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Allgemeine Hinweise
Aufbau der Sicherheitshinweise

1 Allgemeine Hinweise
1.1 Aufbau der Sicherheitshinweise

Piktogramm

>

Die Sicherheitshinweise dieser Betriebsanleitung sind folgendermaflen aufgebaut:

A SIGNALWORT!

Art der Gefahr und ihre Quelle.
Mégliche Folge(n) der Missachtung.
* Malnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

Piktogramm

Beispiel:

>

)

Allgemeine Gefahr

>

Spezifische Gefahr,
z. B. Stromschlag

Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung
A GEFAHR! Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Koérperverletzungen
WARNUNG! Mdgliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Korperverletzungen

A VORSICHT! Maogliche, gefahrliche Situation Leichte Korperverletzungen

STOP

STOPP! Mégliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems oder
seiner Umgebung

1

HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp.
Erleichtert die Handhabung des
Antriebssystems.

1.2 Méangelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der Betriebsanleitung ist die Voraussetzung fir stérungsfreien Betrieb
und die Erfullung eventueller Mangelhaftungsanspriche. Lesen Sie deshalb zuerst die
Betriebsanleitung, bevor Sie mit dem Gerat arbeiten!

Stellen Sie sicher, dass die Betriebsanleitung den Anlagen- und Betriebsverantwortli-
chen, sowie Personen, die unter eigener Verantwortung am Gerat arbeiten, in einem
leserlichen Zustand zuganglich gemacht wird.

1.3 Haftungsausschluss

Die Beachtung der Betriebsanleitung ist Grundvoraussetzung fir den sicheren Betrieb
des Mehrachs-Servoverstarkers MOVIAXIS® und fiir die Erreichung der angegebenen
Produkteigenschaften und Leistungsmerkmale. Fir Personen-, Sach- oder Vermogens-
schaden, die wegen Nichtbeachtung der Betriebsanleitung entstehen, ibernimmt SEW-
EURODRIVE keine Haftung. Die Sachmangelhaftung ist in solchen Fallen ausgeschlos-
sen.
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Sicherheitshinweise [ ]
Allgemein

2

2.1

2.2

2.3

Sicherheitshinweise

Allgemein

Zielgruppe

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und Sach-
schaden zu vermeiden. Der Betreiber muss sicherstellen, dass die grundsatzlichen
Sicherheitshinweise beachtet und eingehalten werden. Vergewissern Sie sich, dass An-
lagen- und Betriebsverantwortliche, sowie Personen, die unter eigener Verantwortung
am Gerat arbeiten, die Betriebsanleitung vollstandig gelesen und verstanden haben. Bei
Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wenden Sie sich bitte an
SEW-EURODRIVE.

Installieren Sie niemals beschadigte Produkte und nehmen Sie diese nicht in Betrieb.
Reklamieren Sie Beschadigungen bitte umgehend beim Transportunternehmen.

Wahrend des Betriebes kdnnen Mehrachs-Servoverstarker ihrer Schutzart entspre-
chend spannungsfiihrende, blanke, gegebenenfalls auch bewegliche oder rotierende
Teile sowie heilte Oberflachen besitzen.

Bei unzulassigem Entfernen der erforderlichen Abdeckung, unsachgemafiem Einsatz,
bei falscher Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren Personen-
oder Sachschéaden.

Weitere Informationen entnehmen Sie der Dokumentation.

Alle Arbeiten zur Installation, Inbetriebnahme, Stérungsbehebung und Instandhaltung
sind von einer Elektrofachkraft auszufiihren (IEC 60364 bzw. CENELEC HD 384
oder DIN VDE 0100 und IEC 60664 oder DIN VDE 0110 und nationale Unfallverhi-
tungsvorschriften beachten).

Elektrofachkraft im Sinne dieser grundséatzlichen Sicherheitshinweise sind Personen,
die mit Aufstellung, Montage, Inbetriebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind
und Uber die ihrer Tatigkeit entsprechende Qualifikation verflgen.

Alle Arbeiten in den Ubrigen Bereichen Transport, Lagerung, Betrieb und Entsorgung
missen von Personen durchgefiihrt werden, die in geeigneter Weise unterwiesen
wurden.

BestimmungsgeméBe Verwendung

Die Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX sind Geréte fiir industrielle und gewerb-
liche Anlagen zum Betreiben von permanent erregten Drehstrom-Synchronmotoren und
asynchronen Drehstrommotoren mit Geberrickflihrung. Diese Motoren missen fiir den
Betrieb an Servoverstarkern geeignet sein. Andere Lasten dirfen nur nach Absprache
mit dem Hersteller an die Gerate angeschlossen werden.

Die Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX sind fiir den Einsatz in metallischen
Schaltschranken bestimmt. Diese metallischen Schaltschranke stellen die flir die An-
wendung notwendige Schutzart sowie die fiir die EMV notwendige grofflachige Erdung
zur Verfugung.

Beim Einbau in Maschinen ist die Inbetriebnahme, d. h. die Aufnahme des bestim-
mungsgemalen Betriebes der Mehrachs-Servoverstarker solange untersagt, bis fest-
gestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der EG-Richtlinie 98/37/EG
(Maschinenrichtlinie) entspricht. Die EN 60204 ist zu beachten.
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Sicherheits-
funktionen

Sicherheitshinweise
Transport, Einlagerung

Die Inbetriebnahme, d. h. die Aufnahme des bestimmungsgemafien Betriebes, ist nur
bei Einhaltung der EMV-Richtlinie (89/336/EWG) erlaubt.

Die Mehrachs-Servoverstarker erfiillen die Anforderungen der Niederspannungsrichtli-
nie 2006/95/EG. Die harmonisierten Normen der Reihe EN 61800-5-1/DIN VDE T105 in
Verbindung mit EN 60439-1/VDE 0660 Teil 500 und EN 60146/VDE 0558 werden fir
die Mehrachs-Servoverstarker angewendet.

Die technischen Daten sowie die Angaben zu Anschlussbedingungen sind dem Typen-
schild und der Dokumentation zu entnehmen und unbedingt einzuhalten.

Die Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® diirfen ohne ibergeordnete Sicherheits-
systeme keine Sicherheitsfunktionen wahrnehmen. Verwenden Sie Ubergeordnete
Sicherheitssysteme, um den Maschinen- und Personenschutz zu gewahrleisten.

Beachten Sie fir Sicherheitsanwendungen die Angaben in den folgenden Druckschrif-
ten:

« Sichere Abschaltung fiir MOVIAXIS® — Auflagen.
+ Sichere Abschaltung fur MOVIAXIS® - Applikationen.

2.4 Transport, Einlagerung

Die Hinweise fir Transport, Lagerung und sachgemafe Handhabung sind zu beachten.
Klimatische Bedingungen sind gemaf Kapitel 9.1 "Allgemeine technische Daten" einzu-
halten.

2.5 Aufstellung

Die Aufstellung und Kihlung der Gerate muss entsprechend den Vorschriften der zuge-
hoérigen Dokumentation erfolgen.

Die Mehrachs-Servoverstarker sind vor unzulassiger Beanspruchung zu schiitzen. Ins-
besondere dirfen bei Transport und Handhabung keine Bauelemente verbogen
und/oder Isolationsabstande verandert werden. Die Beruhrung elektronischer Bauele-
mente und Kontakte ist zu vermeiden.

Mehrachs-Servoverstarker enthalten elektrostatisch gefahrdete Bauelemente, die leicht
durch unsachgemafe Behandlung beschadigt werden kdnnen. Elektrische Komponen-
ten dirfen nicht mechanisch beschadigt oder zerstort werden, unter Umstanden kann
dies auch Gesundheitsgefahrdungen verursachen.

Wenn nicht ausdriicklich dafiir vorgesehen, sind folgende Anwendungen verboten:
» Der Einsatz in explosionsgefahrdeten Bereichen.

+ Der Einsatz in Umgebungen mit schadlichen Olen, Sauren, Gasen, Dampfen, Stéu-
ben, Strahlungen usw.

» Der Einsatz in nichtstationaren Anwendungen, bei denen (ber die Anforderung der
EN 61800-5-1 hinausgehende mechanische Schwingungs- und StoRbelastungen
auftreten.
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Sicherheitshinweise [ ]
Elektrischer Anschluss

2.6

2.7

2.8

Elektrischer Anschluss

Bei Arbeiten an unter Spannung stehenden Mehrachs-Servoverstarkern sind die gelten-
den nationalen Unfallverhitungsvorschriften, z. B. BGV A3 zu beachten.

Die elektrische Installation ist nach den einschlagigen Vorschriften durchzufiihren, z. B.
Kabelquerschnitte, Absicherungen, Schutzleiteranbindung. Darliber hinausgehende
Hinweise sind in der Dokumentation enthalten.

Hinweise fir die EMV-gerechte Installation — wie Schirmung, Erdung, Anordnung von
Filtern und Verlegung der Leitungen — befinden sich in der Dokumentation der Mehr-
achs-Servoverstarker. Diese Hinweise sind auch bei CE-gekennzeichneten Mehrachs-
Servoverstarkern stets zu beachten. Die Einhaltung der durch die EMV-Gesetzgebung
geforderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung des Herstellers der Anlage oder Ma-
schine.

SchutzmaBnahmen und Schutzeinrichtungen muissen den gultigen Vorschriften ent-
sprechen, z. B. EN 60204 oder EN 61800-5-1.

Notwendige Schutzmaflinahme: Erdung des Gerats.

Das Stecken von Leitungen und das Betatigen von Schaltern darf nur in spannungslo-
sem Zustand erfolgen.

Sichere Trennung

Betrieb

Das Gerat erflllt alle Anforderungen fiir die sichere Trennung von Leistungs- und Elek-
tronikanschlissen gemal EN 61800-5-1. Um die sichere Trennung zu gewahrleisten,
mussen alle angeschlossenen Stromkreise ebenfalls den Anforderungen der sicheren
Trennung geniigen.

Anlagen, in die Mehrachs-Servoverstarker eingebaut sind, missen unter Umstanden
mit zuséatzlichen Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen gemaR den jeweils gliltigen
Sicherheitsbestimmungen, z. B. Gesetz Uber technische Arbeitsmittel, Unfallverhi-
tungsvorschriften usw. ausgeristet werden. Veranderungen der Antriebsumrichter mit
Hilfe der Software sind gestattet.

Nach dem Trennen der Mehrachs-Servoverstarker von der Versorgungsspannung diir-
fen spannungsfiihrende Gerateteile und Leistungsanschliisse wegen maoglicherweise
aufgeladener Kondensatoren nicht sofort beriihrt werden. Hierzu sind die entsprechen-
den Hinweisschilder auf dem Mehrachs-Servoverstarker zu beachten.

Das Stecken von Leitungen und das Betatigen von Schaltern darf nur in spannungslo-
sem Zustand erfolgen.

Wahrend des Betriebes sind alle Abdeckungen und Turen geschlossen zu halten.

Das Verldschen von Betriebs-LEDs und anderer Anzeige-Elemente ist kein Indikator
daflr, dass das Gerat vom Netz getrennt und spannungsilos ist.

Mechanisches Blockieren oder gerateinterne Sicherheitsfunktionen kdénnen einen
Motorstillstand zur Folge haben. Die Behebung der Stérungsursache oder ein Reset
kénnen dazu fiihren, dass der Antrieb selbsttatig wieder anlauft. Ist dies fir die angetrie-
bene Maschine aus Sicherheitsgriinden nicht zulassig, trennen Sie erst das Gerat vom
Netz, bevor Sie mit der Stérungsbehebung beginnen.
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2.9

(] Sicherheitshinweise
Geratetemperatur

Geratetemperatur

MOVIAXIS®-Mehrachs-Servoverstarker werden in der Regel mit Bremswiderstanden
betrieben. Die Bremswiderstadnde kdnnen auch im Gehause der Versorgungsmodule
eingebaut sein.

Die Bremswiderstande kdnnen eine Oberflachentemperatur in Bereichen von 70 °C bis
250 °C erreichen.

Beriihren Sie keinesfalls die Gehause der MOVIAXIS®-Module und die Bremswider-
stande wahrend des Betriebs und in der Abkiihlphase nach dem Abschalten.
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Gerateaufbau 3

Achsverbund mit CAN-basierendem Systembus

3 Gerateaufbau

3.1  Achsverbund mit CAN-basierendem Systembus

[ [2

Bild 1: Beispielhafter Aufbau eines Achsverbunds MOVIAXIS

(1]
[2]
(3]
[4]
(3]

[3] [4]

[5]

[6] 71 I8l [ [10]

Mastermodul

Kondensator- oder Puffermodul
Versorgungsmodul BaugrofRe 3
Achsmodul BaugréRRe 6
Achsmodul BaugréfRe 5

[6]
[7]
(8]
[9]
[10]
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Gerateaufbau
Achsverbund mit EtherCAT-basierendem Systembus

3.2 Achsverbund mit EtherCAT-basierendem Systembus

[l [2]

[3]

[8] [6] [7] (8] [9] oy [l

62072axx

Bild 2: Beispielhafter Aufbau eines Achsverbunds MOVIAXIS

(1
(2]
(3]
[4]

(3]
[6]

Mastermodul [71  Achsmodul Baugrofie 4
Kondensator- oder Puffermodul [8]  Achsmodul Baugrofie 3
Versorgungsmodul BaugrofRe 3 [9]  Achsmodul BaugroRe 2
Optionskarte EtherCAT-basierender [10] Achsmodul BaugréRe 1

Systembus in allen Achsmodulen

Achsmodul Baugroile 6
Achsmodul BaugréRe 5

[11] 24-V-Schaltnetzteilmodul, Zusatzmodul
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Gerateaufbau
Wichtige Hinweise

3.3 Wichtige Hinweise

SchutzmaBnahmen und Schutzeinrichtungen missen den jeweils nationalen
giiltigen Vorschriften entsprechen.

Notwendige SchutzmalRnahme: Schutzerdung (Schutzklasse 1)

Notwendige Schutzeinrichtungen: Die Uberstrom-Schutzeinrichtungen sind fir
den Leitungsschutz der kundenseitigen An-
schlussleitungen zu bemessen.

HINWEIS
Beachten Sie bei der Installation und bei der Inbetriebnahme von Motor und Bremse
i die jeweiligen Betriebsanleitungen!

A WARNUNG!

Die von Seite 23 ... Seite 38 dargestellten Bilder "Gerateaufbau" zeigen die Gerate
ohne die mitgelieferte Abdeckhaube (Berihrungsschutz). Die Abdeckhaube sichert
den Bereich der Netz- und Bremswiderstand-Anschlisse.

Nicht abgedeckte Leistungsanschlisse.

Tod oder schwere Verletzung durch Stromschlag.

* Nehmen Sie das Gerat nie ohne montierte Abdeckhauben in Betrieb.
» Installieren Sie die Abdeckhauben vorschriftsmaRig.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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3.4

Gerateaufbau
Typenschilder und Typenbezeichnungen

Typenschilder und Typenbezeichnungen

Das Typenschild ist je nach Modul in bis zu 3 Segmente aufgeteilt.

+ Teil "I" des Typenschildes enthalt die Typenbezeichnung, die Fertigungsnummer
und den Status.

+ Teil "lI" des Typenschildes gibt die werkseitig eingebauten Optionen und den
Versionsstand an.

+ Teil "ll" des Typenschildes (Gesamttypenschild) enthalt die technischen Daten des
Moduls.

Das Gesamttypenschild ist bei Versorgungsmodul und Achsmodul seitlich am Gerat

angeklebt.

Das Typenschild beschreibt die Version und den Lieferumfang des Mehrachs-Servo-
verstarkers bei Auslieferung.

Abweichungen kénnen entstehen, wenn
» z. B. Optionskarten nachtraglich eingebaut oder entfernt werden,
» die Gerate-Firmware durch ein Update aktualisiert wird.

57521ade
Bild 3: Anbringung von Teil1 des Typenschildes

| Teil "I" des Typenschildes
1] Teil "lI" des Typenschildes
I} Teil "llI" des Typenschildes (Gesamttypenschild)

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX




Gerateaufbau
Typenschilder und Typenbezeichnungen

Typenschild Achsmodul

| l [

/) A\ L \

MXAB0A-048-503-00

[2]
\ \ XIO11A | XFP11A| XIA11A XIA11A
01.1181003604 .0024 \07 1010 | 11 11 11 10 11

g i

LT,

(1] MOVIAXIS  (SOB:01.1181003604.0024 .07 C€ @..
Iln!anl /_Input Avsgang / Quiput
= 580V DC Us O0...UN V AC Uy, = 24V DC
.lv': £ 48R £ 2 0...800M 1Ig.3 2A DC c@
Do76848 Bruches1 P = zl T Yaousmom * G4R/48A AC LISTED IND.
Achsmodul 2 ..+48 C = 120A AC CONT.EQ. 2006
Axis module :p m

Made in Garmany

i 40 =
RO RT R AR A IiII IIIIII IlII IIlIIIIIIIIIIII I[IIIIIIIIIIIII JURTCR0 0 RN TR OO OO |

|
i
61847axx
Bild 4: Beispiel Typenschild Achsmodul MOVIAXIS® MXA

| Teil "I" des Typenschildes: Anbringung an der

oberen Befestigungslasche des Moduls (11 Typenbezeichnung, siehe Seite 17
Teil "lI" des Typenschildes: Anbringung an der .

I oberen Befestigungslasche des Moduls 2] Fertigungsnummer
Teil "llI" des Typenschildes: Anbringung seit-

i lich am Gehause des Moduls (8] Status

4] Kommunikations-Steckplatze,
Firmware-Stand

Typenschild Versorgungsmodul

[2] \

[B1— |

N

(=]

~J
Sammmmam

i i

MOVIAXIS  (@EO#:01.1184270701.0002.07 ( ( °nzua

[1]/' xpeoﬂ-—010-503—
Ilnlln| / quui Ausgang / Output
= 3X280...800V AC U = seov o¢ @
m. 18R AC I: 18R (400V) ¢

t 4
D- 1.‘4. Bruchsal = 10kKW Laxt 48R (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul 4’ = 80...80H= CONT.EQ. 2008
Supply module T = .40 1P 20

Made in Germany S S —

R LT I!IIIIiIIIIiIIIHII!IIII!iJII!IIIlIIIiHIIIIIIHIII!IIIIIllIIlIIIHIIIIiIIHIIIIIIIIiIIIl /

T /
B3] I

61846axx

Bild 5: Beispiel Typenschild Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP

| Teil "I" des Typenschildes: Anbringung an der

oberen Befestigungslasche des Moduls [11  Typenbezeichnung, siehe Seite 17
Teil "IllI" des Typenschildes: Anbringung seit- .
i lich am Gehause des Moduls (2] Fertigungsnummer
[3] Status

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Typenschilder und Typenbezeichnungen

Typenschild Zusatzmodul 24-V-Schaltnetzteilmodul

|
[1] 2
- \ P
L ]\ Typ:  MXSBOA- 060-503-03
@ﬂ 01 nooszeassv 0008 .07
[3]/ 10 =ss .‘.'..:.‘ .........................................................

(M1— "

HOVII’-\XIS &0®:01.0008283567 .0005.07 2838
Eingang / Input Ausgang / Ouiput
Uaxtz 24V DC Uiz 24v DC Upr = 24V DC
Iz 24R I;= 10A Iy, = 10A
D-76648 Bruchsal U = 880V DC Upz 24V DC LISTED IND.
Schaltnetzt .Mod. T = 0....48 ¢ I 10A Sl U
SMPS-modul :P 20 [P = 600W
Hade in Germany P —
llIIIIIIIIIIlIiIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIlI[IiIIEIIIIIIIIlIIIIIII|i||IIIIIIIIIIIIII \
\
i

61849axx

Bild 6: Beispiel Typenschild 24-V-Schaltnetzteilmodul

Teil "I" des Typenschildes: Anbringung an der
oberen Befestigungslasche des Moduls

[11  Typenbezeichnung
Teil "IllI" des Typenschildes: Anbringung seit-

lich am Gehause des Moduls

(2]
(3]

Fertigungsnummer

Status

Typenschild Zusatzmodul Zwischenkreis-Entlademodul

ENY

B1— %

m—7

Cyp
GoP:

].Iil)l(ﬂlﬂlllNIIIILIIIII!IIMIIIlIHIIﬂIIIII]IlIIIIlI|||I

MOVIAXIS

| II|I|II|I|||||I|1II|II||I]|I1|II||III||IIIIIIl||I|IIIIII!II!I!IIIIIIIIIIIIIIII

Go®:01.0008282099.0014.07

nm
Eingang / Input Ausgang / Output
U = ssov OC U = B8OV DC
B = = sooos R = 10ha ¢
D-76848 Bruchsal T = 0...+48 C LISTED IND.
ZK.-Ent] . -Modul CONT.[EQ.2008
DC lk. disch. mod e 10
Made in Garmany ‘m o e, e i
| OB 00 O 0O Mt O ORAT AN NRH OO /
/
[3] 1]
61848axx

Bild 7: Beispiel Typenschild Zwischenkreis-Entlademodul MOVIAXIS® Mxz

16

Teil "I" des Typenschildes: Anbringung an der
oberen Befestigungslasche des Moduls

[11  Typenbezeichnung, siehe Seite 17
Teil "IllI" des Typenschildes: Anbringung seit-

lich am Gehause des Moduls

(2]
(3]

Fertigungsnummer

Status
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Gerateaufbau 3
Typenschilder und Typenbezeichnungen

Beispiel: Typenbezeichnung MOVIAXIS® Basisgerite

MX A

80 A -004 5 0 3 -00
| 00 = Serienausfiihrung

XX = Sonderausfiihrung

3= 3-phasige Anschlussart

50 = U =AC 380 - 500 V Anschluss-Spannung

Ausfiihrungen:

004 = Bei Achsmodulen der Nennstrom, z. B. 004 =4 A

050 = Beim Zwischenkreis-Entlademodul abfiihrbare Energie-
menge, z. B. 050 = 5000 Ws

010 = Bei Versorgungsmodulen die Nennleistung, z. B. 010 =
10 kW

050 = Bei Kondensator-, Puffer-, Dampfungsmodulen die Kapazi-
tat, z. B. 050 = 5000 pF

060 = Bei 24-V-Schaltnetzteilmodul die Leistung, z. B. 060 = 600 W

Baustand

80 = Standardausfiihrung

81= Ausfithrung mit einem Sicherheitsrelais im Achsmodul

82= Ausfiihrung mit zwei Sicherheitsrelais im Achsmodul

Geratetyp:

A= Achsmodul

B= Puffermodul

C= Kondensatormodul

D= Dampfungsmodul

M= Mastermodul

P= Versorgungsmodul mit Brems-Chopper

R= Versorgungsmodul mit Riickspeisung

S= 24-V-Schaltnetzteilmodul

Z= Zwischenkreis-Entlademodul

MOVIAXIS®

Typenbezeichnung Achsmodul:

MXAB80A-004-503-00 = Achsmodul mit 4 A Nennstrom

Typenbezeichnung Zusatzbaugruppe Puffermodul

MXBB80A-050-503-00 = Puffermodul

Typenbezeichnung Zusatzbaugruppe Kondensatormodul

MXC80A-050-503-00 = Kondensatormodul

Typenbezeichnung Zusatzbaugruppe Mastermodul:

MXM80A-000-000-00 = Mastermodul

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX 17
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Typenschilder und Typenbezeichnungen

Typenbezeichnung Versorgungsmodul:

MXP80A-010-503-00
MXR80A-025-503-00 = 25 kW Versorgungsmodul mit Riickspeisung (in Vorbereitung)

10 kW Versorgungsmodul

Typenbezeichnung Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul

MXS80A-060-503-00 = 24-V-Schaltnetzteilmodul

Typenbezeichnung Zusatzbaugruppe Zwischenkreis-Entlademodul:

Zwischenkreis-Entlademodul mit einer abfiihrbaren Energiemenge

MXZ80A-050-503-00 = von 5000 Ws

MOVIAXIS® MX Options-Baugruppen

X 1 A

|— Baustand

Versionsstand

Ausfiihrung:

GH, GS= Multigeber-Karte

FP = Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS DP V1
FA = Feldbus-Schnittstelle K-Net

FE = Feldbus-Schnittstelle EtherCAT

SE = EtherCAT-basierender Systembus

10 = Ein-/ Ausgabekarte

1A = Ein- / Ausgabekarte

Optionsbaugruppe fiir MOVIAXIS®

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Serienzubehor

3.5 Serienzubehor

Serienzubehdr liegt dem Grundgerat bei Auslieferung bei.

-_ —d

igvl &
4 - [15]

[16]
[17]
[18]
[19]
[20]

—[11]
. T [21]
(=,
[12] O CR— [23]
(s — [24]
5 S— el ———— [25]
TR —l [26]
[13] R (27
\ [28]

)

L [29]

[14]
G

61637axx
Bild 8: Serienzubehér

Fir samtliche Steckverbindungen sind die entsprechenden Gegenstecker werksseitig
aufgesteckt. Eine Ausnahme bilden die Sub-D-Stecker, diese werden ohne Gegen-
stecker geliefert.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstiarker MOVIAXIS® MX




Gerateaufbau
Serienzubehor

Zuordnungstabelle Serienzubehér

MXP [kW]
25 | 50 \ 75

MXA [A]
2 4‘8‘12‘16‘24 32‘48‘64‘100

Abmes-

H | MXM
sung

Nr. MXZ MXS MXC | MXB

Beriihrschutzabdeckung

mo 0 -0 2 N O N
Zwischenkreis-Verschienung

[2] 76 mm 3x 3x  3x  3x
[3] 106 mm ' 3x ' 3x | 3x  3x  3x
[4] | 136 mm 2x 3x
[5] | 160 mm 3x | 3x | 3x 3x 3x 3x
[6] 226 mm ' [ ' ' 3x
Elektronik-Schirmklemme
[7] 60 mm 1x 1x | 1x | 1x
[8] 90 mm ' x ' 1x  1x | 1x  1x
[9] | 120 mm 1x
[10] | 150 mm 1x | 1x | 1x 1x
[11] 210 mm ' [ ] ' ' 1x
Leistungs-Schirmklemme
[12] 60 mm 1x 1x 1x | 1x [ I1x | 1x | 1x | 1x
[13] 60 mm? ' Cax ' '
[14] 60 mm® 1x
[15] | 105 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x
[16] 105 mm '  x 1x ' ' '
24-V-Versorgungsleitung
[17] 40 mm 1x
[18] 50 mm ™ [ ] 1x  1x 1x
[19] | 80 mm 1x | 1x 1x | 1x | 1x | 1x
[20] | 110 mm 1x 1x
[21] 140 mm '  x 1x ' ' 1x x| 1x
[22] | 200 mm 1x
Verbindungskabel Meldebus (geeignet fiir CAN-/EtherCAT-basierender Systembus)
[23] | 200 mm 1x | 1x  1x
[24] | 230 mm 1x | 1x 1x | 1x | 1x | 1x
[25] | 260 mm 1x
[26] 290 mm '  x 1x ' ' 1x
[27] | 350 mm 1x
Verbindungskabel CAN — Mastermodul

2o s20mm | x| | I O A
Abschlusswiderstand CAN

I 0 O O I
Kabelklemmen

ST | O O O

1) Léngenangabe der Kabel: Léange der Rohkabel ohne Stecker
2) Klemme mit kurzer Abstiitzung, 60 mm breit
3) Klemme mit langer Abstiitzung, 60 mm breit
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Optionales Zubehor

3.6

Optionales Zubehér
\ 1
| [11 6]
A >
121 ' [71
J
— ‘
[31 [8]
4
N, &
~ ﬁ‘ N
[4]
' [9]
¥ % - ;
[10]
[5]
o [11]
61638axx

Bild 9: Optionales Zubehér

Zuordnungstabelle optionales Zubehdr

Nr.

Abmessung / Bezeichnung / Steckertyp

Systembus-Verbindungskabel CAN-basierender Systembus (Achsverbund zu anderen SEW-Geraten)

(1]

750 mm RJ45 / offenes Ende

(2]

3000 mm RJ45/ offenes Ende

Verbindungskabel EtherCAT — Mastermodul

(3]

750 mm 2 x RJ45

Systembus-Verbindungskabel EtherCAT-basierender Systembus (Achsverbund zu anderen SEW-Geraten)

(4]

750 mm 2 x RJ45 (Sonderbelegung)

(3]

3000 mm 2 x RJ45 (Sonderbelegung)

Systembus-Verbindungskabel CAN (Achsverbund zu Achsverbund)

(6]

750 mm 2 x RJ45 (Sonderbelegung)

(71

3000 mm 2 x RJ45 (Sonderbelegung)

Adapterkabel Mastermodul zu CAN2

(8]

500 mm  Weidmiiller auf Sub-D9 w

Verbindungskabel CAN2

(9]
[10]

3 Module  Sub-D9 m/w
4 Module  Sub-D9 m/w

Abschlusswiderstand CAN2

(1]

Sub-D9

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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3 @eréteaufbau
Ubersicht eines Achsverbundes

3.7 Ubersicht eines Achsverbundes

Die Geréate sind in der folgenden Abbildung ohne Abdeckhauben dargestellt.

(4]

[3]

[5] [7]

61507axx

Bild 10: Beispielhafte Darstellung der Energieversorgung im Achsverbund

(1
(2]
(3]
[4]
(3]
[6]
[71

22

X4: Zwischenkreis-Anschluss

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
Mastermodul
Kondensator-/Puffermodul
Versorgungsmodul BG3

Achsmodule (BG6 ... BG1)
24-\/-Schaltnetzteilmodul
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Gerateaufbau
Gerateaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP

3.8

Geriteaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP

In den folgenden Abbildungen sind die Gerate ohne Abdeckhaube dargestellt.
Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP BaugréBe 1

W

I i

ITTT
i

A Wi

1 =5

'
;

il

mﬂﬁ

:
i
:

N

x
©
o

Bild 11: Geréteaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP BaugréBe 1

A
[

Ansicht von oben

Meldebus
X9a: Eingang, gruner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

B
(2]

(3]

[4]
(5]

[6]
[71
(8]
9]
[10]
(M
[12]

Ansicht von vorn (o3
Elektronik-Schirmklemmen [13]
C, E: DIP-Schalter [14]

- C: CAN-basierender Systembus
- E: EtherCAT-basierender Systembus

X12: Systembus CAN

S1, S2: DIP-Schalter fiir CAN-Ubertra-
gungsrate

83, S4: Achsadressenschalter
Bereitschaftsanzeige (Power)

2 x 7-Segment-Anzeige

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
X4: Zwischenkreis-Anschluss
Leistungs-Schirmklemme
Gehause-Erdungspunkt

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstiarker MOVIAXIS® MX
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Ansicht von unten

X3: Anschluss Bremswider-
stand

X1: Netzanschluss
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Gerateaufbau

Gerateaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP

Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP BaugréBe 2

i
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"
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[3]——+

[4] —1

5l— @
618§

71—

81—}
[9]—

—

M2—=

Bild 12: Geréateaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP BaugréB3e 2

A
(1]

Ansicht von oben

Meldebus
X9a: Eingang, griner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

B
[2]

(3]

[4]
(3]

[6]
[71
(8]
9]
[10]
(1]
[12]

Ansicht von vorn

Elektronik-Schirmklemmen

C, E: DIP-Schalter
- C: CAN-basierender Systembus

C
(3]

[14]

- E: EtherCAT-basierender Systembus

X12: Systembus CAN

S1, S2: DIP-Schalter fiir CAN-Ubertra-

gungsrate
S3, S4: Achsadressenschalter
Bereitschaftsanzeige (Power)

2 x 7-Segment-Anzeige

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

X4: Zwischenkreis-Anschluss
Gehause-Erdungspunkt

Leistungs-Schirmklemme

(@)

o}
b

I

I

64525axx

Ansicht von unten

X3: Anschluss Bremswider-
stand

X1: Netzanschluss
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Gerateaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP

Versorgungsmodul MOVIAXIS® MXP BaugréBe 3

A B
A e
Bl g |
“4—q
51— m
B3 |

[14]

[13]

55468AXX
Bild 13: Geréateaufbau Versorgungsmodul MOVIAXIS® MxP BaugréBBe 3

A Ansicht von oben B Ansicht von vorn

[11  Meldebus [2]  Elektronik-Schirmklemmen
X9a: Eingang, griiner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

[3] C, E: DIP-Schalter
- C: CAN-basierender Systembus
- E: EtherCAT-basierender Systembus

[4] X12: Systembus CAN

[5] S1, S2: DIP-Schalter

[6] S3, S4: Achsadressenschalter

[71  Bereitschaftsanzeige (Power)

[8] 2 x 7-Segment-Anzeige

[9]  X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
[10] X4: Zwischenkreis-Anschluss

[11] X1: Netzanschluss

[12] Gehéause-Erdungspunkt

[13] Leistungs-Schirmklemme

[14] X3: Anschluss Bremswiderstand

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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3 Gerateaufbau
Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

3.9 Geriteaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

In den folgenden Abbildungen sind die Gerate ohne Abdeckhaube dargestellt.
Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 1

S [11]

X98¢4§ |I||
X9b G | ﬂ [12]
]

. 0
i

mnnmnnl >

T

_|
ar }
—

(1] Bl—

6l—

]
|

(71

[B]—

9]

o] —-

61544axx
Bild 14: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 1
A Ansicht von oben B Ansicht von vorn Cc Ansicht von unten
[11  Meldebus [2]  Elektronik-Schirmklemmen [11] X2: Motoranschluss
X9a: Eingang, griiner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel
[3]  X10: Binareingange [12] X6: Bremsenansteuerung
[4]  X11: Bindrausgange [13] X7: 1 Sicherheitsrelais

(optionale Ausfiihrung)
[5] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x7-Segment-Anzeige

[71  X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder
Hiperface + Temperaturfiihler)

[8]  X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
[9] X4: Zwischenkreis-Anschluss

[10] Leistungs-Schirmklemme
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Gerateaufbau
Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 2
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Bild 15: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréB3e 2

A Ansicht von oben B

[1 Meldebus [2]
X9a: Eingang, griiner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

(3]
(4]

(5]
(6]
(7]

(8]
9]
[10]

Ansicht von vorn

Elektronik-Schirmklemmen

X10: Binareingange

X11: Bindrausgange

X12: CAN2-Bus
2 x 7-Segment-Anzeige

X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder
Hiperface + Temperaturfihler)

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
X4: Zwischenkreis-Anschluss

Leistungs-Schirmklemme

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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[13]
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Ansicht von unten

X2: Motoranschluss

X6: Bremsenansteuerung

X7, X8: 2 Sicherheitsrelais
(optionale Ausfiihrung)
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3 Gerateaufbau

Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

Achsmodul MOVIAXIS®MXA Baugréfe 3
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Bild 16: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA Baugré3e 3

A Ansicht von oben B

[11  Meldebus [2]
X9a: Eingang, griner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

(3]
[4]

(5]
[6]
[71

(8]
9]
[10]

28
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Ansicht von vorn Cc Ansicht von unten
Elektronik-Schirmklemmen [11]  X2: Motoranschluss
X10: Binareingange [12] X6: Bremsenansteuerung
X11: Bindrausgange [13] X7, X8: 2 Sicherheitsrelais

(optionale Ausflihrung)
X12: CAN2-Bus
2 x 7-Segment-Anzeige

X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder
Hiperface + Temperaturfiihler)

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
X4: Zwischenkreis-Anschluss

Leistungs-Schirmklemme
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Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 4
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Bild 17: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA Baugréfe 4

A Ansicht von oben B

[11  Meldebus [2]
X9a: Eingang, griner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

(3]

[4]
(3]
(6]
(7]

(8]
9]
[10]
(Ml

Ansicht von vorn C

Elektronik-Schirmklemmen [12]

X10: Binéreingange [13]

X11: Binarausgange
X12: CAN2-Bus
2 x 7-Segment-Anzeige

X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder
Hiperface + Temperaturfihler)

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
X4: Zwischenkreis-Anschluss
X2: Motoranschluss

Leistungs-Schirmklemme

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Ansicht von unten

X6: Bremsenansteuerung

X7, X8: 2 Sicherheitsrelais
(optionale Ausfiihrung)
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3 Gerateaufbau
Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 5
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Bild 18: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBBe 5

A Ansicht von oben B Ansicht von vorn

[1 Meldebus [2] Elektronik-Schirmklemmen
X9a: Eingang, griiner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

[3] X10: Binareingange

[4]  X11: Binarausgange
[6] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x 7-Segment-Anzeige

[71 ~ X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder
Hiperface + Temperaturfihler)

[8] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung
[9]  X4: Zwischenkreis-Anschluss
[10] X2: Motoranschluss

[11] Leistungs-Schirmklemme

[12]4e||'Il = .-L- -

(13—

[12]

[13]

C
Ak

|
1

JMGEAR =

61548axx

Ansicht von unten

X6: Bremsenansteuerung

X7, X8: 2 Sicherheitsrelais
(optionale Ausfluihrung)
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Gerateaufbau Achsmodule MOVIAXIS® MXA

Achsmodul MOVIAXIS® MXA BaugréBe 6
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Bild 19: Geréteaufbau Achsmodul MOVIAXIS® MXA Baugré3e 6

A Ansicht von oben B Ansicht von vorn

[1 Meldebus [2]
X9a: Eingang, griiner Stecker am Kabel
X9b: Ausgang, roter Stecker am Kabel

Elektronik-Schirmklemmen

[8]  X10: Binareingange

[4]  X11: Binarausgange
[6] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x 7-Segment-Anzeige

C
Y L
M2—og e
o — e |] 08
- ok e
-l
61549axx

[12]

(13]

[71 ~ X13: Anschluss Motorgeber (Resolver oder

Hiperface + Temperaturfihler)

[8] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

[9]  X4: Zwischenkreis-Anschluss
[10] X2: Motoranschluss

[11] Leistungs-Schirmklemme

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX

Ansicht von unten

X6: Bremsenansteuerung

X7, X8: 2 Sicherheitsrelais
(optionale Ausflihrung)
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3 Gerateaufbau
Systembus in EtherCAT-oder CAN-basierender Auspragung

3.10 Systembus in EtherCAT-oder CAN-basierender Auspriagung

Achsmodule kdnnen mit unterschiedlicher Systembus-Auspragung ausgestattet sein:

CAN-basierender Systembus,
EtherCAT-basierender Systembus.

Die Abbildungen von Seite 26... Seite 31 zeigen die Achsmodule mit CAN-basierendem
Systembus.

