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1 Allgemeines
1.1 Dokumentation

Dieses Handbuch dient zum sicheren Arbeiten mit dem Parametrierprogramm item MotionSoft® fiir die item Servopositionier-
regler.

In dieser Version des Softwarehandbuchs sind die Funktionen der Softwareversion 2.3 beschrieben. Dargestellte Programm-

fenster zeigen daher die Version 2.3.

= Produkthandbuch ,item Servo Positioning Controller C 1-Serie”; Beschreibung der technischen Daten und der Gerétefunk-
tionalitdt sowie Hinweise zur Installation und Betrieb der Servopositionierregler C 1-02, C 1-05 und C 1-08.

= Produkthandbuch ,item Servo Positioning Controller C 3-Serie”: Beschreibung der technischen Daten und der Geratefunk-
tionalitat sowie Hinweise zur Installation und Betrieb der Servopositionierregler C 3-05 und C 3-10.

= CANopen-Handbuch ,item Servo Positioning Controller C Serie”: Beschreibung des implementierten CANopen Protokolls
geman DSP402

= PROFIBUS/PROFINET-Handbuch ,item Servo Positioning Controller C Serie®: Beschreibung des implementierten PROFI-
BUS-DP Protokolls.

Die Umsetzung der gesamten Softwarefunktionalitat des Servopositionierreglers der item C-Series Gerétefamilie wird im
Rahmen eines schrittweisen Entwicklungsprozesses umgesetzt.

In dieser Version des Softwarehandbuches sind die Funktionen der Firmware Version 1.3 und die der in Vorbereitung befindli-
chen Firmware Version 1.x beschrieben.

In den entsprechenden Kapiteliiberschriften und Textstellen finden sich dementsprechende Hinweise, mit denen auf die
jeweilige Verflgbarkeit der Funktionen der Firmware Versionen hingewiesen wird.

Die dargestellten Fenster des Parametrierprogramms item MotionSoft® in diesem Handbuch sind teilweise noch nicht in lhrer
endgliltigen Fassung abgebildet und kénnen von denen in der Parametriersoftware item MotionSoft® abweichen.
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Warnzeichen

1.2 Lieferumfang item MotionSoft®

Die Software item MotionSoft® ist gegenwértig nur als Download verfligbar. Die Installationsdatei fir item MotionSoft® kann
im Online Shop unter www.item24.de herunterladen werden.

2 Sicherheitshinweise fir elektrische Antriebe und Steuerungen
2.1 Verwendete Symbole

Erklarung

Information
Wichtige Informationen und Hinweise.

Applikation
Weitere Informationen zur Anwendung

Vorsicht!
Die Nichtbeachtung kann hohe Sachschdden zur Folge haben.

GEFAHR!

Die Nichtbeachtung kann Sachsché&den und Personenschaden
zur Folge haben.

B> & B m e

GmbH keine Haftung.

Vorsicht! Lebensgefahrliche Spannung.

Der Sicherheitshinweis enthalt einen Hinweis auf eine eventuell
auftretende lebensgefahrliche Spannung.

2.2 Aligemeine Hinweise

Bei Schdden infolge von Nichtbeachtung der Warnhinweise in dieser Betriebsanleitung tbernimmt die item Industrietechnik

Vor der Inbetriebnahme sind die Sicherheitshinweise ab Seite 8 vollstandig zu lesen und zu beachten.

diesen informieren.

Wenn die Dokumentation in der vorliegenden Sprache nicht einwandfrei verstanden wird, bitte beim Lieferant anfragen und

Der einwandfreie und sichere Betrieb des Servoantriebsreglers setzt den sachgeméBen und fachgerechten Transport, die
Lagerung, die Montage und die Installation sowie die sorgféltige Bedienung und die Instandhaltung voraus. Fir den Umgang
mit elektrischen Anlagen ist ausschlieBlich ausgebildetes und qualifiziertes Personal einzusetzen.

Ausgebildetes und qualifiziertes Personal im Sinne dieses Produkthandbuches bzw. der Warnhinweise auf dem Produkt selbst
sind Personen, die mit der Aufstellung, der Montage, der Inbetriebsetzung und dem Betrieb des Produktes sowie mit allen
Warnungen und VorsichtsmaBnahmen gemaB dieser Betriebsanleitung in diesem Produkthandbuch ausreichend vertraut sind
und Gber die ihrer Tatigkeit entsprechenden Qualifikationen verfligen:
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= Ausbildung und Unterweisung bzw. Berechtigung, Gerdte/Systeme gemahi den Standards der Sicherheitstechnik ein- und
auszuschalten, zu erden und gemaB den Arbeitsanforderungen zweckmaBig zu kennzeichnen.

= Ausbildung oder Unterweisung geméaB den Standards der Sicherheitstechnik in Pflege und Gebrauch angemessener
Sicherheitsausristung.

= Schulung in Erster Hilfe.

Die nachfolgenden Hinweise sind vor der ersten Inbetriebnahme der Anlage zur Vermeidung von Korperverletzungen und/

oder Sachschéden zu lesen:

Diese Sicherheitshinweise sind jederzeit einzuhalten.

Versuchen Sie nicht, den Servoantriebsregler zu installieren oder in Betrieb zu nehmen, bevor Sie nicht alle Sicherheitshinwei-
se fur elektrische Antriebe und Steuerungen in diesem Dokument sorgfaltig durchgelesen haben. Diese Sicherheitsinstruktio-
nen und alle anderen Benutzerhinweise sind vor jeder Arbeit mit dem Servoantriebsregler durchzulesen.

Soliten Ihnen keine Benutzerhinweise fur den Servoantriebsregler zur Verfiigung stehen, wenden Sie sich an Ihren zustandi-
gen Vertriebsreprasentanten. Verlangen Sie die unverziigliche Ubersendung dieser Unterlagen an den oder die Verantwort-
lichen flr den sicheren Betrieb des Servoantriebsreglers.

Bei Verkauf, Verleih und/oder anderweitiger Weitergabe des Servoantriebsreglers sind diese Sicherheitshinweise ebenfalls
mitzugeben.

Ein Offnen des Servoantriebsreglers durch den Betreiber ist aus Sicherheits- und Gewahrleistungsgriinden nicht zulssig.

Die Voraussetzung fiir eine einwandfreie Funktion des Servoantriebsreglers ist eine fachgerechte Projektierung!

GEFAHR!

UnsachgeméaBer Umgang mit dem Servoantriebsregler und Nichtbeachten der hier angegebenen Warnhinweise sowie un-
sachgemaBe Eingriffe in die Sicherheitseinrichtung kénnen zu Sachschaden, Korperverletzung, elektrischem Schlag oder im
Extremfall zum Tod fuhren.

2.3 Gefahren durch falschen Gebrauch

GEFAHR!
Hohe elekirische Spannung und hoher Arbeitsstrom!
Lebensgefahr oder schwere Kérperverletzung durch elektrischen Schlag!

Hohe elektrische Spannung durch falschen Anschluss!
Lebensgefahr oder Korperverletzung durch elektrischen Schiag!

HeiBe Oberflachen auf Gerategehéduse maglich!
Verletzungsgefahr! Verbrennungsgefahr!

Gefahrbringende Bewegungen!
Lebensgefahr, schwere Korperverletzung oder Sachschaden durch unbeabsichtigte Bewegungen der Matoren!
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2.4 Sicherheitshinweise
2.4.1 Allgemeine Hinweise

&

Der Servoantriebsregler entspricht der Schutzklasse IP20, sowie der Verschmutzungsklasse 1. Es ist darauf zu achten, dass
die Umgebung dieser Schutz- bzw. Verschmutzungsklasse entspricht.

Nur vom Hersteller zugelassene Zubehor- und Ersatzteile verwenden.

Die Servoantriebsregler missen entsprechend den EN-Normen und VDE-Vorschriften so an das Netz angeschlossen werden,
dass sie mit geeigneten Freischaltmitteln (z.B. Hauptschalter, Schiitz, Leistungsschalter) vom Netz getrennt werden konnen.

Der Servoantriebsregler kann mit einem allstromsensitiven FI-Schutzschalter (RCD = Residual Current protective Device)
300mA abgesichert werden.

Zum Schalten der Steuerkontakte sollten vergoldete Kontakte oder Kontakte mit hohem Kontaktdruck verwendet werden.

SIS,

Vorsorglich missen EntstorungsmaBnahmen flr Schaltanlagen getroffen werden, wie z.B. Schiitze und Relais mit RC-Gliedern
bzw. Dioden beschalten.

Es sind die Sicherheitsvorschriften und -bestimmungen des Landes, in dem das Gerét zur Anwendung kommt, zu beachten.

Die in der Produktdokumentation angegebenen Umgebungsbedingungen missen eingehalten werden. Sicherheitskritische
Anwendungen sind nicht zugelassen, sofern sie nicht ausdriicklich vom Hersteller freigegeben werden.

Die Hinweise fir eine EMV-gerechte Installation sind aus dem Produkthandbuch der item C-Series Geratefamilie zu entneh-
men. Die Einhaltung der durch die nationalen Vorschriften geforderten Grenzwerte liegt in der Verantwortung der Hersteller
der Anlage oder Maschine.

Die technischen Daten, die Anschluss- und Installationsbedingungen fir den Servoantriebsregler sind aus diesem Produkt-
handbuch zu entnehmen und unbedingt einzuhalten.

S @ @S

GEFAHR!
Es sind die Allgemeinen Errichtungs- und Sicherheitsvorschriften fiir das Arbeiten an Starkstromanlagen (z.B. DIN, VDE, EN,
IEC oder andere nationale und internationale Vorschriften) zu beachten.

Nichtbeachtung kénnen Tod, Kdrperverletzung oder erheblichen Sachschaden zur Folge haben.

&)

Ohne Anspruch auf Vollstandigkeit gelten unter anderem folgende Vorschriften:

VDE 0100 Bestimmung fur das Errichten von Starkstromanlagen bis 1000 Volt
EN 60204 Elektrische Ausriistung von Maschinen
EN 50178 Ausrlstung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln
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2.4.2 Sicherheitshinweise bei Montage und Wartung

Fir die Montage und Wartung der Anlage gelten in jedem Fall die einschlégigen DIN, VDE, EN und IEC - Vorschriften, sowie
alle staatlichen und értlichen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften. Der Anlagenbauer bzw. der Betreiber hat fir die
Einhaltung dieser Vorschriften zu sorgen:

Die Bedienung, Wartung und/oder Instandsetzung des Servoantriebsreglers darf nur durch fir die Arbeit an oder mit elektri-
schen Gerdten ausgebildetes und qualifiziertes Personal erfolgen.

Vermeidung von Unfallen, Korperverletzung und/oder Sachschaden:
Vertikale Achsen gegen Herabfallen oder Absinken nach Abschalten des Motors zusatzlich sichern, wie durch:

= mechanische Verriegelung der vertikalen Achse,
= externe Brems-/ Fang-/ Klemmeinrichtung oder
= ausreichenden Gewichtsausgleich der Achse.

Die serienméBig gelieferte Motor-Haltebremse oder eine externe, vom Antriebsregelgerat angesteuerte Motor-Haltebremse
alleine ist nicht fiir den Personenschutz geeignet!

Die elektrische Ausrlstung Uber den Hauptschalter spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten sichern, warten bis
der Zwischenkreis entladen ist bei:

= Wartungsarbeiten und Instandsetzung

= Reinigungsarbeiten

= langen Betriebsunterbrechungen

Vor der Durchfiihrung von Wartungsarbeiten ist sicherzustellen, dass die Stromversorgung abgeschaltet, verriegelt und der
Zwischenkreis entladen ist.

Der externe oder interne Bremswiderstand fiihrt im Betrieb und kann bis ca. 5 Minuten nach dem Abschalten des Servoan-
triebsreglers gefahrliche Zwischenkreisspannung filhren, diese kann bei Berihrung den Tod oder schwere Korperverletzun-
gen hervorrufen,

Bei der Montage ist sorgfaltig vorzugehen. Es ist sicherzustellen, dass sowohl bei Montage als auch wahrend des spateren

Betriebes des Antriebs keine Bohrspéne, Metallstaub oder Montageteile (Schrauben, Muttern, Leitungsabschnitte) in den
Servoantriebsregler fallen.

Ebenfalls ist sicherzustellen, dass die externe Spannungsversorgung des Reglers (24V) abgeschaltet ist.

Ein Abschalten des Zwischenkreises oder der Netzspannung muss immer vor dem Abschalten der 24V Reglerversorgung
erfolgen.

Die Arbeiten im Maschinenbereich sind nur bei abgeschalteter und verriegelter Wechselstrom- bzw. Gleichstromversorgung
durchzuflihren. Abgeschaltete Endstufen oder abgeschaltete Reglerfreigabe sind keine geeigneten Verriegelungen. Hier kann
es im Storungsfall zum unbeabsichtigten Verfahren des Antriebes kommen.

Die Inbetriebnahme mit leerlaufenden Motoren durchflihren, um mechanische Beschédigungen, z.B. durch falsche Drehrich-
tung zu vermeiden.

Elektronische Gerdte sind grundsétzlich nicht ausfallsicher. Der Anwender ist daflir verantwortlich, dass bei Ausfall des elektri-
schen Gerats seine Anlage in einen sicheren Zustand gefiinrt wird.

Der Servoantriebsregler und insbesondere der Bremswiderstand, extern oder intern, kénnen hohe Temperaturen annehmen,
die bei Beruhrung schwere korperliche Verbrennungen verursachen konnen.

2.4.3 Schutz gegen Bertihren elektrischer Teile

Dieser Abschnitt betrifft nur Gerdte und Antriebskomponenten mit Spannungen (iber 50 Volt. Werden Teile mit Spannungen
groBer 50 Volt beriihrt, kdnnen diese flr Personen gefahrlich werden und zu elektrischem Schiag filhren. Beim Betrieb elektri-
scher Geréte stehen zwangslaufig bestimmte Teile dieser Gerate unter gefahrlicher Spannung.
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GEFAHR!
Hohe elektrische Spannung!
Lebensgefahr, Verletzungsgefahr durch elektrischen Schlag oder schwere Kérperverletzung!

Fir den Betrieb gelten in jedem Fall die einschldgigen DIN, VDE, EN und IEC - Vorschriften, sowie alle staatlichen und ortlichen
Sicherheits- und Unfallverhtitungsvorschriften. Der Anlagenbauer bzw. der Betreiber hat fiir die Einhaltung dieser Vorschriften
zZu sorgen:

Vor dem Einschalten die dafiir vorgesehenen Abdeckungen und Schutzvorrichtungen flr den Bertinrschutz an den Geréten
anbringen. Fir Einbaugerate ist der Schutz gegen direktes Bertinren elektrischer Teile durch ein uBeres Gehéuse, wie bei-
spielsweise einen Schaltschrank, sicherzustellen. Die Vorschriften VGB4 sind zu beachten!

Den Schutzleiter der elektrischen Ausriistung und der Gerate stets fest an das Versorgungsnetz anschlieBen. Der Ableitstrom
ist aufgrund der integrierten Netzfilter groBer als 3,5 mA!

Nach der Norm EN60617 den vorgeschriebenen Mindest-Kupfer-Querschnitt fiir die Schutzleiterverbindung in seinem ganzen
Verlauf beachten!

Vor Inbetriebnahme, auch fiir kurzzeitige Mess- und Prilfzwecke, stets den Schutzleiter an allen elektrischen Geréten ent-
sprechend dem Anschlussplan anschlieBen oder mit Erdleiter verbinden. Auf dem Gehduse konnen sonst hohe Spannungen
auftreten, die elektrischen Schlag verursachen.

Elektrische Anschlussstellen der Komponenten im eingeschalteten Zustand nicht berihren.

Vor dem Zugriff zu elektrischen Teilen mit Spannungen groBer 50 Volt das Gerat vom Netz oder von der Spannungsquelle
trennen. Gegen Wiedereinschalten sichern.

Bei der Installation ist besonders in Bezug auf Isolation und SchutzmaBnahmen die Hohe der Zwischenkreisspannung zu be-
riicksichtigen. Es muss flir ordnungsgemane Erdung, Leiterdimensionierung und entsprechenden Kurzschlussschutz gesorgt
werden.

Das Gerét verfligt Uber eine Zwischenkreisschnellentladeschaltung geméB EN60204 Abschnitt 6.2.4. In bestimmten Geréte-
konstellationen, vor allem bei der Parallelschaltung mehrerer Servoantriebsregler im Zwischenkreis oder bei einem nicht
angeschlossenen Bremswiderstand, kann die Schnellentladung allerdings unwirksam sein. Die Servoantriebsregler konnen
dann nach dem Abschalten bis zu 5 Minuten unter gefahrlicher Spannung stehen (Kondensatorrestladung).

2.4.4 Schutz durch Schutzkleinspannung (PELV) gegen elektrischen Schlag

Alle Anschliisse und Klemmen mit Spannungen von 5 bis 50 Volt an dem Servopositionierregler sind Schutzkleinspannungen,
die entsprechend folgender Normen berthrungssicher ausgefihrt sind:

international: IEC 60364-4-41
Européische Lander in der EU: EN 50178/1998, Abschnitt 5.2.8.1.

GEFAHR!
Hohe elektrische Spannung durch falschen Anschluss!
Lebensgefahr, Verletzungsgefahr durch elektrischen Schlag!

An alle Anschliisse und Klemmen mit Spannungen von 0 bis 50 Volt dlirfen nur Geréte, elektrische Komponenten und Leitun-
gen angeschlossen werden, die eine Schutzkleinspannung (PELV = Protective Extra Low Voltage) aufweisen.

Nur Spannungen und Stromkreise, die sichere Trennung zu gefahrlichen Spannungen haben, anschlieBen. Sichere Trennung
wird beispielsweise durch Trenntransformatoren, sichere Optokoppler oder netzfreien Batteriebetrieb erreicht.
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2.4.5 Schutz vor geféhrlichen Bewegungen

Gefahrliche Bewegungen kdnnen durch fehlerhafte Ansteuerung von angeschlossenen Motoren verursacht werden. Die
Ursachen kdnnen verschiedenster Art sein:

= unsaubere oder fehlerhafte Verdrahtung oder Verkabelung

= Fehler bei der Bedienung der Komponenten

= Fehler in den Messwert- und Signalgebern

= defekte oder nicht EMV-gerechte Komponenten

= Fehler in der Software im Ubergeordneten Steuerungssystem

Diese Fehler kdnnen unmittelbar nach dem Einschalten oder nach einer unbestimmten Zeitdauer im Betrieb auftreten.

Die Uberwachungen in den Antriebskomponenten schlieBen eine Fehlfunktion in den angeschlossenen Antrieben weitest-
gehend aus. Im Hinblick auf den Personenschutz, insbesondere der Gefahr der Korperverletzung und/oder Sachschaden, darf
auf diesen Sachverhalt nicht allein vertraut werden. Bis zum Wirksamwerden der eingebauten Uberwachungen ist auf jeden
Fall mit einer fehlerhaften Antriebsbewegung zu rechnen, deren Mal3 von der Art der Steuerung und des Betriebszustandes
abhangen.

