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Sehr geehrter Kunde,

wir gratulieren zu lhrer Entscheidung fiir SCHUNK. Damit haben Sie sich fiir hochste
Prazision, hervorragende Qualitat und besten Service entschieden.

Sie erhohen die Prozesssicherheit in Ihrer Fertigung und erzielen beste
Bearbeitungsergebnisse — fiir die Zufriedenheit Ihrer Kunden.

SCHUNK-Produkte werden Sie begeistern.
Unsere ausfihrlichen Montage- und Betriebshinweise unterstiitzen Sie dabei.

Sie haben Fragen? Wir sind auch nach lhrem Kauf jederzeit fiir Sie da.

Mit freundlichen GriiRen

lhre SCHUNK Electronic Solutions GmbH

Am Tannwald 17

D-78112 St. Georgen P manag,
> D ﬁ
Tel. +49-7725-9166-0

(7 2
Fax +49-7725-9166- %%% Sl:Net o
ax 9. 59.665055 = @ =
electronic-solutions@de.schunk.com RS
www.schunk.com Reg. No. 003496 QMO8 Reg. No. 003496 QM08
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Zu dieser Anleitung

1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung ist integraler Bestandteil des Produktes und ent-
halt wichtige Informationen zur sicheren und sachgerechten Mon-
tage, Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung sowie zur einfa-
chen Storungsbeseitigung.

Vor Benutzung des Produktes diese Anleitung lesen und beachten,
besonders das Kapitel "Grundlegende Sicherheitshinweise".

=

1 Warnhinweise

Zur Verdeutlichung von Gefahren werden in den Warnhinweisen
folgende Signalworte und Symbole verwendet.

A GEFAHR

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung fiihrt sicher zu irreversiblen Verletzungen bis hin
zum Tod.

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod fuhren.

/\ VORSICHT

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fuhren.

Sachschaden
Informationen zur Vermeidung von Sachschaden.

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung

> P> b b
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1.2 Mitgeltende Unterlagen

Allgemeine Geschaftsbedingungen*

Katalogdatenblatt des gekauften Produktes*

Montage- und Betriebsanleitungen flr Linearantriebe*

Handbuch und Referenz zum Antriebsgerat IndraDrive CS**

Auf folgenden Seiten konnen die oben mit * gekennzeichneten
aufgefiihrten Daten alternativ online heruntergeladen werden.

*  www.de.schunk.com

** www.boschrexroth.com
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2

2.1

2.2

2.3

Grundlegende Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Produkt ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt. Die Anfor-
derungen der zutreffenden Richtlinien miissen beachtet und ein-
gehalten werden.

Eine andere oder dariiber hinausgehende Verwendung gilt als
nicht bestimmungsgemaR. Fiir hieraus resultierende Schaden haf-
tet der Hersteller nicht.

Umgebungs- und Einsatzbedingungen

¢ Sicherstellen, dass das Produkt entsprechend dem Anwen-
dungsfall ausreichend dimensioniert ist.

¢ Sicherstellen, dass die Umgebung frei von Spritzwasser und
Dampfen sowie von Abriebs- oder Prozessstauben ist. Ausge-
nommen hiervon sind Produkte, die speziell flir verschmutzte
Umgebungen ausgelegt sind.

Produktsicherheit

Gefahren konnen vom Produkt ausgehen, wenn z.B.:
e das Produkt nicht bestimmungsgemal verwendet wird.
¢ das Produkt unsachgemaR montiert oder gewartet wird.
¢ die Sicherheits- und Montagehinweise nicht beachtet werden.

Jede Arbeitsweise unterlassen, welche die Funktion und Betriebs-
sicherheit des Produktes beeintrachtigen.

Schutzausristung tragen.

HINWEIS
Nahere Informationen befinden sich in den entsprechenden Kapiteln.
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2.3.1

2.3.2

24

2.5

Schutzeinrichtungen

Schutzeinrichtungen gemald EG-Maschinenrichtlinie vorsehen.

Bauliche Veranderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als Zu-
behor von SCHUNK angeboten werden, kénnen die Sicherheit be-
eintrachtigen, und diirfen nur mit Genehmigung von SCHUNK
durchgefiihrt werden.

Personalqualifikation

Die Montage, Erstinbetriebnahme, Wartung und Instandsetzung
des Moduls darf nur von geschultem Fachpersonal durchgefiihrt
werden.

Jede Person, die vom Betreiber mit Arbeiten am Modul beauftragt
ist, muss die komplette Montage- und Betriebsanleitung, insbe-
sondere das Kapitel 2 "Grundlegende Sicherheitshinweise", gele-
sen und verstanden haben. Dies gilt insbesondere fiir nur gele-
gentlich eingesetztes Personal, z. B. Wartungspersonal.

Sicherheitsbewusstes Arbeiten

¢ Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und Betriebssi-
cherheit des Moduls beeintrachtigen.

e Die am Einsatzort glltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungs-
vorschriften beachten.
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Inbetriebnahme

3 Inbetriebnahme

3.1 Erforderliche Hilfsmittel

Fir die Inbetriebnahme eines Antriebs mit IndraDrive CS sind fol-
gende Hilfsmittel bzw. Voraussetzungen erforderlich:

e Komplett installierter Antrieb mit IndraDrive-CS
Antriebsregelgerat Anschlussschema IndraDrive CS

e PC mit Ethernet TCP/IP - Schnittstelle
e Bedienersoftware IndraWorks (ab Version 09Vxx)

¢ Inbetriebnahme-DVD mit den Motorparametern und den
Dateien fiir die Parameterauswahl.

e Ethernet (Patchkabel) Anschlusskabel PC - IndraDrive
(Bestell-Nr.336 432)

3.2 Inbetriebnahmearbeiten

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!
Das Beriihren von Spannung fihrenden Teilen kann zum
Tod flhren.

e Arbeiten an elektrischen Anlagen oder Betriebsmitteln dirfen
nur von Elektrofachkraften den elektrotechnischen Regeln
entsprechend vorgenommen werden.

/\ WARNUNG

Verletzungsgefahr durch StoBen und Quetschen bei ungewolliter
Bewegung des Systems!

Die Aktivierung des Kommandos ,, Automatische
Regelkreiseinstellung” kann zu einer unkontrollierten Bewegung
des Systems fiihren.

e Auf keinen Fall die automatische Regelkreiseinstellung fur
Motoren aktivieren.
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Inbetriebnahme

1 Antriebsregelgerat IndraDrive CS mit PPU- E und libergeordne-
ter Steuerung gemaR den Anschlussschemen verdrahten.

2 Verbindung zwischen PC und Steuerung herstellen.
ACHTUNG: Das Regelgerat hat die IP Adresse
192.168.0.1(Standardeinstellung) bei Profibus Geraten ist die
IP Adresse 192.168.1.1 Die PC Schnittstelle muss eine ahnliche
IP Adresse haben z.B. 192.168.0.11 und Subnetzmaske muss
ebenso identisch sein 255.255.255.0.

3 Umdie IP Adresse einzustellen muss die Enter Taste gedrickt
werden. Es erscheint dann das Menu:

Danach auf Menipunkt 2.3.7 gehen. Dort kann die IP Adresse
eingestellt werden. (Achtung die IP Adresse darf nicht dieselbe
sein. Fortlaufende IP Verteilung ist erwiinscht.)

