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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,

vielen Dank, dass Sie unseren Produkten und unserem Familienunternehmen als flihrendem
Technologieausruster fiir Roboter und Produktionsmaschinen vertrauen.

Unser Team steht Ihnen bei Fragen rund um dieses Produkt und weiteren Losungen jederzeit
zur Verfligung. Fragen Sie uns und fordern Sie uns heraus. Wir 16sen Ihre Aufgabe!

Mit freundlichen GriiRen
Ihr SCHUNK-Team

Customer Management

Tel. +49-7725-9166-0
Fax +49-7725-9166-5055

electronic-solutions@de.schunk.com

@ Betriebsanleitung bitte vollstandig lesen und produktnah aufbewahren.
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Zu dieser Anleitung

1

1.1

1.2

Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung ist Teil der Lineardirektachse und beschreibt die
sichere und sachgemadRe Inbetriebnahme des Linearantriebs mit
Siemens SINAMICS Umrichter.

Darstellung der 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.

A WARNUNG

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod fiihren.

A VORSICHT

Gefahren fiir Personen!
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen flihren.

ACHTUNG

Sachschaden!
Informationen zur Vermeidung von Sachschdden.

Mitgeltende Unterlagen

e Allgemeine Geschdftsbedingungen

e Katalogdatenblatt des gekauften Produkts

e Montage- und Betriebsanleitungen des Linearantriebs

e Hersteller-Handbuch und Referenzen zum Umrichter Sinamics 5120
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2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgemalRe Verwendung

Das Produkt dient ausschlie3lich zum linearen Bewegen von

Nutzlasten in beliebiger Lage, welche bei der Manipulation nicht

personen-, sach- und umweltgefahrdend reagieren.

e Das Produkt darf ausschlieBlich im Rahmen seiner technischen
Daten verwendet werden.

e Das Produkt ist zum Einbau in eine Maschine/Anlage
bestimmt. Die fiir die Maschine/Anlage zutreffenden
Richtlinien missen beachtet und eingehalten werden.

e Das Produkt ist fiir industrielle und industrienahe
Anwendungen bestimmt.

e Zur bestimmungsgemadfRen Verwendung gehort auch das
Einhalten aller Angaben in dieser Anleitung.

2.2 Bauliche Veranderungen
Durchfiihren von baulichen Veranderungen

Durch Umbauten, Verdnderungen und Nacharbeiten, z. B.

zusatzliche Gewinde, Bohrungen, Sicherheitseinrichtungen,

konnen Funktion oder Sicherheit beeintrachtigt oder

Beschdadigungen am Produkt verursacht werden.

e Bauliche Veranderungen nur mit schriftlicher Genehmigung
von SCHUNK durchfiihren.

2.3 Personliche Schutzausriistung
Verwenden von personlicher Schutzausriistung

Personliche Schutzausrustung dient dazu, das Personal vor

Gefahren zu schitzen, die dessen Sicherheit oder Gesundheit bei

der Arbeit beeintrdchtigen konnen.

e Beim Arbeiten an und mit dem Produkt die
Arbeitsschutzbestimmungen beachten und die erforderliche
personliche Schutzausriistung tragen.

e Giiltige Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften
einhalten.

e Bei scharfen Kanten, spitzen Ecken und rauen Oberflachen
Schutzhandschuhe tragen.

e Bei heiRen Oberflachen hitzebestandige Schutzhandschuhe tragen.

e Beim Umgang mit Gefahrstoffen Schutzhandschuhe und
Schutzbrillen tragen.

e Bei bewegten Bauteilen eng anliegende Schutzkleidung und
zusatzlich Haarnetz bei langen Haaren tragen.
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2.4 Personalqualifikation

Elektrofachkraft

Fachpersonal

Unterwiesene Person

Servicepersonal des
Herstellers

Unzureichende Qualifikation des Personals

Wenn nicht ausreichend qualifiziertes Personal Arbeiten an dem
Produkt durchfiihrt, konnen schwere Verletzungen und
erheblicher Sachschaden verursacht werden.

e Alle Arbeiten durch dafiir qualifiziertes Personal durchfiihren
lassen.

e Vor Arbeiten am Produkt muss das Personal die komplette
Anleitung gelesen und verstanden haben.

e Landesspezifische Unfallverhutungsvorschriften und die
allgemeinen Sicherheitshinweise beachten.

Folgende Qualifikationen des Personals sind fiir die
verschiedenen Tatigkeiten am Produkt notwendig:

Die Elektrofachkraft ist aufgrund ihrer fachlichen Ausbildung,
Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, Arbeiten an
elektrischen Anlagen auszufiihren, mogliche Gefahren zu
erkennen und zu vermeiden und kennt die relevanten Normen
und Bestimmungen.

Das Fachpersonal ist aufgrund der fachlichen Ausbildung,
Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die ihm libertragenen
Arbeiten auszufiihren, mogliche Gefahren zu erkennen und zu
vermeiden und kennt die relevanten Normen und
Bestimmungen.

Die unterwiesene Person wurde in einer Unterweisung durch den
Betreiber tiber die ihr libertragenen Aufgaben und moglichen
Gefahren bei unsachgemadf3en Verhalten unterrichtet.

Das Servicepersonal des Herstellers ist aufgrund der fachlichen
Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die ihm
ubertragenen Arbeiten auszufiihren und mogliche Gefahren zu
erkennen und zu vermeiden.
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2.5 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Gefahrliche Bewegungen konnen entstehen, wenn Antriebe
fehlerhaft angesteuert werden. Die Antriebskomponenten
werden so lberwacht, dass eine Fehlfunktion weitestgehend
ausgeschlossen werden kann. Jedoch darf aus Griinden des
Personenschutzes, der Verletzungsgefahr und auch aus Gefahren
von Sachschdden nicht allein darauf vertraut werden. Bis zum
Wirksamwerden eingebauter Uberwachungen ist mit fehlerhaften
Antriebsbewegungen zu rechnen.

Ursachen fiir fehlerhafte Ansteuerungen kdonnen sein:
e Verkabelungs- und Verdrahtungsfehler

¢ Defekte Komponenten

e Softwarefehler

e Bedienungsfehler

e Entfernen von Sicherheitseinrichtungen

e Fehler von Messwert- und Signalgebern

e Eingabe falscher Parameter vor der Inbetriebnahme

Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und
Betriebssicherheit des Umrichters beeintrachtigen.

Die am Einsatzort giiltigen Sicherheits- und
Unfallverhiitungsvorschriften beachten.
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3
3.1

3.2

Funktionsbeschreibung

Achsen

Bei den Achsen handelt es sich um direkt angetriebene
Antriebsmodule. Die Antriebskraft wird ohne mechanische
Ubertragungselemente direkt auf den Schlitten iibertragen.

Die Wicklung (Primarteil) ist in Eisen gebettet und Bestandteil des
Laufers. Die Magnete (Sekundarteil) sind im tragenden Aluprofil
eingearbeitet. Der Polschritt betragt 28,1 mm.

Die Achsen sind mit einem Linear-Messsystem ausgestattet.
Verfligbar sind Achsen mit Inkrementalgeber oder
Absolutwertgeber.

Die Wiederholgenauigkeit der Achse liegt im Bereich 0,01 mm.

Zur Kommutierungsfindung wird das Prinzip der
Sattigungskommutierung eingesetzt.

Die Temperatur des Laufers wird mittels Bimetall-Drilling und
KTY84-130 (in Reihe geschaltet) liberwacht.

SINAMICS S$120

Die Antriebsregler der Gerdtereihe SINAMICS lesen samtliche den
Motor betreffenden Informationen iiber DRIVE-CLIQ, eine
proprietdre, auf Ethernet basierende Schnittstelle ein. Die
Umsetzung der Motorinformationen (MaRsystem,
Motortemperatur) von klassischen Signalen auf DRIVE-CLiQ
geschieht in der Baugruppe SME-120 / SME-125.
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L Inbetriebnahme

4.1 Erforderlich Hilfsmittel

Fiir die Inbetriebnahme eines Antriebs mit SINAIMCIS Umrichter
sind folgende Hilfsmittel bzw. Voraussetzungen erforderlich:

Komplett installierter Antrieb mit SINAMICS -Umrichter
(Anschlussschemen siehe » 5 [ 43]

Firmware SINAMICS min. V4.6

PC/ PG mit PROFIBUS-Schnittstelle

Bedienersoftware STARTER 4.12 auf PC/ PG installiert
PROFIBUS-Verbindungskabel PC/ PG - SINAMICS
QR-Zettel zum Download der Inbetriebnahmesoftware

4.2 Vorbereitungen zur Inbetriebnahme

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!
Das Beriihren von Spannung fiihrenden Teilen kann zum Tod flihren.

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

Samtliche Arbeiten an den Achsen, Antriebsreglern und
Steuerungen durfen grundsatzlich nur im Stillstand, bei
abgeschalteter Maschine durchgefiihrt werden!

Die Antriebsregelgerate der Baureihe SINAMICS $120 durfen in
Verbindung mit dieser Anleitung nur von ausgebildetem
Fachpersonal in Betrieb genommen werden.

Die Software der Antriebsregler SINAMICS $120 ist mit
Schutzeinrichtungen fiir Ihre Sicherheit ausgestattet. Trotzdem
kdnnen von diesen Antriebsgerdten Gefahren ausgehen, wenn
diese von unzureichend eingewiesenem Personal oder fiir nicht
zuldssige Aufgaben eingesetzt werden.

Messkabel sind von Leistungskabeln getrennt zu verlegen.
Montage- und Demontagearbeiten nur in abgekiihltem
Zustand der Achsen durchfiihren.

Bei der Installation und Inbetriebnahme sind die technischen
Daten der Module zu beachten! Diese Informationen sind in
den Bedienungsanleitungen der Achsen enthalten.

Der vertraute Umgang mit SPS-Steuerung und Komponenten
der SINAMICS S$120-Familie sind Voraussetzung flir die
Inbetriebnahme der Achsen.
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ACHTUNG

Schdaden am Fiihrungsschlitten und Fiihrungstrager moglich!

e Auf keinen Fall eine automatische Regelkreiseinstellung fiir
Linearmotoren aktivieren.

1. Verdrahtung:
Umrichter SINAMICS und iibergeordnete Steuerung gemaR den
Anschlussschemen verdrahten, » 5 [ 43].

2. Verbindung zwischen PC und Steuerung herstellen.

3. Software STARTER auf PC starten.

L. PROFIBUS-Adresse einstellen:
Hinter dem unteren, petrolgriinen, abnehmbaren Deckel der
CU320 befindet sich ein PROFIBUS Schalter mit dessen Hilfe die
PROFIBUS Adresse des Antriebsgerdtes eingestellt werden kann.

PROFIBUS Adresse einstellen, z.B. 5 (S1 + S3 = ON)

20 21 22 23 24 25 28

Wertigkeit 12 4 8163264

Beispiel

1 + 4 =5

Beispiel: PROFIBUS Adresse iiber PROFIBUS Schalter auf Control Unit

5. Compact Flash Card:
e Compact Flash Card mit SINAMICS $120 Firmware in die
Control Unit CU320 einstecken.

6. 24V Stromversorgung:
24-V-Stromversorgung einschalten.

7. PC/PG PROFIBUS-Schnittstelle:
Verbindung liber die PROFIBUS Schnittstelle des PC/PG's zur
(U320 mit einem PROFIBUS Kabel herstellen.
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Inbetriebnahme

4.3 Neues Antriebsprojekt erstellen

Das Kapitel beschreibt das Erstellen des Beispielprojektes im
STARTER in 4 Schritten:

* neues Projekt erstellen.

e eine Schnittstelle festlegen.

e Online Verbindung herstellen

e Antriebsgerat mit seinen Komponenten konfigurieren.

4.4 Projekt erstellen

1. Schaltflache STARTER klicken, oder Meniibefehl Start > Sinamic
> STEP 7 > STARTER im Windows Startmenti auswahlen, um das
Inbetriebnahmetool STARTER zu starten.

2. Zur Erstellung eines neuen Projekts, zunachst den
Projektassistent liber das Menii Projekt > Neu mit
Projektassistent aufrufen.

3. Online-Hilfe schlieBen und dem STARTER Projektassistenten folgen.

L l=x

ielsystem _Ansicht Extras Fenster Hife

muw_wsea LR ‘_I_I_I_Iw‘u%\_l_l_l_lﬂ- o =) =TT T

mmmmmmm
eeeeeeeeee

Dricken Sie FL, um Hife 20 erhale OFIEUS) | _rrr -
L. D|e Abblldung zeigt, wie mit der Schaltflache Antriebsgerdte
online suchen eine Online-Verbindung hergestellt werden kann.
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4

Starter - Projektassistent E|

. 2 3 4
Einflikrung Meuss Projekt PGP - Antrighs- £lUzammen-
erztellen Schnittstells gerate fazzung
einztellen einfligen

Legen Sie die Online-erbindung zum Antriebsgerat
fest:

Eingestellle Schnittstele:

‘ CPEE1Z(FROFIBUS)

Andern und testen...

< Zurick Weiter » Abbrechen

Profibusinterface auswdhlen

5.

6.

Im Projektierungsassistent das PROFIBUS-Interface auswdhlen.
= Es ein Projektname und ein Projektpfad angelegt werden.
Auf die Schaltflache Weiter > klicken.

= Im PC/PG wird eine PROFIBUS - Schnittstelle eingerichtet.

Sollte die bendtigte Schnittstelle nicht eingestellt sein, kann
liber die Schaltflache Andern und testen... die gewiinschte
Schnittstelle konfiguriert werden.

Schaltflache Weiter > klicken.
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Starter - Projekiassistent [z|

. 2 3 4
Einflikrung Meuss Projekt PGP - Antrighs- £lUzammen-
erztellen Schnittstells gerate fazzung
einztellen einfligen

Warschau

S120_CU310_DP
5120 _ClU320
Anzicht

aktuahzieren

< Zurick | Weiter » | .-'ll::l::re-:hen|

= Der STARTER zeigt nun die online gefundenen
Profibusmodule und CU Einheiten der Umrichter.

Starter - Projektassistent [g|
1. 2 3 4
Einfiihrung Meues Projekt FG/PC - Antriebs- ELEaMmmer-
erstellen Schrittstelle gerate fazzung
einztellen einfligen

Ez vaurden folgende Einstellungen gewahilt;

- Projektname: Projekt
Speicherort: C:h\SiemenshStepy S Fproj

- Schrittstelle: CPS12(PROFIBLS)

- Aintriebzgerate:;
5120 CUZ10_DP (5120 CUZI0DF | Adrd)
5120 CU320 [5120 CU320 , Ad5)

| Fertigstellen| &bbrechen |

9. Schaltflache Weiter > klicken.

= Es wird eine Zusammenfassung der erreichbaren
Teilnehmer, der Schnittstelle und des Projektpfades
angezeigt.
10. Schaltflache Fertigstellen klicken.
= Das Fenster wird geschlossen.
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Inbetriebnahme

froeklt Bestbeken Zaliysten Anscht Dibas Faumer He

|| Do ] o (o] =] x| =

||l s e

EF] L
e Eiread s et el lgen

=l LU0 e
1 Jla stz0 cumm

|

OO Y s I

[HUarknsoegera ne Selgerat lader

Link s Parameter i s markiaet Sacdl,

PEEI2IPROFTRL

Hauptfenster des STARTER im Offline Modus .
1. Schaltflache Mit Zielsystem verbinden Kklicken.

= Die erreichbaren Teilnehmer werden aufgelistet.

" STARTER .
e

|| O

o o L s P P

Lim|s|e|]

S]]

=y e

%] Sresantnsbeger o) sniigen
5120_CU510 2P
S120_cuen

w

[

Garitn, die b "Hit Zokyenam vebindan” Gaine grhon

- Wicht vom STARTER uberslidze Serite —

ok | abbecen |

rickan 5 F3, U e 2 eehaken,

B | | sl el

CrEstaimRGRIELS

12. Die bendotigten Einzelantriebsgerdte auswahle

13. Schaltflache 0K klicken.
= Vom Offline Modus wird in den Online Modus gewechselt.

16

‘:Iﬂlir-:- Modus

n.
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Inbetriebnahme

[ STARTER MLDGO0
Frogle Baarbalen Jebystem Ansihl Edbia: Ferster dlfe

== 3 1 - R B T A
Lapl][mmf] ]l |
= Bp MDED

) Eelynisaayea enfigen

;i) sL_oLsin_oe
I st o

Ficjsil
G i
5120 CU310_DF Ceniral_Unl 1) Bebi=askerst
£120_CU320. Conted_Urit 110) Betriantbenci!

