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Sehr geehrter Kunde,

wir gratulieren zu Ihrer Entscheidung fir SCHUNK. Damit haben Sie sich fir héchste Prazision,
hervorragende Qualitat und besten Service entschieden.

Sie erhdhen die Prozesssicherheit in |hrer Fertigung und erzielen beste
Bearbeitungsergebnisse — fir die Zufriedenheit Ihrer Kunden.

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

Sie haben Fragen? Wir sind auch nach Ihrem Kauf jederzeit fur Sie da. Sie erreichen uns unter
den aufgefiihrten Kontaktadressen im letzten Kapitel dieser Anleitung.

Mit freundlichen GriiRen

Ihre SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik
Bahnhofstr. 106 — 134
D-74348 Lauffen/Neckar

Tel +49'7133'103'2503 ‘nm EN 150 9001\ M

Fax +49-7133-103-2189 = liNet =

automation@de.schunk.com W

www.de.schunk.com Fieg. No. 349601 Reg.-No. DE-3496-01
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Zu dieser Anleitung

1  Zu dieser Anleitung

1.1 Zweck/Gilltigkeit
Diese Anleitung ist Teil des Antriebsregelgerats IndraDrive und

beschreibt die sichere und sachgemalfie Inbetriebnahme des Li-
nearantriebs.

1.2 Mitgeltende Unterlagen

Die folgenden Unterlagen finden Sie auf unserer Homepage:

Unterlage Zweck

Katalog Technische Daten bzw. Einsatzparameter des Moduls und Infor-
mationen zu Zubehorteilen. Es gilt jeweils die letzte Fassung.

Montage- und Betriebsanleitungen flr | Weiterfihrende Informationen zur Montage, Einstellung und In-

Linearantriebe standsetzung der Linearantriebe.
Handbuch und Referenzen zum An- Weiterfihrende Informationen zur Montage, Einstellung und In-
triebsregelgerat IndraDrive standsetzung der Antriebsregelgerat IndraDrive.

Allgemeine Geschéftsbedingungen (AGB) | U. a. Hinweise zur Gewahrleistung.

Tabelle 1
1.3 Symbole in dieser Anleitung
Um Ihnen einen schnellen Zugriff auf Informationen zu ermdgli-
chen, werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:
Symbol Bedeutung
A GEFAHR Gefahren fur Personen.

Nichtbeachtung fuhrt zum Tod oder schweren Verletzungen.

A WARNUNG | Gefahren fir Personen.
Nichtbeachtung kann zum Tod oder schweren Verletzungen fuhren.

A\ VORSICHT Gefahren fur Personen.
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fiihren.

O ACHTUNG Informationen zur Vermeidung von Sachschaden.

v Voraussetzung zu einer Handlungsanleitung.

> Handlungsanleitung, auch MaRhahmen in einem Warnhinweis oder Hinweis.
1 Schrittweise Handlungsanleitung.

2... = Reihenfolge beachten.

< > Menis und MenUeintrage

Tabelle 2
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1

2.2

2.3

231

Grundlegende Sicherheitshinweise

Bestimmungsgemale Verwendung

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

Das Modul darf ausschliefRlich im Rahmen seiner definierten Ein-
satzparameter verwendet werden.

Eine andere oder dariber hinausgehende Verwendung gilt als
nicht bestimmungsgemal. Fur hieraus resultierende Schaden
haftet der Hersteller nicht.

Umgebungs- und Einsatzbedingungen

= Modul nur im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter
verwenden (siehe Katalog und mitgeltende Unterlagen).

= Sicherstellen, dass die Umgebung frei von Spritzwasser und
Dampfen sowie von Abriebs- oder Prozessstauben ist.
Ausgenommen hiervon sind Module, die speziell fur
verschmutzte Umgebungen ausgelegt sind.

Produktsicherheit

Das Modul entspricht dem Stand der Technik und den anerkann-
ten sicherheitstechnischen Regeln zum Zeitpunkt der Ausliefe-
rung. Gefahren kénnen von ihm jedoch ausgehen, wenn z. B.:

* das Modul nicht bestimmungsgemalf verwendet wird.

¢ das Modul unsachgemaR montiert oder gewartet wird.

e die EG-Maschinenrichtlinie, die VDE-Richtlinien, die am
Einsatzort gultigen Sicherheits- und Unfallverhiitungs-
vorschriften und die Sicherheits- und Montagehinweise nicht
beachtet werden.

Schutzeinrichtungen

= Schutzeinrichtungen gemalR EG-Maschinenrichtlinie
vorsehen.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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2.3.2

2.4

2.5

3.1

Bauliche Veranderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als
Zubehor von SCHUNK angeboten werden, durfen nur mit Ge-
nehmigung der Firma SCHUNK angebracht werden.

Personalqualifikation

Die Montage, Erstinbetriebnahme, Wartung und Instandsetzung
des Antriebsregelgerats darf nur von geschultem Fachpersonal
durchgefihrt 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 fur nur gele-
gentlich eingesetztes Personal, z. B. Wartungspersonal.

Sicherheitsbewusstes Arbeiten
= Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und
Betriebssicherheit des Antriebsregelgerats beeintrachtigen.

=» Die am Einsatzort gtiltigen Sicherheits- und
Unfallverhitungsvorschriften beachten.

Inbetriebnahme

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

v" Komplett installierter Antrieb mit IndraDrive -
Antriebsregelgerat (Anschlussschemen siehe Kapitel 4)

v PC mit Netzwerkanschluss

v' Bedienersoftware IndraWorks (ab Version 08Vxx) auf PC
installiert

¥v" Programmier Anschlusskabel PC — IndraDrive (Bestell-Nr.
329 962)

v Inbetriebnahme-DVD mit den Motorparametern und den Da-
teien fur die Parameterauswabhl

01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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Inbetriebnahme

3.2

Inbetriebnahmearbeiten

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!

Das Beriihren von Spannung fiihrenden Teilen kann zum Tod
fuhren.

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

O ACHTUNG

Schaden am Fuhrungsschlitten und Fuhrungstrager moglich!

Die Aktivierung des Kommandos ,Automatische Regelkreisein-
stellung® kann zu einem Crash des Fuhrungsschlittens fuhren.

= Aktivieren Sie auf keinen Fall die automatische
Regelkreiseinstellung fur Linearmotoren.