[B]
(Al a y
& y - 2
eRea —_— ° 2]
B e [4]
[5] — °
L

61554axx

Bild 20: Systembus in CAN- oder EtherCAT-basierender Ausprdgung

[A]
(B]
(1]

(2]

(3]
[4]
(3]

32

CAN-basierender Systembus

EtherCAT-basierender Systembus

Schalter LAM

»  Schalterstellung 0: Alle Achsmodule auRer dem letzten
» Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund
Schalter F1

» Schalterstellung 0: Auslieferungszustand

» Schalterstellung 1: reserviert fir Funktionserweiterung

LED RUN; Farbe: griin/orange - Zeigt den Betriebszustand der Buselektronik und der Kommunikati-
on an

LED ERR; Farbe: rot - Zeigt EtherCAT-Fehler an.
LED Link IN; Farbe: griin - EtherCAT-Verbindung zum Vorgangergerat ist aktiv
LED Link OUT; Farbe: griin - EtherCAT-Verbindung zum nachfolgenden Gerét ist aktiv

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Mastermodul MOVIAXIS® MXM

3.11 Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Mastermodul MOVIAXIS® MXM

In der folgenden Abbildung ist das Gerat ohne Abdeckhaube dargestellt.

Mastermodul MOVIAXIS® MXM in Ausprigung MOVI-PLC basic
Das hier gezeigte Mastermodul hat die Bezeichnung: MXM80A-000-000-00/DHP11A.

(8]

58765axx
Bild 21: Gerateaufbau Mastermodul, Ausfiihrung MOVI-PLC® basic

Ansicht von vorn

[1]-[6] Klemmenbelegung siehe Handbuch "Steuerung MOVI-PLC® basic DHP11B"
[7] Gehause-Erdungspunkt

[8] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

STOPP!

Mogliche Beschddigung des Servoverstarkers.

Das Mastermodul darf nur betrieben werden, wenn es wie auf Seite 22 gezeigt bestim-
mungsgemal in einen Verbund eingebaut ist. Ein abgesetzter Betrieb flihrt zu Bescha-
digungen am Mastermodul und ist untersagt.
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Mastermodul MOVIAXIS® MXM

Mastermodul MOVIAXIS® MXM in Ausprigung MOVI-PLC advanced
Das hier gezeigte Mastermodul hat die Bezeichnung: MXM80A-000-000-00/DHE41B.

(8]

62207axx
Bild 22: Gerateaufbau Mastermodul, Ausfiihrung MOVI-PLC® advanced

Ansicht von vorn

[11-[7] Klemmenbelegung siehe Handbuch "Steuerung MOVI-PLC® advanced DH.41B
[8] Gehause-Erdungspunkt

[9] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

STOPP!

Mogliche Beschadigung des Servoverstarkers.

Das Mastermodul darf nur betrieben werden, wenn es wie auf Seite 22 gezeigt bestim-
mungsgemal in einen Verbund eingebaut ist. Ein abgesetzter Betrieb flihrt zu Bescha-
digungen am Mastermodul und ist untersagt.
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Kondensatormodul MOVIAXIS® MXC

3.12 Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Kondensatormodul MOVIAXIS® Mxc

In der folgenden Abbildung ist das Gerat ohne Abdeckhaube dargestellt.
Kondensatormodul MXC

(1]

(2]

(3]

60433AXX
Bild 23: Geréteaufbau Kondensatormodul MOVIAXIS® MXC

B Ansicht von vorn
[1] Bereitschaftsanzeige (Power)
[2] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

[3] X4: Zwischenkreisanschluss
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Puffermodul MOVIAXIS® MXB

3.13 Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Puffermodul MOVIAXIS® vxB

Puffermodul MXB

In der folgenden Abbildung ist das Gerat ohne Abdeckhaube dargestellt.

(1]

(2]

(3]

60433AXX
Bild 24: Geréteaufbau Puffermodul MOVIAXIS® MXB

B Ansicht von vorn
[1] ohne Funktion
[2] X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

[3] X4: Zwischenkreisanschluss
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul MOVIAXIS® MXS

3.14 Gerateaufbau Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul MOVIAXIS® MxS
In der folgenden Abbildung ist das Gerat ohne Abdeckhaube dargestellt.

24-V-Schaltnetzteilmodul

&

;

L
-
-

(1l

=
K

[

2]
[3]

[4]

57583axx

Bild 25: Geréteaufbau 24-V-Schaltnetzteilmodul

A Ansicht von oben B

[1] X16: 24 V extern [2]
3]
(4]
(5]

Ansicht von vorn

LED State

LED Load

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

X4: Zwischenkreis-Anschluss
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Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Zwischenkreis-Entlademodul MOVIAXIS®

3.15 Gerateaufbau Zusatzbaugruppe Zwischenkreis-Entlademodul MOVIAXIS® MxZ
In der folgenden Abbildung ist das Gerat ohne Abdeckhaube dargestellt.

Zwischenkreis-Entlademodul MOVIAXIS® MXZ

(2]

4]

Bl ——1

==
i :f_a
| Ey b

54427BXX

Bild 26: Geriteaufbau Zwischenkreis-Entlademodul MOVIAXIS® MXZ

Ansicht von vorn

(1]
(2]
(3]
(4]
(3]

X14: Steuerstecker

X5a, X5b: 24-V-Spannungsversorgung

X4: Zwischenkreis-Anschluss

X15: Anschluss Bremswiderstand zur Entladung

Leistungs-Schirmklemme
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Optionskombinationen bei Lieferung

3.16 Optionskombinationen bei Lieferung

EtherCAT-fdhige
Gerite

Kombinationen mit
EtherCAT-basie-
rendem
Systembus

Die Achsmodule enthalten ein Aufbausystem, das bis zu 3 Optionen tragen kann.
|| H\ (2]

N

A

56598axx
Bild 27: Steckplatz-Kombinatorik

[1-3] Steckplatze 1 - 3, Belegung siehe folgende Tabelle

[4] Steuerplatine - Komponente des Grundgerates

Die folgende Tabelle zeigt die mdglichen Kombinationen sowie die feste Zuweisung der
Karten zu den Steckplatzen.

Die Optionen kdnnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:

Kombination Steckplatz 1 Steckplatz 2 Steckplatz 3

1

2

3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7

8 XSE24A XGH
9 XIA11A XGS
10 XIA11A
11

12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS xGS

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Optionskombinationen bei Lieferung

CAN-Auspra- Die folgenden Tabellen zeigen die mdglichen Kombinationen sowie die feste Zuweisung
gung der Geréte der Karten zu den Steckplatzen.

Kombinationen mit  Die Feldbusoptionen kénnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:
Feldbus

Kombination Steckplatz 1 Steckplatz 2 Steckplatz 3
1 Feldbusoption”
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 Feldbusoption™ XIO11A
7
8 XGH
XIA11A

9 XGS
10 XIA11A
1 Feldbusoption)
12 XGS q XGH

Feldbusoption )
13 XGH
14 Feldbusoption)

— XGS

15 XGS Feldbusoption )

1) Feldbusoption:
- XFE24A: EtherCAT
oder
- XFP11A: Profibus
oder
- XFA11A: K-Net

Kombinationen mit  Die Optionen kdénnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:
XIO

Kombination Steckplatz 1 Steckplatz 2 Steckplatz 3

1

2 XIA11A

3 XGH

4 XGS

5 XGH

XIA11A
6 XGS
XIO11A

7 XGS
——1 XGH

8 XGH

9 XGS XGS

10

11 XIO11A XGH

12 XGS
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Optionskombinationen bei Lieferung

Kombinationen mit
XIA

Kombinationen
ausschlie3lich
XGH, XGS

Kombinationen
ausschlielich
XGS

Die Optionen kénnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:

Kombination

Steckplatz 1

Steckplatz 2

Steckplatz 3

1

© o N O O A WDN

XIA11A

XGH
XGS

XGS
XGH

XGH
XGS XGS
XIA11A XGH
XGS

Die Optionen koénnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:

Kombination

Steckplatz 1

Steckplatz 2

Steckplatz 3

1

2

XGS

3

XGH

XGH

Die Optionen kénnen in den folgenden Kombinationen gesteckt werden:

Kombination
1

Steckplatz 1

Steckplatz 2

2

XGS

Steckplatz 3

XGS

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

3.17 Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

Die Multigeberkarte erweitert das MOVIAXIS®-System, um zusétzliche Geber auswer-

ten zu kdnnen.

Es stehen zwei Multigeberkarten zur Verfiigung, die je nach auszuwertendem Gebertyp
auszuwahlen sind, siehe Tabelle auf Seite 44. Zusatzlich steht ein analoger differenzi-
eller Eingang (10 V) zur Verfigung.

XGH XGS

[X61] [X61]
[X62] [X62]
[X63] [X64]

61820axx

Bild 28: Multigeberkarte in Ausprdgung XGH und XGS

Technische Daten

Technische Daten des Differenzeingangs X61:
* Toleranz: £ 10 V.
» Auflésung: 12 Bit.
* Update alle 1 ms.

Der Eingang ist verwendbar als

* n- oder M-Sollwerteingang.

* Allgemeiner Messwerteingang.

» Drehmomentgrenzwert.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

Technische Daten X62:

RS422.

Maximale Frequenz: 200 kHz.

Ausgabe der Simulation auf Basis des Motor- oder Optionsgebers, wahlbar Gber Ge-

rateparameter.

Freie Wahlbarkeit der Strichzahl in 2er-Potenzen von 28 - 212 [Striche / Umdrehung].
Vervielfachung der Gebersignale mdglich.

Die maximal moégliche Drehzahl ist von der eingestellten Emulationsstrichzahl ab-

hangig:

eingestellte Strichzahl

maximal mégliche
Drehzahl [min]

64 - 1024 keine Begrenzung
2048 5221
4096 2610
Funktionsiiber-
sicht - -
Funktionen Auspragung | Auspragung
XGH XGS

SSI-Funktionalitat

Hiperface-Funktionalitat

EnDat 2.1-Funktionalitat

Inkrementalgeber/sin-cos-Funktionalitat

Encoder-Simulation

Temperaturauswertung

Analogeingang

Optionale Spannungsversorgung 24 V

X

Resolver

Beim Anschluss von HTL-Gebern kontaktieren Sie bitte SEW-EURODRIVE.

Fir alle Geber, die an die Multigeberkarte angeschlossen werden, sind 15-polige
SUB-D-Stecker notwendig.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

Verwendbare Die in den folgenden Tabellen aufgefihrten Geber werden von der Multigeberkarte aus-
Geber gewertet.

SEW-Geberbezeich- Gebersystem Herstellerbezeichnung/Hersteller | Spannung
nung

AL1H Lineargeber Hiperface L230 / SICK-Stegmann

EKOH Single-Turn Hiperface | SKS36 / SICK-Stegmann

ASOH Absolutwertgeber Single-Turn Hiperface | SRS36 / SICK-Stegmann

ES1H Single-Turn Hiperface SRS50 / SICK-Stegmann

ES3H/ES4H Absolutwertgeber Single-Turn Hiperface  SRS64/ SICK-Stegmann

AKOH Multiturn Hiperface SKM36 / SICK-Stegmann

AS1H Multiturn Hiperface SRM50 / SICK-Stegmann

AS3H/AS4H Absolutwertgeber Multiturn Hiperface . SRM64 / SICK-Stegmann

AV1H Absolutwertgeber Hiperface SRM50C3 / SICK-Stegmann

EV1C HTL ROD436 1024 / Heidenhain

EV1IR TTL ' ROD466 1024 / Heidenhain

EV1S Sinus ROD486 1024 / Heidenhain

EVIT TTL ROD426 1024 / Heidenhain

EV2R Encoder ' OG71-DN 1024R / Hiibner 12V
EV2T Encoder OG71-DN 1024TTL / Hibner

AV1Y Absolutwertgeber SSI ROQ424SSI / Heidenhain

ES1S | 0G72S-DN1024R / Hiibner

ES2S OG72S-DN1024R / Hibner

EV2S OG71S-DN1024R / Hibner

EH1S HOG74-DN1024R / Hubner

ES1R OG72-DN1024R / Hiibner

ES2R Encoder OG72-DN1024R / Hiibner

EH1R HOG74-DN1024R / Hubner

ES1T OG72-DN1024TTL / Hubner

ES2T OG72-DN1024TTL / Hibner

EH1T HOG74-DN1024TTL / Hlbner
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Gebersystem Herstellerbezeichnung/Hersteller | Spannung
Lasergeber DMES5000 / SICK-Stegmann Y
Lasergeber DME4000 / SICK-Stegmann
Absolutwertgeber Single-Turn Hiperface | SRS60 / SICK-Stegmann
Absolutwertgeber Multiturn Hiperface SRM60 / SICK-Stegmann 12V
Absolutwertgeber Single-Turn ECN1313 / Heidenhain
Absolutwertgeber Multi-Turn EQN1325 / Heidenhain
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf 24V
GM401/IVO 12V
AMS200/200 / Leuze
OMS1 / Leuze
WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs 24V
DME 3000 111 / Sick
ss| DME 5000-111 / Sick
AG100 MSSI / Stegmann 12V
AG626 / Stegmann 24V
CE58/T&R 12V
LE100/ T&R
24V
EDM / Visolux
OMS2 / Leuze
24V
WCS2A / Pepperl & Fuchs
Anschluss und Klemmenbeschreibung der Karte
PIN-Belegung X61
Klemme | Belegung Kurzbeschrei- Steckerart
bung
X61
1 A0+ Analoger differen-
- zieller Eingang
- 1 A0 Mini Combicon 3.5,
: DGND Bezug fiir PIN 4 | 5-polig. Kabelquer-
+O‘D’7L Optionale Geber- schr21|tt max: 15
ncl 45 mm<, min: 0.75
L 4124V Spannungsversor- mm?2
gung
5 n.c.

tet werden.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX

HINWEIS

Die 24-V-Einspeisung an PIN 4 ist nur zulassig bei Verwendung von 24-V-Gebern. Be-
o achten Sie eine UL-gerechte Absicherung. Siehe hierzu Kapitel "UL-gerechte Installa-
1 tion" auf Seite 99.

Die Einspeisung muss uber eine Diode mit ausreichender Strombelastbarkeit geschal-
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Einschrénkung bei der Auswertung der Eingénge bei Bestiickung des Achsmoduls mit | / O- und Multigeber-

karten

HINWEIS

Ist das Achsmodul mit zwei | / O- und einer Multigeberkarte oder mit einer | / O- und
o zwei Multigeberkarten bestlickt (siehe folgende Tabelle), gelten bei der Auswertung
1 der Ein- und Ausgange folgenden Einschrankungen:

Es kdnnen nur die Ein- und Ausgénge (sofern vorhanden) von zwei Karten aus-

gewertet werden.

Variante gesteckte Karte gesteckte Karte gesteckte Karte
1 | / O-Karte |/ O-Karte Multigeberkarte
2 | / O-Karte Multigeberkarte Multigeberkarte

Anschluss-Schaltbilder fiir Geber mit externer Spannungsversorgung
Die Anschluss-Schaltbilder zeigen den Anschluss von einer und von zwei Multigeber-

karten. Bei 12-V-Gebern wird eine externe Spannungsversorgung erst mit zwei Multige-
berkarten noétig, wenn der Summenstron der Geber > 800 mA ist.

[2] ]
xe1 | I
[
(DGND) 3 | = GND
(24V) 4 | I K] t24V
2
)
X63/X64 | |22
L) 3]
L |

62357axx

Bild 29: Anschluss-Schaltbild mit einer Multigeberkarte

Legende siehe Bild 30.
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[2] ]
X61 | L]
{ o
AT % 1 Gz’\zltDV/ 12V
+24 V) 4 : + +
AV AT F
)
N
)
x63/x64 | |3°
) [3]
[2]
X61 | L]
=
4 | 2 K1
| -
)
-
)
X63/x64 | [2°
) [3]
62358axx
Bild 30: Anschluss-Schaltbild mit zwei Multigeberkarten
[11  Spannungsquelle
[2]  Multigeberkarte
[3] Geber
PIN-Belegung X62
Geber-Emulator- Kurzbeschrei
Signale Klemme | Belegung b:;:; eschrel- Steckerart
X62
1 | Signal Spur A (cos+)
2 | Signal Spur B (sin+)
6 1
— 3 | Signal Spur C
4 nc'
5 | DGND GeberEmulator Sub-D 9-polig
. Signale (male)
5 6 | Signal Spur A_N (cos-)
7 | Signal Spur B_N (sin-)
8 | Signal Spur C_N
9 nc

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden

PIN-Belegung

X63 XGH Ki Funktion bei TTL-Geb in/ Geb Steck
X64 XGS emme unktion bei -Geber, sin/cos-Geber teckerart

mit TTL-Geber, X63 (XGH)
sin/cos-Geber Signal Spur A (cos+)

Signal Spur B (sin+)

Signal Spur C

nc.

n.c.

TF/TH/KTY-

nc.

DGND

Signal Spur A_N (cos-)
Signal Spur B_N (sin-)
Signal Spur C_N

nc.!

Sub-D 15-polig
(female)

OO 0N O 0 WIN -

N

N
N

-
N

n.c.1)
TF/TH/KTY+
15 Us

-
w

N
~

1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden

PIN-Belegung

X63 XGH : -
X64 XGS Klemme Funktion bei Hiperface-Geber Steckerart

mit Hiperface- X63 (XGH)
Geber Signal Spur A (cos+)

Signal Spur B (sin+)

n.c. N
DATA+

nc.

TF/TH/KTY-

nc.

DGND

Signal Spur A_N (cos-)

Sub-D 15-polig
(female)

O W | N O O | WIN =

N

Signal Spur B_N (sin-)

nc.

DATA-

nc.
TF/TH/KTY+
15 | Us

N
N

-
N

-
w

-
~

1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden
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Gerateaufbau
Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

PIN-Belegung
X63 XGH
X64 XGS
mit EnDat 2.1

PIN-Belegung
X64 XGS mit SSI

Klemme

Funktion bei EnDat 2.1

Steckerart

X63 (XGH)

Signal Spur A

Signal Spur B

Takt+

DATA+

n.c.!

TF/TH/KTY-

nc.!

DGND

Sub-D 15-polig
(female)

O ©W N o o WIN -

N

Signal Spur A_N
Signal Spur B_N

N
N

Takt-

= A
w N

DATA-

nc.

N
~

TF/TH/KTY+

15

Us

1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden

Klemme

Funktion bei SSI

Steckerart

X64 (XGS)

n.c.!

nc.

Takt+

DATA+

nc.!

TF/TH/KTY-

n.c.!

© o N/ g Ml WOIN -

DGND

nc.!

Sub-D 15-polig
(female)

-
o

n.c.

-
N

12

Takt-
DATA-

13

n.c.

14
15

TF/TH/KTY+
Us

1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden
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Gerateaufbau
Option Multigeberkarte XGH11A, XGS11A

PIN-Belegung
X64 XGS mit SSI
(AV1Y) Klemme Funktion bei SSI (AV1Y) Steckerart
X64 (XGS)
1 | Signal Spur A (cos+)
2 | Signal Spur B (sin+)
3 | Takt+
4 DATA+
5| nc.h
6| TF/TH/KTY-
7 | nc?
8 | DGND Sub-D 15-polig
(female)
9 | Signal Spur A_N (cos-)
10 | Signal Spur B_N (sin-)
11 | Takt-
12 | DATA-
13 | n.c.
14 | TF/TH/KTY+
15  Us

1) Es darf kein Kabel angeschlossen werden
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Gerateaufbau

Option Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS XFP11A

3.18 Option Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS XFP11A

Klemmenbele-
gung

Frontansicht XFP11A

DIP-Schalter

Beschreibung Klemme

RUN: PROFIBUS-Betriebs-LED

Funktion

Zeigt den ordnungsgemafen Betrieb der Bus-

(griin) elektronik an.
L -
[Vl BUS FAULT: PROFIBUS-Fehler- Zeigt PROFIBUS-DP-Fehler an.
e ) LED (rot)
! ” Belegung
‘,: X X31: PROFIBUS-Anschluss X31:1 N.C.
'- 20 X31:2 N.C.
. 1 X31:3 RxD / TxD-P
2 X31:4 CNTR-P
22 X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V / 100 mA)
23 X31:7 N.C.
X31:8 RxD / TxD-N
4 X31:9 DGND (M5V)
2 ADDRESS: DIP-Schalter zur 20 Wertigkeit: 1
25 Einstellung der PROFIBUS- 21 Wertigkeit: 2
6 Stationsadresse 22 Wertigkeit: 4
2 28 Wertigkeit: 8
24 Wertigkeit: 16
nc 25 Wertigkeit: 32
56596AXX 26 Wertigkeit: 64
nc Reserviert
Steckerbelegung Der Anschluss an das PROFIBUS-Netz erfolgt mit einem 9-poligen Sub-D-Stecker
gemal IEC 61158. Fihren Sie die T-Busverbindung mit einem entsprechend ausge-
fuhrten Stecker aus.
(2]
RxD/TxD-P 3 F
RxD/TxD-N 8 #
CNTR-P 4 EN
DGND (M5V) | 5 3]
VP (P5V/100mA)| 6
DGND (M5V) 9
(1]
06227AXX
Bild 31: Belegung des 9-poligen Sub-D-Steckers nach IEC 61158
[1] 9-poliger Sub-D-Stecker
[2] Signalleitung, verdrillt
[3] Leitende, flachige Verbindung zwischen Steckergehduse und Abschirmung
Verbindung Die Anbindung der Option XFP11A an das PROFIBUS-System erfolgt in der Regel Giber
MOVIAXIS® / eine verdrillte, geschirmte Zweidrahtleitung. Achten Sie bei der Auswahl des Bus-
PROFIBUS steckers auf die maximal unterstiitzte Ubertragungsrate.

Der Anschluss der Zweidrahtleitung an den PROFIBUS-Stecker erfolgt Gber Pin 3
(RxD / TxD-P) und Pin 8 (RxD / TxD-N). Uber diese beiden Kontakte erfolgt die Kom-
munikation. Die RS-485-Signale RxD / TxD-P und RxD / TxD-N muissen bei allen
PROFIBUS-Teilnehmern gleich kontaktiert werden.
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3 Gerateaufbau
Option Feldbus-Schnittstelle PROFIBUS XFP11A

Uber Pin 4 (CNTR-P) liefert die PROFIBUS-Schnittstelle ein TTL-Steuersignal fiir einen
Repeater oder LWL-Adapter (Bezug = Pin 9).

HINWEIS

Die Busteilnehmer miissen bei langen Buskabeln auf einem "harten", gemeinsamen
i Bezugspotenzial liegen.

Baudraten gréBer Der Betrieb der XFP11A mit Baudraten > 1,5 MBaud ist nur mit speziellen 12-MBaud-
1,56 MBaud Profibussteckern mdglich.

Stationsadresse Das Einstellen der PROFIBUS-Stationsadresse erfolgt mit den DIP-Schaltern 2°... 2°
einstellen auf der Optionskarte. MOVIAXIS® unterstiitzt den Adressbereich 0...125.

WerksmabBig ist PROFIBUS-Stationsadresse 4 eingestelit:

S [T

[}z
e )

il

B =

nE X

. 0 . .

" 20 29— Wertigkeit: 1x0 =0

1 2! — Wertigkeit: 2x 0= 0

2" 22 Wertigkeit: 4 x 1 = 4

22 23 _; Wertigkeit: 8 x 0 =0

.

94 2* - Wertigkeit: 16 x0 =0
5 2% > Wertigkeit: 32 x 0 =0
2° 25 Wertigkeit: 64 x 0 =0

nc
56596AXX

Eine Anderung der PROFIBUS-Stationsadresse wahrend des laufenden Betriebes ist
nicht sofort wirksam. Die Anderung ist erst nach dem erneuten Einschalten des Servo-
verstarkers (Netz +24-V-AUS/EIN) wirksam.

Beispiel: PROFIBUS-Stationsadresse 17 einstellen
& [+ e
[}z
e )

.‘. .
N -
e X
.,

20 29 - Wertigkeit: 1x 1= 1

4 2] - Wertigkeit: 2 x 0 =0
2" 22 \Wertigkeit: 4x0=0
22 23 Wertigkeit: 8 x 0 =0

.

04 2* — Wertigkeit: 16 x 1 = 16
2% > Wertigkeit: 32 x 0 =0
25 26, Wertigkeit: 64 x 0 = 0

nc
06228AXX
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Gerateaufbau
Option Feldbus-Schnittstelle K-Net XFA11A

3.19 Option Feldbus-Schnittstelle K-Net XFA11A

Die Feldbus-Schnittstelle XFA11A (K-Net) ist eine Slave-Baugruppe zur Anschaltung an
ein serielles Bussystem fur High-Speed-Datenlbertragung. Bauen Sie je Achsmodul
maximal eine Feldbus-Schnittstelle XFA11A ein.

Klemmenbelegung

Kurzbeschreibung Klemme

| : 3 Anschluss K-Net .
(RJ45-Buchse) X31:

X32:

E % Anschluss K-Net

(RJ45-Buchse)

HINWEIS

X31 und X32 sind wahlweise als Ein- oder Ausgang verwendbar.

Technische Daten

K-Net

Galvanische Trennung nein
Bus-Bandbreite max. 50 Mbit/s
Anschlusstechnik 2xRJ-45

Max. Busausdehnung 50 m
Ubertragungsmedium CAT7-Kabel
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Gerateaufbau
Option Feldbus-Schnittstelle EtherCAT XFE24A

3.20 Option Feldbus-Schnittstelle EtherCAT XFE24A

Technische Daten

Die Feldbus-Schnittstelle XFE24A ist eine Slave-Baugruppe zur Anschaltung an
EtherCAT-Netzwerke. Es kann maximal eine Feldbus-Schnittstelle XFE24A in ein Achs-
modul eingebaut werden. Mit der Feldbus-Schnittstelle XFE24A kann MOVIAXIS® mit
allen EtherCAT-Mastersystemen kommunizieren. Alle Standardisierungen der ETG
(EtherCAT Technology Group), wie z. B. Verkabelung, werden unterstutzt. Es ist somit
eine front- und kundenseitige Verkabelung durchzufiihren.

Option XFE24A (MOVIAXIS®)
Standards IEC 61158, IEC 61784-2
Baudrate 100 MBaud Vollduplex

Anschlusstechnik 2 x RJ45 (8x8 modularJack)

Bus-Abschluss Nicht integriert, da Bus-Abschluss automatisch aktiviert wird.

OSI Layer Ethernet Il
Stationsadresse Einstellung Uber EtherCAT-Master
Vendor ID 0x59 (CANopenVendor ID)

*  CoE (CANopen over EtherCAT)

EtherCAT services VOE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

Firmware-Status
MOVIAXIS®

Hilfsmittel zur
Inbetriebnahme

ab Firmware-Status 21 oder héher

PC-Programm MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.40

r—- [11  Schalter LAM
& | @ + Schalterstellung 0: Alle Achsmodule auBer dem letzten
" - 2 « Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund
Schalter F1
.RUN (2] + Schalterstellung 0: Auslieferungszustand

.ER"‘ (3] Schalterstellung 1: reserviert fir Funktionserweiterung
Lok N (4] [2] LED RUN; Farbe: griin / orange
f Lok fffpour o] [3] LED ERR,; Farbe: rot
I [4] LED Link IN; Farbe: griin
: EtherCAT [5] LED Link OUT; Farbe: griin
:S [6] Buseingang
Busausgang

:l 8 (6] [7]

(7]

\t‘:'*'.f,f'f ]

&" '.y-‘r{.t

Weiter Informationen zur EtherCAT-Feldbuskarte finden Sie im Handbuch "Mehrachs-
Servoverstarker MOVIAXIS® MX Feldbus-Schnittstelle XFE24A EtherCAT".
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Option EtherCAT-basierender Systembus XSE24A

3.21 Option EtherCAT-basierender Systembus XSE24A

Der EtherCAT-basierende Systembus XSE24A ist eine optionale, achsinterne Erweite-
rungsbaugruppe. Mit dieser Baugruppe wird die Funktionalitat eines auf EtherCAT-ba-
sierenden High-Speed-Systembus fir MOVIAXIS® realisiert. Die Optionsbaugruppe
XSE24A ist keine Feldbuskarte und kann nicht zur Kommunikation mit EtherCAT-Mas-
tern von Fremdherstellern benutzt werden.

Die Systemverkabelung wird analog zur Verkabelung des CAN-Systembuses mit der im
Standard-Lieferumfang beigelegten RJ45-Steckverbindung auf der Gerateoberseite
durchgefiihrt. Der CAN-Systembus ist bei Nutzung der XSE24A nicht mehr verfiigbar.

P—— [11 Schalter LAM
§ , ° » Schalterstellung 0: Alle Achsmodule aufder dem letzten
';/1\"/' o {;} Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund
[2] Schalter F1
.RUN [3] »  Schalterstellung 0: Auslieferungszustand
.ERN [4] +  Schalterstellung 1: reserviert fiir Funktionserweiterung

Lnk.IN
f Lnk.OUT

[5] [3] LED RUN; Farbe: griin / orange
6]  [4] LEDERR; Farbe: rot

[5] LED Link IN; Farbe: griin

[6] LED Link OUT; Farbe: grin
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIO11A

3.22 Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIO11A

HINWEIS

Informationen Uber die in den folgenden Schaltbildern benutzten Massebezeichnun-
gen finden Sie auf Seite 89 im Kapitel "Klemmenbelegung".

STOPP!

Zwischen dem Servoverstarker und den binaren Ein- und Ausgangen auf der XIO-
Karte besteht eine galvanische Trennung.

Beachten Sie, dass die binaren Ein- und Ausgange untereinander nicht galvanisch
getrennt sind

Einspeisung

Modulverhalten

Kurzschluss

Schalten indukti-
ver Lasten

» Die Logik des Moduls wird von MOVIAXIS® versorgt.

» Binare Ein- und Ausgange werden Uber die frontseitigen DCOM- und 24-V-Klemmen
versorgt. Die Versorgungsspannung muss mit 4 A abgesichert werden, siehe hierzu
auch Seite 99 im Kapitel "UL-gerechte Installation”.

* Die binaren Ein- und Ausgange sind zur Logikversorgung hin galvanisch getrennt.

Beim Kurzschluss eines binadren Ausgangs geht der Treiber in einen pulsierenden
Betrieb Uber und schitzt sich dadurch selbst. Der Zustand des bindren Ausgangs bleibt
erhalten.

Ist der Kurzschluss behoben, hat der binare Ausgang den Zustand, den MOVIAXIS®
aktuell ausgibt.

» Das Modul enthélt keine interne Freilaufdiode zur Aufnahme der induktiven Energie
beim Ausschalten induktiver Lasten.

+ Die induktive Belastbarkeit betragt pro Ausgang 100 mJ bei einer Frequenz von
1 Hz.

» Die induktive Energie wird im Schalttransistor in Warmeenergie umgesetzt. Es stellt
sich eine Spannung von -47 V ein. Dadurch wird ein schnellerer Abbau der Energie
erreicht, als dies unter Verwendung einer Freilaufdiode méglich ware.

» Die Belastbarkeit der Ausgange durch induktive Lasten kann durch Zuschalten einer
externen Freilaufdiode erhdéht werden. Die Abschaltzeit wird hierdurch allerdings
deutlich verlangert.
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIO11A

+24V

DCOM

XIO11A

+24V
o SE—

Last I
DCOM
— <=

DCOM Log|k

L
Doo DGND DGND

T DCOM

)

58750ade
Bild 32: Prinzipschaltbild fiir den Einsatz einer Freilaufdiode am bindren Ausgang
[1] Freilaufdiode
Parallelschalten Eine Parallelschaltung von 2 binaren Ausgangen ist mdglich, dadurch verdoppelt sich
von bindren Aus- der Nennstrom.
géngen

Diese Baugruppe hat

» 8 binare Eingange,

» 8 bindre Ausgéange,

» Potenzialtrennung zwischen den Ein- / Ausgangen und der Elektronik.

Klemmenbelegung

Bezeichnung Klemme Stecker Steckergrofe

DCOM 1
+24 'V
DO O
DO 1
DO 2
DO 3
DO 4
DO 5
DO 6
DO7
DIO
DI 1
DI 2
DI3
DI 4
DI 5
DI 6
DI 7

X21

© 0N/ g bW N

COMBICON 5.08
eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm

2

-
o

X22

0 N/o|lgo M WO|IN ~
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIO11A

Anschluss-
Schema
+24V _
DCOM 1\
|
XIO11A :
i
+24v]_ | Spannungs- !
versorgung 1
|
i
DCOM |
I
i
I
DIO ;
: Logik
i I
DCOM DCOM | DGND DGND
|
I
I
56935ade
Bild 33: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Eingang
+24V
DCOM
|
XI011A :
[
!
1
Last I
1 !
! Logik
|
| L
‘ DCOM I DGND DGND
[
56936ade
Bild 34: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Ausgang
HINWEIS
Wird die 24-V-Versorgung fiir die Ausgange getrennt, dann sind auch die Eingénge
i nicht mehr funktionsfahig.
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIA11A

3.23 Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIA11A

HINWEIS

Informationen Uber die in den folgenden Schaltbildern benutzten Massebezeichnun-
gen finden Sie auf Seite 89 im Kapitel "Klemmenbewegung".

STOPP!

Zwischen dem Servoverstarker und den analogen Ein- und Ausgéngen auf der XIA-
Karte besteht keine galvanische Trennung.

Einspeisung

Modulverhalten
Kurzschluss

Schalten indukti-
ver Lasten

» Die Logik des Moduls wird von MOVIAXIS® versorgt.
«  Analoge Ein- und Ausgange werden ebenfalls von MOVIAXIS® versorgt.

» Binare Ein- und Ausgange werden Uber die frontseitigen DCOM- und 24-V-Klemmen
versorgt. Die Versorgungsspannung muss mit 4 A abgesichert werden, siehe hierzu
auch Seite 99 im Kapitel "UL-gerechte Installation”.

» Die binaren Ein- und Ausgange sind zur Logikversorgung hin galvanisch getrennt.

Beim Kurzschluss eines binaren Ausgangs geht der Treiber in einen pulsierenden
Betrieb Uiber und schiitzt sich dadurch selbst. Der Zustand des binaren Ausgangs bleibt
erhalten.

Ist der Kurzschluss behoben, hat der binare Ausgang den Zustand, den MOVIAXIS®
aktuell ausgibt.

» Das Modul enthalt keine interne Freilaufdiode zur Aufnahme der induktiven Energie
beim Ausschalten induktiver Lasten.

+ Die induktive Belastbarkeit betragt pro Ausgang 100 mJ bei einer Frequenz von
1 Hz.

» Die induktive Energie wird im Schalttransistor in Warmeenergie umgesetzt. Es stellt
sich eine Spannung von -47 V ein. Dadurch wird ein schnellerer Abbau der Energie
erreicht, als dies unter Verwendung einer Freilaufdiode moglich ware.

+ Die Belastbarkeit der Ausgange durch induktive Lasten kann durch Zuschalten einer
externen Freilaufdiode erhoht werden. Die Abschaltzeit wird hierdurch allerdings
deutlich verlangert.
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIA11A

+24V

DCOM

XIA11A

Last I

DCOM

Logik

T DCOM

DGND

L
DGND

|

56942ade
Bild 35: Prinzipschaltbild fiir den Einsatz einer Freilaufdiode am bindren Ausgang
[1] Freilaufdiode
Parallelschalten Eine Parallelschaltung von 2 bindren Ausgéngen ist moglich, dadurch verdoppelt sich
von binéren Aus- der Nennstrom.
géngen

Diese Baugruppe hat

Klemmenbelegung

2 analoge Eingange (differenziell),
2 analoge Ausgange,

4 binare Eingange,

4 binare Ausgange,

Potenzialtrennung zwischen den binaren Ein- / Ausgangen und der Elektronik.

Bezeichnung Klemme

60

DCOM

24V

DO O

DO 1

DO 2

DO 3

DI O

DI 1

©| o N/ o | WIN -

DI 2

DI3

-
o

X25

Al 0+

Al 0-

Al 1+

Al 1-

AO O

AO 1

DGND

O N OO O~ WIN| -

DGND

X26

COMBICON 5.08
eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?2
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIA11A

Anschluss-
Schema
+24V _
DCOM Mg
|
XIAT1A :
!
+24v| | S - !
> Versorgung !
I
i
DCOM |
DCOM :
S :
: Logik
i T
DCOM DCOM | DGND DGND
1
i
I
58752ade
Bild 36: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Eingang
+24V o
DCOM
|
XIA11A :
+24V |
i
1
Lastl I
DCOM .
—o 1 1l i
DCOM ' Logik
1
[ T
DOO O DCOM : DGND DGND
i
T
58753ade
Bild 37: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Ausgang
HINWEIS
° Die analog/binare Mischbaugruppe XIA11A hat intern keine Freilaufdioden.
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Option Ein-/Ausgabekarte Typ XIA11A

XIA11A
Sensor

-10v<U<10V

+ / / +
@ C I ) » Logik
,,,,,,,, - - A/ J_
DGND DGND

DGND
Masseschiene
h
DGND
56937ade
Bild 38: Prinzipschaltbild fiir einen analogen Eingang
XIA11A
Aktor
[ S —— Logik
IN- T
T fffffff ’ DGND  DGND
Masseschiene a
’ T
DGND
56940ade

Bild 39: Prinzipschaltbild fiir einen analogen Ausgang
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Installation
Mechanische Installation

4
4.1

Installation
Mechanische Installation

A VORSICHT!

Installieren Sie keine defekten oder beschadigten Module des Mehrachs-Servover-
starkers MOVIAXIS® MX, Sie kénnen sich verletzen oder Produktionsanlagenteile be-
schadigen.

* Prifen Sie vor jedem Einbau die Module des Mehrachs-Servoverstarkers
MOVIAXIS® MX auf duBerliche Beschadigungen und tauschen Sie beschadigte
Module aus.

+ Uberprifen Sie, ob alle Teile der Lieferung vollstandig vorhanden sind.

STOPP!

Die Montageplatte im Schaltschrank muss fir die Montageflache des Verstarker-
systems grof3flachig leitfahig sein (metallisch rein, gut leitend). Nur mit einer grof¥fla-
chig leitfahigen Montageplatte wird ein EMV-gerechter Einbau des Mehrachs-Servo-
verstarkers MOVIAXIS® MX erreicht.

* Markieren Sie je Gerat die 4 Bohrstellen fir die Befestigungsgewinde auf der

Montageplatte gemaR Bild 40 und Bild 41 und der unten aufgeflihrten Tabelle.
Setzen Sie die Bohrungen mit einer Toleranz nach ISO 2768-mK.

* Der seitliche Abstand zwischen 2 Achsverbunden muss mindestens 30 mm betra-

gen.
« Reihen Sie benachbarte Gerate innerhalb eines Verbunds liickenlos aneinander.

+ Schneiden Sie die passenden Gewinde in die Montageplatte und schrauben Sie die

Module des Mehrachs-Servoverstarkers MOVIAXIS® MX mit M6-Schrauben an.
Schraubenkopf-Durchmesser von 10 mm bis 12 mm.

Folgende Tabelle zeigt die MalRe der Gehause-Ruickansichten der Module.

