzierung mit einer einzigen
Umdrehung in positiver Drehrichtung.
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Bewegungsiiberwachung

Einfiihrung
Diese Section besteht aus den MFB-Funktionsbausteinen MC_READACTUALPOSITION
(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek)und
MC_READACTUALVELOCITY (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,

Inhalt

Bausteinbibliothek).

Diese Bausteine werden zur Festlegung der genauen Position und Geschwindigkeit der Achse

verwendet.

Die folgende Abbildung zeigt einen Teil der zu erstellenden Section:

Axis_Ref_Z
Axis OK_ Z

Axis_Ref _Z
AXIS_OK_Z

POSIT_Z
MC_READAGCTUALPOSITION 1
—|AXIS ERROR
— ENABLE VALID
BUSY
ERRORID
POSITION

VELOC_Z
MC_READACTUALVELOCITY 2
— AXIS ERROR
— ENABLE VALID
BUSY
ERRORID
VELOCITY

Position_Z

Velocity_Z

Solange das Bit Axis OK z aktiviert ist, werden die Positions- und Geschwindigkeitswerte
kontinuierlich im Bedienerfenster (siehe Seite 79) angezeigt.

35013564 12/2018

67



Anwendungsprogramierung

Die Section "Status und Fehlercode der Achsen"

Einflihrung
Diese Section besteht aus den folgenden MFBs:

e MC_READSTATUS (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek), dient zur Ermittlung des Antriebsstatus (siehe EcoStruxure ™ Contro/
Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek)

e MC_READAXISERROR (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek), dien zur Ermittlung der Fehlerwerte gemaf den Fehlertypen im Antrieb und
der Ableitung ihrer Ursachen (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek).
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Inhalt
Die folgende Abbildung zeigt einen Teil der zu erstellenden Section:

READSTATUS_Z
MC_READSTATUS 1

Axis_Ref_Z —— AXIS ERROR —
TRUE — ENABLE VALID —
BUSY —

ERRORID —

ERRORSTOP —

STOPPING —

STANSTILL —
DISCRETEMOTION —
CONTINIOUSMOTION —
SYNCHRONISEDMOTION ——
MOTIONTASKMOTION ——
REFERENCED —
DOWNLOADING —
DISABLED —

HOMING —

READERROR_Z

MC_READAXISERROR 2
Axis_Ref_Z — AXIS ERROR —
: VALID —
oR 3 BUSY —
ENABLE
AXIS_OK_Z — IN1 ERRORID —
MC_STOP_Z.ERROR — IN2 AXISFAULT [—
MC_RESET_Z.ERROR —| IN3 AXISFAULTID —
MC_POWER_Z ERROR — IN4 AXISDIAG —
HOME_Z. ERROR — IN5 AXISDIAGID
ABSOLUTE1_Z.ERROR — IN6 AX’T;‘\"SP‘(LANF:;'(';S 7
ABSOLUTE2_Z.ERROR — IN7
UPLOAD_Z.ERROR — IN8 AXISERRORID [—
DOWNLOAD_Z.ERROR — IN9 MSGERRORID —
READSTATUS_Z.ERROR —|IN10

Die Variablen UPLOAD Z.ERROR und DOWNLOAD Z7.ERROR mussen zum Baustein OR
hinzugefiigt werden, nachdem die Section Rezept (siehe Seite 70) erstellt worden ist.
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Backup und Ubertragung der Servoantriebsparameter

EinfUhrung

Diese Programm-Section besteht aus den folgenden MFBs:

e TE_UPLOADDRIVEPARAM (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbau-
steine, Bausteinbibliothek) zum Sichern der Konfiguration eines Servoantriebs in einer
Datentabelle

o TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbau-
steine, Bausteinbibliothek) zur Ubertragung der Parameter in der Datentabelle an einen
Servoantrieb.

Inhalt
Die folgende Abbildung zeigt die Section "Recipe":

UPLOAD_Z
TE_UPLOADDRIVEPARAM 1
Axis_Ref Z — AXIS ERROR [
Cmd_Upload_Z — ENABLE DONE |—
AxisParamDesc_0 — PARAMETERLIST BUSY —
COMMANDABORTED —
PARAMETERSET |— Recipe_Z
SIZE —
ERRORID —
ERRPARAMNUMBER —
DOWNLOAD_Z
TE_DOWNLOADDRIVEPARAM 2
Axis_Ref Z —AXIS ERROR —
Cmd_Download_Z — ENABLE DONE —
BUSY —
Recipe_Z — PARAMETERSET COMMAND... —
AxisParamDesc_ 0 — PARAMETERLIST ERRORID —
ERRPARAMNUMBER |—

Wenn Cmd_Upload Z aktiviert ist, wird die Servoantriebskonfiguration in der Datentabelle
Recipe 7 gespeichert (Puffervariable fiir Rezepte).

Wenn Cmd_Download z aktiviert ist, wird die Servoantriebskonfiguration durch die Datentabelle
Recipe 7 wiederhergestellt.
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Projektiibertragung zwischen dem Terminal und der Steuerung

Einfiihrung

Die Ubertragung eines Projekts erméglicht lhnen, das aktuelle Projekt vom Terminal in den
Speicher der aktuellen Steuerung (Steuerung, deren Adresse ausgewahlt ist) zu kopieren.

Analysieren und Generieren eines Projekts
Zum gleichzeitigen Analysieren und Generieren eines Projekts gehen Sie folgendermafien vor:

Schritt | Aktion

1 | Aktivieren Sie im Menu Generieren den Befehl Gesamtes Projekt generieren.
Ergebnis: Das Projekt wird von der Software analysiert und generiert.

2 | Alle erkannten Fehler werden im Informationsfenster am unteren Rand des Bildschirms angezeigt.

Projektsicherung
Zum Sichern des Projekts gehen Sie folgendermalien vor:

Schritt | Aktion

1 | Aktivieren Sie im Menu Datei den Befehl Speichern unter.

2 | Wahlen Sie ggf. das Verzeichnis, in dem das Projekt gespeichert werden soll
(Datentrager und Pfad).

Geben Sie den Namen der Datei ein: MFB_Lexium05.

Bestatigen Sie mit Speichern.
Ergebnis: Das Projekt wird mit dem Namen MFB_Lexium05.STU gespeichert.
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Ubertragung des Projekts zur SPS

Sie mussen die folgenden Aktionen ausfiihren, um das aktuelle Projekt in die Steuerung zu
Ubertragen:

Schritt | Aktion

1 Wabhlen Sie den Befehl SPS - Adresse definieren. Geben Sie SYS ein, wenn Sie ein USB-Medium nutzen,
das direkt von der SPS an den PC (an das Terminal) angeschlossen wird.

Schalten Sie mit dem Befehl SPS - Verbindung in den Online-Betrieb.

Aktivieren Sie den Befehl SPS — Projekt an SPS (ibertragen.
Ergebnis: Der Bildschirm fiir die Ubertragung des Projekts zwischen Programmiergerat und SPS wird

angezeigt:
Projekt zu SPS Gbertragen
PC-Projekt Uberschriebenes SPS-Projekt

Narme: | [ungultiges Projek] Marrie | Station
Wersion | Wersion | 000
Letrte Genererung | | etzte Generierung | 050402 154007

Kompatibilitat |

[ -SPSRUN nach Uberragung

Ubhertragung Abbrechen

4 | Fihren Sie den Befehl Ubertragen aus.

Wenn das Projekt zuvor noch nicht generiert wurde, erscheint das unten angegebene Fenster, tiber das Sie
das Projekt vor der Ubertragung generieren (Gesamtes Projekt neu generieren, dann iibertragen) oder die
Ubertragung unterbrechen kénnen (Ubertragung abbrechen).

Projekt zu SPS Ubertragen

Prajekt nicht generiert

Projekt generieren und ubenragen| Gezarrtes Projekt neu geneteren, denn Cbertragen | . Ubertragung abbrechen |

6 Der Fortschritt der Ubertragung wird am Bildschirm angezeigt. Sie kénnen die Ubertragung jederzeit durch
Driicken der Esc-Taste unterbrechen. In diesem Fall ist das in der Steuerung vorhandene Projekt ungiiltig.
Hinweis: Die Ubertragung eines Projekts in eine Flash-Eprom-Speicherkarte kann mehrere Minuten dauern.
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Kapitel 4
Anwendungs-Debugging

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel werden die Mdglichkeiten zum Debuggen der Anwendung mittels Control Expert
und PowerSuite fiir Lexium 05 beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Einstellen des Lexium 05 mit der PowerSuite 74
Verwenden von Daten uber die Animationstabellen 75
Debuggen des Programms 77
Verwenden von Daten Uber die Bedienerfenster 79
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Einstellen des Lexium 05 mit der PowerSuite

Voraussetzung

Wir empfehlen die Einstellung der Achskinematik, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Einstellungsbeispiel
In der folgenden Tabelle ist ein Beispiel fiir die Einstellung der Kinematik beschrieben:

Schritt | Aktion

1 Herstellen einer Verbindung (siehe Seite 57) mit dem Lexium 05.

2 | Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerétes zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -
Uberwachung verleiht.

Die folgende Abbildung zeigt einen Teil des neuen Fensters. Der untere Bereich ermdglicht den Zugriff auf
die Lexium 05-Befehlsfunktionen:

Command @ Stale Speed contral mode _p_refusr = 1066883 usr
HALT =inactive _p_actusr = 1066883 usr
Futive 4 [4] Ready S Faut= 020000 n_ref =0 1imin
Inactive I ‘ | Local access nact =0 1imin

DEVermdinter=CANOpen | Idg_act =003 Apk
Standard profile|len|Connected

3 Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Aktiv.
4 Positionieren Sie den Cursor im Bereich Aktivieren auf Ein.
5 Klicken Sie auf Reset, um bestehende Probleme auszurdumen.
6 | Klicken Sie auf Testlauf.
7 | Geben Sie den Wert 0,1 im Bereich CUR_I_target ein.
8 Positionieren Sie den Cursor im Bereich CURref auf Ein.
Ergebnis: Der Motor lauft und das Unterfenster ist animiert:
Current contral mode _p_refusr =53241111 usr
%’Tﬁ?ﬁ % o Il = CEa U™ o T
nee criee | Dot CANOpen [ 1 005 /gt

standard profile len|Connected

9 | Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Inaktiv, sobald die Einstellung abgeschlossen ist.
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Verwenden von Daten tber die Animationstabellen

Einfiihrung

Die Animationstabelle ist das Basiswerkzeug von Control Expert flir das Anzeigen und Forcieren
des Status von Variablen.

HINWEIS: Control Expert bietet auch ein grafisches Tool mit der Bezeichnung Bedienerfenster,
das die Nutzung der Anwendung (siehe Seite 79) erleichtern soll.

Eine Animationstabelle besteht aus den folgenden drei Bereichen:

e Den Bereich Betriebsart
e Den Bereich Befehl
e Den Bereich Anzeige

Animationstabelle:

Modusauswahlbereich Befehlshereich

H Tabelle H W

CEmse | men (¥ £ ¥ & T L)

""""" >

Mame - | Wert |Typ ¥ | Kommentar

. |

N /]
A

Anzeigebereich

Erstellen einer Animationstabelle

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Erstellen einer Animationstabelle beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Verzeichnis Animationstabellen im Projekt-Browser.
Ergebnis: Das Kontextmen( wird angezeigt.

Wabhlen Sie die Neue Animationstabelle.
Ergebnis: Ein Fenster mit den Tabelleneigenschaften wird angezeigt.

Klicken Sie auf OK, um die Tabelle zu erstellen. Dieser Tabelle wird ein Standardname zugewiesen.
Ergebnis: Die Animationstabelle wird angezeigt.
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Hinzufligen von Daten zur Animationstabelle

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Erstellen von Daten zur Anzeige oder Forcierung
in der Animationstabelle beschrieben.

Schritt | Aktion

1 Klicken Sie im Fenster Tabelle auf die leere Zeile in der Spalte Name.

2 Es gibt zwei Moglichkeiten zum Hinzufligen von Daten:
® Geben Sie die Variable direkt ein.

o Klicken Sie auf das Symbol [-] , um das Fenster zur Auswahl der Instanz anzuzeigen und um dort die

Variable auszuwahlen.

3 Geben Sie die entsprechenden Variablen ein oder wahlen Sie sie aus.

cmd_Home 7 zur Ausflhrung eines Befehls zur Riickkehr der Achse in die Ausgangsposition

Cmd Mvt 2z zur Ausflihrung eines Befehls zum Verschieben der Achse

Cmd Run_z zur Ausflihrung eines Befehls zum Rotieren der Achse

cmd_Stop_z zur Ausfihrung eines Befehls zum Stoppen der Achse

Cmd Reset 7 zur Ausfiihrung eines Befehls zur Bestatigung der Achsbewegung

Cmd Upload z zur Ausfiihrung eines Befehls zur Speicherung der Achsdaten in einer Rezepttabelle
Cmd_Download 2z zur Ausfiihrung eines Befehls zur Ubertragung von Daten von der Rezepttabelle an
die Achse

® Axis OK_z zur Anzeige der vom CANopen-Bus erkannten Achse

® position 7 zur Festlegung des Achspositionswerts

® velocity Z zur Festlegung des Achsgeschwindigkeitswerts

Ergebnis: Die Animationstabelle sieht folgendermafien aus.

H Tabelle 1]
N - | 2 = = e 4
MName w | Wert Typ ¥ | Kommentar

=40 Cmd_Home 7 BOOL

by Cmd_ M 7 BOOL

%o~ Cmd_Run_? BOOL

Fe-<fly Cmd_Stop_Z BooL

‘-4 Cmd_Reset 7 BOOL

-4 Cmd_Upload_72 BOOL

‘g Cmd Download 7 BOOL

fooy Pxis_OK_Z BOOL

. Position_Z DINT

g'"‘ D Velociy_Z DINT

|l ot
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Debuggen des Programms

Einfiihrung

Nach der Ubertragung des Programms und der Steuerung der Achse mittels Powersuite fiir
Lexium 05 ist der Prozess in Betrieb genommen.

Eine Animationstabelle ist eine Inbetriebnahmeldsung, die zur Uberwachung, Bearbeitung
und/oder Forcierung von Variablenwerten verwendet wird.

Die Parametersatze der Achse kénnen in Control Expert mithilfe der MFB-Nachrichtenaustausch-
bausteine MC_READPARAMETER (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) und MC_WRITEPARAMETER (siehe EcoStruxure ™
Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) aufgerufen und bearbeitet
werden.

Bearbeitungsmodus
Die folgende Abbildung zeigt die Animationstabelle im Bearbeitungsmodus:

[l Tabelle —r
[ Beaeen [[] B [SIESSEERE
— - [ Wer ‘Typ v |Kommentar

-4 Cmd_Home_Z BOCL

.o Cmd Wi 7 BO06L

" Cmd_Run7 B00L

‘-~ Cmd Stp Z BOCL

v~ Cmd_Reset 7 BOOL

{---@ Cmd_Upload_z BooL

:,,.A » Cmd_Download_Z BOOL

@ AdsOKZ BOOL

‘o< Posiion_Z DINT

b 2 Velocity 7 DINT

74 READSTATUS_Z REFERENCED BOOL

LA~

Diese Tabelle wird verwendet, um den Status der Ein- und Ausgangsparameter des Bausteins
MC_POWER zu ermitteln.

Um diesen Modus aufzurufen, klicken Sie auf Andern im Bereich zur Modusauswahl.
HINWEIS: Diese Operation kann anderen Funktionsbausteinen zugewiesen werden.

HINWEIS: Die Animationstabelle ist nur im Online-Modus dynamisch (Anzeige von
Variablenwerten).
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Andern von Werten

Im Lernbeispiel werden boolesche Variablen verwendet. Gehen Sie folgendermalfien vor, um
einen booleschen Wert zu dndern:

Schritt

Aktion

1

Wabhlen Sie mithilfe der Maus die boolesche Variable aus, die Sie &ndern mdchten.

2

Klicken Sie auf die Schaltflache t 4 , die dem gewtinschten Wert entspricht, oder
fiihren Sie im Kontextmeni den Befehl Zuriicksetzen oder Auf 1 setzen.

Starten des Systems

In der folgenden Tabelle wird das Verfahren zum Starten des in diesem Beispiel verwendeten
Systems beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Setzen Sie die Variable Cmd_Run_Z auf 1.
Ergebnis: Die Variable Axis OK 2z wechselt auf 1.

Setzen Sie die Variable Cmd_Reset 7 auf 1.

Setzen Sie die Variable Cmd_Home 7z auf 1.
Ergebnis: Die Achse ist referenziert.

Um die Achse zu rotieren, setzen Sie die Variable cmd Mvt Z auf 1.
Ergebnis: Die Achse beginnt sich zu drehen und die Werte der Variablen Position 7 und
Velocity_ Z sind nicht mehr auf 0 gesetzt.

Gehen Sie folgendermalen vor, um die Rotation der Achse zu stoppen:
® Setzen Sie die Variable Cmd_Stop_ 7z auf 1
® Setzen Sie die Variable Cmd_Mvt z auf0

Ergebnis: Die Rotation der Achse wird gestoppt.