1. Antriebsregelgerat IndraDrive und tUbergeordneter Steuerung
gemal den Anschlussschemen verdrahten.
(siehe Kapitel 4, Seite 19)

2. Verbindung zwischen PC und Steuerung herstellen.

3. IndraWorks auf PC starten.

Hinweis
Die Bedienung von IndraWorks ist im Hilfemenu des Programms
erklart.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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Inbetriebnahme

3.2.1 Motorparameter laden

1. Im Hauptfenster von IndraWorks Menu <Ansicht> >
<Projektexplorer > wahlen.
Der Projektexplorer 6ffnet sich.

P8 IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierng  Inbetriebnahme  Disgnose [ Servce  Extras  Hife
Qauwik » - e -2 i | o RTIOd sunmrrd c QR-Ho @@ WY 0

= N InciaDiive [1] Anwendungsat

b Finngukommkeion Acharmriner Achabezechruny Secosadesse  Achip

P Leistungsversorgung 1 Anwendungsart unquitig Reale Achse
= @ Achse [1] Armendungsat x

5 () Fuhsungskommunkation - Achse Achsstatus D008 SERCOS T11: NRT-Mode: <

% () Motor Beemse, Mezssystome

% () Wichtung / Mechank g—. . -

® 0 Grerawere Postion | 20001 o

© 1) Antriebaregelung o= e

+ () Betiebsaten / Ankieb Hat Geschwindghet | 0000 men/min

% Fehleneakiion Beschieunigung | 0000 mavst

P Messtaster

# () Opbrmerung / Inbetnebnshme Osshucraent / Kisk 0o % Detas <<

@ Lokale /0 ._._____.[

Mation Status
() Steuertei betrebsberet (bb)
) Steuer- und Lesstungsted bebiebsberedt (Ab)

bt akiv ) Artne momertertehatel (4F)

(D Antrieb HALT aktiv (AH)
<l hies

Meidungen

O nist=0 © Pr=Fx © InPostion

O st ¢ © InPostionsfenster grob

D nisten_sol © Md>=Md ) postive Dichmomentbegenzung

O Md>=Mdgenz ) negative Diehmomentbegrenzung
Lagestwede

Motorgeber 0000 mm () nRelerenz
pticesiet Gebas [ o
) Referergeber in Referenz

Abb. 1 Projektexplorer

1% IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierung  Inbetrisbnshme  Disgnose / Service  Extras  Hife

Qutck » - |«-%< i | BTl e ot st ¢ QR Moy "o mE Y @
H !“’ = Fnltionspalate Achsnunmer Achsbeaeichrung Sercosadesse  Achiyp
p U IPEnstelngen 1 Anwendungsart ungiitig- | Reale Achse
= aA r
iy gl Dodoteh Kastguetion Achestsus | AD00B SERCOS I11: NRT-Mode: € € Feblerbozchen
® W Parameteredtor
) o
- 4-—Yimhesa Parametergruppe 20007
# () Antriebsregekng & Spexhem.
© () Bokiebsasten / Ankieb Hat Z R0AL (e
% ) Febleneskion jadsne — 0000 mavs
Mes: o
. :n;«::’:.,umm. Orebemcement / Kiah 00 % i
) Lokale 110
Molion Status
(O Steuertel betiebsbeceit
Nicht aktiv jsm“w‘mﬂbl
) Antrieb HALT aktiv [AH)
o)
Mekngen
QO nist=0 O PraPx © inPasiton
O nsene O Inositonslenster gob
D rist=n_sol © Md>= M ) postive Diehomentbegienaung
O Md>=Mdgenz D) regstive Drehmomentbegencurs
Lageistwede
Matorgeber 00000 mm O inReferen
) Relerenageber n Referenz

Abb. 2 Linearmotortyp wéhlen

2. <IndraDrive > mit der rechten Maustaste auswahlen und
anschlieend im Kontextmenl <Parameter> & <Laden>
auswahlen:

Das Dialogfenster 6ffnet sich:
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Inbetriebnahme

Suchen in: Ilj Inbetriebnahme_DVD_Version_14 :j 0 y '
LDx_Linearmotor

b‘ L JMLD_Linearmotor

Zuletzt 5)PPU_E30_Pick&Place_Unit
VELEEEEER | ppy)_FS0_PickaPlace_Unit
fw:- -)RDx_Torquemator

—

Desktop

o

Eigene Dateien

Arbeitsplatz

Netzwerkumge JROEICTEIES |-085-037-01 -3X-NN-IDC-NNN-EC-NN_V01.par EI Offnen I

Dateityp: |Parameter-Datei (*.par) j Abbrechen I
%

Abb. 3 Motorparameter importieren

3. Ordner <Motorparameter> auf der Inbetriebnahme-DVD
IndraDrive auswahlen.

4. Zutreffende Motorparameter-Datei aus dem
Bezeichnungsschlissel und der Zuordnungsdatei Antrieb—
Linearmotor auswahlen.

5. Im Dialogfenster den Ordner des gewiinschten
Linearmotortyps auswahlen.

6. Im nachsten Dialogfenster gewtinschte Motorparameter-Datei
auswahlen und offnen.
Die Motorparameter werden geladen:

| Achse [1] Anwendungsart : 5-0-0160 Abbrechen

Abb. 4 Motorparameter laden

3.2.2 Feldbus starten

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

2. Feldbus anschlieRen und starten.

3. Die Beschaltung abhangig von der Feldbus-Schnittstelle fur
Reglerfreigabe, Halt, Referenzschalter und Endschalter
realisieren und kontrollieren.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de 9
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3.2.3

3.2.4

Betriebsart wahlen

AWARNUNG

Verletzungsgefahr!

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

= Auf keinen Fall die Betriebsarten ,Momentregelung® und

= Die Schleppfehleriiberwachung aktivieren und sinnvoll

,=Drehzahlregelung® einstellen.

parametrieren.

= Die Steuerung in den Betriebsmodus (Phase 4) schalten.

Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive wird bb angezeigt.

Messsystem prifen

1.

In der Strukturansicht des Projektexplorers tber <IndraDrive>
2 <Anwendungsart> auswahlen.

8 IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierung  Inbetriebnshme  Disgnose | Service  Extras  Hife
Qauwick » - 4 v ¥~ | &[T g sIx: mrMed ¢ QR A o MEG UMY 9

= N IndaDrive (1] Anwendungsart

P Fidvungskommuniation Achsnummer Achsbezeichnung Sercosadresse Achstyp
P Leistungsversorgung 1 Anwendungsart -ungiiltig- | Reale Achse
% ) Fuhiungskol Achszustand » | Achsstatus A0008 SERCOS ITE: NRT-Mode € € Feblerlschen
Q) Molor. Brem 5 gter > |- Aktuele Wede
# Wichtung /
% 1 Grenzwerte ). D8GR5 v [y Achsstatus i
£ Antiebereod g £ haften.. € Hife zu Achsstatus e
4 () Betriebsarte
4 () Fehleneaktion Olegrasedatan Motor e
b Messtavler ©;  10N-Uste der ungURigen Betriebsdaten %
# () Optimierung / Inbetriebnshme %
%) Lokale 1/0 € Febier loschen
Status
Fehler-| he
@\ Fehler-/Disgnosespeicher 3 En 1)
Arosige Mbalua: fiter ) Steuer- und Leistungsted betriebsbereit (Ab)
Patchfunktion J Antrieb momentenbehatet (AF)
) Antrieb HALT akiiv (AH)
J Antriebsfehler
Meldungen
O nist=0 O P>=Px © InPostion
LI © InPostionsfenster giob
O nist=n_sol © Md>=Mdx ) postive Drehmomentbegrenzung
J Md>=Mdgenz ) negative Diehmomentbegrenzung

Lagesstwerte.
b s
J

) Referenzgeber in Referenz

Abb. 5 Status prifen

2.