RN ot koo B O . |

Caucken sie #1, umiifa muehalen, CRESLAFROFIRLS] Online-Madus T e T

= Das Hauptfenster im Online Modus beinhaltet im unteren
Bildschirmdrittel eine Diagnoseliibersicht mit den
Betriebszustanden.

Prophe Bewbelten Telsesom Ankcht Extras Femter HIFS

T

) Eruslertrebsgerat sinfigen
- S120_CUMD_DP
= stzc_cuszn
® | qurnnansche Forfiguration
i ) Uberncht

Gerel | Eeiimbzstand |
£120_CUZ10_DP Cannal Link 110 Benissheanit
L G e ) 110 Betisackareit

[ DR |

Eriicken Sk, um HFe 2 erhaten PERIAPROFIF ) Online Modus e |

14. Im Projektexplorer auf der linken Seite des Bildschirmes
konnen die mit einem Kreuz bezeichneten CU Einheiten
weiter gedffnet werden, so dass weitere Ordner mit Details
sichtbar werden.
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Inbetriebnahme

18

™ STARTER - MRDS4

SIS AT
A

i wird ermitel und e elekliorischen Typenschilder werden
anschiiebend ins PG geladzn Und ersetzen die

= &) RO+
) Einzslantrisbsgert einfiigen

5120_CU310.DP
= 5120_CUszZ0
che Kor

LI

Zustand des Antriebsgerts:

Laufende Akiion,

Dokumentation
L) BIBLICTHEKEN SINAMICS
<) BECBACHTEM

2 m | @&

Prajekt

j

Geral
5120_CU310_DP. Conbral_Unit
5120 CU320 Cortrol_Urit

ler beheben/quitieren

[ . = preem | Toifer K4 I

Drchen sie F1, um Hife zu erhalen, cP5512(PROFIELS) | [Online-Modus [

15. Ordner Automatische Konfiguration wdhlen.

= Es offnet sich ein Fenster, indem die Antriebsgerdte
automatisch konfiguriert werden kdnnen.

= Nach einlesen der Daten in den STARTER werden die
Werkseinstellungen wiederhergestellt.

16. Schaltflache Konfigurieren klicken.
= Ein weiteres Fenster wird gedffnet

Automatische Konfiguration
8 Werkseinstellungen wiederherstellen
Dig erden

ALl
Pri

YWiollen Sie wirklich die Werkzeinstellungen wiederherstellen’?
Buzadrezse und Baudrate werden nicht zurlickgesetzt,

Fi.iI Werk zeinstellungen wiederherstellen

au

Zd W werkseinstellungen inz: ROM sichemn
La 0K |

| F.onfigurieren I Ahbrechen |

17. Schaltflache 0K klicken.
= Die Werkseinstellungen sind wieder hergestellt.
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Automatische Inbetriebnahme

W ahrend der automatizchen [nbetriebnahme wurden Komponenten gefunden, die nicht
eindeutig einem Antriebzobjekt-Typ zugeordnet werden kionnen.
Bitte wahlen Sie fir die K.omponenten den Antriebzobjekt-Typ aus, der angelegt werden zall.

Yarbelequng fur alle Kompanenten:

Servo

Komponente
Artriet 1

Antriek 2

Antriebzobjekt-Typ

Servo

Servo

Identifikation
ﬂ Erkennung Gber LED

ﬂ Erkennung dber LED

Anlegen |

Hilfe |

18. Im Fenster Automatische Inbetriebnahme den Antrieben das
Antriebsobjekt-Typ SERVO zuordnen.

19. Schaltflache Anlegen klicken.

Automatisch konfigurieren

SERYO_0Z2
SERYO_03

| i:.) Automatische Konfiguration beendet
.

Bitte denken Sie daran, zuzatzlich die Projektierung der Motoren an folgenden Antrieben
bzw. der Einzpeisung abzuschlieben:

Gehen Sie dazu offine und durchlaufen Sie den jeweiligen Assiztenten. Falls eine
Einzpeizung varhanden ist, konfigurieren Sie weitere Eigenzchaften [z.B. Metzfilker).

Wiollen Sie OFFLIME gehen [nur mit diesem Antriebzgerat]?

X

COMLINE bleiben

20. Schaltflache OFFLINE gehen klicken.
= Die Verbindung zu den Antriebsregelgeraten wird

beendet.

= Die Automatische Konfiguration wird beendet.

07.00 | SINAMICS | Inbetriebnahmeanleitung | de en | GAS380828
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Inbetriebnahme

20

Offline-Yergleich
Bei folgenden Zielzpztemen wurden Daten geandert;

—!5 5120 CU310_DF

Yor dem Trennen die geanderten

SINAKMICS Daten
I BAM nach BOM kopieren

™ Anderungen ins PG/PC laden

Ok Abbrechen Hilfe

= Nach dem Klicken auf die Schaltflache OFFLINE gehen wird
durch den Offline-Vergleich eine Meldung ausgegeben,
welche anzeigt, bei welchem Zielsystem Daten gedndert
worden sind.

21. Die Daten konnen vom RAM ins ROM kopiert werden, oder
durch Anderungen ins PG/PC laden offline gespeichert
werden. Beides kann aber auch erst am Ende der
Inbetriebnahme durchgefiihrt werden.

22, Schaltflache 0K klicken um das Fensters zu schlieRen.

HEDADO
Froghe Bastetan Tesstan Arsdi Edras Fander HFe

T e e P - T T e e T e e e ] e e

B T

&3P Furktinen
L N\elﬂul'c.sr\\.mee‘\ achungsn

Shis [ ek

Irfemalian s121.r,u3m cu:sn wid hn:I‘sﬂi!d:n..
Irfoemation 5123 UJ?QO U.i:l 1
mesian hmsmwmcusw warde hachgelsden.
1D SERVI_D2 wasds mochgeladan.

CUZE0 SERWT_07 sande ochgeladsn

Irfumaion Folperda Gedts sind ncht crlre karsizlerl: $120_CL3TI_DF.

g mzielavm E L gdxl.ad e PG

Eriicken Sk 1, = Hie 7u erhaken FresiamoeE

= Die Abbildung zeigt das Hauptfenster des STARTER nachdem
die Einstellungen durchgefiihrt worden sind.
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4.5 Parametrieren

MLD600 - [$120_CU320.SERVO_02 - Konfiguration]
£ Projek Bearbsken Ziekystem Ansicht Extras Fenster Hife BEES

MEERE] e =l Rl L o] | Bk | | sl
’Jﬁ B x|

+ ll, 5120_CU310_DP | | Datensstamschalung  Anticbsdatensaiz: DDS 0 DDS Konfguieen .| DDS Hineufigen.. | |
$120_CU320 einblenden
S Belehlsdatensatz: DS 0 £0S Hinzufigen.
Korfiguation | | | Einheiten | Einstelung | Spetiste -Einstelung |
Nare: SERVD_02 Anlibsobiekls Typ: [111SERVD 5
Bnliebscbicktti: 2 Regelungsatt [21]Dreheahiegehng [t Geber
DRIVECLD PROFIdive Telegramm (599 Fisie Telegrammprojeklisrung mit BICD

idule_2 (Leistungstai] SERWD_02 Encoder_8 (Geber 1)

2 Komponertennummer 5 7
G5LAMD0PAND Qs

Geberausertung SM_7
Poner Modue
T SME1Z0
B5L3210-0 SE22:5840
Bestel . 65LADEG 0AADD Sl
2550 Aeft |
T AN K 24
Sehisflen Hife
] N T |
Proiskt
M heldung
5120_CU320: CL0-Sol hgela
§120_CU320; CLOMstT hgeladen
§120_CU320: CU_S_008: Ant 5120_CUI320: CU_S_005 wurde hoshgeladen
5120_CU320: SERVO_02: A 1201 CUZ20: SERVO_02 wurde hochgeladen
120 CU320; SERVD_ 5120_CU320: SERVD_03 wurde hochgeladen.
Folgends Gerie sind i ent. 5120 CU310 D
< I3
] [ Ausgsbe Zietyten [ Ausgabe Ladenins PG
Dricken Sie FL, um Hife 2u erhaten. CPS512(PROFIEU) Offline-Modus ]

1. Durch Anwadhlen des Ordners Antriebe/Servo.../ und des
Unterordner Konfiguration im linken Bildschirmpfad des
jeweiligen SERVO Antriebs werden die einzelnen CU Einheiten
konfiguriert.

2. Die eigentliche Parametrierung wird dann tuber den Button
DDS Konfigurieren ausgewahlt.
= Das neue Fenster fiihrt links an alle SINAMICS Module,

welche an dieser Stelle parametriert werden missen.
Diese werden anschlieRend nacheinander abgearbeitet.

HINWEIS

Die nachfolgenden Einstellungen sind Standardeinstellungen.
Kundenspezifische Losungen konnen andere
Parametereinstellungen bedingen.
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Kontfiguration - $120_CU320 - Regelungsstrukiun

R A-vish: SERVO_02, DDS 0

] Leistungstel

[k atar )

] Motarhaltebremze Funktionzsrmadule

[ Geber [~ Emweiterter Solbuertkanal

[]Prozessdatenaustausc

[ Technologieregl
[(1Zuzammentazsung penlinll E.r...‘_

v

[ Emeiterte Meldungen/Uberwachungen

Regelung
Solhwert . n-/M-Regelung
- ~|
'y
L}
r > Begelungsart:
= == ‘[2‘] ] Drehzahlregelung [mit Geber) LJ

Direhzahlizbwertautbersitung

| ®

[ weier> | ghbrechen| Hilfe ‘

3. Regelungsstruktur wahlen.

4. Im Bereich Funktionsmodule Einfachpositionieren Haken
setzen.

5. Im Dropdown Menu Regelungsart die Regelungsart [21]
Drehzahlregelung (mit Geber) wahlen.

6. Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - $120_CU320 - Leistungsteil
Heielunisstruktur Antieb: SERVO_D2, DDS 0

] Motor K.onfigurieren Sie die Leistungsteil-k.omponente;
]k otorhaltebremee

] Geber K.omponenten Mame: kator Module 2

]t alhaystem

[t echanik Anzchluzzspannung: ] 340 380 - 480 _j

[1Prozessdatenaustausc —

[(Zuzammentazsung Enbwarmungsart: ]Inlerne Luftkiiblung ‘ﬂ

Bauvart; |AI:-F'|:|werh-1 odule Blocksize LI
Auzwahl Leiztungstel:

Bestel-Nr. ] Bemessu... | Be.. = | Ausfibr.. |4
BSLIZ01SET4-10us 1.5 KW 414 ACIAC

P | 3 BSLIA0-15E16-0dmn 2.2 K 594 ALCJAC

- 2= BSLIZ01SETE-0us 22 KW 5A4 ACIAC
BSLIA0-15E17-Phun 3k P A ALCJAC E
BSLIZ01SETF-Tlun  Jhw FAr ACIAC
BSLIA0-15E21 -0 4 | 1024 ALCJAC
BSLIZ01SEX-0us 4l 1024 ACIAC
BSLIA0-15E21 -8B 7.5 K 184 ALCJAC
BSL3Z01SE21-Blus  FHEW 184 ACIAC
BSL3210-15E22-Rmn 171 k! 2hh ACIAC
BSLIZN01SE22-A 0 171 ks 2R A ACAC ¥
< | ¥

cguiick [ weiers | ghbrechen| Hilfe ‘

7. Leistungsteil wdhlen.

8. Im Feld Komponenten Name den Namen des Leistungsteil
eingeben.

9. In den Feldern Anschlussspannung, Entwédrmungsart und
Bauart die entsprechenden Werte des eingesetzten
Leistungsteils eingeben.

= Der Software STARTER bietet eine Auswahl der verfligbaren
Leistungsteilen, welche ausgewahlt werden kdnnen.

10. Verwendetes Leistungsteil aus der Liste Auswahl Leistungsteil
wadhlen.

1. Schalflache Weiter > klicken.
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Kontfiguration - $120_CU320 - Leistungsteil Zusatzdaten

[# Fregelungsstuktur Antrieh: SERVO_02, DDS 0
Leistunisteil
b ator Leistungsteil
Eg-igg:;r?'ualtebremse Bestell-Mr. Codenurnrmer
[MaBsystem B5L3210-15E22-Bdux 5220
[k echanik
[]Prozessdatenaustausc
[(1Zuzammentazsung = |
f¥55
i A
G
v
S b
Fan
j ; Auzwahl der auf daz Leistungstel aufgeszetzten Komponente:

cguiick [ weiers | ghbrechen] Hilfe ]

12. Leistungsteil Zusatzdaten wadhlen.

13. Bei Bedarf, in den Leistungsteilzusatzdaten die bendotigte
ContolUnit CU auswahlen.

14, Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - $120_CU320 - Motor

IR egslungsstiuktur Antrieb: SERYO_02, DDS 0, MDS 0

WL eistungzteil

[wLeiztungstel Zuzatzdal Konfigurieren Sie den kator:
Fotor Mame: lMu:uh:ur_S
[Ikiotorhalkebremze
[1Geber © Maotor mit DRIVE-CLIG-Schnitstelle
DMEIEIS_','StEI'ﬂ :r_- Motar nEL: auslezern

[CItdechanik
[CJProzessdatenaustausc
[(JZuzammenfazzung % Motardaten eingeben

" Standardmotor aus Liste auswahlan

hatortyp: 4] Synchronmator [linear, permanenterreagt]

< Zuriick, | “Weiter » | Abbrechen] Hilfe

15. Motor wadhlen.
16. Im Feld Motor Name, den Motornamen eintragen.
17. Das Optionsfeld Motordaten eingeben anwahlen.

18. Im Dropdownfeld Motortyp, [4] Synchronmotor (linear
permanenterregt) auswahlen.

19, Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - $120_CU320 - Motordaten

[w] A egelunasstruktur
[w]Leiztungztell

vl Leistungsteil Zusatzdat
[w] b citor

[k atorhaltebremsze

[ 1Geber

Ik aleyztam

[k echanik
[IProzessdatenaustauzc
[JZusammenfazsung

Antrieb: SERYD_02, DDS 0, MDS O

botordaten, Synchronmatar [linear; Worlage

f* Dateneingabe nach Datenblatt

" Dateneingabe mit anschlieszender Motoridentifik ation

Parame{l Parametertext [ Wert [Einhe'rtl
p305[0]  Motor-Bemessungsstrom | Beft
.;:.131.1[]:!] .'.M.ét.c'nr-Eéméssungsgéséh\ﬁ}inaigi{eﬁ . |mimin
pIE0]  Motor-Polpaarweite [ lom
pIE[0] Motor-Hraftkonztants [ ikert
p32200]  Motor-Maximalgeschwindiked [+ mimin
p323[0] | Motar-Maximalstrom r |nett
p33600]  Motor-Grenzstrom - | Bt
p3H[0] Motor-Masse T ka

Die Motordaten mizzen vollstandig eingegeben werdenl

v Bafollen Sie optionale Daten eingeben?

Hirweis:
Eine &bwahl der optiohalen bzw. der Erzatzschalthilddaten setzt dieze
urwideruflich zurdick.

Bei Abwahl der Erzatzschaltbilddaten ist eine Motaridentifik.ation

erforderlich. Bei Eingabe der Erzatzzchaltbilddaten ist eine
Matoridentifik.ation optional.

< Zurick | “Weiter > | Abbrechen‘ Hilfe

20. Motordaten wahlen.

= Motordaten fiir die ndchsten Schritte aus der
Inbetriebnahme DVD entnehmen.
Die DVD ist im Lieferumgang der Linearachse enthalten.
In der DVD-0Ordnerstruktur wahlen: Antriebsreglertyp ->
Motorparameter.

= Parameter PDF-Dateien mit dem Explorer o6ffnen.
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LDN-ES-0100 (incremental)
. o I De[signalicnl_ -
PnrametE Parametertext inheil Moto'\:lggﬁjrememssel?cs;cl'gction L]
PI0E0] Metor Bemessungsstrom - E{aa‘tee% Tnztgrt‘;f;gl [ ]
e e | o :
322001 Mator-Maximakses chwindighet \ Maximum motor speed L]
D) o e —p e '
23'41{'01 'maz;;;&wm i Motor moment of inertia L]
Rated motor torque |
Motor voltage constant '

Motor stall current

Motor stall torgue 1
Motor magnetizing current ]
Motor pole position identification current 1
Motor stall torque correction factor a

21. Unter Name in der ersten Spalte sind die Parameter
aufgelistet, welche auch im STARTER verwendet werden.
Den Wert Value aus Spalte 3 entnehmen.