GEFAHR!
Gefahrbringende Bewegungen!
Lebensgefahr, Verletzungsgefahr, schwere Korperverletzung oder Sachschaden!

Der Personenschutz ist aus den oben genannten Griinden durch Uberwachungen oder MaBnahmen, die anlagenseitig iberge-
ordnet sind, sicherzustellen. Diese werden nach den spezifischen Gegebenheiten der Anlage einer Gefahren- und Fehlerana-
lyse vom Anlagenbauer vorgesehen. Die fir die Anlage geltenden Sicherheitsbestimmungen werden hierbei mit einbezogen.
Durch Ausschalten, Umgehen oder fehlendes Aktivieren von Sicherheitseinrichtungen kénnen willkirliche Bewegungen der
Maschine oder andere Fehlfunktionen auftreten.

2.4.6 Schutz gegen Bertihren heiBer Teile

GEFAHR!
HeiBe Oberflachen auf Gerategehéduse maglich!
Verletzungsgefahr! Verbrennungsgefahr!

Gehéuseoberflache in der Nahe von heiBen Warmequellen nicht bertihren! Verbrennungsgefahr!
Vor dem Zugriff Gerdte nach dem Abschalten erst 10 Minuten abkiihlen lassen.

Werden heiBe Teile der Ausrlistung wie Gerdtegehause, in denen sich Kiihlkorper und Widerstande befinden, bertinrt, kann
das zu Verbrennungen fiihren!

11
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2.4.7 Schutz bei Handhabung und Montage

Die Handhabung und Montage bestimmter Teile und Komponenten in ungeeigneter Art und Weise kann unter unginstigen
Bedingungen zu Verletzungen flihren.

GEFAHR!
Verletzungsgefahr durch unsachgemaBe Handhabung!
Korperverletzung durch Quetschen, Scheren, Schneiden, StoBen!

Hierfur gelten allgemeine Sicherhinweise:

Die allgemeinen Errichtungs- und Sicherheitsvorschriften zu Handhabung und Montage beachten.
Geeignete Montage- und Transporteinrichtungen verwenden.

Einklemmungen und Quetschungen durch geeignete Vorkehrungen vorbeugen.

Nur geeignetes Werkzeug verwenden. Sofern vorgeschrieben, Spezialwerkzeug benutzen.
Hebeeinrichtungen und Werkzeuge fachgerecht einsetzen.

Wenn erforderlich, geeignete Schutzausstattungen (zum Beispiel Schutzbrillen, Sicherheitsschuhe, Schutzhandschuhe) be-
nutzen.

Nicht unter hangenden Lasten aufhalten.
Auslaufende Flussigkeiten am Boden sofort wegen Rutschgefahr beseitigen.

3 Allgemeine Informationen zum Parametrierprogramm

3.1 Grundlegende Informationen

Das Parametrierprogramm item MotionSoft® ist ein Programm, das eine Parametrierung der Servopositionierregler der item
C-Serie Geratefamilie erlaubt.

Die in diesem Handbuch aufgefiihrten Informationen beziehen sich auf folgende Firmware- und Parametriersoftware-Versio-
nen:

= item Servo Positioning Controller C Serie-Firmware der Produktstufen 1.3
= Parametriersoftware item MotionSoft® der Produktstufen bis 2.3

Wenn nicht explizit dokumentiert, sind die Funktionen &lterer Versionen generell auch Bestandteil darauffolgender Versions-
stande.

Die Firmware der item Servo Positioning Controller C Serie und die Parametriersoftware item MotionSoft® miissen aufein-
ander abgestimmt sein, d.h., dass bei Funktionserweiterungen einer neuen Firmware-Version in der Regel auch eine entspre-
chende Version der Software item MotionSoft® ben6tigt wird.
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3.2 Leistungsmerkmale item MotionSoft®

Sie kdnnen mit der Parametriersoftware item MotionSoft® die item C-Series Servopositionierregler optimal an Ihre Applika-
tion anpassen.

Das Parametrierprogramm bietet folgende Leistungsmerkmale:

= Parametrierung der Servopositionierregler C 1 und C 3

= Komfortable, automatische Erstinbetriebnahme

= Einstellung sémtlicher Parameter Uber den PC

= Anzeigen von BetriebsgroBen

= Laden von neuen Firmware-Versionen

= Laden und Speichern von Parametersétzen

= Oszilloskop Funktion

= Sprachunterstitzung: deutsch, englisch, franzdsisch, spanisch, italienisch, polnisch
= Umfangreiche kontextsensitive Hilfe

3.3 Hard- und Software-Voraussetzungen

Voraussetzungen fiir die Installation des Parametrierprogramms:
= Administrator-Rechte

= |BM-kompatibler PC-AT, ab Pentium-Prozessor mit min. 256 MB Hauptspeicher und min. 300 MB freiem Festplattenspei-
cher

= Microsoft NET Framework 4.5.2 oder héher
= Microsoft C++ Runtime 2013

= Betriebssystem (32/64 Bit) Windows® 7, Windows® 8 oder Windows® 10
= Freie USB Schnittstelle
= Freie serielle Schnittstelle (bei Nutzung der RS232 Parametrierschnittstelle)

4 Installation von item MotionSoft®

Die Installationsdatei fiir item MotionSoft® kénnen Sie bequem im Online Shop unter www.item24.de herunterladen. Dazu
bendtigen Sie ein Benutzerkonto.

13
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41  Anmelden / Benutzerkonto erstellen

Rufen Sie in Ihrem Browser die item Webseite unter item24.de auf. Sollten Sie bereits ein Benutzerkonto angelegt haben,
melden Sie sich mit diesem an. Andernfalls konnen Sie kostenlos ein Konto erstellen.

8

-
item PRODUKTWELT ~ KUNDENLOSUNGEN ~UBERUNS SERVICE SHOP .
Benutzer-Login

Kompaktes Linearte

Wissen [

Know-how zum Einsatz vori Lineareinheiien = KOMPE  pyeewon vergessen
und geeignet. fiir peden Wissenstand

item Produktbereiche

T gt i i L A G L Mg AT, U -y e AR T gt - g

Abbildung 1: Registrieren bei item

Wahlen Sie dazu den Meniipunkt Registrieren aus.

In dem darauffolgenden Fenster flillen Sie das Formular zur Registration aus. Wir senden Ihnen daraufhin eine E-Mail mit
einem Link. Offnen Sie diesen und klicken auf den Button Registrierung abschlieBen. Sollten Sie keine E-Mail erhalten, iber-

priifen Sie bitte den Spam-Ordner lhres E-Mail-Postfachs.
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4.2 Download der Installationsdatei

Sie sollten zu diesem Zeitpunkt bereits mit lhrem Konto bei item angemeldet sein. Offnen Sie dann den item Shop und suchen
nach item MotionSoft®.

- 0
ltem PRODUKTWELT ~ KUNDENLOSUNGEN  UBERUNS  SERVICE -

See wnd heei Shop ¢ Produltsoeche

C__>

Ihre Suche lieferte folgende Ergebnisse

1 Produkte enthalten den Begriff “item MotionSoft® (1 Stiick)”

item MotionSoft®

o e

Abbildung 2: item Shop Suchbegriff: item MotionSoft

Ihre Suche liefert ein Ergebnis. Wahlen Sie dieses an und scrollen nach unten bis zum Downloadbereich.

- &
ltem PRODUKTWELT ~ KUNDEMLOSUNGEM UBERUNS  SERVICE  SHOP LS.

o Ty Compreund (zipped Foder (5.5 L}

Wi 10l Firwloa i e Dutel verisnen]
Eor vl s Daiones Gandard)

[l Ditara oeies Frpn irmeme clatu Aicticn maPubres

[5] e

14| ftem MotionSoft®{10 MB) _

I‘B Bedienungsanlestung| 686 K|

Abbildung 3: Download Installationsdatei

Speichern Sie den ZIP-Ordner durch einen Klick auf den Button HERUNTERLADEN. Dieser wird standardmé&Big unter Down-
loads in Ihrem Windows-Verzeichnis gespeichert. Andernfalls wahlen Sie einen beliebigen Speicherort aus.
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4.3 Installation

In dem heruntergeladenen Ordner befindet sich die Setup.exe-Datei. Starten Sie das Setup durch einen Doppelklick. Dazu
mussen Sie Administrator-Rechte besitzen.

Erlauben Sie etwaige Sicherheitshinweise Ihres Systems. Der Installationsassistent fiihrt Sie durch die Installation. Sie be-
nétigen mindestens 165MB freien Speicher auf lhrem ausgewahlten Laufwerk.

4.4 AnschlieBen der item Linear Motion Unit

Wie Sie den Controller und die Hardware anschlieBen kénnen Sie im Handbuch des Controllers nachlesen. Verbinden Sie
anschlieBend den Controller mit Inrem Computer. Nutzen Sie dazu zunéchst eine USB oder RS232-Verbindung. Weitere
Infos finden Sie im Abschnitt 4.6 Wichtiger Hinweis flir Verbindungen Uber UDP / IP

4.5 Wichtiger Hinweis fiir Verbindungen tiber USB bei Windows 10

Verbinden Sie Ihren Computer mit einem USB-Kabel an dem USB Anschluss X19 lhres item Controllers.
Sollte die Treiber-Installation nicht automatisch starten, befolgen Sie die folgenden Schritte:

= Uberpriifen Sie, ob der Treiber installiert wurde. Offnen Sie dazu den Geréte-Manager Ihres Computers, indem Sie das
Windows Symbol in Ihrer Taskleiste anklicken und anschlieBend durch das Eingeben des Suchbegriffes nach Gerate-Ma-
nager suchen. Alternativ 6ffnen Sie den Geréate-Manager Uber die Systemsteuerung unter Systemsteuerung — Hard-

ware und Sound — Geréate-Manager.

i Gerate-Manager

Datei Aktion  Ansicht ?
= m Hm B

« % DESKTOP-M
B Akkus
i Audio, Video und Gamecontroller
i Audiosingange und -ausgange
8 BRiametrische Gerite
ﬂ Bluetooth
[ Camputer
™ Druckwarteschlangen
v Eingabeqerdte (Human Interface Devices)
i Firmware
W Grafikkarten

wn Laufwerke

m Mause und andere Zeigegerate

I Monitare

@ Netzwerkadapter

n Prozessaren

20 Sensoren

B Sicharhaitensrate -

Abbildung 4: Gerate-Manager
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= Im Geréte-Manager gibt es das Stichwort item Devices mit dem Unterpunkt item C-Series Controller. Wenn das Symbol mit
einem gelben Ausrufezeichen versehen ist, ist der Treiber nicht installiert worden.

= In diesem Fall kopieren Sie folgenden Link in die Adresszeile Ihres Browsers und speichern die Treiber-Datei.

= http://downloads.item-motionsoft.de/Releases/item%20Controller%20Driver%203.2%20Setup.exe

= Installieren Sie den Treiber durch einen Doppelklick auf die Setup.exe. Dazu miissen Sie Administrator-Rechte besitzen.
AnschlieBend ist der Treiber installiert und das gelbe Ausrufezeichen im Geréte-Manager wird nicht mehr angezeigt.

4.6 Wichtiger Hinweis fur Verbindungen tber UDP / IP

Die Verbindung tiber Ethernet ist nur nach vorheriger Netzwerkkonfiguration mdglich, die tiber USB oder RS232 und item
MotionSoft® vorgenommen werden muss.

5 Erster Programmstart

Starten Sie als erstes den itemUpdater (iber die Desktop-Verknipfung (wenn vorhanden) oder in dem von lhnen bei der Instal-
lation gewahlten Verzeichnis durch doppelklicken der ltemUpdater.exe.

Ihr Verzeichnis ¥ itern MotionSoft
] Mame * Anderungsdatum Typ GriBe
m ims.ico 24.11.2017 12:29 Symbo 288 KB
[]==2 [temUpdater.exe 27.042018 1246 Anwendung 749 KB
_L ltemUpdater.exe.config 00.04.2018 1417 COMFIG-Datei 1KB
=| ltemUpdater.log 19.02.2019 11:56 lextdokument 3 KB
_ ltemlpdater pdb 27042018 12:46 PDR-Datei 194 KR

Abbildung 5: Starten des itemUpdaters

Beim ersten Programmstart werden Sie dazu aufgefordert die Datenschutz Einstellungen zu bestatigen. Dies ist dringend zu
empfehlen, um immer die neuste Version von item MotionSoft® zu nutzen.

Im Allgemeinen sollte item MotionSoft® immer (iber den itemUpdater gestartet werden.
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5.1 Updater — Ubersicht

Mearch 'wishls’ Updater luald GCO1 (27042008 X

Ubersicht Neuigkeiten Feedback Downloads

Neueste Version

2.3

Ausgewdhite Version

2.3 ¥

Fertig!

item

@ Autostart aktivieren

o Datenschutz Einstellungen

Abbildung 6: Ubersicht itemUpdater

Auf der Ubersichtsseite des itemUpdaters kinnen Sie auswahlen welche Version von item MotionSoft® gestartet werden soll.
Zudem wird diese Version bei einem vorhandenen Update aktualisiert.
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5.2 Updater — Neuigkeiten

Brsnch visbls’ Updster folls G091 IT0dz0n8] X

Ubersicht Neuigkeiten Feedback Downloads - -
MotionSoft Stable Releases

MationSoft 2.3
Mewest stable release.

Wew setup wizard with enhanced user experience

New setup wizard fully supports all item LMU components including bus modules and limit switches
New semp wizard suppons changes of travel direction. zero point and homing options

New expert mode to access additional parameters

Added support for motors with absolute multiturn encoders SE-...-AK(-B)

Added PROFIBUS PROFINET telegram data monitoring

Added support for various new controller settings

Improved interface layout

New updater supports download of documentarion, firmware and device description files

New updater supports operation of different MotionSoft releases on the same computer

WARNING

DO NOT use this software to change settings on a machine set up using an earlier version of MotionSoft. If vou need to change an existing
machine, either use the MotionSoft version with which yvou set up the machine, or create a completely new setup with the setup wizard of the
new 2.3 version!

Abbildung 7: Neuigkeiten itemUpdater

In dem Reiter Neuigkeiten des itemUpdaters kdnnen Sie nachlesen welche Verbesserungen das letzte Update enthielt.
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5.3 Updater - Feedback

Bramuh ‘ilably’ Updater Build 6691 [27.002018] X

Downloads - -

Ubersicht Neuigkeiten Feedback
U BV ER RN Bug Report
|
Senden

Abbildung 8: Feedback itemUpdater

5.4 Updater - Downloads

Im Reiter Feedback kinnen Sie einen gefundenen Bug beschreiben, damit dieser schnellstmdglich behoben werden kann.
Zudem konnen Sie eine ldee zur Verbesserung vorschlagen oder eine Support Frage stellen.

4 Stable
[ | pecumentation
[T] MotionSoft 2.1
[] MotionSoft 2.2
[+] MotionSoft 2.3

[ spk

updateritern - maticnusft.de stable

Ubersicht Neuigkeiten Feedback
11:43:1845
. T1d3984
Installieren 11:43:10.80
11432010
11432010
Fertlg! 11432013
11432005
1143:20.28
1 B u% 11432008

Info
Info
Info

Info
Infa
Info
Inifia
Info
Info

Bramth wlable’ Updater Build 6651 [27.04.2018)

Downloads - -

Hashing bocal Tiles
Hashimg completed
Downloading update mfo via WE from server: hitpaf

Compibed remote flelist: 57 directones and 188 files.
Faund 5 vErsions on server

Checkmy Tor rew updater files

Lipdater has O files that need to be replaced.
Companng files and checlang for software updates
Found O files that have to be updated.

Abbildung 9: Downloads itemUpdater
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Im Reiter Downloads wird dokumentiert was der itemUpdater seit dem letzten Programmestart durchgefihrt hat.

Es kann zusétzlich die Dokumentation und das Software Development Kit heruntergeladen werden. Zudem konnen Sie aus-
wahlen welche Versionen von item MotionSoft® installiert werden sollen. Per Default wird die neuste Version angewahit.

6 item MotionSoft® Bedienung

Nach dem ersten Programmstart von item MotionSoft® 6ffnet sich die Ubersicht - Inbetriebnahme.

6.1 Die Benutzeroberflache

item MotionSoft® 2.3 = — 9
I'..I- - "
1 & t-Warts
2
5
@ T
3
4 Crailicn
i‘--.--.- s B Fefred sl wres Brachitalé alici Feliler: -4 Kirins Pl P T———

Abbildung 9: Downloads itemUpdater

1: Die Navigationsleiste
In der Navigationsleiste kdnnen Sie auswéhlen auf welcher der finf Hauptseiten von item MotionSoft® Sie arbeiten wollen.
Fir detaillierte Informationen zu den einzelnen Seiten lesen Sie den entsprechenden Abschnitt dieses Handbuchs.

2: Das Seitenmeni
Das MenU bietet die Moglichkeit innerhalb der Parameter- und der Fahrt-Seite auszuwahlen welche Art von Aktionen oder
Anderungen Sie ausflihren mochten. Detailliert beschrieben sind die einzelnen Funktionen in den folgenden Kapiteln.

3: Systemliberwachung

Die einzelnen Abschnitte der Systemiiberwachung konnen am jeweiligen Abschnitts-Kopf mit der Maus per Drag & Drop als
freies Fenster dargestellt werden und auf diese Art auch vergroBert werden.

Im ersten Abschnitt werden die aktuellen IST-Werte der angeschlossenen item Linear Motion Unit angezeigt.

Im zweiten Abschnitt kann der aktuelle Status der digitalen Ein- und Ausgénge Uberprift werden. Eine griine LED zeigt an,
dass dieser Ein- oder Ausgang aktuell aktiv ist.

Im Oszilloskop-Abschnitt wird ein frei zusammenstellbares Oszilloskop angezeigt. Die betrachtete Zeitbasis kann zwischen
10ms und 1000ms gewanhlt werden. AnschlieBend kdnnen folgende Werte zum Oszilloskop hinzugefligt oder herausgeloscht
werden:
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= Schleppfehler
= jeweils als Soll- und Istwert: Drehmoment, Drehzahl, Lage
Im Abschnitt Hilfe werden jeweils zur aktuell aufgerufenen Seite passende Hilfetexte angezeigt.

4 Statusleiste
In der Statusleiste kann ganz links jederzeit abgelesen werden, ob und wie eine Achse angeschlossen ist. Zudem kann die
Verbindung getrennt werden. Wenn die LED griin leuchtet ist die Achse ordnungsgemas verbunden.

Daneben wird angezeigt, ob die item Linear Motion Unit betriebsbereit ist. Dies ist der Fall, wenn keine Fehler vorliegen.

Der aktuelle Status der Endstufe wird daneben angezeigt. Damit die Achse verfahren werden kann muss die Endstufe durch
die Reglerfreigabe aktiv geschaltet sein.

Die Fehler-LED leuchtet rot, wenn ein Fehler vorliegt. Durch einen Klick wird angezeigt welcher Fehler vorliegt und behobene
Fehler konnen geloscht werden.

Wenn ein STO-Modul angeschlossen ist, wird der Status hier ebenfalls angezeigt.

