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Allgemeine Hinweise
Aufbau der Sicherheitshinweise

1 Allgemeine Hinweise
1.1  Aufbau der Sicherheitshinweise

Piktogramm

>

Die Sicherheitshinweise in dieser Dokumentation sind folgendermafien aufgebaut:

A SIGNALWORT!

Art der Gefahr und ihre Quelle.

Mdgliche Folgen (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 Korperverletzungen

0 WARNUNG! Mégliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Kdrperverletzungen

0 VORSICHT! Maogliche, gefahrliche Situation Leichte Korperverletzungen

VORSICHT! Méogliche Sachschaden Beschadigung des Antriebssystems oder
seiner Umgebung

1

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

1.2 Méangelhaftungsanspriiche

Die Einhaltung der MOVITRAC® B-Dokumentation ist die Voraussetzung fur stérungs-
freien Betrieb und die Erfillung eventueller Mangelhaftungsanspriche. Lesen Sie des-
halb zuerst die Betriebsanleitung und Handblcher, bevor Sie mit dem Gerat arbeiten!

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

1.3 Haftungsausschluss

Die Beachtung der MOVITRAC® B-Dokumentation ist Grundvoraussetzung flr den
sicheren Betrieb der Frequenzumrichter MOVITRAC® B und fiir die Erreichung der an-
gegebenen Produkteigenschaften und Leistungsmerkmale. Flr Personen-, Sach- oder
Vermoégensschaden, die wegen Nichtbeachtung der Betriebsanleitung entstehen, Uber-
nimmt SEW-EURODRIVE keine Haftung. Die Sachmangelhaftung ist in solchen Fallen
ausgeschlossen.
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Allgemeine Hinweise
Mitgeltende Unterlagen

1.4  Mitgeltende Unterlagen
+ Dieses Handbuch ersetzt nicht die ausflihrliche Betriebsanleitung und die dazu
gehdrigen Handbticher

* Nur durch Elektrofachpersonal unter Beachtung der giltigen Unfallverhttungsvor-
schriften sowie der folgenden Dokumente installieren und in Betrieb nehmen:

— Betriebsanleitung "MOVITRAC® B" und dazu gehdrige Handbilcher
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Systembeschreibung
Anwendungsbereiche

2 Systembeschreibung
2.1 Anwendungsbereiche

Mit dem Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" kénnen Anwendungen abgel6st
werden, die bisher Uber eine Eil- / Schleichgangumschaltung mit Initiatorauswertung
realisiert wurden. Durch die variable Vorgabe beliebiger Sollpositionen mit unterschied-
lichen Geschwindigkeiten und Beschleunigungsrampen wird eine hdhere Flexibilitat
erreicht.

Far folgende Branchen und bei Anwendungen mit nicht dynamischen Positionierungen
mit einer Genauigkeit von ca. 1/4 Motorumdrehung ist das Applikationsmodul "Einfach-
Positionierung" besonders geeignet:

* Fordertechnik

— Fahrwerke
— Rollenbahnen

* Logistik

— Fahrwerke
— Querverfahrwagen

* Formatverstellung

Folgende Vorteile zeichnen dabei die "Einfach-Positionierung” aus:
* Anwenderfreundliche Bedienoberflache.

+ Nur die fur die Einfach-Positionierung erforderlichen Parameter (Ubersetzungen,
Geschwindigkeiten, Durchmesser) missen eingegeben werden.

» Geflihrte Parametrierung an Stelle von aufwandiger Programmierung.
* Monitorbetrieb bietet optimale Diagnose.

» Der Anwender benétigt keine Programmiererfahrung.

» Keine langwierige Einarbeitung.

Beruicksichtigen Sie bei der Projektierung die folgenden Eigenschaften:
» Keine direkte Lageregelung

Position wird gehalten, indem der Einfall der Bremse im Positionsfenster angesteuert
wird.

» Keine zeitkritischen Positionieraufgaben
* Unterstutzte Gebertypen:

— Einbaugeber EI7C (96 Inkremente / Umdrehung)
— HTL-Geber

Die Einfach-Positionierung kann in zwei Varianten betrieben werden:

* Ansteuerung uber Feldbus-Gateway (SBus) mit 3 Prozessdatenwértern (funktional
kompatibel zur Buspositionierung bei MOVIDRIVE® B)

* Ansteuerung Uber Klemmen mit Digitalmodul FIO21B
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Systembeschreibung
Drehzahlverlauf Einfach-Positionierung

2.2 Drehzahlverlauf Einfach-Positionierung

Die folgende Abbildung zeigt den Drehzahlverlauf eines typischen Positioniervorgangs.
Berlicksichtigen Sie bei der Projektierung, dass die vorgegebene Rampenzeit sich
direkt auf die Stabilitat des Positioniervorgangs auswirkt.

HINWEIS
Beachten Sie:
i + Rampenvorgaben unter 1,5 s kénnen zum Uberschwingen des Antriebs fiihren.
+ Mit zunehmender Rampenzeit und Positioniergeschwindigkeit kann sich die tat-
sachlich gefahrene Rampe um bis zu 80 % erhdhen.

A

v [1]

[2]

65916AXX

[11 Drehzahlverlauf bei Positionierung tber Eil-/Schleichgangumschaltung mit
Initiatorauswertung

[2] Drehzahlverlauf mit dem Applikationsmodul "Einfach-Positionierung"
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S Voraussetzungen

3 Projektierung
3.1 Voraussetzungen

3.1.1  PC und Software

Das Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" ist als IPOSPS®_Programm realisiert
und Bestandteil der SEW-Software MOVITOOLS® MotionStudio ab Version 5.60. Um
MOVITOOLS® MotionStudio nutzen zu kénnen, bendtigen Sie einen PC mit Betriebs-
system Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0 oder Windows® 2000.

3.1.2 Umrichter, Motoren und Geber

Umrichter

Motoren

Geber

Technische Daten
des Geberein-

gangs

Das Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" kann nur mit MOVITRAC® B-Geraten
in Technologieausfuhrung (/T) realisiert werden.

Asynchrone Drehstrommotoren DR mit Einbaugeber EI7C.

Der Geber muss direkt an den Motor angebaut werden. Ein externer Anbau z. B. bei An-
wendungen mit kraftschlissiger Verbindung zwischen Motorwelle und Last wird nicht
unterstatzt.