22. Im Konfigurationsfenster, In den weiRen Feldern die
entsprechenden Parameter aus der Parameter PDF-Datei
ibertragen (nicht die Beispielwerte aus der Abbildung oben
verwenden).

23. Uberpriifen, ob die Einheiten (Unit) in der PDF-Datei und im
Konfigurationsfenster identisch sind. Bei Bedarf die Werte auf
die richtige Einheit anpassen.

24, Zusatzlich miissen weitere Motordaten eingegeben werden,
welche ebenfalls in der Parameter PDF-Datei abgelegt sind.
Die Eingabemaske wird aufgerufen, wenn ein Haken bei
Wollen Sie optionale Daten eingeben gesetzt wird.
= Parameter, die in der Parameter PDF-Datei nicht

vorhanden sind, aber beim STARTER eingegeben werden
konnen, missen mit den Vorgabewerten belassen
werden.

25. Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - §120 CU320 - Motordaten Optional

. Regeungsstruktur

Leistungstel
Leistungstel Zusatzdat
otor

Motordaten

[]Erzatzschaltbilddaten
[]Berechnung der Mokar
[ Motohaltebremse

[ Geber

[C]M albzpstern

[ Mecharik,
[Frozessdatenaustausc
[Zuzammenfassung

Antrieb: SERVO_02, DDS 0, MDS 0

Motardaten, Synchronmator (lingar]:
Ei’aramet[ Parametertext

| Wert | Einhei‘t[

Rl skl 5150 i

157
EED
Motor-Stilstandskraft 45180
Motor-Elemessuﬁgsmagnéﬂslerungss{roml’;UUD‘\ et
Motor-Pallageicertifikation Strom 1. Phase (01000 |Aeff

i a] ktuarfakt or 100

|p329a] ion Strom 700

|p34E[0] Feldschwachung |300.0

|p352[0]  Letungswiderstand 000000 |Ohm
|p353[0]  Motor-Yorschattincukdivitat 0000 |mH
|p391[0]  Stromreglerackption Ersstzpurkt KP 1500 | Aeff
f;:;SQQ[D] Stromregleradaption Eiﬁsa{zpﬁnki KP adapAéff
p393[D] S‘ir‘om‘reélé‘r‘ad‘apﬂo‘n'b—\i‘erét'ari{‘u‘ng'Adaﬁii.m.uo %

Die optionalen Maotordaten miiseen nicht vollstdndig eingegeben werdenl

Hirweis: Micht bekannte D aten sind auf ien Defaultwert zu setzen!

Wwiollen Sie alle optionalen Daten zurlicksetzen, so wahlen Sie deren
Eingabe auf der Seite der Matardaten ab

< Zuriick I wheiter > I Abbrechen]

Hilfe

Konfiguration - $120_CU320 - Ersatzschalthilddaten

[Feaclnasstktr Aniieb: SERYO_02, DOS 0, MDS 0
W] Leistungsteil

W] Leistungsteil Zusatzdat
[t otar

] b alordaten

W]t atordaten Optional

Darstellung Ersatzschaltbilddaten: J E il

=

tatordaten, S ynchronmator (Inear]:

Paramel[ Parametertext | Wert .IEinheit[
WIE erechnung der Motor |p350(0]  Matar-Sténdereiderstand ket 048100 | Ohim
Pt otorhalebiemse |0356(0]  |Motor-Standerstrevinduldivitat 310000 mH
[C1Geber
[t absystem
(It echarik

[1Prazessdatenatstause
[(1Zusammentaszung

Die Ersatzschaltbilddaten miizsen vollstindig eingegeben werden!

< Zuriick I deiter > | Ahhrechen]

Hife ]

28

26. Motordaten optional und Ersatzschaltbilddaten wadhlen.

27. Die weiteren Parameter sind gemdlR dem Parameterfile
einzutragen. Parameter, die im Parameterfile nicht
vorhanden sind, aber beim STARTER eingegeben werden
konnen, miissen mit den Vorgabewerten belassen werden.

28. Schalflache Weiter > klicken.
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Kontfiguration - $120_CU320 - Berechnung der Motor-/Reglerdaten

Regelungsstrktur Antrieb: SERVO_02, DDS 0, MDS 0
Leiztungsteil

Leizstungstel Zusatzdal

b obor

katordaten

M atordaten Optional

Erzatzzchaltbilddaten Berechiung der Motor-/Reglerdaten

. .
[ Matorhalebremse ™ Keine Berechnung

1M abaystem {+ Mallstandige Berechnung ohne Ersatzschaltbilddater:
[k echanik

1 Antiebsfunktionen
[]Frozessdatenaustausc
[]Zuzammentazzung

Hirweiz:
Die Grundeinstellung won Strom- und Drebzahlregelung und
. Bearenzungen werden auz den eingegebenen Typenzchild- und
s * | ESB-Daten berechnet. [Die Typenschilddaten miszen vollskandig sein.)

£ Zuriick | Wieiter » | Abbrechen Hilfe

29. Berechnung der Motor/Reglerdaten wadhlen.

30. Optionsfeld vollstdndige Berechnung ohne
Ersatzschaltbilddaten wahlen.
= Eine Berechnung von Grundeinstellungen auf Basis der
bisher eingegebenen Daten wird ausgefiihrt.
31. Schalflache Weiter > klicken.
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Kontfiguration - $120_CU320 - Motorhalte bremse

. Regelungsstrktur Antrieb: SERYO_02, DDS 0
Leiztungsteil

I | | : ;
'I;ie;fg:ngsteﬂ Euisgizas Haltebremse Konfiguration:
katordaten
M atordaten Optional
Erzatzzchaltbilddaten

Berechnuni der bd otor

[ Geter Typ des Bremsmoduls:

[ M abiaystem 101 B rermsenanstausrmg mit Diagnoseausmertunn -
DMechanik 1 1) Drer SanEiederudng mi IagnaEealiE=Weriung J
1 Antiebsfunktionen

[]Frozessdatenaustausc

[]Zuzammentazzung

[0] K.gine Maotarhaltebremse varhanden

[
|

cguiick [ weiers | ghbrechen] Hilfe ]

32. Motorhaltebremse wahlen.

33. Im Dropdownfeld Haltebremse Konfiguration die Option
Motorhaltebremse entsprechend der tatsachlichen
Verwendung einer Bremse und deren Einbindung in den
Regler wahlen.

ACHTUNG

Beschadigung der Achse

Wenn die Achse mit geschlossener Haltebremse betrieben wird
kann die Achse beschadigt werden.
e Die Achse niemals mit geschlossener Haltebremse betreiben.

* Durch entsprechende Ansteuerung und Verdrahtung
gewadhrleisten das Die Achse nicht mit geschossener
Haltebremse betrieben wird.

34, Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - $120_CU320 - Geber

W] R egelungsstiuktur Antneb: SERWO_0Z, DDS 0, MDS 0
W] Leiztungzteil
(L SOt il Wielche Geber mochten Sie venvenden’?
[w#] bd ot
[ atardaten ¥ Geberd [ Geber 3
[w]td otardaten Optional
[WIE rzatzschalthilddatern Geber 1
v E erechnung der kator
[w] k otorhaltebremse Geberauswertung: ]SM_?’ _v_J
Geber Mame: 1Enccu:|er_8
" GebermibDim
[ [Prozeszdatenaustausc y
[CJ2uzammenfazzung I Geb
5
< >
+ Daten eingeben Geberdaten
Gebertyp. | Codenummer | A
F.ein Geber
DRIVE-CLIQ-Geber 4520, Singleturn 202 =
e DRIVE-CLIQ-Geber Ak20, bultiturn 204
.:f' 3 DRIVE-CLIQ-Geber 4524, Singleturn 242
= DRIVE-CLIQ-Geber At24, Multiturn 244
Rezolver 1-Speed 1001
Reszolver 2-Speed 1002
Rezolver 3-Speed 1003
Resolver 4-Speed 1004 w

ik | Weiter > | Abbrechen] Hilie ]

35. Geber wahlen.

36. Die Daten des Geber 1 mussen gemadld der nachfolgenden
Abbildung eingegeben werden und beziehen sich auf die
Wegmesssysteme LE100 (inkrementell) / MSAT11C (SSI) / MSA111C-
DQ (DRIVE-CLiQ). Die Geberdaten werden iiber das Optionfeld
Daten eingeben und den Button Geberdaten erfasst.

HINWEIS

Bei MSA111C-DQ-Geber wird die Konfiguration automatisch
eingetragen (Variante Cin der folgenden Abbildung). Es sind
keine Eingaben notwendig und es kann mit dem Button Weiter
zum ndchsten Schritt navigiert werden.
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Inbetriebnahme

A

Geberdaten

#dgemein | 0eiai |

Geberauswariung
| SMET20

abstand

~Sync}

Grobsynchronisation

Feinsynchranisation

& keine £ Nullmarken

Pollageidentifikationsverfahren:

Sitiigungsbasiet 1. hamanische ¥

Abbrechen

Hife

B

#ligemein | Detais |

CERIEE S .

Abbrechen

Hilfe

C

Konfiguration - 5120 CU320_2_DP - Geber

Antieb: SERVO_02, DDS 0. MDS 0

Gebertyp
satzdal
Gitterteilung: 1000000 nm el o ‘Welche Geber mochten Sie verwenden?
& finear v Matardaten
= = ¥ Gebe
. e Aotord: W Geber 1 ™ Geber2 ™ Geber3
inksementel Sinus Cosinus v Konfigurations [ mefvere Nulmaken | Rieferenzmarken- 20 mm | Eehanl

Geberauswertung: |DHIVE LLi-Encoder_3

=

Geber Mame: |Em:uderj
" Geber mit DRIVE-CLIO-Schnittstelle

[ Geber neu auslssen

Uber Bestel-Nr

" Daten eingeben

Geberdaten

\ Codenummer

Details

I Gebemn - 551 Protokol
Code: & Giray " Bindr 1[2[ [MsB___ LsB]
& lnsar Y ! UHEN T SENEEE < Zuriick I Weiter > l Abbrechen | Hilfe I
S Posifonslinge inBit: [ 24
esssystem: 5
- Aufigeung pro Bit 1000 Bits vor Positon: 0
absolut 551-Protokoll & sindco_» 8 i)
Bits nach Position: 2
g;t;:?werm"g Baudiate: 00 kHz
Bit-Positior: Logikzustand
v Warnung Bit 25 @ highaktiv " low aktiv
¥ Fehler-Bit 24 & high aktiy  © low aktiv
[ Parity-Bit: 0 € ungerade. % gerade
Manaflopzeit: 30 ws
[ Doppelibetragung
Fillits 0
InkrementalspLren
Gitterteiung: 1000000 nm

A - LE100 (inkrementell), B~ MSAT11C (SS1), C- MSA111C-DQ (DRIVE-CLiQ)
37. Geberdaten eingeben:
Alternativ sind drei Varianten der Geberdateneinstellung in
Abhdngigkeit der Hardwareausfiihrung maglich.
Es gibt Inkrementelle Systeme und Absolute Wegmesssysteme.

38. Schalflache Weiter > klicken.
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Kontfiguration - $120_CU320 - MaBsystem

Reqelungsstrktur Antrieb: SERYO_02, DDS 0

Leiztungsteil

Leizstungstel Zusatzdal

b obor

Matardaten Gebersystem fur die Lageregelung
M atordaten Optional
Erzatzzchaltbilddaten
Berechrnung der baotor
M atorhaltebremse
[5eber

| |

[k echanik
[C1Antiebsfunktionen
[]FProzessdatenaustausc
[]Zuzammentazzung

[Diie Awuiswahl des Geberzspstems fur die Lageregelung und
Lageauflosung [Getriebe et | ist
antriebsdatensatzabhangig [ODS).

[
|

cguiick [ weiers | ghbrechen] Hilfe ]

39. MaRsystem wadhlen.

L0. Zur Definition des Gebersystems fiir die Lageregelung ist der
Geber einzustellen, welcher zuvor als Geber1 definiert worden
ist. In der Regel bleibt die Voreinstellung erhalten.

L1, Schalflache Weiter > klicken.
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Kontiguration - $120_CU320 - Mechanik

IR egelungzstrukiur Antrieb: SERVO_0Z, DDS 0

W Leiztungstel -

[Leistungstel Zusatzdat  pyer | ageregelung ist folgender Geber zugeordnet: Encader 8
[w] i otor

Wk atordaten

[ tatordaten Optional )

WIE rzatzschalthilddaten LU pro 10mm (G eberauflosung]

[w|E erechinung der bMotar- onaan LU

[t otorhalkebremse
[l Geber Gitterteiliry

5}
[w] bl alzpztem P e
I 100 o
DPIDZESSdatEnaUStaUSC ) . [RRIRRRIRRRRIRRInN] AR IR INRRIRRRINN]
[JZuzammenfazsung Feinaufldsung

2048

[ iR LY pro 10mm

< R [Lagesoll-fistwertauflazung)

Modulokomekbur akbvieren

[

Lageistwert/-zallwert fangt wieder beil LI annach | 360000 LU

Lageverfolgung Lastgetriebe

T aktiviess

Wirtuelle Multitumaufiosung: ]

Taleranzfenster: Jmon

zuiick [ weiers | .&bbrechenJ Hilte ]

42. Mechanik wahlen.

43, Zur Normierung der Achse, muss die Geberauflosung
eingestellt werden.
Beim Einsatz unserer Wegmesssysteme, kann der in der
Abbildung eingetragene Wert fiir die Linearunits (LU) pro
10mm eingeben werden.
Andere Wegmesssysteme konnen eine andere Normierung
bedingen.

L4, Lage-istert /-sollwert eingeben, bei dem dieser wieder den
Wert 0 hat.
In der Regel sollte dieser Wert so hoch sein, dass er nicht
erreicht wird.

L5, Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - $120_CU320 - Prozessdatenaustausch {Antrieb)

vl B egelungzstrukiur Antrieb: SEHVD_DZ DDs 0

vl Leistungsteil

W] Leistungsteil Zusatzdat . - )

M atar ‘W ahlen Sie den PROF|drive-T elegrammtyp aus:
[w]td atardaten

[w] bd obordaten Optional
[w]Erzatzzchaltbilddaten
[w]Eerechnung der Motor-
[w]td otarhalkebremse

[999] Freie T elegrammprojektierung mit BICO

[w] G eber Lange worte|
[l alsystem Eingangsdaten,lstwerte: 0
[w] b echanik
[ JZusammentassung Auzgangzdaten/Sollwerte: 0
Hirweize:

1. Die PROF|dnve-Prozessdaten werden entzprechend dem
gewahlten Telegrammtyp auf BiCo-Farameter verzchaltet, Diese
BiCo-Parameter konnen nicht nachtraglich verandert werden.

2. Dieze Daten betreffen das Interface 1 gemal den Einstellungen
an der Regelungsbaugruppe.

£ Zurtick | Wwigiter » | .ﬁ.bbrechen] Hilfe

L6. Prozessdatenaustausch wahlen.