Auf der rechten Seite der Statusleiste kann zudem (iber ein Dropdown-Menti die Betriebsart eingestellt werden. Gewahit
werden kann zwischen der Momentenregelung, Drehzahlregelung; dem Wegeprogramm, Tippbetrieb und dem Wege-/Tipp-
betrieb.

Ganz rechts befindet sich eine Schaltfldche, mit der die Reglerfreigabe erteilt werden kann, sofern dies in den Einstellungen
unter Parameter — Gerdteparameter — Reglerfreigabe zugelassen wurde.

5: Informationen

Auf den Seiten zur Inbetriebnahme befindet sich Uiberwiegend das Informationssymbol. Klickt man dieses an erhalt man
weitere, wichtige Informationen zum aktuellen Schritt der Inbetriebnahme.

6.2 Ubersicht — Inbetriebnahme

In diesem Menii kann die item linear motion unit® in Betrieb genommen werden.

item MotionSoft” - =0
Ober " Cuited
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Abbildung 11: Inbetriebnahme - nicht verbunden

Assistent zur Inbetriebnahme: Starten Sie hier den bequemen Assistenten, der Sie sicher Schritt fir Schritt durch die Erst-
inbetriebnahme flihrt.
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Projekt aus der Steuerung éffnen: Offnen Sie ein Projekt aus der Steuerung, wenn Sie
= Wweitere Einstellungen vornehmen wollen.

= die Einstellungen in einer Projekt-Datei sichern wollen.
= eine erneute Inbetriebnahme durchfihren wollen.

Projekt aus Datei 6ffnen: Erméglicht es, ein gespeichertes Projekt zu 6ffnen und zu bearbeiten.

item MotionSoft™ 2.2
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Abbildung 12: Inbetriebnahme - verbunden

Assistent zur Inbetriebnahme: Soll die Inbetriebnahme wiederholt werden, kénnen Sie hier den Assistenten erneut ausfiihren.

Projekt in Datei speichern: Hiermit wechselt man in das Datei Men( und kann das Projekt aus der Steuerung auf der Fest-
platte sichern.

Wegeprogramm bearbeiten: Hiermit wechselt man in die Bearbeitung des im Projekt hinterlegten Fahrprofils.
SchlieBe Verbindung: Die Verbindung zur item linear Motion Unit® wird getrennt.
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6.3 Inbetriebnahme

Die Inbetriebnahme startet, wenn Sie in der Navigationsleiste auf Inbetriebnahme klicken oder den Assistent zur Inbetriebnah-
me starten. Als erstes versucht item MotionSoft® automatisch eine Verbindung zu einem item Controller herzustellen. Sollte
keine Verbindung hergestellt werden, beachten Sie, dass eine Verbindung zundchst tiber USB oder RS232 hergestellt werden
muss. Bei einer USB-Verbindung unter Windows 10 beachten Sie den Abschnitt 4.5.

USB

Ethernet (UDP/IP)*

RS232

Abbildung 13: Parametrier-Schnittstellen

Uber die Statusleiste kdnnen Sie auch manuell eine Verbindung herstellen. Klicken Sie dazu auf die Schaltflache Offline und
wahlen einen Verbindungstyp aus.

RS232: Wahlen Sie RS232 wenn die Steuerung iiber eine serielle Schnittstelle an Ihren PC angeschlossen ist. item MationS-
oft stellt automatisch die passenden Verbindungsoptionen ein (COM-Port, Baudrate).

Hinweis: Sollte ein Verbindungsaufbau nicht funktionieren, priifen Sie bitte, ob das Verbindungs-Kabel an der Steuerung an
der Kommunikationsschnittstelle [X5] RS232 / RS485 (rechter Anschluss) angeschlossen ist. Priifen Sie, ob die Belegung
der Pins der Verbindungsleitung korrekt ist - evtl. sind die Sende- und Empfangsleitungen vertauscht. Ein Nullmodem- Adapter
kann hier Abhilfe schaffen. Sehen Sie hierzu auch im Handbuch der Steuerung nach.

UDP: Wahlen Sie UDP wenn die Steuerung tiber eine Netzwerkverbindung an Ihren PC angeschlossen ist. Es wird versucht,
mit den unter Paramete — Kommunikation — Ethernet eingestellten Optionen eine Verbindung herzustellen.

Tipp: Im Auslieferungszustand hat die Steuerung keine feste IP-Adresse sondern bezieht diese automatisch von einem
s0g. ,DHCP-Server®. Schalten Sie dafUr einen Router zwischen Ihren PC und die Steuerung - dieser kann eine automatische
Adress-Zuweisung durchfihren. Beachten Sie bitte, dass daflir auch die Netzwerkadapter- Einstellung Ihres Computers auf
IP-Adresse automatisch beziehen stehen muss. Kontaktieren Sie hierzu ggf. Ihren Netzwerkadministrator.

USB: Wéhlen Sie USB, wenn Sie sich (iber USB mit der Steuerung verbinden wollen. item MotionSoft® muss daftir aber
korrekt installiert sein.

Eine erfolgreiche Verbindung wird links unten in der Statusleiste angezeigt. [Verbunden (USB)]
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6.3.1 Art der Inbetriebnahme

item MotionSoft™ 2.3

Dieser Assistent flihrt Sie durch die Inbetriebnahme

@ olumon (USE) Belrstsleres ekl aksiv ST —

Abbildung 14: Art der Inbetriebnahme

In diesem Fenster kdnnen Sie die Inbetriebnahme starten. Es gibt drei Optionen.

Ohne Werkseinstellungen: Dies startet die Inbetriebnahme ohne eine Wiederherstellung der Werkseinstellungen und ohne
eine Vorkonfiguration. Von dieser Option wird abgeraten. Alte Einstellungen kénnen den Erfolg der Inbetriebnahme negativ
beeinflussen.

Mit Werkseinstellungen: Dies setzt die C-Serie auf Werkseinstellungen zuriick und startet die Inbetriebnahme. Diese Option
wird empfohlen, wenn keine .imd-Datei vorhanden ist. Vorherige Einstellungen werden geloscht.

Mit Werkseinstellungen und IMD Datei: Dies setzt die C-Serie auf Werkseinstellungen zuriick und startet die Inbetriebnahme
mit einer item MotionDesigner® Konfiguration. Diese Option wird empfohlen, wenn Sie Ihr System mit dem Online-Konfigura-
tor item MotionDesigner® ausgelegt haben. Auf der Ergebnisseite des item MotionDesigner® kdnnen Sie sich eine .imd-Kon-
figurationsdatei herunterladen. Diese enthalt Informationen zu Ihren Komponenten und ggf. Ihr erstelltes Fahrprofil. Beides
wird von item MotionSoft® iibernommen und erleichtert die Inbetriebnahme und die Anwendungskonfiguration. Vorherige
Einstellungen gehen verloren.

Wenn Sie diese Option starten 6ffnet sich ein neues Fenster, in welchem Sie die .imd-Datei auswahlen konnen.
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6.3.2 Komponenten auswéahlen
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Abbildung 15: Komponentenauswahl

6.3.2.1 Komponenten auswahlen

Wéhlen Sie hier Ihre Lineareinheit und das verbaute Getriebe aus den entsprechenden Dropdown-Menis aus. Bei Auswahl
einer Lineareinheit werden im Hintergrund automatisch Sicherheitsparameter tibernommen. Sollten Sie kein Getriebe verwen-
den, stellen Sie den Faktor i = 1 ein. Gleichen Sie die eingestellten Daten mit den auf den Lineareinheit- und Getriebe- Typen-
schildern angegebenen Daten ab.

6.3.2.2 Abbildung der Komponenten

Hier wird die ausgewahlte Lineareinheit grafisch dargestellt. Uberpriifen Sie bitte, ob die hier dargestellte Einheit mit der vor-
liegenden Einheit identisch ist.

6.3.2.3 Technische Daten

Auflistung der wichtigen technischen Daten des ausgewdahlten Produkts. Zusammengefasst finden Sie diese am Ende der
Inbetriebnahme.

Getriebefaktor: Ubersetzung des Getriebes.
Vorschubkonstante: Die Vorschubkonstante beschreibt, wie weit sich der Schlitten einer Lineareinheit pro eingangsseitiger
Umdrehung bewegt. D.h. bei einem Zahnriemenantrieb muss der Wirkumfang der Umlenkung angegeben werden.

Gesamtvorschub: Vorschubkonstante in mm pro Motorumdrehung.
Rechnung: Gesamtvorschub = Vorschubkonstante der Lineareinheit / Getriebefaktor
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max. Geschwindigkeit: Maximal zuldssige Geschwindigkeit der ausgewahlten Lineareinheit.
max. Beschleunigung: Maximal zuldssige Beschleunigung der ausgewahliten Lineareinheit.
max. Verfahrweg: Maximal mdglicher Verfahrweg der gewéhlten Lineareinheit.

Sicherheitsabstand: Der Sicherheitsabstand beschreibt eine Pufferzone zwischen mechanischen und softwareseitigen End-
lagen. Dieser Abstand wird bei der abschlieBenden Messfahrt im Inbetriebnahme Assistenten berticksichtigt.

6.3.2.4 Motor auswéhlen

Motor auswahlen: Wahlen Sie einen Motor aus, der an ihrer Lineareinheit verbaut ist. Priifen Sie die Auswahl ggf. mit den An-
gaben auf dem Typenschild des Motors. Nachdem Sie eine Auswahl getroffen haben finden Sie die technischen Daten durch
klicken auf den Info-Button.

Motordaten: Diese Auflistung zeigt die Motordaten des ausgewéhlten Mators. Wenn zuvor bereits Daten in der Steuerung
gespeichert waren, zeigt die Auflistung einen Datenvergleich zwischen dem ausgewdahlten Mator und den Motordaten die in
der Steuerung aktuell gespeichert sind. Mit dem ,Speichern-* oder ,Weiter- Button tiberschreiben Sie die Werte, die Sie aus-
gewdhlt haben.

6.3.3 Anbauposition und Fahrtrichtung

item MotionSoft® 2.2 - g5

ersicht Inbetricknohme Paramete Fahrt

c.a._|..r..:.||-:.i\..,.|..,.»

Bitte wihlen Sie die mechanische Anbauposition lhres Motors

P

W

. I—‘ P .

J

£ Zuriick Grundionfiguration

@ Verburden (ISH) @ Briricbebes st ) ks ik Finier: -0 {Kiain Fabier Helrieten | Poaonisng | Fephe e

Abbildung 16: Anbauposition des Motors

Bezogen auf die Anbauposition des Motors resultiert eine positive Fahrtrichtung des Schlittens. Bitte wéhlen Sie die An-
bauposition des Motors mit Hilfe der schematischen Achsenaufsicht, in dem Sie den Motor anwahlen, der Ihrer physischen
Anbauposition entspricht.

Nun konnen Sie anhand des ausgewahlten Vorwarts-Pfeils die positive Fahrtrichtung Ihres Schlittens bezogen auf die Anbau-
position des Motors erkennen. Durch Anwahlen des ausgegrauten Pfeils kdnnen Sie das Zahlsystem umdrehen und damit die
positive Fahrtrichtung andern.
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6.3.4 Endstufen- und Reglerfreigabe

Die item C-Serie muss zwingend tber die digitalen Eingange auf der Oberseite freigegeben werden. Zur Freigabe der Endstufe
mussen 24V DC an Digitaleingang DIN4 (Anschluss I/0 [X1.21] auf der Oberseite der Steuerung) anliegen. Der Anschluss
kann fest oder Uber einen Schaltkontakt geschehen. Es kann die Hilfsspannung +24V an Anschluss 1/0 [X1.18] verwendet
werden.

Abbildung 17: Position Anschluss X1

Bitte beachten Sie, dass die Endstufenfreigabe an DIN4 vor einem Zuschalten der Reglerfreigabe an DINS anliegen muss.

A

ke o el e 4
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Abbildung 18: Pinbelegung X1

Zur einfachen Verdrahtung im Schaltschrank kann der I/0 Ubergabebaustein (0.0.688.62) verwendet werden. Dieser fihrt
den Sub-D Anschluss [X1] auf Federkraftklemmen und ist fir die Hutschienenmontage geeignet.
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6.3.5 Regelparameter einmessen

item MotionSoft™ 2.3 -- —-9@
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firerfigurabes Regelparaneter

Bitte starten Sie nun die automatische Bestimmung der Regelparameter

_ p +—
f |1
® ,.
>~ > iy
| ]
£ Zurilck Reqgelparameter
@ Urbunden (USK) @ Dstritaberen Enditufe sk i Vo drhles Gemesss [Podbmmimng armm—r

Abbildung 19: Parameter bestimmen

In diesem Inbetriebnahmeschritt werden automatisch die fiir Inre Applikation am besten passenden Regelparameter ermittelt.
Optimal eingestellte Regelparameter sind flir eine saubere Positionierfahrt unerlasslich!

Stellen Sie sicher, dass der Schlitten von Anschlag zu Anschlag fahren kann.

Fir optimale Ergebnisse kdnnen Sie den Schlitten fir diesen Inbetriebnahmeschritt bereits mit einem durchschnittlichen
Gewicht Ihrer Anwendung beladen.

Starten der Fahrt: Starten Sie die Funktion indem Sie zundchst den Regler freigeben und anschlieBend den Button Regel-
parameter bestimmen betétigen. Mit dem Button Stoppen kann die Optimierungsfahrt abgebrochen werden.

Bei wiederholter automatischer Bestimmung kénnen kleine Abweichungen fiir die Werte der Verstarkung und Zeitkonstante
auftreten.

Stromregler, Drehzahlregler, Lageregler: Vor und nach der automatischen Optimierungsfahrt werden hier die Parameter des
jeweiligen Reglers angezeigt.

Status der Optimierung:
0B: Durchsacken der Achse erkannt, ggf. Parameter anpassen und Ablauf erneut starten.

0D: Achse blockiert, beide Anschldge erkannt, bitte die Lineareinheit priifen oder ggf. Parameter anpassen und Ablauf erneut
starten.
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6.3.6 Anlage einmessen
item MotionSoft* : -- -
bersicht nbetricbnahme Parameter Fahrt
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Abbildung 20: Verfahrweg bestimmen

In dem Inbetriebnahmeschritt Anlage einmessen, wird Ihre bestellte item linear motion unit automatisch eingemessen.
Wahrend dieser Fahrt fahrt der Schlitten von Anschlag zu Anschlag und vermisst dabei den maximalen Positionierbereich. Der
Sicherheitsabstand jeder Lineareinheit wird dabei beriicksichtigt. Wenn Sie End- bzw. Referenzschalter angeschlossen haben,
werden diese ebenfalls mit der zugehdrigen Position angezeigt. Nach Beenden der Fahrt und einem Klick auf den Button
Speichern ist die Inbetriebnahme abgeschlossen und die ermittelten Werte werden in die entsprechenden Sicherheitspara-
meter Gibernommen. Stellen Sie sicher, dass der Schlitten ihrer Lineareinheit von Anschlag zu Anschlag fahren kann. Ggf.
missen Sie einen Endanschlag nachtraglich anbringen. Hier zu finden Sie Informationen in der Montageanleitung.

Starten der Fahrt: Starten Sie die Messfahrt indem Sie zunéchst den Regler freigeben und anschlieBend den Button Verfahr-
weg bestimmen betétigen. Mit dem Button Stoppen kann die Messfahrt abgebrochen werden.
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6.3.7 Referenzfahrt einrichten

item MotionSoft® 2.3 - _—g®
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Abbildung 21: Referenzfahrt einrichten

Wahlen Sie durch Verschiebung des Nullpunktes bezogen auf die positive Fahrtrichtung und den ausgemessenen Fahrweg,
wo der Nullpunkt Ihrer Anwendung mit dem Wert Omm liegen soll.

Nach einer Referenzfahrt fahrt der Schiitten standardméBig auf diese Position (Omm). Wenn Sie einen Absolutwertgeber ein-
setzen, muss die Referenzfahrt nur einmal mit dieser Inbetriebnahme ausgefuhrt werden.

Der Abstand von Nullpunkt in Fahrtrichtung Vorwérts bis zur Endlage steht Ihnen als positiver und der Abstand von Nullpunkt
gegen Fahrtrichtung bis Endlage steht Ihnen als negativer Fahrweg zur Verfligung. Bei Achsen ohne Endschalter befindet
sich die Endlage um den spezifischen Sicherheitsabstand der Lineareinheit vor dem mechanischen Anschlag. Bei Einsatz von
Endschaltern liegt die Endlage standardméaBig 10mm vor dem Ausldsepunkt des Endschalters.

Die Softwareendlagen werden standardméBig so gesetzt, dass der maximale Fahrbereich zu jeder Seite um 5mm erweitert
wird. Dadurch ist gewahrleistet, dass Sie die Maximalposition jeder Seite anfahren kénnen, ohne dass das System in Fehler
gent.

Starten Sie die Referenzfahrt iber die Schaltflache Referenzieren und diesen Nullpunkt speichern. AnschlieBend speichern
Sie die vorgenommenen Einstellungen mit dem entsprechenden Button.
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6.3.8 Start der Referenzfahrt

item MotionSoft™ 2.3 — )
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Abbildung 22: Referenzfahrt starten

Wenn Sie keinen Motor mit Absolutwertgeber einsetzen, missen Sie festlegen wann die Steuerung eine Referenzfahrt aus-
fhrt. Nach jedem Neustart der C-Serie muss eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden.

Sie konnen die Referenzfahrt automatisch nach Endstufen- und Reglerfreigabe starten lassen. Dies hat den Vorteil, dass die
Anlage ohne weitere MaBnahmen und ohne zusétzliche Verdrahtung / Taster nach einem Neustart und Gabe der notwendigen
Freigaben referenziert wird. Nur wenn beide Freigaben erneut gegeben werden, wird neu referenziert, nicht aber wenn nur
die Reglerfreigabe weggenommen und wieder gegeben wird.

Manche Anwendungen lassen automatisches Referenzieren oder das erneute Referenzieren nach Anforderung der Sicher-
heitsfunktion und Anlagenfreigabe nicht zu. Nutzen Sie in diesem Fall einen Digitalen Eingang zum manuellen Starten der
Referenzfahrt. In der Inbetriebnahme konnen DIN9 oder DIN AIN 2 ausgewahit werden. Mit einer Flanke von 0V DC auf 24V
DC am ausgewahlten Eingang startet die Referenzfahrt. Im Untermenti Digitale Eingénge kdnnen spéter auch andere Ein-
gange angewahlt werden.

Die Referenzfahrt wird bei verbauten Endschaltern gegen die Endschalter, ansonsten gegen den Endanschlag ausgefihrt. Im
Unterment Referenzfahrt stehen weitere Methoden zur Verfugung.

Im Nachgang muss noch ausgewahlt werden, wie die Reglerfreigabe in Zukunft erteilt werden soll.
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Abbildung 23: Reglerfreigabe
Wenn fUr die Reglerfreigabe eine der drei unteren Mdglichkeiten gewahlt wurde, liegt in der Steuerung eine UND Verkniipfung

als Anforderung vor. Sollte die Reglerfreigabe auf DIN 5 und PC eingestellt sein, ist daher ein Stand-Alone-Betrieb ohne an-
geschlossenen Computer mit dieser Einstellung nicht méglich.