<Anwendungsart> mit der rechten Maustaste auswahlen und
anschliel3end im Kontextmeni <Diagnose> & <Status>
auswahlen.

Das Dialogfenster des Ordners <Status> 0Offnet sich.

10
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Inbetriebnahme

Funktion der pneumatischen Haltebremse (optional)
prifen und freischalten

O ACHTUNG

Schéaden an der Linearmotor-Achse maoglich!

Fuhrungstrager und pneumatische Haltebremse kénnen durch
gewaltsames Verschieben des Fuhrungsschlittens beschadigt

werden.

= Den Fihrungstrager oder Fiihrungsschlitten nie gewaltsam bei
aktiver Haltebremse bewegen.

=> Nur mit geringer Kraft den Fuhrungsschlitten bewegen, um die
Funktion der pneumatischen Haltebremsen zu prifen.

1. Den Fuhrungsschlitten bei aktiver Haltebremse vorsichtig von
Hand versuchen zu bewegen.
Der Fuhrungsschlitten darf sich nicht bewegen.

2. 24-V-Anschluss an das Bremsventil anlegen.

Die pneumatische Haltebremse (optional) ist freigeschaltet.

Anzeige und Skalierung des Messsystems prifen

1.

Fuhrungsschlitten von Hand verschieben.
Es durfen keine Spriinge in der Anzeige ,Position” (siehe rote
Markierung in Abb. 5 Seite 10) auftreten.

Mal3stab (etwa 10 cm) an den Fuhrungstrager legen und
Fuhrungsschlitten am Maf3stab entlang verschieben.

Den gemessenen Verfahrweg mit der Anzeige der Ist-Position
vergleichen.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de 11
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3.2.5

Regelkreisiberwachung

™ IndraWorks Ds - Regelkreisiberwachung - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose { Service  Extras  Hife

D2wick v - |4 v >l im0 T)9 o Mode no00s E ¢ QR W monmE Y @

= N IndiaDrive (1] Anwendungsart
P Fubvungskommunikation
P Lestungsversorgung
= @ Achse (1) Anwendungsart
4 ) Fuhnungskomeunikation - Achse
4 ) Motor, Bremse, Messsysteme
4 Wichtung / Mechank
% ) Grenzwerte
=) Antrebsregeling
P Antiebsregelung Ubersicht
=1 () Achsiegelung
P Achsregelung Enstelungen
P Geschwndigkeitsregelksers-Fiter

% (23 Motonegelung
P Statusmeldungen
# {2 Kompensationsfurktionen / Korrekturen
% () Belriebsarten / Antiieb Hal
4 ) Fehleneaktion
P Messtaster
4 () Optimienung / Inbetsiebnishme
@ () Lokale 1/0

Geschwindgketsregelkieisiberwachung

Lageregelssisiberwachung

5,0000 mmn

Schiupfuberwachung Geber 1 - Geber 2
Uberwachungsfenster Geber 2 0.0000 mm
Lagesstwertdiferenz Geber! - Geber2 0.0000 mm

0060 o Nbston |

Abb. 6 Regelkreisiiberwachung

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers
<IndraDrive> & <Motion> 9 <Achse> & <Regelung> >
<Achsregelung> & <Regelkreistiberwachung> auswéhlen.
Das Dialogfenster <Regelkreisiiberwachung> 6ffnet sich:

O ACHTUNG

Schéaden am Fuhrungsschlitten und Fuhrungstrager

maoglich!

Ein deaktiviertes oder zu grol3 eingestelltes Regelkreisiiberwa-
chungsfenster kann zu einem Crash des Fihrungsschlittens

fuhren.

= Die Lageregelkreisiberwachung sinnvoll parametrieren.

2. Optionsfeld <Geschwindigkeitsregelkreisiiberwachung>

aktivieren.

3. Lageregelkreistuiberwachung parametrieren.

12
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Inbetriebnahme

3.2.6 Antriebsregelgerat IndraDrive am Netz anschliel3en
= Spannung am Steuerschaltschrank einschalten
(Netzanschluss 380 V).

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

3.2.7 Reglerfreigabe (RF)

Hinweis
Die Reglerfreigabe kann, abhangig vom Feldbus-System, hard-
ware- oder softwareseitig zugeschaltet werden.

1. Reglerfreigabe (RF) zuschalten.
2. Halt® zuschalten.

Im Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgeréat
IndraDrive erscheint die Anzeige AF.

3.28 Referenzschalter einstellen

Dieser Abschnitt wird nur benétigt, wenn ein
Inkrementalmesssystem eingesetzt wird.

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> &
<Motion> & <Achse> = <Malibezug herstellen> >
<Mal3bezug Motorgeber> auswahlen.

Das Dialogfenster <Maf3bezug Motorgeber> 6ffnet sich:

01.03/LDx IndraDrive/368249/de 13
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Inbetriebnahme

8 IndraWorks Ds - Mallbezug Motorgeber - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierung  Inbetriebnshme  Dignose [ Service  Extras  Hife
Qurk »-|4-v-/m i | s RTQd M wrte ¢cQYR- Ao movmed |7l |w
= N IndaDrive [1) Anwendungsart Folsmre Ariatalhang P
¥ Filwungrkonemunation € Postiv Lageistwert 0000
D Leistungsversorgung s
5@ Achse [1) Anwendungsart oy, Relerenama 0.0000 mn
%) Fuhvungskommurikation - Achse ~ Auswertung von | [ Referenatahien
=) Molor, Bremse, Messsysteme W Relerenzmaike (Nulimpus) Geschwindigket [1000000  men/min
P Motor W Relerenzschater )
P Motontemperaturiberwachung @ PostiveFlanke Negative Flanke Beschleunigung 1000,000 /s
P Motontemperstumodel I~ Endschaker ais Nulschaher FoadataOvenido 700,00 %
P Bremse I Festanschisg als Nulichater __
» Bromsentest Nocken verschoben um 00000 rm Poskiorierfenster fi/o000 L
20 ':“:;w*'w RelereraschaterOffeet  [00000  mm Ruckgrenzwert bipclar  [0,000 e
lotorgel 4
Optimales Abstand Relerenizschate: - Rel.marke ]
M etert
P Motorgeber enw at % O v J uuumd::':m
|G Moogsber  C Dptionaler Geber
P Positionsschatpurkt SR ; '
&) Wichtung / Mechank & Siop () System in Referenz
() Grenzwerte  Auf Refen 5 . L]
# (O Antriebsregelung Absobitmad setzen
% ) Betiebsarten / Ankieb Hal Offset {0.0000 mn | R
# ) Fehleneaktion
D Messtaster
%1 () Optimierung / Inbetriebnshme
&5 Lokale /0

Abb. 7 MaRbezug Motorgeber - Inkremental

2. Uber Feldbus Fiihrungsschlitten langsam in beide Richtungen
verfahren.

3. Richtung, Geschwindigkeit und Beschleunigung
referenzieren, parametrieren und testen.

14 01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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3.29 Absolutmall setzen

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

1. Inder Strukturansicht des Projektexplorers tber <IndraDrive>
2 <Motor, Bremse, Messsysteme> 2 <Motorgeber>
2 <Malbezug Motorgeber> auswahlen.