Abb. 1

4 Mit den Pfeiltasten weiter driicken bis das Menu , EtherNet“
erscheint.

Abb. 2

5 Danach mit , Enter” bestatigen
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Inbetriebnahme

Abb. 3

6 Danach mit ,Enter” bestatigen. Nun mit den Pfeiltasten die IP
Adresse nach lhrem Wunsch einstellen.

Abb. 4

7 Mit den Pfeiltasten auf die Subnetzmaske umstellen

Abb. 5

8 Im Menipunkt Subnet-Mask kann die Adresse eingestellt
werden. Bei Anlieferung steht die Adresse auf 255.255.255.0
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Abb. 6
9 5. Einstellen der Sercos Adresse

= Im Hauptbildschirm Taste ,,Enter” driicken und danach mit den
Pfeiltasten, das Menu Slave auswahlen und "Enter" driicken.

Abb. 7
10 Die gewtiinschte Nummer eingeben und mit der Enter bestatigen.
11 Mit der "Esc" Taste zurlick in den Hauptbildschirm.
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Inbetriebnahme

3.2.1 Motorparameter laden

HINWEIS

Die Arbeiten in diesem Kapitel missen nur ausgefihrt werden,
wenn keine Daten auf dem Regler vorinstalliert wurden.

Das nachfolgend beschriebne Einstellen des Reglers auf Sercos I
Kommunikation erfolgt tGiber das Front Side Panel .

Abb. 8 Front Side Panel

1 Die [Enter] Taste viermal betéatigen. Im Display blinkt die ge-
winschte Feldbusvariante.

Nun Sercos Il mit den Pfeiltasten (v ]al] auswahlen.
Die Auswahl mit der [Enter] Taste bestatigen.
= Im Display steht jetzt Sercos Il und blinkt nicht mehr.

4 Die 24V Versorgung ausschalten und wieder einschalten.

w N

= Der Regler bootet von neuem und Sercos Il ist aktiviert. Zur
Kontrolle: Nach dem Hochfahren miisste P -1 im Display
stehen.

5 IndraWorks DS auf PC starten.
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E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsark

Parametrierung  Inbetricbnahme

Jiurtmk -

Diagnose f Service  Extras  Hilfe

e v | B T O g rstenerkenuny ¢ @R ® - o) | o0 @8] @

E IndraDnve [1] Anwendungsart

Abb. 9

2 IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsark

Diagnose | Service

o ]9 0 enerkennung be € & ¥ F -

Parametrierung  Inbetriebnshme

32k =

ML L

Achsnumrmer LT verbindungsauswahl | psse Achat
1 |_ Reale Achse
_ yerbinden mit Antrieb dber...
Achestatus F @ Fehler laschen |

Aktuelle werts —

" Serialle Verbindung

COk1 "I

|P-Bereich von (192168 0 . 1
his [192168. 0. 2

Fosition
Geschwindigkeit = Ethernet

Beschleunigung

Drehrmamnant & Kr.

= Fiemdsteuerung

Details »» I

© Feine Verbindung [0ffing)

Erweitert ... |

¥ verbindungsauswahl beim Star arzeigen

o ]

#bbrechen

6 Ethernet anwahlen und IP Suchbereich einstellen.

HINWEIS
Die Bedienung von IndraWorks ist im Hilfemenl des Programms
erklart.

7 Im Hauptfenster von IndraWorks Meni <Ansicht> - <Projekt-
explorer > wahlen.

= Der Projektexplorer 6ffnet sich.
=18 x|

Extras  Hilfe

Bl od | on @ |8 @

B g IndraDrive [1] Arwrendungsart

" B Fiihungskommunik.tion

~- P Leistungsversorgung

5 & Anwendungsart
¢ HE Fubungskommunixation - Achse
{73 Matar, Bremse, Messspsteme
{23 Wichtung / Mechanik
(#1405 Grenzwerte
{2 Anishsregeling
1) Betrisbsarten / Antrieb Halt
123 Fehlereaklion
b Messtaster
-3 Dplimierung / Inbetriebnahme
405 Lokale 1/0

Abb. 10 Projektexplorer

SCHUNK e "

Achsnummer Achsbezeichriung Sercosadresse Achstyp
1 Anwendungsart 1 ‘ Reale Achse
Aichsstatus | AD009 Automatische ﬂ;li\::?;fgerkennung bei SERCOS L“,I @ Ry Ee—— |
[ Akluelle Werte
Position 0.0000 mm
Geschwindighsit 0,000 mm/min

Beschleunigung

0000 mm/s?
00 %

Drebmarnent / Rraft

Details <<
7~ Motion Status
(2 Steuerlei betisbsbersit (bb]
Nicht aktiv L_) Stever- und Leistungstel Betriebsbereit (4B)
(J Antrisb momentenbahaftst (4F)
C:) Antrieb HALT aktiv [&H)
() dnriebsferler
[ Meldungsn
Q rigt=0 QP =Py D InPasition
O nist cnw © In-Posiionsfenster grob
(2 n_ist = n_soll O Md >=Mds (J pasitive Diehmamenthegrenzung
() Md >=Mdarenz () negative Drehmomentbegienzung
L
Muatorgeter 00000 mm (0 Rsferenz
() Referenzgeber in Referzne
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Inbetriebnahme

E Indraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart - &) x=|

Parametrierung  Inbetriecbnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

3 uriick + ) - ﬁ"#"ﬁ: | o0 B[] 9 g i SERCOS inter (;Q‘QQ-‘@'|PM OM@‘M@

=]
A B Fuhunask Funktionspakete Achsnurmmen Achsbezeichnung Seicosadrasse Achstyp
b Leituree IP-Einstelungen 1 ‘ Anwendungsart 1 Reale Achse
& Anwendur i
) Py | Paraneter v | iz Porametersditor ‘““““9 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS. ¢ | g2y Foper chen
{50 Motar, Bremse, Messapsteme [7] Parametergruppe

{22 Wichtung / Mechani

A Grenzwerte e Speichern... 0.0000 mm
{23 Antriebsregelung o Lader. — )
{(2) Betriebsarten / Artrieb Hak L (R0 |

u? Fehlemresklian Beschleunigung 0000 mmés
b esstaster ’7 .
{2 Optimistung / Irbtiisbnahme BreiaEnEs s Al (9] 5

Details (<
{5 Lokale 10
[ Mlotion Status
\;J Steusrtail betrietsbersit (bb)
e (O Stever- und Lefstungsteil betriebsberet (4b)
Q Antrieb momentenbehaftet [4F)
\:) Antrieb HALT aktiv [4H]
(2 Artriebstehler
- Meldungen
Q n_jst=0 O P>=Fx © In-Position
fist € re P ogtionsfenster grof
Q D irp fi b
J n_ist = n_soll O Md >= M () pasiltive Oshmomentbe granzung
(2 Md »=Mdarenz (J negative Drehmamentbearenzung
- Lageistwerts

Motorgeber 00000 mm  FinReferenz

(J Referenzacber in Referenz

Abb. 11

8 <IndraDrive > mit der rechten Maustaste auswahlen und anschlie-
Rend im Kontextmeni <Parameter> - <Laden> auswahlen:

9 Linearmotortyp wahlen

= Es offnet sich das Dialogfenster:
R

J Datei Bearbeiten Ansicht Fa en  Extras ? ‘ |','
J @Zumck - @ - [? /,v‘ Suchen || Ordner ‘ = RS x n \ -

| adresse [ YyGas-w2k-mdcientwiclung$lGAS_CD\Inbetrisbnahme_PPU_E_v01 | EJ wechseinzu
MName + | Griile I Tvp | Geandert am I
IC2)PPU_E_with_IndraDrive_C_internal_SPS Dateiordner 13.04.2010 11:07

|C)PPU_E_with_IndraDrive_CS Dateiordner 14,04.2010 13:48

Abb. 12 Motorparameter importieren

10 Ordner <PPU_E_with_IndraDrive_CS> auf der Inbetriebnah-
me-CD PPU- E auswahlen.
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11 Zutreffende Motorparameter-Datei auswahlen (Y,Z,C Achse)

12 Im Dialogfenster den Ordner des gewiinschten Linearmotor-
typs auswahlen.

13 Im nachsten Dialogfenster gewiinschte Motorparameter-Datei
auswahlen und 6ffnen. Die Motorparameter werden geladen:

IAnhse [1] Anwendungsart : 5-0-0160 Abbrechen

Abb. 13 Motorparameter Laden
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Inbetriebnahme

3.2.2 Feldbus starten

1 Feldbus-Schnittstelle gemald der Hersteller-Dokumentation
IndraDrive CS und den Schaltschrank-Unterlagen parametrieren.