6.3.9 Inbetriebnahme erfolgreich abgeschlossen
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Abbildung 24: Erfolgreiche Inbetriebnahme
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Die Inbetriebnahme ist erfolgreich abgeschlossen und die Daten wurden automatisch in die Steuerung gespeichert. Die Ab-
bildung zeigt den max. Verfahrweg der Lineareinheit. Des Weiteren werden Referenz- / Endschalter an der verbauten Position
angezeigt, falls diese angeschlossen sind.

Mit den Buttons Vor und Zurtick kdnnen Sie die Achse manuell verfahren. Sollten Sie in einen Software-Endschalter fahren,
bleibt die Achse stehen und geht in Fehler. Klicken Sie auf den Fehler um diesen l6schen zu kénnen. Nach erneuter Reglerfrei-
gabe Uber die Statusleiste kénnen Sie die Achse wieder verfahren.

6.4 Parameter — Grundkonfiguration

In diesem Men( kdnnen grundlegende Einstellungen der Applikation angegeben werden.

term MotionSoft ®

m Grundkenfiguration

Grundhion fguration
= IckenzHlkatlon
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Abbildung 25: Basiskonfiguration

6.4.1 Lineareinheit auswéhlen

Lineareinheit auswahlen: Wahlen Sie hier Ihre Lineareinheit aus der Dropdown Liste aus. Bei Auswahl einer Lineareinheit
werden die max. Grenzwerte der Applikation angezeigt. Um die Daten in die Steuerung zu speichern muss man diese tber-
nehmen. Die Werte werden dann entsprechend in die Sicherheitsparameter tibernommen.

Abbildung der Lineareinheit: Hier wird die ausgewahite Lineareinheit grafisch dargestellt. Uberpriifen Sie bitte, ob die hier
dargestellte Einheit mit der vorliegenden Einheit identisch ist.

6.4.2 Technische Daten

Getriebefaktor: Stellen Sie hier den Getriebefaktor eines ggf. verbauten Getriebes ein. Der Faktor kann auf dem Typenschild
des Getriebes abgelesen werden (z.B. i = 3). Sollten Sie kein Getriebe verwenden, stellen Sie hier den Faktor i = 1 ein.
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Vorschubkonstante: Hier kann die Vorschubkonstante der Lineareinheit eingestellt werden. Die Vorschubkonstante be-
schreibt, wie weit sich der Schlitten einer Lineareinheit pro eingangsseitiger Umdrehung bewegt. D.h. bei einem Zahnriemen-
antrieb muss der Wirkumfang der Umlenkung angegeben werden.

Gesamtvorschub: Vorschubkonstante in mm pro Motorumdrehung.
Gesamtvorschub = Vorschubkonstante der Lineareinheit / Getriebefaktor

max. Geschwindigkeit: Stellen Sie hier die maximal zuldssige Geschwindigkeit der Lineareinheit ein. Mit dieser Eingabe
werden im Hintergrund die Sicherheitsparameter Geschwindigkeitsgrenze positiv, Geschwindigkeitsgrenze negativ sowie
Durchdrehschutz auf diesen Wert eingestellt.

max. Beschleunigung: Stellen Sie hier die maximal zul&ssige Beschleunigung der Lineareinheit ein.

max. Verfahrweg: Stellen Sie hier den maximalen Verfahrweg der Anwendung ein. Bei Auswahl einer Lineareinheit wird der
max. Hub eingetragen. Bitte passen Sie die Werte entsprechend ihrer Applikation an oder fiihren Sie eine erneute Inbetrieb-
nahme durch.

Sicherheitsabstand: Stellen Sie hier den Sicherheitsabstand Ihrer Lineareinheit ein. Der Sicherheitsabstand beschreibt eine
Pufferzone zwischen mechanischen und softwareseitigen Endlagen. Dieser Abstand wird bei der abschlieBenden Messfahrt
im Inbetriebnahme Assistenten berticksichtigt.

6.4.3 Konfiguration

Haltemomentkompensation: Dieses Kontrollkdstchen ist zu aktivieren, wenn die Applikation durch ein dauerhaftes Moment in
einer Richtung beansprucht wird (z.B. Gewichtskraft bei einer Vertikalachse). In diesem Fall wird im Regler bei Drehzahl- und

Lageregelung sowie im Positionierbetrieb beim Ldsen der Haltebremse das Haltemoment vorgesteuert, um das Durchsacken
der Achse aufgrund des Eigengewichts zu minimieren.

6.4.4 Endschalter

In diesem Ment(i kénnen Sie die Logik fiir die Endschalter festlegen. Die Endschalterlogik beschreibt den Zusammenhang
zwischen der logischen und der physikalischen Stellung der Endschalter.

Sie kdnnen auswahlen, ob die Endschalter als Offner oder als SchlieBer arbeiten.

Die Steuerung kann zwei Endschalter auswerten, die zur Festlegung des Verfahrbereiches verwendet werden kdnnen. Jeder
Endschalter legt die Verfahrgrenze flir eine Drehrichtung fest.

Die Zuordnung der physikalisch Endschalter, die an DIN 6 und DIN 7 angeschlossen sind, kann getauscht werden.
Bauart: Geben Sie ein, ob der Endschalter als Offner oder SchlieBer arbeiten soll.

Vertauscht (Endschalter wechseln): Tauschen der Endschalter: Der physikalische Endschalter, der an DIN 6 angeschlossen
ist, Gbernimmt die Wirkungsweise von dem Endschalter, der an DIN 7 angeschlossen ist, und umgekehrt.

6.5 Parameter - Sicherheit

In diesem Men(i werden verschiedene Sicherheitsaspekte betrachtet.
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6.5.1 Sicherheitsparameter
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Abbildung 26: Sicherheitsparameter einstellen

6.5.1.1 Bremsbeschleunigungen

Nothalt: Mit dieser Beschleunigung wird abgebremst, wenn die Reglerfreigabe erlischt.
HW-Endschalter: Mit dieser Beschleunigung wird abgebremst, wenn ein Hardware-Endschalter erreicht wurde.

Positionierbereich Uberschritten (nur in der Betriebsart Positionieren): Mit dieser Beschleunigung wird abgebremst, wenn in
der Betriebsart Positionieren der erlaubte Positionsbereich verlassen wird. Der Start einer Positionierung tber den giiltigen
Positionierbereich hinaus wird unterdrtickt. Eine Uberschreitung kann aber z.B. in folgenden Féllen auftreten:

= Positionieren mit Endgeschwindigkeit <> 0

= Lagesynchroner Betrieb

6.5.1.2 Begrenzungen

Geschwindigkeit (Sofortabschaltung): Uberschreitet die aktuelle Drehzahl den hier parametrierten Wert, wird der Fehler 10
,Uberdrehzahl (Durchdrehschutz) ausgeldst.

Fahrbegrenzung positive Richtung: Hier kann die maximale positive Geschwindigkeit Ihrer Applikation eingegeben werden.
Die effektive Geschwindigkeitsgrenze ist jedoch abhangig von den Einstellungen flir den Override sowie flir die Einrichtdreh-
zahl.

Fahrbegrenzung negative Richtung: Hier kann die maximale negative Geschwindigkeit Ihrer Applikation eingegeben werden.
Die effektive Grenze der Geschwindigkeit ist jedoch abhangig von den Einstellungen flr den Override sowie flr die Einricht-
drehzahl.

Schleppfehler-Abschaltung: Uberschreitet der aktuelle Schieppfehler die eingestelite Grenze, wird die im Fehlermanagement
eingestellte Reaktion eingeleitet.

Positionierbereich Minimum / Maximum: Hier wird der aktuelle Positionierbereich dargestellt. Positionierungen kdnnen nur
innerhalb dieses Bereiches ausgefihrt werden.
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6.5.1.3 Override

Drehzahl einrichten: Im Einrichtbetrieb ist der maximal zuldssige Drehzahlsollwert symmetrisch auf einen prozentualen Anteil
(0...100%) der Maximaldrehzahl abgesenkt. Dabei wird jeweils der vom Betrag her kleinere Wert von negativer und positiver
Geschwindigkeitsgrenze herangezogen.

Beispiel:

Positive Drehzahlgrenze: 500 U/min

Negative Drehzahlgrenze: -300 U/min

Einrichtdrehzahl: 10 %

Bei aktivem Einrichtbetrieb ergibt sich ein maximaler Drehzahlsollwert von +/- 30 U/min.

Die Positioniersteuerung erkennt den Einrichtbetrieb ebenfalls. In der Betriebsart Positionieren wird die vorgesteuerte
Geschwindigkeit ggf. unter den maximalen Drehzahlsollwert reduziert, um das sofortige Auftreten eines Schleppfehlers zu ver-
meiden. Betragt der Override einen Wert (iber 100% kann diese Funktion aber (ibersteuert werden. In diesem Fall tritt dann
doch ein Schleppfehler auf, da der aus der Positioniersteuerung vorgegebene Drehzahlsollwert begrenzt wird. Somit kann der
berechnete Lagesollwertverlauf nicht eingehalten werden.

Der Einrichtbetrieb kann durch einen digitalen Eingang aktiviert werden, siehe hierzu das Menti 10-Konfiguration.

Drehzahl Override: In der Betriebsart Positionieren wird die tber die Positioniersteuerung vorgesteuerte aktuelle Fahrge-
schwindigkeit einer laufenden Positionierung zusatzlich durch einen Faktor (Override) bestimmt. In die zyklischen Berechnun-
gen geht also zu jedem Zeitpunkt die in dem Positionssatz hinterlegte Fahrgeschwindigkeit multipliziert mit dem Override ein.
Der Override ist damit gleichermaBen flr alle Positionssatze und auch wahrend der Referenzfahrt glltig. Bei einem Wert von
100 % ist er praktisch ohne Auswirkung.

Der Override wird vorwiegend von Feldbussystemen benutzt, die diesen Wert zyklisch tberschreiben. Er kann auch bei einer
Inbetriebnahme hilfreich sein. Uber diesen konnen z.B. die Fahrgeschwindigkeiten aller Positionssétze voriibergehend redu-
ziert werden, ohne jeden Positionssatz einzeln andern zu miissen.

Der Override wird nicht gespeichert. Nach einem Reset betrédgt dieser stets 100%.

6.5.2 Sicherheitsmodul

Das Fenster Sicherheitsmodul zeigt den Zustand sowie die Gerédtedaten des aktuell eingebauten Moduls an und dient der
Projektierung der Applikation nach einem Modultausch.

Fiir die Funktionale Sicherheit besteht die Anforderung an eine Nachvollziehbarkeit von Anderungen. Um dies sicherstellen zu
kénnen, werden auf dem eingebauten Funktionalen Sicherheitsmodul Angaben zum Modultyp, zur Seriennummer und zur Re-
vision gespeichert. Im Grundgerét werden diese Daten seinerseits als Vergleichswerte abgelegt. Dadurch kann eine Anderung
an den Komponenten erkannt werden.

Bei der Erkennung einer Anderung, z.B. einem Modultausch, wird ein nicht quittierbarer Fehler ausgeldst. Um die Applikation
mit der Steuerung wieder in Betrieb setzen zu kénnen, muss die Anderung projektiert werden. Das bedeutet, dass die Ande-
rung explizit ibernommen bzw. bestétigt wird. In Bezug auf die Funktionalen Sicherheitsmodule FSM 2.0 - STO und FSM 2.0
- FBA handelt es sich bei diesen nachvollziehbaren Anderungen um einen Modultausch.

Das Funktionale Sicherheitsmodul FSM 2.0 - STO selbst erfordert keine Parametrierung.
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Abbildung 27: Informationen zum Sicherheitsmodul

6.5.2.1 Information

In diesem Feld werden die Gerdtedaten angezeigt, die bei der werksseitigen Inbetriebnahme auf dem Funktionalen Sicher-
heitsmodul bzw. in der Hardware der fest integrierten Sicherheitsfunktion abgespeichert wurden.

Modul: Genaue Typbezeichnung, z.B. FSM 2.0 - STO sowie die Revisionsnummer der Hardware des Moduls.

Seriennummer: Die Seriennummer wird bei der Produktion vergeben und auf dem Modul bzw. in der Hardware der fest integ-
rierten Sicherheitsfunktion abgespeichert. Sie ist eindeutig flr ein Produkt des jeweiligen Typs bzw. flir jede Hardware.

6.5.2.2 Status

Anzeige uber drei LEDs:

= Normalbetrieb

= Safe Torque Off (STO)

= Fehler Sicherheitskreis

Alle LEDs Aus: Das Funktionale Sicherheitsmodul ist nicht initialisiert / nicht betriebsbereit.

Normalbetrieb an: Nicht sicherer Zustand. Das Modul FSM 2.0 - STO ist fehlerfrei initialisiert und betriebsbereit.

STO an: Sicherer Zustand. Die Leistungsendstufe der Steuerung ist sicher abgeschaltet.

Fehler Sicherheitskreis an: Sicherheitsbedingungen sind verletzt. Der erfasste Status der beiden Treiberversorgungsspan-
nungen entspricht keinem als gltig definierten Zustand. Die PWM wurde deaktiviert, die Leistungsendstufe ist nicht sicher
abgeschaltet, d.h. es liegt ein ,nicht sicherer Zustand*“ vor.

Eingang STOA: Die Treiberversorgung ist abgeschaltet / eingeschaltet.

Eingang STOB: Die Treiberversorgung ist abgeschaltet / eingeschaltet.

Toleranzzeit: Der Ubergang zwischen sicherem und unsicherem Zustand wird durch Pegelédnderungen an den Steuerein-
gangen STOA und STOB des Sicherheitsmoduls eingeleitet. GeméB Spezifikation der Sicherheitsfunktion miissen beide Pegel
identisch sein, andernfalls wird eine Fehlermeldung generiert. Diese Pegelédnderungen erfolgen z. B. aufgrund von Bauteilto-
leranzen oder prellenden Ausgdngen von Sicherheitssteuerungen in der Regel nicht exakt gleichzeitig. Die Firmware toleriert
dies, solange der zweite Eingang innerhalb einer definierten Zeit, der sog. Toleranzzeit, folgt.
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6.5.2.3 Modultyp Gbernehmen

Im unteren Bereich des Fensters Sicherheitsmodul befindet sich die Schaltfldche Modultyp tibernehmen.

Diese Schaltflache muss betatigt werden, um einen Modultausch zu bestatigen. Damit wird die Funktionale Sicherheit para-
metriert bzw. projektiert. Eine bis dahin anstehende Fehlermeldung aufgrund eines getauschten Modultyps wird anschlieBend
nach Save & Reset nicht mehr generiert.

6.5.3 Uberwachung

Dieses Menti bietet Einstellmdglichkeiten zur analogen und digitalen Temperaturiiberwachung.

itern MotionSeft® 2.3

Uberwachung

d Liaf

8 ot Do TLUSED B bt Frafuute ai Febicn o e & T Nowrnaeled et

Abbildung 28: Uberwachungsparameter

6.5.3.1 Temperaturiberwachung

Warnschwelle Motortemperatur: Wenn Sie dieses Kontrollké&stchen aktivieren, wird bei Erreichen der eingestellten Temperatur
eine Warnung generiert. Geben Sie die Warnschwelle fir die Motortemperatur in °C ein.

Motor Ubertemperatur: Geben Sie an, ab welcher Schwelle eine Ubertemperatur erkannt werden soll. Bei Erreichen der ein-
gestellten Temperatur wird die Steuerung abgeschaltet. Unter ,Fehlermanagement” konnen weitere Reaktionsstufen auf eine
erkannte Ubertemperatur eingestellt werden.
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6.5.3.2 Spannungstiberwachung

Zwischenkreis-Unterspannung: Geben Sie einen Wert an, ab der eine Unterspannung im Zwischenkreis erkannt werden soll.
Zu Kleine Zwischenkreisspannungen konnen einen Fehler ausldsen, sofern dies vom Bediener im Men( Fehlermanagement
parametriert wird.

Wird die Zwischenkreisspannung zu groB (Uberspannung), schaltet ein integrierter Bremschopper einen Parallelwiderstand
zu, so dass die Spannung iiber diesem Bremswiderstand abnehmen kann. Steigt die Spannung weiter an, schaltet der
Regler die Endstufe sofort aus. Diese Reaktion ist nicht parametrierbar.

6.5.4 Fehlermanagement

In diesem Fenster kann eingestellt werden, welche Betriebszusténde der Steuerung welche Reaktion hervorruft,
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Abbildung 29: Fehlermanagement

6.5.4.1 Wichtigste Fehler

In diesem Fenster sind die wichtigsten Ereignisse aufgelistet, die Fehlerreaktionen hervorrufen kdnnen.
Zur Einstellung der Fehlerreaktionen wéhlen Sie das Ereignis aus, in dem sich das gewiinschte Fehlerereignis befindet.

6.5.4.2 Parametrierbare Reaktionen

Endstufe sofort abschalten: Ist diese Option aktiv, trudelt der Antrieb aus, da die Endstufe stromlos geschaltet wird.
Stopp mit Maximalstrom: Ist diese Option aktiv, wird der Antrieb mit maximalen Strom zum Stillstand gebracht.
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Reglerfreigabe ausschalten: Ist diese Option aktiv, wird die Applikation mit der Nothalt-Rampe heruntergefahren - siehe
L,Sicherheitsparameter - Bremsbeschleunigung*

Warnung: Ist diese Option aktiv, wird das Ereignis kurzfristig auf der 7-Segment-Anzeige der Steuerung ausgegeben.

Eintrag in Puffer: Das Ereignis wird lediglich im Fehlerpuffer gespeichert. Das Ereignis wird nicht angezeigt, die Applikation
lduft unbeeinflusst weiter.

Einige der Ereignisse sind so schwerwiegend, dass bestimmte Reaktionen nicht ausgeschaltet werden kdnnen. Dies ist an gespert-
ten Kontrollkdstchen in der Oberflache zu sehen (siehe Beispiel: ,Reglerfreigabe ausschalten®, ,\Warnung®, ,Eintrag im Puffer®).

6.6 Parameter - Gerateparameter

In diesem Men( kdnnen die verschiedenen Gerateparameter konfiguriert werden.

6.6.1 Motordaten

In diesem Men( kdnnen samtliche relevante Motordaten eingegeben werden. Sollten Sie einen item Motor aus einer Liste
ausgewdahlt haben, sind hier bereits alle Parameter richtig eingestellt.
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Abbildung 30: Motordaten

Um den Mator vor Uberlastung zu schiitzen, miissen der Steuerung die zuléssigen Motorstréme vorgegeben werden. Diese
Vorgabe ist bereits vor der Stromreglerparametrierung erforderlich. Die zuldssigen Grenzwerte sind dem Datenblatt des
Motors zu entnehmen. Beachten Sie, dass es sich bei den einzutragenden Werten um Effektivwerte handelt! Bei zu hohen
Strémen kann der Motor zerstért werden. Uberschreiten Sie deshalb nie die vom Motorhersteller angegebenen Grenzwerte!