Gehen Sie folgendermafen vor, um die Rotation der Achse wieder zu starten und die Bewegung
abzuschlieRen:

® Setzen Sie die Variable Cmd_Stop z auf0

® Setzen Sie die Variable Cmd Mvt 7z auf1

Ergebnis: Die Achse beginnt wieder zu rotieren und schlief3t inre Bewegung ab.
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Verwenden von Daten liber die Bedienerfenster

Einfiihrung

Wenn ein Projekt ohne Eingangskarten, Ausgangskarten oder Uberwachung erstellt wird,
ermdglicht lhnen das (mit nicht lokalisierten Bits und Wértern verbundene Bedienerfenster) von
Control Expert eine ersten Debuggen des Programms.

Im Lernbeispiel wird das Bedienerfenster zu folgenden Zwecken verwendet:

e Anzeige der Daten von den Servoantrieben
e Senden von Befehlen an die Servoantriebe

Darstellung

In der folgenden Darstellung ist das Beispiel symbolisiert, das zur Steuerung der Achse und zur
Angabe der den Objekten (Schalter, LED und Text) zuzuweisenden Variablen verwendet wird.

Axis_OK Position Geschwindigkeit
AXIS_Z Text Text
Velocity_Z

Pogition_7

Axis_OFK_7

Befehle

UpLoad Z —
DownlLoad Z = —r5—

Run e
Reset — T
Home —"n—
Motion —
Stop —

Cmd_Run_2
Cmd_Reset_ 7
Cmd_Home_ 7
Cmd_Mvt_7Z
Cmd_Stop_27
Cmd_Upload_2Z

Cmd_Download_2Z
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Anwendungsausflihrung

Verwaltung der Rezepte

Auf einen Blick

Die Bausteine TE_UPLOADDRIVEPARAM (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) und TE_DOWNLOADDRIVEPARAM

(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek)werden
verwendet, um die Produktionsrezepte zu verwalten.

In diesem Abschnitt wird ein Beispiel fir das Verfahren zur Erstellung und Verwaltung von
Rezepten beschrieben.

HINWEIS: Fur flexible Maschinen kdnnen mehrere Parameterrezepte verwaltet werden.

Erstellen und Sichern der Rezepte
In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Erstellen von Rezepten beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Erstellen Sie die Rezepte (siehe Seite 40) mithilfe des Verzeichnisses Axis_Z.
Ergebnis:Neue Rezeptvariablen (Recipe 0, Recipe 1 etc.) werden automatisch im Dateneditor
(siehe Seite 48) erstellt.

Erstellen Sie eine Variable, die dem Typ der Rezeptvariablen entspricht.

Diese Variable ist im Lernbeispiel Recipe Z benannt.

Recipe_7 fungiert beim Sichern oder Ubertragen von Daten als Pufferspeicher.

Hinweis: Aktivieren Sie unbedingt die Option Dynamische Arrays [ANY_ARRAY_XXX] zuléssig
unter Extras — Projektoptionen - Registerkarte: Spracherweiterungen - Bereich: Datentyp, um
Tabellenvariablen wie etwa die Rezepte verwenden zu kénnen.

Konfigurieren Sie die Parameter des Reglers mittels Powersuite (siehe Seite 50).
Diese Einstellungen werden verwendet, um ein Rezept zu konfigurieren.

Fihren Sie eine Sicherung der Parameter mittels des Bausteins TE_UPLOADDRIVEPARAM

(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek)in der

Puffervariable Recipe 7z durch.

Die Sicherung war erfolgreich, wenn die Bits des Bausteins MC_READSTATUS

(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) wie folgt

gesetzt sind:

o DOWNLOADING (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) ist auf 0 gesetzt.

o STANDSTILL (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) ist auf 1 gesetzt.
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Schritt

Aktion

5

Ubertragen Sie die in der Puffervariable Recipe_ 7 gesicherten Daten in die Variable Recipe 0.

6

Wiederholen Sie die Schritte 3 und 4, um die in der Puffervariable Recipe 2z gesicherten Daten in
die Variable Recipe 1 zu Ubertragen.

Die folgende Programmierung stellt ein Beispiel zur Dateniibertragung auf der Grundlage des
Werts von PRODUCTION dar:

IF UPLOAD %.DONE AND PRODUCTION=0 THEN

Recipe 0O:=Recipe Z;

END IF;

IF UPLOAD 7.DONE AND PRODUCTION=1 THEN

Recipe l:=Recipe 7;

END_IF;

Ubertragen von Daten aus den Rezepten

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Ubertragung von Rezeptdaten an den Regler
beschrieben (beispielsweise bei einer Produktionsénderung).

Schritt | Aktion

1 |Laden Sie die Puffervariable Recipe 2z abhéngig vom Wert von PRODUCTION (angeforderter
Produktionstyp).

IF Cmd Download Z AND PRODUCTION=0 THEN
Recipe Z:=Recipe 0;

END IF;

IF Cmd Download Z AND PRODUCTION=1 THEN
Recipe Z:=Recipe 1;

END_IF;

2 | Ubertragen Sie die Parameterdaten mittels des Bausteins TE_DOWNLOADDRIVEPARAM
(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) der
Puffervariable Recipe 7 in den Regler.

3 | Die Ubertragung war erfolgreich, wenn die Bits des Bausteins MC_READSTATUS
(siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) wie folgt
gesetzt sind:
® DOWNLOADING (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,

Bausteinbibliothek) ist auf 0 gesetzt.
o STANDSTILL (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek) ist auf 1 gesetzt.
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Kapitel 6

Anwendungspflege

Inhalt dieses Kapitels

In diesem Kapitel wird das Verfahren zum Austauschen eines Reglers nach Diagnose eines

Fehlers beschrieben.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Fehlerbeispiel 84
Austausch eines defekten Reglers 86
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Fehlerbeispiel

Auf einen Blick

Die Funktion MC ReadAxisError wird verwendet, um Systemfehler zu erfassen.

Wenn eine Fehler oder eine Warnung gemeldet wird, gibt der Baustein einen Code an, indem er
einen Wert auf die Ausgangsparameter AXISFAULTID, AXISDIAGID und AXISWARNINGID

anwendet.

Fehlercodes

In der folgenden Tabelle sind die Fehlercodes des Reglers Lexium 05 aufgelistet.

Lexium 05
AxisFaultId SigLatched 301C:08
AxisDiagId WarnLatched 301C:0C
AxisWarningId StopFault 603F:0

HINWEIS: Informationen Uber den Fehler entnehmen Sie der CANopen-Dokumentation fiir den

Lexium 05.

84
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Fehlersuche

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Suchen nach Fehlern nach Anzeige eines Fehler-
oder Warncodes beschrieben.

Schritt Aktion
1 Der Ausgangsparameter "AxisFault" ist auf 1 gesetzt.
Der Ausgangsparameter "AxisFaultld" zeigt einen Fehlerwert an.
Die folgende Abbildung zeigt den generierten Fehler:
A MC ReadAxisError
OR 8 Axis Ref — | Axis —
AXIS_OK_Z —f IN1 out Enable -
MC_STOP_Z.ERROR — IN2 Busy +—
MC_RESET_Z.ERROR — IN3 Erorld — ¢
MC_POWER_ZERROR — IN4 _ _
AxisFaultld — 4194304
HOME_Z.ERROR — IN5 L
— N6 AxisDiagld — 41760
ABSOLUTE2 Z.ERROR — IN7 AxisWarning |—
UPLOAD_Z.ERROR — IN8 AxisWarningld |— 0
DOWNLOAD_Z.ERROR — IN9 AxisErrorld — 9
READSTATUS_Z.ERROR — IN10 MSGErrorld — 0
2 Ziehen Sie die CANopen-Dokumentation des Reglers Lexium 05 zu Rate und suchen Sie nach dem
Code SiglLatched 301C:08.
3 Der Wert "AxisFaultlD" ist auf 4194304 gesetzt. Dieser Binarwert bedeutet, dass Bit 22 auf 1 gesetzt ist.
Ziehen Sie die CANopen-Dokumentation des Reglers Lexium 05 zu Rate und suchen Sie nach dem
Code "SigLatched" 301C:08.
Bit 22 fiir "SigLatched" weist auf einen Verzdgerungsfehler hin.
4 Verringern Sie die Geschwindigkeitskonstanten im Absolutbaustein oder die externe Last oder die
Beschleunigung.
5 Flhren Sie den Baustein MC_Reset aus.
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Austausch eines defekten Reglers

Auf einen Blick
Wenn der Regler ausfallt, muss er moglicherweise durch einen identischen Regler (Referenz)
ausgetauscht werden. Speichern Sie vor diesem Vorgang zunachst die Einstellparameter mittels
des Bausteins TE_UPLOADDRIVEPARAMETER (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek)in einer Datentabelle.

Der Baustein TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (siehe Seife 70) ermdglicht Ihnen dann, die
gespeicherten Daten in einem neuen Regler wiederherzustellen.

Daten-Backup
In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Speichern der Daten des Reglers mittels des
Bausteins TE_UPLOADDRIVEPARAMETER (siehe EcoStruxure ™ Confrol Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) beschrieben.

Schritt | Aktion

1 | Deaktivieren Sie den zum Baustein MC_POWER (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) gehérenden Parameter "Aktivieren".

Ergebnis: Der Regler schaltet in den Modus Deaktivieren (siehe EcoStruxure ™ Control Expert,
Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek).

2 | Aktivieren Sie den Eingangsparameter Ausfithren.

Ergebnis: Der Regler schaltet in den Modus Downloading (siehe EcoStruxure ™ Control Expert,
Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek).

Die dem Ausgangsparameter PARAMETERSET zugewiesene Datentabelle wird ausgefillt.
Hinweis: Sichern Sie die Daten mittels SPS - SPS-Daten in Datei (ibertragen in einer Datei des
Typs .DAT, wenn die SPS Uber keine Speicherkarte verfiigt.
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Wiederherstellen von Daten

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zum Wiederherstellen der Daten des Reglers mittels
des Bausteins TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (siehe Seite 70) beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Deaktivieren Sie den zum Baustein MC_POWER (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-
Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek) gehdrenden Parameter "Aktivieren".

Ergebnis: Der Regler schaltet in den Modus Deaktivieren (siehe EcoStruxure ™ Control Expert,
Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek).

Wechseln Sie den Regler aus. Der neue Regler muss uber dieselben Referenzen wie der defekte
Regler verfuigen.

Hinweis: Stellen Sie sicher, dass beim Austauschen des Reglers alle erforderlichen
SicherheitsmaRnahmen ergriffen werden.

Konfigurieren Sie die neue Steuerung mit den Basisparametern (siehe Seite 50) (CANopen-
Adresse, Geschwindigkeit) oder mithilfe des Tastenfelds an der Frontseite.

Aktivieren Sie den Eingangsparameter Ausfiihren des Bausteins.

Ergebnis: Der Regler schaltet in den Modus Downloading (siehe EcoStruxure ™ Control Expert,
Motion-Funktionsbausteine, Bausteinbibliothek).

Die dem Eingangsparameter PARAMETERSET zugewiesene Datentabelle Iadt den Eingang
PARAMETERLIST, der dem Reglerparameter entspricht.

35013564 12/2018

87



Pflege

88 35013564 12/2018



Teil Il

Multiachsenanwendung

Ziel dieses Teils

In diesem Abschnitt wird eine weitere fir die MFB-Funktion verfligbare Hardware mit Modicon
M340 unter Control Expert beschrieben.

Der Servoantrieb Lexium 05 wurde im vorigen Teil zur Durchfiihrung eines Beispiels verwendet.
Dieser Teil beginnt mit einer Beschreibung der folgenden Servoantriebe in einer vollstdndigen

Architektur:

Lexium 32
Lexium 15

ATV 31

ATV 32

ATV 71
IclA

Nach der allgemeinen Beschreibung der Servoantriebse wird auf die Konfiguration jedes
Servoantriebs eingegangen, wobei auf die Unterschiede zum Lexium 05 hingewiesen wird, um
dasselbe Beispiel auszufiihren.

Inhalt dieses Teils

Dieser Teil enthalt die folgenden Kapitel:

Kapitel Kapitelname Seite
7 Vorwort 91
8 Kompatibilitat mit Bewegungsanwendungen mit Control Expert-Versionen 93
9 Lexium 32-Implementierung fiir Bewegungsfunktionsbausteine 95
10 Lexium 156MP/HP/LP Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen 113
11 ATV 31 Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen 137
12 Implementierung des ATV 32 fir Bewegungsfunktionsbausteine 153
13 ATV 71 Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen 167
14 IclA Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen 183
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Kapitel 7

Vorwort

Anwendungsarchitektur mit allen Servoantriebsen

Ubersicht
Nachfolgend wird die Verwendung der verfligbaren Hardware (Servoantriebe) iber eine
Architektur zur Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen (MFBs) in Control Expert
beschrieben.
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Vorwort

Beschreibung

Die folgende Abbildung zeigt die Architektur, die in der Anwendung verwendet wird, die alle
Servoantriebe enthalt:

CANopen

D6
Anschlusska
sten

Lexium 32

Lexium CT SoMove fiir ATV 32
fir Lexium 32

PowerSuite
fiir ATV 71, ATV 31
und flr Lexium 05
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Kapitel 8
Kompatibilitat mit Bewegungsanwendungen mit
Control Expert-Versionen

Kompatibilitat der XEF-Dateien
HINWEIS: Unity Pro ist die vorherige Bezeichnung von Control Expert bis Version 13.1.

Unity Pro/Control Expert-Ausgangsversion
V3.x/V4.0 2 V4.0
M340 Proc < V2.0 M340 Proc 2 V2.0
Unity Pro/Control Expert- V3.x Teilweise kompatibel bei einer | NC.
Zielversion M340 < V2.0 Verwendung des Lexium15
2V4.0 PC. FC.

NC: Nicht kompatibel. Die Bewegungsteile werden beim Import ignoriert.

PC: Teilweise kompatibel: Der neue Achsentyp wird beim Import ignoriert, gleichzeitig wird eine
Fehlermeldung ausgegeben: Die Anwendung wird ohne die Sections importiert, die die im Fehlerzustand
befindlichen Antriebe verwenden. Die neue Firmwareversion wird beim Import auf die hdchste in der
Unity Pro/Control Expert-Version verfligbare Version abgeristet und es wird eine entsprechende

Warnmeldung ausgegeben, wenn die Antriebe im Katalog fiir die Mirano-CPU vorhanden sind. Andernfalls

wird der Importvorgang abgebrochen.

FC: Vollstandig kompatibel.

HINWEIS: 1. : Die neuen EFBs l6sen in den Sections, die sie verwenden, Fehler aus.

HINWEIS: 2. : Processor M340 = VV2.0: Die Speicherung der Initialwerte kann aktiviert werden.
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Control Expert

Kompatibilitat der STA-Dateien
HINWEIS: Unity Pro ist die vorherige Bezeichnung von Control Expert bis Version 13.1.

Unity Pro/Control Expert-Ausgangsversion

V3.x/V4.0- V3.x/V4.0 mit 2 V4.0 mit M340= V2.0
Anwendung ohne M340 < V2.0
Bewegungsfunktion

Unity Pro/Control Expert- | V3.x FC PC NC

Zielversion >Vv40 |FC EC FC

NC: Nicht kompatibel

PC: Teilweise kompatibel: Kompatibel nur fur Anwendungen mit Antrieben, die von der

Unity Pro/Control Expert-Version unterstiitzt werden, die die Anwendung 6ffnet. Das gilt flr eine
Weiterentwicklung der Antriebstypen oder Firmwareversionen. Die Anwendung kann geéffnet, jedoch nicht
grundlegend geandert werden.

FC: Vollstandig kompatibel.
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Kapitel 9

Lexium 32-Implementierung flir Bewegungsfunktionsbausteine

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel wird die Implementierung eines Lexium 32-Reglers gemaf dem in der

Kurzanleitung (siehe Seife 77)beschriebenen Verfahren (siehe Seite 77) mit einem Regler des
Typs Lexium 05 erlautert. Es werden nur die Unterschiede und die Aktionen flr einen Lexium 32

aufgefihrt.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
9.1 Anpassung der Anwendung an den Lexium 32 96
9.2 Konfiguration des Lexium 32 104
9.3 Feineinstellung des Lexium 32 107
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Abschnitt 9.1

Anpassung der Anwendung an den Lexium 32

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an den Lexium 32 mit einer Architektur
sowie die Hardware- und Softwarevoraussetzungen beschrieben.

Die Bezeichnung ,Lexium 32" verweist in diesem Abschnitt entweder auf einen Lexium 32
Erweitert (LXM 32A...) oder auf einen Lexium 32 Modular (LXM 32 M...).

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit dem Lexium 32 97
Softwareanforderungen 98
Hardwareanforderungen 99
Konfiguration des CANopen-Busses fiir Lexium 32 100
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Anwendungsarchitektur mit dem Lexium 32

Einfiihrung
Die vorgeschlagene Struktur stellt eine einfache Struktur dar, die der lllustration der Implementie-
rungsgrundsatze der Bewegungssteuerung dient.

Diese realistische Struktur kann um andere Geréte erweitert werden, um verschiedene Achsen zu
verwalten.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die in der Anwendung verwendete Struktur:

Control Expert

Hall 0

Modicon M340

CANopen

Abschlusswiderstand

- Lexium
| CT
|
| Lexium 32
|
|
|
-
BSH
Motoree
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Softwareanforderungen

Ubersicht

Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seife 22) wird der Lexium
CT zum Konfigurieren und Einstellen des Lexium 32 verwendet.