Feldbus anschliefen und starten.

Die Beschaltung abhangig von der Feldbus-Schnittstelle fir
Reglerfreigabe, Halt und realisieren und kontrollieren.

4 Um eine Verbindung mit der Software Indra Works DS zu er-
halten, musst der PC auf den letzten Netzwerk Port verbunden
werden und lber Ethernet die Regler einbinden. (Achtung kei-
ne Funktion bei EtherCAT. Bearbeitung nur Giber Reiter
"Fremdsteuerung".)

Abb. 14

E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

Jiqule:k v.,'|0»v‘9"|ri: e |jﬁfﬂ§z ratenerkennung t_‘,’eﬁgv|r“‘|F‘M OM@|5(_))

IndraDrive [1] Anwendungsart
g o < Achshummer LT verbindungsauswahl X bsse Achsl
1 r Reale Achse
ry _ ¥erbinden mit Antrieb Gber...
Achsstatus T [ Fehler ldschen |
Aktuelle Werte ——
Position = Serielle Verbindung IIII k1 VI
Geschwindigkeit = Ethemet IP-Bereich von 192168 0 . 1
Beschleunigung bis [192168. 0. 2
Drehmoment # Kr.
" Fremdsteuerung Details >> I
= Keine Yerbindung [Offline)
Erweitert ... |

¥ Werbindungsauswahl beim Start anzeigen

ok | abbrechen |

Abb. 15
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Inbetriebnahme

3.2.3 Betriebsart widhlen

/\ WARNUNG

Eine falsch eingestellte Betriebsart kann zu ungewollten Bewe-
gungen des Antriebs fiihren.

e Auf keinen Fall die Betriebsarten ,,Momentregelung” und ,Ge-
schwindigkeitsregelung” einstellen.

e Die Schleppfehleriiberwachung aktivieren und sinnvoll para-
metrieren.

¢ Die Steuerung in den Betriebsmodus (Phase 4) schalten.
Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive CS wird bb angezeigt.

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

=8|

IndraDrive an Fremdsteverung = (P2urick ~ ) | 4 ~ % ~ | i

P oon @ @ |8 @

= IndraDrive [1] XAchse [—
P Fuhungskommunikation < © Hauptbetriebsart ILageregelung schleppabstandsfrei, Geber 1 j Kenfiguration I
P Leistungsversorgung
2@ Achse [1] X-Achse ——
{2 Fiihrungskammunikation - Achse (J 1. Nebenbetriebsart |Reine Eetmenear ot e | Korfiguration
{2 Motor, Bremse, Messsysteme
1D Wichtung / Mechanik () 2 Mebenbetrighsart IKelne Betriebsart definiert ﬂ Korfiguration
{2 Grenzwerte
{2 Antriebsregelung ~
-7 Betriebsarten / Antrieb Halt () 3. Nebenbetriebsart IKeine Betriebsart definiert 3 Konfiguration
P Betriebsarten
b Antieb Halt (J 4. Nebenbetriebsart |Kenne Betriebsart definiert j Karfiguratior
{2 Fehleeaktion
P Messtaster ~
{2 Optimierung / Inbetriisbnahme () 5. Nebenbetriebsart IKelne Betriebsart definiert j Korfiguration
[#-{) Lokale 1/0
() 6. Nebenbetrighsart IKeine Betriebsart definiert ﬂ Kaonfiguration
(J 7. Nebenbetriebsart IKeine Betriebsart definiert :] Konfiguration

() Interne Nebenbetrishsart

Third-party control unit amsnetid=192.168.1.17.1.1 amstimeout=40000

Abb. 16
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Inbetriebnahme

3.2.4 Messsystem priifen

1 Inder Strukturansicht des Projektexplorers Giber
<IndraDrive> - <Anwendungsart> auswahlen.

2 <Anwendungsart> mit der rechten Maustaste auswahlen und
anschliefend im Kontextmeni <Diagnose> - <Status>
auswahlen.

Das Dialogfenster des Ordners <Status> 6ffnet sich.

B IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart =18l x|

Paramettierung  Inbetriebnahme  Diagnose | Service  Extras  Hilfe
Jouick - 0<% - % - a i | o B[] 9 gl Reos interface ¢ Y RE - |H o [ o @B @
BB  IndraDrive [1] Anwendungsart

P Fiihrungskommunikation Achsrummer Ach ichnung s d Achstyp
b Leistungsversorgung | 1 Anwendungsart | 1 | Reale Achse
SR =1} s 5 5 -
) Fulrungsi Q Erstinbetriebnahme. .. Achsstalus | ADD09 Automatische B;::::?:::erkennung bei SERCOS i‘:I Q Fehler lschen
- Motor, Br Gertezustand » Aktuele Werts
{5 Wichtung Paramet "
() Grenzwer|____Parameter 4 Positinn 00000 mm
=0 Anlv!ebxlel - Diagnose » ||,,£ Achsstatus | i
o Betisbsa Ei haft Achsstatus dberwachen
{5 Fehlerreal L A=A xbeo 0,000 mm/s
P Messtaster €' Hife zu Achsstatus —
00 %
{3 Optimierung / Inbetriebnahme: Diagnosedaten Motor Details <<
) Lokale 1/0
@ IDN-Liste der ungilltigen Betriebsdaten Status
& Febleriosch | | O Steuensil betriebsbereit (bb)
enerbsehen () Stever- und Leistungsteil betriebsbersit (45)
% Fehler-/Diagnosespeicher k:) Antrieb momentenbehaftet (AF)
Anzeige-Mittelwertfiter (D Anlrieb HALT aktiv (4H)
(J Antriebsfehler
Patchfunktion
'»;) n_ist=10 QP>=Px © InPosition
O n_ist< nx © InPasitionsfenster grob
Jni > a
O n_ist=n_soll © Md>=Mds O positive Drehmomentbegrenzung
() Md >=Mdarenz (J negative Drehmomentbegrenzung
L
Motorgeber 0,0000 mm ) in Referenz
QR in Referenz

Abb. 17 Status prifen

Anzeige und Skalierung des Messsystems priifen

1 Fuhrungsschlitten von Hand verschieben. Es diirfen keine
Spriinge in der Anzeige , Position” auftreten.

2 Malstab (etwa 10 cm) an den Fiihrungstrager legen und Fiih-
rungsschlitten am MaRstab entlang verschieben.

3 Den gemessenen Verfahrweg mit der Anzeige der Ist-Position
vergleichen.
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3.2.5 Funktion der Pneumatischen Haltebremse priifen und
freischalten (optional)

ACHTUNG
Fihrungstrager und pneumatische Haltebremse kénnen durch
gewaltsames Verschieben des Fiihrungsschlittens beschadigt

werden.
Schaden an der Linearmotor-Achse moglich!

e Den Flhrungstrager oder Fiihrungsschlitten nie gewaltsam bei
aktiver Haltebremse bewegen.

e Nur mit geringer Kraft den Fiihrungsschlitten bewegen, um die
Funktion der pneumatischen Haltebremsen zu prufen.