8 IndraWorks Ds - Mafibezug Motorgeber - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Disgnose [ Service  Extras  Hife

Qawck ~ - 4 ~%~-mm W ssreosnir: ¢ QR - | A o vEm@ MY v
= N IndaDiive (1] Anwendungsart
D Fibvungskommunkation o —
P Leistungsversorgung Absolutgeber-Uberwachungsfenster |1,0000 en
=} @ Achse [1) Anwendungsatt
Referenzmal [0.0000 o
% ) Fubhrungskommunkaion - Achse il
=1 () Motor, Bremse, Messsysteme akiueller Lageistwert. [0,0000 m
P Motor
) Molotemperaturiberwachung
P Mototempersturmodel J Motorgeber in Relerenz
P Bremse i [ Anlagervelererz
P Bremsentest | (e
=& Motorgeber =
P Motorgeber v Optionaler Geber

2 System in Referenz

Lagestatus schen |

P Positionsschatpunkt

&£ Wichtung / Mechank (' x |

4 () Grenzwerte
4 () Antriebsregelung
% () Betriebsarten / Antrieb Halt Antrebsgefivtes Referergieren
# () Fehleneaktion
P Messtaster
+1 () Optinierung / Inbetiiebnahme
%) Lokale 1/0

Abb. 8 Absolutmald setzen
2. Die Achse in die gewtlinschte Position bringen und den Button
< Absolutmal} setzen > betétigen.

3. Eine gewiinschte Offsetverschiebung kann im Feld
<Referenzmal3> eingegeben werden.

Hinweis

Parametrierung geman der Funktionsbeschreibung in der Doku-
mentation des Antriebsregelgerats Rexroth IndraDrive vorneh-
men.

3.2.10 Antrieb montieren

1. Alle bewegten Baugruppen (bewegte Masse) montieren.
2. Endschalter einstellen.

3. Antrieb in der vorgesehenen Lage anordnen.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de 15
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3.211

Softwareendlage parametrieren

1. Inder Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >
<Motion> & <Achse> & <Bewegungsgrenzwerte>

auswahlen.

Das Dialogfenster <Bewegungsgrenzwerte> offnet sich:

™ IndraWorks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Disgnose | Service  Extras  Hife

Qaurick v o« 4 v ¥~ o BT g Mede nooos SE ¢ QR o

@Y e

= N IndaDrive [1] Anwendungsart
P Fibwungskommurkation
P Leistungsversorgung
= @ Achse [1) Anwendungsat
) Fuhvungskommunikation - Achse
% (2 Motor, Bremse, Messsysteme
#2) Wichtung / Mechank

%) Belriebsarten / Anirieb Hal

I~ Lagegrenawertiberwachung

5 ) Grenzwerte T~ Uberwachung Fahbereichsgrenzschater
) T o
D Drehmoment- / Kiaft Begrenzung {

% {3 Antriebsregelung (J

S

Il

4+ () Fehleneskion Geschwindigkedts-Grenawert positiy {0,000 mm/min

& :g;mm:::gﬂrbenmbnwm Geschwidghets Grenzwed negativ [0 mvmin

% ) Lokale /0 Geschwindigkeds Grenzwert bipolas [240 000,000 wev/inin
Beschieunigung bipola 100 000,000 /s

RuckGrerawet bipolar [0.000  maws

Stilstandsfenster [200.000 v

Deshmoment-/Kiaht Begrenzung

Abb. 9 Bewegungsgrenzen

2. Optionsfeld <Lagegrenzwertiiberwachung> aktivieren.

3. Optionsfeld <Uberwachung Fahrbereichsgrenzschalter>

aktivieren.

4. Bewegungsgrenzwerte im Dialogfenster einstellen.

16
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3.2.12

1.

Lage- und Drehzahlregler parametrieren

In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >

<Motion> & <Achse> & <Achsregelung> & <Achsregelung
Einstellungen> auswahlen.

Das Dialogfenster <Achsregelung Einstellungen> 6ffnet sich:

Qawick -

el

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

Parametrierung  Inbetriebnahme  Disgnose [ Servke  Extras  Hife
RO g cosn:mrr ¢ QR o

novEme | Y| w

»
»

250

= N IndiaDrive [1] Anwendungzart

Fubvungskammurikation
Leistungsversorgung

5 @ Achse [1] Anwendungsart
% ) Fuhrungskommunikation - Achse
412 Motor, Bremse, Messsysteme
%) Wichtung / Mechank
# ) Grenzwerte
=) Antriebsregelung

P Antiebsiegehing Ubessicht
=) Achsiegehing
» i »

Achsiegekung Emstelungen
P Geschwindigkeituregelkseis-Fiter
P Regebuesiberwachung
# (3 Motonegehing
P Statusmeldungen
# (2 Kompensationsfunktionen / Korekturen

% () Betriebsarten / Antreb Hal
4 () Fehlenreaktion

P Messtastes

% 2 Optinverung / Inbetriebnahme

Lokale 1/0

I._l_— lrlo.n*_ %nist Motoigebes) (55

Oﬁm 0.0 % st (opt. Geber)

sl

Regehungs Modus Ausgewshier Parameter

© Advanced (X-Reg 250 us / V-Reg 125 us) Nome  Bewertung Geschwindigkersvorsteuenng

@ Standard (XReg 500 us /V-Reg 250 us) Bereich 0,00 bis 12000 %
Begelueisiberwachung Antnebsregelung Uberscht

Abb. 10 Achsregelung Einstellungen

2. Feineinstellungen fir Lageregler und Drehzahlregler
vornehmen.

Hinweis

Parametrierung geman der Funktionsbeschreibung in der Doku-
mentation des Antriebsregelgerats Rexroth IndraDrive vorneh-
men (Kapitel <Antriebsregelung>, Abschnitt <Achsregelung
(Closed-Loop-Betrieb)>.