47. In Abhdngigkeit der Anlagenkommunikation den
Telegrammtyp des PROFIdrive Telegramms auswahlen.

48. Eingangsdaten/Istwerte eingeben.
49. Ausgangsdaten/Sollwerte eingeben.
50. Schalflache Weiter > klicken.
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Kontfiguration - $120_CU320 - Zusammenfassung

Reqelungsstrktur
Leiztungsteil
Leizstungstel Zusatzdal
b obor

katordaten

M atordaten Optional
Erzatzzchaltbilddaten
Berechrnung der baotor
Matorhaltebremse
Geber

kd alapztem

b echanik

v Antriebsfunktionen
Frozeszdatenaustausc

Folgende Daten des Antriebs sind eingegeben:

Regelungzstruktur;
Regelunagzart; [21] Drehzahiregelung [mit Geber)
Funktionzsmodule: Einfachpositionierer
Leiztungsteil:
K.omponenten Mame: Motor_Module_ 2
Komponenten Typ: AC-Power Module
Bestell-Mr.: B5L3210-15E22-Bdxx
Bemeszungzleiztung: 17 ki
Bemessungsstrom: 25 &
Leiztungsteil Zusatzdaten:
K.ein Filter/Dirozzel
Adapterbauguppe: CUA
b otar:
M otor Mame: Maotaor 3
tator Typ: [2] Synchronmaotar [ linear, permanentenegt]
Motordaten:
p305[0]: Motar-Bemessungzstram 980 Aeff
p311[0]: Motar-Bemeszsungzaeschwindigkeit 150.0 mdmin
pa14[0]: Motar-Polpaanseibe 2810 mm
p31E[0]: Motor-Kraftkongtante 4710 M A eff
p322[0]: Motar-Marimalgeschwindigkeit 300.0 m/min
p323[0]: Motar-Marimalztrom 38,20 Aeff
p338[0]: Motor-Grenzztrom 38, 20 Aeff
p341[0]: Motor-ktazee 11.2300000 kgré
M atordaten Optional:
p312[0]: Motor-Bemessungskraft 46760 M
p317[0): Motar-Spannungzkonstante 15,7 Yeff ¢/m
p318[0]: Motar-Stillstandzstrom 9.80 Aeft
p313[0]: Motar-Stillstandzkraft 46760 M
p320[0]%:

4 |

Mu:utu:ur-Bemessungsmagnetisierungsstru:um.-"-kurzschlussqum 0.001

~
b,
A
Text in 2wizchenablage kopieren |
Abbrechen | Hiffe

£ Zurick

51. Zusammenfassung wdhlen.

= Es wird eine Zusammenfassung der Eingabedaten angezeigt,

welche lber eine Exportfunktion gespeichert werden kann.
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Zusatzlich missen noch in der Expertenliste weitere Parameter
zur Temperaturiiberwachung eingestellt werden:

1. Auf dem Projektexplorer unter ANTRIEB, SERVO.. wdhlen und
mit der rechten Maustaste das Untermenii zu offnen.

2. |Im Unterment EXPERTE und EXPERTENLISTE wahlen.

|Parameter D L' Ll Parametertext Online-Wert Antrieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffe Minimum Maximum
pE00[0] M Motortemperatursensor fir Uberwachung Temperatursensor iber Geber 1 (1) v | Betrieb 2
pE01[0] M Motortemperatursensor Sensortyp Auswertung Uber mehrere Temperatur | Betrieb 2
603 Cl: Motortemperatur Signalcquelie 0% | Betriebshereit 2
pE04[0] M Matoribertemperatur Warnschwelle a5 “C Betrieh 2 0 200
pE0S[0] M Motoribertemperatur Storschwelle a0 L Betriet 2 0 200
pE06[0] M Maotoribertemperatur Zeitstufe 5 8 Betriet 2 0 600
pEOT(0) M Temperatursensorfehler Zeitstufe 0100 8 Betriek 2 1] s00
pB16[0] M MotorCbertemperatur Warnschwelle 1 195.0 *C Betrieb 2 0 200
pB20[0] M Thermische Adaption Sténder- und Laufer Widersténde an gemessene Standerwi v | Betrieb 2
PE25[0] M Moator Ungebungstemperatur 20 *C Betrieb 3 -40 a0
PE40[0] D Stromgrenze £.90 Aaff Betriek 2 (1] 10000
pE42[0] D Geberloser Betrieb Stromreduktion 100.00 % Betrieb 1 (1] 100
n643(0] M Uberspannungsschutz bei Synchronmoto Keine MaEnahme (0) Rd| Betriehsberst 3
Parameter D LI LlPerummneM Online-‘Wert Andrieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffe Mi
r3966 Parameter Anzahl 1371 13
r3996 | | Parameterschreiben Sperre Status it | i
pdB00[0]  E Motortemperatursensor 1 Sensortyp Kein Sensor verflgbar (0) | Betriety 2
EH-E]'I[U! i E | _Mdﬂﬂﬂmﬁ?ﬂiwmw 2 Smsa‘typ KTYE4 (20) :j Bea‘.rwb 2
pas02(0] E Motortemperatursensor 3 Sensortyp Hein Sensor verfugbar (Bj :j Betrich 2
pﬂﬂ]:’j{ﬂ] - E _Mn&m‘tmlwatwsmwﬂ Smstn‘typ' 'Kem Sensor verfugbar [Dj :i Betrieh 2
r462000] .| Motor Tempersturen SME, SME Temperatu 200 T - 3
r4620[1] ‘Motor Temperaturen SWE, SME Temperatu 22 I*c 3
r4620[2] Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 & 3
rd4620[3] Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 [=c 3
r&ES0[0] + | F2PIDempfangenWort,PZD1 OH | 3
7 [IF2 PZD senden Worl, PZD1 0% i Betrich 3
r8g53(0] + |+ |2 Dmgrms\e PID senum PID 1 0H - 3

1 SINAMICS 5120 CU320 (g Antiieb_] |Eutm'tr01_ljm‘li [lls SINAMICS_S120_CU320 |

3. Zur Temperaturiiberwachung des Motors beim Verwenden
einer SME-Box (fiir Inkrementalgeber LE100 und Absolutgeber
SSI MSAN1C) die Parameter p600, p601, p604, p605, p606
sowie p4601 wie folgt einstellen:
p600 = Temperatursensor iiber Geber 1 (1)
p601 = Auswertung iiber mehrere Temperaturkanale (10)

p604 = 85 °C
p605 =90 °C
p606 =55
p611 =30s
p612.0 =1
p615 = 90 °C

p4601[0] = KTY8L (20)
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Inbetriebnahme

[ Param... |Date| Parametertext IDnhuwsrl SERVIO_02 |Einheit | Anderbar in |Zugriffsstufe Minimum |Maximum
Alle lla=]ae | Ale ¥ Ale >l Ale lale =laie =
282 [pBOBIO] M |Maloremperatursensor fur Uberwachung 1] Te UrSensor u... Betrieb 2
284 || | |M  |Notortemperatursensor Sensortyp |[2] KTY 84 Betrieb -
285 Cr Motortempearatur Signalquels | 0 Betrigbeberstt |2
285/p604[0]  |M  |Mot_temp_mod 2 Sensor Warnschwelle |85.0 ’C Betrieb 2 0 200
287 |pBOS[0]  |M  |Mot_temp_med 12 Sensor Schwele und Temperaturwert %00 T Betrieb P ] 240
288 (M |Mot_temp_mod 2. Sensor Zedstufe 1240.000 s Betrieb 2 0 600
285 | pBl . |M  |Temperaturzen=zorfehler Zeitztufe {0.100 3 Betrieh 2 0 600
290 Ct Motortemperatur Signak 2, Motc 1 | 0 Betrigbsberet |2
T |t Wotortemperstur Signaluele 3, Motortemperaturkanal | I 0 Betriebsberet |2
292 o ubertem Reakio E keine ... Betriebsberet 2
203[pBN[0]  [M |Rt-Motormodell Zekonstante thermisch |30 5 Betrieb 3 0 20000
254 - (W |Mot_temp_mod Akiivi 1H Betrieb 2
295 p M |ot_temp_mod 1/3 atur 20 ‘c Betrieb 2 -40 100
| 296[p W |Thermische Widerstandsadaption Reduldionsfaktor |30 % Betrieb 3 0 100
297 |pk 3 W |Mot_temp_mod 1 (2t) Storschwele l30.0 Te Betricb 2 ] 220
288 ] u ‘Warnschwelle 1 1950 ‘C Betrieb 2 0 200
2599 I |[Thermische Adaption Stander- und Liuferwiderstand [2] Widerstande an gem... Betrieb 2
300 M |Motor Te Offset FT100 10.0 K Betrieb 3 -100 100
301 [p82S[0) (M |Motor Umgebungstemperatur wihrend der Inbetriebnahme 20 B Beirieb 3 -40 &0
302 7 M |Motor Ubertemperatur Stinderwickiung 180 K Betrieb 2 15 200
3103|r632i0] W [Wol_temp_mod Standerwicklungstemperatur 527 C 2
304 [pB40[] N[0 [Stromgrenze - 7.50 Aeff | Betrieb 2 0 10000
305 : D Betrieb Stromreduktion 1100.00 % Betrieb 1 0 100
306 pbd M |Ober bei Synchronmoteren [0] Keine Malnahme Betriebsbereit |3
307 o N IMotor Betriebsstunden aktued ] h Betriebsberes |3 o 42949672...
L. Zur Temperaturiiberwachung des Motors (direkt DRIVE-CLiQ
MSA111C-DQ) die Parameter p600, p601, p604, p605 und p606
wie folgt einstellen:
p600 = Temperatursensor iiber Geber 1 (1)
p601 = KTY84 (2)
p60L4 = 85 °(
p605 = 90 °C
p606 =55
p611 =30s
p612.0 =1
p615 = 90 °C
STARTER - DriveCli 1100 - [Antriebsgeraet_1.5 =g
[E) Projekt Bearbeiten Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe [=[=] o

-2} DriveCliq LDN-ES-0100
.. Einzelantriebsgerat einfiigen

| Sl = clcle) -] ¥

|| a0 | 2|l | |l |29

EI

EIEE]

ﬁl

| El > Ll |me|e] ]

0 |B{Es/] | [Soonemasoen <] 8] V|ED]| +=[rosaceamar ]| \

jste |

Expenteni
i A”t’_‘e“g_e'“u |@Paramet... MEinhei{ Anderbar in | Zugriffsstufe | Mini i -
> Ubersicht Al Al x| Alle ~[[ale  ¥]Ale =]/ale ~[[ e =]lale |
B2 Kommunikation 562 | r1935[01 a-Induktivitét Kentifikationsstrom Messpunkt 1 0.00000 Actt 3
E- > Topologie 563|r1936 ' ftat identifiziert 0.00000 mH 3
[ CUS 126 534 @ 11937(0] identifiziert 0.00000 NiAef? 3
-] Einspeisungen 5851938 igentifiziert 0.00000 Veff sim 3
£ Ein-/Ausgabe-Kompanenten 58511939 R dentifiziert 0.00000 mH 3
0] Geber 58711947 Lastwinkel optimal identifiziert 0.00000 c 3
50 Antricbe 58811948 dentifiziert 0.000 Aeft 3
. - 589 | @ r1950[0] 0.000 v 3
-] Antrieb einfigen 590 | @ r1951[0] Stromwerte 0.000 A 3
B f SERVO_02 591 | p1952[0]) M |Bewegende Messung Hoch-/Riicklaufzeit 100 B Betriebsbereit |2 ] EEEEE
®) DCC-Plan einfugen 592|@p1958[0] |M  |Bewegende Messung Konfiguration 4204 Betriebsbersit |3
> Konfiguration 593 |p1980 egende Messung Auswanl @] en Betricbsberait |2
..> Expertenliste 5941959 Tréige Masse dentifiziert 0.00000 kg 3 o
.38 Drive Navigator 595 | @ r1973[0] Geber Strichzahl entifiziert, Rotatorischer Motor 0 3
S Steverlogik 596 |p1930[0] W_|PolD Verfahren [1] St jert 1K Betrich 3
% Technologie 597 |p1981[0] W__|PolD Weg maximal 30 g Betriet 3 0 180
508 | p1282[0) W |PolD Anwahl [0] Pollageidentifikatio. Betricbsberait |3
- Steuerung/Regelung S99 |p1982 PolD Test O Betried 3 0 1
- Funktionen 800 r1984 PolD Winkeidifferenz 17884 : 3
» Meldungen und Uberwachu 601|r1985 PollD Sattigungskurve 3 Acff 3
3 Inbetriebnahme 8602|1986 PollD Sattigungskurve 2 4 3
% Kommunikation 8031987 PolD Triggerkurve 0 % 3
- Diagnose 604 |p1980 ermittein 0 Betriet 3 0 1
121 Dokumentation 05 p1281[0] W Kommutier rekiur 0 = Betricbsberait |3 180 180
06 CO/BO: PollD Diagnose 1FO0H 3
3 BIBLIOTHEKEN SINAMICS W_[FoiD t Strom 168 Aeft | Betred 3 0 20000
{33 BEOBACHTEN W_|PoiD 1 100 ms. Betrich 3 0 2500
W_[PoiD 1 Verstarkung 3531128 Nsim_|Betried 3 0 989998
W_|PoiD 1 27 ms. Betrich 3 0 500
611 |p1997[0] W__|PoiD 1 0.0 ms Betriet 3 0 50
612 p2000 150.00 mmin__|Betricbsberait |2 08 500 i
ol = I I = aan e % = e
Projekt E SERWD_02 |
Andert den Namen des markierten Ohjektes, Intel(R) 82579LM Gigabit Network Connectic (I TRr T | (NuM [ /J

38

5. Bei absoluten Messsystemen (MSAN1C [SSI] & MSAN11C-DQ [Drive-

CLiQ]) ist es wichtig den Parameter P1982 auf [0] zu setzen.
Bei inkrementellen Messsystemen (LE100) ist der Parameter
P1982 auf [1] zu setzen.

Bei beiden Messsystemen, Parameter P1980 auf [1] und
Parameter P1981 auf [30] setzen.
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Inbetriebnahme

Pa BN R U 7Bl Einheit |Anderbar in |Zugriffsstufe |Minimum |Maximum
Alle e Ale > Ale || ade ~llae =] -
Stromsollwertfiter 2 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfiter 2 Zahler-Dampfung 0.700 Betrieb =] 0 10
Stromsollwertfiter 3 Typ [1] PT2-Tiefpass Betrieb 3

Stromsollwertfiter 3 Nenner-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb =) 0.5 16000
Stromsollwertfiter 3 Nenner-Dampfung 0.700 Betrieb &l 0.001 10
Stromsollwertfiter 3 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfitter 3 Zahler-Ddmpfung 0.700 Betrieb 3 1] 10
Stromsollwertfitter 4 Typ [1] PT2-Tiefpass Betrieb 3

Stromsollwertfitter 4 Nenner-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfitter 4 Nenner-Ddmpfung 0.700 Betrieb 3 0.001 10
Stromsollwertfitter 4 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 2 0.5 16000
Stromsollwertfitter 4 Zahler-Dampfung 0.700 Betrieb 3 0 10
Filter Datendbernahme R Betried 3 ] 1
Stromregler Referenzmodell Totzeit 1.0 Betrieb 3 ] 1
Stromregler P-Verstarkung 125.000 ViA Betrieb 3 0 100000
Stri gl i 5.00 ms Betrieb 3 0 1000
CO: Langsspannungssollwert 0.0 Veff 3

CO: Querspannungssoliwert 0.0 Veff 5

Motormodell Umschaltgeschwindigkeit geberioser Betrieb . i Betrieb 3

Motormodel Umsch indigkeit Hysterese 5.0 % Betrieb 3 0 90
Motormodell Flusswinkeldifferenz 10.10 : 3

Motormodell Adaptionen Konfiguration 20H Betrieb 3

Pulsfrequenz Sollwert 4.000 kHz Betrieb 2 1 32
Modulator Konfiguration 2H Betriebsbereit |3

6. Bei dynamischen Antrieben von SCHUNK, muss das
Motormodell unter p1752 deaktiviert werden. Daher muss der
Parameter auf 360 m/min eingestellt werden.