Nennstrom effektiv: Tragen Sie hier den Nennstrom (Effektivwert) des Motors ein. Dieser Strom wird von der Steuerung ver-
wendet, wenn die [2t-Uberwachung angesprochen hat.

Maximalstrom effektiv: Tragen Sie hier den zuldssigen SpitzenstromlgEﬁektivvvert) ein, der im Motor kurzzeitig flieBen darf.
Dieser Strom wird von der Steuerung solange verwendet, bis die 12t-Uberwachung anspricht.

Maximaldrehzahl: Tragen Sie hier die maximale Drehzahl des Motors in Umdrehungen pro Minute ein.
Drehmomentkonstante: Die Vorgabe von Sollstrémen sowie die Anzeige von Strémen erfolgt in Ampere. Da der Wirkstrom
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aber proportional zum Drehmoment ist, kann die Anzeige auch in Nm erfolgen. Damit der Strom in das Drehmoment um-
gerechnet werden kann, muss die Drehmomentkonstante des Motors eingegeben werden. Diesen Wert entnehmen Sie dem
Motordatenblatt.

Anzahl Polpaare: Ist die in der Steuerung eingestellte Polpaarzahl nicht auf den Motor abgestimmt, kann keine korrekte
Kommutierung der Phasenstrome erfolgen. Der Motor luft in diesem Fall nicht rund. Er rastet in bestimmten Positionen ein
und entwickelt ein starkes Haltemoment.

Die Polpaarzahl des verwendeten Motors erfahren Sie vom Hersteller des Motors. Sie haben die Mdglichkeit, mit dem Inbe-
triebnahme-Assistenten im Schritt ,Regelparameter einmessen* die Identifikation automatisch durchfiinren zu lassen.
Offset des Winkelgebers: Der Winkelgeberoffset ist die Winkeldifferenz zwischen elekirischer und mechanischer Lage. Der
Wert muss korrekt eingegeben sein, damit der Motor korrekt mit der Steuerung zusammen arbeitet. Eine manuelle Bestim-
mung des Winkelgeberoffsets ist schwierig, es wird daher empfohlen, eine automatische Bestimmung durchzufiihren. Sie
haben die Moglichkeit, mit dem Inbetriebnahme-Assistenten im Schritt Regelparameter einmessen die Identifikation auto-
matisch durchfiinren zu lassen.

Drehsinn: Hier kann der Drehsinn des Winkelgebers eingestellt werden.

Digitale Temperaturiberwachung: Geben Sie an, ob es sich bei dem Sensor um einen Offner oder SchlieBer handelt. Diese
Uberwachung ist nur bei geladenem Zwischenkreis aktiv.

Analoge Temperaturtiberwachung: Hier wird die maximal zul&ssige Motortemperatur angezeigt.
[2t-Zeit: Die 12t-Zeit ist das Zeitintervall, in dem der 12t-Wert auf 100% steigt.

6.6.2 Reglerfreigabe

In diesem Men( kdnnen Sie einstellen, welche Bedingungen erflllt sein missen, um den Regler freizugeben.
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AAbbildung 31: Reglerfreigabe parametrieren

Der digitale Eingang muss immer fir die Reglerfreigabe verwendet werden. Zusatzlich konnen die serielle Schnittstelle oder
ein Feldbussystem als UND-Bedingung mit verknlpft werden.

Bei Standalone-Betrieb ohne Ansteuerung per Feldbus oder PC muss zuvor die Einstellung zur Reglerfreigabe von
,DIN5 und PC* auf ,DIN5“ umgestellt werden.
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6.6.3 Motorbremse

Verflgt Ihr Mator Uber eine Feststellbremse, so kann diese von der Steuerung mit Spannung versorgt werden. Die Steuerung
kann nur Feststellbremsen schalten, die eine Nennspannung von 24V DC besitzen.
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Abbildung 32: Motorbremse parametrieren

Fiir das Schalten der Bremse ist in der Steuerung ein digitaler Ausgang vorgesehen. Die Bremse wird immer freigeschaltet,
sobald die Reglerfreigabe eingeschaltet wird. Fir Haltebremsen mit signifikanter mechanischer Tragheit konnen Verzoge-
rungszeiten parametriert werden. Dadurch wird folgendes vermieden:

= Erhohter VerschleiB beim Erteilen der Reglerfreigabe durch Verzogerung der Bewegung.
= Absacken einer vertikalen Achse bei Abschalten der Reglerfreigabe.

Verzdgerung bei Fahrbeginn bis Bremse geldst ist: Bei Wegnahme der Reglerfreigabe wird der Drehzahlsollwert auf Null
gesetzt. Sobald die Ist-Drehzahl etwa Null ist, fallt die Haltebremse ein. Ab diesem Zeitpunkt wird ebenfalls die eingestellte
Verzdgerungszeit wirksam. Wahrend dieser Zeit wird der Antrieb auf der aktuellen Position gehalten, bis die Haltebremse
ihr volles Moment entwickelt hat. Erst jetzt wird die Reglerfreigabe intern abgeschaltet. Dadurch wird ein Absacken durch
vorzeitiges Abschalten der Regelung verhindert. Zusétzlicher VerschleiB durch das Absacken in die einfallende Bremse wird
vermieden.

Automatikbremse: Diese Funktion ist nur in der Betriebsart Positionieren wirksam. Nach dem Abschluss einer Positionierung
wird bei aktiver Automatikbremse die Zeit bis zum nédchsten Positioniervorgang tberwacht. Liegt keine neue Anforderung vor,
dann wird nach Ablauf der parametrierten Wartezeit die Bremse aktiviert und der Drehmomentsollwert auf null gesetzt. Die
Reglerfreigabe und damit die Endstufe bleibt aktiv. Diese Funktionalitat reduziert die thermische Belastung des Motors. Dies
kann speziell bei kleinen Motoren und / oder in Vertikal-Applikationen von Vorteil sein.

Automatikbremse + Fahrbeginnverzdgerung: Bei einer Positionieranforderung wird das Lésen der Bremse eingeleitet. Der
Drehmomentsollwert wird freigegeben und die Haltebremse geldst. Der eigentliche Start der Positionierung verschiebt sich
jedoch wieder geméaB der parametrierten Fahrbeginnverzogerung. Nach Ablauf dieser VerzGgerungszeit startet dann die
Positionierung.

Automatikbremse + Abschaltverzdgerung: Ist neben der Automatikbremse noch eine Abschaltverzogerung aktiv, ergibt sich
folgendes Verhalten: Nach Ablauf der Wartezeit (Automatikbremse) wird die Abschaltverzogerung wirksam. Wahrend der Ab-
schaltverzogerung wird der Antrieb auf der aktuellen Position gehalten, bis die Haltebremse ihr volles Haltemoment entwickelt
hat. AnschlieBend wird der Drehmomentsollwert auf Null gesetzt. Die Reglerfreigabe und die Endstufe bleiben aktiv.
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6.6.4 Regelparameter
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Abbildung 33: Regelparameter

6.6.4.1 Automatisch bestimmen

Uber diese Schaltflache wird die Funktion automatische Regleroptimierung durchgefihrt.

Stellen Sie sicher, dass der Schlitten von Anschlag zu Anschlag fahren kann. Falls nétig, begrenzen Sie den Verfahrweg
durch mechanische Anschlége.

Vor dem Starten der Funktion miissen die maximalen Strome laut Motordatenblatt korrekt eingestellt sein, und es dirfen
keine Fehler mehr in der Steuerung vorliegen. Die automatische Bestimmung des Strom- und Drehzahlreglers ermittelt die
optimale Verstarkung und die optimale Zeitkonstante.

Bei wiederholter automatischer Bestimmung kénnen kleine Variationen fiir die Werte der Verstarkung und Zeitkonstante auf-
treten. Dies ist kein Grund zur Besorgnis.

6.6.4.2 Stromregler

Die Stromregler dienen dazu, den Sollstrom optimal in die Wicklungen des angeschlossenen Motors einzupragen. Die korrek-
te Einstellung der Stromregler ist eine wesentliche Voraussetzung, um spater den Drehzahlregler auf den verwendeten Motor
abstimmen zu konnen.

Es wird empfohlen, eine automatische Einstellung des Stromreglers vorzunehmen. Eine manuelle Einstellung des Stromreg-
lers ist schwierig. Wenden Sie sich an Ihren Vertriebspartner, um Informationen dariber zu erhalten.

Verstarkung: Die Verstarkung gibt an, wie stark eine Differenz zwischen Soll- und Istwert im PI-Regler berlicksichtigt wird. Von
einer manuellen Eingabe wird abgeraten.

Zeitkonstante: Die Zeitkonstante gibt an, wie stark eine zeitlich ausgedehnte Differenz zwischen Soll- und Istwert im PI-Regler

beriicksichtigt wird. Von einer manuellen Eingabe wird abgeraten. Bitte benutzen Sie stattdessen die Schaltflache Automa-
tisch bestimmen.
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6.6.4.3 Drehzahlregler

In diesem Men( kdnnen Sie die Parameter zur Drehzahlregelung einstellen. Bei der Einstellung ist ein Kompromiss zwischen
Steifigkeit des Antriebs, Stabilitit und Gerauschbildung zu finden. Voraussetzung ist die abgeschlossene Optimierung des
Stromreglers.

Verstérkung: Die Verstarkung gibt an, wie stark eine Differenz zwischen Soll- und Istwert im PI-Regler beriicksichtigt wird.

Zeitkonstante: Die Zeitkonstante gibt an, wie stark eine zeitlich ausgedehnte Differenz zwischen Soll-und Istwert im Pl-Regler
bericksichtigt wird.

Istwertfilter: Der Drehzahlistwertfilter gibt an, wie die Drehzahl gefiltert wird, bevor sie in den Prozess der Drehzahlregelung
eingeht.

Da der Drehzahlistwertfilter als zusatzliche Zeitkonstante in den Drehzahlregelkreis eingeht, sollte dieser moglichst klein
gewahlt werden. Deshalb wird fir die Erstinbetriebnahme der Wert von 0,4 ms empfohlen. Bei einer zu groBen Zeitkonstante
des Drehzahlistwertfilters erhdlt man eine schlechtere Dynamik, da StorgroBen erst verzogert erfasst werden konnen.

In unglinstigen Fallen kann eine ungeeignet gewahlte Zeitkonstante die Stabilitat des Drehzahlregelkreises verschlechtern.
Die zusatzliche Laufzeit kann zu Schwingungen filhren. Wahlen Sie daher die Zeitkonstante stets moglichst klein.

6.6.4.4 Lageregler

In diesem Men( kdnnen Sie die Parameter zur Lageregelung einstellen. Der Lageregler ist dem Drehzahlregler Gberlagert.
EingangsgroBe ist die Differenz aus Soll- und Istposition; AusgangsgroBe ein Drehzahlsollwert.

Der Lageregler kann nur in Verbindung mit der Positioniersteuerung oder der Synchronisiersteuerung betrieben werden.
Verstérkung: Die Verstarkung gibt an, wie stark eine Differenz zwischen Soll- und Istlage im P-Regler berticksichtigt wird.

Totbereich (positiver Totbereich, negativer Totbereich): Hier kann eine zuldssige Distanz zwischen Soll-und Istwert angege-
ben werden, innerhalb derer der Lageregler nicht aktiv wird. Durch die Eingabe eines positiven und negativen Wertes ist es
mdglich, das Intervall unsymmetrisch zu gestalten. Die Angabe eines Totbereiches ist flr Antriebe mit Spiel, z.B. durch Ge-
triebe oder Zahnriemen vorgesehen. Hierfir konnen keine allgemeinen Empfehlungen gegeben werden. Bei Antrieben ohne
Lose kann der Totbereich sehr klein bzw. auf 0 gesetzt werden.

Max. Korrekturgeschwindigkeit: Dieser Parameter gibt die Geschwindigkeit an, die im Falle eines Schleppfehlers additiv zu der
Fahrgeschwindigkeit maximal hinzugerechnet wird. Diese GroBe sollte zundchst auf ca. +/-500 U/min eingestellt werden.

6.6.4.5 Reversiergenerator

Der Reversiergenerator dient nicht fir den Normalbetrieb sondern lediglich fiir die Optimierung von Drehzahl- und Lageregler.
Der Reversierbetrieb lasst die Lineareinheit zwischen zwei Positionen pausenlos hin- und herfahren. Dies wird beispielsweise
flr die Optimierung von Drehzahl- und Lageregler bendtigt.

Anderungen bei der Reversierstrecke werden nur nach einem Neustart des Reversiergenerators iibernommen. Eine Anderung
der Gbrigen Parameter wird jeweils an den Umkehrpunkten tbernommen. An den Umkehrpunkten wird fir einige Millisekun-
den gestoppt.

Reversierstrecke: Hier wird eine Streckendifferenz festgelegt, tber die hin- und zurtickgefahren wird. Sowohl der Startpunkt
als auch der Endpunkt befindet sich dabei genau in der Mitte dieser Strecke. Damit bewegt sich der Antrieb stets symmetrisch
zur Position, an der der Reversiergenerator gestartet wird. Beim Deaktivieren féhrt der Antrieb auch wieder auf die urspriing-
liche Startposition zurlick. Dadurch kann besonders bei linearen Anordnungen mit eingeschrénktem Bewegungsraum der
Bewegungsbereich besser abgeschatzt werden. Gestartet wird immer in positiver Bewegungsrichtung.

Beschleunigung: Hier ist die gewlinschte Beschleunigung bzw. Bremsbeschleunigung einzustellen. Fiir den Normalfall wird
eine rechteckférmige Funktion flr die Sollgeschwindigkeit bendtigt. Die Felder Beschleunigung und Bremsbeschleunigung
sollten in diesem Fall mit dem Maximalwert vorbelegt werden.

Geschwindigkeit: Hier ist die Fahrgeschwindigkeit einzustellen.
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Zeiten: Aus der Geschwindigkeit und Beschleunigungen werden die resultierenden Zeiten flr den Anfahr- und Bremsvorgang
ermittelt und in der Oberflache angezeigt.

Reversiergenerator starten: Startet den Reversiergenerator.
Reversiergenerator stoppen: Stoppt den Reversiergenerator.
Uberpriifen Sie die Reglereinstellungen mit dem Oszilloskop. Lassen Sie sich dafiir den Drehzahl-Soll und -Istwert anzeigen!

6.6.5 Rampe

Der Sollwertintegrator sorgt fir ein rampenformiges Verschleifen des Sollwertes bei sprungférmiger Sollwertvorgabe. Er er-

maglicht die Einstellung von unterschiedlichen Rampen in beiden Richtungen, so dass der resultierende Sollwertverlauf an die
Streckendynamik von Motor und Last angepasst werden kann.
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Abbildung 34; Rampen parametrieren

Drehmomentregelung

= Drehmomentanstieg gibt die Rampe an, mit der das Drehmoment bei einem Sprung erhoht wird, wenn das Drehmoment
von Null entweder positiv ansteigt oder negativ absinkt.

= Drehmomentabfall gibt die Rampe an, mit der das Drehmoment reduziert wird, wenn das Drehmoment Richtung Null ver-
andert werden soll, entweder bei positiven Moment abféllt oder bei negativen Moment sich ONm néhernd ansteigt.

Der Pfeil-Button zwischen der positiven und negativen Eingabe kopiert den positiven Wert in die negative Eingabe.
Drehzahlregelung

= Beschleunigung gibt die Rampe an, mit der die Drehzahl bei einem Sprung erhéht wird, wenn die Drehzahl von Null ent-
weder positiv ansteigt oder negativ absinkt.

= Bremsbeschleunigung gibt die Rampe an, mit der die Drehzahl reduziert wird, wenn die Drehzahl Richtung Null abge-
bremst werden soll.

Der Pfeil-Button zwischen der positiven und negativen Eingabe kopiert den positiven Wert in die negative Eingabe.
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6.6.6 Bremswiderstand

In diesem Men( kdnnen Sie auswahlen bzw. erkennen, ob ein externer Bremswiderstand angeschlossen ist. Dies ist fiir die
Berechnung der Verlustleistung des Bremschoppers von Bedeutung.
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Abbildung 35: Externen Bremswiderstand auswahlen

Bei den Steuerungen ,C1-Series” muss das Kontrollkéstchen entsprechend dem Anschluss gesetzt sein. Ist ein externer
Bremswiderstand angeschlossen, aber das Kontrollkdstchen nicht markiert, dann wird die Verlustleistung weiterhin fir den
internen Bremswiderstand berechnet. Dadurch wird eine moglicherweise hohere Belastbarkeit des externen Bremswiderstan-
des nicht ausgenutzt.

Die [2t-Uberwachung fiir den Bremschopper ist nur bei Verwendung des internen Bremswiderstandes aktiv.

Bei Verwendung eines externen Widerstandes muss das Kontrollkdstchen angekreuzt sein.
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Abbildung 36: Winkelgeber parametrieren

X2A / X2B / X10:

Die Default Einstellung ist Antrieb = Abtrieb = 1. Geben Sie andere Werte ein, wenn Sie einen Winkelgeber mit einer Polpaar-
zahl > 1 verwenden. Dies ist z.B. der Fall, wenn mehr als 1 Nullimpuls pro Umdrehung des Winkelgebers auftreten.

Diese Einstellungen beziehen sich nur auf den Getriebefaktor des Winkelgebers! Wenn Sie eine Applikation mit Getriebe
parametrieren wollen (Parameter in Einheiten des Abtriebs), geben Sie diesen Getriebefaktor im Menl Grundkonfiguration
ein!

Drehrichtung umkehren: Die Zahlrichtung des Messsystems kann hier angepasst werden.

Strichzahl: Inkrementalgeber liefern inre Winkelinformation ber Spursignale. Diese liefern bei konstanter Drehzahl periodi-
sche rechteckformige (digitale) oder sinusférmige (analoge) Signale. Die Strichzahl entspricht der Anzahl voller Perioden einer
Spur pro Umdrehung. Die Strichzahl ist in den meisten Féllen aus einem Datenblatt oder dem Typenschild des Winkelgebers
zu entnehmen. Der Inkrementaleingang wendet grundsatzlich eine Vierfachauswertung an. Entsprechend ist die Auflésung
um den Faktor 4 héher als die Strichzahl selbst. Diese effektive Strichzahl ist unter Inkremente pro Umdrehung dargestellt.

Quadraturauswertung: Die Signale werden als Standard-Inkrementalsignale interpretiert. Es werden zwei rechteckférmige
Spursignale ausgewertet, die jeweils um 90° phasenverschoben sind. Optional verfligt dieser Modus tiber eine Nullspur mit
einem periodischen Signal “pro Strichzahl”,

Pulsrichtung: In dieser Betriebsart liefert ein Signal die Lage&nderung. Ein weiteres Signal liefert die Information tber die
Drehrichtung. Aufgrund der Vierfach-Auswertung ist hier die Strichzahl bezogen auf 90° anzugeben.

Vorwérts-Rickwarts-Zahler: Diese Betriebsart verfugt ber zwei Signale, die jeweils separat die Lagednderung flr eine
Drehrichtung liefern. Daher sollte bei einer Impulsfolge auf einer Signalleitung jeweils die andere Signalleitung in Ruhe sein.
Aufgrund der Vierfach-Auswertung ist hier die Strichzahl bezogen auf 90° anzugeben.