Funktionsdiagramm fiir den Lexium 32
Die folgende Abbildung zeigt die verschiedenen Funktionen der SPS und des Servoantriebs:

Control Expert Lexium CT

Antriebsregler
Lexium 32

Anwendungs-  ——— BSH
programm Bewegungstasks _VMotor"

(MFB) Parametersétze h H:'_

Geschwindigkei
Position

=3

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 7175), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Gerat Softwareversion im Beispiel Firmware-Version

Modicon M340 Unity Pro V5.0 >2,0

Lexium 32 Lexium CT V1.0 V1.x fir Lexium 32 Erweitert
V1.y fir Lexium 32 Modular
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle fiihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 97), auf, die fir die Implemen-
tierung der MFBs fur den Lexium 32 in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 20302
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800

Lexium 32 Advanced LXM32AU90M2
Anschlusskabel an den CANopen-Port der SPS fiir Lexium 32 TCSCCN4F 3M3T/CAN
CANopen-Abschlusswiderstand TCSCAR013M120
Motor fir Lexium 32 BSH055¢¢
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Konfiguration des CANopen-Busses fiir Lexium 32

Ubersicht

Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Aktualisierung des Hardwarekatalogs

Konfiguration (siehe Seite 31) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalogs ausgewahlten Slaves (siehe nachstehender Absatz)
Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguation mit Control Expert

Priifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser

Aktualisieren des Hardwarekatalogs

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Aktualisierung des Hardwarekatalogs beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Rufen Sie den Hardware- Katalogmanager auf.
Start - Programme - EcoStruxure Control Expert -~ Hardwarekatalog-Manager
Ergebnis: Das Fenster mit dem Hardware-Katalogmanager erscheint.

“ Hardware Catalog Manager @

Datei Bearbeiten  Ansicht  Deinst  Hilfe

(=) -~ CANopen-Daten
[} -~ Andere
[#] -- Bewegung & Antrieb
Fremdprodukte
Motorsteuerung
[+] - Sensoren
[+] - Sicherheit
Verteilte E/A

SchlieRen

\Generieren )\ Import/Export )\ Protokoll /

Klicken Sie in der Menuleiste auf ,Datei ==> Benutzergerate importieren“ und importieren Sie dann die
Datei LXM32_MFB.cpx file in das Verzeichnis ...\ProgramData\Schneider
Electric\ConfCatalog\Database\Motion (die Datei kann sich in einem verborgenen Verzeichnis befinden).
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Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt | Aktion

1 Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstdndig und fiihren Sie
einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

Il CANopen _JC]

onfigurierte Anschlusspunkle: O
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Schritt | Aktion

Topologische Adresse:

Neues Gerat

Knoten-ID:

Teilenummer

[1.63]

2 Wahlen Sie Bearbeiten -~ Neues Gerét aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:

Beschreibung

-] - CANopen-Daten

Verteilte E/A

[+] - Bewegung und Antrieb

ATV3T VI 1 Altivar 37 CANopen Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
ATV31 V1 2 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3112E.eds)
ATV31_V1_7 Aftivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3117E.eds)
ATV31T V1.3 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV31T13E.eds)
ATVET V1_1 ATV61 (TEATV6111E.eds)

ATV71 V1 1 ATV71 (TEATV7111E.eds)

IclA_TFA IclA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

IclA_IFE IclA-IFE CANopen (IclA-IFE.eds)

IclA_IFS IcIA-IFS CANopen (IclA-IFS.eds)

LXMO05_MFB LXMO05A PLCopen (LXM05_MFB.EDS)

LXMO05 V1 12 LXMO5A CANopen (TELXM05A_0112E.EDS)

LXM15LP_V1_45

EDS fur Regler Lexium 15LP (TELXM15LP_0142E .eds)

LXM15MH_V6_64

EDS fiir Regler Lexium 15 MPHP (TELXM15MH_0661E.eds)

LXM32_MFB LXM32_MFB (LXM32_MFB.EDS)
SD3_28 SD 328 CANopen (BLSD328_0100E.EDS)
t] Motorsteuerung
Sicherheit

O

ensoren

rifthersteller-Produkie

OK

Abbrechen

Hilfe

il

3 Geben Sie den Wert , 3" flr die ,Topologische Adresse* ein.
Als Slave-Gerat wahlen Sie Lexium 32 aus.
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Schritt | Aktion
4

Klicken Sie auf ,OK®, um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Geréat gedffnet:

[l CANopen M =
Bus: | ] \ 7| Konfigurlerte Anschlusspunkte :

5 Wabhlen Sie Bearbeiten — Modul 6ffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

Sie werden beim SchlieBen des Geréte- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Abschnitt 9.2

Konfiguration des Lexium 32

Basisparameter fur Lexium 32 bei Verwendung von Lexium CT

Auf einen Blick

Lexium CT ist ein Tool zur Inbetriebnahme der Achsen fiir Bewegungssteuerungsanwendungen

Die grafische Benutzeroberflache dieses Tools gewahrleistet ein einfaches Verfahren zur
Konfiguration der Parameter eines Reglers vom Typ Lexium 32.

Anschluss an den Lexium 32

In der folgenden Tabelle wird das Verfahren fiir den Anschluss an den Lexium 32 beschrieben.
Schritt Aktion

1 Starten Sie Lexium CT.

Klicken Sie auf Connection und wahlen Sie dann die ModbusSerialLine connection-Verbindung aus.
Das Verbindungsfenster wird angezeigt:

Connection

~ Serial interface Connection supervision
COM-Port GOV ~ | De-activate |_
Baudrate I 19200 > Value in seconds |5 ﬁ
Parameter E8,1 ~J
r- don’t show again
Protocol I Modbus Point-to-Point v OK I Abbrechen I

Wahlen Sie den COM-Port.
Bestétigen Sie lhre Auswahl mit ,OK".
Das folgende Fenster wird angezeigt:

Loading configuration...

Schneider Electric - 3606480076831 - P091200V003401
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Schritt Aktion
2 Nach der Einrichtung der Konfiguration wird dieses allgemeine Fenster angezeigt:
’- :‘ Lexium 32 Name Value Unit Description Range  |Modbus
‘O All parameter 10funct_DI0 | TouchProbe_1 Function Input DIO 1794
E]— O Simply start 10funct_DI1 | Reference switch (REF) Function Input DI1 1796
q
I O Basic configuration 10funct DI2 | Positive limit switch (LIMP) Function Input DI2 1798
E e -O In Pulse control 10funct_DI3 | Negative limit switch (LIMN); Function Input DI3 1800
o L- O In Position control I0funct_DI4 | Free available Function Input DI4 1802
I_;|‘Q Configuration 10funct DI5 | Free available Function Input DI5 1804
H 5’- = O 10 functions 10funct_DQO | No fault Function Output DQO 1810
1 [ -O 10 parameters 10funct_ DQ1 | Active Function Output DQ1 1812
' ) .
' E' -Q External braking resistor I0funct DQ2 | Free available Function Output DQ2 o 1814
P Q Holding brake SPVn_lim 10 1/min | Speed limitation via input 1.9999 |1596
E ot ‘O Encoder simulation (ESIM) SPVz_clmp |10 1/min | Speed limit for Zero Clamp 0..1000 |1616
y
I -Q Hmi SPVi_lim 10,0 % Current limitation via input 0.3000 |1614
E 7-Q Reference and limit switches | | spychiwinTin| 0 ms Monitoring of time window 0.9999 |1594
y E' 0 P03|.t|0n scaling SPVp_DiffWin | 0,0010 revolutio | Monitoring of position deviation 0..0,9999 | 1586
P -Q Profile generator SPVn_DiffWin | 10 timin__ | Monitoring of speed deviation 1.9999 |1588
g E - O Supervwswn. SPVn_Thresho| 10 1/min Monitoring of speed value 1.9999 {1590
. '8 :0‘”” amplifier SPVi_Threshol | 1,0 % Monitoring of current value 0.3000 |1592
B
[T'} Q Settinar:e SPVSelError1 | 0 First selective error entry 0..65535 (15116
O . . SPVSelError2 | 0 Second selective error entry 0..65535 (15118
[ ~O Regulation loop " " "
oy R SPVSelWarn1 |0 First selective warning entry 0..65535 |15120
1 #=0 Regulation loop (1) - -
Vol _o Regulation loop (2) SPVSelWam2 | 0 Second selective warning entry 0..65535 (15122
E ;_ ~ o Limitations RESint_ext internal Resistor Braking resistor control 0..1 1298
' o Standstil RESext P 10 W Nominal power of external braking resistor 1..32767 [1316
I.é" O Motion RESext R 100,00 Ohm Resistance value of external braking resistor 1.327,67 1318
T O Motion S " RESext_ton |1 ms Max. permissible switch-on time of external braking |1..30000 |1314
H | O EIZCIEr;n':q::ce contlg BRK _trelease |0 ms Time delay during ¢ the holding bra0..1000 | 1294
I
g [ O Homing c9 BRK_tclose |0 ms Time delay during closing of holding brake 0..1000 {1296
VoL ‘O Jog ESIMscale 4096 Inc Encoder simulation - setting of resolution 8.65535 |1322
. i HMIDispPara | DeviceStatus HMI display when motor rotates 0.2 14852
E} Q Communication
] X HMIlocked not locked Lock HMI 0.1 14850
i 4--Q Drivecom " " i
g ‘. O CANopen 10sigLimP normally closed Signal evaluation LIMP 0.2 1568
H _ " -
: E'O Modbus I05|.gL|mN normally closed S!gnal evaluat!on LIMN 0.2 1566
s ‘O DeviceNet 10digRef normally closed Signal evaluation REF 1.2 1564
E Q Datasheet SPV_SW._Limit| none Monitoring of software limit switches 0.3 1542
H . . SPVswLimNusr -2147483648 usr Negative position limit for software limit switch 1546
- 'O Internal braking resistor = o e
i R SPVswLimPusr| 2147483647 usr Positive position limit for software limit switch 1544
e O Device
10 Motor
- O Drive
Command r~Enable ‘ - Halt=inactive
ﬁ |:| ﬁ l [Use double-click to clear thid display!] p_usr=0
Lexium CT M2
l Press to clear list DEVcmdinterf=none
Not connected = [Use double-click to clear thid display!]
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Basisparameter

In der folgenden Tabelle wird das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf Basic Configuration.
Das Fenster Basic Configuration wird angezeigt:
- Lexium 32 Name Value Unit | Description Range Modbus|
[=F Q Al parameter I0posinterfac | ABinput Signal selection position interface 0.1 1284
[ simply start DVNadr 0 DeviceNet address (node number) 1.63 16898
ROl i confiouraton | MBaor 1 Modbus address 1247|5640
L —0 In Pulse control MBbaud 19.2KB Modbus Baud rate 19600..38400 | 5638
/ "~ Q In Position control CANadr 2 CANopen address (node number) 1.127 16644
FTH) Configuration CANbaud 125KB CANopen Baud rate. 50..1000  [16646
i = Q 10 functions CTRL_n_max |8000 1/min | Speed limitation 0.13200  |4384
: r <O 10 parameters CTRL_|_max 400,0 % Current limitation 0..3000 4376
N :—OExIema\ braking resistor LIM_I_maxQST | 400,0 % Current limitation for Quick Stop 0..3000 4378
: r OHD‘U‘”'J brake. LIM_I_maxHalt | 400,0 % Current limitation for Halt 0..3000 4380
' j—OEnwdersimulauan (ESIM) EsimActive EsimOff De ESIM functionality 0.2 1342
s QO Hmi ESIMscale 4096 inc Encoder simulation - setting of resolution 8.65535  [1322
i -0 Reference and limit switches | ['Viain choke | no Mains choke 0.1 1344
! Q Posiion scaiing POSGirORotat | dlockwise Defintion of direction of rotation 0.1 1560
' :'0 Profile generator Umains_reduce | off Reduced input mains voltage on 1 phase devices [0.1 1346
1~ O Supenvision
1+ =Q Power amplifer
'~ O Name
FT|—0 Settings
1 |~ O Regulation loop
!+ -0 Regulation loop (1)
i |- O Regulationloop (2)
'+ Q) Limitations
1"~ Standstl
[0 Motion
1 - O Motion Sequence config
} + -0 Electronic gear
i 1~ O Homing
1 “0log
[=1-Q Communication
!+ -0 Drivecom
i O CANopen
1+ =0 Modbus
i "= O DeviceNet
[=} Q Datasheet
'r -Q Internal braking resistor
1 Q) Device
-0 Motor
¢ -Q Drive
Dieses Fenster ermdglicht die Parametrierung der CANopen-Adresse des Reglers, der
Baudrate des Busses und der fiir die Beschleunigung, die Baudrate und die Position
verwendeten Einheiten.

2 Wahlen Sie fiir das Lernbeispiel die folgenden Optionen in diesem Fenster aus:

® |m Reglerbereich:
O Setzen Sie die CANopen-Adresse auf 2.
O Setzen Sie die Baudrate auf 500 KBaud (siehe Premium mit EcoStruxure ™ Contro/
Expert, Motion-Funktionsbausteine, Kurzanleifung).

3 Klicken Sie auf Elemente - Parameter - Gerateparameter speichern in EEPROM, um die
Basiskonfiguration (SIMPLYSTART_BASICCONFIGURATION) zu bestatigen.
Ergebnis: Die Basiskonfiguration SIMPLYSTART_BASICCONFIGURATION wird gespeichert
und das Hauptfenster erneut angezeigt.

4 Klicken Sie auf Beenden.

HINWEIS: Informationen Uber die richtige Anpassung der Parameter finden Sie in der
Dokumentation des Reglers.
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Abschnitt 9.3

Feineinstellung des Lexium 32

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt ein Beispiel fur die Feineinstellung des Lexium 05 mit Hilfe von Lexium

CT.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Feineinstellung des Lexium 32 108
Debuggen des Lexium 32 109
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Feineinstellung des Lexium 32

Betriebsarten

Die verschiedenen Betriebsarten kénnen auf den Registerkarten im Fenster ,Betriebsarten®

ausgewahlt werden.

Das Fenster ist in zwei Bereiche untergliedert:

e Registerkarten fiir die Auswahl der Betriebsart und die Einstellung spezifischer Parameter

(oberer Bereich)

e Anzeige von Statusinformationen (unterer Bereich)

Der Benutzer kann beliebig zwischen den Registerkarten im Fenster ,Betriebsarten® umschalten,

ohne dadurch die derzeit aktive Betriebsart zu beeinflussen.

Geschwindigkeitsmodus

Im ,Geschwindigkeitsmodus” beschleunigt der Regel auf eine einstellbare Zieldrehzahl. Sie
kénnen flir das Bewegungsprofil Beschleunigungswerte und Hochlauframpen festlegen.

& Betriebsarten [_[O[x

keitsmodus

Punkt-zu-Punkt Geschwmdlg-‘ Homing ‘Manuelle BewegunglEIektr. Getriebel Oszillat0r|

Drehzahl: [0 1/Min.
oK =0 |

. . i
-3000 0

3000
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Debuggen des Lexium 32

Voraussetzung

Es wird empfohlen, die Dynamik der Achse zu debuggen, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Beschreibung
Die Software zur Inbetriebnahme stellt die Funktion Recording / Tuning bereit, die eine
Visualisierung der internen Geratedaten wahrend der Verfahrbewegungen ermdglicht. Das
angeschlossene Gerat legt die Bewegungsdaten flr einen vorgegebenen Zeitraum im internen
Speicher ab und sendet sie dann an den PC. Der PC verarbeitet die Daten und zeigt sie in Form
von Diagrammen oder Tabellen an.

Die erfassten Daten konnen auf dem PC gespeichert und zu Dokumentationszwecken archiviert
oder gedruckt werden.

Uber das Menii Element - Funktionen - Erfassen/Einstellen wird die Erfassungsfunktion
gestartet.
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Beschreibung
Das nachstehend abgebildete Fenster wird durch einen Klick auf die Registerkarte Oszilloskop
aufgerufen:
f 7| e | L |2 |2 | g | o )| Stopped
2| @ ||| AT || | GE
200
150 —
100—
50—
T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
100 200 300 400 500 . 600 700 800 900 1000 1100 1200
Time [ms]
Recording ] Trigger | Tuning
Signal Available signals Timebase
_n_act v 10 ms v
_ldg_act I J I J
_p_act
<-Double-click to delete signal from the list.
Command —Enable ooy
Halt=inactive
% on EI?XQIE_ED on @ |[Use double-click to clear thid display!] _p_actusr=56310814
Off || [6] Op Enable off Reset Exclusive Lexium CT M2
Stop DEVemdinterf=Modbus
Connected: COM1,#248,19200,3606480076831,P091200V003401,3400 =) [Use double-click to clear thid display!]
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Beschreibungsflachen
Die nachstehenden Schaltflachen werden durch einen Klick auf folgende Elemente aufgerufen:

B 8|« alT ElE g R | BB s

PHOBOOOOOBOEOE ®

. Erfassung starten

. Erfassung anhalten

. VergroRern, Y-Achse

. Verkleinern, Y-Achse

Unendlich variabler Zoom, X- und Y-Achse
. Zoom flr Auswahlrechteck

1. Werteanzeige fur bestimmte Zeit

. Angezeigte Werte fir 1. Anzeige andern
2. Werteanzeige fur bestimmte Zeit
10.Angezeigte Werte fur 2. Anzeige andern
11.0riginalanzeige wiederherstellen
12.Y-Achse invertieren

13.Tabelle mit erfassten Werten anzeigen
14.Beschreibung eingeben
15.Konfiguration ein-/ausblenden
16.Erfassung drucken

.1«\

CONONAWN

Recording

Die gewlinschten Parameter werden im Eingabefeld ,Verfligbare Signale* ausgewahlt. Es kénnen
maximal 4 Parameter ausgewahlt werden. Wird ein Parameter nicht mehr bendtigt, dann kann
dessen Auswahl durch einen Doppelklick auf den betreffenden Parameternamen aufgehoben
werden.