1 Den Fihrungsschlitten bei aktiver Haltebremse vorsichtig von
Hand auf Bewegung priifen. Der Flihrungsschlitten darf sich
nicht bewegen.

2 24-V-Anschluss an das Bremsventil anlegen. Die pneumatische
Haltebremse ist freigeschaltet (optional).
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3.2.6 AbsolutmaR setzen

Dieser Abschnitt wird nur benotigt, wenn ein Absolutmesssystem
eingesetzt wird. (TTK 70)

=] 5 Indraliive [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302

- B Fiihrungskommurik ation
; zolutgeber-Uberwachungsfenster |1, mm
b Leistungsversorgung Absolutgeber-Ub hungsfenster |1.0000
& Achse [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302 Referenzmap 10,0000 o
{3 Fiihrungskommunikation - Achse i
8 ":Dto" Bremse, Messsysteme aktueller Lageistwert IU,DUUD mm
Motor
-~ P Motortemperaturiibensachung =
~ P Motartemperaturmodell ) Motorgeber in Referenz
- P Bremse Anlagenreferenz
b Bremsentest H & M
i + totorgeber
=15 Motargeber = ; g
b Motorgeber Optionaler Geber
i B Motorgeber enweitert Q SUSemin Foleians
P MaBbezug Motargeber
B Optionaler Geber Lagestatus [Gschen I
-~ P Positionsschaltpunkt
B .j Wichtung / Mechanik (ﬂﬁ.bsolutmaﬂ zeD |
- Grenzwerte ~—~————————
[#-{Z7) Antriebsregelung
- Befriebsarten / Antrieh Halt Antriebsgefibtes Referenzieren
[#-{=) Fehlemeaktion

~ B Parametersatzumschaltung
b Messtaster
[=+{Z=) Optimierung / Inbetriebnahme
i Easy-Starup-Modus
Sollwertbox
Antriebzintegrierter Sollwertgenerator
Motardaten-ldentifik ation

Automatische Einstellung der Achsregelu
Frequenzganganalyse

; Achssimulation
@ Messgeber
#-5) Lokale 140

vvVvVvvwVveVvw

Abb. 18 Absolutmald setzen

1 In der Strukturansicht des Projektexplorers Gber
<IndraDrive> = <Motor, Bremse,
Messsysteme> - <Motorgeber> - <Mallbezug Motorgeber>
auswahlen.

2 Die Achse in die gewlinschte Position bringen und den Button
< Absolutmal setzen > betatigen.

3 Eine gewinschte Offsetverschiebung kann im Feld
<Referenzmal> eingegeben werden.
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3.2.7 Regelkreisiiberwachung

ACHTUNG

Schaden am Fiihrungsschlitten und Fiihrungstrager moglich!
Ein deaktiviertes oder zu grol? eingestelltes Regelkreistiberwa-
chungsfenster kann zu einem Crash des Flihrungsschlittens fiih-
ren.

e Die Lageregelkreistiberwachung sinnvoll parametrieren.

SCHUNK e "

ElndraW‘orks Ds - Regelkreisiiberwachung - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose { Service  Extras  HiFe

Gawik - - |+ - % | i | o 8 ] 9 gl nterface a000 @ @ RE - Bl o |on @ |2 @

B H IndeDiive [1] Anwendungsart

P Fihungskommunikation

B Leistungsversorgung .

& Anwendungsart £ v

15 Fuihnungskommurikation - Achse  richt aktiv
{2 Motor, Bremse, Messsysteme

1 Wichtung / Mechanik L: il ung
g g if::&?g;lmg Max. Madellsbweichung [0.0000 mm Nullsetzer
riiebisregeiung Ubersicht rachungsfenster T m
Artiebs Ubersich Ubenwachungsh 10,0000
EE3 Achsregelung

" b Achsiegelung Einstelungen
B Geschwindigkeitsregekreis-Filter Achsregelung
P Regelkreisibensachung
{25 Motorsgelung
B Statusmeldungen
{5 Kompensatiorstunktionen / Kemekturen
[#-[C) Betriebsarten / Antrieb Halt
[#-1) Fehlemeaktion
« P Messtaster
-5 Optimiening / Inbetrisbnahme
E- Lekale 170

Abb. 19 Regelkreistiiberwachung

1 Inder Strukturansicht des Projektexplorers
<IndraDrive> - <Motion> - <Achse> - <Regelung> >
<Achsregelung> - <Regelkreisiiberwachung> auswahlen.
Das Dialogfenster <Regelkreisiiberwachung> 6ffnet sich:

2 Optionsfeld <Geschwindigkeitsregelkreisiiberwachung> akti-
vieren.

3 Lageregelkreistiberwachung parametrieren.
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3.2.8 Antriebsregelgerat IndraDrive CS am Netz anschlief3en

e Spannung am Steuerschaltschrank einschalten
(Netzanschluss 380 V).

Am Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive CS erscheint die Anzeige AB, das Antriebsregelgerat
IndraDrive CS ist am Netz angeschlossen.

3.2.9 Reglerfreigabe (AF)

HINWEIS

Die Reglerfreigabe kann, abhangig vom Feldbus-System, Hard-
ware- oder Softwareseitig zugeschaltet werden.

1 Reglerfreigabe (AF) zuschalten.
2 ,Halt” zuschalten.

Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive CS erscheint die Anzeige AF oder mit AH .

3.2.10 Antrieb montieren

1 Alle bewegten Baugruppen (bewegte Masse) montieren.

2 Antrieb in der vorgesehenen Lage anordnen.
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3.2.11 Softwareendlage parametrieren

1 Inder Strukturansicht des Projektexplorers

<IndraDrive> - <Grenzwerte> - <Bewegungsgrenzwerte>
auswahlen.

= Das Dialogfenster <Bewegungsgrenzwerte> 6ffnet sich:

EIndraWorks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [6] Anwendungsart . = |ﬁ' ﬂ
Parametrierung  Inbetriebnabme  Diagnose [ Service  Extras  Hiffe
Qauick -0 |4 - % - i [0 M ] g soorzstewer- @ @ - (Bodmonme |0 i
= E Indralirive [B] Arwendungsart
----- b Fuhrungskommunikation I Lagegrenzwertiibenmachung
----- b Leistungzversorgung Lage-lshwert Geber 1 [0.0048 i
=& &chse [6] Anwendungsart .
-5 Fuhrungskommunikation - Achse Lage-Grehzwert positiv [1.0000 mrn
totar, Bremse, Messsysteme Lage-Grenzwert negativ | 0.0000 mm
Wichtung / Mechanik
Grenzwerte I Ubemwachung Fahibereichsgrenzschalter Feaktion auf Fahrbereichsliberschreitung
A zwerte
KiaftBagisrsii  {iffner £ Wamung
Antrigbsregeiung = Schiiefier % Fehler
Betricbzarten / Antrieb Hal
Fehlereaktion Geschwindigkeits-Grenzwert positiy 0,000 mm/min
Messtaster Lo . l— .
3 0.000
Optimisrung / Inbetisbnakme Geschwindigkeitz-Grenzwert negativ mmAmin
-3 Lokale 1/0 Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar | 240 000,000 mm/min
Beschleunigung bipolar |10 000,000 s
Ruck-Grenzwert bipolar 0,000 mmds3
Stillstandsfenster  |200,000 mmmir
Direhmoment-/Kraft-B egrenzung
EtherCAT 1001: IndraDrive M. o

Abb. 20 Bewegungsgrenzwerte

SCHUNK e "

2 Optionsfeld <Lagegrenzwertiiberwachung> aktivieren.

3 Optionsfeld <Uberwachung Fahrbereichsgrenzschalter>
aktivieren.

4 Bewegungsgrenzwerte im Dialogfenster einstellen.
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3.2.12 Lage- und Drehzahlregler parametrieren