Technische Daten Gebereingang

Gebersignale (zwei Spuren) Spur A und Spur B

Phasenlage 90° + 20°

Tastverhaltnis 1:1 1220 %

Max. Impulsfrequenz 120 kHz

Anschluss Spur A MOVITRAC® B: Klemme X12:5 (D104)
Anschluss Spur B MOVITRAC® B: Klemme X12:4 (DI03)
Bezugspotenzial GND auf PE-Potenzial
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Funktionsbeschreibung SEEE

3.2 Funktionsbeschreibung

3.2.1 Vier Betriebsarten

Tippbetrieb

— Die Richtungsanwahl erfolgt Uber die zwei Signale "Tippen +" und "Tippen —".

— Bei Ansteuerung Uber Feldbus kann die Geschwindigkeit variabel vorgegeben
und die Rampe Uber ein Steuer-Bit umgeschaltet werden.

— Bei Ansteuerung Uber Klemme kann die Geschwindigkeit Uber einen Klemmen-
eingang zwischen Eil- und Schleichgang umgeschaltet werden. Die Rampe wird
wahrend der Inbetriebnahme fest vorgegeben.

Teachbetrieb (nur bei Ansteuerung iiber Klemmen)

— Im referenzierten Achszustand kann die Ist-Position auf den angewahlten Tabel-
lenplatz gespeichert werden.

Referenzierbetrieb

— Mit der Referenzfahrt wird der Bezugspunkt (Maschinennullpunkt) fir die absolu-
ten Positioniervorgange festgelegt.

Positionierbetrieb

— Bei Ansteuerung Uber Feldbus erfolgt die Vorgabe der Geschwindigkeit und der
Zielposition variabel, wobei die Rampe Uber ein Steuer-Bit umgeschaltet werden
kann.

— Bei Ansteuerung tber Klemmen kénnen 8 Positionen mit dazugehdriger Rampe
und Geschwindigkeit binar angewahlt werden.

3.2.2 Endschalter, Referenzpunkt und Maschinennullpunkt

Die Auswertung der Hard- und Software-Endschalter ist in IPOSP'YS® realisiert. Beach-
ten Sie bei der Projektierung folgende Hinweise:

Die Software-Endschalter missen innerhalb der Verfahrstrecke der Hardware-End-
schalter liegen.

Soll der Maschinennullpunkt nicht auf dem Referenzpunkt liegen, kénnen Sie bei der
Inbetriebnahme einen Referenz-Offset eintragen. Es gilt die Formel: Maschinennull-
punkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset. Auf diese Weise kdénnen Sie den
Maschinennullpunkt verandern, ohne den Referenzpunkt verschieben zu missen.
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===z Prozessdatenbelegung bei Ansteuerung tber Feldbus-Gateway (SBus)

3.3 Prozessdatenbelegung bei Ansteuerung iiber Feldbus-Gateway (SBus)

Die Ubergeordnete Steuerung (SPS) sendet drei Prozess-Ausgangsdatenworte (PA1-
PA3) an den Umrichter und empfangt vom Umrichter drei Prozess-Eingangsdatenworte
(PE1-PE3).

PA

: |::> PA1 PA2 PA3 s
——F i
Ime ez he=IE PE2 PE3 45

B

Atk

ooo
=g

PE
65894AXX
Bild 1: Datenaustausch (iber 3 Prozess-Eingangs- und -Ausgangsdaten
PA = Prozess-Ausgangsdaten PE = Prozess-Eingangsdaten
PA1 = Steuerwort 2 PE1 = Statuswort (IPOS PE-Daten)
PA2 = Soll-Geschwindigkeit PE2 = Ist-Geschwindigkeit
PA3 = Ziel-Position PE3 = Ist-Position
Prozess-Aus- Die Prozess-Ausgangsdatenworte haben folgende Belegung:
gangsdaten « PA1: Steuerwort 2
|15]14[13]12]11]10] 9 [ 8] 7|6 | 5]4[3]2[1]0]
/SWES—I I—/Reglersperre
Freigabe/
Rampenumschaltung — Schnellstopp
Reserviert———— L Freigabe/Halt
Mode Wahl 2! ] L Reserviert
Mode Wahl 20— | L Reserviert
Tippen Reserviert
Tippen + Fehler-Reset
Start Reserviert

+ PA2: Soll-Geschwindigkeit

PA2 Soll-Geschwindigkeit (Anwendereinheit)
1514 13/12/11.10 9 8 76 5 4 3 21 0

» PAZ3: Soll-Position

PA3 Soll-Position (Anwendereinheit)
1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0
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Prozessdatenbelegung bei Ansteuerung Utber Feldbus-Gateway (SBus) S
Prozess-Ein- Die Prozess-Eingangsdatenworte haben folgende Belegung:
gangsdaten - PE1: Statuswort 1

[15[74]13]12]11]10] 9] 8] 7[6]5]4]3]2[1]0]

Motor dreht

Umrichter
betriebsbereit

Antrieb referenziert

Bit 8 — Bit 15: Ziel-Position erreicht
Umrichterstatus /
Fehler-Code —m v L Bremse offen
Stérung/Warnung

Endschalter rechts aktiv

Endschalter links aktiv

+ PE2: Ist-Geschwindigkeit

Ist-Geschwindigkeit (Anwendereinheit)
1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3/2 1 0

* PE3: Ist-Position

Ist-Position (Anwendereinheit)
1514/1312 1110 9 8 7 6 5/4 3 2 1 0 1 0
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Installation
Software MOVITOOLS® MotionStudio

4 Installation
4.1  Software MOVITOOLS® MotionStudio

MOVITOOLS
MotionStudio®

Das Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" ist in MOVITOOLS® MotionStudio ab
Version 5.60 verfiigbar. Um MOVITOOLS® MotionStudio auf lhrem Rechner zu instal-
lieren, gehen Sie folgendermalen vor:

+ Legen Sie die MOVITOOLS® MotionStudio-CD in das CD-Laufwerk Ihres PCs.

+ Warten Sie, bis die Installation selbsttatig startet. Die Datei "Start.htm" wird im
Browser angezeigt.

HINWEIS

Wenn sich die Datei "Sstart.htm" NICHT automatisch 6ffnet, starten Sie die Datei
manuell vom Hauptpfad auf der Installations-CD.