Das gewtlinschte Erfassungsinkrement wird im Eingabefeld ,Zeitbasis” ausgewabhlt. Je kleiner die
Zeitbasis, umso kulrzer die maximale Erfassungszeit.

Recording ] Trigger | Tuning |
Signal Available signals Timebase
_n_act | > J1oms |
_ldq_act
_p_act
<-Double-click to delete signal from the list.
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Tuning

Die Einstellung kann nur gestartet werden, wenn die Schalter ,Zugriff und ,Aktivieren® auf Ein
gesetzt wurden.

Das Feld ,Amplitude” ermdglicht die Einstellung der maximalen Amplitude des Referenzwerts.
Das Offset der Amplitude in die positive oder negative Richtung kann im Feld ,Offset definiert
werden.

Die Dauer einer Periode wird im Feld ,Periode” festgelegt.

Der Signaltyp fiir den Referenzwert wird in der Drowdown-Liste ,Signal“ ausgewahlt.

Die zu verwendende Steuerung wird in der Dropdown-Liste , Typ“ bestimmt.

Die Anzahl der Perioden wird im Feld ,Anzahl“ angegeben.

Die maximale Anzahl der Umdrehungen, die bei der Einstellung ausgelést werden kénnen, wird
im Feld ,Bereich® definiert. Dieser Wert kann z. B. zur Vermeidung einer blockierenden
Bewegung beitragen.

Die ,Autostart“-Optionsfelder ermdglichen lhnen die Verkniipfung der Ausfiihrung der Einstell-
bewegung mit dem Start der Erfassung. Wird die Option auf ,Aus“ gesetzt, dann zeigt die
Software eine Start-Schaltflache an. Uber die Start-Schaltflache kénnen Sie die Einstellbe-
wegung separat vom Start der Erfassung auslésen.

HINWEIS: Die von lhnen auf der Registerkarte ,Auslosung” vorgenommenen Einstellungen
gehen verloren, wenn Sie die ,Autostart‘-Option auf ,Ein“ setzen.

Recording I Trigger I Tuning I

Reference Amplitude -| 0 1/mn Offset - | 0 1/mn  Period - | 50 ms Signal | square symetric v|
Control Type |Speed control vJ Count =| period Range =| 1.0 auto-start Off > € On
TUNE only possible, if ‘Command-Active’ and ‘Enable-Active’ Start I

HINWEIS: Detaillierte Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch der Software Lexium CT.

112

35013564 12/2018



Kapitel 10

Lexium 15MP/HP/LP Implementierung von
Bewegungsfunktionsbausteinen

Ziel dieses Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt die Implementierung des Servoantriebs Lexium 15MP/HP/LP
entsprechend der Vorgehensweise (siehe Seite 17), die in der Kurzanleitung (siehe Seife 117)fir
den Lexium 05 beschrieben ist. Es enthalt lediglich die Abweichungen und Aktionen fiir einen
Lexium 15MP/HP/LP.

Inhalt dieses Kapitels
Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
10.1 Anpassen der Anwendung an den Lexium 15MP/HP/LP 114
10.2 CANopen-Buskonfiguration fiur Lexium 15MP/HP/LP 118
10.3 Konfigurieren des Lexium 15MP/HP/LP 121
10.4 Einstellen des Lexium 15LP/MP/HP 132
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Abschnitt 10.1
Anpassen der Asnwendung an den Lexium 15MP/HP/LP

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an den Lexium 15MP/HP/LP mit einer
Architektur sowie die Hardware- und Softwarevoraussetzungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit einem Lexium 15MP/HP/LP 115
Softwareanforderungen 116
Hardwareanforderungen 117
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Anwendungsarchitektur mit einem Lexium 15MP/HP/LP

Einfiihrung
Die vorgeschlagene Struktur stellt eine einfache Struktur dar, die zum Anpassen der Implementie-
rungsgrundsatze der Bewegungssteuerung dient.
Diese realistische Struktur kann um andere Geréte erweitert werden, um verschiedene Achsen zu
verwalten.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die in der Anwendung verwendete Struktur:

Control Expert

0
Delal] &L 20

Modicon M340

CANopen

Leitungsabschlussstecker

Unilink

BSH oder BDH
Motoree
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Softwareanforderungen

Ubersicht

Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seife 22) wird PowerSuite
zum Konfigurieren und Einstellen des Lexium 05.

PowerSuite fur Lexium 05 ermdglicht die Feineinstellung der Achse und garantiert eine einfache
Konfiguration der Parameter des Servoantriebs Lexium 05.

Unilink L/MH fir Lexium 15¢+- erfiillt dieselbe Funktion, jedoch fur einen Servoantrieb des Typs

Lexium 15e-.

Funktionsdiagramm fiir den Lexium 15
Die folgende Abbildung zeigt die verschiedenen Funktionen der SPS und des Servoantriebs:

Control Expert

SPS

Anwendungs-
programm

(MFB)

Regler
Lexium 15e¢

Parametersatze

Versionen

T Geschwindigkeit

UnilinkL/MH

BSH oder BDH

Bewegungs- _VMOtor“
Tasks

Position

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 115), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Gerét Softwareversion im Beispiel Firmware-Version

Modicon M340 Unity Pro V4.0 -

Lexium 15LP Unilink V1.5 V1.45 (Nur MFB-Funktion)
V2.36 (MTM-Verwaltung)

Lexium 15MH Unilink V4.0 Kompatibel ab V6.64

116
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seite 775) auf, die flr die
Implementierung der MFBs fiir den Lexium 15MP in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800
Servoantrieb fiir Lexium 15MP LXM15MD28N4
Anschlusskabel an den CANopen-Port der SPS fiir Lexium 15MP TLA CD CBA e
CANopen-Steckverbinder fir Lexium 15MP AMO 2CA 001 V000
Motor fir Lexium 15MP BPH055¢¢

Die folgende Tabelle fiihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 715) auf, die fir die
Implementierung der MFBs fiir den Lexium 15LP in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800
Servoantrieb fiir Lexium 15LP LXM15LD13M3
Anschlusskabel an den CANopen-Port der SPS fiir Lexium 15MP TLA CD CBA ee
CANopen-Steckverbinder fir Lexium 15LP AMO 2CA 001 V000
Motor fir Lexium 15LP AKM 31E

HINWEIS: Der Leitungsabschlussstecker ist ein Unterbrecher, der in den CANopen-Steckver-
binder AMO 2CA 001 V00O integriert ist.
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Abschnitt 10.2

CANopen-Buskonfiguration fur Lexium 15MP/HP/LP

Konfiguration des CANopen-Slaves am CANopen-Bus

Ubersicht

Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Konfiguration (siehe Seite 31) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalog ausgewahlten Slaves (siehe folgender Abschnitt)

Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguration mit Control Expert
Priifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser

Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstandig und fiihren Sie

einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

[l CANopen

1 (] B

Bus: Konfigurierte Anschlusspunkie: 0

118
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Schritt | Aktion

2 Wahlen Sie Bearbeiten - Neues Gerat aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:

Neues Gerat
Topologische Adresse:  [1..63] 3
Knoten-ID: 3 Abbrechen
:
Teilenummer Beschreibung

=] - CANopen-Daten
Verteilte E/A
[+] - Bewegung und Antrieb

ATV3T VI 1 Altivar 37 CANopen Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
ATV31 V1 2 Altivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3112E.eds)
ATV31_V1_7 Aftivar 31 CANopen-Slave DSP402 (TEATV3117E.eds)
ATV31T V1.3 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV31T13E.eds)
ATVET V1_1 ATV61 (TEATV6111E.eds)

ATV71 V1 1 ATV71 (TEATV7111E.eds)

IclA_TFA IclA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

IclA_IFE IclA-IFE CANopen (IclA-IFE.eds)

IclA_IFS IcIA-IFS CANopen (IclA-IFS.eds)

LXMO05_MFB LXMO05A PLCopen (LXM05_MFB.EDS)

LXMO05 V1 12 LXMO5A CANopen (TELXM05A_0112E.EDS)

LXM15LP_V1_45 | EDS fir Regler Lexium 15LP (TELXM15LP_0142E eds)
LXM15MH_V6_64 | EDS fiir Regler Lexium 15 MPHP (TELXM15MH_0661E.eds)
LXM32_MFB LXM32_MFB (LXM32_MFB.EDS)
SD3_28 SD 328 CANopen (BLSD328_0100E.EDS)
+/ - Motorsteuerung
+]_Sicherheit
Sensoren
rifthersteller-Produkie

3 Geben Sie den Wert ,3* fir die , Topologische Adresse” ein.
Wahlen Sie fir das Slavegerat Lexium15LP_V1_4 fir einen Lexium 15LP oder Lexium15MH_V6_61 fur
einen Lexium 15MP.
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Schritt | Aktion

4 Klicken Sie auf ,OK", um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Gerat gedffnet:

[l CANopen _ T
Bus: ‘ |

Kanfigurierte Anschlusspunkte: 1

5 Wahlen Sie Bearbeiten - Modul éffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

6 Sie werden beim SchlieRen des Gerate- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Abschnitt 10.3
Konfigurieren des Lexium 15MP/HP/LP

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Grundeinstellung des Reglers mithilfe von Unilink L/MH fiir

Lexium 15MP/HP/LP beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Basisparameter fur Lexium 15MP unter Unilink MH 122
Basisparameter fir Lexium 15LP mit Unilink L 125
Verwendung spezifischer Parameter fir Lexium 15 MP/HP/LP in Unilink 130
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Basisparameter fiir Lexium 15MP unter Unilink MH

Einflihrung
Unilink ist ein Tool zur Inbetriebnahme der Achsen fiir Bewegungssteuerungsanwendungen.

Die graphische Benutzeroberflache dieses Tools gewahrleistet ein einfaches Verfahren zur
Konfiguration der Parameter eines Servoantriebs des Typs Lexium 15MP.
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Anschluss an den Lexium 15MP
Die folgende Tabelle beschreibt das Verfahren fir den Anschluss an den Lexium 15MP:

Schritt | Aktion

1 Starten Sie Unilink MH Uber Start -~ Programm — Unilink - Unilink MH.
Im Hauptfenster von Unilink MH wird ein Kommunikationsfenster angezeigt:

comi | come |
comz | com? |
coms | come |
comd | com3 |
covs | comio |
Offline Schnitstellen
trennen

Wenn der Anschluss, den Sie nutzen, verflgbar ist (d. h. nicht von anderen Geraten oder Programmen
verwendet wird), wird der Name COM1, COM2, COM3, COM4, COM5, COM6, COM7, COM 8, COM9,
COM10 schwarz angezeigt. Ansonsten wird er grau angezeigt.

2 Klicken Sie auf einen dieser Kommunikationsanschllsse (der Anschluss, den Sie an lhrem PC
verwenden), um die Werte der Antriebsparameter an lhren PC zu lbertragen.
Nach dem Aufbau der Kommunikation wird das Hauptfenster angezeigt:

Regler 2 "DRIVEQ"

 I— ey
AL = E A
’Q =" UBERWACHEN N 52 N LCSCEEN

OPMODE
|O Digitale Geschwindigkeit

Steckplatz ‘ Drehmoment

23
€=  Analoge BA Position h% 5 Aktuell |—
Geschwindigkeit .
<> Diglale BiA a1
ROD/SSIGeber | Feedback
O— Eingang Resolver i—l Molor

Motorauswanl

Achse

B \
Reglerkanfigur ] Beenden
alion el ‘ Deakviet ES Deaklideren (F12) < Aderen (Urrsohﬂl” _l
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Basisparameter

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie im Hauptfenster auf die Schaltflache Grundeinstellung.
Das Fenster Grundeinstellung wird angezeigt:

8 Grundeinstellung 01 1%
~Sofwareversion —Regler
Hardware
[v35Ks283 | | Regler 1A Hardwareversion 49.01
Firmware
rHilfsstromversorgung — | WG 63 DRIVE Rew erstelltonoo
Regen-Widerstand
E Seriennummer Adresse  Feldbusadresse Baudrate
Reger-Sirom [r70z69611 3 |0 500 KBaud ﬁ
B 1w Lauzel Nerme Autorn Ext WD
EE REEEEE P70 h [CRVED | [r= ] [EOO \
Sektorphase fehlt —Einheiten
Begchleunigung  Geschwin Pogiion
Keine Meldung & |rns—>\/LIIVI k |U/m\n ﬁ | Jm m

OK | Abbrechenl Anwenden

Dieses Fenster ermdglicht die Parametrierung der CANopen-Adresse des Servoantriebs, der
Baudrade des Busses und der fiir die Beschleunigung, die Baudrate und die Position verwendeten
Einheiten.

Wabhlen Sie fiir das Lernbeispiel die folgenden Optionen in diesem Fenster aus:
® |m Bereich "Servoantrieb™:

O Setzen Sie die CANopen-Adresse auf 2.

O Setzen Sie die Baudrate auf 500 KBaud (siehe Seite 31)

® Im Bereich Einheit (siehe EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine,
Bausteinbibliothek):
O Wabhlen Sie fur die Beschleunigung ,ms->VLIM"
O Wahlen Sie fiir die Geschwindigkeit "U/min".
O Wabhlen Sie fur die Position ,um*

Klicken Sie auf Motorauswahl, Strom, Resolver, um die Motor- und Feedbackparameter zu
deklarieren.

Hinweis: Informationen Uber die richtige Deklaration des Motors finden Sie in der Dokumentation
des Motor.

Klicken Sie auf OK, um die Basiskonfiguration zu bestatigen.

Ergebnis: Die Grundeinstellung wird gespeichert und das Hauptfenster wird wieder angezeigt.
Hinweis: Wenn bestimmte ASCII-Parameter aktiviert wurden, wird ein Fenster angezeigt, in dem
Sie aufgefordert werden, die Anderungen im EEPROM des Servoantriebs zu speichern. Klicken
Sie auf OK, um den Servoantrieb neu zu starten und den Speicher zu aktualisieren.

Klicken Sie auf Beenden.
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Basisparameter fiir Lexium 15LP mit Unilink L

Einfiihrung
Unilink ist ein Tool zur Inbetriebnahme der Achsen fiir Bewegungssteuerungsanwendungen.

Die graphische Benutzeroberflache dieses Tools eine einfache Konfiguration der Parameter fiir
einen Servoantrieb des Typs Lexium 15LP.
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Anschluss an den Lexium 15LP

Die folgende Tabelle beschreibt das Verfahren fiir den Anschluss an den Lexium 15LP:

Schritt Aktion
1 Starten Sie Unilink L Gber Start - Programm — Unilink -~ Unilink L.
Ergebnis: Sie werden in einem Fenster gefragt, ob Sie eine Verbindung zum Servoantrieb herstellen
mochten.
2 Klicken Sie auf die Schaltflache Ja.
Ergebnis: Es wird ein Fenster zum Auswahlen des Gerats angezeigt.
3 Wahlen Sie RS-232 und klicken Sie auf OK.
Ergebnis: Es wird ein Fenster mit den RS-232-Einstellungen angezeigt.
4 Stellen Sie den seriellen Port (COM1 bis COM10), die Baudrate (38400) und das Timeout (2000 ms) ein.
Klicken Sie auf die Schaltflache OK.
Ergebnis: Die Software Unilink L wird angezeigt.
1l onhne Titel - unilink L [=1[3]
Datei Bearbeiten Kommunikation Regler Extras Ansicht Hilfe
= Z < K &4 O[3 & e A A tzen= | OPMODE|0: Digitale Geschwin v
WEI; ,_ o cie Einichs  Stromversorgung — Verstarker
-1 Assistent fur clie Einrichtung . Hard
~£3 Grundeinstellung Regen-Widlerstand " arcware o
- Einheiten/mechanisch & Intern  Wert Regler 3A mec
-8 CANFeldbuseinstellungen Firmware Impul
"S rlfnezeclkﬂacl< Cotem | shm [V1.23 DRIVE Rev. erstellt Aug 09 16:5
otor ax. Regen-Strom ; :
L5 Aktuelle Schleife ’7 W Seriennumm Laufzeit : : Name
- Geschwindigheitsschleife HO XXHKIKX mpul10
-3 Positionsschleife .
-1 Positionsdaten Netzspannung [ Softwarefreigabe Impulse
-8 Positionsregister - bei-Anlauf setzen
-1 Elektronisches Getriehe 230 —H v
&1 Encoder-Emulation Reaktion auf Verlust der
-3 Analoge E/A Eingangsphase
% Digitale EiA ‘Dreiphasig (Stromgrenzwert), |
-9 Bewegungsdienst
Status
-] Uberwachung
-E1 Referenzierung
- Bewegungs-Tasks =
[l Oszilloskop Weiter >
Bode-Diagramm
- Terminal
Bersit A A [@Online Deaktiviert [Warnung  [Nichtgenomt[— NUM
Browser Hauptfenster
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Basisparameter

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Klicken Sie im Browser auf Schnellstart.
Ergebnis: Im Hauptfenster wird der Rahmen Antriebseinrichtung angezeigt:

Willkommen beim Assistent fiir
die Reglereinrichtung

Mit diesem Assistenten kénnen Sie lhren Regler einrichten. Wahlen Sie zunéchst die
Art der Einrichtung in der folgenden Liste aus: “Schnelle Motor-/Reglereinrichtung”,
“Analoganwendungseinrichtung”, “Getriebeanwendungseinrichtung”,
“Bewegungstask-Anwendungseinrichtung” oder “Vollstandige Einrichtung”.