1 Inder Strukturansicht des Projektexplorers
<IndraDrive> - <Motion> - <Achse> - <Achsregelung> -
<Achsregelung Einstellungen> auswahlen. Das Dialogfenster
<Achsregelung Einstellungen> 6ffnet sich:

E IndraWorks Ds - Achsregelung Einstellungen - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose / Service  Extras  Hife

|Qawtck » <4 - ¥ -] @ i | oo B ] 9 g EReos dnterfac € (Y KB - [l o [P oM @ |8 0

= g Indralrive [1] Anwendungsat | P T T o T o S o o o msmmm s s s s s e s s s s 1
- B Fuhrungskemmunik ation - {
P Leistungsversorgung ]_, : T K.
== Anwendungsart 0,00 1 I o ID
{3 Fihungskommunikation - dchee | ST T T T ey ’_L
{2 Motar, Bremse, Messsysteme: 0,000 0,00
{2 Wichtung / Mechanik pooooccodboccosococoocoooococosodboso =
EHD) Grenzwerte | ,— |
P Bewegungsgrenzwerte : ID'UUU IU'DDD 0.0 :
P Drehmoment- / Kraft-Begrenzung | l I ¢ \
=5 Antriebsregelung L = \-Redler-Filter _)_] : s Drehmoment-/ 1
P Antriebsregelung Ubersicht : - | KuaftBeqrenzung :
EH0) Achsregelung 0 0.000 ID 060 ]
P Achsregelung Einstellungen 1 = = 1
P Geschwindigkeitsregelkreis-Filter . IEDDU nelst |4'2 1
L I Grenzwerte 1
P Regelkreisiibenwachung ] ]
1) Motorregelung ;| {10 000,000 100,0 nvlst [Motorgeber] IW_ \
P Statusmeldungen ! 540 000,000 0o | - !
. | st [ext Gebi
|2 Kompensationsfunktionen / Korrekturen ‘L 77777777777777 " j Eeieinxir 7878[7] 77777777777777 JI
-7 Betriebsarten / Antrieb Halt Ausgewahlter Parameter
FehlereakLi
H “? M;:z‘lf on MName  Yerstarkung Beschleunigungsvorsteuerung
-2 Optimierung / Inbetriebnahme Bereich 0,00 bis 21474836 47 miAmmdsec?]
-5 Lokale 1/0
Reqgelkreisiiberwachung Antriebsregelung Ubersicht

Abb. 21 Achsregelung Einstellungen

2 Feineinstellungen fiir Lageregler und Drehzahlregler vorneh-
men.

HINWEIS

Parametrierung gemal der Funktionsbeschreibung in der Doku-
mentation des Antriebsregelgerats Rexroth IndraDrive CS vorneh-
men (Kapitel <Antriebsregelung>, Abschnitt

<Achsregelung (Closed-Loop-Betrieb)>.
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3.2.13 Parameteranpassung bei antriebsgefiihrten Referenzieren in der

Z-Achse:

Y-Achse:

SCHUNK e "

SPS (gilt nur bis Firmware 16V12)

Wenn das Refenrenzieren aus der SPS angestol3en wird, muss der
Parameter S-0-0092 aus der SPS auf 150% gestellt werden. Diese
Anderung muss solange bestehen bis das Referenzieren abge-
schlossen ist. Danach muss der Wert wieder auf seinen Ursprungs-
zustand geschrieben werden.

Beispiel:

Der Standardwert des S-0-0092 betragt 506% Wahrend des Refe-
renzieren muss dieser Wert auf 150% geandert werden. Nach Be-
endigung Referenzieren wird wieder der Wert 506% in den Para-
meter geschrieben.

Der Standardwert des S-0-0092 betragt 447% Wahrend des Refe-
renzieren muss dieser Wert auf 150% geandert werden. Nach Be-
endigung Referenzieren wird wieder der Wert 447% in den Para-
meter geschrieben.

Wird dieses Verfahren nicht angewandt, funktioniert das referen-
zieren nicht und die Achse steigt mit dem Fehler F8078 ,,Fehler im
Drehzahlregelkreis” aus.

Im nachsten Schritt wird eine elegantere Methode seitens Bosch
Rexroth in die Firmware des IndraDrive CS eingepflegt. Dort soll
das Schreiben des Parameters automatisch beim Starten der
Referenzierung geschehen.
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4 Anlage

4.1 Anschlussschema IndraDrive CS (Zeich-nungs-Nr. 356909)

brake themao cable

le ,24V
ke thermo cable eND

br

top front side botom
L1 SW L1
L2 SW L2
L3 SW L3
PE PE
+24V +24V
ov ov
z|zlz Ind_raﬂ;lve I Ind_ra]d‘rlve ho mm
contoller Axis 1 contoller Axis 2
blue re
il
11 1
U, i |
L1 L2 L3 PE L1 L2 L3 PE
-X3 -X3
+24V 124V ——
R 3 -
X3 ov, X3 o, 3
X25 Ethernet -X25
+24v 8 | | 11 T
Lo o % 12 2
EStop Relay----- /"/7[ X32 " 3% I3 30
12 4 -X32 14 40
K ot 16 13 5 15 54
o 1RER| 14 6 16 60
o5 08 15 7 IREF7,
o7 09 o GND 08 gy
o8 010 02 lal-
o9 ON X1 o3 lal+ 2331
X4 encoder X4 encoder
-+5 [ -46 -+5 | -+6
A1A2 A3 PL P +|§R < UB 1 A1A2 A3 PL 1
1Y} TP (8 A G tL_zaxis °P8 REDR 4 b4 % +
1131412 |C |D! Brake 113 [4 12 ID H
C Sy £—b > ¢—=p-!

—| PPU Z Axis 4' PPU Y Axis |

Abb. 22 Anschlussschema PPU-E an IndraDrive CS
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4.2 Reglerzuordnung zur PPU- E Einheit

Um eine Zuordnung der Regler zur PPU- E Einheit zu erhalten,
werden unsere Regler und die PPU- E Einheit mit Typenschilden
ausgestattet. An den Reglern befindet sich die Seriennummer die
Sie auch an der PPU- E Einheit finden. Somit kann jede Komponen-
te zugeordnet werden.

Abb. 23

Abb. 24
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About this manual

1 About this manual

This instruction is an integral part of the product and contains
important information for a safe and proper assembly,
commissioning, operation, maintenance and help for easier
trouble shooting.

Before using the product, read and note the instructions,
especially the chapter "Basic safety notes".

=

1 Warnings

To make risks clear, the following signal words and symbols are
used for safety notes.

A DANGER

Danger for persons.
Non-compliance will inevitably cause irreversible injury or death.

Dangers for persons.
Ignoring a safety note like this can lead to irreversible injury and
even death.

/\ CAUTION

Dangers for persons.
Non-observance can cause minor injuries.

Material damage
Information about avoiding material damage.

Warning about dangerous electrical voltage

> P> P> P
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1.2 Applicable documents

e General terms of business*
e Catalog data sheet of the purchased product*
¢ Assembly and operating manuals for linear motor drive*

¢ Manual and references for control unit IndraDrive CS**

On the following pages, the data which is marked with *, can be
downloaded alternatively.

* www.de.schunk.com

**  www.boschrexroth.com
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Basic safety notes

2

2.1

2.2

2.3

Basic safety notes

Appropriate use

The product is intended for installation in a machine/system.The
requirements of the applicable guidelines must be observed and
complied with.

Any other use or use exceeding that specified is an in-fringement
of use for intended purpose. The manufacturer bears no liability
for damage resulting from such use.