[E Projekt Bearbeiten Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe []=]]

Y TR e e L e R e e e e e e I T = R T [

92 DriveCliq LON-£5-0100 B || B ‘ Suchtexteingeben - ﬂl ‘ e ‘ hlhaxadsamal - EI ‘ ‘
%] Einzelantriebsgerst einfigen Evperteniite |
i A”t’_‘e“g_e'“u |@Paramet... MEinhei{ Anderbar in | Zugriffsstufe | Mini i -
> Ubersicht Al Al x| Alle ~[[ale  ¥]Ale =]/ale ~[[ e =]lale |
B2 Kommunikation 562 | r1935[01 a-Induktivitét Kentifikationsstrom Messpunkt 1 0.00000 Actt 3
B > Topologie 58311936 ' ftat identifiziert 0.00000 mH 3
[ CUS 126 534 @ 11937(0] identifiziert 0.00000 NiAef? 3
-] Einspeisungen 5851938 igentifiziert 0.00000 Veff sim 3
£ Ein-/Ausgabe-Komponenten 58511939 R dentifiziert 0.00000 mH 3
.01 Geber 587r1947 Lastwinkel optimal identifiziert 0.00000 c 3
50 Antricbe 58811948 dentifiziert 0.000 Aeft 3
. - 1950001 i 0.000 v 3
-] Antrieb einfigen 590 | @ r1951[0] Stromwerte 0.000 A 3
B f SERVO_02 591 | p1952[0]) M |Bewegende Messung Hoch-/Riicklaufzeit 100 B Betriebsbereit |2 ] EEEEE
®) DCC-Plan einfugen 592|@p1958[0] |M  |Bewegende Messung Konfiguration 4204 Betriebsbersit |3
> Konfiguration 593 |p1980 egende Messung Auswanl @] en Betricbsberait |2
..> Expertenliste 5941959 Tréige Masse dentifiziert 0.00000 kg 3 o
.38 Drive Navigator 595 | @ r1973[0] Geber Strichzahl entifiziert, Rotatorischer Motor 0 3
S Steverlogik 596 |p1930[0] W_|PolD Verfahren [1] St jert 1K Betrich 3
597 |p1981[0] W |PolD Weg maximal 30 c Betried 3 0 180
» Technelogie o e =
pi%E2(0]  |M_|PolD Anwani [0] Pollageidentifikatio. 3
- Steuerung/Regelung S99 |p1982 PolD Test O Betried 3 0 1
- Funktionen 800 r1984 PolD Winkeidifferenz 17884 : 3
» Meldungen und Uberwachu 601|r1985 PollD Sattigungskurve 3 Acff 3
3 Inbetriebnahme 8602|1986 PollD Sattigungskurve 2 4 3
% Kommunikation 8031987 PolD Triggerkurve 0 % 3
- Diagnose 604 |p1980 ermittein 0 Betriet 3 0 1
121 Dokumentation :g: p19:1;g;] W = Kommutier rekiur ?FWH = Betricbsberait : 180 180
Er : Pol iagnose
3 BIBLIOTHEKEN SINAMICS 607 |p1883(0] W_[FoiD t Strom 168 Aeft | Betred 3 0 20000
{30 BEOBACHTEN 608 p1994[0] W_[PolD 1 100 ms. Betrich 3 0 2500
608 p1885[0] W_[FoiD { Verstarkung 3531128 Nsim __|Betrieb 3 0 959999
10 p1386[] W_|PoiD 1 27 ms. Betrich 3 0 500
611 |p1997[0] W__|PoiD 1 0.0 ms Betriet 3 0 50
612 p2000 150.00 mmin__|Betricbsberait |2 08 500 i
ol o I I = aan e % = e
ikt | B sERvoee |
Andert den Namen des markierten Ohjektes, Intel(R) 82579LM Gigabit Network Connectic (I TRr T | (NuM [ /J

7. Wird ein absolutes Messsystem das erste Mal betrieben oder
getauscht (z.B. wegen eines Defekts des alten Messsystems),
wird normalerweise der Kommutierungsoffset automatisch
ermittelt.

Vor dem ersten Einschalten liberpriifen ob der Parameter
P1990 auf [1] eingestellt ist. Falls das nicht der Fall ist, den
Parameterwert manuell auf [1] einstellen.
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Inbetriebnahme

4.6 Absolutposition setzen (MSAT11C & DQ Messsystem)

Bearbeiten Zielsystem  Ansicht Extras Fenster Hilfe

Bl

| D@ e &) =] <] e |/ X% |7 8]t | o] da] a3

-89 MSAL1IC
® Einzelantriebsgerat einfugen
s Antriebsgeraet 1
> Ubersicht
» Kornmunikation
3 Topologie
B cusize
1] Einspeisungen
{7 Ein-/Ausgabe-Komponenten
{1 Geber
7 Antriebe
] Antrieb einfugen
B

{1 Dokumentation
{1 BIBLIOTHEKEN SINAMICS
(] BEGBACHTEN

SERVO_02
#) DCC-Plan einfagen
> Konfiguration
> Bipereniiste
H Drive Navigator
> Steuerlogik
» Technologie
% Einfachpositionierer
L) Begrenzung
) Tippen
i) Referenzieren
> Verfahrsitze
L) Sollwertdirektvorgab-
» Lageregelung
3 Steuerung/Regelung
» Funktionen
% Meldungen und Uberwachu
» Inbetriebnahme
> Kommunikation

% Diegnose

K

 Digiale Signale £ Analoge Signale

Peferenzieren Start
0jo

Rleferenzpunk setzen
Ojo

Referenzieityp Anwizhl
pm 1

Referenzpunkiahrt Referenznocken
0jo

Referenzpunktishrt Umkehmasken Minus

o
o
-
o

Referenziersn

‘ 400000 s

I
Referenzpunkifaht Umkehmocken Flus

pu| ]

00O

Passiv

EPOS Tippen
Referenzieren
Vettahisitze

Ml

Nachfiinbetrieb aktiv

Sollwert steht
Achse faht vorvviits

Achse Fai riclkewits
Referenzpunkt gesetzt

Ruckbegrenzung aktiv
Referenzpunkifaht akliv
schse beschleuriot

Achse verzigett

STOP-Nocken Plus akliv

]

Geschwindigkeitsbegrenzung aktiv

—(O-{n2551. B LR Weldung Solwert ster [

.|
|
D
=]

Iv_ist| < eschwindigkeitsschwelyvert 3

(O o2508(0] BI: LR Refereramarkensu [

B
B
|
D!

STOP-Nocken Minus skiiv

BEEE [ o oe[T o s

Projekt

@ SERVO_Q2 |

1.

Schaltflache in der Mitte des Fensters klicken.

Y Msattic

1 Einzelantriebsgerst einfagen

e

 Antrebsgeract 1
> Obersicht
» Kommunikation
> Topologie
B cusis
3 Einspeisungen
3 Ein-/Ausgabe-Komponenten
] Geber
2] Antriebe
) Antrich einfigen

[ 206 ] 2] | e ] s |

|8 | x| EEE |

SERV0.02
#) DCC-Plan einfigen
> Kenfiguration
> Expertenliste
3 Drive Navigator
> Steuerlogik
» Technologie
& Einfachpositionierer
> Begrenzung
> Tippen
> Referenzieren
> Verfahrsatze
> Sollwertdirektvorgab
> Lageregelung
» Steuerung/Regelung
» Funktionen
3 Meldungen und Uberwachu
 Inbetriebnahme.
> Kommunikation

{21 Dokumentation
{2 BIBLIOTHEKEN SINAMICS
{1 BEOBACHTEN

3 Diagnose

& Digiale Sigrale

e e e Rz

€ Analoge Signale

Referenzieren Start

0
& (9}

0

Absolutwertistage duchiihren

Zustand Absalutvetistage:

Absoliwertgeber st stiet

Referenzpurktoordnate

o — S T Nachubetich akiv 7
Referenzpunk! setzen I@ —@ =]
D — s AT )

Projekt

& sewvo0z |

2. Schaltflache Absolutwertjustage durchfiihren klicken.

= Im Feld Referenzpunkt-Koordinate wird 0 angezeigt.
3. Schaltflache Schliefien klicken.
= Nach Abschluss des Vorganges, ist das System justiert.
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Inbetriebnahme

4.7 Steuern der Achse im Tippbetrieb
1. Projekt auf dem Computer abspeichern.
2. STARTER offnen

3. Schaltflache Mit Zielsystem verbinden klicken, um in den
Onlinemoduls zu wechseln.

STARTER - MLD100 =

Frojekt  Bearbsiten  Ziskystem  Ansicht  Extras Fenster  Hife
IRMEECTE R EE RS ] | (| || [P % | 4 ] [ | 5
I_I_IXI X JEI Jﬁl | Online- £ Offtine- Yergleich =)

Die Konfiguration won SINAMICS_5120_CU320 [ DWCU3205 ) online unterscheidet sich vam offline
E"\% LDLOD gespeicherten Projekt. Folgende Unterschiede wurden erkannt
?_1 Einzelantriebsgerat einfis

) peflly, sMaMICS S120_CUE

%3 utomatische Konfigy Offline Unterschiede
> Ubersicht Topologie online Topologie Projelt
% Konfiguration CU_S 004 Control_Uni Hame

B~ Topologie

4 contral_Uni
-] Einspeisungen

-] Ein-/Ausgabe-Kompar
1 Antriebe

Froiekt |

x Werden diese Unterschizde nicht abazalichen, so kann die Online-D arstellung unvalstandig szin.
Stufe Meldun;
Imfarmation Werbirdur BAbgleich dunch
Infamaation it iiber Pre == Ladenins Ziclgerat Uberschreiben der Daten im ZielgsiEt
Information Stark der
Information Start der Laden ins PG ==» Uberschreiben der Daten im Projekt
Information Ende der
Irformatian e Es i ermplohlen, e Furikion Lacen in Zielgerd!’ shreheufirer,
Infomation SINAMIC
i arnung SINAMIC:
Informaation SNarCe| _SINAMICS s120 cuzao |
Infamation Ende der Schiighen Hilfe

‘Ll I I m
.A\arme E Ausgabe Zielsystem | X ML Ex-vimport Statusanzeige | % Diagroseiibersicht |
Dricken Sie FL, um HiFe 2u erhalten. [CPES12(PROFIBUS) |Online-Modus [ [

L. Im Fenster Online/Offline - Vergleich die Schaltflache
<==laden ins Zielgerdt klicken.

5. Die Meldung Ladevorgang starten mit Ja bestdtigen.
6. Nach erfolgtem Download, Schaltflache Schlief3en klicken.

7. Im Projektnavigator unter Antrieb_1 > Inbetriebnahme auf die
Funktion Steuertafel Doppelklicken.
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Inbetriebnahme
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wmmm;idmm-nmsaxmm
= e 1 1 T O -3 Y|
B

|2
| [sineics e cusm seRvoE Bl
Suevenrgohenrolen) | | | o] | T
I o e o 12 gy mx  WE
Hie oos[ T | - 07 e
(O Frsigaten voihseden [31] Einachaltberit - "EINJAIST™ = "0A1" setzen (pO4D)
Disgrose. Sol Ist Ausgangiiquins peglaltel -
e Dushasht (1 o i a0 w2
LIS Freigabe
ALIS Freigabe: o ————
s atien; 00 vl
Siat
Hecttons Meaaston: 000 Ack
v Mool 00 %
W e £y Sieenaiel [ T3 Diagrosal T
Eridcken Se 1, um Hife tu erhsken, Online-Modus g
AL L RC R I = st - esinxnon ﬁﬂn 1540

= Im STARTER erscheint die Steuertafel. Mit der Steuertafel
kann der Antrieb direkt liber den PC/PG gesteuert werden.
Wenn kein Fehler vorliegt, sind die LED’s bis auf ,,AUS 1
Freigabe" griin.
8. Schaltflache Steuerungshoheit holen klicken.

= Die Steuertafel wird mit der Schnittstelle zum Antrieb
verbunden.

9. Schaltflache Akzeptieren klicken.

10. Haken bei Freigeben setzen.

M. Geschwindigkeit 0 m/min eingeben.

12. mit GRUNEM BUTTON ,,I" bestatigen.
= Achse geht in Regelung

13. Sehr geringe Geschwindigkeit eingeben
(z.B. 1 m/min oder -1 m/min)

14. Rot-Griinen Tippbutton klicken.
= Die Achse verfahrt langsam.

15. Im Falle von Fehlern unten links den Reiter Alarm wahlen
= Das Alarmfester wird geoffnet.

16. Mit den Schaltflachen Quittieren oder Alle Quittieren Fehler
ricksetzen.

17. Reiter Steuertafel wahlen um wieder zur Steuertafel zuriick zu
gelangen.
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5 Anlagen

5.1 Anschlussschema SINAMICS LE100

L1 :
1 L2 DRIVE CLIQ i Trennstelle
1 L3 Linge 10m i Sensormodul
SIEMENS Art.-Nr. ;
6FX5002-2DC10-1BA0 i — X500 X100
I %L °
SME-120
m X100 i
; X200 @x3oo
Steuer- g T —
einheit i+ @ Temperatursensor- I
; P bricke Lange 0,5m

é Energiekette

1 Messsystem LE100
i Lange max. 3m

Motorkabel mit !
Thermokontakt
Lange max. 3m

SINAMICS 120 S
z.B."Powermodul 340

Motoranschluss;

Lange 10 m 5 Motorstecker

briicke Lange 0,5m

Motorkabel mit !
Thermokontakt
Lange max. 3m

SIEMENS Art.-Nr. SIEMENS Art.-Nr.
[Netzdrossell ] @ 6FX5002-5CS01-16A0  6FX2003-0LA00 |
| : |
Endschalter Referenzschalter Wegmess-  Endschalter
mechanisch induktiv system mechanisch
5.2 Anschlussschema SINAMICS MSAT11C
L1 ? 2 . :
1 L2 DRIVE CLIQ ; Trennstelle i Energiekette |
I T L3 Is‘fEr,l/gl?le%ra__Nr_ ; Sensormodul :Messsystem MSAlilc
6FX5002-2DC10-1BA0 | — ;Lange max.3m
IJ_I . L X500 X100
SME-125
II] X100 :
; X200 o X300
Steuer- : Py—
einheit i fTemperatursensor- I

SINAMICS 120 S
z.B. Powermodul 340

| Netzfilter | @

|Netzdrosself

Motoranschluss;
Lange 10 m i
SIEMENS Art.-Nr. ! SIEMENS Art.-Nr.
6FX5002-5CS01- 1FjA0 6FX2003-0LA00 |

Motorstecker

Endschalter Referenzschalter Wegmess-
mechanisch induktiv

Endschalter
mechanisch

system
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5.3 Anschlussschema SINAMICS MSA111C-DQ (Drive CLiQ)

L1

L2

—

3
DRIVE CLiQ
Lange z.B. 10 m

|Netzdrossel|

X100

Steuer-
einheit

SINAMICS 120 S
z.B."Powermodul 340

[Netzfter ] @

Motoranschlusslf(abel
Lange z.B. 10 m i

Temperatur- !

Endschalter Referenzschalter Wegmess-  Endschalter
mechanisch induktiv system mechanisch

Ly
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Start-up instructions
SINAMICS

linear motor axis/pick&place with drive control unit

Translation of the original start-up instructions



Imprint

Copyright:
This manual is protected by copyright. The author is SCHUNK SE & Co. KG.
All rights reserved.

Technical changes:
We reserve the right to make alterations for the purpose of technical improvement.

Document number: GAS380828
Version: 07.00 | 12/09/2024 | en

Dear Customer,

Thank you for trusting our products and our family-owned company, the leading technology
supplier of robots and production machines.

Our team is always available to answer any questions on this product and other solutions. Ask
us questions and challenge us. We will find a solution!

Best regards,
Your SCHUNK team

Customer Management

Tel. +49-7725-9166-0
Fax +49-7725-9166-5055

electronic-solutions@de.schunk.com

@ Please read the operating manual in full and keep it close to the product.
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About this manual

48

1

1.1

About this manual

This manual is part of the linear direct axis; it describes the safe
and correct commissioning of the linear drive with a Siemens
SINAMICS converter.

Presentation of Warning Labels

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

A DANGER

Dangers for persons!
Non-observance will inevitably cause irreversible injury or death.

A WARNING

Dangers for persons!
Non-observance can lead to irreversible injury and even death.

A CAUTION

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

CAUTION

Material damage!
Information about avoiding material damage.

1.2 Applicable documents

e General terms of business
e (atalog data sheet of the purchased product
e Assembly and operating manuals for linear drives

Manual and references for the SINAMIS S120 converter.
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2 Basic safety notes

2.1 Intended use

The product is exclusively designed for linear movement of useful
loads into any desired position, where the load does not react in
a manner endangering persons, property or the environment as
a result of this manipulation.

e The product may only be used within the scope of its technical data.

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

e The product is intended for industrial and industry-oriented use.

e Appropriate use of the product includes compliance with all
instructions in this manual.

2.2 Constructional changes
Implementation of structural changes

Modifications, changes or reworking, e.g. additional threads,
holes, or safety devices, can damage the product or impair its
functionality or safety.

e Structural changes should only be made with the written
approval of SCHUNK.

2.3 Personal protective equipment
Use of personal protective equipment

Personal protective equipment serves to protect staff against
danger which may interfere with their health or safety at work.

e When working on and with the product, observe the
occupational health and safety regulations and wear the
required personal protective equipment.

e (Observe the valid safety and accident prevention regulations.

e \Wear protective gloves to guard against sharp edges and
corners or rough surfaces.

e Wear heat-resistant protective gloves when handling hot
surfaces.

e Wear protective gloves and safety goggles when handling
hazardous substances.

e Wear close-fitting protective clothing and also wear long hair
in a hairnet when dealing with moving components.
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2.4 Personnel qualification

Trained electrician

Qualified personnel

Instructed person

Service personnel of
the manufacturer

50

Inadequate qualifications of the personnel

If the personnel working with the product is not sufficiently
qualified, the result may be serious injuries and significant
property damage.

e All work may only be performed by qualified personnel.

e Before working with the product, the personnel must have
read and understood the complete assembly and operating
manual.

e Observe the national safety regulations and rules and general
safety instructions.