01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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3.2.13 Kommutierungseinstellung (nur bis Firmware 07V06)

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> >
<Anwendungsart> 2 <Antriebsregelung> & <Motorregelung>
2 <Kommutierungseinstellung> auswéahlen.
Das Dialogfenster <Kommutierungseinstellung> 6ffnet

™ IndraWorks Ds - Kommutierungseinstellung - Achse [1] Anwendungsart
Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose / Service  Extras  Hife
Daurick o« 4 v %= o T g ode nooos SB ¢ QR o MEBEG® Y o
= | IndiaDiive [1) Anwendungsat Kommutierungsvedahien Erweteste Einstelungen
Fuhrungsk oty
Iy - R g aton C gespent I automatisches Riicklahven abschaten
D Leistungsversorgung
= @ Achse [1] Anwendungsart  Messvesdatven ™ Obemahme bei der nachsten Referenzmarke
4 € Fubvungskommunkation - Achse & Saitigungsverfaven curber aktvet ukbioher Mok etausereitng
# (2 Motor, Bremse, Messsysteme IS Ubemahme des referenzpunkioptimierten Offsets beim
% £ Wichtung / Mechank i ™ Oberfahven der Reterenamaike
B Grenzwerte i)™ Erstinbetriebnahme-Modus ROy
) Antiebsregelung - T —
P Antiebstegekung Ubessicht Kombination Motor Motorgeber Erfordericher Oberwelenanted 4.0 x
#) Achsregehung Dieser Parameter solte nur in Ausnahmetallen angepasst werden

= Motonegehing Siehe Parametesbescheibung P-0-0517

P Motonegelung Ubersicht
P Feldregehing
P Stombegrenzung Wiksamer Offset o
P Stiomvegekung o e Offset o
»
> Dffset Geberspeicher 0]
b Durch den Startwert 0" i “Ampitude”
» sescsrep . werden die molorspeafischen Wete fue Kommuberungsolfset emitteln
i ° Y "Amplitude” und 'Frequenz" sutomatisch
P Statusmeldungen emitelt Kommutienngsoffset nachoptimieren

# () Kompensabonsfunktionen / Korrekturen
# () Betriebsarten / Antrieb Halt
# ) Fehleneaktion
P Messtaster
4 () Optimierung / Inbetiebnshme
% (2 Lokale 1/0

Abb. 11 Kommutierungseinstellungen

Bei der Erstkommutierung des Antriebs muss bis zur Firmware
16V10 eine manuelle Anderung vorgenommen werden. Beim
ersten Kommutieren sucht der Antrieb sich selbststandig einen
Spannungszeiger (Amplitude im Testsignal (siehe Abb. 11). Die-
ser Wert reicht in bestimmten Fallen nicht aus, um den Motor in
Sattigung zu treiben. Deshalb muss der Wert manuell erhdht
werden, z.B. wenn der automatisch ermittelte Wert 68V betragt
einfach diesen um 40 erh6hen auf somit 108V. Jeder Wert den
der Regler ermittelt soll um 40 erhdht werden.

Hinweis

Ab der Firmwareversion 07V08 muss nicht mehr manuell in die
Parametrierung eingegriffen werden. Dort wurde das Verfahren
zur Kommutierungsfindung verbessert.

18 01.03/LDx IndraDrive/368249/de
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Anschlussschema IndraDrive
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Abb. 12 Anschlussschema IndraDrive
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4.2 BezeichnungsschllUssel der Dateien fir Linear-

motoren
[ Aaaa T.IB B]-] ccce|-]oo]-Te]-[Fre]-leca]-JHRH]-T 1 ]

Profiltyp |
H- Profil LDH
K- Profil LDK
FU- Profil LDF
N- Profil LDN
M- Profil LDM
T- Profil LDT
P- Profil LDP
H- Profil (CFK) LCH
K- Profil (CFK) LCK
FU- Profil (CFK) LCF
N- Profil (CFK) LCN
M- Profil (CFK) LCM
T- Profil (CFK) LCT
P- Profil (CFK) LCP
Bauart
Einzelmotor / Single Motor E
Doppelmotor / double motor D
Unterstitzes Profil / U Profil U
Schlitten
Standard S
Lang /long L
GroB / large G
Baugroie
Wicklungskennung
IStandardwickIung I 01 I
Gebertyp
LS100 Sin/Cos, 1 Viss, 1 mm Periode (SIKO) 1
LE100 Sin/fCos, |Vss Periode (SIKO) mit Referenzmarke 1
LIDA489 Sin/Cos, 1 Vss, 20 pm Periode (Heidenhain) 2
LIA22 Sin/Cos, 1 Vss, 20 ym Periode (NUMERIK) 2
TTK70 Sin/Cos, 1Vss Hiperface absolut (Sick Stegmann) 3
RS40,5/25/2048 Sin/Cos, 1 Vss, 2048 Perioden/Umdr. (NUMERIK) 4
RS30/16/1000 Sin/Cos, 1 Vss, 1000 Perioden/Umdr. (NUMERIK) 5
Reserve 6
Reglertyp
Indradrive IDR
Indradrive CS IDC
Option 1
Encoder EnDat / 1Vss/TTL EN2
Encoder IndraDyn / Hyperface ENS
Encoder 1Vss EC
Option 2
[Encoder EnDat / 1Vss/TTL | Enz|
Version
[Auslieferungsstand | Vxx |