6.6.8 Power Factor Control

In diesem Men( kann fiir die einphasig versorgten Gerate (C1-02 / C1-05) die Power Factor Control (PFC) aktiviert oder de-
aktiviert werden. Der Einsatz der PFC stellt im stationdren Betrieb die Aufnahme eines sinusformigen Netzstromes sicher. Dies
flhrt zur Einhaltung der entsprechenden EN-Norm (Netzoberwellen). Dariiber hinaus bietet die erhdhte Zwischenkreisspan-
nung eine Leistungsreserve fur lhren Antrieb.
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Abbildung 37: Power Factor Control

Aktivieren / deaktivieren Sie hier die Power Factor Control.

Die PFC darf nicht eingesetzt werden, wenn der Servoregler mit Zwischenkreiskopplung betrieben wird oder der Motor nicht
fir die erhdhte Zwischenkreisspannung ausgelegt ist.

Alle item SE- Motoren sind flir PFC-Betrieb geeignet.

6.7 Parameter — 10-Konfiguration

In diesem Ment konnen die Ein- und Ausgange konfiguriert werden.
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6.7.1 Digitale Eingange

In diesem Men( kénnen Funktionszuweisungen fur die digitalen Eingénge durchgefihrt werden.
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Abbildung 38: Digitale Eingange parametrieren

6.7.1.1 Positionierung

Hier kénnen die sog. ,Positionier-Selektor-Bits* beobachtet werden. Die Eingdnge DIN O ... DIN 3 dienen in der Werkseinstel-
lung zur Vorwahl der Positionsdatensatze 0...15 tber das Bindrsystem. Werden mehr Eingange zur Positionswahl ben6tigt,
wenden Sie sich bitte an den technischen Support.

Resultierende Position: Hier wird die aktuell vorgewahlte Position angezeigt.
Start der Positionierung: Wéhlen Sie hier einen Eingang, mit dem die Fahrt zur vorgewahlten Position gestartet werden
soll. Wenn in dem iiber den digitalen Positionsselektor ausgewahitem Positionssatz Wegprogrammoptionen aktiviert sind,

dann kann iiber diesen Eingang auch ein Wegprogramm gestartet werden. (Nur in der Betriebsart ,Positionierung Wegepro-
gramm®)

6.7.1.2 Wegprogramm

Die auf diesem Reiter parametrierbaren digitalen Eingange dienen der Steuerung der integrierten Wegprogramm-Funktion.
Die Auswertung dieser Eingénge ist flankensensitiv. Eine Funktion wird also nur auf der steigenden Flanke am parametrierten
digitalen Eingang ausgeldst, sofern nicht anders beschrieben.

HOME: Wenn der eingestellte digitale Eingang aktiviert wird, wird im Wegprogramm-Modus die HOME-Position angefahren.
Diese lasst sich unter den allgemeinen Positionseinstellungen definieren.
START: Wenn der eingestellte digitale Eingang aktiviert wird, wird im Wegprogramm-Modus die START-Position angefahren.
Diese lasst sich unter den allgemeinen Positionseinstellungen definieren.
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NEXT1: Der hier eingestellte Eingang lasst sich im Wegprogramm fiir die bedingte Verkettung von Positionen nutzen. Weitere
Infos siehe ,Fahrt - Wegeprogramm®,

NEXT2: Der hier eingestellte Eingang lasst sich im Wegprogramm fir die bedingte Verkettung von Positionen nutzen. Weitere
Infos siehe ,Fahrt - Wegeprogramm?,

STOP: Wird der hier eingestellte digitale Eingang aktiviert, wird das Wegprogramm angehalten. Die laufende Positionierung
wird in jedem Fall noch beendet. In den Positionssatzen kann weiterhin angegeben werden, ob am Ende dieses Satzes das
Wegprogramm nicht gestoppt werden darf. In diesem Fall wird trotz gesetztem Stop-Eingang die nachfolgende verkettete
Positionierung gestartet.

Kombiniertes Start/Stop: Durch diese Funktion kann das Starten und das Stoppen eines Wegprogramms durch einen einzigen
digitalen Eingang gesteuert werden. Dabei wird auf die steigende Flanke des digitalen Eingangs die allgemeine START-Posi-
tion des Wegprogramms angefahren. Auf die fallende Flanke wird die bereits vorher beschriebene Stop-Funktion des Weg-
programms aktiviert.

Bei der Auswertung dieser Eingénge gilt eine Prioritatsreihenfolge: STOP (STOP aus kombiniertem START/STOP (Fallende
Flanke am zugeordneten Eingang)) — START (START aus kombiniertem START/STOP (Steigende Flanke am zugeordne-
ten Eingang)) - HOME — NEXT1 — NEXT2.

Werden im gleichen Zyklus die Flanken an zwei oder mehreren dieser digitalen Eingénge registriert, dann wird nur die
Aktion der hdchsten Prioritdt ausgefiihrt. Die anderen Aktionen werden verworfen. Damit ist beispielsweise ein gleichzeitiges
Stoppen und Starten eines Wegprogramms nicht mdglich.

6.7.1.3 Referenzfahrt

Referenzschalter: Einige Referenzfahrfunktionen benutzen einen Referenzschalter. Geben Sie hier den digitalen Eingang an,
der mit dem Referenzschalter verbunden ist.

Start: Geben Sie den digitalen Eingang an, der den Start einer Referenzfahrt auslésen soll. Die Riicknahme des digitalen Ein-
gangs hat auf eine laufende Referenzfahrt keine Auswirkung, diese wird dadurch nicht gestoppt.

Einrichtbetrieb: Der Einrichtbetrieb ist eine prozentuale Drehzahlbegrenzung, die sich in allen Betriebsarten auswirkt. Diese
Begrenzung kann im Meni Sicherheitsparameter parametriert werden.

Digitales Halt: In den Betriebsarten Drehzahlregelung und Positionieren kann der Antrieb tber diesen digitalen Eingang ge-
stoppt werden. Das Verhalten hangt von der Betriebsart ab:

= Positionieren: Bei gesetztem Eingang wird eine laufende Positionierung abgebrochen. Der Antrieb bremst dabei mit der
Bremsrampe des aktuellen Positionssatzes ab. Durch den gesetzten Eingang wird auBerdem der Start weiterer Positionie-
rungen durch den digitalen Starteingang unterdrtickt. Die Riicknahme des Eingangs bewirkt keine Aktivitdt. Der Start einer
Positionierung ist dann wieder uneingeschrénkt moglich.
Der allgemeine Stop-Eingang bricht auch ein gerade aktives Wegprogramm ab. Dabei werden die laufende Positionierung
und das Wegprogramm sofort abgebrochen.

= Drehzahlregelung: Bei gesetztem Eingang werden alle Drehzahlsollwerte gesperrt. Der Antrieb bremst mit der sog.
"Halt”-Rampe ab. Dieser Eingang wird im 10ms-Zyklus ausgewertet. Der Antrieb kann also nur in diesen Schritten auf
den Eingang reagieren. Beim Wechsel von High- auf Low-Pegel wird der Antrieb wieder auf den momentan anliegenden
Summen-Drehzahlsollwert beschleunigt.

6.7.1.4 Tipp-Betrieb

Fahrt vorwarts: Mit dem hier eingestellten Eingang lasst sich im Positioniermodus ein Tipp-Betrieb in positiver Richtung aus-
l0sen. Weitere Einstellungen zum Tipp-Betrieb kénnen im Men Wegeprogramm vorgenommen werden.

Fahrt riickwérts: Mit dem hier eingestellten Eingang I&sst sich im Positioniermodus ein Tipp-Betrieb in negativer Richtung aus-
|6sen. Weitere Einstellungen zum Tipp-Betrieb konnen im Menl Wegeprogramm vorgenommen werden.

Sample-Eingang: Die Firmware bietet die Moglichkeit, die steigenden und fallenden Flanken eines digitalen Eingangs fir das
Samplen der aktuellen Position zu nutzen. Geben Sie hier den digitalen Eingang an, der fur diese Funktion genutzt werden
soll.
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6.7.1.5 Sonstige

DOUT 2 als digitalen Eingang DIN 10 nutzen: Ist dieses Kontrollkéstchen aktiv, wird DOUT 2 als Eingangspin fur das Signal
DIN 10 genutzt.

DOUT 3 als digitalen Eingang DIN 11 nutzen: Ist dieses Kontrollkdstchen aktiv, wird DOUT 3 als Eingangspin fir das Signal
DIN 11 genutzt.

AIN 1 als digitalen Eingang DIN AIN 1 nutzen: Ist dieses Kontrollkdstchen aktiv, wird das Signal an AIN 1 als digitales Signal
DIN AIN 1 interpretiert.

AIN 2 als digitalen Eingang DIN AIN 2 nutzen: Ist dieses Kontrollkdstchen aktiv, wird das Signal an AIN 2 als digitales Signal
DIN AIN 2 interpretiert.

6.7.2 Digitale Ausgénge

In diesem Men( kann die Funktionalitat der digitalen Ausgange eingestellt werden. Das Aussehen des Menis ist davon ab-
héngig, ob und wie viele Technologiemodule mit EA-Erweiterung (zusétzliche 10s) gesteckt sind. Die digitalen Ausgénge des
Grundgerates dirfen nicht in Systemen flr den sicherheitsgerichteten Einsatz verwendet werden!
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Abbildung 39: Digitale Ausgange parametrieren

DOUT 0: Dieser Ausgang zeigt die Betriebsbereitschaft der item Steuerung an.
Die Funktion dieses digitalen Ausgangs ist von der Firmware fest belegt und kann nicht geéndert werden!

DOUT 1 ... DOUT 3: Die Funktion der digitalen Ausgdnge kdnnen frei festgelegt werden, siehe dazu die folgenden Informatio-
nen!

= Aus: Ausgang istimmer Low
= Ein: Ausgang ist immer High
= [2t-Uberwachung aktiv: Motorauslastung im kritischen Bereich, sighe auch das Menii Motordaten

= Vergleichsdrehzahl erreicht: Die aktuelle Drehzahl ist groBer oder gleich der Vergleichsdrehzahl, die unten im Menu Ver-
gleichsdrehzahl einzustellen ist.
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= Xsoll = Xziel: Die Sollposition befindet sich im Bereich der Zielposition. Weitere Einstellungen unten im Menii Position
erreicht.

= Xist = Xziel: Die Istposition befindet sich im Bereich der Zielposition. Weitere Einstellungen unten im Men( Position er-
reicht.

= Restweg: Die Istposition ist weniger als ein definierter Restweg von der Zielposition entfernt. Zur Einstellung des Restweg-
betrages siehe Men( Fahrt - Wegeprogramm.

= Referenzfahrt aktiv: Der Ausgang ist aktiv, so lange die Referenzfahrt aktiv ist.
= Referenzposition gultig: Nach erfolgreich durchgeflihrter Referenzfahrt ist dieser Ausgang High.

= Unterspannung im Zwischenkreis: Der Ausgang ist aktiv, wenn eine Unterspannung im Zwischenkreis auftritt. Weitere Ein-
stellungen hierzu finden sich im Menii Parameter - Sicherheit - Uberwachung.

= Schleppfehler: Der Betrag der Differenz zwischen Soll-und Istlage Uberschreitet einen eingestellten Wert. Weitere Einstel-
lungen hierzu unten im Men( Schleppfehler. Die Anzeigeschwelle fiir einen Schleppfehler ist nicht zu verwechseln mit der
Abschaltschwelle eines Schleppfehlers, welche im Meni Parameter - Sicherheit - Sicherheitsparameter eingestellt wird!

= Endstufe aktiv: Der Ausgang ist aktiv, sobald der Motor bestromt wird.

= Feststellbremse geldst: Der Ausgang ist aktiv, sobald die Bremse geldst ist. Weitere Einstellungen hierzu finden sich im
Men( Parameter - Gerdteparameter - Motorbremse.

= Linearmotor identifiziert: Dieser Ausgang ist aktiv, wenn die Kommutierlage gefunden wurde. Bei Winkelgebern ohne Kom-
mutiersignale wird die Kommutierlage durch eine automatische Funktion bestimmt. Erst wenn dieser Prozess abgeschlos-
senist, ist z.B. der Start einer Positionierung sinnvoll.

= Positionstrigger 1-4: weitere Einstellungen finden Sie im Men( Positionstrigger

= Sollwertsperre aktiv: Der Ausgang ist aktiv, sobald eine oder beide Sollwertsperren durch einen Endschalter ausgelost
worden sind.

= Alternatives Ziel erreicht: Dieser Ausgang ist aktiv, wenn eine Positionierung z.B. durch Erreichen eines Vergleichsmomen-
tes beendet wurde. Dann ist z.B. die Bedingung Xist = Xziel nicht erfillt.

= Vergleichsmoment erreicht: Dieser Ausgang wird aktiv, wenn das unten parametrierte Vergleichsmoment erreicht wurde.
= Positioniersatz aktiv: Dieser Ausgang kann aus einem Positionsdatensatz heraus aktiviert werden.
= Bereit zur Freigabe: Dieser Ausgang wird aktiv, wenn der Regler bereit fiir eine Freigabe ist.

Vergleichsmoment erreicht: Mit den Parametern Vergleichsmoment, Meldefenster und Ansprechverzigerung kann man die
Funktion ,Vergleichsmoment erreicht” eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn das aktuelle Drehmoment sich im Bereich (Vergleichsmoment - Meldefenster ... Vergleichs-
moment + Meldefenster) befindet. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens flr die Zeit der
Ansprechverzigerung nicht verlassen wird.

Zielposition erreicht: Mit diesen Parametern kann man die Funktion ,Xist = XZiel“ eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Position sich im Bereich (XZiel - Negative Strecke .... XZiel + Positive Strecke) be-
findet. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens fir die Zeit Ansprechverzogerung nicht wieder
verlassen wird.

Der Ausgang wird erst inaktiv, wenn der Bereich des Zielfensters verlassen wird. Beispielsweise bleibt der Ausgang beim
Starten der Positionierung aktiv, wenn bei einem Positioniervorgang das neue Ziel noch innerhalb des Zielfensters liegt.

In einem aktiven Wegeprogramm wirkt sich die Meldung nur auf die Endposition aus.

Vergleichsdrehzahl: Mit den Parametern Vergleichsdrehzahl, Meldefenster und Ansprechverzogerung kann man die Funktion
JVergleichsdrehzahl erreicht” eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn die aktuelle Drehzahl sich im Bereich (Vergleichsdrehzahl - Meldefenster .... Vergleichsdrehzahl
+ Meldefenster) befindet. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens flr die Zeit Ansprechverzoge-
rung nicht verlassen wird.

Schwelle: Mit dem Parameter Schwellwert wird eine zweite Vergleichsdrehzahl eingestellt; diese wird momentan nur Uber
Statusworte von Feldbussystemen ausgewertet.
Schleppfehler: Mit diesen Parametern kann man die Funktion ,Schleppfehler” eines digitalen Ausgangs steuern.

Der Ausgang wird aktiv, wenn sich die Istposition auBerhalb des Bereiches (XSoll - Negative Grenze ... XSoll + Positive Grenze)
befindet. Die Aktivierung erfolgt jedoch nur dann, wenn der Bereich mindestens flr die Zeit , Ansprechverzogerung® verlassen
wird.

Die Schleppfehler-Meldung ist nicht identisch mit dem Schleppfehler-Fehler. Dieser wird im Men(i Sicherheitsparameter
eingestellt!
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6.7.3 Analoge Eingange

Das Menli hat die Aufgabe, die Analogeingdnge fir die Steuerung der Applikation anzupassen. Es wird eingestellt, wie das
jeweilige Eingangssignal in einen Drenmomentwert, Drehzahlwert oder Lagesollwert umgesetzt wird.

Bei den Drehmoment- und Drehzahlwerten handelt es sich - je nach eingestellter Applikation - um Sollwerte oder Begrenzun-
gen.

Es werden Eingangsspannungen im Wertebereich von-10V ... +10V verarbeitet.
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Abbildung 40: Analoge Eingdnge parametrieren

AIN 0 Skalierung: Unter diesem Reiter kdnnen die Parameter flir den Analogeingang AIN O angepasst werden. Geben Sie an,
welchem jeweiligen Wert eine Eingangsspannung von 1V entsprechen soll.

Drehmomentsollwert Momentenbegrenzung / Drehzahlsollwert Drehzahlgrenze / Lagesollwert / Filterzeitkonstante

Der Analogeingang AIN O besitzt eine Auflésung von 16 Bit. Dieses Signal wird grundsatzlich gefiltert. Das gefilterte Signal wird
dann als Drehmomenten-, Drehzahl- oder Lagesollwert interpretiert. In diesem Feld wird die Filterzeitkonstante angegeben.
Offset: Meistens besteht das Problem, dass bei einer extern vorgegebenen Spannung von 0 Volt noch immer ein kleiner
Drehzahl- bzw. Momentenwert erzeugt wird. Der Offset-Wert muss hierzu um einige Millivolt angeglichen werden. Dies kann
manuell geschehen, indem man hier den Offset-Wert entsprechend einstellt.

Es gibt auch die Mdglichkeit, einen automatischen Offsetabgleich durchzufiihren (siehe unten).

Automatischer Offsetabgleich: Fir den automatischen Offsetabgleich ist der Eingang kurzzuschlieBen bzw. auf das dem Soll-
wert Null entsprechende Potential zu legen. Danach ist die Schaltflache Automatischer Offsetabgleich anzuklicken.

Sichere Null: In bestimmten Fallen ist es wiinschenswert, unabhéngig von Offsetschwankungen, Rauschen etc. einen definier-
ten Sollwert von 0 zu erhalten. Dies gilt fiir alle Interpretationen (Drehzahlsollwert, Momentenbegrenzung etc.), um z.B. in der
Betriebsart Drehzahlregelung einen definierten Stillstand des Antriebes zu erreichen. Dabei wird das parametrierbare Offset
berticksichtigt. Wird der Parameter sichere Null auf einen Wert > 0 gestellt, ergibt sich mit U_in = U_AIN 0 - Offset beispiels-
weise fur den Drehzahlsollwert folgende Kennlinie:

Im Bereich der Eingangsspannung von [-U_zero_safe ... +U_zero_safe] ist der resultierende Drehzahlsollwert Null,

AIN 1 Skalierung: Unter diesem Reiter konnen die Parameter fiir den Analogeingang AIN 1 angepasst werden. Zur Erklarung
der einzelnen Elemente siehe AIN 0 Skalierung. Die Funktionalitdt ,sichere Null* ist fur diesen Eingang nicht verfligbar.

AIN 2 Skalierung: Unter diesem Reiter knnen die Parameter flir den Analogeingang AIN 2 angepasst werden. Zur Erkldrung
der einzelnen Elemente siehe AIN 0 Skalierung. Die Funktionalitdt ,sichere Null* ist fur diesen Eingang nicht verfligbar.
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6.7.4 Analoge Ausgange

Die Steuerung besitzt zwei analoge Ausgénge fir die Anzeige von RegelgroBen, die mit einem externen Oszilloskop dargestellt
werden konnen. Die Ausgangsspannungen liegen im Bereich von-10V bis +10 V.