The following personal qualifications are necessary for the
various activities related to the product:

Due to their technical training, knowledge and experience,
trained electricians are able to work on electrical systems,
recognize and avoid possible dangers and know the relevant
standards and regulations.

Due to its technical training, knowledge and experience,
qualified personnel is able to perform the delegated tasks,
recognize and avoid possible dangers and knows the relevant
standards and regulations.

Instructed persons were instructed by the operator about the
delegated tasks and possible dangers due to improper behaviour.
Due to its technical training, knowledge and experience, service
personnel of the manufacturer is able to perform the delegated
tasks and to recognize and avoid possible dangers.
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2.5 Safety-conscious work procedures

Hazardous motions can occur if drives are controlled incorrectly.
The drive components are monitored so that malfunctions can
practically be ruled out. However, due to reasons of personal
safety, the danger of injury and also the danger of property
dam-age, you should always be prepared for the possibility of a
mal-function. Incorrect drive motions can be expected until
installed monitoring functions are in effect.

Causes for incorrect controlling can include:

e faulty cables and wiring

e defective components

e software errors

e operator errors

e removal of safety devices

* errors in sensors and signal transmitters

e input of incorrect parameters prior to commissioning

Refrain from all work procedures that impair the proper
functioning and safe operation of the converter.

The applicable safety regulations and accident prevention
regulations must be observed.
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3 Functional description

3.1

3.2

Axes

The axes are direct driven drive modules. The driving force is
transmitted directly to the slide, without mechanical
transmission elements.

The winding (primary part) is embedded in iron and is part of the
rotor. The magnets (secondary part) are integrated in the
supporting aluminum profile. The pole interval is 28.1 mm.

The axes are equipped with a linear measuring system. Axes are
available with an incremental sensor or an absolute sensor.

The repeat accuracy of the axis is on the order of 0.01 mm.
For commutation detection, the principle of saturation
commuta-tion is used.

The temperature of the rotor is monitored by means of a triple
bimetal sensor and KTY84-130 (connected in series).

Sinamics S120

The drive controllers of the Sinamics series read in all
motorrelated information via DRIVE-CLiQ, a proprietary Ethernet-
based interface. The conversion of the motor information
(measuring system, motor temperature) from conventional
signals to DRIVE-CLiQ takes place in the SME-120 / SME-125
component.
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4 Start-up

4.1 Required auxiliary equipment
The following tools and resources are needed to commission a
drive with a SINAMICS converter:

Fully installed drive with SINAMICS converter
(connection diagram, see » 5 [[) 85]

Firmware SINAMICS min. V4.6

PC/ PG with PROFIBUS interface

Operator software STARTER 4.12 installed on PC/ PG
PROFIBUS connection cable PC/ PG - SINAMICS

QR slip for downloading the commissioning software

Preparation for commissioning

A DANGER

Danger to life and limb due to electric shock!
Contact with live parts can result in death.

All work on electrical systems or equipment must be
performed by trained electricians in accordance with
electrical engineering regulations.

All work on the axes, drive controllers and control units may
be performed only after the system/machine have been shut
down!

The drive control devices of the Sinamics 5120 series may be
operated only by trained specialists in compliance with this
manual.

The software for the Sinamics $120 drive controller is
equipped with safety devices for your protection.
Nevertheless, these drive devices can pose dangers if they are
operated by insufficiently trained personnel or if they are
used for non-approved tasks.

Install sensor cables so they are separate from the power
cables. Assembly and disassembly tasks may be carried out
only after the axes have cooled.

Observe the technical data for the modules during
installation and commissioning! This information is contained
in the operating manuals for the axes

Familiarity with PLC controllers and components of the
Sinamics $120 family is a prerequisite for commissioning of
the axes.
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CAUTION

Damage to the slide guide and slide support is possible!

e Never activate an automatic control circuit setting for linear
motors.

1. Wiring:
Wire SINAMICS and higher level controller according to the
connection diagrams, » 5 [[1 85].

2. Establish connection between PC and controller.

3. Start STARTER software on PC.

L. Configure the PROFIBUS-address:
Behind the lower, petroleum green removable cover of the
(U320 there is a PROFIBUS switch that can be used to
configure the PROFIBUS of the drive device.

Configure the PROFIBUS address, e.g. 5 (51 + S3 = ON)

Valancy %I“ ir"' 22 2 g1 A s

) 4 8 16 32 B4

oy

i i

e EEIIIe
pemete PEl R o
B

1+ 4 =

Example: PROFIBUS address via PROFIBUS switch on control unit

5. Compact flash card:
Insert e compact flash card with SINAMICS $120 firmware in
the control unit CU320.

6. 24V power supply:
Switch on 24V power supply.

7. PC/PG PROFIBUS interface:
Establish connection via the PROFIBUS interface of the PC/PG
to the CU320 with a PROFIBUS cable.
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Start-up

4.3 Creating a new drive project

This chapter describes how to create the sample project in
STARTER in 4 steps:

e (reate a new project.

e Define an interface.

e Establish online connection.

e C(Configure drive device with its components.

4.4 Create project

1. Click STARTER button, or select menu item Start > Sinamic >
STEP 7 > STARTER in Windows Startmenu to launch the
commissioning tool STARTER.

2. To create a new project, first open the project assistant via
the menu Project > New with Wizard.

3. (lose online help and follow the STARTER project assistant.

7 STARTER
Praject Target system View Options Window Help

mw\_nx»ea \:I:I\_I\\ﬂill\_l_l_l_l%m‘u%\_l_l_l_l*i- o =) =TT T

eeeee
rrrrrrr

ress Help display. CPES12(PROFIBL) [ ]
L. The picture shows how to establlsh an online connection with
the button Search drive devices online.
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Project Wizard Starter

. 2 3 4
[ntroduction Create PGAPC - Set [nzert drive Summary
new project interface Linitz

Specify the onling connection to the drive unit;

Set interface:

‘ CPEE1Z(FROFIBUS)

Change and test...

%)

< Back Mext » Cancel

Select Profibus interface

5.

6.

select the PROFIBUS-Interface in the project assistant.
= You can then create a project name and path.
Click the button Next >.

= in the PC/PG PROFIBUS interface is set up.

If the required interface is not configured, the desired
interface can be configured via the button Change and

Click the button Next >.
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Project Wizard Starter

%)

. 2 3 4
[ntroduction Create PGAPC - Set [nzert drive Summary
new project interface Linitz

Presview

S120_CU310_DP
5120 _ClU320
Fefresh

WIEn

< Back | Mext » | Cancel |

= The STARTER now displays the PROFIBUS modules found
online and the CU units of the converters.

Project Wizard Starter E'
1. 2 3 4
Imtraduction Create PG/PC - Set Inzert drive Summary
new project interface units

The following zettings have been selected:

- Project name: Project
Starage location: C:\SiemenzhStep S 7 proj

- Interface; CPSE12(PROFIBLS)

- Dirivve units:
S120_CUI0_DP [S120 CUFIO DR | Addr. 4]
S120_CU320 (5120 CU320 ., Addr. B]

< Back Complete Cancel |

9. C(lick the button Next >.

= The unit displays a summary of the available devices, the
interface and the project path.

10. Click the button Finish.
= The window closes.
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Procekt  Bearbaken Zlekysb.e?\n Anscht Exbas Feowter HEe

A= e e o I A [ (S N S T OO Y s I

il E) || 7 [CoUiAknmoegera: e Sl at o]
_u|uou=-

EF] L
e Eiread s et el lgen

=l LU0 e
1 Jla stz0 cumm

|

Link s Parameter i s markiaet Sacdl,

Main window of the STARTER in Offline mode.

- sTanTER

PEEI2IPROFTRL

frojabt Poiabeben Tukystom Areh Fabnas Favti |

[ ol o) s [5a) o| - e H =]l =]
1 xpell| o] ]| |
-y L

¥ Es'mtm.ighma e ien

S120_CU30_56
5120_Cusz0

W

 Nicht vom STERTER wkesslidzs Serdte:

ok | asbecren |

Frickan e P, m e 2 erhoken,

1. Click button Connect with target system.

= The available devices are listed.
12. The required single drive devices can be selected here.
13. Click button OK.

= The unit switches from 0ffline mode to Online mode.
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[ STARTER HLDG00
Froele Baarbalen Jebystem Mnsihl Edbia: Perster dlfe

= = e Y I T Y - - i e T R R A
bl B g
= B MDED

) elynisaayea enfigen

] sLm_cLsn_oe
I st o

Ficjsil
G L
5120, CU310_DF.Ceniral_Unl 1) Bebiaskerst
£120_CU320. Conted_Urit 110) Betrisntbenci!

RN oo koo B O . |

Crucken sie =1, amifa mu eshelien, CPESLAPRCFIRLS) |Online-Madus [ B

= The lower third of the main window in Online mode
displays a diagnosis overview with the operating states.

Frowht Bevheiten Zedsestom Anskht Extas Fenater Hife
S Y = S T YT = e o
]

) Eruslertrebsgerat sinfigen
w FE T
= stzo_cuszn
| cunomarache Korfigratin
L3 et

s Kommunkater
- .

=T
e | Eeiimbzstand |
£120_CUF0_OP Coanol Link 11T Eenisasbercis
F120_CUIN0. Cortra_Unid 110] Eehiisackersi:
B [ uogiie ntuston 35 Diswseiberschs |
Eriicken Sk, um HFe 24 erhaten PERLAPROFIRL ] Online Modus [

14. In the project explorer on the left side of the monitor, the CU
units marked with a cross can be expanded to show
additional folders with details.
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Automatic Configuration

Configure drive unit automatically

The DRIVE-CL0 topolagy is detemined and the electionic type plates are
t22d out. The data i then Inaded to the PG and replaces the
configuration i the project.

Status of the drive uril

Waing for START

Running operatior:

o
21 MONITOR

Pigiect

Device
5120_CU310_DP. Conral_Unit
5120 CU320 Cortrol_Urit

IR [5] Torgetsystom ouput. % Dissnosiis avenview |

FressF1 to open Help display.

15. Select folder Automatic configuration.
= A window opens in which the drive devices can be
configured automatically.
= After the data is read into the STARTER the factory settings
are restored.
16. Click button Configure.
= Another window opens.

Automatic Configuration

cPs512(PROFIRS) | [Online mode [ I

Restore Factory Settings

Do you really want to restore the factory settings’?
Buz addrezs and baud rate will not be reget,
"Rl Restore factomy zettings

std W Save factory setings to ROM

&

| Configure I Cancel |

17. Click button 0K.
= The factory settings are restored.
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i £ fghgeiom o) ke i FEp
‘ " | i i H i toad
= T e e e .
= 5

A 1T = Rl e A E |l (L[

Defaut setting for all components:

[Component e object Type
orve oo v
bve2 Jserva <[ eentoaton v LED |

s
+-_] Documentation
) SINAMICS LIBRARIES

[+ MONITOR

Project

Device [oper |
5120 CL10_DPCanbie Unt TolA n
5120 CU320 Cortil_Uric [35] Cany out fist commissioring

IR [5] Torgetsystom ouput. % Dissnosiis avenview |

FressF1 to open Help display. [cPES12(PROFIBUS) | [Online mode T

18. In the window Automatic commissioning assign the drives
the drive object type SERVO.

19. Confirm by clicking Create.

futomatic Configuration

i J Automatic configuration completed
Pleaze remember alzo to complete the configuration of the matars on the following drives
or the infeed:

SERVO_0Z2
SERVO_03

To do thiz, go offine and run through the relevant wizard. If there iz an infeed, configure
further properties [e.g. line filker].

Do you want to go OFFLIME [only with thiz drive unit]?

[ GoOFFUNE | StayONLNE |

20. Click button Go OFFLINE.
= The connection to the drive control devices is closed.
= The automatic configuration is ended.
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Start-up

Offline Comparison

[ ata has been changed in the following target systems:
_!5 S120_CU310_DP

Before dizconnecting, the changed
SIMAMICS data

[ Copy R&M ta RO
[T Loadta PG/PC

a. Cancel Help

= After clicking Go OFFLINE the offline comparison generates
a message that shows for which target system data were
changed.
21. The data can be copied from RAM to ROM or saved offline by
clicking Load changes to PG/PC. Both of these actions can only
be carried out after completion of the commissioning.

22, Close the window by clicking the button OK.

HEDADD

Procht Baatetan Demstom Aredd Extras Fanstet Hife
I = e 1 T ™11 e et o o
b 8] )]

< B Fomurielion ~
# ¥ Topolgis

= B cu_s_ons

1 ERspesungen

1 21 B Jauzgobe Knmporenten

3 StausranafRedairg
& 3 Furktiansn
& % meldungen und Cberachungan
[F 3 istisanabis
> tommur katien

Stan | Mekbary

Infarmakian 5120 CUSH CLiJSel
Ipaematinn ST20_ 0110 CLi
Infarmalian 5120 CUZE0CU.5

| 2
S Ausgsbe Tbsysten (5] SosuebeLaden s P
Exiien Skl um Hife 7 erhaken. EPsSIZIROEE) ostline Madus IS

= The figure shows the main screen of the STARTER after the
set-tings have been configured.
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4.5 Parameterization

B STARTER - 0U320_254_MLD20_85_25_RS - [$120_CU320. MLS20_B5_25 - Configuration]

f Project Edt Tergetsystem View Options Window Help

REEIEE] ol el Dl = ¥ u BEE

8% e A Y e T
£8P CUsz0_75A D20 85 25 RS | | foi Display data set Drive data sot DDS 0 e T
) Insert single drive unit switchover

# fla 5120_CU310_DP Conmand data set; CDS 0
=1 fls 5120 cus0
e

Add CDS,

44 Corfiguration | Dive deta sets | Command data sets | Unis | Reference varieblss - seting | Blooked ist - seting |

Name: ML520_85_25 Drive obiects type: [111SERVD

Diive object no 2 Cortrol typs: [21] Speed control (with encoder)
DRIVE CLQ PROFIdive messa ge frame: ((339] Froe telogram corfiguraion with BIC
MLS20_B5_25 Motor_ Moduls_2 [Power uri] [ Encoder data
Component rumber z =
BELADIPADD Qb
SM_7
Power module
Tope: SMET2D
B5L32101SE225840
der BSLIEENAAND e
curent 25,50 Aams
750 K |
Curtent power unit opsiating values ‘ Ene. type: linear, sin/cos (3999
| e NE oo
Lingar reschion 1000000 rm
MLS20_85_25 M LS 20-85.25-R5 [Motor) Motor data | o
. el e w0 e | m
Project f MLS20 85 25 | @) s120_Cuse0 | o cu_s_oos |
Level Message
< >
|
| 0 e 1 Tovb o
Press F1 to open Help display. CP5512(PROFIBLS) | Offline mode

1. Select the folder Drives/Servo.../ and the sub-folder
Configuration in the left monitor path of the respective SERVO
drive to configure the individual CU units.

2. The actual parameterization is then selected by clicking the
button Configure DDS.
= The new window shows all Sinamics modules that have to

be parameterized at this point. They are processed one
after the other.

NOTE
The following settings are standard settings. Customized
solutions may require other parameter settings.
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Configuration - $120_CU320 - Control structure

S Drive: SERVO_02 DDS 0

] Paower unit

] b atar )

[k otor holding brake Function modules

[1Encoder [~ iEutended setpaint channet
EELD;;ZEEH exchang [ Technology contraller

[v Basic positioner
[ Extended signals/maonitaring

Clozed-loop control

Setpaint nt control
| 1y

4

L}
< | 3 Contral type:
B B ‘[21] Speed control [with encoder) LJ

Actual speed value preparation

| ®

| Mext » | Cancel | Help

3. Select Control structure.
L. Tick Basic positioner in the Function modules menu.

5. Select the option [21] Speed control (with encoder) in the
control type dropdown menu.

6. Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Power unit

Control struchure

] b atar

[k otor holding brake
[1Encoder

]t eazurement spstem
[(Jkechanicz
[]Frocess data exchang
] Summary

Dnve: SERVO_02, DDS 0O

Configure the power section component:

EEIITIDEIFIEFIt name: batar Module 2

Connection valtage: ]380 - 480 3-phasze WAL _j

Cooling method: ]Inlernal air cooling ‘ll

Type: |Blu:ucksize AL power module LI

Power unit zelection:
Order no. ] Ratedpo.. | Fat.. = | Execulion |
BSL3210-15E1410ue 1.5 kKW 414 ACAC
B5SL3210-15E1 B0 22 ki 594 ACANC
BSL3210-15E160U0s 22 kMW 594 ACAAC
BSL3210-15E1 -7 3 k' FTA ACAAC E
BSLIZ10-1SET17-7Unn 3 kM T A ACAC
BSL3210-15E 21 Db 4 ko 102 A ACANC
BSLIZT01SE21-0U s 4 kM 1024 ACAAC
BSL3210-15E 21 -Bhux AT 184 ACAAC
BSL3210-15E21-8Uue 7.5 kKW 184 ACAC
B5L3210-15E22-Bdux 11 K 2hh ACAC
BSLI21015E22800 17 kiw 284 AC/AC (¥
& | k4

< Back | Mext > | Cancel | Help ‘

Select Power unit.