MaBe der Gehause-Riickansichten MOVIAXIS® MX
MOVIAXIS® MX A B (o D
[mm] [mm] [mm] [mm]
Achsmodul BaugroBRe 1 60 30 353 362.5
Achsmodul Baugrofie 2 90 60 353 362.5
Achsmodul BaugréRe 3 90 60 453 462.5
Achsmodul BaugréRe 4 120 90 453 462.5
Achsmodul BaugréRe 5 150 120 453 462.5
Achsmodul BaugréRe 6 210 180 453 462.5
Versorgungsmodul Baugrofie 1 90 60 353 362.5
Versorgungsmodul BaugroRe 2 90 60 453 462.5
Versorgungsmodul Baugréfie 3 150 120 453 462.5
Mastermodul 60 30 353 362.5
Kondensatormodul 150 120 453 462.5
Puffermodul 150 120 453 462.5
24-V-Schaltnetzteilmodul 60 30 353 362.5
Zwischenkreis-Entlademodul siehe Seite 65
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Installation
Mechanische Installation

Gehéuse-Riickansicht MOVIAXIS® MX Achs- und Versorgungsmodul

A?
15 B?
R 35 Q
) 1)
8 R 6,54
| i
| | . .
i . o~ o~
. 1 O o
! i
! i
! i
R35
ﬂ1) 1)

06695AXX
Bild 40: Bohrbild

1) Position der Gewindebohrung
2) Die Tabelle mit MaBangaben finden Sie auf Seite 63
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Mechanische Installation

Gehiuse-Riickansicht MOVIAXIS® MX Zwischenkreis-Entlademodul

120

15 90

28

288
297,5

Bild 41: Bohrbild

1) Position der Gewindebohrung
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4 Installation
Mechanische Installation

Mindestfreiraum » Lassen Sie fUr einwandfreie Kiihlung oberhalb und unterhalb der Gerédte mindes-
und Einbaulage tens 100 mm (4 in) Freiraum. Achten Sie darauf, dass die Luftzirkulation in diesem
Freiraum nicht durch Kabel oder anderes Installationsmaterial beeintrachtigt wird.

« Achten Sie darauf, dass sich die Geréte nicht im Bereich der warmen Abluft an-
derer Geriate befinden.

» Gerate innerhalb eines Achsverbundes muissen llickenlos verbunden sein.

+ Bauen Sie die Gerate nur senkrecht ein. Einbau liegend, quer oder tUber Kopf ist
nicht zulassig.

min. 100 mm
(4in)

min. 100 mm
(4in)

55481BXX
Bild 42: Mindestfreiraum und Einbaulage der Geréte

STOPP!

Fur Leitungen mit einem Querschnitt ab 10 mm? gelten besondere Biegerdume gemaf
EN 61800-5-1, bei Bedarf miissen die Freirdume vergroRert werden.
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4.2 Verbindungskabel CAN-basierender Systembus mit optionalem Mastermodul
Im Folgenden wird beschrieben, wie die Meldebusleitungen des CAN-Systembusses im
Achsverbund zu stecken sind.

Stecker der Meldebusleitungen CAN [1] wie folgt beschrieben aufstecken (X9a,
X9b):

Kabel haben auf jeder Seite farbig markierte Stecker und sind in folgender Anord-
nung aufzustecken: rot (b)- grun (a) - rot (b) - griin (a) - rot (b) ...... .

— rot (b): Ausgang (RJ45), X9b

— grun (a): Eingang (RJ45), X9a

— schwarz (c): MXM Ausgang (Weidmdiller)

— schwarz (d): MXP Eingang (RJ45), X9a

HINWEIS
Wichtig: Versehen Sie das letzte Achsmodul im Verbund mit dem Abschlusswider-
i stand [3] (Lieferumfang des Versorgungsmoduls)
Schirmklemmen » Leitungen geordnet verlegen und Elektronik-Schirmklemmen [2] anbringen.
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4.3 Systembus-Verbindungskabel bei mehreren Achsverbunden - CAN-basierend

* Die einzelnen Achsverbunde werden verkabelt wie auf Seite 67 beschrieben.

+ Das CAN-Verbindungskabel [1] geht vom Ausgang rot (X9b) des letzten Achsmo-
duls des einen Verbundes in den Eingang grin (X9a) des ersten Achsmoduls des
folgenden Verbundes.

HINWEIS

Die Montageplatten, auf die die Achsverbunde montiert werden, missen Uber eine
i ausreichende, flachige Masseverbindung verflgen, z. B. einem Masseband.

Die Langen der konfektionierten Systembus-Verbindungskabel [1] betragen 0,75 m und

[1] Systembus-Verbindungskabel [2] Abschlusswiderstand

HINWEIS

Wichtig: Versehen Sie das letzte Achsmodul im Verbund mit dem Abschlusswider-
i stand [2] (Lieferumfang des Versorgungsmoduls).

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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4.4 Systembus-Verbindungskabel zu anderen SEW-Geréten - CAN-basierend

L
[1] Systembus-Verbindungskabel [4] CAN H orange-weil}
[2] Ausgangsstecker schwarz [5] Abschlusswiderstand
[3] CAN L orange [6] Schirmauflage kontaktieren
HINWEIS
Sorgen Sie flir ein gemeinsames Massepotenzial, z. B. Verbindung der 24-V-Masse
i der Versorgungsspannungen.

Die Langen der konfektionierten Verbindungskabel [1] betragen 0,75 m und 3 m.
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Verbindungskabel EtherCAT-basierender Systembus mit optionalem Master-

4.5 Verbindungskabel EtherCAT-basierender Systembus mit optionalem Master-

modul

Im Folgenden wird beschrieben, wie die Meldebusleitungen des EtherCAT-basierenden
Systembusses im Achsverbund zu stecken sind.

» Stecker der Meldebusleitungen [1] wie folgt beschrieben aufstecken (X9a, X9b):

» Kabel haben auf jeder Seite farbige RJ45-Stecker und sind in folgender Reihen-
folge aufzustecken: rot (b)- griin (a) - rot (b) - griin (a) - rot (b) ...... .

rot (b): Ausgang (RJ45), X9b

grin (a): Eingang (RJ45), X9a

gelb (c): MXM Ausgang (RJ45) (MOVI-PLC advanced, UFX41 Gateway)
schwarz (d): MXP Eingang (RJ45), X9a

[11  Verbindungskabel Meldebus [2]  Schalter LAM

Schalterstellung 0: Alle Achsmodule auRer dem letzten
Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund

STOPP!

Beim letzten Achsmodul im Verbund muss der DIP-Schalter LAM [2] auf "1" gestellt

@ sein, bei allen anderen Achsmodulen auf "0".
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4.6 Systembus-Verbindungskabel bei mehreren Achsverbunden - EtherCAT-basie-

rend

Die einzelnen Achsverbunde werden verkabelt wie auf Seite 70 beschrieben.

Das Verbindungskabel [1] geht vom Ausgang gelb (b) des letzten Achsmoduls des
einen Verbundes in den Eingang schwarz (a) des ersten Achsmoduls des folgenden
Verbundes.

HINWEIS

Die Montageplatten, auf die die Achsverbunde montiert werden, missen Uber eine
ausreichende Masseverbindung verfiigen, z. B. einem Masseband.

Die Langen der konfektionierten Systembus-Verbindungskabel [1] betragen 0,75 m und

[1]  Systembus-Verbindungskabel [2]  Schalter LAM
Schalterstellung 0: Alle Achsmodule aul3er dem letzten
Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund

o

STOPP!

Beim letzten Achsmodul in jedem Verbund muss der DIP-Schalter LAM [2] auf "1" ge-
stellt sein, bei allen anderen Achsmodulen auf "0".

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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4.7 Systembus-Verbindungskabel zu anderen SEW-Geréten - EtherCAT-basieren-
der Systembus

[3]
[4]
/

L

[1]  Systembus-Verbindungskabel [4] SEW-Teilnehmer mit SEW-EtherCAT-Schnittstelle

[2]  Ausgangsstecker gelb [5] Schalter LAM
Schalterstellung 0: Alle Achsmodule auf3er dem letzten

Schalterstellung 1: Letztes Achsmodul im Verbund

[3] Eingangsstecker grin, RJ45

STOPP!
Wichtig: Beim letzten Achsmodul im Verbund muss der DIP-Schalter LAM [5] auf "1"

@ gestellt sein, bei allen anderen Achsmodulen auf "0".

Die Langen der konfektionierten Verbindungskabel [1] betragen 0,75 m und 3 m.

STOPP!

Verwenden Sie flr diese Verbindung ausschlieBlich konfektionierte Kabel von SEW-

@ EURODRIVE (Sonderbelegung).
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4.8 Abdeckhauben und Beriihrschutzabdeckung

Abdeckhaube Folgende Gerate sind mit einer Abdeckhaube versehen:
* Mastermodul (nicht abgebildet),
+ Kondensatormodul (nicht abgebildet),
» Puffermodul (nicht abgebildet),
» Versorgungsmodul; alle BaugréRen,
* Achsmodul; alle BaugréRRen,
* 24-V-Schaltnetzteil (nicht abgebildet),
» Zwischenkreis-Entlademodul; alle BaugréRen, (nicht abgebildet).

57346axx
Bild 43: Abdeckhaube und Beriihrschutzabdeckung

[1] Abdeckhaube
[2] Beriuihrschutzabdeckung

Das Anzugsdrehmoment fir die Haubenverschraubung betragt 0.8 Nm.

Beim Eindrehen der selbstschneidenden Schraube miissen Sie darauf achten, dass die
Schraube in das vorhandene Gewinde |auft.

Beriihrschutzabdeckung

A WARNUNG!

Nicht angebrachte BerUhrschutzabdeckungen.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

» Stecken Sie die BerUhrschutzabdeckungen an der linken und der rechten Seite des
Gerateverbundes auf, so dass keine Moglichkeit besteht, elektrisch leitende Teile
zu berthren.

Jedem Versorgungsmodul sind 2 BerUhrschutzabdeckungen beigelegt.
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4.9 Elektrische Installation

A GEFAHR!

Nach dem Trennen des kompletten Achsverbunds vom Netz kénnen gerateintern und
an den Klemmenleisten noch gefahrliche Spannungen bis zu 10 Minuten nach Netzab-
schaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.
Zur Vermeidung von Stromschlagen:

N

« Trennen Sie den Achsverbund vom Netz und warten Sie 10 Minuten, bevor Sie die
Abdeckhauben entfernen.

» Nach Abschluss der Arbeiten setzen Sie den Achsverbund nur mit der vorhandenen
Abdeckhaube in Betrieb, da das Gerat bei abgenommener Abdeckhaube nur die
Schutzart IPO0 hat.

A GEFAHR!

Beim Mehrachs-Servoverstiarker MOVIAXIS® MX kann im Betrieb ein Ableitstrom
> 3,5 mA auftreten.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.
Zur Vermeidung von gefahrlichen Kdrperstromen:

«  Bei Netz-Zuleitung < 10 mm?, verlegen Sie einen zweiten PE-Leiter mit dem Quer-
schnitt der Netzzuleitung Uber getrennte Klemmen. Alternativ hierzu kdnnen Sie ei-
nen Schutzleiter mit einem Kupfer-Querschnitt > 10 mm? oder Aluminium =16 mm?
verwenden.

» Bei Netz-Zuleitung > 10 mm? ist es ausreichend, wenn Sie einen Schutzleiter mit ei-
nem Kupfer-Querschnitt > 10 mm? oder Aluminium > 16 mm? verlegen.

*  Wo im Einzelfall ein FI-Schutzschalter zum Schutz gegen direkte und indirekte Be-
ruhrung eingesetzt werden kann, muss dieser allstromsensitiv sein (RCD Typ B).

HINWEIS
° Installation mit Sicherer Trennung.
1 Das Gerat erfullt alle Anforderungen fir die Sichere Trennung zwischen Leistungs- und
Elektronikanschlissen gemall EN 61800-5-1. Um die Sichere Trennung zu gewahr-

leisten, miissen die angeschlossenen Signalstromkreise die Anforderungen gemaf
SELV (Safe Extremly Low Voltage) oder PELV (Protective Extra Low Voltage) erfillen.
Die Installation muss den Anforderungen der Sicheren Trennung erfiillen
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Temperaturfiihler
im Motor

A WARNUNG!

Gefahrliche Berlihrspannungen an den Gerateklemmen beim Anschluss der falschen
Temperaturfihler.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

* An die Temperaturauswertung dirfen nur Temperaturfiihler mit Sicherer Trennung
zur Motorwicklung angeschlossen werden. Sonst werden die Anforderungen fir die
Sichere Trennung verletzt. Im Fehlerfall kdnnen Uber die Signalelektronik gefahrli-
che Berlhrspannungen an den Gerateklemmen auftreten.

Netz- und Brems- + Verwenden Sie als Netz- und Bremsschitze der Gebrauchskategorie AC-3
schiitze (IEC158-1) oder besser.

+ Netzzuleitung: Querschnitt gemaR Eingangs-Nennstrom Iy.t, bei Nennlast.
* Motorzuleitung: Querschnitt gemaR Ausgangs-Nennstrom Iy.
» Elektronikleitungen:

— eine Ader pro Klemme 0,20 ... 2,5 mm?

— 2 Adern pro Klemme 0,25 ... 1 mm?
Geréteausgang
STOPP!
Wenn Sie kapazitive Lasten an ein Achsmodul anschlief3en, kann das Modul zerstort
werden.

» Schliefen Sie nur ohmsche/induktive Lasten (Motoren) an.

» Schliel3en Sie auf keinen Fall kapazitive Lasten an.

55482AXX
Bild 44: Nur ohmsche / induktive, keine kapazitiven Lasten anschlieBen

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Anschluss
Bremswider-
stdnde

Betrieb Bremswi-

« Schitzen Sie den Bremswiderstand mit einem Uberlastrelais, siehe Bild 47. Stellen
Sie den Auslésestrom gemaR den technischen Daten des Bremswiderstandes
ein, siehe Seite 199.

+ SEW-EURODRIVE empfiehlt, den Bremswiderstand so anzuschliel3en, wie in
Bild 46 dargestellt. Der Schalter F16 ist nahe am Gerateverbund anzubringen.
Wird fur die Verbindung zwischen dem Schalter F16 und dem Versorgungsmodul
eine ungeschirmte Leitung verwendet, ist diese mdglichst kurz zu halten.
Als Verbindungskabel zum Bremswiderstand ist bevorzugt ein abgeschirmtes
Leitungskabel oder verdrillte Einzelleitungen zu verwenden. Der Querschnitt ist nach
dem Nennstrom des Bremswiderstandes auszulegen.

» Die Zuleitungen zu den Bremswiderstdnden fihren im Nennbetrieb eine hohe

dersténde Gleichspannung von ca. 900 V.
A WARNUNG!
Die Oberflachen der Bremswiderstande erreichen bei Belastung mit Py hohe Tempe-
raturen von bis zu 250 °C.
Verbrennungs- und Brandgefahr.
+ Wahlen Sie einen geeigneten Einbauort. Ublicherweise werden Bremswiderstande
auf dem Schaltschrank montiert.
» Beruhren Sie keinen Bremswiderstand.
Binéreingénge / * Die Binareingadnge sind durch Optokoppler potenzialgetrennt.
Bindrausgénge
STOPP!
Die Bindrausgange sind kurzschlussfest, jedoch nicht fremdspannungsfest. Von
aufden angelegte Spannungen kénnen die Binarausgange zerstoren.
Zulédssige «  MOVIAXIS® ist fiir den Betrieb an Spannungsnetzen mit direkt geerdetem Stern-
Spannungsnetze punkt vorgesehen (TN- und TT-Netze). Der Betrieb an Spannungsnetzen mit nicht

76

geerdetem Sternpunkt (beispielsweise |T-Netze) ist ebenfalls zuldssig. SEW-
EURODRIVE empfiehlt dann, Isolationswachter mit Puls-Code-Messverfahren zu
verwenden. Dadurch werden Fehlauslésungen des Isolationswachters durch die
Erdkapazitaten des Servoverstarkers vermieden.

» Die EMV-Grenzwerte zur Stéraussendung sind bei Spannungsnetzen ohne geerde-
ten Sternpunkt (IT-Netze) nicht spezifiziert. Die Wirksamkeit von Netzfiltern ist stark
eingeschrankt.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX




Installation
Elektrische Installation

Elektrische
Installation

SchlieRen Sie die Anschlussklemmen von allen Geraten des Achsverbundes
MOVIAXIS® MX nach den zutreffenden Anschluss-Schaltbildern in Kapitel "An-
schluss-Schaltbilder" Seite 78 ff an.

Uberpriifen Sie, ob die Zuordnung von Mehrachs-Servoverstarker und Motor geman
Projektierungsvorgabe richtig ist.

Prifen Sie, ob alle Erdungskabel angeschlossen sind.

Verhindern Sie ein unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors durch geeignete Malinah-
men, beispielsweise dem Abziehen des Elektronik-Klemmenblockes X10 am Achs-
modul. Weiterhin mussen Sie je nach Anwendung zusatzliche Sicherheitsvorkehrun-
gen vorsehen, um Gefahrdungen von Mensch und Maschine zu vermeiden.

Verwenden Sie bei Anschluss an den Schraubbolzen nur geschlossenen Kabelschu-
he, um das Austreten von Litzenaderchen zu vermeiden.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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4.10 Anschluss-Schaltbilder

Allgemeine Hinweise zu den Anschluss-Schaltbildern

Die technischen Daten der Anschlisse der Leistungselektronik und der Steuerelekt-
ronik sind im Kapitel "Technische Daten", Seite 187 beschrieben und dort nachzule-
sen.

Alle Gerate eines Achsverbundes miissen Uber die Zwischenkreisverschienung (PE,
+U,, - U,), die 24-V-Spannungsversorgung (X5a, X5b) und den Meldebus (X9a,
X9b) miteinander verbunden sein.

Der Netzschitz "K11" muss vor dem NetZzfilter netzseitig angeordnet sein.

HINWEISE

Schlielfen Sie den Bremsgleichrichter liber eine separate Netzzuleitung an.
Die Speisung Uber die Motorspannung ist nicht zulassig.

HINWEISE

Wenn der Bremsenanschluss und der Motoranschluss in einem Leistungskabel ver-
laufen, muss die Bremsenleitung separat geschirmt sein. Die Schirmung des Leis-
tungskabels und des Bremsenkabels missen am Motor und am Servoverstarker
mit PE verbunden werden.

Bei separater Bremskabelverlegung muss das Bremsenkabel ebenfalls ein ge-
schirmtes Kabel sein.

Beachten Sie die verschiedenen Projektierungskriterien zur Ermittlung der Lange
von Bremsenleitung und Motorleitung.

Bremsengleich-
richter im Schalt-
schrank

Verlegen Sie beim Einbau des Bremsengleichrichters im Schaltschrank die Verbin-
dungsleitungen zwischen Bremsengleichrichter und Bremse getrennt von anderen Leis-
tungskabeln. Eine gemeinsame Verlegung ist nur dann zulassig, wenn die Leistungska-
bel geschirmt sind.
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Anschluss Versorgungsmodul, Achsmodule und Kondensator- oder Puffermodul
Verdrahtung der Leistungsanschliisse

000 «n

4 L1 L2 L3
Netzfilter
L1 L2° L3"

/ Leitungslange < 600 mm
—

PE PE L1 L2 L3 |
4 X4 ® X4 X4 X4
PEE S © PE[E P[] PE
M= | 1] 1] 1]
=23 {21 {71 =1 o PH |
Konden- Versorgungsmodul Achsmodul Achsmodul Achsmodul
satormodul
PEU V W
X6 x2 TR
|
| Bremsen-
. } ansteuerung |
F16 ! :
Wirkt i
auf K11 !
|
i e @ = PE (Gehause-Erdungspunkt)

® = Leistungsschirmklemme

Bremswiderstand

Wenn F16 (Auslésekontakt am Uberlast-Relais)
auslost, muss K11 gedffnet werden und

DIZ@ "Endstufenfreigabe” ein "0"-Signal erhalten.
F16 ist ein Meldekontakt, d. h. der Widerstands-
kreis darf nicht unterbrochen werden.

62359ADE
Bild 45: Anschluss-Schaltbild MOVIAXIS® MX, empfohlene Verdrahtung
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Anschluss Versorgungs-, Kondensator-/Puffermodul, Achsmodule, Bremse und 24-V-Schaltnetzteil-
modul

000  «
A

L 11 L2 L3
Netzfilter
L1 L2"L3"

=

i / Leitungslénge < 600 mm

x4" xa" P e P P
e R[] ~PE[m] "E() e [ PE ]
+ [ e ! + 7 + 7 + 7 + 7
=0 =171 71 -1 =171 -1
Kondensator
modul Versorgungsmodul Achsmodul Achsmodul Achsmodul 24-V-Schalt-
netzteil
PE +R -R PEU VW
1 2N O HH2OH H2HsHRA)E, . beeeeemeeeeeed e e
X3 X6 X2
|
|
T | Bremsen- - ) X4 = Zwischenkrei schienung
F16 } ansteuerung
Wirkt |
auf K11 }
|
A -
A5 @ = PE (Gehsuse-Erdungspunkt)

Bremswiderstand @ = Leistungsschirmklemme

62360ADE
Bild 46: Beispiel: Anschluss-Schaltbild MOVIAXIS® MX und Bremse, empfohlene Verdrahtung

* Wenn F16 (Auslosekontakt am Uberlast-Relais) auslést, muss K11 gedffnet werden und DI0O "End-
stufenfreigabe” ein "0"-Signal enthalten. F16 ist ein Meldekontakt, d. h. der Widerstandskreis darf
nicht unterbrochen werden.

%%

Bei der Ansteuerung von Bremsen mit 24 V ist unbedingt auf eine eigene Abschirmung nur fur die
Bremsenleitungen zu achten. Wir empfehlen deshalb die SEW-Hybridkabel zu verwenden, die

sowohl die Gesamtschirmung mit Schirmauflagen als auch eigene Schirmung fiir die Bremsenleitung
haben.

Verlegen Sie beim Einbau des Bremsengleichrichters im Schaltschrank die Verbindungsleitungen
zwischen Bremsengleichrichter und Bremse getrennt von anderen Leistungskabeln. Gemeinsame
Verlegung ist nur zuldssig, wenn die Leistungskabel geschirmt sind.
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Bremsenansteuerung

Bremsenansteuerung BMK
Anschlussvariante Klemmenkasten

X6

*%
Bremsen-

ansteuerung

Bremse

Klemmenkasten

K11

Bremsenansteuerung BME
Anschlussvariante Klemmenkasten

Bremsen-
ansteuerung

. Bremse

DB00
K12

DGND

~
N
=y

Bild 47: Varianten der Bremsenansteuerung

FuRnoten siehe Seite 80.
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Bremsenansteuerung BMK
Anschlussvariante Steckverbinder

X6
*%
Bremsen-

ansteuerung

X6

*%
Bremsen-

ansteuerung

Bremse

Bremsstecker

62361ade
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Anschluss Versorgungsmodul
Verdrahtung der Steuerelektronik

— -
DIP-Schalter
X3a X9b CAN/EtherCAT
X12
nicht belegt
et Ec
CANTH [ DGND
— CAN_L
Geréterinterner

Busabschluss-
widerstand

2 x 7-Segmentanzeigen

| | | Betriebszustande
! siehe
Versorgungsmodule | | | Betriebsanzeigen

BaugréRe 1-3 — fiir das Versorgungs-
modul

X5a |X5b

10] [0 1] 24Ve
20| |o 2[ DGND
30| |0 3] 24V
40| |o 4] BGND [

DGND ~ pg

24V fur 24-V-Versorgung
Bremsenversorgung* @; @+ fir Steuerelektronik*

53664ADE
Bild 48: Anschluss-Schaltbild Steuerelektronik MOVIAXIS® MXP Versorgungsmodul

*  Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.

X9a Meldebus Eingang
X9b Meldebus Ausgang

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX




Installation
Anschluss-Schaltbilder

Anschluss Achsmodule
Verdrahtung der Steuerelektronik

o

X9a X9b
Eingang Ausgang
Meldebus Meldebus

Elektronik-

Schirmklemmen

D . i
ol —nicht belegt'
oD o —CAN L | —
AN o ——DGND Ubergeordnete
i e & CAN_L i
nicht belegt nicht belegt! Steuerung
! SPS
fest belegt mit
Endstt igabe DIZZ| 1
Achsmodul frei p DI |2
BG 1-6 frei DIZ2 |3
frei D3 | 4 Bin4rausgénge
frei DIz4 | 5
frei DIZ5 | 6
frei DIZ6 | 7
frei p DIZ7 |8
frei DIZ8 | 9
ial Binarsi DIZZ .. DIZ8 DCOM|10]
Allgemeines Bezugspotenzial }7 DGND|11
. der Steuerelektronik
2 x 7-Segmentanzeigen
‘7‘ 7‘ Betr\ebszhusténde X1
- siehe Ky
| J|[_]| Betriebsanzeigen frei Dooa) 1
—— fiir das Achsmodul frei DO@Z1| 2 o
frei p DOZ2| 3} Binéreingange
frei p! DOZ3| 4
Bezugspotenzial Binérsignale DOZZ .. DOZ3 |——— DGND| 5 {
X13
Anschluss Motorgeber
und
Temperatursensor
K
Spule und Offner Spule und Offner X5a X5b)
Sicherheif is | Sicherheif i To||o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24vg
40| |o 4 BGND
1
X7 % X % DGND -~ pPg
g 3o/2| X8 |Fgole
4 4| ®
112]3] 4 112] 3[4 24V fur 24-V-Versorgung fir SPS
Bremsenversorgung* + und Steuerelektronik*

Bild 49: Anschluss-Schaltbild Steuerelektronik Achsmodule MOVIAXIS® MXA

*  Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.
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Anschluss-Schema der bindren Ein- und Ausgénge

DI01..8
DCOM

+24VEe DGND
* h

—

Logik

60888axx
Bild 50: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Eingang
+24Ve L peno
I
Logik
O——o0 D00 1..4
I

e

DGND
60889axx

Bild 51: Prinzipschaltbild fiir einen bindren Ausgang
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Anschluss Zusatzbaugruppe Mastermodul
Verdrahtung

X5a [X5b

1o||o 1| 24Vg
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24Vs
40| |0 4| BGND [(—

DGND — PE

PE

24 V fur 24-V-Versorgung
Bremsenversorgung* @+ @+ fur Steuerelektronik*

PE (Geh&use-Erdungspunkt)

6224ADE
Bild 52: Anschluss-Schaltbild Mastermodul MOVIAXIS® MXM

*

Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.

STOPP!

Der Gehause-Erdungspunkt des Mastermoduls muss mit PE verbunden werden, z. B.
am Schaltschrank.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Anschluss-Schaltbilder

Anschluss Zusatzbaugruppe Kondensatormodul
Verdrahtung der Steuerelektronik

X5a |X5b

10] [o 1] 24Ve
20| |o 2[ DGND
30| |0 3] 24vg
40| |o 4] BGND |+

DGND ~ pg

24 V fur 24-V-Versorgung
Bremsenversorgung* @+ @+ fir Steuerelektronik*

60438ADE
Bild 53: Anschluss-Schaltbild Steuerelektronik Kondensatormodul MOVIAXIS® MXC

*

Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.
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Anschluss Zusatzbaugruppe Puffermodul
Verdrahtung der Steuerelektronik

X5a |X5b

10] [o 1] 24Ve
20| |o 2[ DGND
30| |0 3] 24vg
40| |o 4] BGND |+

DGND ~ pg

24 V fur 24-V-Versorgung
Bremsenversorgung* @+ @+ fir Steuerelektronik*

60438ADE
Bild 54: Anschluss-Schaltbild Steuerelektronik Puffermodul MOVIAXIS® MXB

*

Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.
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Anschluss-Schaltbilder

Anschluss Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul

Verdrahtung
24V extern
[eolye)
-
X16
X5a |X5b
10| |o 1| 24Ve
20| |0 2 DGND ——
3 3| 24V
4 4| BGND
- ]:
DGND ~ PE
24-V-V 24V far 24-V-Versorgun
fur Steﬁ(r;glrgl?t?gnik* (Kanal 2) .@+ Bremsenversorgung* @+ @+ fur Steuerelgktrgnik* (Kanal 1)
57165ade
Bild 55: Verdrahtung 24-V-Schaltnetzteilmodul

*

Anschluss Uber die mitgelieferten, konfektionierten Kabel.

Weitere Informationen zur 24-V-Versorgung und der Steuerelektronik finden Sie im
"Projektierungshandbuch MOVIAXIS®".
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4.11 Klemmenbelegung

HINWEISE
Gerateinterne Bezugspotenziale:
i Die Bezeichnung der Bezugspotenziale finden Sie in der folgenden Tabelle:
Bezeichnung Bedeutung
DGND Allgemeines Bezugspotenzial der Steuerelektronik. Es besteht eine
PE galvanische Verbindung zu PE.
BGND Bezugspotenzial flir Bremsenanschluss
RGND Bezugspotenzial fiir Sicherheitsrelais
DCOM Bezugspotenzial fur bindre Eingange
HINWEISE
Anschlusselemente:
i Alle Anschlusselemente in den folgenden Tabellen sind in Geratedraufsicht dargestellt.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Klemmenbelegung der Versorgungsmodule MXP (10 kW, 25 kW, 50 kW, 75 kW)

HINWEISE

1

Die technischen Daten der Anschliisse von Leistungs- und Steuerelektronik sind in
Kapitel 9 "Technische Daten" beschrieben und nachzulesen.

Klemme Belegung Kurzbeschreibung
BE X1:1 PE
i X1:2 L1
X1 X1:3 L2 Netzanschluss (BG1/ 10 kW))
T X1:4 L3
e = X3:1 +R
1] X3:2 R
) X3 X3:3 n.e. Anschluss Bremswiderstand (BG1 / 10 kW))
T4 X3:4 PE
X1:1 PE
X1:2 L1
X1:3 L2 Netzanschluss (BG2 / 25 kW))
X1:4 L3
ig; Tg Anschluss Bremswiderstand (BG2 / 25 kW))
X3:3 PE
X1:PE PE
X1:1 L1
X1:2 L2 Netzanschluss (BG3 / 50, 75 kW)
X1:3 L3
X3:PE PE
X3:1 +R Anschluss Bremswiderstand (BG3 / 50, 75 kW)
X3:2 -R
X4:PE PE
X4:1 +Uz Zwischenkreisverschienung
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . .
X5a:2 DGND Spannungsversorgung fiir Elektronik
X5a:3 +24 Vg .
X5a:4 BGND Spannungsversorgung flir Bremsenversorgung
X5b:1 +24 Vg . .
X5b:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik
X5b:3 +24 Vg .
X5b-4 BGND Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung
X9a a = Eingang: Meldebus, mit griinem Stecker versehen
X9b b = Ausgang: Meldebus, mit rotem Stecker versehen
i X9b
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Tabelle wird auf der Folgeseite fortgesetzt
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Klemme Belegung Kurzbeschreibung
X12:1 n.c.

5 ) 1) X12:2 CAN_L CAN-Bus Low

= N X12:3 DGND Bezugspotenzial CAN-Bus

X12:4 CAN_L CAN-Bus Low
X12:5 Rabschluss Geréteinterner Bus-Abschlusswiderstand
X12:6 DGND Bezugspotenzial CAN-Bus

9 5 X12:7 CAN_H CAN-Bus High
X12:8 CAN_H CAN-Bus High
X12:9 Rabschluss Geréteinterner Bus-Abschlusswiderstand

1) Nur bei CAN-basierendem Systembus. Bei EtherCAT-basierendem Systembus ohne Funktion.

Klemmenbelegung der Achsmodule MXA

Klemme Belegung Kurzbeschreibung
X2:PE PE
: PE X2:1 u 5
I X2:2 v Motoranschluss BaugréRe 1, 2
-3 X2:3 w
X2:PE PE
=) PE X2:1 u " -
= X2:2 v otoranschluss Baugrofie 3
-3 X2:3 w
X2:PE PE
ig; 3 Motoranschluss Baugrofe 4, 5, 6
X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Uz Zwischenkreisverschienung
X4:2 -Uz
ig:; Ez(:NVDE Spannungsversorgung fur Elektronik
X5a:3 +24 Vg S fir B
X5a:4 BGND pannungsversorgung flr Bremsenversorgung
§gg; BZ(:N\SE Spannungsversorgung fiir Elektronik
X5b:3 +24 Vg S fir B
X5b:4 BGND pannungsversorgung fir Bremsenversorgung
11 :
E 2 ig; ggﬁg Bremsenanschluss (geschaltet)

Tabelle wird auf der Folgeseite fortgesetzt. FuRnoten auf Folgeseite.
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Klemme Belegung Kurzbeschreibung
Gerateausfithrung mit einem Sicherheitsrelais, optional
1) X741 Ry Sicherheitsrelais | (BaugrofRe 1-6)
REAR X7:2 RGND Sicherheitsrelais | (BaugréRe 1-6), gemeinsamer Kontakt
X7:3 C Sicherheitsrelais | (BaugroRe 1-6), Offner
1 4 X7:4 NC
Der Stecker ist mit einer Kodiernase ausgeristet.
Gerateausfithrung mit zwei Sicherheitsrelais, optional
Sicherheitsrelais Il (Baugréfle 2-6)
—— ) X8 +24V
ROAR X8:2 RGND Sicherheitsrelais Il (BaugréRe 2-6), gemeinsamer Kontakt
X8:3 C Sicherheitsrelais Il (BaugroRe 2-6), Offner
1 4 X8:4 NC
Der Stecker ist mit einer Kodiernase ausgeristet.
@ X9a
X9a a = Eingang: Meldebus, mit griinem Stecker versehen
X9b b = Ausgang: Meldebus, mit rotem Stecker versehen
i % X%
- X10:1 DIGD Binér"eingang 1; fest belegt mit "Endstufenfrei-
+1 X10:2 DI gabe” . _
. Binareingang 2; frei programmierbar
X10:3 DIg2 inareingang <, Irel programmi
X10:4 DIg3 g!ngre!ngang 3j fre! programm!erbar Uber Optokoppler potenzial-
. indreingang 4; frei programmierbar )
X10:5 Dig4 Binareingang 5- frei programmierbar getrennt mit Bezug auf
X10:6 DIg5 Bi areingang v, Iré programmieroba DCOM (X10:10).
X10:7 DIg6 inareingang 6; fre! programmierbar
X10-8 DIg7 Binareingang 7; frei programmierbar
X10:9 DIg8 Binareingang 8; frei programmierbar
' Binareingang 9; frei programmierbar
X10:10 DCOM Bezugspotenzial fir die Bindreingange DIJJ..DIJ8
X10:11 DGND Allgemeines Bezugspotenzial der Steuerelektronik
X11:1 DOY9 Bindrausgang 1; frei programmierbar
X11:2 D021 Binarausgang 2; frei programmierbar
X11:3 D0@2 Bindrausgang 3; frei programmierbar
X11:4 DO@3 Binarausgang 4; frei programmierbar
X11:5 DGND Bezugspotenzial fir die Binarausgange DO@J..DOJ3
X12:1 n.c.
5 ) X12:2 CAN_L CAN2-Bus Low
& N X12:3 DGND Bezugspotenzial CAN-Bus
X12:4 CAN_L CAN2-Bus Low
X12:5 Rabschluss Geréteinterner Bus-Abschlusswiderstand
X12:6 DGND Bezugspotenzial CAN-Bus
9 5 X12:7 CAN_H CAN2-Bus High
X12:8 CAN_H CAN2-Bus High
X12:9 Rabschluss Geréteinterner Bus-Abschlusswiderstand
X13:1 S2 (SIN +)
X13:2 S1 (ZCOS +)
X13:3 n.c.2)
X13:4 n.c.?)
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF/ TH/KTY -
X13:7 n.c.?
X13:8 n.c.? Anschluss Motorgeber Resolver
X13:9 S4 (SIN -)
X13:10 S3 (ZCOS-)
X13:11 n.c.?)
X13:12 n.c.?)
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 n.c.?

Tabelle wird auf der Folgeseite fortgesetzt. Fulinoten auf Folgeseite.
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Klemme Belegung Kurzbeschreibung

X13:1 Signal Spur A (COS +)

X13:2 Signal Spur B (SIN +)

X13:3 Signal Spur C

X13:4 n.c.?)

X13:5 n.c.?

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 n.c.?

X13:8 DGND Anschluss Motorgeber Sin/Cos-Geber, TTL-Geber
X13:9 Signal Spur A_N (COS -)

X13:10 Signal Spur B_N (SIN -)
X13:11 Signal Spur C_N
X13:12 n.c.?

X13:13 n.c.?)

X13:14 TF/ TH/ KTY +

X13:15 Us

X13:1 Signal Spur A (COS +)

X13:2 Signal Spur B (SIN +)

X13:3 n.c.?)

X13:4 DATA+

X13:5 n.c.?

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 n.c.?

X13:8 DGND Anschluss Motorgeber Hiperface
X13:9 Signal Spur A_N (COS -)

X13:10 Signal Spur B_N (SIN -)
X13:11 n.c.?

X13:12 DATA-

X13:13 n.c.?

X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 Ug

1) Die Steckerbelegung ist bei beiden Steckern (X7 und X8) gleich und kdnnen vertauscht werden. Die Kodierung verhindert ein versetz-
tes Stecken.

2) Es darf kein Kabel angeschlossen werden.

Klemmenbelegung des Mastermoduls MXM

Klemme Belegung Kurzbeschreibung
X5a:1 +24 Vg - 0 1)
1 X5a:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik
) X5a:3 +24 Vg Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung "
I~ 4 X5a:4 BGND
X5b:1 +24 Vg o a1)
1 X5b:2 DGND Spannungsversorgung fur Elektronik
) X5b:3 +24 Vg Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung”
I 4 X5b:4 BGND

1) Dient nur der Durchleitung

Klemmenbelegung der Karten siehe Handbuch "Steuerungskarte MOVI-PLC®
DHP11B".
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Klemmenbelegung des Kondensatormoduls MXC

Klemme Belegung Kurzbeschreibung
o1 PE X4:PE PE
[ X4:1 +Uz Zwischenkreisverschienung
o4 - X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . .
X5a:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik
X5a:3 +24 Vg "
X5a:4 BGND Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung
X5b:1 +24 Vg " .
X5b:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik
X5b:3 +24 Vg "
X5b:4 BGND Spannungsversorgung fur Bremsenversorgung

Klemmenbelegung des Puffermoduls MIXB

1) Dient nur der Durchleitung

Klemme Belegung Kurzbeschreibung
o1 PE X4:PE PE
© X4:1 +Uz Zwischenkreisverschienung
o4 9 X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg - a1)
1 X5a:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik
X5a:3 +24 Vg . 1)
44 X5a:4 BGND Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung
X5b:1 +24 Vg - 0
1 X5b:2 DGND Spannungsversorgung fiir Elektronik
X3b:3 +24 Vg Spannungsversorgung fiir Bremsenversorgung")
i X5b:4 BGND

Klemmenbelegung des 24-V-Schaltnetzteilmoduls MXS

Klemme Belegung Kurzbeschreibung

X4:PE PE

X4:1 n.c. Zwischenkreisverschienung

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . .

X5a:2 DGND Spannungsversorgung fiir Elektronik

X5a:3 +24 Vg .

X5a:4 BGND Spannungsversorgung flir Bremsenversorgung
X5b:1 +24 Vg . .

X5b:2 DGND Spannungsversorgung fir Elektronik

X5b:3 +24 Vg .

X5b:4 BGND Spannungsversorgung flir Bremsenversorgung
X16:1 124V

X16:2 24V Externe 24-V-Spannungsversorgung
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4.12 Anschluss der Geber am Grundgerét

1

HINWEISE

Die in den Anschluss-Schaltbildern angegebenen Aderfarben gemafl Farbcode nach
IEC 757 entsprechen den Aderfarben der konfektionierten Kabel von SEW-
EURODRIVE.

Ausfihrliche Informationen sind im Handbuch "SEW-Gebersysteme" enthalten. Das
Handbuch ist bei der Firma SEW-EURODRIVE erhaltlich.

Beispiel

Ansicht Anschluss
Ansicht auf die Flanschdosen bei einem Servomotor | Motorgeber am Achs-
modul
(1 [2]
N
R
o
o
° 4
o
o o
9 _1°
Y 1
|
58364AXX 53934AXX

[11  Leistungsanschluss

[2]  Geberanschluss

A WARNUNG!

Gefahrliche Berlihrspannungen an den Gerateklemmen beim Anschluss der falschen
Temperaturfihler.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.

* An die Temperaturauswertung dirfen nur Temperaturfiihler mit Sicherer Trennung
zur Motorwicklung angeschlossen werden. Sonst werden die Anforderungen fir die
Sichere Trennung verletzt. Im Fehlerfall kbnnen Uber die Signalelektronik gefahrli-
che Beruhrspannungen an den Gerateklemmen auftreten.

Die Pin-Belegung finden Sie im Kapitel 4.11 "Klemmenbelegung", Abschnitt "Klemmen-
belegung der Achsmodule MXA".
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Allgemeine Installationshinweise

Geberanschluss

Schirm auflegen

Am Servo-
verstérker

Am Geber/
Resolver

Konfektionierte
Kabel

* Max. Leitungslange: 100 m bei einem Kapazitatsbelag < 120 nF/km.
« Aderquerschnitt: 0,20 ... 0,5 mm?2.
+ Wenn Sie eine Ader der Geberleitung nicht verwenden: Isolieren Sie das Aderende.

* Verwenden Sie geschirmte Kabel mit paarweise verdrillten Adern und legen Sie den
Schirm beidseitig flachig auf:

— am Geber in der Kabelverschraubung oder im Geberstecker,
— am Servoverstarker im Gehause des Sub-D-Steckers.

» Verlegen Sie das Geberkabel raumlich getrennt von den Leistungskabeln.
Legen Sie den Schirm des Geberkabels gro¥flachig auf.

Legen Sie den Schirm auf der Servoverstarkerseite im Gehause des Sub-D-Steckers
auf.

01939BXX
Bild 56: Schirm im Sub-D-Stecker auflegen

Legen Sie den Schirm auf der Geberseite nur an den jeweiligen Erdungsschellen auf
und nicht in der Kabelverschraubung.

Bei Antrieben mit Steckverbinder legen Sie den Schirm im Geberstecker auf.

Fir den Anschluss der Geber bietet die Firma SEW-EURODRIVE konfektionierte Kabel
an. SEW-EURODRIVE empfiehlt, diese konfektionierten Kabel zu verwenden.

Angaben zu den konfektionierten Kabeln finden Sie im Katalog "Mehrachs-Servover-
starker MOVIAXIS® MX".
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4.13 Hinweise zur elektromagnetischen Vertraglichkeit

Getrennte Kabel- .
kanale

Schirmen und .
erden .

Fihren Sie Leistungskabel und Elektronikleitungen in getrennten Kabel-
kandlen.

Verwenden Sie nur geschirmte Steuerleitungen.

Legen Sie den Schirm auf kiirzestem Weg mit flichigem Kontakt beidseitig auf
Masse. Um Erdschleifen zu vermeiden, kdnnen Sie ein Schirmende ber einen Ent-
stérkondensator (220 nF / 50 V) erden. Erden Sie bei doppelt geschirmter Leitung
(bei mehradrigen Kabeln mit u. U. mehreren geschirmten Kabelbiindeln) den dulRe-
ren Schirm auf der Servoverstarkerseite und die inneren Schirme am anderen Ende.

00755BXX

Bild 57: Beispiele fiir korrekten Schirmanschluss mit Metallschelle (Schirmklemme) oder Metall-

Netzfilter .

verschraubung

Bei Verlegung der Leitungen in geerdeten Blechkandlen oder Metallrohren die-
nen diese auch zur Abschirmung. Verlegen Sie Leistungs- und Steuerleitungen
immer getrennt.

Erden Sie den Mehrachs-Servoverstarker und alle Zusatzgerate hochfrequenz-
gerecht. Dies erreichen Sie z. B. durch flachigen, metallischen Kontakt der Gerate-
gehause mit Masse, beispielsweise mit Hilfe von unlackierten Schaltschrank-Ein-
bauplatten.

Montieren Sie Netzfilter in der Ndhe des Servoverstérkers, jedoch aul3erhalb des
Mindestfreiraums fur die Kihlung.

Zwischen Netzfilter und dem Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® darf nicht ge-
schaltet werden.

Beschranken Sie die Leitung zwischen Netzfilter und Servoverstarker auf die
unbedingt notwendige Liange, jedoch max. 600 mm. Ungeschirmte, verdrillte Lei-
tungen sind ausreichend. Verwenden Sie als Netzzuleitung ebenfalls ungeschirmte
Leitungen. Bei Leitungslangen Gber 600 mm mussen geschirmte Leitungen verwen-
det werden.

Die EMV-Grenzwerte zur Stéraussendung sind bei Spannungsnetzen ohne ge-
erdeten Sternpunkt (IT-Netze) nicht spezifiziert. Die Wirksamkeit von Netz-
filtern ist in IT-Netzen stark eingeschrankt.
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Stéraussendung

Stor-
aussendungs-
kategorie

Zur Begrenzung der Stdéraussendung empfiehlt SEW-EURODRIVE folgende EMV-
MalRnahmen:

* netzseitig:

— Netzfilter auswahlen gemal den Zuordnungstabellen von Bremswiderstanden
und NetZzfiltern im Katalogs MOVIAXIS®.
Hinweise zur Projektierung von Netzfiltern siehe Projektierungshandbuch "Mehr-
achs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX".

* motorseitig:
— geschirmte Motorleitungen.
* Bremswiderstand:

— Hinweise zur Projektierung von Bremswiderstdnden siehe Projektierungshand-
buch "Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX".

Die Einhaltung der Kategorie "C2" gemafl EN 61800-3 wurde an einem spezifizierten
Prifaufbau nachgewiesen. Auf Wunsch stellt SEW-EURODRIVE dazu weitere Informa-
tion zur Verfigung.

A WARNUNG!

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Stérungen verursachen,
die Entstérmaflnahmen erforderlich machen kénnen.
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4.14 UL-gerechte Installation

Beachten Sie fir die UL-gerechte Installation folgende Hinweise:

* Als Anschlusskabel nur Kupferleitungen mit dem Temperaturbereich 60/75 °C
verwenden

» Die zulassigen Anzugsdrehmomente der MOVIAXIS®—Leistungsklemmen betragen:

Anzugsdrehmoment

Versorgungsmodul Netzanschluss X1 Klemmen Bremswiderstand

Baugréiie 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm

BaugroRe 2 3.0-4.0Nm 3.0-4.0Nm

Baugrofe 3 6.0 - 10.0 Nm 3.0-4.0Nm

Achsmodul Motoranschluss X2 ---

Baugrofie 1 0.5-0.6 Nm -—-

Baugrofe 2 1.2-1.5Nm -—-

Baugrofie 3 1.5-1.7Nm ---

BaugroRe 4 3.0-4.0Nm -—-

Baugrofe 5 3.0-4.0Nm -

Baugrofie 6 6.0-10.0 Nm

Zwischenkreis-Entlade- Anschluss Bremswiderstand ---

modul X15

Alle BaugroRen 3.0-4.0 Nm ---
Zulédssige Das zulassige Anzugsdrehmoment
Anzugsdrehmo- — der Signalklemmen X10, X11 fiir alle Gerte betragt 0,5 - 0,6 Nm.
mente — fir alle Zwischenkreis-Verschienungen X4 betragt 3,0 - 4,0 Nm.

— der Klemmen der Sicherheitsrelais X7, X8 fiir alle Gerate betragt 0,22 -
0,25 Nm.
— der Klemmen fiir den Bremsenanschluss X6 flr die Achsmodule betragt 0,5 -
0,6 Nm.

— der Klemmen fiir die 24-V-Spannungsversorgung betragt 0,5 - 0,6 Nm.

— der Klemmen X61 der Multigeberkarten XGH, XGS betragt 0,22 - 0,25 Nm.

— der Klemmen X21, X22, X25, X26 der Ein-/ Ausgabekarten XIO, XIA betragt
0,5-0,6 Nm

STOPP!

Mogliche Beschadigung des Servoverstarkers.

» Verwenden Sie nur die vorgeschriebenen Anschlusselemente und halten Sie die
vorgeschriebenen Anzugsdrehmomente ein. Andernfalls kann es zu unzulassiger
Erwarmung kommen, die zu Defekten am Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS®
fuhrt.

+ Sie kénnen Mehrachs-Servoverstirker MOVIAXIS® MX an Spannungsnetzen mit
geerdetem Sternpunkt (TN- und TT-Netze) betreiben, die einen maximalen Netz-
strom von 42000 A und eine maximale Netzspannung von AC 500 V haben.
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Installation
UL-gerechte Installation

» Der maximal zuldssige Wert der Netzsicherung betragt:.

Versorgungsmodul MXP 10 kW 25 kW 50 kw 75 kW
Netzsicherung 20 A 40 A 80 A 125 A

» Verwenden Sie als Netzsicherung nur Schmelzsicherungen.

» Bei Verwendung von Kabelquerschnitten, die auf einen kleineren Strom als den
Nennstrom des Gerats ausgelegt sind, miissen Sie bei der Auslegung der Sicherung
darauf achten, dass die Auslegung nach dem verwendeten Kabelquerschnitt erfolgt.

* Informationen zur Auswahl der Kabelquerschnitte finden Sie im Projektierungshand-
buch.

* Beachten Sie zusatzlich zu den aufgefiihrten Hinweisen die landerspezifischen
Installationsvorschriften.

» Die Steckverbindungen der 24-V-Versorgung sind auf 10 A begrenzt.

» Optionskarten, die Uber die frontseitigen 0-V- und 24-V-Klemmen versorgt werden,
mussen entweder einzeln oder in Gruppen mit 4-A-Schmelzsicherungen nach
UL 248 abgesichert werden.

HINWEISE

Die UL-Zertifizierung gilt nicht fur Betrieb an Spannungsnetzen ohne geerdeten Stern-
punkt (IT-Netze).

STOPP!

Um einen UL-zulassigen Applikationsaufbau zu erreichen, muss der Schutz des
Bremswiderstandes mit einem thermischen Uberlastrelais realisiert werden.
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5 Inbetriebnahme

5.1 Allgemein
A GEFAHR!

Nicht abgedeckte Leistungsanschlisse.

Tod oder schwere Verletzung durch Stromschlag.
* Montieren Sie die Abdeckhauben an den Modulen, siehe Seite 73.
» Montieren Sie die Berlhrschutzabdeckungen vorschriftsmaRig, siehe Seite 73.

« Nehmen Sie das MOVIAXIS® nie ohne montierte Abdeckhauben und Beriihr-
schutzabdeckungen in Betrieb.

Voraussetzung Die Voraussetzung fir eine erfolgreiche Inbetriebnahme ist die richtige Projektierung
des Antriebes. Ausfiihrliche Projektierungshinweise und die Erlauterung der Parameter
finden Sie im Projektierungshandbuch "Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX".

Die in diesem Kapitel beschriebenen Inbetriebnahmefunktionen dienen dazu, den Mehr-
achs-Servoverstarker optimal fur den angeschlossenen Motor und die vorgegebenen
Randbedingungen einzustellen. Die Inbetriebnahme nach diesem Kapitel ist zwingend
notwendig.

Hubwerks-Anwendungen

Lebensgefahr durch abstirzendes Hubwerk.

Tod oder schwere Verletzungen.
« MOVIAXIS® darf nicht im Sinne einer Sicherheitsvorrichtung flr Hubwerksan-
wendungen verwendet werden. Verwenden Sie als Sicherheitsvorrichtung Uber-
wachungssysteme oder mechanische Schutzvorrichtungen.

Netzzuschaltung des Achsverbunds

STOPP!

* Flr das Relais K11 ist eine Mindestausschaltzeit von 10 s einzuhalten.

» Ein-/ Ausschaltungen des Netzes nicht 6fters als einmal pro Minute durchfuhren.
Zerstorung des Gerats oder unvorhersehbare Fehlfunktionen.

Halten Sie unbedingt die angegebenen Zeiten und Intervalle ein.

Stecken von Leitungen, Betéatigen von Schaltern

STOPP!

Das Stecken von Leitungen und das Betatigen von Schaltern darf nur in spannungslo-
sem Zustand erfolgen.

Zerstérung des Gerats oder unvorhersehbare Fehlfunktionen.
Versetzen Sie das Gerat in einen spannungslosen Zustand.
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@ Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus

5.2 Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus

Folgende Einstellungen sind erforderlich:

Die CAN-Ubertragungsrate wird am Versorgungsmodul mit Hilfe der beiden Adres-
senschalter S1 und S2 eingestellt, siehe Abschnitt "Vergabe der CAN-Ubertragungs-
rate".

Die 4 DIP-Schalter zur Einstellung des Systembusses stehen in Stellung "C".

Die Achsdresse wird am Versorgungsmodul mit Hilfe der beiden Adressenschalter
S3 und S4 eingestellt, siehe Abschnitt "Vergabe der Achsadresse fir CAN". Die Ver-
gabe der weiteren Achsadressen erfolgt auf Grundlage der eingestellten Achsadres-
se automatisch.

S1

S2

S3

S4

61383axx

Bild 58: DIP-Schalter und Achsadressen-Schalter am Versorgungsmodul

(1]
(2]
(3]
[4]

DIP-Schalter Systembus

S1, S2: DIP-Schalter fiir CAN-Ubertragungsrate
$3: Achsadressenschalter 10°

S4: Achsdressenschalter 10"
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Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus @

Vergabe der CAN-Ubertragungsrate
Zwei DIP-Schalter S1 und S2 sind zur Einstellung der CAN-Ubertragungsrate in das
Versorgungsmodul eingebaut, siehe hierzu Bild 58.

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/s 1 MBit/s
e ME LB ME
S2

G EER EE |
HINWEISE

Die Default-Einstellung bei Auslieferung ist 500 kBit / s.

Vergabe der Achsadresse fiir CAN
Zur Einstellung der Achsadresse des Achsverbundes sind im Versorgungsmodul zwei
Drehschalter S3 und S4 eingebaut, siehe hierzu Bild 58. Mit diesen Drehschaltern Iasst
sich eine dezimale Adresse zwischen 0 und 99 einstellen.

S3-Drehschalter 10° A Einerstelle

S4-Drehschalter i¥’ 2 101 A Zehnerstelle

In der oberen Darstellung ist als Beispiel die Achsadresse "23" eingestellt.

HINWEISE

Die Default-Einstellung bei Auslieferung ist "1".
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@ Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus

Die Adressvergabe innerhalb des Achsverbundes ist in diesem Beispiel wie folgt:

Meldebus
Abschluss-
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 widerstand*

aHHHH/ﬁ/b alb alb a/brE
Inl

MXP| |MXA| |MXA MXA| |MXA MXA| |[MXA| |[MXA |MXA

23 24 25 26 27 28 29 30

53917AXX
Bild 59: Beispiel Adressvergabe im Achsverbund

*

Abschlusswiderstand nur bei Auspragung CAN-Ubertragung

Die Adresse des ersten Achsmoduls ist im Beispiel "23", die folgenden Achsen erhalten
Adressen in aufsteigenden Werten zugeordnet.

Wenn in einem Achsverbund weniger als 8 Achsen vorhanden sind, bleiben die
"Ubrigen" Adressen frei.

Die so eingestellte Achsadresse wird fur die Adressen der CAN-Kommunikation (Teil
des Meldebusses) oder der Option Feldbus-Schnittstelle KNet verwendet. Die Vergabe
der Achsadressen erfolgt nur einmalig beim Hochlauf der DC 24-V-Spannungsversor-
gung des Achsverbundes.

Eine Umstellung der Basisadressen wahrend des Betriebes wird erst beim nachsten
Hochlauf des Achsmoduls Gibernommen (24-V-Spannungsversorgung ein / aus).
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Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus @

Anschliisse und PC-Diagnose

HINWEISE
Um Potenzialverschiebungen zu vermeiden, sind CAN-Verbindungen nur schalt-
i schrankintern zu realisieren.
_ max.5m_
MXP
N
R
cant
59095axx
Bild 60: Leitungslédnge CAN
[11  Anschlusskabel zwischen PC und CAN-Schnittstelle am Versorgungsmodul.
Das Anschlusskabel besteht aus dem USB-CAN-Interface [2] und dem Kabel mit integriertem
Abschlusswiderstand [3].
[2] USB-CAN-Interface [3] Kabel mit integriertem Abschlusswiderstand
(120 @ zwischen CAN_H und CAN_L)
Die maximal zugelassene Leitungslange vom Abschlusswiderstand bis zum Versor-
gungsmodul betragt 5 m.
HINWEISE
Achten Sie bei der Auswahl der Kabel auf die Angaben des Kabelherstellers beziiglich
i der CAN-Tauglichkeit.

Weitere Informationen zur Kommunikation zwischen PC und MOVIAXIS®-Verbund fin-
den Sie auf Seite 111.
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Anschluss CAN-Kabel am Versorgungsmodul:

Anschlussbelegung Verbindungs- und Verldngerungskabel
Das Verbindungs- und Verlangerungskabel zwischen dem CAN-Adapter (siehe hierzu
Seite 111) und dem Achsverbund besitzt an beiden Enden eine 9-polige Sub-D-Buchse.
Die Steckerbelegung des Verbindungskabels mit einem 9-poligen Sub-D-CAN-Stecker
ist im nachfolgenden Bild dargestellt.

Adapter Versorgungsmodul
Buchse MOVIAXIS® MXP
/\\ Buchse
9 © S ne. T /\5\
n.c. —+—© 4 LN o 9 c, n.c
8 (¢, CAN_L T T n.c. ——O 4
CAN_H © 3 ; b T 8 G CAN_L
7 ¢, DGND : i ' i CAN_H © 3
CANH=——© 5 T P 7. © DGND
6 [c; CAN_L : T : T CAN_H © -
DeND O, — — 6 © CAN_L
G n.c. I— — DGND —+—©O 1
\// . + ; G n.c.
(e o T o T \//
53921ADE
Bild 61: Verbindungs- und Verldngerungskabel CAN-Adapter Versorgungsmodul
Anschlussbelegung von X12 (Stift) am Versorgungsmodul
Versorgungsmodul
MOVIAXIS® MXP
Stift
X12 ——
6 [ 2 ! n.c.
DGND 2
;7 @ CAN_L
CAN_H 3
8 [ 2 DGND
CAN_H 4
9 © CAN_L
L]
5
Abschluss-
widerstand
(gerateintern)
53923ADE

Bild 62: Anschlussbelegung der eingebauten Buchse X12 am Versorgungsmodul
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Einstellungen am Versorgungsmodul bei CAN-basierendem Systembus @

Bus-Abschlusswiderstdnde fiir CAN- / Meldebusverbindung:

Die Meldebusverbindung beinhaltet unter anderem die CAN-Verbindung zwischen Ver-
sorgungsmodul und Achsmodul. Der CAN-Bus bendtigt einen Abschlusswiderstand.

Die nachfolgenden Bilder zeigen das Schema der moglichen Kombinationen der CAN-
Kommunikation und der zugehérigen Position des Abschlusswiderstandes (Zubehor
Versorgungsmodul).

Meldebus
Abschluss-
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 widerstand

alb alb alb alb alb alb alb alb a/J:J_E|
NERVARVAR VAR VAR

MXA| |MXA MXA| |MXA MXA| |MXA| |MXA|l |MXA
1 2 3 4 5 6 7 8

53919AXX
Bild 63: Kommunikation (iber CAN am Versorgungsmodul

[11  Anschlusskabel zwischen PC und CAN-Schnittstelle am Versorgungsmodul.
Das Anschlusskabel besteht aus dem USB-CAN-Interface [2] und dem Kabel mit integriertem
Abschlusswiderstand [3].

[2] USB-CAN-Interface [3] Kabel mit integriertem Abschlusswiderstand
(120 @ zwischen CAN_H und CAN_L)

Weitere Informationen zur Kommunikation zwischen PC und MOVIAXIS®-Verbund fin-
den Sie auf Seite 111.
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5.3 Informationen und Einstellungen zum CAN2-Bus

HINWEISE
Um Potenzialverschiebungen zu vermeiden, sind CAN-Verbindungen nur schalt-
i schrankintern zu realisieren.
max. 5 m Meldebus Abschluss-
- . > X9 X9 X9 X9 X9 X9 widerstand
MXA MXA MXA MXP MXA MXA MXA
1
I
59096axx

Bild 64: Leitungslédnge CAN2

[11  Anschlusskabel zwischen PC und CAN-Schnittstelle am Achsmodul.
Das Anschlusskabel besteht aus dem USB-CAN-Interface [2] und dem Kabel mit integriertem
Abschlusswiderstand [3].

[2] USB-CAN-Interface [3] Kabel mit integriertem Abschlusswiderstand
(120 @ zwischen CAN_H und CAN_L)

Die maximal zugelassene Leitungsldange vom Abschlusswiderstand bis zum ersten
Achsmodul betragt 5 m.

HINWEISE

Fir die Verbindung zwischen den Achsverbunden verwenden Sie bitte konfektionierte
i Kabel von SEW-EURODRIVE.

Weitere Informationen zur Kommunikation zwischen PC und MOVIAXIS®-Verbund fin-
den Sie auf Seite 111.

Vergabe der Achsadresse CAN2
Alle Achsmodule sind werkseitig auf Adresse "4" eingestellt. Jedem Achsmodul muss
mit Hilfe der Parametrierung eine CAN2-Achsadresse vergeben werden.
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Anschluss CAN2-Kabel an den Achsmodulen:

Anschlussbelegung Verbindungs- und Verldngerungskabel

Das Verbindungs- und Verlangerungskabel zwischen dem CAN-Adapter (siehe hier-
zu Seite 111) und dem Achsverbund besitzt an beiden Enden eine 9-polige Sub-D-
Buchse. Die Steckerbelegung des Verbindungskabels mit einem 9-poligen Sub-D-CAN-
Stecker ist im nachfolgenden Bild dargestellt.

Achsmodul
Adapte
Apyeioo MOVIAXIS® MXA
Buchse
~ 5 ~ 9
g © n.c. ST 7 9 © n.c.
n.c. 4 co o n.c 4
8 €, CAN_L 8 €, CAN_L
CAN_H © 3 CAN_H —+—© 3
7 G DGND 7 [c; DGND
CAN_H © 2 CAN_H © 2
6 © CAN_L ‘ g © CAN_L
DGND 1 — T DGND 1
\O// n.c. | ," ! \O// n.c.
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, ‘(;5 ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,é;,,,,,,,,,_...._...,,,,,,,,,
53922ADE
Bild 65: Verbindungs- und Verldngerungskabel CAN-Adapter Achsmodul
Anschlussbelegung von X12 (Stift) am Achsmodul
Achsmodul Achsmodul
MOVIAXIS® MXA MOVIAXIS® MXA
Stift Stift
X12 X12
~ 1) ~ 1)
6 @ n.c. 6 @ n.c.
DGND o - DGND o -
7 ® CAN_L 7 ® CAN_L
CAN_H ® CAN_H ®
g ® DGND g ® DGND
CAN_H L J 4 CAN_H 4
9’ @ CAN_L 7 9 CAN_L

{
{

Abschlusswiderstand
Abschluss- (geréateintern)

11 widerstand [2] wird aktiviert durch

(gerateintern) Briicken im Stecker

57908ADE
Bild 66: Anschlussbelegung der eingebauten Buchse X12 am Achsmodul

[1] Abschlusswiderstand nicht aktiv
[2] Abschlusswiderstand aktiv
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@ Informationen und Einstellungen zum CAN2-Bus

Bus-Abschlusswiderstédnde fiir CAN2-Busverbindung:

Die Meldebusverbindung beinhaltet unter anderem die CAN2-Verbindung zwischen
Versorgungsmodul und Achsmodul. Der CAN2-Bus bendtigt einen Abschlusswider-
stand.

Das nachfolgende Bild zeigt das Schema der moglichen Kombinationen der CAN-Kom-
munikation und der zugehérigen Position des Abschlusswiderstandes (Zubehdr Versor-
gungsmodul).

Abschluss-
widerstand

L

MXP| |MXA

| Am Geréateanschluss
% I — CAN2 muss der
i ,3 Abschlusswiderstand
\ aktiviert sein.

[ -
\

53920AXX
Bild 67: Kommunikation iiber CAN2 an einem Achsmodul

[11  Anschlusskabel zwischen PC und CAN-Schnittstelle am Achsmodul.
Das Anschlusskabel besteht aus dem USB-CAN-Interface [2] und dem Kabel mit integriertem
Abschlusswiderstand [3].

[2] USB-CAN-Interface [3] Kabel mit integriertem Abschlusswiderstand
(120 Q zwischen CAN_H und CAN_L)

HINWEISE

° Abschlusswiderstand anbringen.

1 Der Abschlusswiderstand im letzten Achsmodul des Verbundes muss aktiviert werden,
siehe hierzu Seite 109.

Weitere Informationen zur Kommunikation zwischen PC und MOVIAXIS®-Verbund fin-
den Sie auf Seite 111.
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Kommunikation Gber CAN-Adapter @

5.4 Kommunikation iiber CAN-Adapter

Fiir die Kommunikation zwischen einem PC und einem MOVIAXIS®-Verbund empfeh-
len wir den CAN-Adapter von SEW-EURODRIVE, der mit einem konfektionierten Kabel
und Abschlusswiderstand geliefert wird. Die Sachnummer des CAN-Adapters ist
18210597.

Alternativ kann der CAN-Adapter "USB Port PCAN-USB ISO (IPEH 002022)" der Firma
Peak verwendet werden.

» Bei Selbstbau der Terminierung missen Sie zwischen CAN_H und CAN_L einen Ab-
schlusswiderstand von 120 Q einbauen.

» Zur sicheren Datenubertragung benétigen Sie ein abgeschirmtes, fur CAN-Netzwer-
ke geeignetes Kabel.

* Zu den Teilnehmern im Achsverbund sind 2 Kommunikationswege maéglich:

1. Uber den 9-poligen Sub-D-Stecker X12 am Versorgungsmodul (CAN), siehe Sei-
te 106.

2. Uber den 9-poligen Sub-D-Stecker X12 an ein Achsmodul (CAN2) des Verbun-
des, siehe Seite 108.

HINWEISE

° Kabelverbindung und Kabelverlangerung

1 Fir Verbindungs- und Verlangerungskabel empfiehlt die Firma SEW-EURODRIVE, ein
Kabel mit 1:1-Durchverbindung in abgeschirmter Ausfihrung zu verwenden.

Achten Sie bei der Auswahl der Kabel auf die Angaben des Kabelherstellers beziiglich
der CAN-Tauglichkeit.
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5.5 Einstellungen bei EtherCAT-basierendem Systembus

Bei Einsatz eines EtherCAT-basierenden Systembusses ist folgendes zu beachten:

+ Stellen Sie die 4 DIP-Schalter am Versorgungsmodul in Stellung "E" stehen, siehe
Bild 68.

» Die Schalter S1, S2, S3 und S4 sowie Anschluss X12 am Versorgungsmodul sind in
dieser Auspragung ohne Funktion.

+ Stellen Sie am letzten Achsmodul im Verbund den DIP-Schalter LAM in Stellung
"1". Bei allen anderen Achsmodulen steht der LAM-DIP-Schalter in Stellung "0",
siehe Bild 69.

» Ein Abschlusswiderstand auf X9b ist in dieser Auspragung nicht erforderlich.

Cc E

60660axx
Bild 68: DIP-Schalter-Einstellung am Versorgungsmodul

[11  Einstellung EtherCAT-Betrieb: Alle 4 Schalter in Stellung "E"
[2]  DIP-Schalter S1, S2, S3 und S4 sowie Anschluss X12 sind ohne Funktion

|

(1] . (- tav | @ 1]
' F1 ‘

\\ 1 0
LAM ‘ 2
@

F1

el

Bild 69: DIP-Schalter-Einstellung am Achsmodul

62070axx

[11  Einstellung des LAM-DIP-Schalters am letzten Achsmodul eines Verbundes

[2] Einstellung des LAM-DIP-Schalters an allen Achsmodulen auf3er dem letzten Achsmodul
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5.6 Beschreibung der Inbetriebnahme-Software

Das Software-Paket MOVITOOLS® MotionStudio ist das geratelibergreifende SEW-En-
gineering-Tool, mit dem Sie auf alle SEW-Antriebsgerate Zugriff haben. Fir die Gerate-
familie MOVIAXIS® kénnen Sie das MOVITOOLS® MotionStudio zur Inbetriebnahme,
Parametrierung und Diagnose nutzen.

Informationen wie Installationsanweisung und Systemvoraussetzungen finden Sie im
Handbuch "MOVITOOLS® MotionStudio".

Inbetriebnahme- Nach der Installation des MOVITOOLS® MotionStudio finden Sie die entsprechenden
Software Eintrage im WINDOWS-Startmenu unter folgendem Pfad:
MOVITOOLS® "Start\Programme\SEW\MOVITOOLS MotionStudio".
MotionStudio
HINWEISE
° Eine ausfuhrliche Beschreibung der folgenden Schritte finden Sie in der Online-Hilfe im

1

MOVITOOLS® MotionStudio oder im Handbuch "MOVITOOLS® MotionStudio”.

1. Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Konfigurieren Sie die Kommunikationskanéle.
3. Fuhren Sie einen Online-Scan durch.
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5.7 Auswahl der Kommunikation

Die folgenden Abbildungen zeigen die moglichen Zugriffsarten auf die Systembusse
des Gerateverbundes.

(2] (2]

MXM| |MXP| |MXA| |MXA MXA MXM| |MXP| |MXA| |MXA MXA

-

i

62084axx

Bild 70: Zugang zur Kommunikation

[1] PC-CAN auf CAN
[2] Mastermodul mit CAN-/EtherCAT-basierendem Systembus
[3] PC-CAN auf CAN2

SEW-EURODRIVE empfiehlt folgende Kommunikationswege:

» Gerateverbund ohne Mastermodul: CAN

» Gerateverbund mit Mastermodul + DHP: CAN

» Gerateverbund mit Mastermodul + DHE/DHF/DHR/UFx: TCP/IP oder USB

Mit Hilfe der folgenden Tabelle kdnnen Sie in Abhangigkeit der Geratekonfiguration die
Art der Kommunikation fiir die Inbetriebnahme auswahlen.

Zugriff auf Zugriff tiber
Mastermodul Versorgungs- | Achsmodule
modul

Hardware-Konfiguration des tiber Kommunikations-Schnittstelle ...
Geriteverbundes Profibus CAN | RS485 TCP/IP | USBY RT CAN" CAN2?)
ohne Mastermodul X X
Mastermodul + DHP X X X X
Mastermodul + DHE X (x) X X
Mastermodul + DHF/UFx41%) x4 X (x) X X X
Mastermodul + DHR/UFx41°) X (x) X X x5 X

AW N -

)
)
) in Vorbereitung
) nur bei Betrieb fir
)

al

CAN-basierender Systembus
nur, wenn CAN2 frei fuir Engineering

DP

Realtime-Ethernet-Parameterkanal Giber Steuerung
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Reihenfolge bei Neuinbetriebnahme

5.8 Reihenfolge bei Neuinbetriebnahme

Fir die Neuinbetriebnahme gibt es folgende Varianten:

* Neuinbetriebnahme ohne Mastermodul

+ Neuinbetriebnahme mit Mastermodul und MOVI-PLC®

Neuinbetriebnahme ohne Mastermodul
1. Inbetriebnahme

* Motor-Inbetriebnahme

* Reglereinstellung

* Anwendereinheiten

» System- und Applikationsgrenzen

2. Standardanwendung

» Technologie-Editor Einachspositionierung (+Monitor)

3. Scope, Aufzeichnung von

+ Stromen

* Drehzahlen
* Positionen
* USW.

4. Datenhaltung

» Aufspielen und sichern von Datensatzen einzelner Achsen

Neuinbetriebnahme mit Mastermodul und MOVI-PLC®
1. Inbetriebnahme

* Motor-Inbetriebnahme

* Reglereinstellung

* Anwendereinheiten

» System- und Applikationsgrenzen

2. Scope, Aufzeichnung von

+ Stromen

* Drehzahlen
* Positionen
* USW.

3. Datenhaltung

» Aufspielen und sichern von Datensatzen einzelner Achsen
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5.9 Inbetriebnahme MOVIAXIS® - Einmotorenbetrieb
» Starten Sie die Motorinbetriebnahme, in dem Sie mit der rechten Maustaste auf das
entsprechende Gerat im Hardware-Baum klicken.
» Doppelklicken Sie auf den Eintrag "Inbetriebnahme".

» Klicken Sie auf die Schaltflache "weiter" und navigieren Sie durch die Inbetriebnah-
me.

ElMovITo0LS®-MotionStudio - [Kurvenscheibe]*

Projekt  Bearbeiten  Metzwerk  Ansicht  FPloin Einstelungen  Fenster  Hife
D BLh B E 1k t 4 X[ {i
Metzl LY

B New

-2 SBus

the 1: lkeie Signatur]
[ 2 Zlindsr 4 Slave

me 1. Irbetricbnahme
[ = Motion Technologie-Edbor

2 verghkich

Inbetrisbnshme v | B oatenhatung
Techralogie Edtoren v [gil Inbetriebnatine
Diagniose ¥ b[ Parameterbaum
Seope “Ln PLO-Editor

[BM KEEA |

Status

- #%

(erdk projekiieren...

Erfernen
Eigenschaften, ..

X

57361bde
Bild 71: Starten der Inbetriebnahme
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HINWEISE
Zur Inbetriebnahme stehen 3 Parametersatze zur Verfligung, die 3 verschiedenen
i Motoren zugeordnet werden kdnnen.
Der in Betrieb zunehmende Parametersatz kann per Mausklick angewahlt werden,
siehe Bild 72.

Beachten Sie, dass immer nur ein Parametersatz in Betrieb genommen werden kann.
Mehrere Parametersatze kdnnen nur nacheinander in Betrieb genommen werden d. h.
nach abgeschlossener Inbetriebnahme des ersten Parametersatzes muss fur die
folgenden Parametersatze die komplette Inbetriebnahme durchlaufen werden.

= dp

B Inetiisbnabme (3 [keine Signatu]] |

Inbetriebnahme MOVIA

R ]
56503cde

Bild 72: Startbildschirm Inbetriebnahme MOVIAXIS® MX
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Aktuelle Einstellungen
In diesem Bild werden die aktuellen Einstellungen gezeigt.

Gerate-Info

Steckplatz 1 | KeNet
Gerslevanianie | A j

Steckplalz2 [ Keine Option
Steckplatz 3

| Keine Option

Nennstrom I a4

Maximaler Ausgangsshiom I 204

B 11678ADE
Bild 73: Ubersicht der aktuellen Einstellungen

Befinden sich Optionskarten in den Steckplatzen, werden die Kartentypen in diesem
Bild angezeigt.

Im gezeigten Beispiel befindet sich in
» Steckplatz 1: K-Net.

» Steckplatz 2: nicht belegt.

» Steckplatz 3: nicht belegt.
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Geberverwaltung SEW-Geber

" Daten fest ibemehmen e —|
S e e =

et ks W oy chions heisaien: =i S
=X 1,

= S - —r:—l_
3

5]

3 )

. & Daten nicht loden — i
= i P | |
I = = —r:—l_

11680ADE
Bild 74: Geber mit elektronischem Typenschild

Werden Geber mit SEW-Typenschild (elektronisches Typenschild) verwendet, d. h.
Geber, die nach SEW-Vorgaben programmiert wurden, kann unter folgenden Mdéglich-
keiten der Datentibernahme gewahlt werden:

* Daten fest libernehmen:

Die im Geber gespeicherten Motordaten werden aus dem Geber gelesen und zur In-
betriebnahme verwendet. Die eingelesenen Daten kénnen nicht mehr geandert wer-
den.

» Daten als Vorschlag tiibernehmen:

Die im Geber gespeicherten Motordaten werden aus dem Geber gelesen und als
Vorschlag zur Verfiigung gestellt. Die eingelesenen Daten kénnen geandert werden.

» Daten nicht laden:
Die im Geber gespeicherten Motordaten werden nicht verwendet.
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Geberverwaltung

Geberverwaltung

g ! GeberPool Optianskoren
3] (el = | Einstebunygen E

. |1 |:2 r 3__J' Gebeskae Gebaikae ol
1| i O, i Steckplz 2 Steckpl 3
B

. Motor-Geher StreckenGebar
o 1 2
T ¥ el |
& Paramater-
o e m - Rt

[} =
&l ¥ Oudle lspesitan
= L
B
] Parametar-
Satz

9 2
B

Pararmater-

SHI.EE_J!

11679ADE
Bild 75: Geberverwaltung

Bei der Geberverwaltung kénnen die im Geber-Pool zur Verfligung gestellten gelb mar-
kierten Geber den einzelnen Parametersatzen oder Motoren zugewiesen werden. Sol-
len mehrere Motoren an einem Achsmodul betrieben werden, ist dies nur mit zusatzli-
chen Multigeberkarten (Option) moglich.

» Klicken Sie den gewlinschten Geber an und ziehen ihn mit gedrickter linker Maus-
taste in den vorgesehenen Parametersatz. Im oben abgebildeten Beispiel wird
Geber 1 dem Parametersatz 1 zugeordnet.

Auswahl der Geber Der Geber-Pool stellt die maximal 3 physikalischen Gebereingange des MOVIAXIS dar.
Geber 1 ist dabei der Gebereingang des Grundgerats. Geber 2 und 3 sind mit den
Multigeberkarten erweiterbar.

» Jeder Geber darf nur einmal verwendet werden.
» Drehzahlgeber:

Geber in der Spalte "Motor-Geber" sind immer die "Quelle Istdrehzahl" und somit
Drehzahlgeber.

+ Lagegeber:

Geber in den zwei Spalten "Strecken-Geber" kdnnen auch als Lagegeber verwendet
werden.