Mit Hilfe dieses Meniis kann der Analogmonitor konfiguriert werden.
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Abbildung 41: Analoge Ausgange parametrieren

AOUT 0: Hier kann die Konfiguration fir AOUT 0 eingestellt werden.
Verwendung des Ausgangs: Hier konnen verschiedene Quellen flir diesen Ausgang ausgewéahit werden.

Bei der Wahl von fester Spannungswert wird eine konstante Spannung auf dem Analogausgang ausgegeben. In der Oberfla-
che erscheint eine weitere Eingabebox, in der Sie die gewlinschte Spannung einstellen kénnen.

Skalierung: Geben Sie hier den Wert der aufzuzeichnenden GroBe ein, die einem Ausgangspegel von 10 Volt entsprechen soll.
AOUT 1: Hier kann die Konfiguration fiir AOUT 1 eingestellt werden. Zur Erkldrung der einzelnen Elemente siehe AOUT 0.

6.8 Parameter — Kommunikation

In diesem Men( kénnen die Kommunikationsparameter konfiguriert werden.

6.8.1 Ethernet

In diesem Men( kdnnen die Ethernet-Kommunikationsparameter der Steuerung sowie die Zieladresse des Reglers, mit der
sich item MotionSoft® verbinden soll, eingestellt werden.

Bitte kontaktieren Sie Ihren Netzwerkadministrator um sicherzustellen, dass Ihr PC iiber das Netzwerk mit der Steuerung
kommunizieren kann.
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Abbildung 42: Kommunikationsschnittstelle Ethernet

Beschreibung der Funktionalitat: In diesem Menu knnen die Ethernet-Kommunikationsparameter des PCs eingestellt
werden.

6.8.1.1 Einstellungen - PC

IP-Zieladresse: In diesem Feld muss die IP-Adresse der Steuerung eingetragen werden, mit dem die UDP-Kommunikation
aufgebaut werden soll.

6.8.1.2 Einstellungen - Steuerung

IP-Adresse automatisch beziehen: Bei Auswahl dieser Option, bezieht die item Steuerung die IP-Adresse automatisch aus
dem vorhandenen Netzwerk, zum Beispiel (iber einen DHCP-Server.

Feste IP-Adresse verwenden: Bei Auswahl dieser Option sind die dazugehorigen Eingabeboxen editierbar und die IP-Adresse
kann manuell eingestellt werden. Zwischen den einzelnen Eingabeboxen kann mit den Pfeiltasten navigiert werden.

IP Adresse: In dieses Feld muss die IP-Adresse der Steuerung eingetragen werden, tber die die UDP-Kommunikation auf-
gebaut werden soll.

Subnetzmaske: In dieses Feld muss die Subnetz-Maske der Steuerung eingetragen werden, mit der das Subnetz der Ether-
net-Kommunikation selektiert wird. Bitte konsultieren Sie Ihren Netzwerk-Administrator, welche Subnetz-Maske Sie verwenden
mssen.

Gateway: In dieses Feld muss die IP-Adresse des Gateways eingetragen werden, Gber welches die Schnittstelle die Ether-
net-Kommunikation lenkt, wenn der Host sich nicht im eigenen Subnetz befindet. Bitte konsultieren Sie Ihren Netzwerk-Admi-
nistrator, welches Gateway Sie verwenden miissen.

Port-Nummer: In dieses Feld muss die Port-Nummer der Steuerung eingetragen werden, tiber die die UDP-Kommunikation
aufgebaut werden soll.
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Timeout: In dieses Feld muss die Timeout-Zeit der automatischen Abmeldung eines Nutzers eingetragen werden. Die Ether-
net-Schnittstelle tberwacht die Kontinuitat der UDP-Kommunikation. Bei Ausfall dieser Kommunikation wird der Benutzer
automatisch abgemeldet. Eine Wiederaufnahme der Kommunikation ist jederzeit problemlos moglich.

Hinweis: Geanderte Einstellungen der IP-Adresse werden erst nach Save & Reset der Steuerung wirksam!

6.8.2 CANopen / EtherCAT
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Abbildung 43: Kommunikationsschnittstellen CANopen & EtherCAT

CANopen: Mit diesem Meni kdnnen Sie die CANopen-Kommunikationsparameter der Steuerung auf Ihr CANopen-Bus-Netz-
werk anpassen.

CANopen aktiv: Uber dieses Kontrollkéstchen kann die Feldbuskommunikation mit den eingestellten Parametern ein- bzw.
ausgeschaltet werden.

Baudrate: Dieser Parameter bestimmt die auf dem CANopen-Bus verwendete Baudrate.

Basisknotennummer: Dieser Parameter beinhaltet die Basisknotenadresse des entsprechenden Gerétes. Auf der Knoten-
adresse basieren die ldentifier der einzelnen Nachrichten. Jede Knotenadresse darfin einem CANopen-Netzwerk nur einmal
vergeben werden. Es ist moglich, dass in die Berechnung der Knotenadresse zusétzlich die digitalen Eingdnge einbezogen
werden (siehe unten).

Offset aus Addition von DIN 0...DIN 3 zur Knotennummer: Zur Basis-Knotenadresse wird der Wert der digitalen Eingénge
DIN 0..DIN 3 addiert. Die Eingangskombination wird nur direkt nach dem Reset an der Steuerung einmal ausgelesen. Somit
kénnen durch einfache Briicken nach 24V im Steckergehduse bis zu 16 verschiedene Geréteadressen vergeben werden.

Offset aus Addition von AIN 1 zur Knotennummer: Der analoge Eingang AIN 1 wird mit einer Wertigkeit von 16 zur Bildung
der Knotenadresse einbezogen. Fir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet bleiben, fir den High-Pegel muss dieser Eingang
auf Vref = 10V gebriickt werden.

Offset aus Addition von AIN 2 zur Knotennummer: Der analoge Eingang AIN 2 wird mit einer Wertigkeit von 32 zur Bildung
der Slave-Adresse einbezogen. Flr einen Low-Pegel kann er unbeschaltet bleiben, flr den High-Pegel muss dieser Eingang
auf Vref = 10V gebriickt werden.

Knotennummer: Die resultierende Knotennummer ergibt sich aus der Basis-Knotennummer und den verschiedenen optiona-
len Offsets (siehe oben).
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Test auf doppelte Knotennummer: Bei aktivierter Option prift die Steuerung automatisch, ob im CANopen-Netzwerk még-
licherweise eine Knotenadresse doppelt vergeben wurde. In diesem Fall wird in der Anzeige ein Fehler ausgegeben.

EtherCAT: EtherCAT ist eine Echtzeit-Ethernet-Technologie. Die Steuerung ist ein EtherCAT-Slave mit Unterstltzung des
CoE-Protokolls (CANopen over EtherCAT).

EtherCAT aktiv: Uber dieses Kontrollk&stchen kann die EtherCAT-Kommunikation mit dem CoE-Protokoll (CANopen over
EtherCAT) ein- bzw. ausgeschaltet werden.

Der EtherCAT-Master verwaltet alle Knotennummern selbstandig, deshalb sind diese CAN-spezifischen Parameter nicht
relevant.

6.8.3 ProfiBus / ProfiNet
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Abbildung 44: Kommunikationsschnittstellen ProfiBus / ProfiNet

6.8.3.1 Betriebsparameter ProfiBus

Mit diesem Menii konnen Sie die ProfiBus / ProfiNet- Kommunikationsparameter der Steuerung auf Ihr ProfiBus / Profi-
Net-Netzwerk anpassen.

ProfiBus aktiv: Uber dieses Kontrollkastchen kann die Feldbuskommunikation mit den eingesteliten Parametern ein- bzw.
ausgeschaltet werden.

Slave-Adresse: Dieser Parameter beinhaltet die Slave-Adresse des entsprechenden Gerédtes. Auf der Slave-Adresse basieren
die Identifier der einzelnen Nachrichten. Jede Slave-Adresse darf in einem PROFIBUS-Netzwerk nur einmal vergeben werden.
Esist mdglich, dass in die Berechnung der Slave-Adresse zusatzlich die digitalen Eingange einbezogen werden (siehe unten).

Offset aus Addition von DIN 0...DIN 3 zur Slave-Adresse: Zur Basis-Slave-Adresse wird der Wert der digitalen Eingange
DIN 0...DIN 3 addiert. Die Eingangskombination wird nur direkt nach dem Reset an der Steuerung einmal ausgelesen. Somit
konnen durch einfache Briicken nach 24V im Steckergehduse bis zu 16 verschiedene Gerdteadressen vergeben werden.

Offset aus Addition von AIN 1 zur Slave-Adresse: Der analoge Eingang AIN 1 wird mit einer Wertigkeit von 16 zur Bildung der

Slave-Adresse einbezogen. Fir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet bleiben, flir den High-Pegel muss dieser Eingang auf
Vref = 10V gebriickt werden.
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Offset aus Addition von AIN 2 zur Slave-Adresse: Der analoge Eingang AIN 2 wird mit einer Wertigkeit von 32 zur Bildung der
Slave-Adresse einbezogen. Fiir einen Low-Pegel kann er unbeschaltet bleiben, flir den High-Pegel muss dieser Eingang auf
Vref = 10V gebriickt werden.

Effektive Slave-Adresse (Knotennummer): Die resultierende Slave-Adresse ergibt sich aus der Basis-Slave-Adresse und den
verschiedenen optionalen Offsets (siehe oben).

Anzeigeeinheiten: Hier ist es mdglich die Einheiten fr die Anzeigen einzustellen sowie die Getriebeparameter zu spezifizieren.

Vorschubkonstante: Durch die Vorschubkonstante wird die Lineareinheit beschrieben, wieviel Weg der Schlitten pro Umdre-
hung der Antriebswelle zurticklegt.

Getriebe Antrieb / Abtrileb: Die Ubersetzung wird durch die Angabe des Verhaltnisses von Antrieb zu Abtrieb angegeben.
Somit muss bei einem Ubersetzungsverhaltnis von i=3, bei Antrieb 3 und bei Abtrieb 1 eingetragen werden.

6.8.3.2 Betriebsparameter PROFINET

PROFINET aktiv: Uber dieses Kontrollkéstchen kann die Feldbuskommunikation mit den eingestellten Parametern ein- bzw.

ausgeschaltet werden. Ist die PROFINET-Kommunikation aktiv, kann lediglich die PROFIEnergy Einstellung verandert werden.
Um die anderen Parameter zu dndern, muss PROFINET zunéchst deaktiviert und nach erfolgter Anderung wieder aktiviert

werden.

Modul TECH 2: Zeigt das aktuell in TECH 2 eingesteckte Modul an.

Geratenamen: Zur Konfiguration der Kommunikation auf Seiten des Servoreglers ist lediglich die Angabe des Gerdtenamens
erforderlich. Das Zuweisen der IP-Adresse erfolgt auf Grund des Geratenamens mit dem DCP-Protokoll (Discovery and basic
Configuration Protocol). Fir die Zuweisung ist es notwendig, dass sich ein DCP fahiger Controller im Netzwerk befindet. Hier-
bei handelt es sich um den PROFINET-Gerdtenamen, der flir die Initialisierung des Gerates am PROFINET-Netzwerk verwendet
wird. Bitte beachten Sie die Regeln fiir den Aufbau des Gerdtenamens.

Folgende Zeichen sind erlaubt: a ... 2/0..9/./-

Der Geratename:

= hat den allgemeinen Aufbau: Label[.Label]n mit n = 0.3/ .Label = max. 63 Zeichen.
= beginnt nicht mit: Ziffern /. / - / port-nnn mit n = 0.9 / xn—

= endet nicht mit: . /-

= hat nicht den Aufbau: n.n.n.n mit n = 0.999

PROFIEnergy: Mit diesem Auswahlmen( kann das standardisierte Energieeffizienzprofil PROFIEnergy aktiviert oder deakti-
viert werden.

IP-Konfiguration (PROFINET): Dem Servoregler muss eine eindeutige IP-Adresse zugeordnet werden. Bei einer dynamischen
Adressvergabe wird die IP-Adresse sowie die zugehdrige Subnetzmaske und das Gateway Uber das DCP-Protokoll (anhand
des Gerdtenamens) vergeben. Eine zuvor zugeordnete statische IP-Adresse wird hierbei Giberschrieben.

IP Adresse: In dieses Feld muss die IP-Adresse des Servoreglers eingetragen werden, iber die die PROFINET-Kommunikation
aufgebaut werden soll.

Subnetzmaske: In dieses Feld muss die Subnetz-Maske des Servoreglers eingetragen werden, mit der das Subnetz der Ether-
net-Kommunikation selektiert wird.

Gateway: In dieses Feld muss die IP-Adresse des Gateways eingetragen werden, Gber welches die Schnittstelle die Ether-
net-Kommunikation lenkt, wenn der Host sich nicht im eigenen Subnetz befindet.

MAC-Adresse Busknoten: Anzeige der MAC-Adresse fir normale PROFINET-Kommunikation (IP und zyklische Prozessdaten).

MAC-Adresse Port 1, MAC-Adresse Port 2: Anzeige der MAC-Adressen fir die beiden PROFINET-Ethernet-Ports fiir die Kom-
munikation mit speziellen Protokollen (z.B. LLDP).

Parametrierschnittstelle: Die Parametrierung bzw. Diagnose des Servoreglers kann entweder (ber die OnBoard-Ethernet
Schnittstelle (X18) oder Uber das PROFINET-Netzwerk erfolgen. Fiir die Verwendung der UDP-Kommunikation des Paramet-
rierprogramms im PROFINET-Netzwerk muss die Parametrierschnittstelle auf PROFINET konfiguriert sein.

Portnummer: In dieses Feld muss die Port-Nummer des Servoreglers eingetragen werden, tber die die UDP-Kommunikation
aufgebaut werden soll.

Anzeigeeinheiten: (siehe oben)
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Einstellungen Gbernehmen: Anderungen der Parametrierschnittstelle und der Port-Nummer werden erst mit dem Betétigen
der Schaltflache Einstellungen tibernehmen giiltig. Dabei werden die Einstellungen im Parametersatz gespeichert und an-
schlieBend wird ein Reset des Servoreglers durchgefihrt.

Diagnose: Der aktuelle Wert des Steuer- bzw. Statuswortes wird als hexadezimale Zahl dargestellt. Die einzelnen Bits werden
als LEDs dargestellt. Die oberste LED stellt Bit 0 und die unterste LED Bit 15 des jeweiligen Wortes dar. Da das Steuer- und
Statuswort in den verschiedenen Betriebsarten unterschiedlich belegt sind, werden die dargestellten Texte je nach Betriebsart
und Bitbedeutung angepasst. Zusétzlich wird beim Steuerwort das zuletzt empfangene Kommando und beim Statuswort der
aktuelle Zustand in Klartext dargestellt. Die Bits, die zur Bestimmung des Kommandos/Zustandes ausgewertet werden, sind
in eckigen Klammern angegeben.

6.9 Fahrt - Referenzfahrt

Jede Positioniersteuerung bendtigt beim Betriebsbeginn einen wiederholbaren definierten Nullpunkt, der durch eine Referenz-
fahrt ermittelt wird. Diese Referenzfahrt kann die Steuerung eigensténdig ausfiihren. Bei diesem Prozess wird zwischen dem
Ziel und dem Bezugspunkt unterschieden. Ziel konnen z.B. der Endschalter, ein Referenzschalter, der Nullimpuls oder der
Endanschlag sein. Als Bezugspunkt kann das Ziel selbst oder z.B. der Nullimpuls ausgewahlt werden.

Sie kdnnen eine Referenzfahrt mit Befehl Uber eine serielle Schnittstelle (RS 232, CAN, ...) oder automatisch bei Reglerfrei-
gabe starten.

Nach Einschalten der 24 V DC-Spannungsversorgung oder nach einem Reset der Steuerung wird die aktuelle Istposition als
L,Nullpunkt” verwendet. Bei Winkelgebern, die tiber eine Umdrehung eine absolute Lageinformation liefern (z.B. Resolver),
wird der Nullpunkt auf die Nullposition dieses Winkelgebers gelegt. Damit existiert zwar eine Referenzposition, der Antrieb gilt
aber nicht als ,referenziert”.

Die Referenzposition bleibt unabhéngig von Regler- oder Endstufenfreigaben und von der Betriebsart erhalten. Sie geht nur
mit einem Reset oder einem Winkelgeberfehler verloren.
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Abbildung 45: Referenzfahrt parametrieren
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6.9.1 Geschwindigkeit, Beschleunigung, Ruck

Hier konnen Sie Geschwindigkeiten und Beschleunigungen und ruckfreie Anteile (Ruck) fiir folgende Vorgdnge eingeben:
= Suche: Fahrt des Antriebs bis zum Ziel (Endschalter, Referenzschalter, Anschlag).

= Kriech: Fahrtumkehr (mit geringer Geschwindigkeit) zur Ermittlung der Kontaktschwelle.

= Fahrt: Optionale Fahrt zum Nullpunkt (Bezugspunkt) der Applikation.

Maximaler Suchbereich: Es kann eine maximale Suchstrecke vorgegeben werden. Wenn innerhalb dieser Suchstrecke kein
Zielsignal (z.B. Endschalter) bzw. Bezugspunkt erkannt wurde, wird eine Fehlermeldung erzeugt.

Offset Startposition: Die eigentliche Referenzposition - also der rechnerische Nullpunkt fir die darauf folgenden Positionierun-
gen - ist eine gewisse Distanz vom Bezugspunkt der Referenzfahrt entfernt. Diese Distanz ist in Offset Startposition angege-
ben.

6.9.2 Methode

Methode (Ziel): Der Antrieb fahrt zundchst mit der Suchgeschwindigkeit gegen ein Ziel (z.B. Endschalter). Das Ziel kann hier
eingestellt werden.

Die herkommliche Referenzfahrtmethode ,Anschlag” kann durch ein ,Referenzieren auf Vergleichsmoment* optional verfei-
nert werden. Das Ziel der Referenzfahrt wird dann durch das Erreichen eines angegebenen Vergleichsmomentes erkannt.

6.9.2.1 Anschlag

Schwelle aktiv: Checkbox zur Aktivierung.
Drehmomentschwelle: Referenzwert des Vergleichsmomentes, dessen Erreichen iberwacht wird.

Toleranzzeit: Wahrend der Toleranzzeit wird das Erreichen des Referenzmomentes noch ignoriert. Hiermit kann ein erhéhtes
Anfahrmoment ausgeblendet werden.

6.9.2.2 Endschalter

Das Ziel dieser Fahrt ist der Endschalter. Endschalter werden an den digitalen Eingdngen DIN 6 und DIN 7 angeschlossen.

6.9.2.3 Referenzschalter

Das Ziel dieser Fahrt ist der Referenzschalter. Der Referenzschalter kann entweder am digitalen Eingang DIN 8 oder DIN 9
angeschlossen werden.
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6.9.2.4 Keine Fahrt

Der Bezugspunkt dieser Referenzfahrt-Methode ist die aktuelle Position plus den eingestellten Wert aus ,Bereichsangaben -
Offset Startposition“. Auch diese Referenzfahrtmethode bendtigt zur Durchflihrung eine Reglerfreigabe!