Technologie-
ausfiihrung

12

« Klicken Sie auf den Link "MOVITOOLS® MotionStudio".
» Kilicken Sie auf den Link "Installation starten".

« Der Setup Wizard von MOVITOOLS® MotionStudio wird gestartet. Folgen Sie den
Anweisungen, Sie werden automatisch durch die Installation gefuhrt.

)
2} MOVITOOLS ®-MotionStudio 5.60 S
e

MOVITOOL S®-Motion Studio 5.60
Setup Wizard

A IR

English Francais

12184ADE

SEW-EUROORIVE GmbH % Co KG

Das Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" kann mit den MOVITRAC®-B-Gersten
in der Technologieausfiihrung (/T) genutzt werden. Mit den Geraten in der Standard-
ausfuhrung (-00) kann das Applikationsmodul nicht genutzt werden.
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Installation 4

Anschluss-Schaltbild MOVITRAC® B

Anschluss-Schaltbild MOVITRAC® B

Unabhangig vom verwendeten Bustyp missen Sie das Grundgerat MOVITRAC® B
gemal folgendem Anschluss-Schaltbild verdrahten.

3 x400/500V,. /PE  1x230V,./N/PE

3-phasig 1-phasig

x1 [0 [ (i3] | [t [C][n]] |
|

Umschaltung | @l & V*
I-Signal <> U-Signal* mA
X1

0:

S 11
+10V —

REF1

Al1

n1(0...10V*; Q:
0..20mA;4...20 mA)

Al12

Bezugspotenzial Analogsignale ||

BWOIN[—=

GND

X12:

Keine Funktion/IPOS-Eingang (Endschalter Rechts) ~e—

DIg@

Rechts/Halt <&—

DIg1

Keine Funktion/IPOS-Eingang (Endschalter Links) -a——

DIg2

Spur B (Geberauswertung) -—

DI@3

Spur A (Geberauswertung) ~€—

Dig4

Keine Funktion/TF-Meldung ~—

DIgSTF

Versorgungsspannung fir TF/TH ——

VOTF

+24-V-Ein-/Ausgang —e—m~

24VI0

Bezugspotenzial Binarsignale

OO (N[O | |WIN|=

GND

X13:

Bezugspotenzial

GND

Bremse auf

DO@2

IPOS-Ausgang

DO@3

i

Bezugspotenzial

GND

DO@1-C

Relaiskontakt/IPOS-Ausgang
Relais-SchlieRer L

DO@1-NO

Relais-Offner

N[o|o|d|WN|=

DO@1-NC

@ = Schirmklemme ®

65940ADE

Binédreingang Belegung

X12:1 (DI00) Keine Funktion / IPOS-Eingang (Endschalter Rechts)
X12:2 (DIO1) Rechts / Halt

X12:3 (D102 Keine Funktion / IPOS-Eingang (Endschalter Links)
X12:4 (DIO3) IPOS-Eingang (Anschluss Spur B der Geberauswertung)
X12:5 (DI04) IPOS-Eingang (Anschluss Spur A der Geberauswertung)
X12.6 (DIO5) Keine Funktion / TF-Meldung
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Installation
Bus-Installation MOVITRAC® B

Bus-Installation MOVITRAC® B

Die Feldbus-Gateways setzen Standard-Feldbusse auf den SBus um. Mit einem Feld-
bus-Gateway kénnen bis zu 8 Umrichter angesprochen werden.

Die Gateway-Funktionalitat gibt es in zwei unterschiedlichen Auspragungen:

» Integriert im Umrichter: Die Feldbus-Schnittstelle DF.B ist im Umrichter montiert
(siehe folgendes Bild).

PROFIBUS MOVITRAC® B
DeviceNet L
EtherCAT

PROFINET
EtherNet/IP
PROFIBUS / PROFIsafe®
PROFINET / PROFlsafe®

SPS/PLC

SBus
65888AXX

* Im eigenen Gehause: Die Feldbus-Schnittstelle DF.B ist in einem UOH11B-Gehause
montiert oder als Gateway (z. B. UFI1B fir INTERBUS) erhaltlich (siehe folgendes
Bild).

PROFIBUS MOVIT|RAC® B

DeviceNet

EtherCAT

PROFINET

EtherNet/IP

PROFIBUS / PROFIsafe®
PROFINET / PROFlsafe®

SPS/PLC

65889AXX

Fir den Anschluss an Feldbusse stehen Feldbus-Gateways fiir folgende Bussysteme
zur Verfuigung.

Bus Eigenes Gehiduse Integriert in Umrichter (nicht in BaugroBe 0XS)
PROFIBUS DFP21B / UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFP21B

DeviceNet DFD11B / UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFD11B

EtherCAT DFE24B / UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFE24B

PROFINET DFE32B / UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFE32B

EtherNet/IP DFE33B / UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFE33B

PROFIBUS / PROFIsafe | DFS11B/UOH11B MCO07B.../FSC11B/DFS11B

PROFINET / PROFlsafe DFS21B / UOH11B MCO7B.../FSC11B/DFS21B

INTERBUS UFI11A (823 898 7) -
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Installation
Klemmenansteuerung Uber Digitalmodul FIO21B

4.4 Klemmenansteuerung tber Digitalmodul FIO21B

X44
FIO21B

X46| X42

1121312131456 |7

65890AXX

Funktionen der Eingangsklemmen X42:1 — 7 am Digitalmodul FIO21B:

Funktion der Ausgangsklemmen (Grundgerat):

Binadreingang Betriebsart
Klemme X42

Tippbetrieb Teachbetrieb Referenzierbetrieb Positionierbetrieb
DI10/X42:1 0 1 0 1
DI11/X42:2 0 0 1 1
DI12/X42:3 /SWES Start Start Start
DI13/X42:4 Tippen + Position 20 Reserviert Position 20
DI14/X42:5 Tippen — Position 2" Reserviert Position 2"
DI15/X42:6 Eilgang Position 22 Reserviert Position 22
DI16/X42:7 Fehler Reset Fehler Reset Fehler Reset Fehler Reset

Bindrausgang Betriebsart
Klemme X13
Tippbetrieb Teachbetrieb Referenzierbetrieb Positionierbetrieb
DO01/X13:1 /Stérung /Stérung /Stérung /Stérung
DO02/X13:2 Bremse auf Bremse auf Bremse auf Bremse auf
DO03/X13:3 Keine Funktion Position Antrieb referenziert Antrieb in Position
gespeichert
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(‘@ Inbetriebnahme

@ Allgemein

5 Inbetriebnahme

5.1 Allgemein

Voraussetzung fir eine erfolgreiche Inbetriebnahme ist richtige Projektierung und
fehlerfreie Installation. Ausfiihrliche Projektierungshinweise finden Sie in den System-
handbuch MOVITRAC® B.