Abb. 13 Bezeichnungsschliissel der Dateien fur Linearmotoren
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4.3 Ubersicht der Motortypen
@ o .
= 2 2 il @ - o
: 5 ¢ o £ 5 5 35 % B 5 &
b= B £ © i = o5 = B £
Maotorbaz, Aehsname Dateion Q = & 3:° = (‘3 % § % 3 3 § c%
[ananaa] - BBB| -l e DOD] | BE[=] F [-] & [[HHH][-] W [-[Jid KK [ [ ] ]
MGH-ES-0050 Achsenbez, LDHO05 | -] 150 | ~] 048 | -] 637 | -] 01]~] X ]<] % 1-
LOH-ES-005¢ |Molorparameter | LDHE05 [«| 150 |« 058 |« 037 |« 01]+] 1 |- X |- 1DC |-|NHN]-] EC |- NH | ¥01]. |par
LDH-US-0050 LDHBeS || 150 |- 058 |- 037 1ol 01]-] 2 |- % |- 1oe [-[NNN-] 8 [ un |- vot ] par
LDHG05 | -| 150 |<| 058 | -] 837 1| 01| 3 | <] & |- 10C | -| (NN -] BC | -] NN || w01 |. [par
hiotordaten LEHGES | -] 150 |-) 048 |-1 047 1~ 01~ BACT | ~f W0 |. XIS
MGK-ES- 0100 hchsenbez, LDKOT0 | -] 150 | -] 085 | -] 037 || 61]-] X |- X I~
LDK-ES-010¢ |Moiorparameler | LDKOT0 J«| 150 || 085 | -} 037 j«| (1]~| 1 |~ X 1~ 1DC [-INNHI]-] EC |1 NN |~ W01]. |par
LOK-US-0100 LDHGT6 || 150 |« 085 | 037 1o 01| 2 |- 8 |- 10C |- [NHN{-| BC || NH |-} 401 ]. ipar
LOHGTE [ -] 150 |~} 085 |1 037 1~ 07 «] 3 |~ & |- 106G |-|MNN]-| BG |-] NN | -| %01 |. |par
hiciordaien DRG0 | -] 150 |~} 085 |~ 037 1| 01~ BAOT | ~| Wi |. 1 xis
MGK-EL-0200 Achsenbez, LDKOZE | -] 250 | =) 095 |« @37 1] 61 X |« A I~
LDK-EL-0200 Molorparameler | LDKGZG j~| 250 |1 085 |} 037 j-) (1]~| 1 || A -] 10C |- NNN]-] B& |-] NN |- V01|, [par
LDK-UL-0200 UDKO20 | -| 250 |<) 083 |1 037 1| 01| 2 |- K |-| 10C || MNM] -] BC |-] NN |-| w81 |. |par
LIDKOZ0 | | 250 |=) 085 | =] 037 1| 01| 3 |=| X |« I0C |- NNNi-| BC |-] NN |-} w01, par
Rotordalen LDK0Z0 | | 250 | -] 085 |-] 037 1| 61]- WAOT | - M0 |, xS
MEF.US.0100 Achsenbez. LOFD10 | -] 156 | -] 100 || 037 |- 01]<] X |- % |-
LOF-US-0100 [Moiorparameler | LOFO10 -] 150 || 100 | <| 037 |~ 09]<] 1 |-| X |-] I0C |-|NNN] -] BC || NH |- ¥01]. |par
LOFG10 |-] 150 |1 100 [ 037 || 011 2 11 & 1| I0C |-|NNN| | BC |-] NN | -] v |, lpar
LOF010 |-| 156 || 100 || 037 |-| 611 3 || X 1-| 10C |-|NNN|-| EC |-] NN || Vi1 |. par
Moiordalan ["LDFO10 | -| 156 |-| 100 | -] 037 1-| 01|~ MOT | -} V1 |. s
MGF L1200 Achsenbez, LOF820 1] 250 -1 100 |1 037 1] 011 X |1 & |-
LOFUL-0200 [Molormarameler | LDFOZD 1ol Z50 |« 100 |~ 037 1od 091« 1 |« X [« 106G MNN] -] BG | -1 MN |- %01, [par
LOF020 || 250 |1 100 |~ 037 || 09~ & (-1 X 1-| D% |-|NNNi-| BC |-] NN |- VMl |. ipar
LBF020 | -] 250 |-) 100 |-} 037 || 01~ 3 || £ i~ 1D& |-|NNH]-] B8 |-{ NN |- VM |. par
hoiordaten LOF020 | -] 250 | -] 100 |-} 037 || #1]- BAGT |~} Vo1 |. XI5
MGH-ES-0160 Achsenbez. LDNOIE | | 150 |~ 085 |« 037 || 01]<] X |« X -
LON-ES-0160 [Molorparameler | LDHG1G 1| 150 || 085 | < 037 |« 01]-] 1 || X 1| 19C |- NNN] -] BC -1 NN |- ¥01]. |par
LDN-US-0108 LORGTE || 150 |~ 085 |1 037 1o 071]«] 2 | <1 % |- 10C |- MNN]-| BG | -] NN |- w01 . par
LDNGTG |-| 150 |~} 085 |1 037 1] 01~ 3 |- & [« 1D |-|NNN{-] BG |-] NN |- w01 |. par
Riolordalen LDNGIG | -] 150 |-} 095 | -1 037 1] 011~ BAOT | -} W0 |. 1 XIS
MG N-EL-01 00 ACNSB Doz . L0300 | -] 140 | =] 085 | <] 037 | -] 81]<] K 1] & I~
LON-EL-0100 [Moiorparameler | LIDNGE6 || 150 | | B85 | ) D37 j=) 09 1-] 4 =] X <] 10C |~ NNN] -] BC |« NN |- W1 |par
LDHOTE | -| 150 |~ 085 |- 037 1| 01]-] 2 |- ¥ |- IDC |- {NNNi-| EC |-| NH |-} ¥01]. ipar
LDRGTE | -| 150 |~} 085 |~ 037 1| 01| 3 |-] & |- 106 |-|NNN{-| B& |-] BN | -] W01 |. [par
Riolordaien LINGAG | <] 150 | =) 085 |- 037 1<| 01 1= WG | =] Vo |. s
MGN-DE-0200 Aehsenbez. LDNGZ0 | <| 150 | <| 085 | <] 037 <] 61 <] K | K I«
LDN-DS-0200 |oiorparameler | LINOZE 1| 150 | <1 083 | <} D37 j=) 01| 1 || X 1| 10C |<|NNM]-] EC |- NN |1 W1 . |par
LDHNO20 | -| 150 | -] 085 |<] 837 J| 01]-] 2 |-] X |-| 10C |- [NNNi-| BC |-] NN |-} W31 |. ipar
LDNG2G | -| 150 | -] 085 |- 637 || 01]-] 3 |-] X |-| 10 |-|NNN{-| B¢ [-] NN |- ¥01 . |par
Motordaten LDNG2G || 150 | =) 085 |- 037 {-| 01]- MOT | -] V01 |. (xS
TG N-EL-0200 Achsenbez. LDNGZE | -] Z50 | <) 085 | -] 837 1<] 01 || K |« & |=
LDN-EL-0200 [Molorparameler | LIDNGZE -] 250 | -1 083 |-} 037 || 011~ 1 |-| X [-| 10C|-|MNN]-] EC |-] NN |- v01]. |par
LDN-UL 0200 LDNOZ0 | | 250 | =) 083 |=) 037 {=| 01| 2 |=| K |« I0C |-|NNNi-| EC |-] NN |-} w01, par
LOP-EL-0200 LDNOZ0 | -| 256 |-| 085 |- 037 {-| 01| 3 |- X |- 10C |- |NNNi-| 8¢ [-] NN || v@1]. par
Motordaten LDNOZ0 | -| 250 |-| 085 |- 037 |-| 01]- MOT |- Vi |. i xIs
MGN-EG-030% Achsenbez. LDNO3M | <| 350 | <) D85 | -] 837 | -] 011 X 1= % 1=
LON-EG-0300 [Motorparameler | LIING3G6 [ 3506 |-t 085 |-} 037 |- 011=] 1 |- ¥ || e |-IMuN] -] ge |- NN [-Two1 ], Tpar
LON-UG-5308 LDNGID | -| 350 |-} 085 |1 037 1<) 01| 2 |- K |« 10C|-[NNNI-| BC |-] NN |- w01], [par
LDP-EG-0300 LDNO30 | | 350 | <) 085 | =] 037 1| 01| 3 |1 K |« I0C |- NNNi-| BC | -] NN |- w01, par
Rotordalen LDNG30 || 350 | -] 085 |-] 037 1| 61]- WAOT | - M0 |, xS