Wihlen Sie “Weiter” und “Zurlick”, um zwischen den Fenster zu wechseln, oder
springen Sie direkt zu einem Fenster, indem Sie das Fenster im Baum links anklicken.
Mit der Schaltflache “Aktualisieren” in der Symbolleiste stellen Sie wieder die
urspriinglichen Daten des aktuellen Fensters an.

Wenn eine neue Seite des Assistenten gedffnet wird, werden die aktuellen
Parameterwerte fiir die Seite aus dem Regler geladen.

Assistenten fiir die Art der
Einrichtung auswahlen

" Schnelle Motor-/

" Analoganwendungseinrichtung
" Getriebeanwendungseinrichtung
(" Bewegungstask-

& Vollstandige Einrichtung

Wahlen Sie Vollsténdige Einrichtung.
Ergebnis: Der Browser mit allen Konfigurationsverbindungen wird angezeigt.

Klicken Sie im Browser auf Grundeinstellung.
Ergebnis: Im Hauptfenster wird das Fenster Grundeinstellung angezeigt:

[ Stromversorgung
Regen-Widerstand

= Intern Wert

(" Extern el

Max. Regen-Strom

w
Netzspannun
230  ~|v

Reaktion auf Verlust der Eingangsphase

[ Verstérker
Hardware

||Reg|er 3A
Firmware

[\/1.23 DRIVE Rev. erstelt Aug 09 16:56:39
Setiennummer Laufzeit Name
| 0 XXKH XX 0

[~ Softwarefreigabe bei Anlauf setzen

IDreiphasig (Stromgrenzwert), ﬂ

Dieses Fenster dient zum Einstellen der Parameter fur die Spannungsversorgung.
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Schritt

Aktion

4

Klicken Sie im Browser auf Einheiten/Mechanisch.
Im Hauptfenster wird das Fenster Einheiten/Mechanisch angezeigt:

— Benutzereinheiten
Position
[ m ~
Geschwindigkeit
| U/min (Geschwindigkeitsschleife), Impulse/s ﬂ‘

Beschleunigung

| ms->vLIM =]

— Mechanische Konversion

10000 Impulse
1 Motorumdr.

Auflésung =

Wabhlen Sie fiir das Lernbeispiel die folgenden Optionen in diesem Fenster aus:

o |m Bereich "Benutzereinheiten":
O Wahlen Sie firr die Beschleunigung ,ms->VLIM®
O Wahlen Sie fiir die Geschwindigkeit "U/min".
O Wabhlen Sie fur die Position ,ym"

128
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Schritt

Aktion

5

Klicken Sie im Browser auf CAN/Feldbuseinstellungen.
Im Hauptfenster wird das Fenster CAN/Feldbuseinstellungen angezeigt:

— Allgemeine Feldbuseinstellungen

Adresse Externer Watchdog (Feldbus)
3 100 ms

— CAN-Buseinstellungen

Baudrate
500 L” kBaud

Wahlen Sie fiir das Lernbeispiel die folgenden Optionen in diesem Fenster aus:
e In den Bereichen "Allgemeiner Feldbus" und "CAN-Buseinstellungen™:

O Setzen Sie die CANopen-Adresse auf 3.

O Setzen Sie die Baudrate auf 500 KBaud.

Klicken Sie im Browser auf die Ordner Motor, Resolver, um die Motor- und Feedbackparameter zu
deklarieren.

Hinweis: Informationen uber die richtige Deklaration des Motors finden Sie in der Dokumentation
des Motor.

Speichern Sie die Parameter Uber Antrieb - Im EEPROM speichern.
Ergebnis: Die Grundeinstellung wird gespeichert und das Hauptfenster wird wieder angezeigt.
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Verwendung spezifischer Parameter fiir Lexium 15 MP/HP/LP in Unilink

Einflihrung

Die spezifischen Parameter werden zusatzlich zu den Basisparametern (siehe Premium mit
EcoStruxure ™ Control Expert, Motion-Funktionsbausteine, Kurzanleitung) eingegeben. Diese
spezifischen Parameter ergénzen die Konfiguration des Lexium 15 MP/HP/LP, indem sie
bestimmte ASCII-Codes im Fenster Terminal andern.

Spezifische Parameter

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der spezifischen Parameter des Lexium 15
MP/HP/LP beschrieben:

Schritt | Aktion
1

Klicken Sie auf der Seite ,Allgemein® auf das Symbol |!| Terminal.
Das Fenster Terminal wird angezeigt:

Terminal 3 "DRIVEQ"

Befehl DRVCNFG 1050670

OK. Gancel ‘ Ubemehmen

Dieses Fenster wird verwendet, um den Anschlusspunkt eines Lexium 15MP/HP/LP vollstandig zu
konfigurieren.

2 | Fir Lexium 15 MP/HP geben Sie im Feld Befehl Folgendes ein:
o DRVCNFG 1050670

Fur Lexium 15 LP geben Sie im Feld Befehl Folgendes ein:
® [INPT2 x1.5 Taskzeit, oder IN20Mode42 entweder MAST oder FAST

3 |Klicken Sie auf Anwenden, um die Konfiguration dieses ASCII-Parameters zu bestéatigen.
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Schritt | Aktion

4 | Fir Lexium 15 MP/HP wiederholen Sie die Schritte und geben im Feld Befehl Folgendes ein:
e DRVCNFG2 64

® INPT x1.5 Taskzeit MAST oder FAST

e ENGAGE 1

5 | Klicken Sie auf OK, um den letzten Befehl zu bestatigen und kehren Sie zu der Seite ,Allgemein®
zurtick.

6 B
2
Klicken Sie auf der Seite ,Allgemein" auf e Speichern, um die Basisparameter und die

spezifischen Parameter im EEPROM des Servoantriebs zu speichern.

7 | SchlielRen Sie das Fenster ,Allgemein“ und klicken Sie auf DIS, um die Verbindung zum
Servoantrieb zu trennen.

Befehl

Geben Sie hier den ASCII-Befehl mit den entsprechenden Parametern ein. Bestatigen Sie die
Angabe mit der Taste EINGABETASTE oder driicken Sie ANWENDEN um die Ubertragung zu
starten.

A VORSICHT

UNERWARTETES VERHALTEN DER ANWENDUNG
Stellen Sie vor dem Senden des ASCII-Befehls sicher, dass er flr die Gerate geeignet ist.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Verletzungen oder Sachschaden zur Folge
haben.
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Abschnitt 10.4
Einstellen des Lexium 15LP/MP/HP

Debuggen der Achse

Voraussetzung

Es wird empfohlen, die Dynamik der Achse zu debuggen, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Beschreibung
Das Oszilloskop ist eines der Verfahren zur Durchfilhrung des Debuggens.
Es ermdglicht Ihnen folgende Optionen:
e Anzeige von bis zu drei Variablen gleichzeitig als eine Zeitfunktion

e Speicherung der aufgezeichneten Messwerte auf einem Datentréager im CSV-Format
(kompatibel zu MS-Excel)

e Laden einer CSV-Datendatei und Wiederherstellung der Kurven im Oszilloskopdiagramm

e Verwendung bestimmter Dienste
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Darstellung fiir Lexium 15MH
Das folgende Fenster rufen Sie auf, indem Sie im MenU Unilink MH auf Extras — Oszilloskop

klicken:
# Oszilloskop 101 i =]
L )
A

S 1220 S N
1 1

0,002 0,004 0,006 0,008
— Aufzeichnung

Aufiosung Kanal Auto. Min.  Max Triggersignal  Triggerpegel
Bl [Formal [ M [V_ret
Speichern | ZeitDivision 2 |v,lst M| Triggerpostion Triggerflanke

Abbrechen] Last 10 ﬁms | [ v 50%
SEi Aktuali Stand
- BNd&Er-
Parameter Start . Stopp (F3) MEm. sigren | dwarte | Sl

Aufrufen des Diensts fur Lexium 15MH
Die folgende Tabelle beschreibt die Verwendung einer Dienstfunktion mit einem Lexium 15MH:

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie im Feld Dienst eine der im Folgenden beschriebenen
Dienstfunktionen (siehe Seite 135).

Klicken Sie auf die Schaltflache Parameter.

Legen Sie die entsprechenden Parameter fest.

Starten Sie die Funktion mit einem Klick auf Start.

a | O N

Die Funktion wird weiterhin ausgefiihrt, bis Sie auf die Schaltflache Stopp
klicken oder die Funktionstaste F9 driicken.
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Darstellung fur Lexium 15LP
Das folgende Fenster rufen Sie auf, indem Sie im Ordner Oszilloskop auf Unilink L klicken:

1 min

o - 0.100 0,200 0,300 0,400
Zeit
K1 n_ist
K1 n_ist
K1 n_VEUS
Kanile IAusIﬁserIAufzeichnunngereichsdateien ]Bewegungsdienst]Einstellung] Aufzeichnung
Start
Auflésun Kanal 1 |v_cmd =| ¥ Autom. Autom.
Normal [ Kanal 2 |v_lst ~| ¥ Autom. Autom. Feleea

Zeit/Div. Kanal 3 |I_cmd =| M Adom.  Amom.  f o

100 ~|ms Kanal 4 ﬁ V' Autom. % Oﬂﬁﬂ?p

Aufrufen des Diensts fiir Lexium 15LP
Die folgende Tabelle beschreibt die Verwendung einer Dienstfunktion mit einem Lexium 15LP:

Schritt Aktion
1 Klicken Sie auf die Registerkarte Bewegungsdienste.

Wabhlen Sie eine der unten beschriebenen Dienstfunktionen (siehe Seife 135).

Klicken Sie auf die Schaltflache Parameter.

Legen Sie die entsprechenden Parameter fest.

Starten Sie die Funktion mit einem Klick auf Start.

Dl |Ww|N

Die Funktion wird ausgefiihrt, bis Sie auf die Schaltflache Stopp klicken.
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Dienstfunktionen
Die folgende Tabelle beschreibt die Verwendung einer Dienstfunktion:

Gleichstrom Legen Sie am Motor Gleichstrom mit &nderbarer Gré3e und &nderbarem Vektorwinkel
des elektrischen Felds an. Die Umschaltung von der Drehzahlsteuerung zur
Stromsteuerung erfolgt automatisch; die Umschaltung erfolgt unabhangig von der
Rickmeldung (Resolver o. &.). Der Rotor setzt an einem Statorpol aus.

Geschwindigkeit | Betreibt den Steuerantrieb mit konstanter Drehzahl. Ein interner digitaler Sollwert wird
gestellt (Drehzahl ist einstellbar).

Torque Betreibt den Steuerantrieb mit konstantem Strom. Ein interner digitaler Sollwert wird
gestellt (Strom ist einstellbar). Die Umschaltung von der Drehzahlsteuerung zur
Stromsteuerung erfolgt automatisch; die Umschaltung erfolgt unabhangig von der
Rickmeldung (Resolver o. 8.).

Reversierbetrieb | Betreibt den Steuerantrieb im Umkehrmodus, wobei Drehzahl und Umkehrzeit fir jede
Drehrichtung einzeln einstellbar sind.

Bewegungs-Task | Startet die Bewegungs-Task, die auf der Bildschirmseite "Dienstparameter"
ausgewahlt ist.

Null Fir die Ruckfiihrung im Zusammenhang mit der Positionierphase verwendete
Funktion. Diese Funktion ist nur in OPMODE?2 verfiigbar.

HINWEIS: Ausflihrlichere Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch der Software Unilink

HINWEIS: Wenn die Parameter richtig gesetzt sind, werden Sie aufgefordert, diese im EEPROM
zu speichern und eine Datei als Sicherungskopie zu erstellen.
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Kapitel 11

ATV 31 Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen

Ziel dieses Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt die Implementierung des Servoantriebs ATV 31 entsprechend der
Vorgehensweise (siehe Seite 17), die in der Kurzanleitung (siehe Seite 77)fur den Lexium 05

beschrieben ist. Es enthalt lediglich die Abweichungen und Aktionen flr einen ATV 31.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite

111 Anpassen der Anwendung an den ATV 31 138

11.2 Offnen einer CANopen-Buskonfiguration fir ATV 31 142

11.3 Konfigurieren des ATV 31 145

1.4 Einstellen des ATV 31 151
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Abschnitt 11.1

Anpassen der Anwendung an den ATV 31

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an den ATV 31 mit einer Architektur

sowie die Hardware- und Softwarevoraussetzungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit einem ATV 31 139
Softwareanforderungen 140

Hardwareanforderungen

141

138
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Anwendungsarchitektur mit einem ATV 31

Ubersicht
Die vorgeschlagene Architektur ist einfach und berlicksichtigt die Implementierungsprinzipien

einer Bewegungssteuerung.
Dieser realistischen Architektur kénnen weitere Gerate zur Verwaltung mehrerer Achsen

hinzugefugt werden.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Architektur einer Anwendung mit einem ATV 31.

Control Expert

I

i

L

i
«p o

PowerSuite flr
ATV 31

Abzweigg-
ehéuse

139
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Softwareanforderungen

Ubersicht

Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seife 17)wird PowerSuite
zum Konfigurieren und Einstellen des ATV 31 verwendet.

PowerSuite fur Lexium 05 ermdglicht die Feineinstellung der Achse und garantiert eine einfache
Konfiguration der Parameter des Servoantriebs Lexium 05.

PowerSuite fur ATV 31 erflllt dieselbe Funktion, jedoch fir einen Servoantrieb des Typs ATV 31.

Einige Parameter kdnnen ohne PowerSuite Uber die Bedienoberflache (siehe Seife 149) an der
Frontseite des ATV 31 konfiguriert werden.

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 139), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Hardware Alteste Softwareversion Firmware-Version
Modicon M340 | Unity Pro V4.0 -
ATV 31 PowerSuite fur ATV 31 V2.00 | V1.7: Eintrag fur Unity V3.1 + neues MFB-Profil fur V4.0.0

HINWEIS: ATV31 V1.7 ist kompatibel mit den V1.2-Funktionen.

140
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 139) auf, die flr die

Implementierung der MFBs fiir den ATV 31 in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz
Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800
CANopen-Anschlusskasten zwischen dem Modicon M340 und dem Servoantrieb ATV 31 | VW3CANTAP2
PC-Anschlusskit VW3A8106
ATV 31 - Servoantrieb ATV31H037M2

HINWEIS: Der Abschlusswiderstand ist in den Anschlusskasten integriert und muss eingeschaltet

sein.
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Abschnitt 11.2
Offnen einer CANopen-Buskonfiguration fiir ATV 31

Konfiguration des CANopen-Slaves (ATV 31) am CANopen-Bus

Ubersicht

Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Konfiguration (siehe Seite 31) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalog ausgewahlten Slaves (siehe folgender Abschnitt)
Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguration mit Control Expert

Priifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser
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Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt | Aktion

einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

CANopen

1 Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstdndig und fiihren Sie

Kaonfigurierte Anschlusspunkte:  Q

2 Wahlen Sie Bearbeiten — Neues Gerat aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:

&= - CANopen-Daten
Verteilte E/As
- Bewegung & Antrieb

ATV31_Vi_1 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
ATV31_V1_2 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3112E.eds)
ATV31_V1_7 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3117E .eds)

Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV31T13E eds

ATV61_V1_1 ATV61 (TEATV6111E.eds)

ATV71_V1_1 ATVT71 (TEATV7111E.eds)

IclA_IFA IclA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds

IclA_IFE IclA-IFA CANopen (IclA-IFE.eds;

IcIA_IFS IcIA-IFS CANopen (IcIA-IFS.eds
LXM05_MFB LXMO5A PLCopen (LXM05_MFB.EDS)
LXM05_V1_12 LXMO5A CANopen (TELXMO05A_0112E.EDS)

LXM15LP_V1_45

EDS fiir Regler Lexium 15 LP (TELXM15LP_0142E.eds)
LXM15MH_V6_64

EDS fiir Regler Lexium 15 MPHP (TELXM15MH_0661E.eds)

LXM32_MFB LXM32_MFB (LXM32_MFB.EDS)
SD3_28 SD328 CANopen (BLSD328_0100E.EDS)
Motorsteuerung
Sicherheit
& --Sensoren

Drittherstellerprodukte

.
Topologische Adresse:  [1..63]
Abbrechen
Node-ID:
Hilfe
Teilenummer Beschreibung

3 Geben Sie den Wert ,4“ fir die , Topologische Adresse” ein.
Wahlen Sie fir das Slavegerat ATV31_V1_2 aus.
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Schritt | Aktion

4 Klicken Sie auf ,OK", um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Gerat gedffnet:

W CANopen _ 1Tl
Bus: Konfigurierte Anschlusspunkte: 1

ATW3Z_MFB

5 Wabhlen Sie Bearbeiten -~ Modul 6ffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

6 Sie werden beim SchlieRen des Gerate- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Abschnitt 11.3

Konfigurieren des ATV 31

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Grundeinstellung des Reglers mit Hilfe von PowerSuite fir den
ATV 31 und mit Hilfe der Benutzerschnittstelle an der Frontseite des Reglers beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfigurieren des ATV 31 in PowerSuite 146
Konfigurieren des ATV 31 Uber die Benutzerschnittstelle 149
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Konfigurieren des ATV 31 in PowerSuite

Ubersicht

Mit PowerSuite kdnnen die Benutzer eine installierte Geratebasis definieren und ihre zugehdrigen
Konfigurationen und Kommunikationseinstellungen beschreiben.