Uberpriifen Sie die Installation, den Anschluss der Geber und die Installation der
Feldbus-Schnittstellen anhand der Installationshinweise in der Betriebsanleitung
MOVITRAC® B, in den Feldbus-Handbiichern und in diesem Handbuch.

5.2 Applikationsmodul "Einfach-Positionierung"” starten

Allgemein

+ Starten Sie MOVITOOLS® MotionStudio.

* Prifen Sie die Gerate-Firmware (mind. 1822.563.2.10). Rufen Sie dazu im Kontext-
meni des Gerats den Menlpunkt [Inbetriebnahme] / [Parameterbaum] auf. Wahlen
Sie Parameter P076 Firmware Grundgerét.

« Fuhren Sie die Inbetriebnahme des Motors durch. Testen Sie die korrekte Inbetrieb-
nahme im Handbetrieb.

» Sperren Sie die Geratefreigabe (X12:2 DI01 Rechts/Halt auf "0")

» Starten Sie das Applikationsmodul "Einfach-Positionierung". Rufen Sie dazu im Kon-
textmenu des Gerats den Menupunkt [Applikationsmodule] / [Einfach-Positionierung]
auf (siehe folgendes Bild).

L Application Builder {Onding)

2 Eimlach: Pogitioresung (Qrkne)
3PS Compiler (Onling)

4. Peameterbaum (Online)

5. Scope [Online)

Vergleich (Online)
Inketriebnahme

Applikaticnimadule

Prograrmmassung

12183ADE
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Inbetriebnahme (t@ 5

Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten @

Startmonitor Der Startmonitor des Applikationsmoduls "Einfach-Positionierung" wird aufgerufen
(siehe folgendes Bild).

@l

i Eirdach-Positianienung [MODTE (MCOTE0004. 261}

Einfach-Positionierung

=]
——
-

= Einfach-Positionierung
QUL
. Upload vom Geraet

c{ y Oeffnen aus Datei

Neu erstellen

Ok | Abbrechen

1) 9 Online: Neuinbetriebnahme

12173ADE

* Wenn Sie die Inbetriebnahme starten wollen, klicken Sie auf die Schaltflache
[Startup].

Wahlen Sie eine der folgenden Optionen:

— "Neu erstellen" um eine Erstinbetriebnahme durchzufiihren
— "Offnen aus Datei" um einen bestehenden Parametersatz zu laden
— "Upload vom Gerat" um eine Wiederinbetriebnahme durchzufiihren

Die folgenden Kapitel beschreiben die weitere Vorgehensweise.

+  Wenn Sie die in Betrieb genommene Applikation beobachten oder steuern wollen,
klicken Sie auf die Schaltflache [Monitor]. Weitere Information dazu finden Sie im
Kapitel "Betrieb und Service".

Die Schaltflache [Monitor] ist gesperrt, wenn

— Sie nicht online verbunden sind
— das Applikationsmodul nicht erkannt wurde

Handbuch — MOVITRAC® B Applikationsmodul Einfach-Positionierung 17
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@ Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten

Sollwertquelle In diesem Fenster stellen Sie die Sollwert- / Steuerquelle ein (siehe folgendes Bild)
wéhlen

Fid Eintach-Pesitioraenng [MCITE (MCOTENCS. 261)] == Hey|
Einfach-Positionierung

Soilwer - Sleuwseguele

Sollwertvorwahl

12174ADE

In der Auswabhlliste "Sollwert-/Steuerquelle"” stellen Sie ein, ob die Applikation Gber Feld-

bus-Gateway (Einstellung: Feldbus-Gateway SBus) oder Uber Klemmen (Einstellung:
Klemme mit FIO21B) angesteuert wird.
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Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten @
Berechnen der In diesem Fenster stellen Sie die Skalierungsfaktoren fiir Weg und Geschwindigkeit ein.
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Weg [ 1

|
|
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i
|

Zishber |
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In diesem Fenster missen Sie folgende Einstellungen durchfiihren:

+ Skalierungsfaktoren berechnen

Geben Sie entsprechend lhrer Applikation im Eingabefeld "Durchmesser An-
triebsrad" oder "Spindelsteigung" die entsprechenden Werte ein.

Geben Sie in den Eingabefeldern "I-Getriebe" und "I-Vorgelege" die Gesamt-
Ubersetzung des Antriebs mit bis zu zwei Nachkommastellen ein.

Wahlen Sie die Einheit der Geschwindigkeit aus.

Als Standardeinstellung ist der Gebertyp "EI7C" in der Auswahlliste "Gebertyp"
eingestellt. Falls Sie einen anderen Gebertyp verwenden, wahlen Sie die Einstel-
lung "HTL" aus. Berucksichtigen Sie dabei die interne Vervierfachung der physi-
kalischen Auflésung. Das heil’t, dass Sie beispielsweise bei einem Geber mit der
physikalischen Aufldsung von 24 Inkrementen/Umdrehung den Wert "96" einge-
ben mussen.

Driicken Sie die Schaltflache [Berechnung]. Der Skalierungsfaktor "Weg" wird er-
mittelt und im Anzeigefeld "Impulse/Weg" angezeigt. Der Skalierungsfaktor "Ge-
schwindigkeit" wird ermittelt und im Anzeigefeld "Zahler/Nenner" angezeigt.

Die Skalierungsfaktoren sind auf den Wert 2'3 begrenzt.