Es kann nur ein Geber pro Parametersatz als "Quelle Istposition" eingestellt sein.
Voraussetzung hierflr ist, dass ein Hakchen bei "Quelle Istposition" gesetzt wird.
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SEW-Bezeichnung  Ein Doppelklick auf ein Gebersymbol 6ffnet das Unterment "Geberauswahl".

der Geber In diesem Menii werden die SEW-Bezeichnungen der Geber angegeben, da diese fiir
die Geberauswahl benétigt werden.
=101%
ing ] Geberdaten |
Geber-Art Mechanische Ausfuhmng E ntwicklungsstand

F = Formschluss
H = Spieizwelle

E = Encoder

H = Hesolver ¥V = Yollwelle
H = Hohlselle
76646 Bruchsal'Germany : ' (i}
Typ PSF121 CMPS0S/BP/KTY |
Nr. 01.23456789 0001.22 - 3 - =
Mo 1,3 Moo do 17 A P B5 e
n, 6.000 dmin  max 90 A lso KL F  —
f, 300 He Unnax 400 Vo oom M
Bremse 24V a Nm Glaichrichier
Getrigbe Mg max 35 Nm amax 1.600/8.000 rfmin
Lob L] .. Cewcn 38 -

clebEe ol femme ol e
= == - ok | Abbruch |

11681ADE

Bild 76: SEW-Bezeichnung der Geber

» Durch Anklicken der einzelnen Geberbezeichnungen kénnen Sie den Gebertyp ein-
stellen, der am Motor angebaut. Voraussetzung hierfir ist, dass die Funktion "Daten
fest Ubernehmen" nicht angewanhlt ist.

HINWEISE
Die Bezeichnung des Gebertyps finden Sie auf dem Typenschild des Motors.

Zur Information die Zuordnung der Geberdaten:

* Resolver: RH1M/ RH1L / RH3L/ RH3M

» Hiperface: ES1H /ES2H / EV1H /AS1H / AV1H

» Sinus/Cosinus-Geber: EH1S / ES1S / ES2S / EV1S / EV2S
» Hiperface-Lineargeber: AL1H

* Fremdgeber
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Geberdaten In diesem MenU kdénnen Geberdaten eingegeben werden.

Wenn der Geber als "Motor-Geber" definiert ist, ist eine Eingabe von Daten nicht mdg-
lich.

=101 x|

SEW-Bezechnung | Gebedalen

ASTH [i}
Zibkichiung = | m

Ubersetzungsverhaltnis zwischen G eber- und M otor-Umndrehung

& Direkieingsbe
€ pulomatische Ermildund

€ \ertabeen cerbnlane

Geber-Umdishungen | 1

Motor-Umndrehungen | 1

= — ; T
clefin i ol R

vl

11682ADE
Bild 77: Geberdaten
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Freigegebene Die Liste der freigegebenen Geber kann mit Anwahl "Freigegebene Geber" eingesehen
Geber werden.
] =101 x|

Freigegebener Geber l Eahgdatm|

Geber die von der SEW freigegeben sind

DME4000-117 [t

[~ Alle Gebet anzeigen

Name | Hesstsller | Elektizcher Typ | Mechanisches Typ ~
DREA000-117 S
DMESDOD-217 Sick | Hiperface | LINE&R
EREE Heidenhain ErDai2 1 |ROTATORISCH
EQMN1325 Heidenhain EnDat21 ROTATORISCH
LinCoder L 230 Sick/Stegmann Hiperface IJNEAH.
SKM 38 Sick/Stegmann Hiparface iHDTATEIF!ISEH
SKS 3% Sick/Stegmann Hiperface |ROTATORISCH
-SHH 50 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH
SRM 60 | Sick/Stegrarna Hipertace | ROTATORISCH
SAM B4 Sick/Stegmann Hiparface |.HE|TATE|H|5EH
SRS B0 Sick/Stegmana Hiparface l ROTATORISCH
SHSE0 Sick/Stegmann Hiparface ROTATORISCH |
SRS B4 Sick/Stegmann Hiperface | ROTATORISCH =

T spw . Fremd-
. Geber

11683ADE
Bild 78: Freigegebene Geber
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Geberverwaltung fiir Fremdgeber

& =101 x|
Fremd Geber | Gebrdaten |
Fremd-Geber-Typ
Machanich IFlnt.:Iansch :] Basis Daken T ')}
Elekirisch [Hiperface Bl L: ‘
/ 7 / -\"?’“m
Erforderiche Daten / / S
Striche pro Geber-Umdrehung Takie Zeiten
st 1024 Muli-Tums I 2 Aufwachzeit I 1 ms
Marner | 1 Pausenzeit | 45 iz
Refreshzeit I_L ps
Kadietung Auflosung
Tyo 27 hex Masz-Schiitte | 2 Bits
Advesse 40 hex
———
— — MRS
v | SEW Freigegebener . Freny:
r{f‘:}ﬁm ‘“E'_} Geber | © |2 L Genh
2 k| Abbruch
e
11684ADE

Bild 79: Geberverwaltung - Fremdgeber

Eingabedaten Beschreibung

* Rotatorisch
* Linear

Hiperface
Resolver
TTL

HTL
sin/cos

2 Zahlrichtungen werden unterschieden:

+ normal - Standard. Der Geber dreht gleich wie der Motor (Geber sitzt auf

Zéhlrichtung der Motorwelle)

* invertiert - Geber dreht entgegengesetzt wie der Motor (Geber sitzt nicht
auf der Motorwelle).

Mechanisch

Elektrisch
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Eingabedaten

Beschreibung

Faktor Zahler/Nenner

Dieser Faktor bestimmt die Auflésung des Gebers. Der einzutragende Wert ist
abhangig vom Gebertyp.
* Fremd-TTL, Fremd-Sin / Cos, Fremd-Hiperface

Faktor Zihler Geber1 _ Geberauflésung

Faktor Nenner Geber1 Umdrehung

Beispiel: sin/cos-Geber:
Faktor Zahler Geber1 = 1024
Faktor Nenner Geber1 = 1

* Fremd-Resolver
Faktor Zdhler Geber1  _ Polpaarzahl

Faktor Nenner Geber1 1

Beispiel: Resolver, 1 Polpaar:
Faktor Zahler Geber1 =1
Faktor Nenner Geber1 = 1

* Fremd-Linear-Sin/Cos
Signalperiode des Gebers.
Beispiel: AL1H Lincoder, Signalperiode 5 mm,

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX

5

125



5 (‘@ Inbetriebnahme

@ Inbetriebnahme MOVIAXIS® - Einmotorenbetrieb

Auswahlmenii
a & Komplett-Inbetriebnahme
o .
El
=
E = Hptimemnng des B egles
B
E
El
E-I C Maschinen-und Anlagendaten HF% _l bl
& - i p
El
&
11684ADE
Bild 80: Inbetriebnahme-Optionen
Im Auswahlmeni kénnen Sie aus 3 Inbetriebnahme-Optionen wahlen:
+  Komplett-Inbetriebnahme:
Diese Einstelloption missen Sie bei der ersten Inbetriebnahme immer durchfiihren.
In diesem Programmteil sind die Motor-, Drehzahlregler-, Maschinen- und Anlagen-
daten hinterlegt.
HINWEISE
Die nachfolgenden Einstelloptionen "Optimierung des Drehzahlreglers" und "Maschi-
* nen- und Anlagendaten" sind Unterprogramme der Inbetriebnahme MOVIAXIS® MX.
1 Diese Einstelloptionen kénnen Sie nur anwéhlen und durchfiihren, wenn Sie zuvor
schon eine "Komplett-Inbetriebnahme" durchgefiihrt haben.

* Optimierung des Drehzahlreglers:

Mit dieser Einstelloption kdnnen Sie den Drehzahlregler weiter optimieren, wenn Sie
zuvor schon einmal eine Komplett-Inbetriebnahme durchgefiihrt haben.

* Maschinen- und Anlagendaten:

Diese Einstelloption ist eine Untermenge der Komplett-Inbetriebnahme und bezieht
sich nur auf Maschinenanlagendaten wie Anwendereinheiten, Maschinen- und
Applikationsgrenzwerte.
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System-Konfiguration

System-Konfiguration

) | ' Einzelankich
8

o)

E

B

ca) £ Mahrere identisshe Antriobe on inem Ui
5]

E_ | |1_H Anzahl
=

E

5]

El

[" Anzahl der nachgeschaltelen Slaves

|1 33 Anzahl

11686ADE
Bild 81: System-Konfiguration

Hier wahlen Sie aus, ob mehrere Antriebe an einer Last arbeiten, oder ob mehrere Mo-
toren an einer Achse angeschlossen sind.

+ Ein Antrieb an einem Servoverstarker
Ein Antrieb arbeitet an einer Last, ohne dass weitere Antriebe (Slaves) mitwirken.
* Mehrere identische Antriebe an einem Servoverstarker

Um mehrere Antriebe an einem Servoverstarker betreiben zu kénnen, missen die
Antriebe starr gekoppelt sein. Ein Antrieb ist mit einer Geberrickfiihrung ausgestat-
tet, die anderen Motoren laufen im gleichen Drehfeld mit. Bei Synchronmotoren mis-
sen zusatzlich die beiden Rotoren ausgerichtet werden. Bitte beachten Sie dazu die
SEW Dokumentation "10509003/DE Handbuch Mehrmotorenantriebe".

* Anzahl nachgeschalteter Slaves

Jeder Motor hat in dieser Einstellung seinen eigenen Servoverstarker, arbeitet aber
an der gleichen Last. Dies hat Auswirkungen auf die Reglerparameter und auf die
externe Last. Bitte beachten Sie, dass sich im ungtinstigen Fall, wenn zwei Antriebe
starr gekoppelt auf eine Last wirken, gegenseitig behindern kénnen. Dies kann zu
Fehlermeldungen am Servoverstarker fihren. Wenn Sie Fragen haben, halten Sie
bitte Ricksprache mit SEW-EURODRIVE.
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Ablauf einer Komplett-Inbetriebnahme

Auswahl Motortyp

* SEW-Synchron-Mobos

& DY/DS
" CMP

™ CM/CMS
" CWD

Motorauswahl

" SEW-Asynchron-Motor

{HEE

" CSAMNEMA
© DZ{Ox
CLEE

C CTICV

" SEWLinearMotor

P P R B P P P P

1]
[y
1l

" Fremdmotor L

5

11687ADE
Bild 82: Men(i Motorauswahl

In diesem MenU konnen Sie einstellen, welcher Motor an das MOVAXIS angeschlossen
ist. Bei SEW-Motoren lesen Sie den Motortyp auf dem Typenschild ab.

Bei Fremdmotoren wahlen Sie bitte den Radio-Button "Fremdmotor". Auf der nachsten
Menu-Seite werden Sie dann aufgefordert, eine XML-Datei zu laden, die zuvor bei
SEW-EURODRIVE erstellt werden muss.
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Motortyp Beschreibung
Der angeschlossene Motor ist ein Fremdmotor.
Um diese Option nutzen zu kénnen, ist eine von SEW-EURODRIVE
erstellte Datei mit den speziellen Motordaten notwendig.
Wenn die Funktion "Fremdmotor" ausgewahlt ist, erscheint die Schaltfla-
che "Motordatei laden". In der Motordatenbank ist der entsprechende
Fremdmotorenhersteller auszuwahlen.
Folgende Motordaten mussen Sie bei einem Synchronmotor eingeben:
*  Typbezeichnung
Polpaare
Nenndrehzahl
Nennmoment
Fremdmotor Nennstrom
Nennspannung

Maximalmoment
Maximaldrehzahl
Massentragheitsmoment
Strang-Induktivitat
Bremse ja/nein

e o o o o o o o o o

* Massentragheitsmoment Bremse
*  Bremsendffnungszeit
* Bremseneinfallzeit

Bei Asynchronmotoren werden noch weitere Daten benétigt. Der Motor
muss bei SEW-EURODRIVE vermessen werden.

Typenschild
Motorauswahl
Matordatan
poake pese. ] 6546 Bruchsal\Germany
MNennzpannung 230 bt ) Typ P3F121 CMPSOSEBRKTY/RHIMEM
Ne. 01 23456789 0001 22 3-IEC 34
Mator-Menndrehzahl !3|:||JL| = thmin | Mo 1.3 Hert I 7 A o il
B n, G000 vk U’ 90 A waL F
3] Metz-Nennzpannung | 400 'y £ 30 . Lmax 400 Voom M4
Bramse 24V a Nm Gechicrinr
L8 Gelriebe Mymax 35 Nm amsc 180078000 tme
3 L . Gosict 38 & ]
B Temperatrfiblor
) [ T |
9] ; :
Reaktion iSIc.pp an Systamgranze Hwarend _'_J
E]-. | Fremdlitter tJa j
)
3]
Bremse
Hremze mechanisch worhanden ia - ‘!
11688ADE
Bild 83: Motorauswahl Typenschild
» Geben Sie die Daten laut Motortypenschild des verwendeten Motors im jeweiligen
Dropdown-Menda ein.
HINWEISE
° Bei Hiperface-Gebern mit elektronischem Typenschild wird das Dropdown-Menu auto-

matisch ausgefillt und unveranderbar angezeigt. Bei allen anderen Arten von Geber-
typen mussen die Daten der nachstehenden Tabelle vom Motortypenschild eingege-

ben werden.
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Eingabedaten

Beschreibung

Motor

Hier wird der Motortyp ohne weitere Bezeichnungen wie Getriebe, Geber,
Bremse, Motorschutz eingetragen, zum Beispiel:

+  Typenschild mit Getriebe PSF311RCM71S /BR /RH1M /SB51
— Motortyp CM71S;

* Typenschild ohne Getriebe CFM90M /BR /RH1M /SB51
— Motortyp CM90M.

Nennspannung

Die Motor-Nennspannung ist die maximale Spannung, fiir die der Motor gewi-
ckelt ist. Die Motor-Nennspannung bezieht sich auf die Netz-Nennspannung.
Bei Synchronmotoren wird der Wert als U5, auf dem Typenschild angegeben.

Motor-Nenndrehzahl

Die Motor-Nenndrehzahl entspricht der Drehzahlklasse auf dem Typenschild.

Netz-Nennspannung

Typ Temperaturfiihler

Eingabe der Netz-Nennspannung, z. B. 400 V

"Typ Temperaturfiihler " des Motors auf dem Typenschild beschreibt, mit wel-
chem Sensor der Motorschutz realisiert wird:

* Kein Sensor;

* TH Thermostat (Bimetallschalter);

* TF Thermoflhler (PTC-Widerstand);

+  KTY Thermofihler zum Erfassen der Motortemperatur.

Mit der Einstellung KTY wird bei SEW Motoren im MOVIAXIS das thermische
Motormodell aktiviert, das den Motor zyklisch in Zusammenarbeit mit dem KTY-
Temperatursensor thermisch schitzt.

Bei Fremdmotoren mit KTY wird, wenn in der Fremdmotor XML-Datei thermi-
sche Angaben gemacht werden, ein I12t-Modell gestartet. Der KTY liefert dabei
nur einen Startwert, danach ibernimmt das Rechenmodell den Schutz des
Motors.

Bei Fremdmotoren mit KTY und keinen thermischen Angaben in der Fremdmo-
tor-XML-Datei wird eine KTY-Grenztemperatur-Abschaltung gemacht.

Reaktion

Hier kénnen Sie die Abschaltreaktion des Mehrachs-Servoverstarkers
MOVIAXIS® MX auf eine Motor-Ubertemperatur einstellen. Folgende Einstel-
lungen sind méglich:

+ Keine Reaktion - Motor-Ubertemperatur wird ignoriert.

* Nur Anzeigen - der Fehler wird in der 7-Segment-Anzeige nur angezeigt,
die Achse lauft weiter.

+ Endstufensperre / wartend - Achse schaltet in FCB-Reglersperre (Motor
trudelt aus). Die Achse flhrt laut Fehlerzustand dann nach einem "Reset"
einen "Warmstart" aus (Kapitel Betriebsanzeigen in der Betriebsanleitung).
Die Reset-Zeit verkirzt sich dabei auf ein Minimum (kein Booten).

* Not-Stopp / wartend - Achse fahrt an der Notstopp-Rampe herunter. Die
Achse fiihrt laut Fehlerzustand dann nach einem "Reset" einen "Warmstart"
aus (Kapitel Betriebsanzeigen in der Betriebsanleitung). Die Reset-Zeit ver-
kiirzt sich dabei auf ein Minimum (kein Booten).

+ Stopp an Applikations-Grenzen / wartend - Achse fahrt an der Applikati-
onsrampe herunter. Die Achse fiihrt laut Fehlerzustand dann nach einem
"Reset" einen "Warmstart" aus (Kapitel Betriebsanzeigen in der Betriebsan-
leitung). Die Reset-Zeit verkirzt sich dabei auf ein Minimum (kein Booten).

+ Stopp an Systemgrenzen / wartend - Die Achse fahrt an der System-
rampe herunter. Die Achse fiihrt laut Fehlerzustand dann nach einem
"Reset" einen "Warmstart" aus (Kapitel Betriebsanzeigen in der Betriebsan-
leitung bzw. Systemhandbuch). Die Reset-Zeit verkiirzt sich dabei auf ein
Minimum (kein Booten).

Fremdliifter

Bremse

Hier wird eingetragen, ob der Motor einen Fremdlufter besitzt. Der Eingabewert
wird fiir das thermische Motormodell beim Motorschutz verwendet.

Hier wird eingetragen, ob der Motor eine Bremse besitzt. Damit wird die Brem-
senfunktion aktiviert.
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Uberwachung
Uberwachung
Yorschlag Dowrdoad-wert
Drehzahliberwachuna = iMnmriscl-u’generamrisch = |Aus 'I
Verzdgenng 8 50 F | 50 m
Stromgrenze 2 9600 -» 9.600 A
; SEWMorschlag 123
0 bematen [l
£
a
=
. 11689ADE
Bild 84: Menii Einstellung Uberwachung
HINWEISE
Der Wert in der linken Spalte des Eingabemendis ist ein Vorschlag, in der rechten Spal-
i te steht der aktuelle Wert des Mehrachs-Servoverstarkers MOVIAXIS® MX.
Mit Betatigung der

+ ">"-Schaltflachen werden Einzelvorschlage tibernommen,

+ "Ubernahme"-Schaltflache werden alle Vorschlage auf einmal ibernommen.

» Geben Sie die allgemeinen Steuerungsparameter von MOVIAXIS® MX nach folgen-
der Tabelle ein.

Eingabedaten Beschreibung

Die durch den Sollwert geforderte Drehzahl wird nur erreicht, wenn der Lastan-
Drehzahl-Uberwachung forderung genugend Drehmoment zur V“erfi]gung steht. I(gt die Stromgrenze
und Verzégerungszeit n- erreicht, geht der Mehrach§-Servoverstarkgr MOVIAX]S MX davon aus, dass
Uberwachung das Drehmoment den maximalen Wert erreicht hat. Die gewtlinschte Drehzahl

kann nicht erreicht werden. Die Drehzahl-Uberwachung wird aktiviert, wenn die-
ser Zustand fiir die Dauer der Verzégerungszeit n-Uberwachung anhilt.

Die Stromgrenze bezieht sich auf den Scheinausgangsstrom des Mehrachs-
Stromgrenze ..
Servoverstarkers.
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Drehzahlregler
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Bild 85: Menti Drehzahlregler

* Geben Sie die Werte fir den Drehzahlregler ein.

Eingabedaten
Tréagheitsmoment J, des

Beschreibung
Anzeigefeld des Wertes vom Massentragheitsmoment des zuvor gewahlten

Spielfreiheit der Last

Motors Motors.
Eingabefeld fiir das maximale, auf die Motorwelle umgerechnete externe Trag-
heitsmoment.
In den Betriebsarten "CFC" und "SERVQ" gibt es die Mdglichkeit, das Last-
L " . Massentragheitsmoment wahrend eines Verfahrvorganges automatisch zu
asttragheit

ermitteln. Zur Ermittlung des Last-Massentragheitsmomentes ist die Schaltfla-
che "Ermittlung Tragheitsmoment" anzuklicken. Um diese Funktion nutzen zu
kénnen, muss die Inbetriebnahme mindestens einmal durchlaufen werden.
Zusatzlich muss zyklisch eine Rampe gefahren werden.

Mit dem Schieberegler stellen Sie ein, in wie weit der Antriebsstrang spielbehaf-
tet ist.

Zeitraster externe Steue-
rung

Geben Sie hier das Zeitraster der externen Steuerung ein. Dieser Wert wird bei
allen FCBs bendtigt, die interpoliert einen Sollwert generieren (externer Ram-
pengenerator), sowie auch bei Analogsollwert-Vorgabe.

Hinweis: Bei interner Sollwertvorgabe z. B. FCB09 Positionieren ist der Einga-
bewert nicht von Bedeutung.

Abtastfrequenz n-/X-
Regelung

Geben Sie hier die gewiinschte Abtastfrequenz des Drehzahl- bzw. des Lage-
reglers an. Die Standardeinstellung von 1 ms sollte nur in extrem dynamischen
Applikationen verkiirzt werden.

Steifigkeit

Mit dem Schieberegler stellen Sie die Steifigkeit des Drehzahlreglers ein. Der
Wert fiir die Steifigkeit ist abhangig von der Kraftiibertragung (Direktantrieb
hoch, Zahnriemen niedrig) und somit ein MaR fir die Schnelligkeit des Dreh-
zahl-Regelkreises. Der Wert fiir die Standardeinstellung ist 1.

Die Steifigkeit des Drehzahl-Regelkreises wahlweise mit dem Schieberegler

einstellen oder in das Eingabefeld eintragen.

* Wenn Sie den Wert fir die Steifigkeit vergrofiern, erhoht sich die Regelge-
schwindigkeit. SEW-EURODRIVE empfiehlt, bei der Inbetriebnahme den
Wert in kleinen Schritten (0.05) solange zu erhéhen, bis der Regelkreis zu
schwingen anfangt (Motorgerausch). Danach den Wert wieder etwas
absenken. Damit ist eine optimale Einstellung gewahrleistet.

»  Wenn Sie den Wert der Steifigkeit verringern (<1), wird die Regelung lang-
samer und der Schleppfehler nimmt zu.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Blockschaltbild
Drehzahlregler
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Bild 86: Blockschaltbild Drehzahlregler

Parameter Drehzahlregler

Dowirtoad Aegelpara i’e‘
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Zusatzlich kénnen die Drehzahlregler-Parameter auf "Classic" umgestellt werden.

Blockdiagamm komplelt | Dreheahliegler  Lageregler

Lagereler md Prafivorgabe || Tabellansch

Vorschlag Download Wert
Perstikung Drshzshhegler 2 200000 & | 200000 14z
Zaitkonstante Drehzahlisgler 2 (20000 & | 20000 me
Fiter Diehizahblshert B 1250 & | 1,250 me
Dichizahi Scllwentiber 3 [5.000 L 5,000 ms
Fiter Beschleunigungs Vorsdeusrung 2 oo L 10,000 s
Peistitkung Lageregler 2 (100,000 L 00,000 1/s
; Werstikung Beschleunigungs Vorsteusung = 40000 L 100000 %
g' Warstartkung Drehzahl Varstauerng = 100000 £3 100,000 2
1 Twwanctisg 1200 | Dowrload Regebara %
E =
|

Bild 87: Menii Parameter Drehzahlregler
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Achs-Konfiguration

HINWEISE

Der Wert in der linken Spalte des Eingabemenis ist ein Vorschlag, in der rechten Spal-
te steht der aktuelle Wert des Mehrachs-Servoverstarkers MOVIAXIS® MX.

Mit Betatigung der

+ ""-Schaltflachen werden Einzelvorschlage tibernommen,

+ "Ubernahme"-Schaltflache werden alle Vorschlage auf einmal Gibernommen.

Eingabedaten

Beschreibung

P-Verstarkung Drehzahl-
regler

Zeitkonstante Drehzahl-
regler

Filter Drehzahl-Istwert
Drehzahl-Sollwertfilter

Verstarkungsfaktor des P-Anteils des Drehzahlreglers.

Integrationszeit-Konstante des Drehzahlreglers. Der I-Anteil verhalt sich umge-
kehrt proportional zur Zeitkonstante, d. h. ein groRer Zahlenwert ergibt einen
kleinen I-Anteil, 0 jedoch ergibt keinen I-Anteil.

Filterzeitkonstante des Drehzahl-Istwertfilters.

Drehzahlrampe wird gefiltert, stufige Sollwertvorgabe oder Stérimpulse am
Analogeingang kdénnen somit geglattet werden.

Filter Beschleunigungs-
Vorsteuerung

Filterzeitkonstante der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Sie beeinflusst das
Flhrungsverhalten des Drehzahlreglers. Der Differenzierer ist fest program-
miert.

P-Verstarkung Lagereg-
ler

Verstarkung Beschleuni-
gungs-Vorsteuerung

Einstellwert fir den P-Regler des Lage-Regelkreises.

Verstarkungsfaktor der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Dieser verbessert das
Flihrungsverhalten des Drehzahlreglers.

Verstarkung Drehzahl-
Vorsteuerung

Verstarkungsfaktor der Geschwindigkeits-Vorsteuerung. Dieser verbessert das
Flhrungsverhalten des Lagereglers.

Y e [
_‘ Ct) e D _.m‘m‘ 3
Bass Foriguson | Musterdle spesle -
Wiy Amw Th
L Wsrutde.
f | 1 1 LT
2
= i Uik, (b Uik, lNIﬂ*lﬁﬂlllﬂﬂl.
Geschwindigheit
1imin
I N schknmm ssisdon
.E- }u 37
Heschl s usg
Memin®s
0 Hachknmmasislm
0 =
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Bild 88: Mentii Achs-Konfiguration
Das MOVIAXIS® hat 4 frei einstellbare Anwendereinheiten fiir folgende Groen:

+ Weg,
* Geschwindigkeit,
» Beschleunigung,

* Drehmoment (nicht in der Motor-Inbetriebnahme — Parameterbaum).

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Dafur werden pro GroRRe ein Zahler, ein Nenner und die Nachkommastellen in das Achs-
modul geladen. Die Nachkommastellen werden nur fur die Anzeige im MotionStudio be-
noétigt und werden nicht zur Umrechnung der Anwendereinheiten herangezogen und
nicht bei der Buskommunikation bericksichtigt.

Button "Basis Konfiguration"
+ Weg
Einheit: Umdrehungen (des Motors), 4 Nachkommastellen

Beispiel:
Sollwert gefahrener Weg Anzeige in MotionStudio
10000 1 Motorumdrehung 1.0000
15000 1.5 Motorumdrehungen 1.5000

Nach Durchlauf der Motorinbetriebnahme werden folgende Werte in das Achsmodul
geschrieben (Umrechnung 16-Bit-Inkremente / Umdrehung):

* Anwendereinheit Position Zahler = 4096
* Anwendereinheit Position Nenner = 625
* Anwendereinheit Positionsauflosung = 1E-04

+ Geschwindigkeit
Einheit: 1/min, 3 Nachkommastellen

Beispiel:
Sollwert Geschwindigkeit Anzeige in MotionStudio
1000000 1000 1/min 1000.000
2345000 2345 1/min 2.345

Nach Durchlauf der Motorinbetriebnahme werden folgende Werte in das Achsmodul
geschrieben:

» Anwendereinheit Geschwindigkeit Zahler = 1
* Anwendereinheit Geschwindigkeit Nenner = 1
* Anwendereinheit Geschwindigkeitsauflésung = 1E-03

» Beschleunigung
Einheit: 1/(min X s) Drehzahlanderung pro Sekunde, 2 Nachkommastellen

Beispiel:
Sollwert Beschleunigung Anzeige in MotionStudio
6500000 65000 1/(min X s) 65000.00
300000 3000 1/(min X s) 3000.00

Nach Durchlauf der Motorinbetriebnahme werden folgende Werte in das Achsmodul
geschrieben:

* Anwendereinheit Beschleunigung Zahler = 100
* Anwendereinheit Beschleunigung Nenner = 1
* Anwendereinheit Beschleunigungsauflésung = 1E-02

* Drehmoment: ist in Vorbereitung, zur Zeit nur iber Parameterbaum verfiigbar.
* Ruck: ist fest vorgegeben.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Beispiel So stellen Sie Anwendereinheiten ein, die von der Basiskonfiguration abweichen.
Vorgabe:
» Position in (mm X 1E-01)
* Geschwindigkeit in 1/min
« Beschleunigung in (m/s? X 1E-02)

Die rotatorische Bewegung wird mit Hilfe einer Spindel (Steigung =5 mm) in eine trans-
latorische Bewegung umgesetzt.

Tt tetwer Flogns  Crmebagen tefe
L |

DS BN B AE A+ 4 X [ 5 G| [inbestostoe 11 oA D00 004-503-00-) =l
Netzwerk: 3| 2D Irtsstimtrusber [1: NS0T SIH00-]
I, Mpbletuork

= 8 (1) 5Bur
B O HOVIPLE |
W easn T5Yl - Gerite-Pool

-

T Korfigasion |

Spindglsteigun;

5 mm wird bei einer Referenz-
umdrehung von s = 1 zuriickgelegt

O NI IENCIC
£
2

Beschleunigung

Referenzumdrehungen

zur Kontrolle
Gewihlte

Einheiten

| | o . 0 s

56523bxx
Bild 89: Beispiel Einstellen von Anwendereinheiten
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Applikations- und Systemgrenzen

Applikations- und Systemgrenzwerte
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Bild 90: Mentii Applikations- und Systemgrenzen

Die Applikations- und Maschinengrenzwerte beziehen sich auf die eingestellten Anwen-
dereinheiten, siehe Bild 89. Die zuvor gewahlten Anwendereinheiten werden in diesem
Bild angezeigt, sie kdnnen hier nicht verandert werden.

Die Felder rechts beziehen sich auf den Download-Wert in der Achse umgerechnet auf
die entsprechende Anwendereinheit. Die Felder links sind berechnete Vorschlagswerte

der Oberflache.

Die folgenden Werte liegen der Basiskonfiguration und dem Auslieferungszustand zu

Grunde:

Variablen

‘ Grenzwerte

Systemgrenzwerte (Maschinengrenzwerte)

VmaxSys

10000 1/min, entspricht der maximal moglichen Drehzahl des Achsmoduls

a_maxSys

3000 1/(min x s) Beschleunigungsrampe

b_maxSys

3000 1/(min x s) Verzdgerungsrampe

Applikationsgrenzwerte

VmaxApp

10000 1/min, entspricht der maximal moglichen Drehzahl des Achsmoduls

a_maxApp

3000 1/(min x s) Beschleunigungsrampe

b_maxApp

3000 1/(min x s) Verzdgerungsrampe

Not-Stopp-Verzégerung

b_maxAppNotStop

3000 1/(min x s)
Verzdégerungsrampe, die Not-Stopp-Verzdgerung wird vorwiegend als Fehlerre-

aktion genutzt.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Download

Die Berechnung der Inbetriebnahme-Parameter ist beendet!

Um clie berechneten Daten in den Umrichier zu ubedragen ohne die
Inbetiebnahme abzuschiieBen driicken Sie bite "Download”,

= ! 'L:"Ei Download

Um die berechneten Daten in den Umrichter zu Ubertragen und die
Inbetnebnahme abzuschlieBen.dricken Sie bitte "Ferigstellen”.

11695ADE
Bild 91: Menii Download

» Dricken Sie die Schaltflachen "Fertigstellen”, um die Einstellungen in das Achs-
modul herunterzuladen.

* Um die Inbetriebnahme zu beenden, schlielfen Sie das Fenster.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstédrker MOVIAXIS® MX
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Pxxx Reglerparameter

Pxxx Drehzahlre-
gelung

P-Verstérkung
Drehzahlregler

Zeitkonstante
Drehzahlregler

Filter Drehzahl-Ist-
wert

Drehzahl-Sollwert-
filter

Filter Beschleuni-
gungs-Vorsteue-
rung

P-Verstéarkung
Lageregler

Verstérkung
Beschleunigungs-
Vorsteuerung

PWM-Frequenz

Drehzahlregelung nur in Parametersatz 1.

Die Einstellung aller fur die Drehzahlregelung relevanten Parameter wird von den Inbe-
triebnahmefunktionen des Inbetriebnahme-Managers unterstiitzt. Direkte Veranderun-
gen einzelner Reglerparameter sind der Optimierung durch Spezialisten vorbehalten.

Filter Beschl.-Vorst. Beschleunigungs- Verstarkung Beschl.-Vorst.

vorsteuerung

ﬁ > >

Pl-Regler

Filter Sollwert

Drehmoment-
Drehzahl- : Sollwert
sollwert
Filter Drehzahl-Istwert Inkrementalgeber/
Drehzahl- Resolver
Istwert Signal-
N verarbeitung
06728ADE

Bild 92: Prinzipielle Struktur des Drehzahl-Regelkreises

Verstarkungsfaktor des P-Anteils des Drehzahlreglers.

Integrationszeit-Konstante des Drehzahlreglers. Der |-Anteil verhalt sich umgekehrt pro-
portional zur Zeitkonstante. Ein grofder Zahlenwert ergibt einen kleinen I-Anteil, jedoch
0 = kein I-Anteil.

Filterzeitkonstante des Drehzahl-Istwertfilters.

Drehzahlrampe wird gefiltert, stufige Sollwertvorgabe oder Stérimpulse am Analogaus-
gang kénnen somit geglattet werden.

Filterzeitkonstante der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Diese Konstante beeinflusst
das Fuhrungsverhalten des Drehzahlreglers. Der Differenzierer ist fest programmiert.

Einstellwert fir den P-Regler des Lage-Regelkreises.

Verstarkungsfaktor der Beschleunigungs-Vorsteuerung. Der Faktor verbessert das
Flhrungsverhalten des Drehzahlreglers.

Einstellen der PWM-Frequenz.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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5.10 Inbetriebnahme MOVIAXIS® - Mehrmotorenbetrieb

1

HINWEISE

In diesem Kapitel wird auf diejenigen Men(s bei der Inbetriebnahme eingegangen, die
spezielle Einstellungen fiir den Mehrmotorenbetrieb verlangen.

Die Gesamtinbetriebnahme erfolgt wie im Kapitel "Inbetriebnahme MOVIAXIS® - Ein-
motorenbetrieb" ab Seite 116 beschrieben.

Einsatzgebiete

Fur den Mehrmotorenbetrieb sind eine oder zwei Multigeberkarten notwendig.

Multigeberkarten erweitern das MOVIAXIS®-System, um zusatzliche Geber auswerten
zu konnen. Es stehen zwei verschiedene Multigeberkarten zur Verfiigung, die entspre-
chend dem auszuwertenden Geber auszuwahlen sind. Auf den Multigeberkarten steht
aullerdem ein differenzieller Analogeingang (10 V) zu Verfligung.

Fir folgende Einsatzgebiete kann die Multigerkarte verwendet werden:

» Positionierung wahlweise direkt mit dem externen Geber oder mit dem Motorgeber.
» Mehrmotorenbetrieb (max. 3 Motoren).

» Auswertung SSI-Absolutwertgeber.

» Betrieb von Fremdmotoren, die mit EnDat-Gebern ausgestattet sind.

» Schlupfbehaftete Systeme.

» Ausgleich von Seil - und Riemenlangungen.

» Einlesen von Leitwerten bei Kurvenscheiben- und Synchronlaufverbunde.

* Analoge Sollwertvorgabe und Encoder-Simulation der Istposition zur Steuerung.

» Allgemeine Nutzung des differenziellen Analogeingangs £10V z. B. fir Drehmo-
mentsollwert oder Drehmoment-Sollwertvorgabe.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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Aktuelle Einstel- In diesem Bild werden die aktuellen Einstellungen gezeigt.
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Gerate-Info
.

i

Steckplatz 2 [ Keine Option

‘ Steckplalz1 | XGS Geberoption SSI
Steckplalz 3 | XGS Geberoption SSI

[ Gergtevariante ] A

Hennstrom I 4 A
Maximale: Ausgangsstiom 10 A
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Bild 93: Ubersicht der aktuellen Einstellungen

Befinden sich Optionskarten in den Steckplatzen, werden die Kartentypen in diesem
Menl angezeigt.

Im gezeigten Beispiel befindet sich in
» Steckplatz 1: Multigeberkarte XGS
» Steckplatz 2: nicht belegt

» Steckplatz 3: Multigeberkarte XGS

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstérker MOVIAXIS® MX 141
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Geberverwaltung

Auswahl der Geber
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Bild 94: Geberverwaltung

Bei der Geberverwaltung kénnen die im Geber-Pool zur Verfligung gestellten gelb mar-
kierten Geber den einzelnen Parametersatzen oder Motoren zugewiesen werden. Sol-
len mehrere Motoren an einem Achsmodul betrieben werden, ist dies nur mit zusatzli-
chen Multigeberkarten (Option) maéglich.

» Klicken Sie den gewtlinschten Geber an und ziehen ihn mit gedrickter linker Maus-
taste in den vorgesehenen Parametersatz. Im oben abgebildeten Beispiel ist
Geber 1 vom Typ AS1H als Motorgeber und der Geber 2 vom Typ AV1H als externer
Streckengeber definiert.

Der Geber-Pool stellt die maximal 3 physikalischen Gebereingange des MOVIAXIS®
dar. Geber 1 ist dabei der Gebereingang des Grundgerats. Geber 2 und 3 sind mit den
Multigeberkarten erweiterbar.

» Jeder Geber darf nur einmal verwendet werden.
» Drehzahlgeber:

Geber in der Spalte "Motor-Geber" sind immer die "Quelle Istdrehzahl" und somit
Drehzahlgeber.

+ Lagegeber:
Geber in den zwei Spalten "Strecken-Geber" sind Lagegeber.

Auch Geber in der Spalte "Motor-Geber" kénnen Lagegeber sein. Voraussetzung
hierflr ist, dass ein Hakchen bei "Quelle Istposition" gesetzt wird.

» Es kénnen mehrere Geber als Lagegeber vorbereitet werden.
* Nur ein Geber kann die "Quelle Istposition" sein.
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Verarbeiten der Gebersignale bei Verwendung der Geber-Emulation
Mit Hilfe der Geber-Emulation kdnnen Gebersignale Uber die Emulations-Ausgangs-
klemme einer libergeordneten Steuerung zur Verfligung gestellt werden.

Die Geber-Emulation ist unabhangig vom angeschlossenen Gebertyp.

Geberverwaltung

| GeberPool Optionskaren ‘
1 (1 T2 = (3] hrkllls | ool
g]‘ ol e = ' Siesigis 2 Steckpl. 3 @
= |
£ S =10 x|
|r Emutations-GueleDrek: Gebes 1 J 113 | 1 _\ ' Emulations-QuelleGeber 1
~— ; e

= mit Signatverviellachung
= Striche pro Motorumdiehung I“'--." -]

/H\
Emulation

E L 1
=
Geberanschliuss

" Ernulations-QusleGebe 2
= mil Sigrakendcdfachung
& EmulaiionsdueleDirski Gisbe 2 = Stiche pro Moloramdrehung [z =]

11696ADE
Bild 95: Verarbeitung Gebersignale

[1 Emulationsquelle direkt ist verzugsfrei.