Richtung: Hier kann die Suchrichtung der Referenzfahrt eingestellt werden. Fir die meisten Referenzfahrmethoden muss
angegeben werden, ob diese in positiver oder negativer Richtung zu erfolgen hat.

Nullimpuls: Wird dieser Haken gesetzt, wird der Nullpunkt der Applikation vom diesem Bezugspunkt aus berechnet. Der
Nullimpuls wird nur einmal pro Motorumdrehung generiert und kann nach Erkennen einer vorherigen Fahrt gegen z.B. einen
Endanschlag als Referenzposition genutzt werden.

6.9.3 Ausflihrung

Starte Referenzfahrt: Mit dieser Schaltflache kann eine Referenzfahrt gestartet werden.
Stoppen: Mit dieser Schaltflache kann eine gestartete Referenzfahrt gestoppt werden.

Nullimpulsabstand: Wird die Methode ,Fahrt auf Anschlag® und Typ ,Nullimpuls* gewahlt, wird hier nach erfolgreich durch-
geflihrter Referenzfahrt der Nullimpulsabstand angezeigt. Der Nullimpulsabstand ist der Abstand in Motorumdrehungen
zwischen Ziel und Referenzpunkt - also Endanschlag und Nullimpuls. Wenn das Ziel sehr dicht am Nullimpuls liegt, kann eine
kleine Veranderung in der Mechanik bewirken, dass bei der nachsten Referenzfahrt der Nullimpuls ,vor® bzw. ,nach® dem
urspriinglichen Nullimpuls als Referenzpunkt genommen wird.

6.9.4 Visualisierung

Hier wird der Ablauf der aktuell eingestellten Referenzfahrtmethode dargestellt.

6.10 Fahrt - Wegeprogramm

In diesem Ment( kénnen Sie das Wegeprogramm bearbeiten.
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6.10.1 Wegeprogramm
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Abbildung 46: Wegeprogramm editieren

Position anfahren: Hier kann die Position, die mit dem Button Start angefahren werden soll, eingetragen werden. Mit Stop wird
die Fahrt gestoppt.

Startposition: Durch Eingabe der Nummer des Fahrprofils, kann bestimmt werden mit welchem Fahrprofil begonnen werden
soll, wenn der Button ,Start” gedriickt wird. Dies ist nicht zwangslaufig gleich dem Fahrprofil, dass durch die Digitalen-Ein-
gange ,Parameter - 10 Konfiguration - Digitale Eingdnge*” fur ,Wegeprogramm START Fahrt zur Position* aktiviert wird. Dieses
Fahrprofil wird durch den doppelten Rahmen um die Positionsnummer visualisiert.

L,otart”; Wenn der Button ,Start* gedriickt wird, wird die Position angefahren, welche vorher bei Startposition eingetragen
wurde.
,otop“: Wenn der Button ,Stop* gedriickt wird, wird die aktuell aktive Fahrt angehalten.

3 TART-Position und HOME-Position“: Der Nutzer kann zwei Positionen definieren, mit denen das Wegeprogramm gestartet
wird: ,Home" und ,Start*. Diese beiden Paositionen sind mit unterschiedlichen digitalen Eingéngen verknipft (siehe das Menti
digitale Eingange). Hier kann die Home-Position und die Start-Position einer Positionssatz-Nummer zugewiesen werden.
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6.10.2 Position

In diesem Men( kdnnen Positionsprofile festgelegt werden. Weiterhin ist es moglich, Sequenzen flir das Wegprogramm zu
generieren.
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Abbildung 47: Wegeprogramm-Position bearbeiten

6.10.2.1 Positionierung

Positionsnummer: Position 0...255: Dies sind benutzerdefinierte Positionen, die frei genutzt werden kénnen. Der Start einer
dieser Positionen ist durch die Kombination des Positionsselektors und des digitalen Eingangs ,Start” méglich. Weiterhin
konnen diese Positionen Gber Feldbussysteme gestartet werden.

Position 259 + 260: (Tipp0 / Tipp1) Unter Tipp-Betrieb versteht man das gesteuerte Fahren eines Schlittens auf eine be-
stimmte Position. Der Schlitten bewegt sich dabei so lange, wie ein bestimmtes Eingangssignal aktiv ist.

Die Steuerung unterst(tzt den Tipp-Betrieb in positiver (Tipp0) und negativer Richtung (Tipp1). Fir jede Richtung kdnnen
separate Fahrgeschwindigkeiten und Beschleunigungen festgelegt werden. Weiterhin kann jeweils ein Eingang fiir das Tippen
in positiver und negativer Fahrtrichtung zugewiesen werden.

Die Aktivierung des Tipp-Betriebs Uber digitale Eingdnge geschieht im Kommandofenster.

Zielposition: In diesem Feld kann die Zielposition angegeben werden. Die Zielposition wird unterschiedlich interpretiert, je
nachdem ob eine absolute oder relative Positionierung gewahlt wurde.

Wahlen Sie dazu aus dem Dropdownmenti hinter ,Modus® Absolut oder Relativ aus.
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6.10.2.2 Fahrprofil

Anfahrverzgerung: Durch dieses Eingabefeld ist eine Zeitspanne definiert, die nach dem Startbefehl einer Positionierung
verstreicht, bevor die gewUinschte Position angefahren wird.

Beschleunigung: In den Feldern Beschleunigung und Bremsbeschleunigung kénnen die Beschleunigungen flir das Anfahren
bzw. Abbremsen des Antriebs parametriert werden.

Geschwindigkeit: Hier kann die Fahrgeschwindigkeit angegeben werden, mit der die Fahrt zum Ziel durchgefiinrt wird. Die
Endgeschwindigkeit gibt an, mit welcher Geschwindigkeit der Antrieb beim Erreichen der Zielposition laufen soll. Sie ist in
den meisten Fallen Null. Bei einer eingestellten Endgeschwindigkeit ungleich Null wird das Fahrprofil so berechnet, dass der
Antrieb beim Erreichen der Zielposition die vorgegebene Endgeschwindigkeit besitzt und optional mit dieser weiterfahrt.

Ruckfreies Positionieren: Der Positioniervorgang wird mit einem Filter verschliffen, um eine ruckfreie Positionierung zu er-
reichen. Hier kann die Filterzeitkonstante eingestellt werden.

6.10.2.3 Erweitert

Momentenvorsteuerung: Dieses Feld erlaubt es, eine erhohte Dynamik bei den Positioniervorgangen zu erhalten. Die Variable
muss experimentell ermittelt werden. Die Default-Einstellung ist 0.

Achtung: Hier nur sehr kleine Werte eingeben!

Begrenzung Drehmoment: Wenn dieses Kontrollkdstchen angekreuzt ist, wird der unter ,Max. Drehmoment* angegebene
Momentenwert als Begrenzung flr den selektierten Positionssatz genutzt.

Max. Drehmoment: Hier kann ein Momentenwert eingetragen werden, den die Steuerung nicht dberschreitet, wenn er eine
Position anféhrt. Diese Begrenzung ist nur aktiv, wenn das Kontrollkéstchen angekreuzt ist.

Toleranzzeit: Wenn das Ziel dieses Positionssatzes ein Drehmomentwert ist (diese Option ist nur dber das Transfer-Fenster
einstellbar), wird die Toleranzzeit genutzt, um das hohe Moment im Anfahrvorgang auszublenden. Wahrend dieser Zeitspanne
nach dem Start wird keine Uberpriifung auf ,Zielmoment erreicht* durchgeftihrt.

Restwegtrigger: In diesem Feld kdnnen Sie Triggermeldungen parametrieren, die Uber den Feldbus oder einen Digitalausgang
ausgegeben werden kdnnen. Diese Triggermeldungen zeigen den Restweg bis zum Ende einer laufenden Positionierung an.
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6.10.3 Positionsverknipfung
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Abbildung 48: Positionsverkniipfung

6.10.3.1 Folgeposition (Transition)

Hier kann man Positionen mit anschlieBenden Positionsfahrten verketten. Fir jede Position kann definiert werden, ob sie
Folgeposition enthalt und wie eine Fahrt auf diese ausgeldst werden kann.

Keine Folgeposition: Die vorgewahlte Position hat keine Folgeposition und ist somit eine Endposition.

Dynamisch (NEXT1 / NEXT2): Die vorgewdahlte Position hat zwei Folgepositionen. So kénnen in einem Wegeprogramm Ab-
zweigungen eingebaut werden um z.B. dynamisch eine Warte- oder Ausgangsposition anzufahren. Konfiguration der Steuer-
eingange NEXT1 und NEXT2 unter ,Parameter - 10 Konfiguration - Digitale Eingange®.

Statisch (NEXT1): Die parametrierte Folgeposition wird direkt nach Erreichen der vorherigen Position angefahren.

6.10.3.2 Unterbrechung / Reaktionen

START (bei laufender Positionierung):

= Sofort ausfihren: Die laufende Positionierung wird unterbrochen und gleich die neue Position angefahren. Wird die Posi-
tionierung ,relativ ausgeftihrt, so ist die Bezugsposition flir die Berechnung der neuen Zielposition die aktuell wirksame
Sollposition. Bei der Option ,relativ zum letzten Ziel* ist dagegen die Bezugsposition die (alte) Zielposition der gerade
unterbrochenen Positionierung.

= Anhéngen: Die laufende Positionierung wird zu Ende geflihrt und danach die neue Positionierung begonnen. Die nichste
Positionierung kann vor der laufenden Positionierung angewéhlt werden. Der Start erfolgt dann automatisch nach Ab-
schluss der laufenden Positionierung. Bei Start einer relativen Positionierung entspricht die Bezugsposition flr ,relativ*
somit im Normalfall der letzten Zielposition.

= |gnorieren: Der Positionierungsauftrag fiir die neue Position kann erst nach Beendigung der vorigen Paositionierung an-
gewahlt und gestartet werden.
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NEXT: Hier kann nur eine Auswahl gemacht werden, wenn oben in ,Folgeposition® eine dynamische Verzweigung eingefiigt
wurde.

= Sofort ausfilhren: Die digitalen Eingadnge NEXT1 und NEXT2 werden ausgewertet (Verzweigung). Bei Detektieren einer
Signalflanke wird eine laufende Positionierung ggf. abgebrochen und die neue Zielposition sofort angefahren.

= Anhéngen: Die digitalen Eingdnge NEXT1 und NEXT2 werden ausgewertet (Verzweigung). Wenn die aktuelle Positionie-
rung noch nicht abgeschlossen ist und eine Signalflanke detektiert wurde, wird zundchst die aktuelle Position angefahren.
Danach wird die neue Zielposition angefahren. Treten wahrend der noch laufenden Positionierung mehrere Signalflanken
auf, dann wird die jeweils letzte Signalflanke giltig.

= |gnorieren: Die digitalen Eingdnge NEXT1 und NEXT2 werden ausgewertet (Verzweigung). Wenn die aktuelle Positionie-
rung noch nicht abgeschlossen ist, werden die digitalen Eingénge jedoch ignoriert.

STOPP: Das Wegprogramm stoppt, wenn eine Endposition angefahren oder ein STOP-Signal detektiert wurde. Der Stopp
wird erst am Ende einer laufenden Positionierung aktiv. Unter Umstanden ist es wiinschenswert, fiir bestimmte Positionen
das STOP-Signal zu ignorieren, da das Wegprogramm zwar insgesamt angehalten werden soll, aber nicht an dieser speziellen
Position. Markieren Sie dann flir diese Position die Option ,Ignorieren®. Der Antrieb féhrt dann zur nachsten Position weiter
und stoppt dort, sofern dort nicht die Option ebenfalls gesetzt ist.

6.10.3.3 Optionen

ACHTUNG: Andern Sie diese Einstellungen nur, wenn Sie die Auswirkungen genau verstehen (Experte)! Nehmen Sie ggf.
Kontakt mit lhrem Vertriebspartner auf!

Kontinuierlich starten: Diese Option ist im Allgemeinen nur sinnvoll, wenn die Option von Analogeingang AIN O oder aus
internem Datenpuffer bei Zielposition wird ermittelt... gewahlt wurde. Ist diese Option aktiv, wird kontinuierlich der Positio-
nier-Start-Befehl in der Firmware ausgeflihrt, das bedeutet, der Antrieb fahrt kontinuierlich z.B. der Position aus AIN O hinter-
her. Andernfalls wiirde die Position nur dann tibernommen, wenn der Start-Befehl gegeben wiirde.

Sampling im Synchronbetrieb: Ubgr den schnellen digitalen Eingang SAMPLE kann die aktuelle Istlage des Mastersystems
erfasst werden (Trigger Ereignis). Uber den digitalen Eingang START kann danach das Aufsynchronisieren gestartet werden.

Bei jedem Triggerereignis wird die aktuelle Masterposition vom X10 Eingang gespeichert.

Erst ein neuer Startbefehl initiiert ein neues Aufsynchronisieren, wobei das Ziel unter Verwendung der gespeicherten Syn-
chronlage berechnet wird. Vorteil dieses Verfahrens ist eine genauere Bestimmung des Synchronzieles da Jitter beim Starten
des Aufsynchronisierens verringert werden.

Der Start kann bereits vor dem Erreichen des Verfahrbereiches der Masterposition gegeben werden. Der Antrieb beginnt in
diesem Fall erst mit der Positionierung, wenn der Positionshalt zurlickgelegt wurde.

Hierbei kann es u.U. zu ungewollten Positionierungen kommen!
Wird ein Startbefehl ohne ein vorheriges Triggersignal generiert, wird der Fehler 41 - 0 ausgelost.

Rickwartsfahrt verbieten: In einigen Fallen ist es wiinschenswert, im Positioniermodus den Antrieb moglichst schnell zu stop-
pen. Dies passiert z.B. beim Absynchronisieren in der Applikation ,fliegende Sage*. Der Positionssatz zum Absynchronisieren
kann beispielsweise mit ,relative Positionierung, Zielposition 0 eingestellt sein. Befindet sich der Antrieb noch in Fahrt und
wird dieser Positionssatz gestartet, fahrt er tber das Ziel hinaus und muss rlickwérts in das Ziel fahren. Durch die Aktivierung
dieser Option wird dieses Verhalten unterdriickt.

SW-Endschalter als Zielposition: Diese Option wird normalerweise nur fiir Tipp-Positionssatze genutzt. In Abhdngigkeit der
gewdhlten Richtung wird das negative oder positive Ende des Positionierbereiches als Zielposition eingetragen.

Achtung! Diese Option hat eine hdhere Prioritét als Zielposition wird ermittelt... von Analogeingang AIN 0!
SW-Endschalter diirfen iberfahren werden: Ublicherweise priift die Firmware, ob die aktuelle Position oder die Zielposition

innerhalb des giiltigen Positionierbereiches liegt. Wenn dieses Kontrollkéstchen gesetzt ist, wird diese Uberwachung fir diese
Positionierung deaktiviert.
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6.11 Fahrt - Testfahrt

Auf dieser Seite konnen Testfahrten in den Betriebsarten Positionierung, Drehzahlregelung und Momentenregelung durchge-
flihrt werden. Das Umschalten der Betriebsart wird bei Starten einer Fahrt automatisch flir Sie durchgefthrt.
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Abbildung 49: Testfahrt durchfiihren

6.11.1 Positionieren

Zielposition: Tragen Sie hier die gewiinschte Zielposition ein.
Geschwindigkeit: Geben Sie hier die Geschwindigkeit ein mit der die Zielposition angefahren werden soll.

Beschleunigung: Geben Sie hier die gewiinschte Beschleunigung ein. Der eingegebene Wert wirkt gleichermaBen auf Be-
schleunigungs- und Bremsrampe ein.

Start, Stop: Mit diesen Buttons kann eine Positionierfahrt gestartet bzw. gestoppt werden.

6.11.2 Drehzahlregelung

Geschwindigkeit: Geben Sie hier die gewinschte (Ziel-) Geschwindigkeit ein
Beschleunigung: Geben Sie hier die Beschleunigung ein, mit der die Zielgeschwindigkeit erreicht werden soll.

Momentenbegrenzung: Mit der Momentenbegrenzung kann der Drehzahlregelung noch ein maximales Moment (iberlagert
werden. Die unter Sicherheitsparameter eingestellten Bereichsgrenzen kénnen in der Betriebsart ,Drehzahlregelung® Uber-
schritten werden.
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6.11.3 Momentenregelung

Nutzung dieser Betriebsart nur Experten empfohlen! Nicht in vertikalen Achsen anwenden - Gefahr des Durchsackens!
Momente beziehen sich auf die Motorwelle, ein ggf. angeflanschtes Getriebe vervielfacht das Moment!

Anfahrmoment: Hier wird das Moment angezeigt, dass bei der Funktion ,Anfahren Vor® bzw. ,Anfahren Zurtick® ermittelt
wurde.

Soll-Drehmoment: Tragen Sie hier das gewiinschte Soll-Drehmoment ein.

Beachten Sie, dass sich das Moment auf die Motorwelle bezieht und ein ggf. angeflanschtes Getriebe das Moment verviel-
facht!

Starten Sie die Fahrt mit den Buttons ,Vor* und ,Zuriick*
Ist-Drehmoment: Hier wird das aktuell fiir den Motor sichtbare Moment angezeigt.
Drehzahlgrenze: Tragen Sie hier die maximal erlaubte Drehzahl wahrend einer Testfahrt in Momentenregelung ein.

6.12 Datei
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Abbildung 50: Datei

6.12.1 Projekt 6ffnen

Projektdatei 6ffnen: Hiermit ist es moglich eine Projektdatei auf der Festplatte zu suchen und mit item MotionSoft® zu &ndern.

Aus Steuerung 6ffnen: Hiermit ist es mdglich eine Projektdatei aus der Steuerung zu laden und mit item MotionSoft® zu
andern.
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6.12.2 Projekt speichern

In Steuerung speichern: Hiermit ist es moglich das aktuelle Projekt in die Steuerung zu speichern. Ohne ein Speichemn, sind
die Anderungen an einem Projekt nach einem Reset der Steuerung verloren.

Projektdatei speichern: Hiermit ist es moglich das aktuelle Projekt auf der Festplatte zu speichern, um es zu einem spéteren
Zeitpunkt zu vervollstandigen oder eine Sicherungskopie zu erstellen.

6.12.3 Reset

Steuerung neu starten: Hiermit ist es moglich die Steuerung neu zu starten. Ohne ein vorheriges speichern in der Steuerung
sind die Anderungen an einem Projekt nach einem Reset der Steuerung verloren.

Werkseinstellung wiederherstellen: Hiermit ist es mdglich die Steuerung auf Werkseinstellungen zuriick zu setzen. Alle indivi-
duellen Einstellungen gehen dadurch verloren. Wurde keine Sicherungskopie auf einem Speichermedium abgelegt, sind die
Einstellungen auf der Steuerung unwiderruflich verloren.

6.12.4 Programm

Systembericht: Hiermit ist es moglich eine Auflistung des Systemzustands zu erstellen, welcher fiir den Support im Fehlerfall
notwendige Informationen enthalt.
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