Handbuch — MOVITRAC® B Applikationsmodul Einfach-Positionierung
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@ Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten

Einstellen der In diesem Fenster missen Sie die Position der Software-Endschalter, den Referenz-
Parameter und Offset, den Referenzfahrttyp sowie die Geschwindigkeitsbegrenzungen eingeben.
Begrenzungen - _ _ _

|'.‘|'
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Einfach- T-’nsmomﬂ_-rung
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Refaranz ot
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Aeferenziyp (15 Ko Fetmperidiaben
[ 3
] e |
n
[=
= Aefemnednstaeshl 1 | I [iémin]
E Refamnzdrehzahl 2 [ 50 fimn]
2
o Gaschwindighaits- Bagrenzungan
QD
o Meumale Drahzahl Positionierbelret I 100 frimin|
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Mexmale Moterdrehrshl [ 1500 [iimin]
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* Gruppe "Endschalter”

Geben Sie in den Eingabefeldern "Software-Endschalter Links / Rechts" die Position
der Software-Endschalter ein. Achten Sie darauf, dass die Positionen der Software-
Endschalter innerhalb der Verfahrstrecke der Hardware-Endschalter liegen und
sich nicht mit dem Referenzpunkt tGiberdecken. Wenn Sie in beiden Eingabefeldern
den Wert "0" eingeben, sind die Software-Endschalter deaktiviert.

Die Verarbeitung der Hardware- und Software-Endschalter wird Gber IPOSPUS®
realisiert.

* Gruppe "Referenzfahrt"

Geben Sie im Eingabefeld "Referenz-Offset" den Referenz-Offset in Anwenderein-
heiten ein. Mit dem Referenz-Offset wird der Maschinennullpunkt korrigiert. Es gilt
die Formel:

Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offsets
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Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten @

Wahlen Sie im Auswahlfeld "Referenztyp" den richtigen Referenzfahrttyp (3, 4, 5, 8)
aus. Der Referenzfahrttyp legt fest, mit welcher Referenzfahrtstrategie der Maschi-
nennullpunkt einer Anlage festgelegt werden soll.

Typ 3: Referenzpunkt ist der rechte Hardware-Endschalter. Es wird

1 *—J kein Referenznocken bendtigt.
& = Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
54949AXX
. i Typ 4: Referenzpunkt ist der linke Hardware-Endschalter. Es wird
— kein Referenznocken bendtigt.
& = Maschinennullpunkt = Referenzpunkt + Referenz-Offset
54950AXX
Typ 5: Keine Referenzfahrt. Referenzpunkt ist die augenblickliche
] I [ Lage.
Maschinennullpunkt = Augenblickliche Lage + Referenz-Offset
54951AXX
Typ 8: Keine Referenzfahrt. Referenzpunkt ist die augenblickliche
] I [ Lage. Im Gegensatz zu Typ 5 kann die Referenzfahrt von Typ 8 auch
bei Systemzustand "Keine Freigabe / Reglersperre" durchgefihrt

54951AXX Wwerden.
Maschinennullpunkt = Augenblickliche Lage + Referenz-Offset.

» Eingabefelder Referenzfahrtdrehzahl 1 und 2

Bei Anwahl des Referenzfahrttyps 3 oder 4 wird der Hardware-Endschalter mit
Referenzfahrtdrehzahl 1 "gesucht". Anschliefiend wird der Hardware-Endschalter
mit Referenzfahrtdrehzahl 2 freigefahren

* Gruppe "Geschwindigkeits-Begrenzungen™

— Eingabefeld "Maximale Drehzahl Positionierbetrieb"
Durch Eingabe eines Wertes kdnnen Sie die vorgegebene Positioniergeschwin-
digkeit begrenzen.

— Eingabefeld "Maximale Drehzahl Tippbetrieb"
Durch Eingabe eines Wertes kdnnen Sie die vorgegebene Tippgeschwindigkeit
begrenzen.

— Eingabefeld "Maximale Motordrehzahl"
Geben Sie einen Wert ein, der mindestens 10 % Uber der maximalen Positionier-
oder Tippgeschwindigkeit liegt.

* Gruppe "Rampen” (nur bei Feldbusansteuerung)

— Eingabefelder "Rampe 1", "Rampe 2"
Die Rampenzeiten kénnen Sie bei Ansteuerung Uber Feldbus-Gateway (SBus)
Uber PA1:Bit 14 umschalten
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Inbetriebnahme
Applikationsmodul "Einfach-Positionierung" starten

Bei Klemmenansteuerung (Einstellung "Klemme mit FIO21B" im Auswahlfeld "Soll-
wert/Steuerquelle”, siehe Abschnitt "Sollwertvorwahl") missen Sie folgende Parameter
fur Tipp- und Positionierbetrieb angeben (siehe folgendes Bild).

[ i Eintach-peaionierung o7 macoreoons.-26n ]

Einfach-Positionierung
Tippbertrich
Cieschwindghei Schkachgang | 120 [uwin]
I [Riarin]
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Rampe 3000 frrssf
Fositionierbeinsh
o
E K. Soliposition Rampa Geschwindighes
el [mem] ] [imin]
m
= Tab ] 00 | [
w1 [ w0 - [ o
Tab2 | [3] T | 1000
Tahd [ ] I | )
Tob 4 = 200 | 1000
Tab§ | 2000 mE [ 500
Tab§ 4000 1000 | 50
T T | P 1000 | 500
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* Gruppe "Tippbetrieb"

Geben Sie die Geschwindigkeiten fur Schleich- und Eilgang sowie die Rampenzeit
ein.

* Gruppe "Positionierbetrieb"

Hier kénnen Sie bis zu 8 Sollpositionen mit den dazugehdérigen Rampen- und
Geschwindigkeitswerten eingeben.

Handbuch — MOVITRAC® B Applikationsmodul Einfach-Positionierung




Inbetriebnahme (‘@ 5

Uberwachungsfunktionen einstellen @

5.3 Uberwachungsfunktionen einstellen

Inbetriebnahmefenster zur Einstellung der Uberwachungsfunktionen (siehe folgendes
Bild).

[ 7 Eintach Pestrianng tncaTS acorennse 280y
Einfach-Positioniening

Ubsrwnshangan 2

Tempemtutfuhlersuswertung

Geberiiberwechung

Grebes iberwachung T el

c
@
=]
[ =
=
=
Qo
o
g
3
=]
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+ Gruppe "Uberwachungen 1"

— Eingabefeld "Positionsfenster”
Die Positionierung wird abgeschlossen (d. h. Bremse fallt ein), wenn die Ist-Posi-
tion in diesem Bereich (Zielposition = Positionsfenster) ist.

+ Gruppe "Uberwachungen 2"

— Auswabhlfeld "Temperaturfuhlerauswertung"
Aktivieren oder Deaktivieren der Temperaturfihlerauswertung (TF-Meldung)
Uber den Binareingang DI05.