Ambient conditions and operating conditions

¢ Make sure that the product has a sufficient size for the
application.

¢ Make sure that the environment is free from splash water and
vapors as well as from abrasion or processing dust. Exceptions
are products that are designed especially for contaminated en-
vironments.

Product safety

Dangers arise from the product, if:

¢ the product is not used in accordance with its intended
purpose.

¢ the product is not installed or maintained properly.
¢ the safety and installation notes are not observed.

Avoid any manner of working that may interfere with the function
and operational safety of the product.

Wear protective equipment.

NOTE
More information are contained in the relevant chapters.
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2.3.1

2.3.2

24

2.5

Protective equipment

Provide protective equipment per EC Machinery Directive.

Constructional changes, attachments, or modifications

Additional drill holes, threads, or attachments that are not offered
as accessories by SCHUNK may be attached only with permission
of SCHUNK.

Personnel qualification

The assembly, initial commissioning, maintenance, and repair of
the module may be performed only by trained specialist person-
nel.

Every person called upon by the operator to work on the module
must have read and understood the complete Assembly and Oper-
ating Manual, especially chapter 2 "Basic safety notes". This ap-
plies particularly to occasional personnel such as maintenance
personnel.

Safety-conscious working

¢ Avoid any manner of working that may interfere with the func-
tion and operational safety of the module.

e Observe the safety and accident-prevention regulations valid at
the usage site.
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Commissioning

3 Commissioning

3.1 Necessary tools & resources

The following tools & resources are needed to start up a drive with
an IndraDrive CS unit.

e a fully installed drive with an IndraDrive CS drive control unit
for connection schematics IndraDrive CS Connection diagram
IndraDrive CS

e PC with Ethernet TCP/IP interface
e IndraWorks operating software (from Version 08Vxx)

e Commissioning CD with the motor parameters and the files for
parameter selection.

3.2 Commissioning work

A DANGER

Danger to life due to electric shock!
Touching live parts can cause death.

® Only professional electricians may carry out work on electrical
systems and equipment under compliance of the rules for
working with electrical systems.

/\ WARNING

Risk of injury due to crushing and squeezing in unwanted
movement of the system!

Activating the “Automatic set up of the control circuit” command
can lead to a crash of the guided slide.

e Under no circumstances activate the automatic set up of the
control circuit for motors.
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commissioning

1 Wire drive control unit IndraDrive to motor and higher-order
controller in accordance with the connection schematics.

2 Create connection between PC and controller.
ATTENTION
The control unit has the IP address 192.168.0.1
(default setting) a profibus device has the IP address
192.168.0.1.1. The PC interface must have a similar IP address,
e.g. 192.168.0.11 the subnet mask must also be identical:
255.255.255.0.

3 Toset the IP address, the Enter key must be pressed. It
appears the menu: There, the IP address can be set.
(Please note that the IP address may not be the same. Ongo-
ing IP distribution is desired.)

Fig. 1

4 Use the arrow keys to navigate to "EtherNet" menu

Fig. 2

5 Then confirm with "Enter"
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Fig. 3

6 Then confirm with "Enter". Set the ip address with the arrow
keys.

Fig. 4

7 Setting up the subnet mask with the arrow keys

Fig. 5

8 This can be set in menu option subnet mask. On delivery, it is
set to 255.255.255.0.
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Fig. 6
9 5. Setting up the Sercos address.

= Press the "Enter" key on the main screen, then use the ar-
row keys to select the menu "slave" and confirm with "En-

ter.

Fig. 7
10 Enter the desired number and press the Enter key.

11 Press the "Esc" key to return to the main screen.
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3.2.1 Loading the motor parameters

NOTE
The work in this chapter is only necessary if no data has been

preinstalled in the control unit.
Set the control unit to Sercos Il communication. This is done using

the front side panel.

Fig. 8 front side panel
1 Pressthe [Enter] button four times. The desired field bus
variant will flash on the display.

2 Now use the cursor keys to select Sercos lll.
3 Confirm your selection with the [Enter] button.

= Sercos Il will now be shown in the display and will no longer
flash.

4 Switch off the 24 V supply and then switch it back on again.

= The control unit will reboot and Sercos Il will be activated.
To verify: After starting up the display should show P -1.

5 Start IndraWorks DS on the PC.
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E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsark

Parametrierung  Inbetricbnabme  Diagnose f Service  Extras  Hilfe

| omick « - % % < | | B T 9 g ratenerkenmuny € ¥ @R - Bl o [ oon i@ |8 @

E IndraDnve [1] Anwendungsart

1

yerbinden mit Antrieb dber...
Achestatus F_ @ Fehler laschen |

Aktuelle werts —

Pasiion " Serialle Verbindung CiOpdd "I

Geschwindigkeit & Ethemet IP-Bergich won (192168 01
Beschleunigung bis [192168. 0. 2

Drehrmamnant & Kr.
= Fiemdsteuerung Dietails »» I
© Feine Verbindung [0ffing)

Achsnumrmer LT verbindungsauswahl | psse Achat
|_ Reale Achse

¥ verbindungsauswahl beim Star arzeigen

Ok I #bbrechen

Fig. 9

6 Select Ethernet and set the IP search range.

NOTE
The program's help menu explains how to use IndraWorks.
7 Inthe main window of IndraWorks
<View> menu Select <Project explorer>

= The project explorer will open.
i %]

Parametrierung  Inbetriebnshme  Diagnose f Serwice  Extras  Hilfe

Sk < - & = v o[ | 7 B ] % ) enerkennung be € @& - B od [0 on B |8 @
B ! IndraDrive [1] Arwrendungsart
] - p chsnummer chsbezeichnung ecosadiesse chst
o b Fihungskommunik.tion Ach Achshezeich Sercosad fcheyn
“o b Leistungsversorgung 1 Anwendungsart 1 ‘ Reale Achse
& Anwendungsart =
T 3 Fibrungskammunikation - Achse chestanes | AD009 Automatische ﬂ;li\::?;:gerkennung bei SERCOS L“,I @ Y- |

HE) Motor, Bremse, Messspsteme

{5 Wichtung £ Mechank TR DED
H) Grenzverte Position 0.0000 mm
{23 Antrichsregeling . T .
{2 Betrisbearten / Anrisb Hak Geschwindigheit 0,000 mm/min
Fehlenzaktion Bsachleunigung 0000 mmds*
P Messtaster ’7 .
43 Dplimisiung / Inbelrisbrshme GHTIENLES L ] -
&5 Lokale /O
[~ Motion Status
(2 Steuenlei betisbsbersit (bb]
Nicht aktiv L_) Stever- und Leistungstel Betriebsbereit (4B)
(J Antrisb momentenbahaftst (4F)
‘:) Antrieb HALT aktiv [&H)
() Antriehstehler
QP =Py D InPasition
© In-Posiionsfenster grob
O Md >=Mds (J pasitive Diehmamenthegrenzung
() Md »= Mdgrenz () regative Drehmomentbegrenzung

Muatorgeter 00000 mm (0 Rsferenz

() Referenzgeber in Refersnz

Fig. 10 Project explorer
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E Indraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Hife