[2] Emulationsquelle mit Signalvervielfachung: 100 ys

Durch Klicken auf den Button [Einstellungen Geberkarte Steckplatz 1] oder [Einstel-
lungen Geberkarte Steckplatz 2] im Menulpunkt "Optionskarten" kann die Emulations-
quelle eingestellt und der fiir die Inkrementalgeber-Simulation zu verwendende Geber
zugewiesen werden. Im oben gezeigten Beispiel ist das der Geber 2.

Die Verarbeitung der Signale des angeschlossenen Gebers kann wie folgt eingestellt
werden:

» Emulationsquelle direkt: Geber 1/ 2

» Emulationsquelle Geber 1/2: mit Signalvervielfachung, Striche pro Motorumdre-
hung.
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Emulationsquelle direkt

Die Signale des angeschlossenen Gebers werden direkt an die Emulation durchge-
schleift.

HINWEISE

1

Ist ein Resolver am Gebereingang des Grundgerates angeschlossen, kann dieser nicht
als "Emulationsquelle direkt" verwendet werden. Dies ist nur in Verbindung mit der
Software-Emulation méglich.

Mit Signalvervielfachung, Striche pro Motorumdrehung

Diese Auswahl verwendet die Software-Emulation.

Folgende Einstellungen sind in "Strichen pro Motorumdrehung” madglich:
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

Die ausgegebenen Striche pro Motorumdrehung an der Emulationsklemme ist unab-
hangig von der Strichzahl des angeschlossenen Gebers.

5.11 Anwendungsbeispiele

Beispiel 1: Rotatorischer Geber als Streckengeber

Einsatzgebiete: z. B. nicht lineare Ubertragungselemente wie Kurbelschwinge, Fliegen-
de Sage, Leitwertachse wie z. B. Kurvenscheibe.

In diesem Beispiel wird der Lage-Istwert des als Geber 2 gekennzeichneten Absolut-
wertgebers direkt fur die Lageregelung verwendet. Bei der Inbetriebnahme missen die
Geberverhaltnisse von Motorgeber (Geber 1) und Streckengeber (Geber 2) eingestellt
werden. In diesem Beispiel betragt das Geberverhaltnis von Geber 1 zu Geber 2 "1:5".
Das Geberverhaltnis zwischen Geber 1 und Geber 2 wird automatisch ermittelt durch
Verfahren der Anlage. Es kann aber auch manuell berechnet und eingetragen werden.

B0 ieoomm

- - ) $

d=10mm

xS
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Anwendungsbeispiele @

Einstellungen:

g ' GeburPool - Cpmtnnakartin
n il s Ercishngen Ermngn
= L 82 s B =50 =R g
z Mtk Girec komGoebos
o 1 2
- Fer kit :
o0 Sakk ﬁ |1—]'m lz }‘mﬂ
n I Deaatopadim ' | 7 | ([ ke bmiio:
0 1 :
1]
o Frosn -
E Sakr ﬁ
n
]

g;m

%

Geber 2 ist als "Quelle Istposition" einzustellen.

=IO x
SEW-Bezeichung | Gaberdaten |
Geber-Art Mechanische Ausfilhrung Entwicklungsstand
E = Encoder [F = Foimschiuss

N = Spreizwelle
V = Vollwelle
H = Hohlwelle

A = Absolutwertgeber
R = Resolves

3 p —
76646 BruchsaliGermany ™\~ ..f«“""’ﬁ, | I}
Typ PSF121 CMPEB&’BPJ'KTYIA IS ll IH =]
Nr. 0123456788 0001 22 SIEC A~ =
Mo 13 Nm o 17 A P 65 5 e
n, 6.000 dmin  |max 90 A lsa¥l F
f, 300 Hz Umax 400 Vo om M
Bremse 24V 31 Nm Geichrichier
Getriebe My max 35 Nm nma 1.600/8,000 cmn
1§ 1 __ ewictt 38 e S = 24 Sinus
foT L et o T=5¢/ TTL
¥ =551
E = Endat

Auswahl und Einstellungen des Gebertyps.
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»

& | =5
S ——

AS1H |2}

Anbau

Zahinchiung I rormal EI {3[3

Ubersetzungsverhalnis zwischen Geber- und Motor-Umdrehung

& Diekieingabe
€ Autometieche Ermitiung

= Werfahren der bnlege

Geber-Umdiehungen | 1 '%
—_— j‘—~ ey

totor-Umdrehungen | 5 t‘
4

Einstellung der Ubersetzungsverhaltnisse zwischen Geber-Umdrehungen und Motor-
Umdrehungen direkt, d. h. nach Berechnung oder durch Verfahren der Anlage.

Beispiel 2: Lineargeber als Lagegeber
Einsatzgebiete: z. B Regalbediengerate (wegen Schlupf der Laufrader), bei spielbehaf-
teten Systemen.

Die Verfahrstrecke des Linear-Streckengebers muss fir eine Motorumdrehung einge-
tragen werden. Die Verfahrstrecke fir eine Motorumdrehung wird automatisch ermittelt,
kann aber auch manuell berechnet und eingetragen werden.

510 d=20mm

- - O
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Einstellungen:

C 29
@ I

Auswahl und Einstellung des zu verwendeten Gebertyp am Beispiel des Linear-Gebers
AL1TH.

Gebar-Pool Optionskarien
i P ey
N s i S 2

Motor-Geber StreckenGeber
1 2
F Gdlle jedrebzanl
Satz % [_1 j‘ ASTH L2 Fam
r:*lmm F Gusls lsiposiion

Parameter-

3&1!@

Parameter-

3&!%

| Geberdaten |

Mechanische Ausfubrung

E ntwicklungsstand

E = Encoden F = Formzchluss -
N = Spieizwelle

R = Resolver V = Vollwelle
H = Hohlwelle
5 = Spreizwelle

r ~ \x /// ),_,,,,f”' —
76646 BruchsalGermany  \ 4 T ‘/ T
Typ PSF121 CMPSOSBPKTY[A L 1 fH] . -2
Nr. 01.23456789 0001.22 300 B
Mo 13 Mmoo 17 A P BS Y —
n, 6.000 dmn |max 9.0 A IsoKlLF s ) )
f, 300 He Unax 400 VM M4 e, “YEERE T
Bremse 24V 31 Nm Glechnchier H = Hiperface
Getriebe Mg max 35 Nm amax  1.600/8.000 rimin M = Modulation Resolver
i 5 9 a8 Lo A = 24V 'I'_TI_
T e e e S f S = 24V Sinus
. T=58¢¥ TTL
Y =551
E = Endat

Auswahl und Einstellungen des verwendeten Gebers AL1H.
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g [=TF

SEw/Bezeichnung Geberdaten |

ALTH 1 1

Zahirichtung Inr.\lrnel ﬂ E

(bersetzungsverhaltnis zwischen Geber- und MolorUmdrehung

@ Direkteingabe

€ Automatische Em ittlLmg

€ Yesfabeen der Arlane

Wesfatuweq am Geber pro Mobar-L mdrehung 5000 ym

"Verfahrweg am Geber pro Motorumdrehung" kann hier direkt nach manueller Berech-
nung eingegeben oder durch Verfahren der Anlage ermittelt werden.

Die "Automatische Ermittlung" ist nur méglich unter dem Menipunkt "Achs-Konfigurati-
on", siehe nachste Abbildung.

Achs-Konfiguration

i O |

Basis Konfiguation | Muster Beispiele

Wen

110 £a.832 i}

. 1 il 6203 [ 6283

O O

I Umdr. Lipndr. mm G
| Geschwindigkeit
-! Beschleunigung

Zusammenstellen der Achse.
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m | 0| x|
Geberdaten |
ALTH 2 b
Anbau
Zahfrichtung [mrrnal _'J - -gt
o

Ubersetzungsverhaltnis zwischen Geber und Mot

" Direkieingabas
& Automatische Ermitthing

€ Vel ahren dar finlage

Verfahweg am Geber pro MoborUmdrehung | B283 ym

Mit Doppelklick auf den Geber 2 "AL1H" kann der "Verfahrweg am Geber pro Motor-
Umdrehung" eingetragen werden. Es besteht die Moglichkeit, den Verfahrweg durch
"Direkteingabe" nach manueller Berechnung einzutragen, durch "Verfahren der Anlage"
oder durch Anwahl "automatische Ermittlung" zu ermitteln. In diesem Beispiel betragt
der "Verfahrweg am Geber pro Motorumdrehung" = 6283 um.
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Beispiel 3: Mehrmotorenbetrieb
Einsatzgebiet: In Applikationen mit mehreren Achsen, die gleiches Abtriebsmoment be-
sitzen und nicht gleichzeitig in Betrieb sind.

An einem Achsmodul kénnen bis zu 3 Motoren angeschlossen werden. Dazu miissen
2 zusatzliche Multigeberkarten in das Achsmodul gesteckt werden, siehe folgende Ab-
bildung. Die Leistung fiir die Motoren wird von dem Achsmodul auf den jeweilig aktiven
Motor umgeschaltet.

(1]

[2]

[3]

[1] Motorgeber 1, Multigeberkarte 1
[2] Motorgeber 2, Multigeberkarte 2
[3] Motorgeber 3 auf Grundgerat
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Geberverwaliung

|
Ej GeberPaal Optionskoran ‘
= It i |l Einztelunpen Einstellargen
5 s B =m0 =S @l
g Motor-Geber
& | | Sweckencober
E Parameter- F' llzh il —
8 e 1)
2| W_uul-mﬁm
Kl 1 i
3} B e o
= 5::,“%? 2} aam
Wl_umlnpm
E
E F J..'\I:.'J-!.....-.
e [
Eﬁ ¥ Gusile lspostion

Geber 1 ist als "Quelle Istposition" flir Parametersatz 1 einzustellen
Geber 2 ist als "Quelle Istposition" fir Parametersatz 2 einzustellen.
Geber 3 ist als "Quelle Istposition" fiir Parametersatz 3 einzustellen.

Die Inbetriebnahme der einzelnen Parametersatze kann nur nacheinander erfolgen und
nur nach jeweils komplett durchlaufener Inbetriebnahme.

Die einzelnen Parametersatze kdnnen Uber Parameter angewahlt werden, siehe hierzu
Parameterbeschreibung im Projektierungshandbuch "Mehrachs-Servoverstarker
MOVIAXIS® MX".
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5.12 PDO-Editor

Aufbau und
Datenfluss

Mit Hilfe des PDO-Editors kdnnen Sie die Prozessdateneinstellung vornehmen.

Uber ein Bussystem wie z. B. einen Feldbus kdnnen Sie Sollwerte wie Geschwindigkeit,
Position als 16-Bit-breite Prozessdaten in den PD-IN-Puffer von MOVIAXIS® schreiben.
Diese Sollwerte konnen Sie in frei definierbaren Anwendereinheiten vorgeben, wie z. B.

« [m/s],
* [mm],
» [Takte / min]

! MOVIAXIS |
1
1 Steuerwort Statuswort :
1 - I
I WO (16 Bit) WO (16 Bit) I
[ W1 (16 Bit) System- W1 (16 Bit) |
I management - !
| W2 (16 Bit) W2 (16 Bit) I
| W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) !
| - LJ 1
I B 1
[ 1
| . !
1.~ PD-IN- _IN- .OUT- .OUT- I
i PD-IN-Puffer PD-IN-Kanal FCB-Pool PD-OUT-Kanal PD-OUT-Puffer |
: WO (16 Bit) DWO (32 Bit) L DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
Dl B 1
Al : .
Konvertierung: Konvertierung: :
1 Anwendereinheiten Systemeinheiten in |
4 : in Systemeinheiten | Anwendereinheiten :
.l !
: W15 (16 Bit) DW15 (32Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) |l
1, : 1
| |
L e
"""""""" Bsp.
PD-IN-Puffer PD-IN-Kanal
WO (16 Bit) DWO (32 Bit)
W1 (16 Bit) —|_|—> low | high Little Endian (Intel Format)
[\
J i
W14 (16 Bit) _,—» low | high Big Endian (Motorola Format)
W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)

57601ade

Bild 96: PDO-Prozessdatenfluss

Diese Prozessdaten werden je nach Konfiguration des nachfolgenden PD-IN-Kanals als
Doppelwort weiterverarbeitet. Die Anwendereinheiten werden in Systemeinheiten um-
gewandelt und an die entsprechenden FCBs weitergegeben, siehe hierzu Bild 96.
MOVIAXIS bietet 16 PD-IN-Kanale an.

Abhangig von der Prozessdaten-Konfiguration kénnen Istwerte wie z. B. Drehzahl und
Position tiber sechzehn 32-Bit-breite PD-OUT-Kanale in Anwendereinheiten umgewan-
delt und Uber 16 Prozessdatenpuffer an das angeschlossene Bussystem Ubertragen
werden.

Informationen Uber den Zustand der Achse wie z. B.
+ "Betriebsbereit",

*  "Motorstillstand",

* "Bremse auf"

kénnen Uber ein Statuswort ebenfalls auf ein Prozessdatenwort des PD-OUT-Puffers
geschrieben werden. Die Informationen kdnnen auch Uber den angeschlossenen Bus
von einer Ubergeordneten Steuerung verarbeitet werden.

Es stehen 4 konfigurierbare Statusworter zur Verfiigung, siehe hierzu Bild 96.
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Parametrierung
der Feldbus-
Schnittstelle

PDO-Editor @

Dieses Beispiel zeigt die Parametrierung einer PROFIBUS-Verbindung zur Drehzahlre-
gelung.

Durch Klicken auf einen IN-Puffer 6ffnet sich dessen Parametrieroberflache. Fir eine
PROFIBUS-Verbindung wird als Datenquelle die Kommunikationsoption gewahlt.

Dieses Beispiel soll mit 3 Prozessdatenwdrtern auskommen:
» FCB-Aktivierung,

+ Rampe,

* Drehzahl.

Damit das Beispiel vorerst ohne PROFIBUS getestet werden kann, wird die Aktualisie-
rung zunachst ausgeschaltet. Die Parametrieroberflache sieht fur diese Einstellungen
folgendermalen aus:

Einstellungen IN-Puffer O A

Grundeinzstelungen
D atenquelle | ommurik ations-Opt = |
Dratenblockbeginm ||:|
Anzahl Datenworte |3
Timeoutzeit [mz] |2D
Aktualiziening _ -
K.onfigurationsfehler |Kein Fehler

PO noch nie empfangen B

CAN

leszage- D |

[rateniibernahme mit Sync |

Endiahesz |

Kommunik ationz-0phon
FOD-ID |D

Adresse des Senders |D

58413ade
Bild 97: Einstellungen IN-Puffer O
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Parametrierung
des Steuerwortes
und der IN-
Prozessdaten

Durch einfaches Klicken auf eines der Steuerworter, in diesem Beispiel Steuerwort 1,
wird die Parametrieroberflache gedffnet und dort das FCB / Instanz-Layout gewahit.

Der IN-Prozessdatenkanal 0 wird mit der SystemgrofRe "Geschwindigkeit", der Kanal 1
mit der SystemgréRe "Beschleunigung"” festgelegt.

y
N 4
Kanal 32-Bit Zugrif SystemgroBe

e oo |EER =] [Geschwindgket =]

— Programmierung des Steu ol I 16 Bit j IBeschIeunigung j
Furiktion Bit 00 IKeine Funktion 02 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 01 IKeine Funktion 03 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furktion Bit 02 IKeine Funktion 04 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 03 IKeine Funktion 05 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 04 IKeine Funktion 06 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 05 IKeine Funktion 07 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 05 IKeine Funktion 08 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 07 IKeine Funktion 09 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 03 IKeine Funktion 10 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furktion Bit 03 IKeine Funktion 1 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 10 I ¥ sine Funktian 12 I 16 Bit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 11 IKeine Funktion 13 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 12 IKeine Funktion 14 I'IE Eit j IUninterpletiert j
Furiktion Bit 13 I ¥ sine Funktian 15 I 16 Bit j IUninterpletiert j
Funktion Bit 14 IKeine Funklion
Funktion Bit 15 IKeine Funklion

58636ade
Bild 98: Einstellungen Steuerwort und IN-Prozessdaten
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Zuweisen des Ein-
gangspuffers an
die Systemgré3en

Parametrierung
der FCBs

Die Worter des IN-Puffers missen im Folgenden dem Steuerwort 1 und den IN-Pro-
zessdaten zugewiesen werden.

In diesem Beispiel wird auf das 1. Wort des IN-Puffers die FCB-Nummer gelegt, auf das
2. Wort die Drehzahl und auf das 3. Wort die Rampe. Per Drag & Drop kénnen die je-
weiligen Worte zugewiesen werden.

Konvertierung in interme

IN-Prozessdateninterface

Systemgrossen
¥ Binareingangex11 ¥ Fehlermeldewote
 E/A-PDOIN1 W Steuerwort 0
 E/A-PDOIN2 W Steuerwort 1

=) % IN-Puffer 0 ptior Mg
0 Myort 0 1} FCE
0 Mort 1| 0 | Instanz
a ¥ Steuerwort 2
¥ IN-Fuffer 1 W Steuerwort 3
¥ IN-Puffer 2 ¥ |N-Prozeszdaten
¥ |M-Puffer 3 1]
W |M-Puffer 4 ':'
¥ IN-Puffer5 .

58414ade
Bild 99: IN-Prozessdaten-Interface, Konvertierung interne Systemgréf3e

Die Parametrieroberflache der FCBs 6ffnet sich durch Klicken auf "FCB". Um die Dreh-
zahlregelung Uber den Feldbus steuern zu kénnen, werden im FCBO05 die Sollwertquel-
len fir die Geschwindigkeits- und Beschleunigungswerte auf Prozessdatenpuffer Kanal
0 bzw. Kanal 1 eingestellit.

A
FCB 05 Drehzahlregelung | FCB 06 Interpol. Drehzahlregelung FCEO7R 4 F X 09 |
| |i=2
|FCB 05 Drehzahlregelung %
| o
Sollwert Geschwindighkeit Quelle ozeszdatenpuffer Kanal 0 [ g
Sollwert Gezchwindigkeit lokal 11 ooo 1 min %
Momentengrenze Quelle iApplikationsgrenze Drehmom_:_]
Momentenarenze lokal !1 00.000 =
Beschleunigung Quele 1Plozessdatenpuffer K.anal 1 _:_]
Bezchleunigung lokal 11 0o 1/min*z
“erzogerung Quelle 1F‘|ozessdatenpuffer Kanal 1 _:_]
‘erzigerung lokal 11 0oo 1/mins
Ruck Quelle iAppIikationsgrenze Ruck _:_]
Fuck lokal [2147483547 1{min's?)
58420ade

Bild 100: Ubersicht FCBs
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Testen der Konfi- Die Parametrierung ist jetzt abgeschlossen und kann getestet werden. Solange die
gurationen Aktualisierung des IN-Puffers ausgeschaltet ist, kdnnen die Worter in der Detailansicht
mit der Tastatur gedndert werden.
W IN-Puffer0
R Mot 0
1000 ok 1
1000 “Wart 2

58637ade
Bild 101: Test der Konfiguration

Sobald die Aktualisierung eingeschaltet wird, siehe Bild 97, werden die Worter automa-
tisch mit den Werten des Busses aktualisiert.

HINWEISE
Beim Neustart des Gerates wird die Aktualisierung automatisch eingeschaltet und
i muss, falls nétig, ausgeschaltet werden.

5.13 Parameterliste

Eine Parameterliste mit Beschreibungen finden Sie im Projektierungshandbuch
"Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX".
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Aligemeine Hinweise -

6 Betrieb

6.1 Allgemeine Hinweise

A GEFAHR!

Gefahrliche Spannungen an Kabeln und Motorklemmen
Tod oder schwere Verletzung durch Stromschlag.

Im eingeschalteten Zustand treten an den Ausgangsklemmen und an den ange-
schlossenen Kabeln und Motorklemmen gefahrliche Spannungen auf. Dies ist auch
dann der Fall, wenn das Geréat gesperrt ist und der Motor stillsteht.

Das Verldéschen der Betriebs-LED ist kein Indikator dafir, dass der Mehrachs-
Servoverstarker MOVIAXIS® MX vom Netz getrennt und spannungslos ist.

Prifen Sie, ob der Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX vom Netz getrennt
ist, bevor Sie die Leistungsklemmen berihren.

Beachten Sie die allgemeinen Sicherheitshinweise in Kapitel 2 sowie die Hinweise
in Kapitel "Elektrische Installation" auf Seite 74.

A GEFAHR!

Quetschgefahr durch unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors.
Tod oder schwere Verletzungen.

Gerateinterne Sicherheitsfunktionen oder mechanisches Blockieren kénnen einen
Motorstillstand zur Folge haben. Die Behebung der Stérungsursache oder ein
Reset kdnnen dazu flhren, dass der Antrieb selbsttatig wieder anlduft

Verhindern Sie unbeabsichtigtes Anlaufen des Motors, z. B. durch Abziehen des
Elektronik-Klemmenblocks X10.

Je nach Anwendung sind zusatzliche Sicherheitsvorkehrungen zur Vermeidung der
Gefahrdung von Mensch und Maschine vorzusehen.

STOPP!

Der Motorausgang des Mehrachs-Servoverstarkers darf nur bei gesperrter Endstufe
geschaltet oder getrennt werden.
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= Anzeigen der Versorgungs- und Achsmodule

6.2 Anzeigen der Versorgungs- und Achsmodule

Betriebsanzeigen der 7-Segment-Anzeige

Mit den zwei 7-Segment-Anzeigen wird der Betriebszustand der Versorgungsmo-
dule und Achsmodule angezeigt.

Alle relevanten Einstellungen und Funktionen zur Inbetriebnahme des Geratever-
bunds befinden sich im Achsmodul. Deshalb sind im Achsmodul mehr Betriebs-
anzeigen realisiert als im Versorgungsmodul. Das Versorgungsmodul besitzt keine
programmierbare Intelligenz.

Reaktionen auf erkannte Fehler und Warnungen finden nur im Achsmodul statt.
Angezeigt werden die Fehler und Warnungen jedoch im Achsmodul und zum Teil
im Versorgungsmodul. Bei einigen Ereignissen werden am Achsmodul andere
Nummern angezeigt als am Versorgungsmodul. Diese Falle sind in der Betriebs-
anzeigen-Tabelle des Versorgungsmoduls markiert.

Die Anzeigen fiir die Achsmodule und Versorgungsmodule werden daher getrennt
beschrieben.

Fehleranzeige der 7-Segment-Anzeige

Der Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX erkennt auftretende Fehler und zeigt
diese als Fehlercode an. Jeder Fehler ist eindeutig definiert durch seinen Fehlercode
und den dazugehorigen Attributen wie

Fehlermeldung mit
zwei 7-Segment-
Anzeigen

Fehler im Versor-
gungsmodul

der Fehlerreaktion,
dem Endzustand nach Ausfiihrung der Fehlerreaktion,
dem Typ der Reset-Reaktion.

Die Fehlercodes werden im Achs- und im Versorgungsmodul als blinkende Zahlenwerte
dargestellt.

Der Fehlercode erscheint in folgender Anzeigeabfolge:

05s 0.25s 10s 0.25s

e

—= —= I

53052AXX

Bild 102: Beispiel: Fehleranzeige des Fehlers 07 am Achsmodul

Zusatzlich zum Fehlercode ist ein "Sub-Fehler-Code" definiert, der eine weitere
Eingrenzung der Fehlerursache ermdglicht. Der "Sub-Fehler-Code" kann Uber die
Kommunikationsverbindung vom Anwender ausgelesen werden.

Je nach Fehlerart und programmierter Reaktion auf einen Fehler kann die Anzeige auf
die statische Betriebsanzeige zurtckspringen.

Fehler im Versorgungsmodul werden an die Achse gemeldet und dort verarbeitet.

Ein Reset wird durch Wegnahme der 24-V-Elektronikversorgung oder tber die Software
erzeugt.
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Fehlerliste

Erlduterung der Begriffe der Fehlerlisten

Begriffe und
Abkiirzungen

P

Bedeutung

Programmierbare Fehlerreaktion

D

WerksmaRig eingestellte Fehlerreaktion

VM
AM

Versorgungsmodul

Achsmodul

ZK

Zwischenkreis

HW
Sw

Hardware

Software

AWE

Anwendereinheit

Bei einem Fehler-Reset legt der Fehler-Endzustand fest, welcher Reset-Typ ausgeflhrt

wird, siehe nachstehende Tabelle.

Fehlerendzustand

Reaktion auf Fehlerquittierung, siehe auch Seite 160

/-

~

Fehler nur anzeigen Warmstart (Fehlercode I6schen)

System wartend

System verriegelt

Warmstart (Fehlercode I6schen)

Systemneustart (Soft-Reset ausfiihren)

System verriegelt

CPU-Reset (CPU-Reset ausfihren)
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Reaktionen auf
Fehlerquittierung

CPU-Reset

Systemneustart

Warmstart

Bei einem CPU-Reset erfolgt ein echter Neustart des Mikro-Controllers sowie der
Firmware. Das Firmware-System wird so gestartet, als ob das Achsmodul neu einge-
schaltet worden wére.

Der Neustart des Systems bewirkt folgendes:

» der Boot-Loader wird aktiv, in der Anzeige erscheint "bQ",

* Referenzpositionen inkrementeller Gebersysteme gehen verloren,

» eventuell vorhandene Feldbus-Schnittstellen werden zurlickgesetzt,
» eventuell vorhandene Steuerungsoptionen werden zuriickgesetzt,

» die Feldbuskommunikation wird unterbrochen,

» die Schnittstelle zwischen Optionen und dem Firmware-System wird neu initialisiert.
Es findet eine neue Boot-Synchronisation zur Feldbus- oder Steuerungsoption statt,

» die Kommunikation Uber die System-CAN-Schnittstellen wird unterbrochen,

» die Verbindung zum Versorgungsmodul wird neu aufsynchronisiert (Hardware-Info-
System),

» die anliegende ,Stérungsmeldung” wird zurlickgesetzt [Bindrausgang = 1, System-
status=01].

Die Bereitmeldung wird nach dem Reset durch die Systemzustandskontrolle je nach
Systemzustand wieder gesetzt.

Bei einem Systemneustart erfolgt kein echter Reset des Mikro-Controllers.
Der Systemneustart bewirkt folgendes:

» die Firmware wird neu gestartet, ohne dass der Boot-Loader aktiv wird (keine Anzei-
ge ,b0“!),

» Referenzpositionen inkrementeller Gebersysteme gehen verloren,
» eventuell vorhandene Feldbus-Schnittstelle sind nicht betroffen,
» eventuell vorhandene Steuerungsoptionen sind nicht betroffen,

» die Schnittstelle zwischen Optionen und dem Firmware-System wird neu initialisiert.
Es findet eine neue Boot-Synchronisation zur Feldbus- oder Steuerungsoption statt,

» die Kommunikation Uber die System-CAN-Schnittstellen wird unterbrochen,

» die Verbindung zum Versorgungsmodul wird neu aufsynchronisiert (Hardware-Info-
System),

» die anliegende ,Stérungsmeldung” wird zurtickgesetzt [Bindrausgang = 1, System-
status=01].

Die Bereitmeldung wird nach dem Reset durch die Systemzustandskontrolle je nach
Systemzustand wieder gesetzt.

Bei einem Warmstart wird nur der Fehlercode zurlickgesetzt.
Der Warmstart bewirkt folgendes:

» das Firmware-System wird nicht neu hochgefahren,

+ alle Referenzpositionen bleiben erhalten,

» es erfolgt keine Unterbrechung der Kommunikation,

» die anliegende ,Stérungsmeldung” wird zurtickgesetzt [Bindrausgang = 1, System-
status =0].
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6.3 Betriebsanzeigen und Fehler am Versorgungsmodul MXP
Tabelle der Anzeigen
Beschreibung Zustand Bemerkung / Aktion ﬁ:ﬁ:'{gg:m
Anzeigen im Normalbetrieb
Betriebsbereit (ready). Kein Fehler/Warnung. U, => 100 V. Nur Zustandsanzeige. -
Anzeigen bei diversen Geratestati
gévéls'?gteﬂrljtr:;s{gga&nung fehlt ein Fehler/Warnung. U, = > 100 V. Netz (iberpriifen. X
Anzeigen Warnungen
I2xt-Vorwarnung Die Auslastung de§ VM hat die Vor- Anwendyng be"zijglich der Aus- =
’ warnschwelle erreicht. lastung Uberprifen.
. - . Anwendung beziglich der Aus-
B Temperaturvorwarnung. gfs;rﬁg:giﬁ,v;|ges VM nahert sich der lastung Uberprifen, Umge- P
= ' bungstemperatur tberprifen.
Tabelle der Fehler
Beschreibung Zustand Bemerkung / Aktion 22;2"3‘:::3
Anzeigen im Fehlerfall
I_I Fehler Brems-Chopper. E:tzizgz?es;g{mpper ist nicht Siehe Fehlerliste der Achsmodule. X
.. |Fehlermeldung durch VM uber I )
;Sr;]lgcer-Spannung U, ist Meldebus bei zu hoher Zwischen- ggﬁt;kﬁggrss#::gung und Bremswider- X
’ kreis-Spannung. P ’
Der Zwischenkreisstrom im VM hat -
n Fehler ZK-Strom zu hoch. |die maximal zuldssige Grenze von ﬁg;e?[?fg?]g bezliglich der Auslastung X
= 250 % Inenn Uberschritten. pruten.
] Fehler I2xt-Uberwachung. Die Auslastung_des VM hat den f\nwen_qung bezuglich der Auslastung X
_l Grenzwert erreicht. Uberpriifen.
. . . Anwendung beziglich der Auslastung
- Fehler Temperaturiiberwa- Die Temperatur des VM hat die A - .
B chung. Abschaltschwelle erreicht. ubgrprufen, Umgebungstemperatur Ober- X
prifen.
][] Fﬁzlezssfhaaqtnnﬂf; \:ﬁ; z%tl Eine gerateinterne Versorgungs- | Angeschlossene Lasten auf Uberstrom )
(|} gerégteintern) spannung ist fehlerhaft. priiffen oder Gerat ist defekt.
|:| Fsglezssfhaaqtnngggﬁ;z%r&I Eine gerateinterne Versorgungs- | Angeschlossene Lasten auf Uberstrom )
_| gerégteintern) spannung ist fehlerhaft. prifen oder Geréat ist defekt.
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6.4 Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA

Tabelle der Anzeigen
‘ Beschreibung ‘ Zustand Bemerkung / Aktion
Anzeigen beim Boot-Vorgang

dG;rlitir?#\;/(:}Ieal(Jgoﬁg)L\?edfn « Status: nicht bereit. « Abwarten, bis Boot-Vorgang beendet ist.
schiedenen Zustinde. um » Endstufe ist gesperrt. » Gerat bleibt in diesem Zustand: Gerat
- - : « Keine Kommunikation méglich. defekt.
betriebsbereit zu werden.
Anzeigen bei diversen Geratestati
Zwischenkreis-Spannung fehlt. Netz Gberprufen.
Versorgungsmodul nicht bereit. Versorgungsmodul Uberprifen.
Achsmodul 24 V oder internes
Schaltnetzteilmodul der Achse 24 V uberprifen oder Gerat defekt.
nicht bereit.
I:I Achsmodul im sicheren Halt. |«  Status: nicht bereit. Sicherheitsfunktion aktiviert.

» Endstufe ist gesperrt.
*  Kommunikation ist moglich.

=2
=]
=
[0]
>
a

Busverbindung tberpriifen.

Synchronisationseinstellung an Gerat und

Steuerung prifen.

* Prozessdateneinstellungen an Gerat und
Steuerung prifen.

* Fehlen eines PDOs Uberpriifen.

Synchronisation mit dem Bus
nicht in Ordnung. Prozessda-
tenverarbeitung ist nicht bereit.

*  Geber werden initialisiert.

Gerét bleibt in diesem Zustand:

* kein Geber ausgewahilt.

+ Parameter "Quelle Ist-Drehzahl" zeigt
einen nicht vorhandenen Geber an.

Die Encoder-Auswertung ist
nicht bereit.

=
-

inkend

Anzeigen bei Initialisierungsvorgidngen (Parameter werden auf Default-Werte zuriickgesetzt)

Grundinitialisierung.

Initialisierung Auslieferungszu-
stand.

Status: nicht bereit.
« Endstufe ist gesperrt. Abwarten, bis Initialisierung beendet ist.
«  Kommunikation ist méglich.

Initialisierung Werkseinstel-
lung.

Initialisierung kundenspezifi-
scher Satz 1.

Initialisierung kundenspezifi-
scher Satz 2.
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‘ Beschreibung

Zustand

Bemerkung / Aktion

Anzeigen im Normalbetrieb

Endstufensperre
Frei
Frei
Frei
[' El n-Regelung

2
i1

Interpolierte n-Regelung

J
-]

M-Regelung

Interpolierte M-Regelung

Lageregelung

Interpolierte Lageregelung

Endschalter (HW u. SW) frei
bzw. anfahren

Referenzfahrt

SHd e85
===

Stopp

]
W

Not-Stopp

Stopp an der Systembegren-
zung

Kurvenscheibe

Synchronlauf

Encoder einmessen

m ':I Halteregelung
E ﬂ Tippbetrieb
Bremsentest

« Endstufe ist gesperrt.

Infos hierzu finden Sie im Kapitel Para-
meterbeschreibung des Projektierungs-
handbuches.

Der Antrieb ist von der Endstufe nicht angesteu-
ert. Die Bremse wird geschlossen, bzw. ohne
Bremse trudelt der Motor aus. Dieser FCB ist
fest angewahlt mit der Klemme DI00. Kann aber
noch von weiteren Quellen zusatzlich angewahlt

werden.

Drehzahlregelung mit internem Rampengenera-
tor.

Drehzahlregelung mit Sollwerten zyklisch tUber
Bus. Der Rampengenerator ist extern angeord-
net z. B. in einer Ubergeordneten Steuerung.

Drehmomentregelung

Drehmomentregelung mit Sollwerten zyklisch
Gber Bus.

Positioniermodus mit internem Rampengenera-
tor.

Positioniermodus mit Sollwerten zyklisch tber
Bus. Der Rampengenerator ist extern angeord-
net z. B. in einer Ubergeordneten Steuerung.

Dieser FCB wird durch die Firmware aktiviert bei
angefahrenem Endschalter.

Der Antrieb fiihrt eine Referenzfahrt aus.

Verzégerung an der Applikationsgrenze. Dieser
FCB wird ebenfalls aktiv, wenn kein anderer
FCB angewahlt ist als der Default FCB.

Verzégerung an der Not Stoppgrenze.

Verzdgerung an der Systemgrenze.

Kurvenscheibe aktiv.

Synchronlauf aktiv.

Kommutieren des Gebers bei Synchronmoto-
ren.

Lageregelung auf Momentanposition.

Tippbetrieb aktiv.

Bremse wird getestet, in dem Drehmoment auf
geschlossenen Zustand gegeben wird.
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Tabelle der Fehler
HINWEISE
Im Rahmen der angezeigten Fehlercodes ist ein Anzeigen von Fehlercodes und
° Sub-Fehlercodes moglich, die in der folgenden Liste nicht aufgelistet sind. In diesem
1 Fall nehmen Sie bitte Kontakt mit der Firma SEW-EURODRIVE auf.
Ein "P" in der Spalte "Fehlerreaktion" bedeutet, dass die Reaktion programmierbar ist.
In der Spalte "Fehlerreaktion" ist die werksmaRig eingestellte Fehlerreaktion aufgelistet.
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern Bindraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (gil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Kein Fehler
(Diese Anzeige Bereit = 1
ist eigentlich eine (abhangig
00 Betriebsanzeige - -—- -—- - von System-
-> siehe zustand)
Betriebs- Stérung = 1
anzeigen)
- *  Ausgangskurzschluss System war- o
01 ;fg‘:ﬁ!: »Uber- *  zu groRer Motor Endstufensperre |tend ja ggztn_ l 0
+ defekte Endstufe Warmstart 9
Der Fehler ist eine weitere Art des
Uberstroms, gemessen an der Kol-
lektor-Emitter-Spannung an der End- System war- .
02 Fehler ,UCE- « stufe. Die mogliche Fehlerursache ist Endstufensperre tend ja Be..re't - 1
Uberwachung Stoérung =0
mit dem Fehler 01 identisch. Die Warmstart
Unterscheidung dient nur zu internen
Zwecken.
Erdschluss System verrie-
03 Fehler ,Erd- * in der Motorzuleitung Endstufensperre gelt ia Bereit=0
schluss* * im Umrichter p System-Neu- J Stérung =0
* im Motor start
Fehlermeldung durch VM uber Mel-
debus.
+ generatorische Leistung zu grof
Fehler ,Brems- » Bremswiderstandskreis unterbro- System war- _ Bereit = 1
04 Chopper® chen Endstufensperre |tend ja Stérung = 0
PP *  Kurzschluss im Bremswider- Warmstart 9
standskreis
* Bremswiderstand zu hochohmig
*  Brems-Chopper defekt
Fehler - Timeout- Die Verbindung zwischen Versor- Sé/;tem verrie- Bereit = 0
05 o gungsmodul und Achsmodul tber Endstufensperre 9 ja . -
Meldebus System-Neu- Stoérung =0
den Meldebus wurde unterbrochen start
Die Verbindungsunterbrechung Mel-
01
debus
Meldebus-Timeout-Flag nicht riick-
02
setzbar
Fehlermeldung durch VM iber Mel-
06 Fehler ,Netzpha- debus. Nur anzeigen (D), = i Bereit = 0
senausfall” Es wurde festgestellt, dass eine Netz-|(P) J Stérung =0
phase fehlt.
. Fehlermeldung durch VM uber Mel- System war- o
07 Febler ,U-Zwi- debus bei zu hoher Zwischenkreis-  Endstufensperre tend ja Bereit = 1
schenkreis Stérung =0
Spannung Warmstart
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Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Fehler Dreh- Die aktivierbare Drehzahl-Uberwa- System war-
ey chung hat eine unzulassige Abwei- | Endstufensperre Y . Bereit = 1
08 zahl-Uberwa- . tend ja . _
p chung zwischen Soll- und Ist- (D), (P) Stoérung =0
chung Warmstart
Drehzahl erkannt
01 Motorische Drehzahl-Uberwachung
02 Generatorische Drehzahl-Uberwa-
chung
Systemgrenze Ist-Drehzahl tber-
03 )
schritten
Die Temperatur des AM hat die
) Abschaltschwelle erreicht bzw. tber-
Fehler ,Ubertem- schritten. Mogliche Griinde: Stillsetzen mit Not- System war- Bereit = 1
1" peratur® Achsmo- * zu hohe Umgebungstemperatur |stop-Verzdgerung tend ja Stérung = 0
dul »  Luftkonvektion unglinstig-Lifter (D), (P) Warmstart 9
defekt
* mittlere Auslastung zu hoch.
01 Grenze Kihlkérpertemperatur Gber-
schritten.
+ Keine Bremse angeschlossen
* Bremsleitung wird im eingeschal-
teten Zustand getrennt
» Uberlastung durch Uber- .
) strom>2A (F13 hat Prioritat) System verrie- _
12 Fehler "Brem- +  Uberlastung durch zu haufiges  Endstufensperre gelt ja Bereit =9
senausgang Zuschalten (ca. >0,5Hz) System-Neu- Stérung =0
.. start
Die Uberwachung ist nur bei Parame-
tereinstellung "Bremse vorhanden”
und "Bremse geschlossen" in Funk-
tion.
01 Bremsenausgang
Die Bremsenversorgungsspannung
liegt auerhalb der Toleranz von System verrie-
Fehler Versor- +10/- 0%. Die Uberwachung ist nur glt Bereit = 0
13 " « bei Parametereinstellung "Bremse Endstufensperre 9 ja . _
gung Bremse " " System-Neu- Stoérung =0
vorhanden" und "Bremse geschlos- start
sen" sowie nur bei CMP und DS
Motoren in Funktion.
01 Versorgungsspannung Bremse
System verrie-
“ Es liegt ein Fehler des Resolvers gelt . Bereit=0
14 Fehler ,Resolver oder der Resolverauswertung vor. Endstufensperre System-Neu- a Stérung =0
start
01  Drahtbrucherkennung Resolver
02 Emulationsfehler Resolver (zu hohe
Drehzahl)
Unzulassiger Winkel wahrend der
19 o
Kalibrierung
. System verrie-
15 ;i@%g;:ﬁng_ Es liegt ein Fehler in der Prifsumme Endstufensperre gelt ia Bereit = 0
omp der Hiperface-Signale vor. P System-Neu- ! Stérung =0
Check
start
Sekundlicher Vergleich der Absolut-
01 position des Gebers (lber Hiperface
Parameterkanal) mit der inkrementel-
len Position der Achse.
02 Gebertyp unbekannt
Geber meldet internen Fehler.
Der Fehlercode wird wie folgt gebil-
32 det: [angezeigter Wert] - 32. Dieser
Fehlercode kann beim Hersteller des
Gebers nachgefragt werden.
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Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
System verrie-
16 Fehler "Inbetrleb- Fehler bei der Inbetriebnahme Endstufensperre gelt ja Be__relt = 9
nahme System-Neu- Stoérung =0
start

Nenner der Polpaarzahl des Resol-
vers ist ungleich 1

Zahler der Polpaarzahl des Resolvers
ist zu groR®

01

02

Zahler der Polpaarzahl des Resolvers
03 : .
ist zu klein, d.h. null

Nenner der Emulationsstrichzahl fir

04 Resolver ist ungleich 1

Zahler der Emulationsstrichzahl fiir
05 . .