— Auswabhlfeld "Geberiberwachung"
Aktivieren oder Deaktivieren der Geberiberwachung. Bei aktivierter Geberiber-
wachung werden die Gebersignale auf Plausibilitdt (Drehrichtung) sowie Draht-
bruch Uberwacht.

— Eingabefeld "Geberliberwachung Timeout"
Nach Ablauf der hier eingestellten Timeout-Zeit wird wahrend der Inbetriebnahme
bei aktivierter Gebertiberwachung im Fehlerfall die Fehlermeldung F116, Subfeh-
ler-Code 14 (Geber), ausgeldst.

HINWEIS

1 Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Uberwachungsfunktionen".
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5.4 Inbetriebnahme abschlieen

Nachdem Sie alle Parameter eingegeben haben, speichern Sie die Konfiguration ab
(Schaltflache [Konfiguration speichern] [1]). Sie haben die Méglichkeit, Gber die Schalt-
flache [Dokumentation erstellen] [2] eine PDF-Datei mit der aktuellen Konfiguration zu

erzeugen.
Um die Daten in den Umrichter zu laden, klicken Sie die Schaltflache [Download] [3]
(siehe folgendes Bild).

54 Einfach-Positionierun g [MCO7E (MCO7B0004-2B1)] [= ==

Einfach-Positionierung

Konfiguration speichern

Dokumentation erstellen

BE)ENCWEVE)

z
4
2

Online Version  [B:0000  Release  [50000 & Download mit Applikation

é}

£ Download ohne Applikation (nur Einstellungen)

| opmisuonop @

Offline Versien 00001 Release  |(x0002

65926ADE

Folgende Funktionen werden beim Abschluss der Inbetriebnahme (Download) aus-
gefuhrt:

* Herunterladen der SHELL-Parameter
« Herunterladen der IPOSP"YS®_variablen

« Herunterladen des IPOSPS®_programms, falls die Option "Download mit Applikati-
on" gewahlt wurde. Diese Option wird bei einer Erstinbetriebnahme automatisch
gewahlt.
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C 20,

5.5 Parameter und IPOSP'YS®.variablen

Durch die Inbetriecbnahme werden folgende Parameter und IPOSPYS®_variablen
automatisch eingestellt und beim Download in den Umrichter geladen.

Parameter P... Index Beschreibung Einstellung
100 8461 Sollwertquelle SBus1 / Festsollwerte
101 8462 . Steuerquelle SBus1 bzw. Klemmen
608 8844 Binareingang DIOO IPOS-Eingang / Keine Funktion
Reserviert Binareingang DIO1 Rechts/Halt (fest belegt)
*  0: keine Geratefreigabe
* 1: Gerat freigegeben
601 8336 . Binareingang D102 IPOS-Eingang / Keine Funktion
602 8337 Binareingang DI03 IPOS-Eingang (Position)
603 8338 Binareingang DI04 IPOS-Eingang (Position)
604 8339 . Binareingang DI05 TF-Meldung / Keine Funktion
620 8350 Binarausgang DOO01 IPOS-Ausgang
621 8351 Binarausgang DO02 Bremse auf
622 8916 . Binadrausgang DO03 IPOS-Ausgang
809 10204 IPOS-Freischaltung EIN
938 8888 Task 1 Geschwindigkeit 5
939 8962 ' Task 2 Geschwindigkeit 4
870 8304 Sollwert-Beschreibung PA1 Steuerwort 2
871 8305 Sollwert-Beschreibung PA2 IPOS-PA-Data
872 8306 . Sollwert-Beschreibung PA3 IPOS-PA-Data
873 8307 Istwert-Beschreibung PE1 IPOS-PE-Data
874 8308 Istwert-Beschreibung PE2 IPOS-PE-Data
875 8309 Istwert-Beschreibung PE3 IPOS-PE-Data
876 8622 Prozessdaten Freigabe 1: Ja
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IPOSPUs€.Variable H.. \ Index \ Beschreibung Einheit
Skalierung

HO018 11018 | Geberauflésung Inkremente/Umdrehung
H020 11020 | Skalierung Weg Zahler

H021 11021  Skalierung Weg Nenner

H022 11022 | Skalierung Geschwindigkeit Zahler

H023 11023 | Skalierung Geschwindigkeit Nenner

Begrenzungen und Referenzfahrt

HO30 11030 | Software-Endschalter Links Anwendereinheit
HO31 11031 | Software-Endschalter Rechts Anwendereinheit
togy s Sodscnater

HO033 11033 | Referenz-Offset . Anwendereinheit
HO034 11034 | Referenztyp

H035 11035 | Referenzdrehzahl 1 0.1/min

H036 11036 | Referenzdrehzahl 2 . 0.1/min

H040 11037 | Maximale Drehzahl Positionierbetrieb 0.1/min

HO041 11038 | Maximale Drehzahl Tippbetrieb 0.1/min

Rampen (bei Ansteuerung lber Feldbus-Gateway)

HO042 11042 | Rampe 1 ms

HO043 11043 | Rampe 2 ms

Drehzahlen und Rampen (bei Ansteuerung Uber Klemmen) — Tippbetrieb

H061 11061 | Geschwindigkeit Schleichgang 0.1/min

H062 11062 = Geschwindigkeit Eilgang 0.1/min

HO63 11063 | Rampe ‘ms

Drehzahlen und Rampen (bei Ansteuerung tber Klemmen) — Positionierbetrieb

HO065 11065 | Tab. O: Position Anwendereinheit
HO066 11066 @ Tab. 0: Geschwindigkeit . 0.1/min

HO067 11067 | Tab. 0: Rampe ms

H086 11086 | Tab. 7: Position . Anwendereinheit
HO087 11087 | Tab. 7: Geschwindigkeit 0.1/min

HO88 11088 | Tab. 7: Rampe ms

Sonstige

HO050 11050 | Positionsfenster Inkremente
HO56 11056 | o oberiberwachung

HO057 11957 | Geberlberwachung Timeout ms
HINWEIS

Diese Parameter und IPOSP!US®_yariablen diirfen nach der Inbetriebnahme nicht
mehr verdndert werden!
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6 Betrieb und Service
6.1 Antrieb starten

Betriebsarten

Wechseln Sie nach dem Download mit "Weiter" zum Monitor der "Einfach-Positionie-

rung".