=181

Parametrierung  Inbetriecbnahme  Diagnose [ Service  Extras

3 uriick + ) - ﬁ"#"ﬁ: | o0 B[] 9 g i SERCOS inter (;Q‘QQ-‘@'|PM OM@‘M@

Funktionspakets

IP-Einskelungen

Achsnurmmen Achsbezei

ichnung

Selcosadresse Achstyp

1 ‘ Anwendu

ngsart

1 Reale Achse

-5 Anwendur

‘ Parameter

Fig. 11

ADD09 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS

- Filhw » | % Parametersditor ‘ terTace €| €Y FehlerHschen
{3 Motar, Bremse, Messsysteme ]_| Parametergruppe
{25 'wichtung / Meshanik 1
{2 Grenzwerte e Speichern... 0.0000 mm
{23 Antriebsregelung & Laden.., —T )
{(2) Betriebsarten / Artrieb Hak e T [
{2 Fehlerreaktion Beschleunigung 0.000  mm/s
b Messtaster ’7 .
‘é@ Optirienung / Inbatiisbnahme BreiaEnEs s Al (9] 5 Details <<
Lokale I/
[ Mlotion Status
L:J Steusrtail betrietsbersit (bb)
e (O Stever- und Lefstungsteil betriebsberet (4b)
k_) Antrieb momentenbehaftet [4F)
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(2 Antiebsiehier
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- Lageistwerts
Motergeber 000 mm (in Rsferenz
(O Referenzaeber in Referenz

8 Right click <IndraDrive > and then select <Parameters> from
the resulting context menu Select <Load>:

9 Select type of linear motor

= The window will open:

& Inbetriebnahme_PPU_E_¥01 N

=1k}

Fav

| Datei Bearbeiten  Ansicht iten  Extras

L

J @Zumck - @ - [? l /jv‘ Suchen

Ordner ‘ _;5 B x n ' v

J Adresse I\;ﬂ \\Gas-w2k-mdclentwicklung$|GAS_CD\Inbetriebnahme_PPU_E_Y01

:] \Wechseln z2u

MName + | Griile l Tvp | Geandert am I
IC2)PPU_E_with_IndraDrive_C_internal_SPS Dateiordner 13.04.2010 11:07
|5)PPU_E_with_IndraDrive_CS Dateiordner 14.04.2010 13:48

Fig. 12 Import motor parameters
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10 Select the folder <PPU_E_with_IndraDrive_CS> on the PPU- E
start-up CD.

11 Select the applicable motor parameter file (Y, Z, C-axis)

12 Select the folder for the required type of linear motor in the
window.

13 In the next window select and open the required motor pa-
rameter file. The motor parameters will be loaded:

| Axchse [1] Anwendungsart - 5-0-0160 Abbrechen

Fig. 13 Loading motor parameters
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3.2.2 Starting field bus

1 Configure the field bus interface according to the IndraDrive
CS documentation and the control cabinet documentation.

Connect field bus and start.

Depending on the field bus interface, implement and check
the wiring to enable the control unit and stop it.

4 To now make a connection to the Indra Works DS software, you
must attach your PC to the last network port and connect the
controller via Ethernet. (Caution. This does not work with
EtherCAT. In that case you must work via the “External control”
tab.)

Fig. 14
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E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose / Service  Extras  Hilfe

»)Zuruckv>>/v|‘va‘ﬁ: ,;',l._zﬂzﬂe__z;ﬂ ratenerkennunqt;~@¢§§v|Q|PMOM@|S@)
H IndiaDrive [1] Anwendungsart Achsnummer xJbsse Achst
r Reale Achse

1

¥erbinden mit Antrieb iiber...
Achsstatus F _ 9 Fehler laschen |
Aktuelle Werte ——

Position  Serielle Verbindung IEDM1 'I

Geschwindigkeit ' Ethemet |P-Bereich von |192.1BB. 0.1
Beschleunigung bis |192.1BB. 0.2

Drehmoment / Kr.
" Fremdsteuerung Details >> I
" Keine Verbindung [Offline)
Erweitert ... I

¥ Werbindungsauswahl beim Start anzeigen

Ok I Abbrechen

Fig. 15

3.2.3 Selecting operating mode

If the operating mode is incorrectly set, this may lead to un-
wanted movements of the drive.

e Under no circumstances set the operating modes “Torque
control” or “Speed control”

e Activate the drag fault monitoring and configure it sensibly.

e Switch the control unit into the operating mode (phase 4).

In the standard control display on drive control unit IndraDrive CS
BB will be displayed.
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E IndraWorks Ds - Betriebsarten - Achse [1] X-Achse

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

IndraDrive an Fremdsteuerung ~ () Zuriick ~

= IndraDrive [1] XAchse
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Fig. 16
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3.2.4 Testing measuring system

1 Inthe tree view of the project Explorer, select folder
<IndraDrive> - <Application>.

2 Right click <Application> and then select <Diagnosis> -
<Status> from the resulting context menu. The dialog box for
the <Status> folder appears.

B IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart =18l x|

Paramettierung  Inbetriebnahme  Diagnose | Service  Extras  Hilfe

ouick <) <4 - % <] i | o B 7] @ ) Reos interface @ Y RE - |[H o | v @ |8 @)

= B IndraDrive [1] Anwendungsart . & -
P Fiihrungskommunikation Achsrummer Ach and Achstyp
b Leistungsversorgung | 1 \ Anwendungsart | 1 Reale Achse
- Erstinbetriebnahme. .. ADD09 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS x|
() Fuhtungs A Achsstatus | interface €| € Fehlerldschen
B Motor, Br Gertezustand » Aktuele Werts
() Wichtung Paramet "
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[#-{) Antriebsre| ,)  Diagnose » ||,,£ Achsstatus ] [
Q) Betriebsat Achsstatus Gberwachen — e
{5 Fehlerreal Eigenschaften. .. 0,000 mm/s
P Messtaster €' Hife 2u Achsstatus
%
© Optimierung / Inbetriebnahme e oy Detais <<

) Lokale 1/0

Qf IDN-Liste der ungiiltigen Betriebsdaten Status
& Febleriosch | | O Steuensil betriebsbereit (bb)
enerbsehen () Stever- und Leistungsteil betriebsbersit (45)
% Fehler-/Diagnosespeicher L) Antrieb momentenbehaftet (AF)
Anzeige-Mittelwertfiter (D Anlrieb HALT aktiv (4H)
(J Antriebsfehler
Patchfunktion
Q n_ist=10 QP>=Px © InPosition
O n_ist< ne © InPositionsfenster grob
O n_ist=n_soll © Md>=Mds O positive Drehmomentbegrenzung
() Md >=Mdarenz (J negative Drehmomentbegrenzung
L

Motorgeber 0,0000 mm ) in Referenz

QR in Referenz

Fig. 17 checking status

1 Move the carriage by hand. There should be no leaps in the
display "position".

2 Apply a Scale (about 10 cm) on the guide blade carriage and
move carrier along the scale.

3 Compare the measured travel distance with the display of the
actual position.
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3.2.5 Check that the pneumatic brake (optional) works and enable it

NOTICE

Forcibly moving the guided slide can result in damage to the
guide rail and the pneumatic brake.
Possible damage to the linear motor axis.

Never forcibly move the guide rail or the guided slide when
the holding brake is active.

e Only apply a low force to try to move the guided slide to see
whether the pneumatic brake is working.

1 Carefully try to move the guided slide with the holding brake
on. The guided slide must not move.

2 Attach the 24 V connection to the brake valve. The pneumatic
brake (optional) is then enabled.
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3.2.6 set absolute measurement

This part is only required if Absolute measuring system is used.