Abb. 14 Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 1 von 3)
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Motorbez. Achsname Dateien
[ o —
£ = 2 X T -
= s o L, 5 £ FE 5 B T % 5 .
S £ = 5§ £ gz 3 3 = = § £
4 3 I I = 0 2 «r (0] o ) > @
[AaARAA]-[eBB[-[cccl-[DDD]-[EE[-[ F [-] G [-[HHH[-[ W [-JoJJ J-[KKK]-[LLL [T ]
2x MGN-EL-0200 Achsenbez. | LDNO4D || 250 | -] 085]-[ 037 -] 01]- X || X |-
LDN-DL-0400 [Molorparameler | LDN040 | -| 250 |-| 085 [-| 037 [-| 01]-| 1 |- X |-[ IDG|-|NNN]-] EC -] NN |-] w01]-|par
LDP-DL-0400 LDNO40 |-| 250 |-[ 085 |-| 037 [-[01]-[ 2 |-| X |-| IDC|-[NNN|-| EC |-| NN |-[ Vo1 ].|par
LDNO40 |-| 250 |- 085 || 037 |-[ 01]-[ 3 |-| X |-| IDC|-[NNN|-| EC [-[ NN [-[ Vo1 . [par
Wotordalen | LDNDA0 |-| 250 |-| 085 |- 037 -] 01 MOT || Vo1 |. | s
2x MGN-EG-0300 Achsenbez. LDNOGO | -] 350 -] 085 || 037 [ 01| X [-] X |-
LDN-DG-0600 [Motorparameter | LDNOG0 | -| 350 | -| 085 [-| 037 |-| 01]-] 1 |-| X |-[ IDG|-|[NNN]-] EC |-] NN |-] w01 ] |par
LDP-DG-0600 LDNOGO |-| 350 |-| 085 |-| 037 [-[ 01]-[ 2 |-| X |-| IDC|-[NNN|-| EC [-| NN |-| w01 |- |par
LDNOGO |-| 350 |-| 085 || 037 || 01]-[ 3 |-| X |-| IDC|-[NNN|-| EC [-[ NN [-[ V01 . [par
WMotordaten LDN0G0 |-| 350 [-[ 085 |- 037 [ 01 MOT [-[ Vo1 | [s
MGM-ES-0100 Achsenbez. LDMO10 [-[ 150 [-[ 170 [ 037 [-[ 01| X [ [ X |- _ _
LDM-ES-0100 [Moforparameter | LOMO10 | -] 150 |-] 170 |-| 037 [-| 01]-] 1|-] X |-| IDG[-|NNN]-] EC [-] NN [-] V01]-[par
LDMO10 |-| 150 |-[ 170 |-[ 037 [-[ 01]-[ Z [-[ X [-[1DC[-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ 01 . [par
LDMO10 |-[ 150 |-[ 170 |-[ 037 |-| 01|-] 3 |- X |-[ IDC|-|NNN[-[ EC |-| NN |-[ V01 . |par
Wofordaten COMOT0 [-| 150 [-] 170 -] 037 || 01 MOT [-| V0T [ [xIs
MGM-ES-0200 Achsenbez. LDM020 |- 250 |- 170 [-[ 037 [-J01]- X [ X |-
LDM-ES-0200 |Motorparameter | LDM020 | -| 250 |-| 170 |-[ 037 || 01]-| 1 |-| X |-[IDC[-[NNN[-[ EC [-[ NN [-] W01 ].[par
LDM-US-0200 LDM020 |- 250 |- 170 |-[ 037 |-| 01 -] 2 |-[ X |-[IDC|-|NNN|-| EC |-| NN |- v01|. |par
LDM020 |-| 250 |-[ 170 |-| 037 || 01|-] 3 |- X |-[ IDC|-|NNN[-[ EC |-| NN [-[ V01 . [par
Motordaten LDM020 |-[ 250 |- 170 |-| 037 ][ 01 MOT [-[ Vo1 |. [s
MGM-EL-0200 Achsenbez. LDM020 |-] 250 | -] 170 ][ 037 -] 01]-] X [ X |-
LDM-EL-0200 [Motorparameter | LDM0Z0 | -| 250 |-| 170 |-| 037 |-| 01]-] 1 |-| X |-[ IDC|-|NNN]-] EC |-| NN |-] w01]-|par
LDM020 |-| 250 |-[ 170 |-[ 037 [-[ 01 |- z [-[ X [-[IDC[-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ w01 . [par
LDM020 |- 250 |-[ 170 |-[ 037 |-[ 01|-| 3 |-[ X |-[IDC|-|NNN|-[ EC |-| NN |-| Vo1 |.|par
WMotordaten LDM020 |-[ 250 [-[ 170 |-[ 037 [ 01 MOT [-[ Vo1 | [s
MGM-EL-0400 Achsenbez. LDM040 [-[ 250 [-[ 170 [-[ 037 [-[ 01| X [ X |-
LDM-EL-0400 [Motorparameter | LDMO40 | -[ 250 |- 170 [-[ 037 [-[ 01]-[ 1 |-| X |- IDG[-[NNN[-[ EC [-[ NN [-] W01 ].[par
LDM-UL-0400 LDM040 |-[ 250 | -[ 170 |-[ 037 [-[ 01 -] Z [-[ X [-[IDC|-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 . [par
LDM040 |-[ 250 | -[ 170 |-[037 [-[01|-[ 3 [-[ X [-[IDC|-|NNN[-[ EC |- NN [-[ V01| [par
Wotordalen LDM040 |-| 250 || 170 |- 037 | 01 MOT | -[ V01 |. | s
MGT-ES-0100 Achsenbez. LDT010 [-[ 150 ] 250 [ 037 [-J01 [ X[ X |-
LDT-ES-0100 |Motorparameter | LDT010 | -[ 150 |-| 250 [-[ 037 [-[ 01]-[ 1 |-| X |-[IDG[-[NNN[-] EC [-[ NN [-] V01 ].[par
LDT-US-0100 LDT010 |- 150 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-] 2 [-| X |-[ IDG|-|NNN|-[ EC |-| NN |-| w01 ] |par
LDT010 |-[ 150 | -| 250 |-[ 037 |-[01[-[ 3[-[ X [-[IDC|-[NNN[-[ EC [-[ NN [-| V01 ] [par
Wotordalen LDT010 |- 150 |-| 250 |- 037 |-| 01 MOT | -[ V01 |. | s
MGT-ES-0200 Achsenbez. LDT020 | -[ 250 | -] 250 |-[ 037 |- 01 X [ X |-
LDT-ES-0200 [Molorparameler | LDT020 | -| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-| 1|-| X |-| IDC[-|NNN]-] EC [-] NN |-] V01 ] [par
LDT-US-0200 LDT020 | -| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-| 2 |- X |-[ IDCG|-|NNN|-[ EC [-[ NN |-| V01 ] [par
LDT020 |- 250 |-| 250 |- 037 |-| 01]-| 3 |-[ X |-[IDC|-|[NNN|-[ EC |-[ NN |-| W01 . [par
Wotordalen LDT020 | -| 250 |-| 250 |- 037 |-| 01 MOT || V01 |. | s
MGT-ES-0300 Achsenbez. LDT030 [ 350 | -] 250 |-[ 037 |- 01 X [ X |-
LDT-ES-0300 [Motorparameter | LDT030 | -| 350 |-| 250 |-| 037 |-| 01| 1 |- X |-[ IDC|[-[NNN]-] EC [-] NN |-] w01 ].[par
LDT-US-0300 LDT030 |- 350 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-| 2 |-| X |-[ IDCG|-|NNN|-[ EC [-[ NN |-| V01| [par
LDT030 |- 350 |-| 250 |- 037 |-| 01]-| 3 |-[ X |-[IDC|-|[NNN|-[ EC |-[ NN |-| W01 ]. [par
Wiotordaten LDT030 | -[ 350 |-| 250 [-[ 037 [-[ 01 MOT [-[ V01 [, [«s
MGT-EL-0200 Achsenbez. LDT020 [-[ 250 | -] 250 [ 037 [-Jo1]- X [ X |-
LDT-EL-0200 [Motorparameler | LDT020 | -| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01]-| 1|-| X |-| IDC|[-|[NNN]-] EC -] NN |-] W01 ].[par
LDT-UL-0200 LDT020 | -| 250 |-| 250 |- 037 |-| 01]-] 2 |-[ X |-[IDC|-|[NNN|-[ EC [-[ NN |-| w01 ]. [par
LDT020 | -[ 250 |-| 250 [-[ 037 |-[01]-| 3|-[ X |-[IDG|-[NNN|-[ EC [-[ NN |- W01 ]. [par
Wotordaten LDT020 | -[ 250 || 250 [-[ 037 [-[ 01 MOT [-[ V01 |. [«s
MGT-EL-0400 Achsenbez. LDT040 | -[ 250 | -] 250 |-[ 037 |- 01 X || X |-
LDT-EL-0400 |Motorparameter | LDT040 |-| 250 |-| 250 |-[ 037 [-[ 01]-[ 1 |-| X |- IDG[-[NNN[-[ EC [-] NN [-] W01 ].[par
LDT-UL-0400 LDT040 |-[ 250 || 250 [-[ 037 [-[ 01[-| 2 [-[ X [-[IDC[-|[NNN[-[ EC [-[ NN || W01 [par
LDT049 | -[ 250 |- 250 |-[ 037 [-[01[-[ 3 [-[ X [-[1DC|-[NNN[-[ EC [-[ NN [-| W01 ]. [par
Motordaten LDT049 | -| 250 |-| 250 |- 037]-[ 01 MOT [-[ V01 |. [xs
Abb. 15 Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 2 von 3)
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MGT-EL-0600 Achsenbez. LDT060 [-] 350 [-[ 250 [-] 037 [-JO1]-] X [-[ X |-
LDT-EL-0600 |Motorparameter | LDT060 [-[ 350 |- 250 [-[ 037 [-[ 01]-[ 1 [-[ x [-[ IDC]-]NNN]-] EC -] NN |-[vo1].]par
LDT-UL-0600 LDT060 [-[ 350 |-[ 250 [-[ 037 [-[ o1]-[ 2 || X [-| IDE]-[NNN]-[ EC [-[ NN [-[V0o1].par
LDT060 |-] 350 [-[ 250 [-[ 037 [-] 01]-] 3 || X [-| IDC]-[NNN]-[ EC [-[ NN [-[Vv0o1].]par
Motordaten LDT060 [-] 350 [-[ 250 [-[ 037 [-[01]- MOT [-[ vo1 [.[xis
2x MGT-EL-0400 Achsenbez. LDT080 [.] 250 [-] 250 [-J 037 [-Jo1]-] X -[ X [-
LDT-DL-0800 |Moforparameler | LDTO80 |-| 250 | -| 250 |-| 037 |-| 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-]NNN[-] EC |-] NN |-] V01 ].|par
LDT080 |-| 250 |- 250 [-[ 037 [-J01]-[ 2 |-] X [-| IDC]-[NNN]-| EC [-] NN |-[ vo1].]par
LDT080 |-| 250 [-[ 250 [-[ 037 [-J o1]-[ 3 |-| x [-| iDc]-[NNN]-| EC |-[ NN [-[vo1].]par
Motordaten LDT080 |-| 250 | -| 250 |-| 037 |-] 01]- MOT |-| V01 |.|xis
Zx MGT-EL-0600 Achsenbez. LDT120 [-] 250 [-[ 170 [-J o3z -Jo1]-[ X -[ X [-
LDT-DL-1200 |[Motorparameter | LDT120 [-[ 250 [-] 170 [-[ 037 [-J 01]-[ 1 |-[ x [-[ IDC]-JNNN]-] EC T-] NN T-]vo1].]par
LDT120 [-[ 250 [-[ 170 [-[ 037 [-[o1[-[ 2 [-] X [-[ IDE[-[NNN]-[ EC [-[ NN [-[vo1].[par
LDT120 [-] 250 [-[ 170 [-[ 037 [-J o1]-[ 3 -] X [-| IDC]-[NNN]-| EC [-[ NN [-[V01].]par
Motordaten LDT120 [-] 250 |- 170 [-[ 037 [-[ 01]- MOT [ -] Vo1 |. |xis