\ HINWEIS

Beachten Sie, dass nach einem Wechsel der Betriebsart die Signale "Tippen +",
"Tippen =" und "Start" um 50 ms zeitverzdgert erfolgen missen.

Ansteuerung uber Feldbus:

Betriebsart Ungiiltiger Mode Tippbetrieb Referenzierbetrieb Positionierbetrieb

PA1:Bit 11 ngn nq ngn nq

PA1:Bit 12 ng nge wq nq
Ansteuerung Uber Klemmen:

Betriebsart Tippbetrieb Teachbetrieb Referenzierbetrieb Positionierbetrieb

DI10 ngy " ngn nq

DI ng ng nq nq

+ Tippbetrieb
Uber die Signale Tippen + und Tippen - kann der Antrieb verfahren werden.

— Feldbusansteuerung:
Geben Sie Uber das Prozess-Ausgangsdatenwort PA2 die Sollgeschwindigkeit
vor. Bei einem Wert < 0 verfahrt der Antrieb mit Minimaldrehzahl.
Wird PA2: Bit 14 (Rampenumschaltung) auf "1" gesetzt, ist Rampe 2 statt Rampe
1 aktiv.

— Klemmenansteuerung (siehe Abschnitt "Einstellen der Parameter bei Klem-
menansteuerung"):
Der Antrieb wird mit der "Geschwindigkeit Schleichgang" und der Rampe verfah-
ren, die bei der Inbetriebnahme unter Tippbetrieb eingestellt sind. Wird der
Binareingang DI15 auf "1" gesetzt, wird die "Geschwindigkeit Eilgang" gewahit.

» Teachbetrieb (nur bel Klemmenansteuerung)

Uber einen Flankenwechsel (mind. 200 ms pro Zustand) "0" - "1" - "0" am Binarein-
gang DI12 (Start) kann im referenzierten Zustand die aktuelle Position in den zuvor
angewahlten Tabellenplatz gespeichert werden. Der Teachvorgang ist erfolgreich
abgeschlossen, wenn der Bindrausgang DOO03 auf "1" (Position gespeichert) gesetzt
ist.

HINWEIS

Ein nicht referenzierter Antrieb wird Gber DOO01 (/Stérung) = "0" signalisiert. Beachten
Sie, dass MOVITRAC® B in diesem Fall keinen Fehler anzeigt.
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@ Uberwachungsfunktionen

Referenzierbetrieb

Durch die Referenzfahrt (z. B. auf einen der beiden Hardware-Endschalter) wird der
Referenzpunkt festgelegt. Setzen Sie PA1:Bit 8 (bzw. DI12) "Start" auf "1" um die
Referenzfahrt zu starten. Das "1"-Signal muss fur die gesamte Dauer der Referenz-
fahrt anstehen. Nach erfolgreich abgeschlossener Referenzfahrt wird PE1:Bit 2
(bzw. DOO03) "Antrieb referenziert" gesetzt. Das "1"-Signal an PA1:Bit 8 (bzw. DI12)
"Start" kann jetzt zurickgenommen werden. Der Antrieb ist referenziert.

Positionierbetrieb

— Im Positionierbetrieb kénnen Sie den referenzierten Antrieb, bezogen auf den
Maschinennullpunkt (Referenzpunkt), absolut positionieren.

— Nachdem Sie die Sollgeschwindigkeit Gber PA2 und die Sollposition tber PA3
vorgegeben haben (bzw. den Tabellenplatz mit den Positionsbits DI13 — DI15
binar gewahlt haben), kann tiber PA1:Bit 8 (bzw. DI12) "Start" der Positioniervor-
gang gestartet werden.

— Mit einer Sollgeschwindigkeitsvorgabe von < 0 verfahrt der Antrieb mit Minimal-
drehzahl.

— Bei Ansteuerung Uber Klemmen ist die dem angewahlten Tabellenplatz zugeord-
nete Rampe aktiv.

— Wird bei Ansteuerung Uber Feldbus PA2:Bit 14 (Rampenumschaltung) auf "1"
gesetzt, ist Rampe 2 statt Rampe 1 aktiv.

— Bei aktiviertem Software-Endschalter kann nicht auRerhalb der Endschalterbe-
reiche verfahren werden.

— Eine neue Zielposition wahrend des Verfahrvorgangs wird sofort ibernommen.

— Nach Erreichen der Zielposition (xPositionsfenster) fallt die Bremse ein und
PE1:Bit 3 (bzw. DOO03) "Zielposition erreicht" wird gesetzt.

HINWEIS

Bei Klemmenansteuerung wird ein nicht referenzierter Antrieb iber DO01 (/Stérung) =
"0" signalisiert. Beachten Sie, dass MOVITRAC® B in diesem Fall keinen Fehler
anzeigt.

6.2 Uberwachungsfunktionen

Funktion Hardware-Endschalter

Wurden wahrend der Inbetriebnahme die Hardware-Endschalter aktiviert, fuhrt das
Anfahren eines Hardware-Endschalters zum Stopp (Rampe t11) der Achse. Die Feh-
lermeldung F116, Subfehler-Code 29 (Endschalter angefahren), wird angezeigt. Die
Fehlermeldung kann durch Umkehren der Verfahrrichtung wieder geléscht werden.
Ein Fehler-Reset ist nicht notwendig.

Funktion Software-Endschalter

— Die Uberwachung der Software-Endschalter ist aktiviert, wenn bei der Inbetrieb-
nahme der Wert des Software-Endschalters Rechts groRer ist als der Wert des
Software-Endschalters Links und die Achse referenziert ist.