Resolver ist zu klein

Zahler der Emulationsstrichzahl fiir
06 .

Resolver ist zu grof

Zahler der Emulationsstrichzahl fiir
07 . - >

Resolver ist keine Zweierpotenz

Nenner der Emulationsstrichzahl fur
08 ) : ;

Sinusgeber ist ungleich 1

Zahler der Emulationsstrichzahl fiir
09 : ;

Sinusgeber zu klein

Zahler der Emulationsstrichzahl fiir
10 :

Sinusgeber zu gro3
1 Zahler der Emulationsstrichzahl fiir

Sinusgeber ist keine Zweierpotenz
512 Ungultiger Motortyp in Betrieb

genommen

513 Eingestellte Stromgrenze uberschrei-
tet den Maximalstrom der Achse

Eingestellte Stromgrenze ist kleiner
514  |als der Nennmagnetisierungsstrom
des Motors

CFC: Faktor zur Berechnung des g-

515 Stromes nicht darstellbar

Unzulassige PWM-Frequenz
parametriert

Parameter "Enddrehzahl Flussta-
517  |belle" auRerhalb des zulassigen
Bereiches

Parameter "Endfluss Id-Tabelle"

516

518 aulerhalb des zulassigen Bereiches

519 Endstufenfreigabe ohne gliltige
Motorinbetriebnahme angefordert

520 Motorinbetriebnahme bei freigegebe-
ner Endstufe nicht moglich

521 Faktor fur Drehmomentgrenze kann
nicht dargestellt werden (A)

522 Faktor fur Drehmomentgrenze kann

nicht dargestellt werden (B)

530  Maximaler Motorstrom falsch para-
metriert
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Fehler-
code

Fehlermeldung Sub-
Fehler-
Code

1024

Mogliche Fehlerursache

NV-Speicher-Parameter des Gerate-
Nennstromes ist groRRer als der NV-
Speicher-Parameter des Strom-
Messbereichs

Fehlerreaktion

(P = program-
mierbar,

D = Default-Reak-
tion)

Fehlerend-
zustand /
Reset-Type

Spei-
chern
auf
History

Meldung
Binaraus-
gange (giil-
tig fiir
Default-
Reaktion)

1025

1026

NV-Speicher-Parameter des Strom-
Messbereichs ist Null

NV-Speicher-Parameter des Strom-
Messbereichs ist Null

1027

1028

NV-Speicher-Parameter des Strom-
Messbereichs ist zu grof3

Systemgrenzen flr Drehzahl sind
groRer als max. mogliche Drehzahl

1029

Applikationsgrenzen fiir Drehzahl
sind groRer als max. mogliche Dreh-
zahl

1032

CFC: Kein Absolutwertgeber als
Motorgeber bei Synchronmotoren
verwendet

1033

Positionsbereich im Positionserfas-
sungs-Modus "ohne Uberlaufzahler"
Uberschritten

1034

1035

1036

FCB Doppelantrieb: Schleppfehler-
fensteranpassung darf nicht kleiner
sein als "normales" Schleppfehler-

fenster

FCB Doppelantrieb: Schleppfehler-
fenster darf nicht kleiner sein als die
Anpassungsschwelle

Modulo-Referenz Offset liegt aulRer-
halb der Modulo-Begrenzung

1037

Interner Rech-

17 nerfehler (Traps)

Interner Soft-

18 ware-Fehler

Positionswerte der Software; End-
schalter vertauscht, positiv < negativ

Es wurde durch die CPU ein interner
Fehler erkannt

Es wurde in der Software ein unzu-
lassiger Zustand erkannt.

Endstufensperre

Endstufensperre

System verrie-
gelt/ CPU-
Reset

System verrie-
gelt
System-Neu-
start

ja

Bereit = 0
Stérung =0

Bereit = 0
Stoérung =0

66

FCB-Position Control: Zielvorgabe in
AWE auferhalb des in AWE erlaub-
ten Bereiches

67

FCB-Position Control: Zielvorgabe in
AWE flhrt zu einem Zieliberlauf in
SYS-Einheiten

68

69
70-78

FCB-Position Control: ModuloMin >
ModuloMax

Zeitverletzung im Task-System
Fehler im Knet-Treiber
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Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
System verrie-
Prozessdaten- . . . gelt . Bereit =0
19 fehler Prozessdaten sind nicht plausibel Endstufensperre System-Neu- ja Stérung = 0
start
Prozessdaten: Negatives Maximal-
01
Moment angegeben
Prozessdaten: Positives Minimal-
02
Moment angegeben
Prozessdaten: Negative motorische
03
Drehmomentgrenze angegeben
Prozessdaten: Negative generatori-
04
sche Drehmomentgrenze angegeben
05 Prozessdaten: Drehmomentgrenze
fir Quadrant 1 ist negativ
06 Prozessdaten: Drehmomentgrenze
fur Quadrant 2 ist negativ
07 Prozessdaten: Drehmomentgrenze
fir Quadrant 3 ist negativ
08 Prozessdaten: Drehmomentgrenze
fur Quadrant 4 ist negativ
09 Momentenregelung: Maximaldreh-
zahl < als Minimal-Drehzahl
10 Lageregelung: Betrag der Maximal-
drehzahl <0
1" Lageregelung: Maximaldrehzahl < 0
12 Lageregelung: Minimal-Drehzahl > 0
13 Prozessdaten: Negative Beschleuni-
gung angeben
14 Prozessdaten: Negative Verzdge-
rung angeben
15 Prozessdaten: Negativen Ruck ange-
ben
FCB-Nummer und FCB-Instanz-Kom-
16 g L .
bination existiert nicht
Zielposition auRerhalb des Endschal-
17 .
terbereiches
Die vorgegebene Schleppfehler- System war- o
20 Schleppfehlgr grenze beim Kurvenscheibenmodus |Endstufensperre tend ja Be__relt 1
Kurvenscheibe I, ) Stérung =0
wurde uberschritten Warmstart
01 CAM: Schleppfehler Kurvenscheibe
Die vorgegebene Schleppfehler- System war- o
21 Sgh'eggft?ifg grenze beim Doppelantriebmodus Endstufensperre |tend ja ggﬁj; l 0
pp "Engel" wurde uberschritten Warmstart 9
01 FCB-Doppelantrieb: Schleppfehler in
der Anpassungsphase
02 FCB-Doppelantrieb: Schleppfehler im

Normalbetrieb
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Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA — -
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Fehler ,Nicht- Beim Zugriff auf den nichtflichtigen Sé/;tem verrie- Bereit = 0
25 flichtiger Para- Parameterspeicher wurde ein Fehler Endstufensperre 9 ja . _
. « System-Neu- Stoérung =0
meterspeicher erkannt
start
Fehler beim Einlesen der Daten vom
nichtfliichtigen Speicher. Die Daten
03 kénnen nicht verwendet werden, weil
eine Kennung oder eine Priifsumme
fehlerhaft ist.
04 Initialisierungsfehler des Speicher-
systems.
Der Festwertspeicher enthalt ungul-
05 -
tige Daten.
Der Festwertspeicher enthalt inkom-
06 patible Daten eines anderen Gerates
(bei austauschbaren Datenspeichern)
Fehler ,Externe Es wurde Uber eine binare Eingangs- StlIIsetzen__mlt Not-|System war- . Bereit = 1
26 Klemme* klemme ein Fehler gemeldet stoppverzogerung  tend a Stoérung =0
) (D), (P) Warmstart
01 Fehler externe Klemme
Ein bzw. beide Endschalter kénnen Svstem war-
27 Fehler ,End- an den darauf programmierten Ein-  Stillsetzen mit Not- te)rl1d ia Bereit = 1
schalter” gangsklemmen oder im Steuerwort  |stoppverzégerung J Stérung =0
: Warmstart
nicht erkannt werden
Beide Endschalter fehlen oder Draht-
01
bruch
02 Endschalter vertauscht
Fehler Time-out Die Prozessdaten-Kommunikation ist StlIIs_etzgn mit .. System war- . Bereit = 1
e Prozessdaten unterbrochen Applikationsverzo- tend Ja Stoérung =0
’ gerung (D), (P) Warmstart
01 Fehler Feldbus Time-out
Fehler ,HW-End- Hardware-Endschalter beim Positio- | oulsetzen mit Not- System war- ) Bereit = 1
29 schalter angefah- nieren angefahren stoppverzdgerung |tend ja Stérung = 0
ren” 9 D), (P) Warmstart 9
01 Rechter Endschalter angefahren
02 Linker Endschalter angefahren
Fehler “Verzége- Der Antrieb kam nlc_ht |nnerhalb_ der System war- _ Bereit = 1
30 ) A vorgegebenen Verzégerungszeit zum |Endstufensperre  tend ja . _
rungs-Timeout . Stoérung =0
Stillstand Warmstart
01 Zeituberschreitung Stopprampe
02 ZeitUberschreitung Stopp an Applika-
tionsgrenze
03 Zeitlberschreitung Stopp an System-
grenze
04 Zeituberschreitung Notstopp-Rampe
Fehler ,Tempera- Ubertem_peratursensor (KTY/TF/TH) ,Keine Reaktion* |Keine Reak- . Bereit = 1
31 « des Antriebes zum Motorschutz hat . ja .. _
turschutz Motor’ - (D), (P) tion Storung = 1
ausgeldst
01 Drahtbruch Motortemperaturfuhler
erkannt
02 Kurzschluss Motortemperaturfihler
erkannt
03  |Ubertemperatur Motor KTY
Ubertemperatur Motor (Synchronmo-
04
tor-Modell)
05 | Ubertemperatur Motor (TF/TH)
06 Ubertemperatur Motor 12t-Modell
07 AD-Wandlung wurde nicht ausgefiihrt
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- ~ Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
32 Frei
System verrie-
Fehler ,VM-Boot- Das Versorgungsmodul (VM) ist noch gelt . Bereit =0
33 Timeout® nicht oder nicht mehr bereit. Endstufensperre System-Neu- a Stoérung =0
start
34 Frei
35 Frei
Fehler ,Schlepp- Bei Synchronlauf wurde ein vorgege- System war- Bereit = 1
36 abstand Syn- bener, maximal zulassiger Schlepp- |Endstufensperre |tend ja Stérung = 0
chronlauf* abstand uberschritten Warmstart 9
01 FCB Synchronlauf: Schleppfehler
e . . : System verrie- o
37 Fehler ,,Sy“stem- Zeltuberschrelturjg beim rechnerinter- Endstufensperre  gelt/ CPU- ja Bgrelt = 9
Watchdog nen Watchdog-Timer Reset Stoérung =0
Stillsetzen mit
Fehler ,Techno- L . . Applikationsbe- System war- Bereit = 1
38 : : « Fehler in einer Technologiefunktion tend " _
logiefunktionen grenzungen, pro- Stérung =0
. Warmstart
grammierbar
Nockenfunktion: Schaltpunkt mit
01 negativer Flanke < positiver Flanke ja
eingetragen
02 Nockenfunktion: Kommando-Uber- i
lauf Schaltpunktverarbeitung J
System verrie-
39 Fehler ,Refe- Bei der Referenzfahrt ist ein Fehler |Endstufensperre | gelt Ja Bereit = 0
renzfahrt* aufgetreten (D), (P) System-Neu- Stérung =0
start
01 FCB Referenzfahrt: Zeitiiberschrei-
tung bei der Suche des Nullimpulses
FCB Referenzfahrt: Hardware-End-
02
schalter vor Ref.nocken
03 FCB Referenzfahrt: Hardware-End-
schalter und Ref.nocken nicht biindig
FCB Referenzfahrt: Fir TypO muss
04 - A -
referenzieren auf ZP gewahlt sein
29 FCB Referenzfahrt: Referenzfahrtyp
wurde wahrend Fahrt geandert
. o o ) System verrie-
Fehler ,Boot- Die Synchromsatl(_)n mit einer Opti- gelt _ Bereit = 0
40 Synchronisation® onskarte konnte nicht ordnungsge- |Endstufensperre System-Neu- ja Stérung = 0
y mal ausgefihrt werden st);rt 9
Fehler ,Watch- Die Verbindung zwischen Haupt- und Sé/;tem verrie- Bereit = 0
41 dog-Timer zu Optionskartenrechner besteht nicht  Endstufensperre 9 ja . -
- System-Neu- Stoérung =0
Option mehr
start
02 Zu viele Optionen insgesamt oder zu
viele Optionen von einer Sorte
Zwei Optionen mit gleichem Adress-
07
Wahlschalter gefunden
08 CRC-Fehler XIA11A
09 Watchdog auf XIA11A aufgetreten
13 Watchdog-Fehler auf CP923X
14 Timeout beim Optionsbuszugriff
15 Fehler-Interrupt, fir den keine Ursa-

che ermittelt werden konnte
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Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA — -
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Bei der Positionierung wurde ein vor-
gegebener, maximal zulassiger
Schleppabstand Uiberschritten
» Drehgeber falsch angeschlossen
Fehler ,Schlepp- * Beschleunigungsrampen zu kurz System war- Bereit = 1
42 abstand Positio- * P-Anteil des Positionsreglers zu |Endstufensperre |tend ja e _
h . ) Stérung =0
nierung klein Warmstart
» Drehzahlregler falsch paramet-
riert
»  Wert fiir Schleppfehlertoleranz zu
klein
01 FCB Positionierung: Schleppfehler
Fehler Remote- Wahrend der Steuerung uber eine Stillsetzen mit System war- Bereit = 1
43 ) N serielle Schnittstelle ist eine Unter-  Applikations- tend ja . _
Timeout ; Stérung =0
brechung eingetreten begrenzungen Warmstart
01 FCB Tippbetrieb: Kommunikations-
Timeout bei Richtungssteuerung
System war- o
44 Fehler ,:‘Ixt-Aus- Der Umrichter wurde Uberlastet Endstufensperre tend ja B?‘."B't - 1
lastung Stoérung =0
Warmstart
01 Ixt-Stromgrenze kleiner als der erfor-
derliche d-Strom
Grenze Chip-Temperaturhub tber-
02 h
schritten
03 Grenze Chip-Temperatur tberschrit-
ten
Grenze el.-mech. Auslastung uber-
04 h
schritten
05 Kurzschluss des Fuhlers erkannt
06 Motorstrom-Grenziiberschreitung
07 AD-Wandlung wurde nicht ausgefiihrt
) e System verrie- o
45 thle_r _,,Syste“m- Fehler bei der Initialisierung des Sys- Endstufensperre  gelt/ CPU- ja Bgrelt = 9
Initialisierung tems Stoérung =0
Reset
01 Die gemessenen Strom-Offsets lie-
gen aullerhalb der zul. Grenzwerte
Bei der CRC-Bildung firr die Firm-
02 .
ware trat ein Fehler auf
03 Datenbusfehler bei RAM-Test
04 Adress-Busfehler bei RAM-Test
05 Speicherzellenfehler bei RAM-Test
Fehler "Timeout Die Kommunikation tiber SBUS#2 ist Stlsetzen mit Systemwar- go oy 4
46 " Applikations- tend ja . -
SBUS #2 unterbrochen Stoérung =0
begrenzungen [P] \Warmstart
01 Timeout CANopen CAN2
System verrie-| .
Fehler Versor- Fehler in der 24-V-Versorgungsspan- gelt Ja, wenn Bereit =0
50 gungsspannung Endstufensperre System |, _
24V nung System-Neu- bereit Stérung =0
start
01 Signale 24 V fehlerhaft oder Schalt-
netzteilmodul fehlerhaft
Fehler ,Software- Wahrend der Positionierung wurde StlIIsetze_r_1 mit Not-| System war- Bereit = 1
51 « . stopverzdégerung |tend Ja . _
Endschalter ein Software-Endschalter angefahren Stoérung =0
(D), (P) Warmstart
Es wurde der rechte Software-End-
01
schalter angefahren
02 Es wurde der linke Software-End-

schalter angefahren
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- ~ Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Bei der Kontrolle des Programm- System verrie-
Fehler ,CRC- Codes von Flash in Code-RAM bzw. gelt . Bereit =0
53 Flash® Resolver-DSP trat ein CRC-Fehler Endstufensperre System-Neu- a Stoérung =0
auf. start
01 CRC-Fehler in Flash EEPROM Sek-
tion "Initial Boot Loader"
54 Frei
. . . System verrie- .
Fehler ,FPGA- Interner Fehler im Logik-Baustein . Bereit =0
55 Konfiguration* (FPGA) Endstufensperre gelt/ CPU- B sigrung =0
. System verrie- .
Fehler ,Externes Interner Fehler im externen RAM- . Bereit =0
56 RAM" Baustein Endstufensperre gReIt / CPU- ja Stérung = 0
eset
01 Asynchrones DRAM read&write
check error
System verrie-
Fehler ,TTL- . gelt . Bereit=0
57 Encoder* Fehler im TTL-Encoder Endstufensperre System-Neu- ja Stérung = 0
start
01 TTL-Geber: Drahtbruch
02 TTL-Geber: Emulationsfehler (zu
hohe Drehzahl)
19 TTL-Geber: Unzulassiger Winkel
wahrend der Kalibrierung
TTL-Geber: Amplitudenkontrolle ist
512
fehlgeschlagen
513 | TTL-Geber: EPLD meldet Fehler
. System verrie-
58 Eehl_er »Sinus- Fehler in der Sinus-/Cosinus-Geber gelt . Bereit = 0
osinus-Enco- A t Endstufensperre System-N ja St5 =0
der® uswertung ystem-Neu- orung =
start
01 Sinus-/Cosinus-Geber: Drahtbrucher-
kennung
02 Sinus-/Cosinus-Geber: Emulations-
fehler (zu hohe Drehzahl)
19 Sinus-/Cosinus-Geber: Unzulassiger
Winkel wahrend der Kalibrierung
512 Sinus-/Cosinus-Geber: Amplituden-
kontrolle ist fehlgeschlagen
514 Sinus-/Cosinus-Geber: Quadranten-

kontrolle ist fehlgeschlagen
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~

Fehler-
code

59

Fehlermeldung

Fehler ,HIPER-
FACE-Encoder*

Sub-
Fehler-
Code

01

Mogliche Fehlerursache

Fehler des Hiperface-Gebers oder
der Hiperface-Auswertung

Hiperface-Geber: Quadrantenkont-
rolle ist fehlgeschlagen

Fehlerreaktion

(P = program-
mierbar,

D = Default-Reak-
tion)

Stillsetzen mit Not-
stopverzdgerung

Fehlerend-
zustand /
Reset-Type

System war-
tend
Warmstart

Spei-
chern
auf
History

Meldung
Binaraus-
gange (giil-
tig fiir
Default-
Reaktion)

Bereit = 1
Stérung =0

02

16

Hiperface-Geber: Spurwinkeloffset ist
nicht korrekt

Hiperface-Geber: Geber antwortet
nicht bei Kommunikation

64

128

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Typ lesen

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Status lesen

192

256

320

384

448

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Seriennummer lesen

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Initialisierung absolute
Position

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Re-Initialisierung absolute
Position

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Uberprifung absolute Posi-
tion

Hiperface-Geber: Kommunikations-
fehler bei Schreiben der Position

60

Fehler ,DSP
Communication*

01

Fehler beim Flashen des DSP

Fehler DSP JTAG-Comm: Keine
JTAG-Verbindung

Endstufensperre

System verrie-
gelt
System-Neu-
start

ja

Bereit = 0
Stérung =0

66

Fehler Prozess-
daten-Konfigura-
tion

10001

Fehler Prozessdaten-Konfiguration

Die Prozessdaten-Konfiguration
wurde geandert. Das gesamte Pro-
zessdatensubsystem muss einfach
mittels eines Umrichterresets neu
gestartet werden.

Ein auf CAN konfiguriertes PDO hat
eine ID, die im vom SBUS fiir Para-
metrierung genutzten Bereich
(0x200-0x3ff und 0x600-0x7ff) liegt.

Stillsetzen mit Not-
stopverzdgerung

System verrie-
gelt
System-Neu-
start

Bereit = 0
Stérung =0

10002

10003

10004

10005

10008

Ein auf CAN konfiguriertes PDO hat
eine ID, die im vom CANopen flir
Parametrierung genutzten Bereich
(0x580-0x67f) liegt.

Ein auf CAN konfiguriertes PDO soll
mehr als 4 PD Ubertragen. Fiir CAN
sind nur 0..4 PD mdglich.

Zwei oder mehr auf den gleichen
CAN-Bus konfigurierte PDOs benut-
zen die gleiche ID.

Zwei auf den gleichen CAN-Bus kon-
figurierte PDOs benutzen die gleiche
ID.

Fur ein auf CAN konfiguriertes PDO
wurde ein unglltiger Transmission-
Mode vorgegeben.
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- ~ Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA

Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
20001 tI;c;nfigurations-Koanikt mit dem Mas-
Ein Input-PDO dessen Timeoutzeit
Fehler PDO nicht auf 0, dass nicht ,Offline” Stillsetzen mit System war- Bereit = 1
67 Timeou"t“ geschaltet ist und das bereits einmal |Applikationsverz6- tend ja Stérung = 0
empfangen wurde, hat seine Time- | gerung (D), (P) Warmstart 9
outzeit Uberschritten
0 PDO 0
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 PDO 10
1" PDO 11
12 PDO 12
13 PDO 13
14 PDO 14
15 PDO 15
Fehler “Externe Stillsetzen mit Not- System war- . Bereit = 1
68 Synchronisation® stopverzdgerung tend a Stoérung =0
Warmstart
Zeitlimit fir das erwartete Synch.-Sig-
01 . .
nal Uberschritten
02 Synchronisation verloren, Sync.-Peri-
ode aufRerhalb des Toleranzbereichs
Kein Aufsynchronisieren auf Sync.-
03 ) g
Signal méglich
Periodendauer des Sync.-Signals ist
04 nicht ein ganzes Vielfaches der Perio-
dendauer des PDO-Systems
Zeitlimit fur Synchronisationssignal
05 - .
Uberschritten
Synchronisation verloren, Perioden-
06 dauer des Synchronisationssignals
ungliltig
07 Keine Aufsynchronisation auf das
Synchronisationssignal moglich
08 Periodendauer der Systemperiode ist
zu klein
09 Periodendauer der Systemperiode ist
zu grof}
10 Periodendauer der Systemperiode ist
kein Vielfaches der Basisperiode
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Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA — -
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
69 Esrﬁlebt;/eonnelvr?\r- Motortemperatur hat die einstellbare Keine Reaktion, | ia Bereit = 1
9 " Vorwarnschwelle uUberschritten nur Anzeige ! Stérung = 1
peratur Motor’
Thermischer Motorschutz: Vorwar-
01 nung ausgeldst durch KTY-Tempera-
tur
Thermischer Motorschutz: Vorwar-
02 nung ausgeldst durch Synchronmo-
tormodell-Temperatur
03 Thermischer Motorschutz: Warn-
schwelle 12t-Modell Giberschritten
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde die_!:eh- Keine Reaktion, .
70 " lermeldung eines fremden Gerates A P ja
meldewort 0 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 0
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde die_Feh- Keine Reaktion, .
71 N lermeldung eines fremden Gerates A PR ja
meldewort 1 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 1
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde die_Feh- Keine Reaktion, .
72 " lermeldung eines fremden Gerates A PR ja
meldewort 2 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 2
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde die_Feh- Keine Reaktion, .
73 N lermeldung eines fremden Gerates A PR ja
meldewort 3 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 3
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde dle_Feh- Keine Reaktion,
74 " lermeldung eines fremden Gerates AP
meldewort 4 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 4
Fehler "Fehler- Im Fehlermel_dewort wurde dle_Feh- Keine Reaktion, .
75 " lermeldung eines fremden Gerates AP ja
meldewort 5 nur Anzeige
erkannt
01 Meldung Fehlerkontrollwort 5
76 Fehler: In_teIIl!- MOVI-PLC-Fehler Keine Re_aktlon, _________ ja
gente Option nur Anzeige
77 Frei
78 Frei
79 Frei
80 Frei
Fehler ,Zwi- Der Zwischenkreisstrom im VM hat System war- Bereit = 1
81 schenkreisiiber- die maximal zulassige Grenze von Endstufensperre |tend ja Stérung = 0
strom VM* 250% Inenn Uberschritten. Warmstart o
01 VM: Zwischenkreisstrom zu hoch
2yt-
82 ﬁngniranghnugn"l xt Die Auslastung des VM hat die Vor-  Keine Reaktion | ia Bereit = 1
VM 9 warnschwelle erreicht (D), (P) ! Stoérung = 1
01 VM: Vorwarnung Ixt-Auslastung
- Die Auslastung des VM hat die Stillsetzen mit Not- System war- .
2yt - =
83 \',:Vzr;ﬁ: r’]'l )it/'\l;IJPer Abschaltschwelle erreicht bzw. Uiber- |stoppverzégerung tend ja ggﬁj; l 0
9 schritten (D) Warmstart 9
01 VM: Fehler Ixt-Auslastung
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- ~ Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
Fehlermeldung durch VM uber Hard-
ware-Info-System. Der Brems-
Fehler Brems- Chopper im VM ist nicht betriebsbe- System war- . Bereit = 1

84 . . Endstufensperre |tend ja e _

Chopper auf AM reit, ausgeldst durch BRC-Kurz- Stérung =0
2 Warmstart
schluss-Uberwachung oder
Uberwachung der Treiberspannung
01 VM: Fehler Brems-Chopper
Vorwarnung

85 “Temperatur- Die Temperatur des VM nahert sich  Keine Reaktion | ia Bereit = 1
Uberwachung der Abschaltschwelle (D), (P) ) Stérung = 1
VM”

01 VM: Temperaturvorwarnung
- . Die Temperatur des VM hat die Stillsetzen mit Not- System war- o

86 Fz:li: r,,\tik)ﬁrtem Abschaltschwelle erreicht bzw. Uiber- |stoppverzégerung tend ja ggri';_ l 0

P schritten. (D) Warmstart 9
01 VM: Temperaturfehler
Vorwarnung Die Auslastung des im VM eingebau-

87 LAuslastung ten Bremswiderstand hat die Vor- Keine Reaktion | ia Bereit = 1
Bremswider- warnschwelle erreicht (betrifft nur (D), (P) J Storung = 1
stand in VM* 10kW Ausfiihrung)

01 VM: Ixt-Vorwarnung Bremswider-
stand
Die Auslastung des im VM eingebau-
Fehler ,Auslas- ten Bremswiderstandes hat die Stillsetzen mit Not- System war- Bereit = 1

88 tung Bremswi- Abschaltschwelle erreicht bzw. tUber- |stoppverzégerung tend ja Stérung = 0

derstand in VM* schritten (betrifft nur 10 kW Ausfih- (D) Warmstart 9
rung)
01 Ixt-Auslastungsfehler Bremswider-
stand des VM
89 Fehler "Schalt- . . . . Bereit = 1
netzteil VM" Fehler Schaltnetzteil VM Keine Reaktion | --------- ja Stérung = 1
01 Mindestens eine der Versorgungs-
spannungen im VM fehlt
Warnung ,VM
\Zlg:gg,pi?]nlﬁmvgisré 24-V-Elektronikversorgung liegt unter Bereit = 1

91 orgung’, 17 V -> Keine Fehlermeldung fir die |Keine Reaktion  |=-----m-- ja reit =1
nur im Versor- Achse Il Stérung = 1
gungsmodul v
angezeigt

01 24-V-Elektronikversorgung zu niedrig
92 Frei
93 Frei
Fehler "Gerate- Im Block der Geratekonfigurationsda- Sé/;tem verrie- Bereit = 0
94 konfigurationsda- ten ist bei der Prifung in der Reset- | Endstufensperre 9 ja . _
" - System-Neu- Stérung =0
ten Phase ein Fehler aufgetreten start
01 Geratekonfigurationsdaten: Prifsum-
menfehler
95 Frei
96 Frei
System verrie-
Fehler "Parame- Ein Parametersatz konnte nicht feh- gelt . Bereit =0
97 tersatz kopieren" lerfrei kopiert werden Endstufensperre System-Neu- a Stoérung =0
start
01 Abbruch des Downloads eines Para-
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metersatzes in das Gerat
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Betriebsanzeigen und Fehler am Achsmodul MXA — -
Fehler- |Fehlermeldung Sub- Mogliche Fehlerursache Fehlerreaktion Fehlerend- |Spei- Meldung
code Fehler- (P = program- zustand / chern | Binaraus-
Code mierbar, Reset-Type |auf gange (giil-
D = Default-Reak- History |tig fiir
tion) Default-
Reaktion)
98 Frei
99 Frei
Anschlusse
X7:1 (+24 V) / X7:2 (RGND)
115  Fehler "Sicher- oder Endstufensperre tSe);]sdtem war- i Bereit = 1
heitsfunktionen" X8:1 (+24 V) / X8:2 (RGND) P W ) Stérung =0
) armstart
sind vertauscht.
Verdrahtung prufen.
Sicherheitsrelais: Schaltverzug zwi-
01 schen Abschaltkanal 1 und 2 ist zu

gro3
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- ~ Betriebsanzeigen Zusatzbaugruppe Kondensatormodul MXC

6.5 Betriebsanzeigen Zusatzbaugruppe Kondensatormodul MXC
Die Betriebszustande werden mit Hilfe einer zweifarbigen LED an der Front des Gehau-
ses ausgegeben, siehe hierzu Seite 35.

» LED leuchtet grin:
— Kondensatormodul ist betriebsbereit.
* LED leuchtet rot:
— Allgemeiner Fehler.
* LED rot blinkend (1 Hz):
— Auslastung des Kondensatormoduls erreicht.
» LED leuchtet nicht:
— Kondensatormodul ist nicht mit Spannung versorgt.

6.6 Betriebsanzeigen Zusatzbaugruppe Puffermodul MXB

Am Puffermodul werden keine Meldungen ausgegeben.

6.7 Betriebsanzeigen Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul

Der Betriebszustand wie z. B. Auslastung und Stérung des Schaltnetzteilmoduls wird
durch 2 Leuchtdioden an der Frontseite des Gerates angezeigt.

« LED State:

— Normalbetrieb griin.

— Storung rot. Eine Stoérung liegt vor bei:
— Uberlast,
— Uberspannung,
— Unterspannung.

e« LED Load:

— Normalbetrieb griin.
— Bei ca. 80 % Auslastung eines Ausgangs (8 A) gelb.

] ————s

[2]

57910axx
Bild 103: Betriebsanzeigen 24-V-Schaltnetzteilmodul

[11  LED State 2]  LED Load
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7 Service

7.1  Allgemeine Hinweise

Im laufenden Betrieb sind keine Inspektions- und Wartungsintervalle nétig.

Zur Reparatur Wenn ein Fehler nicht behebbar ist, wenden Sie sich bitte an den Elektronik-Service
einschicken von SEW-EURODRIVE (— "Kunden- und Ersatzteildienst").

Bei Rucksprache mit dem SEW-Elektronik-Service geben Sie bitte immer die Ferti-
gungsnummer und Auftragsnummer mit an. Unser Service kann Ihnen dann effizienter
helfen. Die Fertigungsnummer finden Sie auf dem Typenschild, siehe Seite 15.

Wenn Sie das Gerat zur Reparatur einschicken, geben Sie bitte Folgendes an:

Fertigungsnummer (siehe Typenschild),
Typenbezeichnung,

Gerateausfiihrung,

Ziffern der Fertigungsnummer und Auftragsnummer,

kurze Applikationsbeschreibung (Antriebsfall, Ansteuerung),
angeschlossener Motor (Motortyp, Motorspannung),

Art des Fehlers,

Begleitumstande,

eigene Vermutungen,

vorausgegangene ungewodhnliche Vorkommnisse.

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX
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- > Ausbau / Einbau eines Moduls

7.2 Ausbau/Einbau eines Moduls

Sicherheitshin-
weise

Dieses Kapitel beschreibt das Auswechseln eines Achsmoduls im Achsverbund. Der
Aus- / Einbau eines Mastermoduls, eines Kondensator- oder Puffermoduls, eines Ver-
sorgungsmoduls, eines Zwischenkreis-Entlademoduls sowie eines 24-V-Schaltnetzteil-
moduls 14uft analog ab.

Halten Sie die folgenden Sicherheitshinweise unbedingt ein.

A GEFAHR!

Nach dem Trennen des kompletten Achsverbunds vom Netz kdnnen gerateintern und
an den Klemmenleisten noch gefahrliche Spannungen bis zu 10 Minuten nach Netzab-
schaltung vorhanden sein.

Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.
Zur Vermeidung von Stromschlagen:

* Trennen Sie den Achsverbund vom Netz und warten Sie 10 Minuten, bevor Sie die
Schutzabdeckungen entfernen.

» Nach Abschluss der Arbeiten setzen Sie den Achsverbund nur mit der vorhandenen
Schutzabdeckung in Betrieb, da das Gerat bei abgenommener Schutzabdeckung
nur die Schutzart IPO0 hat.

A GEFAHR!
Beim Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX kann im Betrieb ein Ableitstrom
> 3,5 mA auftreten.
Tod oder schwere Verletzungen durch Stromschlag.
Zur Vermeidung von gefahrlichen Kérperstromen:

+ Bei Netz-Zuleitung < 10 mm? verlegen Sie einen zweiten PE-Leiter mit dem Quer-
schnitt der Netzzuleitung tiber getrennte Klemmen. Alternativ hierzu kénnen Sie ei-
nen Schutzleiter mit einem Kupfer-Querschnitt > 10 mm? oder Aluminium > 16 mm?
verwenden.

+  Bei Netz-Zuleitung > 10 mm? ist es ausreichend, wenn Sie einen Schutzleiter mit
einem Kupfer-Querschnitt > 10 mm? oder Aluminium > 16 mm? verlegen.

*  Wo im Einzelfall ein FI-Schutzschalter zum Schutz gegen direkte und indirekte Be-
ruhrung eingesetzt werden kann, muss dieser allstromsensitiv sein (RCD Typ B).
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Ausbau eines Achsmoduls
Der Ausbau eines Achsmoduls erfolgt in dieser Reihenfolge:

Achsverbund vom » Trennen Sie den gesamten Achsverbund vom Netz. Beachten Sie die Sicherheits-
Netz trennen hinweise auf Seite 180.

Schirmklemmen » Elektronik-Schirmklemmen [2] entfernen.
Leitungen » Stecker der Geberleitungen [4] entfernen (X13).
» Stecker der Meldebusleitungen [1] entfernen (X9a, X9b).
» Stecker der Verbindungskabel CAN2 [3] entfernen (X12), sofern vorhanden.

Abdeckungen » Abdeckhauben [5] abnehmen, auch an den Geraten rechts und links des auszubau-
enden Gerates.

Signalleitungen » Stecker der Signalleitungen [6] (X10, X11) entfernen.

[2]
[6]

[3]

[4]

[5]
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24-V-Leitungen

Zwischenkreis-
schienen

Schirmblech

Motorleitungen

Bremsenansteue-
rung

Sicherheitsrelais

Befestigungs-
schrauben

R
/®\ Ausbau / Einbau eines Moduls

Stecker der 24-V-Leitungen [8] (Elektronik-, Bremsenversorgung) entfernen
(X5a, X5b).

Zwischenkreisschienen [13] an den betroffenen Geraten entfernen (X4).

Schirmblech an der Leistungsklemme [10] entfernen:

» Schraube l6sen.
» Schirmblech nach unten herausnehmen.

Stecker der Motorleitung [12] entfernen (X2).
Stecker der Bremsenansteuerung [11] entfernen (X6).

Stecker der Sicherheitsrelais entfernen, sofern vorhanden.
Die 2 unteren Befestigungsschrauben [9] des Achsmoduls l6sen.
Die 2 oberen Befestigungsschrauben [7] des Achsmoduls l6sen.