Abb. 16 Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 3 von 3)

24 01.03/LDx IndraDrive/368249/de



	Inhaltsverzeichnis
	1 Zu dieser Anleitung
	1.1 Zweck/Gültigkeit
	1.2 Mitgeltende Unterlagen
	1.3 Symbole in dieser Anleitung

	2 Grundlegende Sicherheitshinweise
	2.1 Bestimmungsgemäße Verwendung
	2.2 Umgebungs- und Einsatzbedingungen
	2.3 Produktsicherheit
	2.3.1 Schutzeinrichtungen
	2.3.2 Bauliche Veränderungen, An- oder Umbauten

	2.4 Personalqualifikation
	2.5 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

	3 Inbetriebnahme
	3.1 Erforderliche Hilfsmittel
	3.2 Inbetriebnahmearbeiten
	3.2.1  Motorparameter laden
	3.2.2 Feldbus starten
	3.2.3 Betriebsart wählen
	3.2.4 Messsystem prüfen
	Funktion der pneumatischen Haltebremse (optional) prüfen und freischalten
	Anzeige und Skalierung des Messsystems prüfen

	3.2.5 Regelkreisüberwachung
	3.2.6  Antriebsregelgerät IndraDrive am Netz anschließen
	3.2.7 Reglerfreigabe (RF)
	3.2.8 Referenzschalter einstellen
	3.2.9  Absolutmaß setzen
	3.2.10 Antrieb montieren
	3.2.11  Softwareendlage parametrieren
	3.2.12  Lage- und Drehzahlregler parametrieren
	3.2.13  Kommutierungseinstellung (nur bis Firmware 07V06)


	4 Anlagen
	4.1 Anschlussschema IndraDrive
	4.2 Bezeichnungsschlüssel der Dateien für Linearmotoren
	4.3 Übersicht der Motortypen