— Im Tippbetrieb wird mit dem Erreichen von drei Positionsfenstern vor der Soft-
ware-Endschalterposition die Achse gestoppt (Stopp-Rampe t13) und die Fehler-
meldung F116, Subfehler-Code 78 (Software-Endschalter angefahren), ausge-
geben. Die Fehlermeldung kann durch Umkehren der Verfahrrichtung und einem
Fehler-Reset wieder geldscht werden

— Im Tippbetrieb kann durch Setzen von PA1:Bit 15 (bzw. DI12) die Uberwachung
der Software-Endschalter ausgeschaltet werden.
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6.3

Monitorbetrieb

Diagnose

Feldbus-Betrieb

— Im Positionierbetrieb fiihrt eine Sollpositionsvorgabe aufierhalb der Software-
Endschalter ebenfalls zu der Fehlermeldung F116, Subfehler-Code 78 (Software-
Endschalter angefahren). Die Fehlermeldung kann durch Vorgabe einer Sollpo-
sition innerhalb der Software-Endschalter und einem Fehler-Reset wieder
geldscht werden

* Funktion Geberiiberwachung

Mit aktivierter Gebertiberwachung werden die Gebersignale auf Plausibilitat (Dreh-
richtung) sowie Drahtbruch Gberwacht. Im Fehlerfall wird die Fehlermeldung F116,
Subfehler-Code 14 (Geber), ausgeldst, wenn die wahrend der Inbetriebnahme ein-
gestellte Timeout-Zeit abgelaufen ist.

* Anzeige von Subfehler-Codes

— Klemmenansteuerung:
Der zu F116 gehdrige Subfehler-Code wird auf der Oberflache des Applikations-
moduls und Uber den Parameterbaum im Fehlerstatus (P012) angezeigt.

— Feldbusansteuerung:
Zusatzlich zur Klemmenansteuerung wird der Subfehler-Code Uber PE1:Bit
8 — 15 ausgegeben.

Im laufenden Betrieb kann der Monitor aufgerufen werden unter [MotionStudio] / [Appli-
kationsmodule] / [Einfach-Positionierung]. Driicken Sie anschlie3end die Schaltflache
[Monitor] (siehe Kapitel "Einfach-Positionierung starten”, Abschnitt "Startmonitor")

Die Uber Feldbus Ubertragenen Prozesseingangs- und -ausgangsdaten werden deco-
diert angezeigt (siehe folgendes Bild).
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('@ Betrieb und Service

@ Diagnose

Die binaren Ein- und Ausgangssignale werden decodiert angezeigt (siehe folgendes

Klemmenbetrieb

Bild).
g Tintach-Pastionimung [MCOTS {MCHTROO0- 2811 =1
Einfach-Positionierung

3
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Die Belegung der Ein- und Ausgangssignale ist abhangig von der gewahlten Betriebs-
art. Beachten Sie dazu das Kapitel "Klemmenansteuerung Uber Digitalmodul FIO21B".
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Betrieb und Service (‘Clj

6.4

Steuerbetrieb @

Steuerbetrieb

Mit der Schaltflache [Steuern] kbnnen Sie den Antrieb manuell Giber die Oberflache ver-
fahren. Die Prozessdaten (bei Feldbus-Betrieb) bzw. die Binarsignale (bei Klemmenbe-
trieb) werden ignoriert. Bevor der Steuerbetrieb aktiv wird, miissen Sie den folgenden
Sicherheitshinweis bestatigen.

Applikationsmodul Einfach-Positionierung fur MCOYE

e Achtung: Sie wechseln in den Steuermodus!
[ |
N _/; Stellen Sie sicher, dass sich die Anlage in einem

sicheren Zustand befindet!

Timeout sec Ok | Abbrechen

12181ADE

+ Wird die Kommunikation unterbrochen, stoppt der Antrieb nach der hier eingestellten
Timeout-Zeit.

* Im Steuerbetrieb kdnnen die entsprechenden Signale vorgegeben und mit der
Schaltflache [Daten senden] an den Antrieb gesendet werden.

» Mit der Schaltflache [Stoppen] kann der Antrieb jederzeit angehalten werden.

Um wieder in die Statusansicht zu gelangen, klicken Sie die Schaltflache [Status] und
bestatigen Sie den folgenden Sicherheitshinweis (siehe folgendes Bild)

Applikationsmodul Einfach-Positionierung fiir MCO...'.A]

! i Achtung: Prozessdaten werden aktiv!

0K Abbrechen

12182ADE
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@ Anhang
1 Kompatibilitatsvergleich Positionierung MOVIDRIVE® B / MOVITRAC® B

7 Anhang
7.1  Kompatibilitatsvergleich Positionierung MOVIDRIVE® B / MOVITRAC® B
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MOVIDRIVE® B MOVITRAC® B
Positionierung Einfach-Positionierung
Feldbus-Schnittstelle | 3 PD 3 PD

Klemmenbelegung

DIOO: /Reglersperre
DI01: Freigabe

DI02: Reset Fehler

DI03: Nocke

DI04: /Endschalter rechts
DI05: /Endschalter links

DOO00: Kein Fehler
DOO01: Betriebsbereit

DI00: Endschalter Rechts

DI01: Rechts Halt

DI02: Endschalter Links

DI03: IPOS-Eingang fir Geberauswertung
DI04: IPOS-Eingang fiir Geberauswertung
DI05: TF-Auswertung

DOO01: Keine Stérung
DO02: Bremse Auf
DO02: IPOS-Ausgang

Motorgeber Direkte Lageregelung OpenLoop - keine Lageregelung
Externer Geber Direkte Lageregelung Nicht mdglich
Hiperface®-Geber Direkte Lageregelung Nicht moglich

Geberiiberwachung

Per Firmware realisiert

Mit IPOSPUS® reglisiert

Lageregelung

Ja (Antrieb bleibt bestromt)

Nein (Bremse fallt ein, unbestromter Antrieb)

Stellbereich Hoch Gering

Rampenform Linear Linear oder asymmetrisch

Zusatzliche Sinus, Quadrat, Jerk Nicht moglich

Rampenform

Referenzfahrt Per Firmware realisiert Mit IPOSPYS® _Programm realisiert
(Typ 0 -8) (Typ 3,4, 5, 8)

Tippbetrieb Lagegeregelt Drehzahlgesteuert

Positionierbetrieb Lagegeregelt Drehzahlgesteuert

Positionierverhalten

Direkte Lageregelung
(mittels Firmware)

IPOS-gesteuerter Zieleinlauf (asymptotische
Annaherung mit gesteuertem Bremseneinfall)

On-the-fly

Fehlermeldungen:
e F78 Software-
Endschalter
e F79 Hardware-
Endschalter
angefahren
* F14 Geberfehler

*  Sollposition
+ Solldrehzahl
* Rampenumschaltung

Firmware erzeugt Umrich-
terfehler und stoppt den
Antrieb

*  Sollposition
* Solldrehzahl
* Rampenumschaltung

IPOSPUs® stoppt Bewegung und zeigt Fehler an.
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