PowerSuite verleiht dann Zugriff auf eine Reihe von Aktionen zur Bearbeitung oder Ubertragung
der Konfigurationen und fur die Verbindung der Gerate.

Das Navigationsprinzip von PowerSuite verbindet eine Konfigurationsschnittstelle mit jedem
Gerétetyp, wodurch die Kontrolle, Einstellung und Uberwachung dieser Gerate ermdglicht wird.

Anschluss an den ATV 31
In der folgenden Tabelle ist das Verfahren fiir den Anschluss an den ATV 31 beschrieben:

Schritt | Aktion

1 | SchlieRen Sie Ihren PC, auf dem die PowerSuite fir ATV 31 installiert ist, mit dem Steckerbinder
RJ45 an dem zu konfigurierenden Servoantrieb an.

2 | Starten Sie PowerSuite fur ATV 31,
Ergebnis: Das folgende Inbetriebnahmefenster wird angezeigt:

B B

Eile Action Display Tools ?
0 @ i P s

en

3 | Wahlen Sie Aktion und dann Verbinden.
Ergebnis: Ein Textfeld wird angezeigt.

4 | Geben Sie einen Projektnamen (ATV31_MFB) ein und klicken Sie dann auf OK.
Ergebnis: Ein Fenster zur Bestétigung der Ubertragung wird angezeigt.

5 | Driicken Sie Alt F, um die Datenlbertragung vom Servoantrieb an die angeschlossene
Arbeitsstation zu starten.
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Basiskonfiguration des ATV 31
In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt | Aktion

1 Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerates zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -
Uberwachung verleiht.

Verwenden Sie den Befehl Anzeige — Konfiguration.

Waébhlen Sie in der angezeigten Baumstruktur im Verzeichnis Kommunikation die Option Kommunikation.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

Powersuite - ATV31_MFB - Edit in connected mode EEE
O FEile Configuration Display Tools ?
0= !
r— @ Motor control Y

--CMotor characteristics
-OSwitching mode
----Speed scale
OTermlnaI Configuration
:m*dnpuls / Qutputs
OControl command
- tControl command

OAppllcallon functions FLO Forced local mode Not assigned v
--tBumming inputs
-dog
---CRamps configuration
-- cCurrent limitation CANopen
- Preset speed choice .
-CPreset speed values ADCO Drive CANopen address 4
-DC injection BDCO CANopen lrans. speed | 500 kbil/s -
----cPl regulator .
r---<t/- speed ERCO Error registry CANopen [0
---Brake sequence

- Btop type
---Motor 2

---<Manage limit switche

0 Fault Management

---oFault behaviour
-CFault validation

----CBtop on fault mode

0 Communication
| .- -aGommunication
0 Inputs summary v

Active [ Status Sop
é Inactive |:| ;I Device in fault
 Test stop | [ Reset |

a»

LI

Connected en

2 Die CANopen-Adresse in der Zeile ADCO muss auf 4 gesetzt sein.

Die Geschwindigkeit des CANopen-Busses in der Zeile BDCO muss auf 500 gesetzt sein.
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Schritt

Aktion

4

SchlieRen Sie das Fenster, um die Verbindung zu trennen.
Hinweis: Es ist moglich, die Einstellungen des Servoantriebs mithilfe desselben Verfahrens anzupassen.
Ereignis: Das folgende Fenster wird angezeigt. Es zeigt die lokal gespeicherten Daten an:

Powersuite

File Action Display Tools 7
B O E o
-F . My devices
=B ATV3I_MFB
S ATV3I_MFB
---¥ Serial point-to-point

--.F Serial multidrop Characteristics

- My configurations

= E“_‘ "“\9;1"“ Reference ATV31H037M2 S e '.-"' 2
h -__TAT‘];R] MER Hardware type Product on heatsink
- Connections h Eirr:'ﬂ(:lal ower Europe
- ¥ Serial point-to-point P 0.87kW 0.5HP
1--¥ Serial multidrop Supply voltage 220/240single phase
1 e ! . Continuous output current 33 A
=~z Eth. bridge point-to-point M 4 ient i !
-7 Eth. bridge multidrop ax. transient curren 5A

-7 Ethernet Modbus/TCP

DEVICE

Serial number XXX43E009309
Version V1.21E03

Vendor name TELEMECANIQUE

Control board
Serial number Unknown
Version V1.2IE03

HMI board
Version V1.1lE02

Configuration

Configurations

confl ATV31 ATV31_MFB ATV31H037M2
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Konfigurieren des ATV 31 (iber die Benutzerschnittstelle

Ubersicht
Der ATV 31 verfugt Uber eine integrierte Benutzerschnittstelle. Mit dieser Schnittstelle haben Sie
die folgenden Mdglichkeiten:

e Schalten des Gerats in den Online-Modus
e Konfigurieren des Gerats
e Ausflihren einer Diagnose

Mendistruktur der Benutzerschnittstelle
Die folgende Abbildung zeigt eine Ubersicht Giber den Zugriff auf die Hauptmeniis der
Benutzerschnittstelle:

Power-up

Displays the drive status

ay Ae

Motor frequency (the factory setting is only
visible the first time the drice is powered up)

Menus
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Grundeinstellungen

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter (CANopen-Adresse
und -Geschwindigkeit) tGber die Benutzerschnittstelle beschrieben.

Schritt

Aktion

1

Druicken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Meni SET (Einstellung) angezeigt.

2
Druicken Sie mehrfach die Taste @ bis das Menii COM angezeigt wird.
Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Meni COM (Kommunikation)
angezeigt.

3 | Driicken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Untermenii COAD (CANopen-
Adresse) angezeigt.

4 | Drucken Sie erneut die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Adresse des Gerats entspricht, wird angezeigt.

5
Driicken Sie die Taste @ oder @ um den CANopen-Adresswert zu verringern bzw. zu
erhdhen.
Driicken Sie die Taste ENT, wenn die gewiinschte CANopen-Adresse angezeigt wird (4).
Ergebnis: Der Wert wird bestatigt und das Untermeni COAD (CANopen-Adresse) wird erneut
angezeigt.

6
Driicken Sie die Taste @ um das Untermenii COBD (CANopen-Baudrate) anzuzeigen.
Driicken Sie die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Baudrate des Gerats entspricht, wird angezeigt.

7
Driicken Sie die Taste @ oder @ um die CANopen-Baudrate zu erhéhen bzw. zu verringern.
Driicken Sie die Taste ENT, sobald die gewiinschte CANopen-Geschwindigkeit angezeigt wird
(500).
Ergebnis: Der Wert wird bestéatigt und das Untermeniu COBD (CANopen-Baudrate) wird erneut
angezeigt.

8 | Driicken Sie mehrfach die Taste ESC, um zum Hauptmeni zuriickzukehren (standardmagig RDY).
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Abschnitt 11.4
Einstellen des ATV 31

Einstellen des ATV 31 mit PowerSuite

Voraussetzung

Wir empfehlen die Einstellung der Achskinematik, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Einstellungsbeispiel
In der folgenden Tabelle ist ein Beispiel fiir die Einstellung der Kinematik beschrieben:

Schritt Aktion

1 Herstellen einer Verbindung (siehe Seite 146) mit dem ATV 31.

2 Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerates zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -
Uberwachung verleiht.

Die folgende Abbildung zeigt einen Teil des neuen Fensters. Der untere Bereich ermdglicht den Zugriff
auf die ATV 31-Befehlsfunktionen:

Active [ Stalus Siop
g Inactive ] :I Device in fault

Connected en

Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Aktiv.

Klicken Sie auf die Schaltflache Reset, um bestehende Probleme auszurdumen (wenn der Status rot
erscheint).

Geben Sie im Bereich Frequenzreferenz den Wert 1 ein.

Klicken Sie auf Testlauf.
Ergebnis: Der Motor l&uft und das Unterfenster ist animiert:

Active Forward LSP HsP
ﬁ ] 00 [T 500

O status

[Rese |

Run forward

Inective Raverse Sleady state

Command Rotation Frequency reference

Connected en

7 Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Inaktiv, sobald die Einstellung abgeschlossen ist.
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Kapitel 12

Implementierung des ATV 32 flr
Bewegungsfunktionsbausteine

Inhalt dieses Kapitels
In diesem Kapitel wird die Implementierung eines Antriebsreglers vom Typ ATV 32 in

Ubereinstimmung mit der in der Kurzanleitung (siehe Seite 11) beschriebenen Methodologie

(siehe Seife 17)mit einem Lexium 05 erldutert. Dabei wird nur auf die Unterschiede und

spezifischen Aktionen fiir einen ATV 32 eingegangen.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthalt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
121 Anpassung der Anwendung an den ATV 32 154
12.2 CANopen-Buskonfiguration fir ATV 32 158
12.3 Konfiguration des ATV 32 161
153
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Abschnitt 12.1

Anpassung der Anwendung an den ATV 32

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an eine Architektur mit einem ATV 32

sowie die entsprechenden Hardware- und Softwareanforderungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit einem ATV 32 155
Softwareanforderungen 156
Hardwareanforderungen 157

154
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Anwendungsarchitektur mit einem ATV 32

Ubersicht
Die vorgeschlagene Architektur ist einfach und berlicksichtigt die Implementierungsprinzipien

einer Bewegungssteuerung.
Weitere Gerate kdnnen in diese Architektur aufgenommen werden, um mehrere Achsen zu

steuern.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Architektur einer Anwendung mit einem ATV 32.

Control Expert

Modicon M340

T T T

EFDE\EIEQ

ATV 32

Anschlusskasten
2 SoMove

-
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Softwareanforderungen

Ubersicht
Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seite 77)wird IclA Easy

zum Konfigurieren und Einstellen des ATV 32.

PowerSuite fur Lexium 05 bietet eine einfache Methode fiir die Konfiguration der Parameter eines
Lexium 05-Servoantriebs.

SoMove erfiillt dieselbe Funktion, jedoch fiurr einen Servoantrieb des Typs ATV 32.

Einige Parameter kdnnen ohne SoMove Uber die Bedienoberflache (siehe Seite 165) an der

Frontseite des ATV 32 konfiguriert werden.

HINWEIS: Der ATV 32-Servoantrieb bietet keine Unterstiitzung fiir den Drehmoment-Modus.

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 155), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen:

Hardware Alteste Softwareversion Firmware-Version
Modicon M340 Unity Pro V6.0 oder héher -
ATV 32 SoMove V1.2

156
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 155), auf, die fir die
Implementierung der ATV 32-MFBs in Control Expert:

Hardware Referenz
Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800
CANopen-Anschlusskasten zwischen dem Modicon M340 und dem Servoantrieb ATV 32 | VW3CANTAP2
PC-Anschlusskit VW3A8106
ATV 32 - Servoantrieb ATV 32 seseee

HINWEIS: Der Abschlusswiderstand ist in den Anschlusskasten integriert und muss eingeschaltet
sein.
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Abschnitt 12.2
CANopen-Buskonfiguration fiir ATV 32

Konfiguration des CANopen-Slaves (ATV 32) auf dem CANopen-Bus

Ubersicht
Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Konfiguration (siehe Seite 37) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalog ausgewahlten Slaves (siehe Absatz unten)

Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguration mit Control Expert

Prifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser
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Konfigurieren des CANopen-Slave

Diese Tabelle beschreibt die Prozedur der Konfiguration eines CANopen-Slave:

Schritt

Aktion

1

CANopen

Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstdndig und fiihren Sie
einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

Bus:

Konfigurierte Anschiusspunkle: 0

=1 --CANopen-Daten

Wahlen Sie Bearbeiten - Neues Gerét aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:

.
Topologische Adresse:  [1..63]
Abbrechen
Node-ID:
Hilfe
Teilenummer Beschreibung

& - Verteilte E/As

&1 --Bewegung & Antrieb

ATV31_V1_1 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3111E.eds)
ATV31_V1_2 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3112E .eds)
ATV31_V1_7 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3117E.eds)
ATV31T_V1_3 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV31T13E.eds

EDS MFB ATV32 (ATV32_MFB.eds)

ATV61_V1_1 ATV61 (TEATV6111E.eds)

ATV71_V1_1 ATV71 (TEATV7111E.eds)

IclA_IFA IcIA-IFA CANopen (IclA-IFA.eds)

IclA_IFE IcIA-IFA CANopen (IcIA-IFE.eds)

IcIA_IFS IcIA-IFS CANopen (IcIA-IFS.eds)
LXM05_MFB LXM05A PLCopen (LXM05_MFB.EDS)
LXM05_V1_12 LXMO05A CANopen (TELXM05A_0112E.EDS)

LXM15LP_V1_45

EDS fir Regler Lexium 15 LP (TELXM15LP_0142E.eds)

LXM15MH_V6_64

EDS fiir Regler Lexium 15 MPHP (TELXM15MH_0661E.eds)

LXM32_MFB

LXM32_MFB (LXM32_MFB.EDS)

SD3_28

SD328 CANopen (BLSD328_0100E.EDS)

Motorsteuerung

Sicherheit

Sensoren

EHEE

Drittherstellerprodukte
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Schritt | Aktion

3 Geben Sie den Wert ,4“ fir die ,Topologische Adresse* ein.
Wahlen Sie als Slave-Gerat den ATV32_V1_2 aus.

4 Klicken Sie auf ,OK*, um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Gerat gedffnet:

Il CANopen _ Tl
Bus ‘

Konfigurierte Anschlusspunkte: 1

ATV3IZ_MFB
L]

L

5 Wahlen Sie Bearbeiten - Modul éffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

6 Bestétigen Sie lhre Anderungen beim SchlieRen des Gerate- und CANopen-Fensters.
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Abschnitt 12.3

Konfiguration des ATV 32

Inhalt dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Basiskonfiguration der Regler mithilfe von SoMove und der
Bedienoberfache an der Reglerfrontseite beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfiguration des ATV 32 mit SoMove 162
Konfiguration des ATV 32 uber die Bedienoberflache 165
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Konfiguration des ATV 32 mit SoMove

Ubersicht

Mit SoMove kdénnen die Benutzer installierte Gerateeinheiten definieren und die entsprechenden

Konfigurationen und Kommunikationseinstellungen beschreiben.

SoMove ermaglicht dann den Zugriff auf eine Gruppe von Aktionen zur Bearbeitung oder
Ubertragung der Konfigurationen und zur Herstellung einer Verbindung mit den Geraten.

Das SoMove zu Grunde liegende Navigationskonzept stellt fiir jeden Geratetyp eine Konfigurati-

onsoberflache zur Kontrolle, Feineinstellung und Uberwachung bereit.

Herstellen einer Verbindung zum ATV 32

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Herstellung einer Verbindung zum ATV 32
beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Verbinden Sie lhren PC, auf dem Sie SoMove fir ATV 32 installiert haben, mit dem RJ45-
Anschluss am zu konfigurierenden Regler.

Starten Sie SoMove.
Ergebnis: Das folgende Startfenster wird angezeigt:

®) SoMove Lite
SoMove Lite

Build 1.1.11.1

,@  Create a Project OFF-line | Welcome to SoMove Lite V1.11

In a search for delivering improved software and always looking for friendly

= m user interface, we listened closely to your request. It is time to share our

new software tool. Developed in collaboration with our ergonomics team,
this freeware is SIMPLE, TIME SAVING and USER-FRIENDLY!

@ To facilitate setup and maintenance, SoMove software can use a direct
= m USB/RJ45 cable link or a Bluetooth® wireless link.
© . StretoDevie

In order to collect your valuable feedback, please use the following email
address:

7 Multi-Loader/SoMove

@ [ Help |

D

Sclénelder

Electric

162
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Schritt

Aktion

3

Waéhlen Sie Verbinden aus.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

A GEFAHR

UNBEABSICHTIGTER GERATEBETRIEB

Eine mit dieser Software gesteuerte Maschine kann ein unbeabsichtigtes
Betriebsverhalten auslésen. Diese Software dient ausschlieRlich der Konfiguration
und Inbetriebnahme.

Verwenden Sie diese Software keinesfalls zur Echtzeit-Steuerung der Geréte.

Der Benutzer muss (ber eine fest verdrahtete STOP-Vorrichtung bzw. iber
einen Trennschalter verfligen, um den Stopp des Geréts zu gewahrleisten.
Der Benutzer muss geeignete Schutzvorrichtungen einplanen, damit ein
unbeabsichtigter Betrieb keine Kdrperverletzungen bzw. Materialschaden
verursachen kann.
Der Benutzer hat die Hilfedatei fiir diese Test- und Inbetriebnahmesoftware
sowie die geratespezifischen Benutzerhandblicher durchzulesen und zu
verstehen und sich mit dem Betrieb des Geréts vertraut zu machen.
Vergewissern Sie sich, dass alle Anderungen an der aktuellen Geréte-
konfiguration mit dem verwendeten Verdrahtungsschema kompatibel sind.
Folgende Vorgehensweisen werden strengstens empfohlen:

o Deaktivieren Sie den Bildschirmschoner.

o SchlieRen Sie alle anderen Anwendungen.

Die Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann Tod oder schwerwiegende
Verletzungen zur Folge haben.

Wenn Sie diesen Anweisungen und deren Einhaltung zustimmen, driicken Sie 'Alt+F".