[7]

(8]

"/

[l

[10]

[12] [11]
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Ausbau / Einbau eines Moduls

~

Achsmodul

Achsmodul etwas anheben, nach vorne schwenken und nach oben herausnehmen.

herausnehmen

183
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Einbau eines Achsmoduls

Achsmodul * Achsmodul von oben in die unteren Befestigungsschrauben setzen, nach hinten
einsetzen druicken, bis Rickwand anliegt und absenken.
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Befestigungs- » Obere Befestigungsschrauben [7] festziehen.
schrauben « Untere Befestigungsschrauben [9] festziehen.
Bremsenansteue- » Stecker fur Bremsenansteuerung [11] einstecken (X6).
rung
Motorleitungen » Stecker der Motorleitung [12] einstecken (X2).
Schirmblech » Schirmblech an der Leistungsklemme [10] einsetzen und festschrauben.
Zwischenkreis- » Zwischenkreisschienen [13] einsetzen und festschrauben (X4).
schienen
24-V-Leitungen » Stecker der 24-V-Leitungen [8] (Elektronik-, Bremsenversorgung) einstecken
(X5a, X5b).
[71
[8]
[9]
[10]
[12] (1]
Signalleitungen » Stecker der Signalleitungen [6] (X10, X11) einstecken.
Abdeckungen » Abdeckhauben [5] aufsetzen und festschrauben.
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~ Langzeitlagerung

Langzeitlagerung
Legen Sie bei Langzeitlagerung das Gerat alle 2 Jahre fiir mindestens 5 Minuten an
Netzspannung. Ansonsten verkurzt sich die Lebensdauer des Gerats.
Die Spannungsversorgung DC 24 V ist ohne Beachtung besonderer Hinweise anzule-
gen.
Vorgehensweise bei unterlassener Wartung:
In den Servoverstarkern werden Elektrolyt-Kondensatoren eingesetzt, die im span-
nungslosen Zustand einem Alterungseffekt unterliegen. Dieser Effekt kann zu einer
Schadigung der Kondensatoren fihren, wenn das Gerat nach langer Lagerung direkt an
Nennspannung angeschlossen wird.
Bei unterlassener Wartung empfiehlt SEW-EURODRIVE, die Netzspannung langsam
bis zur Maximalspannung zu erhéhen. Dies kann z. B. mit Hilfe eines Stelltransforma-
tors erfolgen, dessen Ausgangsspannung gemaR folgender Ubersicht eingestellt wird.
Nach dieser Regeneration kann das Gerat sofort eingesetzt oder weitergelagert wer-
den.
Folgende Abstufungen werden empfohlen:
AC 400/500-V-Geréate:
+ Stufe 1: 0 V bis AC 350 V innerhalb einiger Sekunden
» Stufe 2: AC 350 V fiir 15 Minuten
» Stufe 2: AC 420 V fur 15 Minuten
+ Stufe 3: AC 500 V fir 1 Stunde
Nach dieser Regeneration kann das Gerat sofort eingesetzt oder mit Wartung weiter
langzeitgelagert werden.
Entsorgung

Bitte beachten Sie die aktuellen nationalen Bestimmungen!

Entsorgen Sie die einzelnen Teile getrennt, je nach Beschaffenheit und aktuell gelten-
den Vorschriften z. B. als:

» Elektronikschrott (Leiterplatten),
+ Kunststoff,

* Blech,

»  Kupfer,

* Aluminium.
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8 Technische Daten
8.1 CE-Kennzeichnung und Approbationen
Die Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® MX erfiillen folgende Vorschriften und

Richtlinien:
CE- » Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG.
Kennzeichnung . Richtiinie Elektromagnetische Vertraglichkeit 89/336/EWG.
Die Module des Mehrachs-Servoverstarkers MOVIAXIS® sind als Komponenten
zum Einbau in Maschinen und Anlagen bestimmt. Sie erflllen die EMV-Produktnorm
EN 61800-3 "Drehzahlveranderbare elektrische Antriebe". Bei Beachtung der Instal-
lationshinweise sind die entsprechenden Voraussetzungen zur CE-Kennzeichnung
der gesamten damit ausgeristeten Maschine/Anlage auf Basis der EMV-Richtlinie
89/336/EWG gegeben.
» Die Einhaltung der Kategorie "C2" gemaf EN 61800-3 wurde an einem spezifizierten
Prifaufbau nachgewiesen. Auf Wunsch stellt SEW-EURODRIVE dazu weitere Infor-
mation zur Verfiigung.
Das CE-Zeichen auf dem Typenschild steht fir die Konformitat zur Niederspannungs-
C € richtlinie 2006/95/EG und zur EMV-Richtlinie 89/336/EWG. Auf Wunsch stellt SEW-
EURODRIVE hierzu eine Konformitatserklarung aus.
Approbationen Folgende Approbationen liegen fir die MOVIAXIS®-Module vor:
MOVIAXIS®-Modul UL/ cUL c-Tick CE-Konformitét
Versorgungsmodule MXP 10 kW -1 X X
Versorgungsmodule MXP 25 kW - X X
Versorgungsmodule MXP 50 kW X X X
Versorgungsmodule MXP 75 kW X X X
Achsmodule MXA X X X
Mastermodul MXM X X X
24-\/-Schaltnetzteimodul X X X
Puffermodul MXB N ) X
Kondensatormodul MXC - N X
Dampfungsmodul MXD -1 ) X
Zwischenkreis-Entlademodul X X X

1) in Vorbereitung

cUL ist gleichberechtigt zur Approbation nach CSA.
C-Tick bescheinigt Konformitat von der ACA (Australian Communications Authority).
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8.2 Allgemeine Technische Daten

Die Technischen Daten in den folgenden Tabellen gelten fur alle Mehrachs-Servo-
verstarker MOVIAXIS® MX, unabhangig von Typ, Ausfihrung, Baugrof3e und Leistung.

188

MOVIAXIS® MX

Storfestigkeit

erfullt EN 61800-3

Storaussendung bei EMV-gerechter
Installation

Kategorie "C2" gemaf 61800-3

Umgebungstemperatur YU 0 °C...+ 45 °C bei Ip = 100 % Iy und foyyy = 8 kHz
Lagertemperatur Y | —25°C...+ 70 °C (EN 60721-3-3, Klasse 3K3)
Lagerdauer bis 2 Jahre ohne besondere MaRnahmen, danach siehe Kapitel

"Service" auf Seite 186.

Kiihlungsart (DIN 51751)

Fremdkihlung und Konvektionskiihlung, abhangig von der
BaugréRRe

Schutzart EN 60529 (NEMA1)")

Verschmutzungsklasse

Achsmodule BaugréBe 1 ... 3 1P20
Achsmodule BaugroBe 4 - 6 IP10
Versorgungsmodul BaugroBe 1 1P20
Versorgungsmodul BaugroBe 2, 3 IP10
Mastermodul 1P20
Schaltnetzteilmodul IP10
Kondensatormodul IP10
Puffermodul IP10
Betriebsart DB (EN 60034-1)

2 nach IEC 60664-1 (VDE 0110-1)

Uberspannungskategorie

Il nach IEC 60664-1(VDE0110-1)

Aufstellungshohe h

Bis h <1000 m keine Einschrankungen.
Bei h > 1000 m gelten folgende Einschrankungen:
— Von 1000 m bis max. 2000 m:

IN-Reduktion um 1 % pro 100 m

1) - An den Abdeckhauben der Gerate missen an der linken und rechten Seite des Gerateverbundes die
Berlhrschutz-Abdeckungen aufgesteckt sein.
- Alle Kabelschuhe mussen isoliert sein.

Zulassige Spannungsnetze siehe Seite 76.
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8.3 Technische Daten Versorgungsmodul
Leistungsteil Versorgungsmodul

MOVIAXIS® 2 BaugroBe
Versorgungsmodul 1 2 3
MXP80A-...-503-00
Typ 010 025% 050 075
EINGANG
Anschluss-Spannung AC Uy, u \ 3x380V..3x500V
Netznennstrom®) AC Iy, I A 15 36 72 110
Nennleistung Py P kW 10 25 50 75
Netzfrequenz fy,, Hz 50... 60 +5%
Querschnitt und Kontakte an den mm2 COMBICON PC4 COMBICON PC6 Schraubbolzen M8
Anschliissen steckbar, max. 4 | steckbar, max. 16 max. 50
Que_rschnltt und Kontakte an der mm? max. 4 x 4 max. 4 x 10 max. 4 x 50 geschirmt
Schirmklemme
AUSGANG (ZWISCHENKREIS)

. el 4)
lZJW|schenkre|s Nennspannung U v DC 560

NZK

. e 5)
IZW|schenkre|s Nennstrom® DC | A 18 45 20 135
NZK
:Vlax. Zwischenkreisstrom DC . A 45 1125 295 3375
ZK max
Uberlastfahigkeit fiir max. 1's 250 %

: Spitzenleistung: 250 % X Py
Leistung Brems-Chopper kW Dauerleistung: 0.5 X Py,
Mittlere_generatorisch aufnehm- KW 0.5x Py
bare Leistung

+£46) CU-Schienen 3 x 14

Querschnitt® und Kontakte mm M6-Verschraubung
BREMSWIDERSTAND
minimal zulassiger Bremswider-
standswert R Q 26 10 5.3 3.5
(4-Quadranten-Betrieb)
Querschnitt und Kontakte an den mm2 COMBICON PC4 COMBICON PC6 Schraubbolzen M6
Anschliissen steckbar, max. 4 | steckbar, max. 16 max. 16
Querschnitt und Kontakte an der mm2 max. 4 x 4 max. 4 x 6 max. 4 x 16

Schirmklemme

Tabelle wird auf der Folgeseite fortgesetzt. Fulinoten auf Folgeseite.
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P| Hz
MOVIAXIS® 1 12 Baugréfe
Versorgungsmodul 1 2 3
MXP80A-...-503-00
ALLGEMEIN
Verlustleistung bei Nennleistung w 30 80 160 280
Zulassige Anzahl der Netzein-/ A )
min < 1/min
Ausschaltungen
Mindestausschaltzeit fiir Netzaus s >10
Masse kg 4.2 10.2 10.7 ‘ 12.1
B mm 90 90 150
Abmessungen: H mm 300 400
T mm 254

Angabe auf Typenschild
Einheit
in Vorbereitung

)
)
)
4) Bei Upetz =3 X AC 500 V miissen die Ausgangsstrome im Vergleich zu den Nennangaben um 20 % reduziert werden
5) MalRgebender Wert zur Projektierung der Zuordnung von Versorgungs- und Achsmodul

)

Materialstarke [mm] x Breite [mm]

Steuerteil Versorgungsmodul

MOVIAXIS® MX

Allgemeine Elektronikdaten
Versorgungsmodul

CAN-Bus nach CAN-Spezifikation 2.0, Teil A
und B, Ubertragungstechnik nach 1ISO 11898,
max. 64 Teilnehmer,

Abschlusswiderstand (120 ) muss extern rea-
CAN-Schnittstelle™ CAN: 9-poliger Sub-D-Stecker lisiert werden,

Baudrate einstellbar 125 kBaud ... 1 MBaud,
Erweitertes MOVILINK-Protokoll,

vgl. Kapitel 6.4 "Kommunikation tber CAN-
Adapter"

Querschnitt und Kontakte

DC 24V £25% (EN 61131)
COMBICON 5.08

eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?

DC 24-V-Spannungsversorgung

Entkoppelung EtherCAT-basierender

Systembus vom 9-poligen Sub-D- Dip-Schalter 4-polig
Stecker
Schirmklemmen Schirmklemmen fur Steuerleitungen vorhanden

Maximal auflegbarer Kabeldurchmes-

ser an der Schirmklemme 10 mm (mit Isolationsmantel)

1) nur bei CAN-basierendem Systembus
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8.4 Technische Daten Achsmodul

Leistungsteil Achsmodul

MOVIAXIS® 1) 2) BaugroRe
Achsmodul 1 2 3 4 5 6
MXAB80A-...-503-00

Typ 002 \ 004 008 012 016 \ 024 \ 032 \ 048 \ 064 \ 100
EINGANG (Zwischenkreis)

Zwischenkreis-Nennspan- U vV DC 560
nung Uyzk

Zwischenkreis-Nennstrom
Inzx®

Querschnitt 4 und Kontakte mm CU-Schienen 3 x 14, M6-Verschraubung
AUSGANG

Ausgangsspannung U u \Y 0...max. Unetz

| A 2 | 4 8 12 16 | 24 32 | 48 | 64 | 100

Ausgangs-Dauerstrom AC Iy

PWM = 4 kHz | A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133

Ausgangs-Nennstrom AC Iy
PWM = 8 kHz

Ausgangs-Nennstrom AC Iy | A
PWM = 16 kHz

| A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100

1.5 3 5 8 1" 13 18 - - -

:‘"a"g)Ge'ate'A”sgangss"°m nax A 5 10 20 30 40 60 80 120 | 160 | 250
max
Uberlastfahigkeit fiir
max.1s

250 %

Ausgangs-Scheinleistung

6 S
SNAus
PWM-Frequenz fpyym kHz einstellbar: 4/8/16; Einstellung bei Auslieferung: fp\yp=8 kHz

kVA 1.4 2.8 5.5 8.5 1 17 22 33 44 69

Max. Ausgangsfrequenz f Hz 600

fmax

Schraubbolzen
M6
max. 25

Anschluss Motor an den mm?2 COMBICON PC4
Anschliissen steckbar, max. 4

Anschluss Motor an der 2 9)

Leistungs-Schirmklemme mm max. 4 x 4 max. 4 x 6 max. 4 x 25

Geeignet zum direkten Schalten der Bremse, kurzschluss-
fest. Externe 24 V erforderlich. Toleranz abh&ngig von dem
verwendeten Bremsentyp, siehe Projektierungshandbuch.
Siehe Beispiel fiir maximale Belastung nach den FuB-
noten.

1 Bindrausgang Brem-
senansteuerung

Anschluss Bremse Usr \v/A

Signalpegel: "0" =0V "1" = +24 V Achtung: Keine Fremdspannung anlegen!
Funktion: fest belegt mit "/Bremse"
COMBICON 5.08

Anschlusskontakte Bremse 2 eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5

mm zwei Adern pro Klemme: 0.25...1
Schirmklemmen Schirmklemmen fiir Bremsleitungen vorhanden
Maximal auflegbarer Kabel-
durchmesser an der Schirm- 10 mm (mit Isolationsmantel)

klemme

Tabelle wird auf der Folgeseite fortgesetzt.
FuBnoten auf Folgeseite.
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7 Technische Daten Achsmodul
P| Hz
MOVIAXIS® i) 2) Baugréfe
':n‘);(r:‘tggxl.ﬂl-so&oo 1 2 3 4 5 6
ALLGEMEIN
:fi;'t‘l';t;%i)su’"g bei Nenn- W 30 60 100 150 210 280 380 450 670 1100
Masse kg 4.2 4.2 4.2 5.2 5.2 9.2 9.2 9.2 15.6 15.6
B mm 60 90 90 120 150 210
Abmessungen: H mm 300 300 400 400 400 400
T mm 254
1) Angabe auf Typenschild
2) Einheit
3) mit Vereinfachung: Inzk = Iy (typische Motoranwendung)
4) Materialstarke [mm] x Breite [mm]
5) Angegebene Werte gelten fiir den motorischen Betrieb. Motorisch und generatorisch steht die gleiche Peak-Leistung zur Verfliigung.
6) Gilt bei Netzspannung 400 V und 50 Hz / PWM = 8 kHz.
7) PC6 steckbar, eine Ader pro Klemme: 0.5...16 mm?; zwei Adern pro Klemme: 0.5...6 mm?2.
8) max. 4 x 70 mm?
9) max. 4 x 50 mm?2, bei Querschnitten > 50 mm? ist die Kabelschirmauflage gerateextern anzubringen, z. B. Hutschienenklemme.

Hinweise zur
Bremsenansteue-
rung

1

HINWEISE

Hinweis zur Toleranzanforderung der Bremsenspannung!

Die Bremsenspannung muss projektiert werden. Siehe hierzu Projektierungshand-
buch.

Zulassige Belas-
tung der Bremsen-
ansteuerung und
der Bremse

Ein kompletter Schaltvorgang (Offnen und SchlieRen) darf sich maximal alle 2 Sekun-
den wiederholen. Die Bremse muss mindestens 100 ms ausgeschaltet bleiben, bevor
sie wieder eingeschaltet werden darf.
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Technische Daten Achsmodul |7

Steuerteil Achsmodul

MOVIAXIS® MX
Achsmodul

DC 24-V-Spannungsversorgung

Allgemeine Elektronikdaten

DC 24V +25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08
eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?2

X10:1 und X10:10 Bindreingdnge
Innenwiderstand

Signalpegel

Funktion

Potenzialfrei (Optokoppler), SPS-kompatibel (EN 61131), Abtastzyklus 1 ms
Ri= 3.0 kQ, Iz = 10 mA

+13 V..+30 V "1" = Kontakt geschlossen
-3 V.45V "0" = Kontakt offen

gemaf EN 61131

DI@@: fest belegt mit "Endstufenfreigabe”
DI@1...DI&8: Wahlmdglichkeit — Parameterment
DI@1 und DIg2 geeignet fir Touch-Probe-Funktionalitat (Latenzzeit < 100 ps)

4 Bindrausgange
Signalpegel

Funktion

SPS-kompatibel (EN 61131-2), Ansprechzeit 1 ms, kurzschlussfest, |5« = 50 mA

"0"=0V, "1"=+24 V, Achtung: Keine Fremdspannung anlegen.

DOJ®@ ... DOG3: Wahimdglichkeit — Parametermenii

Querschnitt und Kontakte

COMBICON 5.08
eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?

Schirmklemmen

Schirmklemmen fir Steuerleitungen vorhanden

Maximal auflegbarer Kabeldurchmes-
ser an der Schirmklemme

10 mm (mit Isolationsmantel)

Anschlusskontakte fiir Sicherheits-
funktionen

Optional im Gerat integrierte Sicherheitsrelais (— Seite 201)

Geeignet fiir den Einsatz als Einrichtung der Stopp-Kategorie 0 oder 1 gemai EN 60204-1
mit Verhinderung eines Wiederanlaufs fir Sicherheitsanwendungen in:

+ Kategorie 3 gemal EN 954-1

*  Schutztyp Ill gemaR EN 201

Querschnitt und Kontakte

Mini COMBICON 3.5

eine Ader pro Klemme: 0.08 ... 1.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.08 ... 0.75 mm?
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7 Technische Daten Zusatzbaugruppe Mastermodul
P| Hz

8.5 Technische Daten Zusatzbaugruppe Mastermodul

MOVIAXIS® MX i 2

Mastermodul BaugroRe 1

MXMB80A-...-000-00

Typ 000

Versorgungsspannung U U \% DC 24 V £ 25 % geméaR EN 61131
COMBICON 5.08

Querschnitt und Kontakte (X5a) eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?

zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?
COMBICON 5.08

eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm22
Querschnitt und Kontakte (X5b) ~ zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm
Maximaler AuBendurchmesser des Kabels: 3.5 mm.
Empfohlener Stecker: MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 mit stirnseitigem Kabelabgang)

ALLGEMEIN
Masse kg 2.3

B mm 60
Abmessungen: H mm 300

T mm 254
Schirmklemmen Schirmklemmen fiur Steuerleitungen vorhanden

Maximal auflegbarer Kabeldurchmesser an der

Schirmklemme 10 mm (mit Isolationsmantel)

1) Angabe auf Typenschild

2) Einheit
HINWEISE
° Weitere technische Daten siehe Handbuch
1 «  Steuerung MOVI-PLC® basic DHP11B
«  Steuerung MOVI-PLC® advanced DH.41B
Elektronikdaten
MOVIAXIS® MXM

Leistungsaufnahme Mastermodul MOVIAXIS® MXM

Mastermodul
Siehe Technische Daten der integrierten Karte. Durch den Wir-
Leistun kungsgrad von 85 % des integrierten Schaltnetzteils muss die
9 Leistungsaufnahme der integrierten Karte mit dem Faktor 1.2 mul-
tipliziert werden.
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Technische Daten

EVA

8.6

Technische Daten Zusatzbaugruppe Kondensatormodul

MOVIAXIS® |2

Kondensatormodul

MXC80A-050-503-00

Typ 050

EINGANG

- el 3)

Zwischenkreis-Nennspannung U v DC 560

Unzk

Speicherbare Energies) w Ws 1000

Aufnehmbare Spitzenleistung kW 50

Querschnitt und Kontakte mm CU-Schienen 3 X 14, M6-Verschraubung

ALLGEMEIN

Kapazitat Cc UF 4920

Zeit bis Betriebsbereitschaft nach

X S 10

dem Einschalten

Masse kg 12.6
B mm 150

Abmessungen: H mm 400
T mm 254

1) Angabe auf Typenschild
2) Einheit
3) Bei Upetz =3 xAC 400 V

Steuerteil Kondensatormodul

Betriebsanleitung — Mehrachs-Servoverstdrker MOVIAXIS® MX

MOVIAXIS® MXC
Kondensatormodul

DC 24-V-Spannungsversorgung

Allgemeine Elektronikdaten

DC 24V +25% (EN 61131)
COMBICON 5.08

eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5 mm?
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1 mm?
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7 Technische Daten Zusatzbaugruppe Puffermodul

8.7 Technische Daten Zusatzbaugruppe Puffermodul

MOVIAXIS® |2
Puffermodul
MXB80A-050-503-00
Typ 050
EINGANG
. e 3)
Zwischenkreis-Nennspannung U v DC 560
Unzk
Querschnitt und Kontakte mm CU-Schienen 3 X 14, M6-Verschraubung
ALLGEMEIN
Kapazitat C uF 4920
Zeit bis Betriebsbereitschaft nach
. s 10
dem Einschalten
Masse kg 11
B mm 150
Abmessungen: H mm 400
T mm 254

1) Angabe auf Typenschild
2) Einheit
3) Bei Upetz =3 xAC 400 V
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Technische Daten Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul |7
P| Hz
8.8 Technische Daten Zusatzbaugruppe 24-V-Schaltnetzteilmodul
MOVIAXIS® 24-V-Schaltnetzteilmodul " 2)
MXS80A-...-503-00
Typ 060
EINGANG iiber Zwischenkreis
Zwischenkreis-Nennspannung Uyzk Vv DC 560
Querschnitt®) und Kontakte CU-Schienen 3 x 14, M6-Verschraubung
EINGANG iiber 24 V extern
Eingangs-Nennspannung Uy
* Dbei direkter Ansteuerung von Bremsen fiir v DC-24 -0 %/ +10 %
CMP- und DS-Motoren
* sonst DC-24 +25 % (EN 61131)
PC6
Querschnitt und Kontakte mm? eine Ader pro Klemme: 0.5...6
zwei Adern pro Klemme: 0.5...6
AUSGANG
DC 3 x 24 (gemeinsame Masse)
Ausganas-Nennspannung U vV Toleranz bei Einspeisung tiber Zwischenkreis: DC-24 -0 % / +10 %
gang P 9 Toleranz bei Einspeisung lber 24 V extern: Entsprechend der ein-
speisenden Spannung
Ausgangs-Nennstrom | A 3x10%
Ausgangs-Nennleistung P w 600
COMBICON 5.08
Querschnitt und Kontakte mm? eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1
ALLGEMEIN
Uberbriickungszeit bei Uz-AbfaII5) ] Nennleistung tiber 10 ms
Wirkungsgrad ca. 80 %
Masse kg 4.3
Abmessungen B mm 60
H mm 300
T mm 254

N

) Angabe auf Typschild
) Einheit
3) Materialstarke [mm] x Breite [mm]

N

4) Nicht gleichzeitig mdglich, da Gesamtleistung auf 600 W begrenzt

5) Gilt fiir folgenden Messpunkt: 10 ms werden mindestens eingehalten bei einer Flankensteilheit der fallenden Zwischenkreis-

Spannung von (dUzk / dt) > (200 V / 1 ms). Gilt bei einer Netzspannung Uz, von 3 x AC 380 V.
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7 Technische Daten Zusatzbaugruppe Zwischenkreis-Entlademodul

8.9 Technische Daten Zusatzbaugruppe Zwischenkreis-Entlademodul

Leistungsteil Zwischenkreis-Entlademodul

MOVIAXIS® MX o2
Zwischenkreis-Entlademodul BaugroRe 1
MXZ80A-...-503-00
Typ 050
EINGANG (Zwischenkreis)
Zwischenkreis-Nennspannung® Uyzk u \ DC 560
Querschnitt!) und Kontakte CU-Schienen 3 x 14, M6-Verschraubung
Wandelbare Energie E J 5000
AUSGANG
Bremswiderstand R R Q 1
Entladeanschluss spezifische Verschraubung der Firma SEW
Querschnitt und Kontakte mm? Schraubbolzen M6, max. 4 x 16
Anschluss an der Leistungs-Schirmklemme mm?2 max. 4 x 16
ALLGEMEIN
Betriebsbereit nach Einschalten von Netz s <10
und 24V
Betriebsbereit nach Kurzschluss s Applikationsabhangig, sieh_e Kapitel "Inbetriebnahme" auf
Seite 101
Wiederholbarkeit der Schnellentladung S 60
Dauer der Schnellentladung s <1
Abschalttemperatur °C 70
Masse kg 3.8
B mm 120
Abmessungen: H mm 235
T mm 254

1) Angabe auf Typenschild
2) Einheit

3) Bei Unetz = 3 X AC 500 V miissen die Netz- und Ausgangsstrome im Vergleich zu den Nennangaben um 20 % reduziert wer-

den
4) Materialstéarke [mm] x Breite [mm]

Steuerteil Zwischenkreis-Entlademodul

MOVIAXIS® MX 1) . .
Zwischenkreis-Entlademodul Allgemeine Elektronikdaten
Inhibit Steuersignal fiir Entladevorgang
DC 24-V-Spannungsversorgung \% DC 24 £ 25 % (EN 61131-2)
COMBICON 5.08
Querschnitt und Kontakte mm?2 eine Ader pro Klemme: 0.20...2.5
zwei Adern pro Klemme: 0.25...1

1) Einheit
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Technische Daten der 24-V-Stromaufnahme |7

8.10 Technische Daten der 24-V-Stromaufnahme

Die Stromaufnahme der MOVIAXIS®-Gerate und deren Optionen ist abhangig von der
Einschaltzeit. Deshalb kann die Stromaufnahme nicht explizit angegeben werden, son-
dern muss in Abhangigkeit der Einschaltzeit projektiert werden.

Informationen hierzu finden Sie im Projektierungshandbuch "Mehrachs-Servoverstarker
MOVIAXIS® MX".

8.11 Technische Daten Bremswiderstiande

UL- und cUL-
Approbation

Technische Daten

In Verbindung mit dem Mehrachs-Servoverstarker MOVIAXIS® sind die Bremswider-
stande des Typs BW... gemal® UL und cUL zugelassen. Auf Wunsch stellt SEW-
EURODRIVE hiertiber einen Nachweis zur Verfligung.

Folgende Bremswiderstdnde besitzen eine vom Mehrachs-Servoverstarker
MOVIAXIS® unabhangige cRUus-Zulassung:

BW012-015-01.
BWO006-025-01,
BWO006-050-01,
BWO004-050-01,

Bremswiderstand Typ i) BW027-006 BW027-012 BW247 BW347 BW039-050
Sachnummer 8224226 822423 4 8207143 820798 4 8216916
Leistungsklasse des Ver- KW 10, 25, 50, 75

sorgungsmoduls

P o
Eslza}stbarkelt bei 100 % KW 06 192 9 4 5
pliderstandswert Q 27 +10 % 47 10 % 39410 %
BW

ﬁuslosestrom (von F16) Aruis 47 6.7 6.5 9.2 13
Bauart drahtgewickelter Rohrwiderstand

Anschliisse mm? Keramikklemmen 2.5

Zulassiger Strombelag der

Klemmen bei 100 % ED? A DC 20

Zulassiger Strombelag der

Klemmen bei 40 % ED? A DC 25

Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)

Umgebungstemperatur oc 20 . +45

By

Kiihlungsart KS = Selbstkuhlung
1) Einheit

2) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp <120 s
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7 Technische Daten Bremswiderstande
P| Hz

Bremswiderstand Typ i) BW012-015 BW001 122')015' BW012-025 BW012-050 BW012-100 BW915
Sachnummer 8216797 18200109 8216800 8216819 8216827 8212600
Leistungsklasse des Ver-

sorgungsmoduls kW 25,50, 75

P o
Esl‘%stbarkelt bei 100 % KW 15 15 25 5.0 10 16
pliderstandswert Q 12410 % 15410 %
BW

ﬁ“s'ésesmm (vonF16)  Aliis 1.2 1.2 14.4 20.4 28.9 316
Bauart . . Stahlgitterwiderstand

Anschliisse mm? Keramikklemmen 2.5

Zulassiger Strombelag der

Klemmen bei 100 % ED°) A DC 20

Zulassiger Strombelag der

Klemmen bei 40 % ED® A DC 25

Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)

Umgebungstemperatur oc 20 . +45

Yy

Kiihlungsart KS = Selbstkiihlung
1) Einheit

2) Bremswiderstéande weisen eine 1-Q-Anzapfung auf
3) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer Tp <120 s

Bremswiderstand Typ | BW006-025-012 BWO006-050-012 BW106 BW206 BW°0°142')°5°'
Sachnummer . 18200117 18200125 8210500 8210519 18200133
Leistungsklasse des Ver- KW 50, 75 75
sorgungsmoduls
P o

Eglé«;stbarkelt bei 100 % KW 25 5.0 13 18 5.0
pderstandswert Q 58+10 % 6+10 % 3.6+10 %

BW
f\uslosestrom (von F16) Aruis 20.8 290.4 465 54.7 37.3
F
Bauart Stahlgitterwiderstand
Anschliisse Bolzen M8

Zulassiger Strombelag des
Anschlussbolzens bei A DC 115
100 % ED2%)

Zulassiger Strombelag des

Anschlussbolzens bei A DC 143

40 % ED®

Schutzart IP20 (in montiertem Zustand)
Umgebungstemperatur °c 20 . +45

dy

Kiihlungsart KS = Selbstkiihlung
1) Einheit

2) Bremswiderstéande weisen eine 1-Q-Anzapfung auf
3) ED = Einschaltdauer des Bremswiderstandes, bezogen auf eine Spieldauer TD <120 s
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P| Hz
8.12 Technische Daten Netzfilter und Netzdrosseln
Netzfilter
Netzfilter Typ ) NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Sachnummer 827 413 4 827117 8 8274150 827 4177
Versorgungsmodul BG1 BG2 BG3 BG3
Nennspannung Uy . Vac 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Nennstrom In Arc 18 48 85 150
Verlustleistung bei Iy Py w 12 22 35 90
Ableitstrom bei Uy CmA <25 <40 <30 <30
Umgebungstemperatur 9y °C -25 ... +40
Schutzart IP20 (EN 60529)
Anschliisse  L1-L3/L1-L3’ ' mm2 4 10 35 50
PE Bolzen M5 Bolzen M5/M6 M8 M10
Netzfilter Typ NF...2) R-\'y
1) Einheit
2) Auf Wunsch stellt SEW-EURODRIVE hiertber einen Nachweis zur Verfiigung
Netzdrossel
Netzdrossel Typ ) ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Sachnummer 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2
Versorgungsmodul BG1 BG2 BG3 BG3
Nennspannung Uy . Vac 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Nennstrom In Arc 20 45 85 150
Verlustleistung bei Iy Py w 10 15 25 62
Induktivitat Ly  mH 0.1 - - -
Umgebungstemperatur 9y °C -25 ... +40
Schutzart IP0OO (EN 60529)
Anschliisse  L1-L3/L1-L3’ ' mm2 4 10 35 Bolzen M10
PE Reihenklemmen Reihenklemmen Reihenklemmen PE: Bolzen M8
1) Einheit

8.13 Sicherheitstechnik (Sicherer Halt)

HINWEISE

Beachten Sie zu diesem Thema unbedingt folgende Druckschriften:

« "Sichere Abschaltung fir MOVIAXIS® — Auflagen”.
» "Sichere Abschaltung fir MOVIAXIS® — Applikationen".
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9 Anhang
9.1 KabelmaBeinheiten nach AWG

AWG steht fir American Wire Gauge und bezieht sich auf die GroRe von Drahten. Diese
Nummer gibt den Durchmesser bzw. Querschnitt eines Drahtes codiert wieder. Diese
Art von Kabelbezeichnung wird generell nur in den USA verwendet. Gelegentlich findet
man diese Angabe auch in Katalogen oder Datenblattern in Europa.

2

AWG-Bezeichnung Querschnitt in mm
000000 (6/0) 185
00000 (5/0) 150
0000 (4/0) 120
000 (3/0) 90
00 (2/0) 70
0 (1/0) 50
1 50
2 35
3 25
4 25
5 16
6 16
7 10
8 10
9 6
10 6

1 4
12 4

N
w
N
)

N
~
N
[&)]

o A
[e2IN6, |
= N
g »;

-
[«
-

-
(o]
-

19 0.75
20 0.5
21 0.5
22 0.34
23 0.25
24 0.2
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Abkurzungsverzeichnis

9.2 Abkiirzungsverzeichnis

Abkiirzung Langform Bedeutung
CAN Controller Area Network
DI Digital In
DIN Deutsches Institut fiir Normung e.V.
DIN EN Européaische Norm EN, deren deutsche Fassung
den Status einer deutschen Norm erhalten hat.
ISO-Norm, die unverandert zur Europaischen
DIN EN ISO Norm erklart und ins deutsche Normenwerk Uiber-
nommen wurde.
Internationale Norm, die unverandert in die deut-
DIN IEC ..
sche Norm (ibernommen wurde.
DO Digital Out
EN Europaische Norm
GND Ground
IP International Protection = internationale Schutzart
Die ISO erarbeitet ISO-Normen,
ISO International Organisation for Standardization die von den Mltglledstaaten
unverandert GUbernommen wer-
den sollen.
PDO process data object, Prozessdaten
PE Protected Earth: ,Schutzleiter” Erdungsanschluss
PELV Protective Extra Low Voltage Schutz-Kleinspannung
PWM Pulsweiten-Modulation
SELV Safety Extra Low Voltage
TH/TF Thermostat/Temperaturfihler
c@ Underwriters Laboratories Inc. Prifzeichen Nordamerika
ZK Zwischenkreis
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Begriffsdefinitionen

Begriffsdefinitionen

CAN-Bussystem

Profibus

K-Net

EtherCAT

Multigeberkarte

EMV-gerechte Gehause

EMV-Kabelverschraubung

IP-Code

Isolationswiderstand

Isolierwerkstoffe

Leitung

Firmware

Serielles Bussystem fiir den Automobilbau und industrielle Steuergeréate.
Das Busmedium ist ein verdrilltes Leiterpaar mit guten Ubertragungsei-
genschaften im Kurzstreckenbereich unterhalb 40 m.

PROFIBUS (Process Field Bus) ist ein Standard fir die Feldbus-Kommu-
nikation in der Automatisierungstechnik.

Die Kommunikations-Baugruppe XFA (K-Net) ist eine Slave-Baugruppe
zur Anschaltung an ein serielles Bussystem fiir High-Speed-Dateniibertra-
gung.

Die Kommunikationsbaugruppe XFE24A ist eine Slave-Baugruppe zur
Anschaltung an EtherCAT-Netzwerke.

Mit Hilfe der Multigeberkarte kdnnen zusatzliche Geber ausgewertet wer-
den.

EMV-gerechte Gehause bilden einen Schirm gegen elektrische, magneti-
sche oder elektromagnetische Felder. Diese Storfelder entstehen z. B. bei
elektrostatischen Entladungen, bei Schaltvorgangen, bei schnellen Strom-
oder Spannungsanderungen, beim Betrieb von Motoren oder Hochfre-
quenzgeneratoren. Diese EMV-gerechten Gehause werden in der Regel
mit einer EMV-Kabelverschraubung eingesetzt.

Abdichtung der Kabelftihrung mit der Méglichkeit, einen Kabelschirm auf-
zulegen bzw. zu kontaktieren.

Ein Bezeichnungssystem, um die Schutzgrade durch ein Gehause gegen
den Zugang zu gefahrlichen Teilen, Eindringen von festen Fremdkérpern
und Eindringen von Wasser anzuzeigen.

Isoliervermdgen eines Werkstoffes, der zwei benachbarte Kontakte oder
einen Kontakt gegen Masse moglichst hochohmig trennt.

Bei Steckverbindern werden thermoplastische und duroplastische Kunst-
stoffe zur Isolation verwendet. Die Wahl des Werkstoffs hangt von den
geforderten thermischen und mechanischen Eigenschaften ab.

Leitungen kénnen eine oder mehrere Adern umfassen, Isolierhillen auf-
weisen, mit Schirmen zur Abschirmung ausgeristet und mit einem Mantel
zum Schutz der Aufbauelemente versehen sein. Bei Leitungen, die an
Steckverbinder angeschlossen werden, handelt es sich im wesentlichen
um flexible Leitungen, Flachleitungen, Schlauchleitungen, geschirmte Lei-
tungen und Koaxialleitungen. Zur Abgrenzung siehe Definition Kabel.

Vom Hersteller gelieferte Software, die durch den Anwender nicht gean-
dert werden kann.
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9.4 Stichwortverzeichnis

A
Abdeckhauben der Module ..............oooeiiiiieeeenn. 73
Anschluss der Geber am Grundgerat
Allgemeine Installationshinweise .................. 96
Konfektionierte Kabel ..........cccccccveveeiiiiiaannne. 96
Schirm auflegen ............ccooccciiiiiiiciiiiienn, 96
Anschluss-Schaltbilder
24-V-Schaltnetzteilmodul - Verdrahtung ...... 88
Achsmodule - Anschluss-Schema der
bindren Ein- und Ausgénge ............cccoo..... 84
Achsmodule - Steuerelektronik .................... 83
Allgemeine Hinweise ..............ccccccoovieneins 78
Bremsenansteuerung ..............cccccceeeeeeeenne. 81
Kondensatormodul - Verdrahtung der
Steuerelektronik ..........cccccccviveeiiiiiiiiiiieeen, 86
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Adressenliste
Deutschland
Hauptverwaltung Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fertigungswerk Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970
Vertrieb D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
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Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal
Service Mitte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Getriebe / Ernst-Blickle-StralRe 1 Fax +49 7251 75-1711
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Alte Ricklinger Stralle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (bei Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dénkritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (bei Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sid SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (bei Miinchen) sc-sued@sew-eurodrive.de
West SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30

Siemensstralte 1
D-40764 Langenfeld (bei Dusseldorf)

Fax +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / 24-h-Rufbereitschaft

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Deutschland auf Anfrage.

Frankreich
Fertigungswerk Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vertrieb 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Montagewerke Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vertrieb Parc d’activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d’Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Weitere Anschriften Uber Service-Stationen in Frankreich auf Anfrage.
Belgien
Montagewerk Brissel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vertrieb Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Italien
Montagewerk Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vertrieb Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Service 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it

09/2007




Adressenliste

Niederlande

Montagewerk Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700

Vertrieb Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552

Service NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam

Osterreich

Montagewerk Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0

Vertrieb Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30

Service A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at

sew@sew-eurodrive.at

Schweiz

Montagewerk Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717

Vertrieb Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700

Service CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch

info@imhof-sew.ch
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