=] 5 Indraliive [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302
- B Fiihrungskommurik ation
b Leistungsversorgung Absolutgeber-Ubenwachungsfenster lLDUUU mm
& Achse [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302 Referenzmap 10,0000 o
{2 Fuhrungskommunikation - chse i
=0 ":0‘0" Bremse, Messsysteme aktueller Lageistwert ID,DDGU mm
- Motor
-~ P Motortemperaturiibensachung =
~ P Motartemperaturmodell () Motorgeber in Referenz
- Bremse Anlagenreferenz
b Bremsentest H & M
A +  Motorgeber
=15 Motargeber e ; &
" b Motargeber Optionaler Geber
i B Motorgeber enweitert Q SUSemin Foleians
P MaBbezug Motargeber
[#-C%) Optionaler Geber e |
-~ P Positionsschaltpunkt
[+ <,::j Wichtung / Mechanik (t"x.bsolutmaﬂ zeD |
- Grenzwerte e
[#-{Z7) Antriebsregelung
- Befriebsarten / Antrieh Halt Antriebsgefihrtes Referenzieren
- Fehlemeaktion

~ B Parametersatzumschaltung
b Messtaster
[=+{Z=) Optimierung / Inbetriebnahme
i Easy-Starup-Modus

Sollwertbox
Antriebzintegrierter Sollwertgenerator
Maotordaten-| dentifikation
Automatische Einstellung der Achsregelu
Frequenzganganalyse

; Achssimulation
@ Messgeber
#-5) Lokale 140

vvVvVvvwVveVvw

Fig. 18 Set absolute measurement
1 Select the project explorer via the overview structure:
<IndraDrive> - <Motor, Brake, Measuring System> - <Motor
encoder> - <Reference between the motor encoder>

2 Bring the axis into the desired position and press the button
<Set absolute measurement>.

3 A desired offset shift can be entered in field
<Reference measurement>
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3.2.7 Control loop monitoring

NOTICE

Damage to the carriage and guide blade carrier is possible!
A disabled or set too high loop monitoring window can lead to a
crash of the carriage.

e Set useful control loop monitor parameters.

& IndraWorks Ds - Regelkreisiiberwachung - Achse [1] Anwendungsark: D

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe
Qawick - ) - |+ - % | i | o 8 7] 9 o) nterface 000 @ @RE - Bl |rioned |8 @

2 H  IndaDrive [1] Anwendungsart
P Fihungskommunikation - hwindigk lkreisiib ung
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{2 Motor, Bremse, Messsysteme
{5 Wichtung / Mechanik =i e e
) Grenzwerte
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P Antiiebsregelung Ubersicht Obemachungsfenster 10,0000 mm

1 5 Achsregelung
b Achsregelung Einstelungen
to b Geschwindigkeitsregelkreis-Filter Achsrecelung
L. b Regekreisiberwachung
12 Motarregelung
P Statusmeldungen
{3 Kompensatiershunktionen / Karrekturen
{5 Betriebsarten / Antrieb Halt
- Fehlemeaktion

P Messtaster
- Optimierung / Inbetrisbnahme
B Lokale 1/0

Fig. 19 Control loop monitoring

1 Inthe tree view of the project explorer, select
<IndraDrive> - <Motion> - <Axis> - <Controller> -
<Axis control> Select <Control circuit monitor>.The
<Control circuit monitor> window will open:

2 Activate the <Speed control circuit monitor> field

3 Set the parameters for the position control circuit monitor.
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3.2.8 Drive control unit IndraDrive CS Connect to the network

¢ Switch the power on at the control switching cabinet
(380 V supply).

On the display of the standard control panel on the Drive control
unit IndraDrive CS, Ab will be displayed, showing that the Drive
control unit IndraDrive CS is connected to the power supply.

3.2.9 Enabling the controller

NOTE
The controller can, depending on the field bus system, be enabled
either by hardware or software.

1 Activate controller enable (AF).
2 Activate “stop”“.

"AF" or hold "AH" appears on the display of the standard operating
field of the drive control unit IndraDrive CS.

3.2.10 Mounting the drive

1 Mount all moving modules (moving mass).
2 Move drive to the intended position.
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3.2.11 Set the parameters for the software controlled limits

In the tree view of the Project Explorer, select
<IndraDrive> > <Limit values> = <Motion limit values>.

= The dialog box <Motion Limit Values> appears:

EIndraWnrks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [6] Anwendungsart " = |ﬁ' ﬂ
Parametrierung Inbetriebnabme Diagnose [ Service Extras HilFe:
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-5 Lokale 1/0 Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar 240 000,000 mm/min
Beschleunigung bipolar |10 000,000 mm/s
Ruck-Grenzwert bipolar  |0.000 mmée3
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EtherCAT 1001: IndraDrive

Fig. 20
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2 Activate the <Position limit value monitoring> option field.
3 Activate the <Velocity Loop Monitoring> option field.
4 Set motion limit values in the dialog box.

SCHUNK e "




commissioning

3.2.12 Set the parameters for the position and speed controllers

1 Inthe tree view of the Project Explorer, select
<IndraDrive> = <Drive control> - <> - <Axis control> -
<Axis control settings>. The dialog box <Axis control> appears:

E IndraWorks Ds - Achsregelung Einstellungen - Achse [1] Anwendungsart
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Fig. 21 Axis control settings

2 Make the fine adjustments for the position and speed
controllers.

NOTE

Set the parameters as specified in the functional description in the
documentation for the Rexroth Drive control unit IndraDrive CS
(chapter <Drive controller>, section <axis control

(closed loop mode)>.
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3.2.13

Z-Axis

Y axis

Changes to parameters for drive-guided referencing in the PLC
(only applies up to firmware version 16V12)

If the referencing process is initiated from the PLC, then parameter
S-0-0092 from the PLC must be set to 150%. This change must be
retained until the referencing process is completed. Then, the pa-
rameter must be returned to its original value.

For example:

The standard value for the S-0-0092 is 506% During the referencing
process, this value must be changed to 150%. When referencing is
complete, then 506% must again be written to the parameter.

The standard value for the S-0-0092 is 447% During the referencing
process, this value must be changed to 150%. When referencing is
complete, then 447% must again be written to the parameter.

If this method is not used, the referencing process will not work
and the axis will cease to function, producing error F8078 “Error in
the speed control circuit”.

In the next step, a more elegant Bosch Rexroth method will be ed-
ited into the IndraDrive CS firmware. Here, the parameters should
automatically be written when starting the referencing process.
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4 Appendices

4.1 Connection diagram for the IndraDrive CS (drawing no.
356909)

brake themao cable

24V
brake thermo cable =AM

top front side botom
L1 SW L1
L2 SW L2
L3 SW L3
PE PE
+24V +24V
ov ov
z|zlz Ind_ra]c!;we I Ind_ra]d‘rlve ho mm
contoller Axis 1 contoller Axis 2
blue red
il
11 1
U, 1 |
L1 L2 L3 PE L1 L2 L3 PE
-X3 -X3
+24V +24V ——
-X13 ov, -X13 o, 3
X25 Ethernet -X25
+24v 8 | | 11 T
L1 o % 12 2
EStop Relay--——-- /——/—ZL X32 11 3 13 3:
12 4 -X32 14 40
ot 16 13 54 15 54
o 1RER| 14 6 16 60
o5 08 15 7 IREF7,
o7 09 o GND 08 gy
o8 010 02 lal-
o9 ON X1 o3 lal+ 2331
X4 encoder X4 encoder
-+5 [ -46 -+5 | -+6
A1 A2 A3 PL P +|§R < UB 1 A1A2 A3 PL 1
WE Nl e g tl_zAxis °" 4 |REDY g5 w § 1L
1131412 |C |D! Brake 1 412 ID H
C Sy £—b > ¢—=p-
—| PPU Z Axis

4' PPU Y Axis |

Fig. 22 Connection diagram for the PPU-E to the IndraDrive CS
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4.2 Assigning the controllers to the PPU-E units

To allow assignments of controllers to PPU-E units, both our con-
trollers and the PPU-E units are fitted with name plates. The con-
trollers have serial numbers which you can also find on the PPU-E
units. This allows the assignment of each component.

Fig. 23

Fig. 24
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