Abbrechen
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Schritt | Aktion
4 | Wenn Sie diesen Anweisungen und deren Einhaltung zustimmen, driicken Sie Alt+F.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:
File View Communication Device Tools Help
e Q ¥
data are synchronized
| My Device ‘ Parameters ’ Errors Detection | Monitoring | Safety | ATV Logic
=-ATV32
Full [ In: [Al y m] Jda b+
&-Ofi
Option Board ) ) Code Long Label ContO | |Default Value | Min Value [Max Vi~
CANopen Daisy chain com
LAC |Level of access control|{Standard| |Standard
> SIMPLY START
P SETTINGS
> MOTOR CONTROL
[P INPUTS / OUTPUTS CFG
P COMMAND I
[P FUNCTION BLOCKS
[ APPLICATION FUNCT.
[P FAULT MANAGEMENT
[ COMMUNICATION
Grid Menus - ; . i
5 | Offnen Sie die Registerkarte Kommunikation - CANopen.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:
~ CANopen
ADCO  Drive CANopen address 5 / OFF OFF 127
BDCO  CANopen baudrate 1 Mbps /250 kbps
ERCO  Error code CANopen 0 0
6 | Setzen Sie die CANopen-Adresse auf der ADCO-Zeile auf 4.
7 | Stellen Sie die CANopen-Baudrate auf der BCDO-Zeile auf 500 kbps ein.
8 | Trennen Sie die Verbindung zwischen Workstation und Regler.
9 | Speichern Sie das Projekt unter dem Projektnamen ATV32_MFB.

164
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Konfiguration des ATV 32 iber die Bedienoberflache

Ubersicht

In den ATV 32 wurde ein Bedienoberflache integriert. Diese Oberflache ermdglicht Ihnen die
Durchfiihrung folgender Aufgaben:

e Umschalten des Gerats in den Online-Betrieb

e Konfigurieren des Gerats

e Anpassen der Einstellungen

e Durchfliihren einer Diagnose

Aufbau des Meniis der Bedienoberflache

Die nachstehende Abbildung illustriert den Zugriff auf die Konfigurationsmeniis mithilfe des Jog
Dials, Uber den das Menl conF aufgerufen wird:

COnRF

VEDY GD-or ()
_{73 &y Gher

\

+
+

ENT Eingabetaste (Enter)
Esc Esc-Taste
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CANopen-Basiseinstellungen

Diese Tabelle zeigt die Vorgehensweise zur Eingabe der CANopen-Basisadresse und der
Geschwindigkeitseinstellungen uber die Bedienoberflache:

Schritt Aktion

1 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie COnF aus.
Ergebnis: Das Menii COnF (CANopen-Konfiguration) wird angezeigt.

2 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Eine Abrollliste mit Untermenis wird angezeigt.

3 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie FULL aus.
Ergebnis: Das Menl FULL (nicht vorgeladene Parameter) wird angezeigt.

4 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Eine Abrollliste mit Untermenis wird angezeigt.

5 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie COM aus.
Ergebnis: Das Menii COM (Kommunikation) wird angezeigt.

6 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Eine Abrollliste mit Untermenis wird angezeigt.

7 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie CnO aus.
Ergebnis: Das Meni CnO (CANopen) wird angezeigt.

8 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Eine Abrollliste mit Parametern wird angezeigt.

9 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie AdCO aus.
Ergebnis: Der Parameter AdCO (CANopen-Adresse) wird angezeigt.

10 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Der Standardwert fir die CANopen-Adresse wird angezeigt.

11 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie die CANopen-Adresse aus (4).
Ergebnis: Die ausgewahlte CANopen-Adresse wird angezeigt.

12 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Der Parameter AdCO (CANopen-Adresse) wird angezeigt.

13 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie bdCO aus.
Ergebnis: Der Parameter bdCO (CANopen-Geschwindigkeit) wird angezeigt.

14 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Der Standardwert fir die CANopen-Geschwindigkeit wird angezeigt.

15 Verwenden Sie den Jog Dial und wahlen Sie die CANopen-Geschwindigkeit aus (500).
Ergebnis: Die ausgewahlte CANopen-Geschwindigkeit wird angezeigt.

16 Driicken Sie die Eingabetaste.
Ergebnis: Der Parameter bdCO (CANopen-Geschwindigkeit) wird angezeigt.

17 Driicken Sie mehrmals die ESC-Taste, um zum Hauptmeni zuriickzukehren.
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ATV 71 Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen

Ziel dieses Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt die Implementierung des Servoantriebs ATV 71 entsprechend der
Vorgehensweise (siehe Seite 17), die in der Kurzanleitung (siehe Seite 77)fur den Lexium 05

beschrieben ist. Es enthalt lediglich die Abweichungen und Aktionen flr einen ATV 71.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite

131 Anpassen der Anwendung an den ATV 71 168

13.2 Offnen einer CANopen-Buskonfiguration fir ATV 71 172

13.3 Konfigurieren des ATV 71 175

13.4 Einstellen des ATV 71 181
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Abschnitt 13.1

Anpassen der Anwendung an den ATV 71

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an den ATV 71 mit einer Architektur

sowie die Hardware- und Softwarevoraussetzungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit einem ATV 71 169
Softwareanforderungen 170

Hardwareanforderungen

171

168
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Anwendungsarchitektur mit einem ATV 71

Ubersicht
Die vorgeschlagene Architektur ist einfach und berlicksichtigt die Implementierungsprinzipien

einer Bewegungssteuerung.
Dieser realistischen Architektur kénnen weitere Gerate zur Verwaltung mehrerer Achsen

hinzugefugt werden.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Architektur einer Anwendung mit einem ATV 71.

Control Expert

i
o oCp

Modicon M340

PowerSuite
Abzweigg- -4 A-;%I-TI

ehaduse
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Softwareanforderungen

Ubersicht

Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seife 17)wird PowerSuite
zum Konfigurieren und Einstellen des ATV 71.

PowerSuite fur Lexium 05 ermdglicht die Feineinstellung der Achse und garantiert eine einfache
Konfiguration der Parameter des Servoantriebs Lexium 05.

PowerSuite fur ATV 71 erfiillt dieselbe Funktion, jedoch flr einen Servoantrieb des Typs ATV 71.

Einige Parameter kdnnen ohne PowerSuite Uber die Bedienoberflache (siehe Seife 179)an der
Frontseite des ATV 71 konfiguriert werden.

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 169), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Hardware Alteste Softwareversion Firmware-Version
Modicon M340 | Unity Pro V4.0 -
ATV 71 PowerSuite fur ATV 71 V2.00 Kompatibel ab V1.1, V 1.7 verwaltet von MTM.

170
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 169) auf, die flr die
Implementierung der ATV 71-MFBs in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800
CANopen-Anschlusskasten zwischen dem Modicon M340 und dem VW3CANTAP2
Servoantrieb ATV 71

RJ45-Programmierkabel mit RS485/RS232-Adapter zwischen ACC2CRAAEF030
Anschlusskasten und Servoantrieb

ATV 71 - Servoantrieb ATV71HO75N2Z

HINWEIS: Der Abschlusswiderstand ist in den Anschlusskasten integriert und muss eingeschaltet
sein.
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Abschnitt 13.2
Offnen einer CANopen-Buskonfiguration fiir ATV 71

Konfiguration des CANopen-Slaves (ATV 71) am CANopen-Bus

Ubersicht

Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Konfiguration (siehe Seite 31) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalog ausgewahlten Slaves (siehe folgender Abschnitt)
Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguration mit Control Expert

Priifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser
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Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt

Aktion

1 Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstdndig und fiihren Sie
einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.

Il CANopen [_|CI|
Bus: Konfigurierte Anschlusspunke: 0
1
L)
2 Wabhlen Sie Bearbeiten -~ Neues Gerét aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:
Neues Gerat
Topologische Adresse [1.63]
Node-D 3
OK
Teilenummer Beschreibung l—l
[=]5- CAMopen-Daten Abbrechen |
- - Digkret
[=} -- Bewegung M
oo ANBTVI Aliivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATW3111E eds)
- ATV V1.2 Altivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATV3112E eds)
- ATVIIT V1.3 Alfivar 31 CANopen Slave DSP402 (TEATY31T13Eeds)
ATVE! V11 ATVE! (TEATVE!11Eeds)
o AVILV ATV (TEATVFTTTE eds)
oo BIAIFA lclAFA CANopen (lclA-FA eds)
- [GAFE IclAIFE CANopen (IclAFE eds)
-~ A JFS lclAIFS CANopen (IclAJFS.eds)

IclANCES basiert aufProfien DS3)1V4.01 und DSPA0Z V2.0 (BLIC

DCXT70 CANopen (TECCKT07_OTOOE eds)

Lexium(5_MFB

LHMCBAPLEepen | EXUMOS MFBEDS)

Lexium5LP_V1_4

EDS Tir Regler L exitim T5LP [TECHIBIP 42 &ds)

Lexiurm SviH_Vo_b

EDSTr Regler Lexium T5MPHP [TECVTEMH_0B61E eds)

“--- Osicoder
[+} - Andere

Osicader - Ratary-Mutium-Absollfwerigeber (TEXCTIB_UTOUE eds)

rDrop-end-Modul
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Schritt | Aktion

3 Geben Sie den Wert ,,5° fir die ,Topologische Adresse* ein.
Wabhlen Sie fir das Slavegerat ATV71_V1_1 aus.

4 Klicken Sie auf ,OK*, um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Gerat gedffnet:

Il CANopen _ ]
Bus I:E‘ Konfigurierte Anschlusspunkie: 1

5 Wahlen Sie Bearbeiten - Modul 6ffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

6 Sie werden beim SchlieRen des Gerate- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Abschnitt 13.3

Konfigurieren des ATV 71

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt wird die Grundeinstellung des Reglers mit Hilfe von PowerSuite fir den
ATV 71 und mit Hilfe der Benutzerschnittstelle an der Frontseite des Reglers beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthélt die folgenden Themen:

Thema Seite
Konfigurieren des ATV 71 in PowerSuite 176
Konfigurieren des ATV 71 Uber die Benutzerschnittstelle 179
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Konfigurieren des ATV 71 in PowerSuite

Ubersicht

Mit PowerSuite kdnnen die Benutzer eine installierte Geratebasis definieren und ihre zugehdrigen
Konfigurationen und Kommunikationseinstellungen beschreiben.

PowerSuite verleiht dann Zugriff auf eine Reihe von Aktionen zur Bearbeitung oder Ubertragung
der Konfigurationen und fur die Verbindung der Gerate.

Das Navigationsprinzip von PowerSuite verbindet eine Konfigurationsschnittstelle mit jedem
Gerétetyp, wodurch die Kontrolle, Einstellung und Uberwachung dieser Gerate ermdglicht wird.

Anschluss an den ATV 71

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren fiir den Anschluss an den ATV 71 beschrieben:

Schritt

Aktion

SchlieBen Sie Ihren PC, auf dem die PowerSuite fir ATV 71 installiert ist, mit dem Steckerbinder RJ45 an
dem zu konfigurierenden Servoantrieb an.

Starten Sie die PowerSuite fir ATV 71,

Ergebnis: Das folgende Inbetriebnahmefenster wird angezeigt:
File Action Display Tools Help

AaG W 0= & &

#- Connections

My devices

standard en

Wabhlen Sie Aktion und dann Verbinden.
Ergebnis: Ein Textfeld wird angezeigt.

Geben Sie einen Projektnamen (ATV71_MFB) ein und klicken Sie dann auf OK.
Ergebnis: Ein Fenster zur Bestétigung der Ubertragung wird angezeigt.

Driicken Sie Alt F, um die Dateniibertragung vom Servoantrieb an die angeschlossene Arbeitsstation zu

starten.

176
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Basiskonfiguration des ATV 71

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter beschrieben.

Schritt | Aktion

1 | Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerétes zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -
Uberwachung verleiht.

Wahlen Sie in der angezeigten Baumstruktur im Verzeichnis Kommunikation die Option Kommunikation.
Ergebnis: Das folgende Fenster wird angezeigt:

PowerSuite - ATV71 - ATV71
File Parameters Command Display Configuration Tools ?

= IINE = F Yt . 4| Find: Code W
_ATVTI Code |Short label Minimum value |[Maximum value Current value | Default
fem All paramelers ADCO |CANopen_address OFF 127 3 OFF
-0 Access level BDCO |CANopen bit rate | Baud rate S0kbps [Baud rate 1Mbps |Baud rate S00kbps| J25KB
0 Input summary

0 Simply Start
+i-0 Sellings
+0 Motor Control
+--Q Inputs / Outputs configuration
O Command
-0 Applicative functions
© Fault management
4 Communication

0 Comm scanner configuration
+0 Modbus configuration

@ CANopen configuration

“D Forced local mode

U {H

LSP HSP
Command Rotation [ State STOP
é Active % Forward Ul BIE 5000 _I Switch on disabled
cti oy Frequency reference | |

Standard profile jen|Connected

2 | Die CANopen-Adresse in der Zeile ADCO muss auf 5 gesetzt sein.

Die Geschwindigkeit des CANopen-Busses in der Zeile BDCO muss auf 500 gesetzt sein.
Hinweis: Es ist moglich, die Einstellungen des Servoantriebs mithilfe desselben Verfahrens anzupassen.

35013564 12/2018 177



ATV 71 fir MFBs

Schritt | Aktion

4 | Wenn die Einstellungen angepasst sind, fiihren Sie den Befehl Konfiguration - Trennen aus, um die
Verbindung zu trennen.

Ereignis: Das folgende Fenster wird angezeigt. Es zeigt die lokal gespeicherten Daten an:

PowerSuite HE)4

File Action Display Tods Help
SE 0FFFP

Bl My devices
; /
| E ATVT1
i - ATV
'
! :- m Modbus network monodrop
: ‘. m Modbus keypad monodrop
: A
Fl.— Connections | ‘o
; D Characteristics
r+ 5 Serial monodrop
:,‘ Serial multidrop
%~ ¥ Bluetooth Reference ATVTIHOTSNAZ
;
[ Ethernet bridge monodrop ©
b g
1" Ethernet bridge multidrop gumma] 0,75k W
¢ " Ethernet TCP ower

Supply Voltage | 380/480 V1~

Maximum

transient 35A
current

Continuous -
output 23 A
current

Structure

y . Serial L )
Card Reference Version | Vendor name
number

Device [ATVT7IHOTSNA [9217821317921431 |V 1LIEOH Tele mecanique

Control|Control part-

Board |number 02461310245256 [V L UEOL Telemecanique

Power part-

Motor | number 221128015 V L HEO 1| Tele mecanique

Configuration(s)

Name ATVTI1
Software release VI1.11E0]

Standard jen
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Konfigurieren des ATV 71 (iber die Benutzerschnittstelle

Ubersicht

Der ATV 71 verflugt Uber eine integrierte Benutzerschnittstelle. Mit dieser Schnittstelle haben Sie
die folgenden Mdglichkeiten:

e Schalten des Geréts in den Online-Modus
e Konfigurieren des Gerats
e Ausfiihren einer Diagnose

HINWEIS: Es gibt ein benutzerfreundlicheres grafisches Anzeigegerat beispielsweise fir die
Fehlerdiagnose.

Mendistruktur der Benutzerschnittstelle

Die folgende Abbildung zeigt eine Ubersicht liber den Zugriff auf die Hauptmeniis der
Benutzerschnittstelle:

Power-up

XXX Displays the drive status
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Grundeinstellungen

In der folgenden Tabelle ist das Verfahren zur Eingabe der Basisparameter (CANopen-Adresse
und -Geschwindigkeit) tGber die Benutzerschnittstelle beschrieben.

Schritt | Aktion

1 | Driicken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Menu SET (Einstellung)
angezeigt.

Driicken Sie mehrfach die Taste @ bis das Meni COM angezeigt wird.

Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Menii COM (Kommunikation)
angezeigt.

3 | Drucken Sie die Taste ENT der Benutzerschnittstelle.
Ereignis: In der Statusanzeige der Benutzerschnittstelle wird das Untermeni COAD
(CANopen-Adresse) angezeigt.

4 | Driicken Sie erneut die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Adresse des Gerats entspricht, wird angezeigt.

Driicken Sie die Taste @ oder @ um den CANopen-Adresswert zu verringern

bzw. zu erhdhen.

Driicken Sie die Taste ENT, sobald die gewiinschte CANopen-Adresse angezeigt wird (5).
Ergebnis: Der Wert wird bestatigt und das Untermeni COAD (CANopen-Adresse) wird
erneut angezeigt.

Driicken Sie die Taste @ um das Untermenii COBD (CANopen-Baudrate) anzuzeigen.

Driicken Sie die Taste ENT.
Ergebnis: Ein Wert, der der CANopen-Baudrate des Geréts entspricht, wird angezeigt.

Driicken Sie die Taste @ oder @ um die CANopen-Baudrate zu erhéhen bzw. zu verringern.

Driicken Sie die Taste ENT, sobald die gewlinschte CANopen-Geschwindigkeit

angezeigt wird (500).

Ergebnis: Der Wert wird bestatigt und das Untermenli COBD (CANopen-Baudrate) wird erneut
angezeigt.

8 | Driicken Sie mehrfach die Taste ESC, um zum Hauptmeni zuriickzukehren (standardmafig RDY).
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Abschnitt 13.4
Einstellen des ATV 71

Einstellen des ATV 71 mit PowerSuite

Voraussetzung

Wir empfehlen die Einstellung der Achskinematik, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Einstellungsbeispiel
In der folgenden Tabelle ist ein Beispiel fiir die Einstellung der Kinematik beschrieben:

Schritt | Aktion
1 | Herstellen einer Verbindung (siehe Seife 176) mit dem ATV 71.