8. Enter the name of the power component in the Component

name field.

Enter the corresponding values of the used power component

in the fields Connection voltage, Cooling method and Type.

=

power components that can be selected.
10. Select the used power unit from the Power unit selection list.

1. Click Next >.
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Start-up

Configuration - $120_CU320 - Power unit supplementary data

. Conkrol struchurne Drive: SERYO_02, DDS 0O
Power Lt

b ator Powser unit
E?:;ﬂhg?ldmg brake Order no. Code number
(] Measurement system BSL3210-15E22-Bbmu B220
[t echanics
[]Process data exchang
] Summary =
{7
{0
g
| I

[
|

j ; Selection of the component attached to the power unit;

< Back | Mext » ] Cancel ] Help ]

12. Select Power unit supplementary data.

13. If necessary, select the required control unit CU in the
additional power unit supplementary data.

14, Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Moton

Conkrol struchurne Drive: SERVO_D2, DDS 0, WMDS D
Fower unit

ﬂPuwer Ll supeknisal Configure the motor:

]
[k otor holding brake kator name: |M.:,tm_9
[1Encoder

[|Measurement system £ Motor with DRIVE -CLIQ interface

[t echanics i
[]Process data exchang [T Read out maotor again

[ Suramary " Select standard matar from list

* Enter matar data

Mator type: [4] Sunchronous mobor [linear. permanent-excitgig

< Back | Mext = | Cancel Help

15. Select motor.
16. Enter the motor name in the field Motor name.
17. Tick the option field Enter motor data.

18. Select Motor type, [4] Synchronous motor (linear, permanent-
excited) in the dropdown field.

19, Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Motor data

Conkrol struchurne Dive: SERVO_02, DDS 0, MDS D
Fower unit

Power unit supplement
M atar Motor data, Synchronous maotor [rotany): Template
Motordata |

{» D ata input according to data sheet

| |
1 0ptional Motor D ata : : S s &
[JEquivalent Circuit Diag © Data input with subsequent mator identification

[ Calculation of the kot

[t atar halding brake aramete| Parameter text | Value | Unit |

[JEncoder p305[0] |Rated motor current Arms

[IMeazurement spsterm [n311[0]  |Rated motor speed rpam

Egﬁ\fc:?grﬁiuns P3140]  Motor pole pair number

[CProcess data exchang pI1E[0] Motor torgque constant M,

] Surnrnary pI22[0] Maximum mator speed FRm
pa2300] Maximum motar current Arms
p33E[0] |Motor imit currert Arms
p341[0] | Mator moment of inetis _kgm=

The motar data must be entered completely!

[v Use or change available optional data

Mote;
[Dezelection of the optional or equivalent circuit diagram data rezets these
inmevocably,

tator identification is required when the equivalent circuit diagram data is

dezelected. Motor identification iz optional when the equivalent circuit
diagram data iz entered.

< Back | Mext > | Cancel | Help ‘

20. Select Motor data.

= Motor data for the next steps is on the commissioning
DVD.
The DVD is included in the linear axis' scope of delivery.
Select the following in the DVD folder structure: Drive
controller type -> Motor parameters.

= Open parameter PDF files with the explorer.
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LDN-ES-0100 (incremental)
Designation
Motor type selection
Motor code number selection
Rated motor current

aramete]
pa0S[0]  Rated mot
p311[0] | Rated motar speed
p314(0] | Motor pole pair number 31 Motor pole pair width
p316{0]  Molor torcue constant Motor torgue constant
. Maximum motor speed
Maximum motor current
Motor limit current
Motor moment of inertia
Rated motor torque
Motor voltage constant
Motor stall current
Motor stall torgue
Motor magnetizing current
Motor pole position identification current
Motor stall torque correction factor

Rated motor speed

[paz2[0] Mo
RE230]
1338(0]
pE41(0]

21. In the first row under Namethe parameters als used in
STARTER are listed.

Take the valuefrom row 3.

22, Transfer the corresponding parameters from the parameter
PDF file into the white fields in the configuration window (do
not enter the example values from the picture above).

23. Check if the unitsin the PDF file and the configuration
window are identical. If necessary, adjust the values to the
correct unit.

24, Additional motor data must be entered which can also be
found in the parameter PDF file.

The input mask is displayed, if the field Use or change

available optional data is ticked.

= Where parameters, that do not exist in the parameter PDF
file, can be entered in the STARTER, the default values
must be entered.

25, Click Next >.
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. Regeungsstruktur

Leistungstel
Leistungstel Zusatzdat
otor

Motordaten

[]Erzatzschaltbilddaten
[]Berechnung der Mokar
[ Motohaltebremse

[ Geber

[C]M albzpstern

[ Mecharik,
[Frozessdatenaustausc
[Zuzammenfassung

Konfiguration - §120 CU320 - Motordaten Optional

Antrieb: SERVO_02, DDS 0, MDS 0

Motardaten, Synchronmator (lingar]:
Ei’aramet[ Parametertext

| Wert | Einhei‘t[

Rl skl 5150 i

157
EED
Motor-Stilstandskraft 45180
Motor-Elemessuﬁgsmagnéﬂslerungss{roml’;UUD‘\ et
Motor-Pallageicertifikation Strom 1. Phase (01000 |Aeff

Zp 5
|paza(g]

700

|p34E[0] Feldschwachung |300.0

|p352[0]  Letungswiderstand 000000 |Ohm
|p353[0]  Motor-Yorschattincukdivitat 0000 |mH
|p391[0]  Stromreglerackption Ersstzpurkt KP 1500 | Aeff
f;:;SQQ[D] Stromregleradaption Eiﬁsa{zpﬁnki KP adapAéff
p393[D] S‘ir‘om‘reélé‘r‘ad‘apﬂo‘n'b—\i‘erét'ari{‘u‘ng'Adaﬁii.m.uo %

Die optionalen Maotordaten miiseen nicht vollstdndig eingegeben werdenl

Hirweis: Micht bekannte D aten sind auf ien Defaultwert zu setzen!

Wwiollen Sie alle optionalen Daten zurlicksetzen, so wahlen Sie deren
Eingabe auf der Seite der Matardaten ab

< Zuriick I wheiter > I Abbrechen]

Hilfe

Konfiguration - $120_CU320 - Ersatzschalthilddaten

W] F eaelunasstuktue

W] Leistungsteil

W] Leistungsteil Zusatzdat
[t otar

] b alordaten

W]t atordaten Optional

W] B erechnung der Motar:
Wt otorhaltebremse
[C1Geber

[t absystem

(It echarik
[1Prazessdatenatstause
[(1Zusammentaszung

Antrieh: SERVO_02, DDS 0. MDS 0

Darstellung Ersatzschaltbilddaten: J E il

tatordaten, S ynchronmator (Inear]:

=

Paramel[ Parametertext | Wert IEinheit[
|p350[0]  Motor-Standerwiderstand katt 0.45100 | Ohim
p3S6(0]  [Motor-Standerstrevinduldivitat 310000 \mH

Die Ersatzschaltbilddaten miizsen vollstindig eingegeben werden!

< Zuriick I deiter > | Ahhrechen]

Hife ]

70

26. Select Optional motor data and equivalent circuit diagram

data.

27. Enter the additional parameters according to the parameter
file. Where parameters, that do not exist in the parameter
file but can be entered in the STARTER, the default values

must be entered.

28. Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Calculation of the Motor/Controller Data

Conkrol struchure Dive: SERVO_D2, DDS 0, MDS 0
Fower unit

FPower unit supplement

b obor

kator data

Optional kMotor D ata

Eiuiualent Circuit Diai Calculation of the Motar/Contraller D ata

| | .

[t otar holding brake " Mo calculation

[JEncoder

[ M eazurement spstem {+ Complete calculation without equiv. circult diag. data
[t echanics

[ Dive functions
[]Process data exchang
] Summary

Mote:
The basic zettings of the curent and speed control and limits are

calculated from the entered type plate and ESE data. (The type plate data
< * | must be complete.]

< Back | Mext » | Cancel | Help ‘

29, Select Calculation of the motor/controller data.

30. Select option Complete calculation without equivalent circuit
diagram data.

= A calculation of basic settings on the basis of previously
entered data is conducted.

31. Click Next >.
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Start-up

[

Configuration - $120_CU320 - Motor holding brake

. Control structure Dive: SERVO_02, DDS O

Fower unit

Ecgt\';r ks gppieien) Holding brake configuration:
kator data

Optional kMotor D ata
[w] E quivalent Circuit Diag Tl it e sl s
Calculation of the Mote b BT

[0] W matar holding Brake being uzed

=]

CIEncoder Brake contral module type:

]t eazurement spstem 1 o U8 -
DMechanics i. Z0ORErol WK dliagnostics evYallation ___l
[ Dive functions

[]Process data exchang

] Summary

[
|

< Back | Mext » ] Cancel ] Help ]

32. Select Motor holding brake.

33. Select in the dropdow field Holding brake configuration the
option motor holding brake according to the actual use of a
brake and its integration in the controller.

CAUTION

Damage to the axis

Operating the axis with the holding brake engaged might
damage the axis.

e Never operate the axis with the holding brake engaged.

e Appropriate controls and wiring ensure that the axis is not
operated with the holding brake engaged.

3L, Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Encoder

Contral structure
Fower unit

Power unit supplement
b obor

kator data

Optional kMotor Data
Equivalent Circuit Diag
Calzulation of the kMot

b otor hu:ulu:lini] brake

]t eazurement spstem
[t echanics

[ Dive functions
[]Process data exchang
] Summary

Drnve: SERVO_02, DDS 0. MD5 0

“Which encoder do you want to use?

Iv Encoder 1 [~ Encoder 2 [ Encader 3
Encoder 1 l
Encoder evaluation: |SM_F" LJ
Encaoder name: ]Encoder_B

" Encoder with DRIVE-CLIG interface

-
" Select standard
encoder from list

* Enter data Encoder data
Encoder type Code number ~
Mo encoder
DRIME-CLIO encoder A5 20, zingleturn 202 =
DRINME-CLIO encoder AM20, multiturn 204
DRIVE-CLIQ encoder A5 24, singleturm 242
DRIVE-CLIG encoder Akd24, multiturm 244
Reszolver 1 zpeed 1001
Rezolver 2 speed 1002
Reszolver 3 zpeed 1003
FRezolver 4 speed 1004 W
< Back | Mext > | Cancel | Help

35. Select Encoder.

36. The data of Encoder 1 must be entered according to the
picture below and refers to the measuring systems LE100

(incrementel) / MSA111C (SSI) / MSA111C-DQ (DRIVE-CLiQ). The
encoder data is collected via the option Enter data and the

Encoder data button.

NOTE

The configuration of MSA111C-DQ encoder is automatically entered
(variant Cin the following figure). There are no entries necessary.
Select Next to navigate to the next step.
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Start-up

A

Geberdaten

#dgemein | 0eiai |

Gebettyp -
Gittstteilung 1000000 rn
& linear
Messsystem e
inksementel Sinus Cosinus v Konfiguration:  [mehvere Nulmarken v | Refererzmatken- | 20 mm
Geberauswantung sbstand
| SMEID

~Sync}

C

Konfiguration - 5120 CU320_2_DP - Geber

Antieb: SERVO_02, DDS 0. MDS 0

satzdal
‘Welche Geber mochten Sie verwenden?

W Geber 1 I~ Geber2 I~ Geber 3

Geber1 |

Grobsynchronisation

Feinsynchranisation

Geberauswertung: |DHIVE LLi-Encoder_3

=

Geber Name:

& keine

 Hullmarken

Pollageidentifikationsverfahren:

Sitiigungsbasiet 1. hamanische ¥

Abbrechen Hife

B

CERIEE S .

#ligemein | Detais |

|En\:uder7d
" Geber mit DRIVE-CLIO-Schnittstelle
™ Geber neu auslesen

aus | Lber Besteldi

" Daten eingeben

\ Codenummer

Details

< Zuriick I Weiter > l Abhrechenl

Hilfe

- Gebertyp - SS1-Protokoll
Code: & Gray O Binar [Offe[ Twses  tsa[TTTTT]
& fnear ol
M ! Pasitionslange in Bit: 24
esssystem: 5
- Aufigeung pro Bit 1000 Bits vor Positon: 0
absolut 551-Protokoll & sindco_» 8 i)
Bits nach Position: 2
g;t;:?werm"g Baudiate: 00 kHz
Bit-Position: Logikzustand
v Warnung Bit 25 @ highaktiv " low aktiv
¥ Fehler-Bit 24 & high aktiy  © low aktiv
[ Parity-Bit: 0 € ungerade. % gerade
Manaflopzeit: 30 ws
[~ Doppelibertiagung
Fuillbits 0
InkrementalspLren
Gitterteiung: 1000000 nm

Abbrechen

Hilfe

A - LE100 (Incremental), B - MSA111C (SSI) , C - MSA111C-DQ (DRIVE-CLIQ)
37. Enter Encoder data:

Alternatively, there are three possible encoder setting
variants depending on the hardware.

There are incremental systems and absolute position
measuring systems.

I

38. Click Next >.

07.00 | SINAMICS | Start-up instructions | de en | GAS380828




Configuration - $120_CU320 - Measurement system

Conkrol struchurne Dive: SERWO_02. DDS O

Fower unit

Power unit supplement

b obor

Mator data Encoder zpztem for the position control
Optional Motor D ata
Equivalent Circuit Diag
Calzulation of the kMot
kator holding brake
Encoder

| |

[t echanics
[]Process data exchang
] Summary

[The selection of the encoder zpztem for the pogition
contral and the position rezolution [gearing etc.] depends
ah the drive data set [DDS)

[
|

< Back | Mext » ] Cancel ] Help ]

39. Select Measurement system.

40.To define the Encoder system for the position control set,
select the encoder which has been previously defined as
Encoder 1. Normally, the default value remains. Generally, the
default value is retained.

L1, Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Mechanics

Conkrol struchurne Dive: SERVO_D2, DDS O

Fower unit )
Power unit supplement

M otar The pos. control has been assigned the foll. encoder: |Encu:u:|er_8

kator data

Optional kMotor Data

Equivalent Circuit Diag

I:alculaticnn_ of the Mate | | per 10mm [Encoder rezolution)
kator holding brake

Encoder 20480 LU

keazurement sistem
] Grating pitch

Dirive functions

[(]Process data exchang J 1000000 1

] Summary

Fine rezolution

2048

LU per 10mm

3 > [Setp.-fact value rezolution)

Activate modulo corection

=g

Act. pos. wal. / zetpt. startz againat 0 LU On after

Load gear pozition tracking
=
= Fat
L

Wirtual multiturn resalution: J b

Tolerance window: J ni

< Back | Mext > | Cancel ] Help

42, Select Mechanics.

43. To standardize the axis, set the encoder resolution.
When using our position measuring systems, enter the value
of thelinearunits (LU) per 10mm shown in the picture.
Other position measuring systems may require a different
standardization.

L4, Enter Actual position value / setpoint at which it equals 0
again.
In general the value should be too high to reach it.

45. Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Process data exchange (drive)

Control structure Dinve: SERYO_02. DDS O

Pawer unit

Fower unit supplement

Motor Select the PROFdrive message frarme bype:

b4 otor data

Optional kMotor D ata
Equivalent Circuit Diag [393] Free telegram configuration with BICD
Calculation of the Mok

b otor holding brake

Encoder

M eazurement system Length [words)

W] b echani

D:\lf:e ?,_T:Eiam Input data # actual values: o
Frocess data exchang]

Output data / setpoints: 0

Motes:

| %

1. The PROFIdrive process data will be interconnected to BICO
parameters in accordance with the selected meszage frame bpe.
Thesze BICO parameters cannot be zubgzequently changed.

s 2. These data refer to interface 1 in accordance with the settings
i ; o the control unit.

< Back | Mext » | Cancel ] Help l

L6.Select Process data exchange.