2 | Nach Aufbau der Verbindung und Ubertragung der Konfiguration des Gerétes zeigt PowerSuite ein
Konfigurationsfenster an, der Zugriff auf die Funktionen zur

Geratesteuerung, -einstellung und -lberwachung verleiht.

Die folgende Abbildung zeigt einen Teil des neuen Fensters. Der untere Bereich ermdglicht den Zugriff auf
die ATV 71 Befehlsfunktionen:

LSP HSP Stop
nmand—| - Kottion 00 [oRls00 ‘ M stae Device in fault
Active || = Forward I HiRay switcn O
Inactive Reverse

Frequency reference | lgnees stop ‘ Reset

Standard profile len|Connected

Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Aktiv.

Klicken Sie auf Reset, um bestehende Probleme auszurdumen.

Geben Sie im Bereich Frequenzreferenz den Wert 10 ein.

(o) RN &, BN R~ N @V ]

Klicken Sie auf Testlauf.
Ergebnis: Der Motor lauft und das Unterfenster ist animiert:

LSP HSP RUN forward

Command-—| _Rotation L0l B POWER | pergtion enabled
% Active Forward | **° D‘” 300 ENABLE |
Inactive Reverse Frequency reference !

Standard profilefen|{Connected

7 | Positionieren Sie den Cursor im Bereich Befehl auf Inaktiv, sobald die Einstellung abgeschlossen ist.
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Kapitel 14

IclA Implementierung von Bewegungsfunktionsbausteinen

Ziel dieses Kapitels

Dieses Kapitel beschreibt die Implementierung des Servoantriebs IclA entsprechend der
Vorgehensweise (siehe Seite 17), die in der Kurzanleitung (siehe Seite 77)fur den Lexium 05

beschrieben ist. Es enthalt lediglich die Abweichungen und Aktionen flr einen IclA.

Inhalt dieses Kapitels

Dieses Kapitel enthélt die folgenden Abschnitte:

Abschnitt Thema Seite
141 Anpassen der Anwendung an den IclA 184
14.2 CANopen-Buskonfiguration fur IclA 188
14.3 Konfigurieren des IclA 191
14.4 Einstellen des IclA 193
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Abschnitt 14.1

Anpassen der Anwendung an den IclA

Ziel dieses Abschnitts

In diesem Abschnitt werden die Anpassung der Anwendung an den IclA mit einer Architektur sowie

die Hardware- und Softwarevoraussetzungen beschrieben.

Inhalt dieses Abschnitts

Dieser Abschnitt enthlt die folgenden Themen:

Thema Seite
Anwendungsarchitektur mit einem IclA 185
Softwareanforderungen 186
Hardwareanforderungen 187

184
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Anwendungsarchitektur mit einem IclA

Ubersicht
Die vorgeschlagene Architektur ist einfach und berlicksichtigt die Implementierungsprinzipien
einer Bewegungssteuerung.

Dieser realistischen Architektur kénnen weitere Gerate zur Verwaltung mehrerer Achsen
hinzugefugt werden.

Beschreibung
Die folgende Abbildung zeigt die Architektur einer Anwendung mit einem IclA IFS.

Control Expert

\.Ir.r—lr—ll.
3 =ﬂ =1 17076 —

Modicon M340

CANopen -

Icla IFS
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Softwareanforderungen

Ubersicht

Entsprechend den Softwareanforderungen in der Kurzanleitung (siehe Seite 77)wird IclA Easy
zum Konfigurieren und Einstellen des IclA.

PowerSuite fur Lexium 05 ermdglicht die Feineinstellung der Achse und garantiert eine einfache
Konfiguration der Parameter des Servoantriebs Lexium 05.

IclA Easy erfilllt dieselbe Funktion, jedoch flr einen Servoantrieb des Typs IclA.

Einige Parameter miissen ohne Icla Easy mithilfe von IclA-Switches (siehe Seife 197)konfiguriert
werden, da dies die einzige Mdglichkeit zum Konfigurieren dieser Parameter ist.

Versionen

In der folgenden Tabelle werden die in der Architektur (siehe Seife 185), verwendeten Hardware-
und Softwareversionen aufgefiihrt, die die Verwendung von MFBs in Control Expert ermdglichen.

Hardware Alteste Softwareversion Firmware-Version
Modicon M340 Unity Pro V4.0 -
IclA EasylclA V1.104 IclA IFA Kompatibel ab V1.1007

IclA IFE Kompatibel ab V1.1007

IclA IFS Kompatibel ab V1.1007

186
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Hardwareanforderungen

Referenzen der verwendeten Hardware

Die folgende Tabelle flihrt die Hardware der Architektur (siehe Seife 185) auf, die flr die
Implementierung der IclA-MFBs in Control Expert erforderlich ist.

Hardware Referenz

Modicon M340 - SPS BMX P34 2030
Modicon M340 - Spannungsversorgung BMX CPS 2000
Modicon M340 - Rack BMX XBP 0800

CANopen SUB-D9-Buchsenstecker (90°-Winkel + zusatzlicher | TSX CAN KCDF 90TP
SUB-D9-Stecker fiir den Anschluss eines PCs am Bus)

Vorkonfektionierter CANopen-Kabelsatz mit vergossenen TSX CAN CADDO03
SUB-D9-Buchsensteckern an beiden Enden

Dongle PCAN PS/2 fiir IclA Easy (Parallel/ CAN-Wandler) IPEH-002019

CANopen-Kabel TSX CAN CA50

IclA - Servoantrieb IFS61/2-CAN-DS/-I-B54/0-001RPP41

HINWEIS: Der Abschlusswiderstand ist im IclA integriert und muss eingeschaltet (siehe Seite 797)
sein.
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Abschnitt 14.2
CANopen-Buskonfiguration fiir IclA

Konfiguration des CANopen-Slaves (IclA) am CANopen-Bus

Ubersicht

Das Implementierungsverfahren fir einen CANopen-Bus mit Modicon M340 umfasst folgende
Schritte:

Konfiguration (siehe Seite 31) des CANopen-Ports der CPU

Deklaration des im Hardwarekatalog ausgewahlten Slaves (siehe folgender Abschnitt)

Konfiguration des Slaves

Aktivierung der Konfiguration mit Control Expert
Priifung (siehe Seife 36) des CANopen-Busses im Projekt-Browser

Konfigurieren des CANopen-Slaves

In dieser Tabelle wird die Vorgehensweise zur Konfiguration des CANopen-Slaves beschrieben:

Schritt | Aktion
1 Erweitern Sie im -Control ExpertProjekt-Browser das Verzeichnis Konfiguration vollstandig und fiihren Sie
einen Doppelklick auf CANopen aus.
Ergebnis: Das Fenster ,CANopen* wird angezeigt.
[l CANopen 10|
Bus: Konfigurierte Anschlusspunkie: 0
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Schritt

Aktion

Neues Gerit

2 Wahlen Sie Bearbeiten - Neues Gerat aus.
Ergebnis: Das Fenster ,Neues Gerat* wird gedffnet:

Topologische Adresse:  [1.63]
Node-ID: 3
OK
Tellenummer Beschreibung |—‘
[=1:- CANopen-Daten Abbrechen |
- - Diskret
[] - - Bewegung %
Lo ANV Altivar 31 CAMopen Slave DSP402 (TEATV3111E eds)
Sooc ATYIT W D Altivar 31 CANopen Slave DSP402 [TEATV3112E eds)
F--- ADVIT W3 Altivar 31 CANopen Slave DEP402 [TEATYAITISE eds)
s AVET WY T ATVET TEATVET11E eds)
moo- ANV AN TEATVYTTIE eds)
co ol JFA IcIAIFA CANopen (oA FAeds)
---- ol JFE IclAIFE GAlopen (IclAFE eds)
- A RS IclAIFS CANapen (IdlAIFS eds)
-~ IolA_NOBS IclAM0B5 hasiert auf Proflen D5301Tv4.01 und DEP402 VA0 (BLIC.
----- Lexiurm5 DCXT0 CANopen [TEDCKI07 _O100E eds)
fffff LexiumC5_MMFB LdleA PLCopen LEXUMCS_WMFB EDS)
----- Lexum15CF W1 4 TEDS Tr Regler Lesaum 190 (TELAMTSIP U147 eds)
- LeumBiH W _67 EDS fr Regler Lexiurm TOMPHE TECWTEMHA_OBETE ecls]
---- Osicoder Osicoder - Rotary-Mulitum-Absolutwertgeber (TEXCCIB_UTUUE eds)
-- Andere
r Drop-end-Modl

3 Geben Sie den Wert 6" fir die ,Topologische Adresse” ein.
Wahlen Sie fir das Slavegerat IclA_IFS aus.
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Schritt | Aktion

4 Klicken Sie auf ,OK", um die Auswahl zu bestatigen.
Ergebnis: Das CANopen-Fenster wird mit dem ausgewahlten neuen Gerat gedffnet:

W CANopen _ ]

Bus I:E‘ Konfigurierte Anschlusspunkie: 1

5 Wahlen Sie Bearbeiten - Modul 6ffnen aus.
Wenn der MFB noch nicht ausgewahlt wurde, wahlen Sie ihn im Funktionsbereich aus.

Sie werden beim SchlieRen des Gerate- und CANopen-Fensters aufgefordert, Ihre Anderungen zu
bestatigen.
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Abschnitt 14.3

Konfigurieren

des IclA

Konfigurieren des IclA mit DIP-Schaltern

Ubersicht

Die Adresse und die Baudrate werden mithilfe der DIP-Schalter am IclA IFX eingestellt.

DIP-Schalter

In der folgenden Abbildung sind die DIP-Schalter im Antrieb dargestellt:

51
ON
OFF
1234

res.(OFF) J ‘

Bit 6 5 4
High address

e

L

res. (OFF)

interface mode

(ON =“A/B”. OFF =
“PULSE/DIR™)
terminating resistor
(ON=o0n)

res. (OFF)

Hex

00~ D R b — D

kBaud S4
30 Q/? 0 4
100 Q @
125 |° =
250 “°& ~
500 98 L
800
1000
S2
ON
OFF
1234
Bit 3210
Low address
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Grundeinstellungen
Die Baudrate wird mit dem Schalter S4 eingestellt (Position 5 fiir eine Baudrate von 500).
Die CANopen-Adresse wird mithilfe der DIP-Schalter S1 und S2 eingestellt. Setzen Sie S2.3 und
S2.2 auf EIN, damit der Antrieb die Adresse 6 erhalt. StandardmaRig sind alle Schalter an S1 und
S2 auf EIN gesetzt (siehe Abbildung). Die Ausnahme bildet der erste Schalter an S1. Dies ergibt
die Adresse 127.

Setzen Sie S3.2 auf EIN, um den Abschlusswiderstand zu aktivieren.
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Abschnitt 14.4

Einstellen des IclA

Ziel dieses Abschnitts
Dieses Beispiel enthalt ein Beispiel fir die Einstellung des IclA mithilfe von IclA Easy.

Inhalt dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt enthalt die folgenden Themen:
Thema Seite
Konfigurieren des IclA in IclA Easy 194
Einstellen des IclA mit IclA Easy 197
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Konfigurieren des IclA in IclA Easy

Ubersicht
Mit IclA Easy kénnen die Benutzer eine installierte Geratebasis definieren und ihre zugehdrigen

Konfigurationen und Kommunikationseinstellungen beschreiben.

IclA Easy verleiht dann Zugriff auf eine Reihe von Aktionen zur Bearbeitung oder Ubertragung der

Konfigurationen sowie zur Verbindung der Gerate.

Das Navigationsprinzip von IclA Easy verbindet eine Konfigurationsschnittstelle mit jedem
Gerétetyp, wodurch die Kontrolle, Einstellung und Uberwachung dieser Gerate ermdglicht wird.

HINWEIS: Die erforderlichen Signale, d. h. LIMN, LIMP, REF, miissen verdrahtet oder durch die

Einstellsoftware deaktiviert werden.

Anschluss an den IclA
In der folgenden Tabelle wird das Verfahren fir den Anschluss an den IclA beschrieben.

Schritt Aktion
1 SchlieBen Sie Ihren PC, auf dem IclA Easy installiert ist, an den Dongle PCAN PS/2-Stecker am zu
konfigurierenden Regler an.
2 Starten Sie IcIA Easy fir ICIA.

Ergebnis: Das folgende Inbetriebnahmefenster wird angezeigt:

Icla Easy

File Edit Connecion Parameter Functons Diagnose Windows 7

B -5 |
[ (=115 el A | =] B R T

Fault

Enable
POWER
&l O DISABLED .
- ®

Not Connecled

194

35013564 12/2018




IclA fur MFBs

Schritt

Aktion

3

Wahlen Sie den Befehl Verbindung - CAN-Verbindung.
Ergebnis:Ein Textfeld wird angezeigt.

‘ CAN connection

Connection to Peak CAN converter

Baudrate:| 500 ¥ | kBaud
CAN address: | 6
Hardware: | LPT1 v

IRQ 7 10 address: | 0378

Node guarding

Deactivate
Value in seconds

Connect

Abort

Die Baudrate muss auf 500 KBaud gesetzt sein.

Die CAN-Adresse muss auf 6 gesetzt sein.

Die Hardware muss auf LPT1 (Dongle PCAN PS/2) gesetzt sein.

Ergebnis:Die Datenlbertragung vom Regler an die angeschlossene Arbeitsstation hat begonnen.

35013564 12/2018

195



IclA fur MFBs

Basiskonfiguration des IclA
Nachfolgend ist ein Beispiel zur Veranschaulichung der Anderung des Beschleunigungswerts
aufgeflihrt. In der folgenden Tabelle wird das Verfahren zur Eingabe dieser Einstellung
beschrieben:

Schritt | Aktion

1 Nach dem Aufbau der Verbindung und der Ubertragung der Konfiguration des Gerats zeigt IclA Easy ein
Fenster an, das Zugriff auf die Funktionen zur Geratesteuerung, -einstellung und -Uberwachung bietet.

2 Waéhlen Sie den Parameter Bewegung unter Parametergruppen aus.
Ergebnis: Das Fenster Parameter wird angezeigt.

Icla Easy - [Parameter]

File Edit Connection Parameter Funclions Diagnose Windows ?

7lg ==& |
= [ W=

Parameter groups

Config Name Value Unit Description Range

2{84.85 invertDir | no direction inversion Definition of direction of rotation | 0.1
ettings

Control dec_Stop | 5879 rpmis | Deceleration of Quick-Siop 1..250000

%e:[\rl v_target0 | 60 rpm Defaull selpoint speed 1.
Motion ace 1000 rpmis | Acceleration 1..250000
[Ie]

Homing
Manual
ProglC0
PraglC1
Progl02
Proglo3

Enable Fault
POWER
on O DISABLED @
Off [E10p Enable

Connected CAN Adresze=b Baudrate=H00KBils

Die Beschleunigung kann in der Zeile acc auf 1000 gesetzt werden.

Speichern Sie die CANopen-Einstellungen im EEprom mit Hilfe des Befehls Parameter —» Parametergruppe

an Antrieb senden.
Hinweis: Es ist moglich, die Einstellungen des Reglers mit Hilfe desselben Verfahrens anzupassen.

5 Wenn die Einstellungen angepasst sind, fithren Sie den Befehl Datei - SchlieBen aus, um die Verbindung
zu trennen.
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Einstellen des IclA mit IclA Easy

Voraussetzung

Wir empfehlen die Einstellung der Achskinematik, bevor diese automatisch vom Programm
gestartet wird.

Einstellungsbeispiel

In der folgenden Tabelle ist ein Beispiel fiir die Einstellung der Kinematik beschrieben:

Schritt

Aktion

1

Herstellen einer Verbindung (siehe Seite 194) mit dem IclA.

2

Die folgende Abbildung zeigt einen Teil des neuen Fensters. Der untere Bereich ermdglicht den Zugriff
auf die IclA-Befehlsfunktionen:

Enahle Fault

é on [ rower

DISAB_ED

Off [4Rdy Switch On E

Connected: GAN Adresse=6 Baudrate=H00KBit/s

Klicken Sie auf Reset, um bestehende Probleme auszuraumen.

Positionieren Sie den Cursor im Bereich Aktivieren auf EIN.

Wahlen Sie den Befehl Funktionen — Betriebsarten.
Ergebnis: Ein Fenster mit Betriebsarten wird angezeigt.
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Schritt Aktion
6 Wahlen Sie die Registerkarte Geschwindigkeitsmodus.
Geben Sie den Wert 200 im Bereich Sollwert ein.
Ergebnis: Der Motor lauft und das Unterfenster ist animiert:
Icla Easy
File Edit Gonneclon Parameler Funclions Diagnose Windows 7
[ ] ool o) aln H
IZ7 R3480] CAn | Profi % L}AOVE r‘{u
Operating Modes
|Pointto-point [Speed mode | Homing | Manual Movement | Elect. gear|
Selpoint Value | 200 |rpm ‘ W
-11000 0 11000
- Aolual vales ——— Operglon
Vollage: v Speed mode
Temperature Deg. Celsius
- _ | error x_em)
Motor current _]endpx_end)
Speed __| waming active
Position: | 1255571 | Increment | referenced fref ok)
Enable Fault
on POWER
DISAB_ED @
Off [E]0p Enable
Connected: CAN Adresse=b Baudrate=b00KBit's A
7 Positionieren Sie den Cursor im Bereich Aktivieren auf AUS, wenn die Einstellung abgeschlossen ist.
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