47. Select the frame type of the PROFldrive message frame type
depending on the system communication.

48.Enter Input data / actual values.
49. Enter Output data / setpoints.
50. Click Next >.
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Configuration - $120_CU320 - Summary

Coantral stachune The following data of the drive has been entered:
Fower unit
Power unit supplement  |Control structure: ~
M atar Control type: [21] Speed control [with encoder) i
Mator data Functiu:nr_'u modules: Basic positioner
Optional Mator Data Power unit:
E quivalent Circuit Diag Component name: bMotor_Module_2
Calculation of the Mok Component type: AC-Power Module
kator holding brake Order no.: BSL3210-15E22-5dux
Encader Fated power: 11 kW
Measurernent spstenm Rated curent: 25 4
Mechanics Fower unit zupplementary data:
Dirive functions Mo filterdchoke
Process data exchan Adapter module: CLUAST
RN, |cicr 1
Motor name: Motor 3
Matar type: [2] Synchionous motar [ linear.permanently exited)
Motor data;
p305[0): Rated motar current 380 Ams
p311[0]: Rated motar speed 150.0 m/min
> pa14[0]: Motar pole pair width 28,70 mnm
p31E6[0]: Motor power constant 4710 drms
p322[0]: Masimum motor speed 300.0 mdmin
p323[0]: Masimum maotor current 38,20 Arms
p338[0]: Matar limit curent 3820 Arms
p341[0]: Motor moment of inertia 11.300000 kgré
Optional Maotor Data:
p312[0]: Rated motar power 461.60 N
p317[0): Motor woltage constant 15,7 Welf 2/m
p318[0): Motar stall current 380 Arms
p319[0]: Motor-Shllstandskraft 467.60 M
p320[0]:
totor-R ated magnetizing current- short cincuit currernt 0.001 b
£ | &
Copy text to clipboard
¢ Back Cancel | Help

51. Select Summary.

= At the end, a summary of the input data is displayed and can
be saved via an export function.
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In addition, further parameters for temperature monitoring must

be set in the expert list:

1. In the project explorer under DRIVE, select SERVO and open
the sub-menu with the right mouse button.

2. Select EXPERT and EXPERT LIST in the sub-menu.

|Parameter D L' L] Parametertext Online-Wert Antrieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffe Minimum Maximum
pE00[0] M Motortemperatursensor fir Uberwachung Temperatursensor iber Geber 1 (1) v | Betrieb 2
pE01[0] M Motortemperatursensor Sensortyp Auswertung Uber mehrere Temperatur | Betrieb 2
603 Cl: Motortemperatur Signalcquelie 0% | Betriebshereit 2
pE04[0] M Matoribertemperatur Warnschwelle a5 “C Betrieh 2 0 200
pE0S[0] M Motoribertemperatur Storschwelle a0 L Betriet 2 0 200
pE06[0] M Maotoribertemperatur Zeitstufe 5 8 Betriet 2 0 600
pEOT(0) M Temperatursensorfehler Zeitstufe 0100 8 Betriek 2 1] s00
pB16[0] M MotorCbertemperatur Warnschwelle 1 195.0 *C Betrieb 2 0 200
pB20[0] M Thermische Adaption Sténder- und Laufer Widersténde an gemessene Standerwi v | Betrieb 2
PE25[0] M Mator Umgebungstemperatur 20 " Betrieb 3 -40 80
PE40[0] D Stromgrenze £.90 Aaft Betriek 2 (1] 10000
pE42[0] D Geberloser Betrieb Stromreduktion 100.00 % Betrieb 1 (1] 100
n643(0] M Uberspannungsschutz bei Synchronmoto Keine MaEnahme (0) Rd| Betriehsberst 3
Parameter D ;I LIParnmsterlewt ‘Online-Wert Anirieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffs Mi
r3966 Parameter Anzah 1371 E]
r3996 Parameterschreiben Sperre Status it | k)
pas00[0] E Motortemperatursensor 1 Sensortyp Kein Sensor verflgbar (0) | Betrieh 2
p4s0I0]  E Motortemperstursensor 2 Sensortyp KTYB4 (20 = Betrich 2
paBO0] E Motortemperstursensor 3 Sensortyp Kein Sensor verfugbar (0} :j Betrich 2
pﬂﬂ}i&{ﬂ] E -Mntoa‘tearmatwsa'tsm 4 Senstﬂyp- -i(em Sensor ve.rfugbar [Dj- :i Betrich 2
r62000] .| Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 G o 3
rd620[1] Motor Temperaturen SME, SME Temperatu 22 =& 3
rdgz202] Motor Temperaturen M SME Temperatu 200 I, % 3
r4620[3] Wotor Temperaturen SME, SME Temperatu 200 [=c 3
r&as0]0] + | IF2PID empfangen Wort, PZD 1 oH | 3
+|  F2PIDsendenWort,PID1 | = 0% ] Betrich 3
reas3[0] _IIF2 [Nagrms.\e PZD :wndm PID 1 0H 3

1 SINAMICS 5120 CU320 (g Antiieb_] | ram Contol Urit | [[ls SINAMICS_S120_Cu320 |

3. For temperature monitoring of the motor (for incremental
system LE100 and absolute system SSI MSA111(), set the
parameters p600, p601, p604, p605, p606 and p4601 as

follows:

p600 = temperature sensor via encoder 1 (1)
p601 = Evaluation via serveral temperature channels (10)

p604 = 85 °C
p605 = 90 °C
p606 =55
p611 =30s
p612.0 =1
p615 = 90 °C

p4601[0] = KTY84 (20)
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[ Param... |Date| Parametertext IDnhuwsrl SERVIO_02 |Einheit | Anderbar in |Zugriffsstufe Minimum |Maximum
Alle lla=]ae | Ale ¥ Ale >l Ale lale =laie =

282 [pBOBIO] M |Maloremperatursensor fur Uberwachung 1] Te UrSensor u... Betrieb 2

284 || | |M  |Notortemperatursensor Sensortyp |[2] KTY 84 Betrieb -

285 Cr Motortempearatur Signalquels | 0 Betrigbeberstt |2

285/p604[0]  |M  |Mot_temp_mod 2 Sensor Warnschwelle |85.0 ’C Betrieb 2 0 200

287 [pBOS[0] M |Mol _temp_mod 1/2 Sensor Schwelbe und Temperaturwert 900 T Betrieb P ] 240

288 (M |Mot_temp_mod 2. Sensor Zedstufe 1240.000 s Betrieb 2 0 600

285 | |M |Temperatursenzorfehler Zeitstufe 10.100 g Betfrieb 2 0 600

290 Ct Motortemperatur Signak 2, Motc 1 | 0 Betrigbsberet |2
T |t Wotortemperstur Signaluele 3, Motortemperaturkanal | I 0 Betriebsberet |2

292 o ubertem Reakio ) ) E keine ... Betriebsberet 2

203[pBN[0]  [M |Rt-Motormodell Zekonstante thermisch |30 5 Betrieb 3 0 20000

254 M |Mot_temp_mod Akirvi 1H Betrieb 2

295 pl M |Mot_temp_mod 1/3 atur 20 ‘c Betrieb 2 -40 100

296 | W |Thermsche Widerstandsadaption Reduldionsfakior |30 % Betrieb 3 0 100
207k ~[W Mot _temp_mod 1 (2t) Sterschwele |s0.0 Te Betrieb 2 ] 220

288 ] u ‘Warnschwelle 1 1950 ‘C Betrieb 2 0 200

2599 I |[Thermische Adaption Stander- und Liuferwiderstand [2] Widerstande an gem... Betrieb 2

300 pH [ M |Motor Te Offset FT100 10.0 K Betrieb 3 -100 100

301 [p82S[0) (M |Motor Umgebungstemperatur wihrend der Inbetriebnahme 20 B Beirieb 3 -40 &0

302 7 M |Motor Ubertemperatur Stinderwickiung 180 K Betrieb 2 15 200

303| r632[0] W |Mol_temp_mod Standerwickungstemperatur |27 'C 2

304 [pB40[] N[0 [Stromgrenze - 7.50 Aeff | Betrieb 2 0 10000

305 : D Betrieb Stromreduktion 1100.00 % Betrieb 1 0 100

306 pbd M |Ober bei Synchronmoteren [0] Keine Malnahme Betriebsbereit |3

307 o N INotor Betriebsstunden aktuel 0 h Betriebsbereit |3 0 42949672...

STARTER - DriveCli

1100 - [Antriebsgeraet 1.5

L. For temperature monitoring of the motor (direct DRIVE-CLiQ
MSA111C-DQ) set the parameters p600, p601, p604, p605 and

[l Project Edit Targetsystem View Options Window Help

p606 as follows:

p600 = temperature sensor via encoder 1 (1)

p601 = KTY8L4 (2)
p604 = 85 °C
p605 = 90 °C
p606 =55

p611 =30s
p612.0 =1

p615 = 90 °C

| Dl SI| 1] =|e) =] |

| 11| | 2al ] % | ote|salial®s

B

EI

EIEE]

ﬁl

HEEES

L | |mE| @@

Press F1 to open Help display.

i ¥ Enter search text - ‘ B ‘ - l i - ‘ ‘
-8} DriveCliq LDN-ES-0100 BB ‘ dh|| |V hexadecimal £
%] Insert single drive unit Evpertlist |
s Antrebsgeract 1 |@Paramet... text Unit  |Modifiable to |Access level | Mini -
> Ovenview i Al A=A A ~la = ~an =]la ~an =]
B Communication 582 @ 1935101 a nductance ion current measuring point 1 0.00000 Ams. 3
- > Topaology 583|r1936 inductance identified 0.00000 mH 3
[ CUS 126 534 @ 11937(0] Force constant identified 0.00000 WiATmS 3
01 Infeeds 5851938 \okage constant igentified 0.00000 Vrms sim 3
£ Input/output components 58511939 Reluctance force constant dentified 0.00000 mH 3
0] Encoder 58711947 Optimum load angle identified 0.00000 z 3
58811948 current dentified 0.000 Arms. 3
-1 Dy L&
=0 i 569 | @ r195000) Vokage emulation error voltage values 0.000 v 3
-] Insert drive 590 | @ r1951[0] \/oktage emulation error current values 0.000 A 3
B f SERVO_02 591 | p1952[0]) M |Moving measurement ramp-upiramp-down time 1,00 B Readyforun |2 = EEEEET)
®] Insert DCC chart 592|@p1958[0] [M_ |Moving measurement configuration 4201 Readytorun |3
> Configuration 593 |p1980 Woving measurement selection | nactivesnhibi Readyforun |2
> Expert list 594(r1969 High load incrtia identificd 0.00000 kg 3 |
.30 Drive navigator 595 | @ r1973[0] Encoder pulse number identified, Rotating motor encoder pulse number 0 3
S Control logic 596 |p1930[0] W_|PolD technique [1] Saturation-based 1st Operation 3
% Technalo, 597 |p1981[0] 1__|PolD distance max 30 Operation 3 0 180
L 598 |p1982[0] W [PolD selection [0] Pole position identifica. Readytorun |3
-» Open-loop/closed-lcop con S99 |p1982 PolD test O T Qperation 3 0 1
-» Functions 500 r1984 PollD angular difference 17884 3
» Messages and monitoring 601|r1985 PollD saturation curve 3 Arms. 3
» Commissioning 8602|1986 PollD saturation characteristic 2 [4 3
» Communication 603 [r1987 PollD trigger i 0 % 3
- Diagnostics 6041880 Encoder agustment determine angular offset 0 Operation 3 0 1
121 Documentation 05 p1281[0] W |Wotor angular correction 0 Readyorun |3 180 130
06 CO/BO: Poll diagnostics 1FO0H 3
) HNEMIZS IDRARIES W__|PolD motion-based current 188 Ams | Operation 3 0 20000
{3 MONITOR W |PolD motien-based rise time 100 ms Operation 3 a 2500
1__|PolD motion-based gain 3531126 Nsim __|Operation 3 0 599998
W |PolD motien-based integral time 27 ms Operation 3 a 500
611 |p1997[0] 1_|PolD motion-based smoothing tme 0.0 ms Operation 3 0 50
612 p2000 Reference velocty reference frequency 150.00 wmin__ |Readyforun |2 3 800 i
ol = T I = = Tann = e =  ———
et | B sERvoee |

Intel(R) 82579LM Gigabit Network Conn [T A NUM 4'

80

5. For absolute measuring systems (MSA111C [SSI] & MSA111C-DQ

[Drive-CLiQ]) it is important to set the parameter P1982 to [0].
For incremental measuring systems (LE100) it is important to
set the parameter P1982 to [1].
For both measuring systems, set parameter P1980 to [1] and
parameter P1981 to [30].
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Pa BN R U 7Bl Einheit |Anderbar in |Zugriffsstufe |Minimum |Maximum
Alle e Ale > Ale || ade ~llae =] -
Stromsollwertfiter 2 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfiter 2 Zahler-Dampfung 0.700 Betrieb =] 0 10
Stromsollwertfiter 3 Typ [1] PT2-Tiefpass Betrieb 3

Stromsollwertfiter 3 Nenner-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb =) 0.5 16000
Stromsollwertfiter 3 Nenner-Dampfung 0.700 Betrieb &l 0.001 10
Stromsollwertfiter 3 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfitter 3 Zahler-Ddmpfung 0.700 Betrieb 3 1] 10
Stromsollwertfitter 4 Typ [1] PT2-Tiefpass Betrieb 3

Stromsollwertfitter 4 Nenner-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 3 0.5 16000
Stromsollwertfitter 4 Nenner-Ddmpfung 0.700 Betrieb 3 0.001 10
Stromsollwertfitter 4 Zahler-Eigenfrequenz 1999.0 Hz Betrieb 2 0.5 16000
Stromsollwertfitter 4 Zahler-Dampfung 0.700 Betrieb 3 0 10
Filter Datendbernahme R Betried 3 ] 1
Stromregler Referenzmodell Totzeit 1.0 Betrieb 3 ] 1
Stromregler P-Verstarkung 125.000 ViA Betrieb 3 0 100000
Stri gl i 5.00 ms Betrieb 3 0 1000
CO: Langsspannungssollwert 0.0 Veff 3

CO: Querspannungssoliwert 0.0 Veff 5

Motormodell Umschaltgeschwindigkeit geberioser Betrieb . i Betrieb 3

Motormodel Umsch indigkeit Hysterese 5.0 % Betrieb 3 0 90
Motormodell Flusswinkeldifferenz 10.10 : 3

Motormodell Adaptionen Konfiguration 20H Betrieb 3

Pulsfrequenz Sollwert 4.000 kHz Betrieb 2 1 32
Modulator Konfiguration 2H Betriebsbereit |3

6. For dynamic drives from SCHUNK, the motor model must be
deactivated under p1752. The parameter must therefore be set
to 360 m/min.

[E Project Edit Targetsystem View Options Window Help []=]x]
o . = - o = o=
D||6(%| S|t =2 =[] ¥ BB Y g - 3 = 1= 1 T =g e A Y e = T 30 |
x
i Enter search text - ‘ v |E ‘ hlnexademma\ - ‘ ‘"
=2 DriveClig LDN-ES-0100 o |G e ‘ ﬂl 2'
® | Insert single drive unit Evpertlist |
s Antricbsgeract 1 Paramet... text m unit to |Access level | Mini i -
> Overview TG =lla=]an =l[an ~lan A ]l ~llan ]l =
&% Communication 582 @ r1935[0] q inductance current measuring point 1 0.00000 (Arms. 3
Topelegy 583r1936 ing inductance identified 0.00000 mH 3
CUS.126 584 @ r1937[0] Force constant identified 0.00000 NWATmS 3
) Infeeds 58511938 Voktage constant entified 0.00000 Vrms sim 3
{1 Input/output components 586(r1939 Reluctance force constant dentified 0.00000 ™ 3
0] Encoder 58711947 Opiimum oad sngie eriifed 0.00000 S 3
) Drives 5881948 current dentified 0.000 Arms. 3
& . . 1950[0] Voktage emulation error voltage values 0.000 v 3
#3 Insert drive \oltage emulation error current values 0.000 A 3
B SERVO_ 02 591 |p1958[0] M |Moving measurement ramp-upiramp-down time -1.00 s Readytorun |2 1 999993
.. Insert DCC chart 592 |mp19590) |M |Moving measurement configuration 420H Readytorun |3
- » Configuration 593 |p1950 Woving measurement selection |01 Inactiverinhibt Readytorun |2
> Expertlist 5541968 High load inertia entified 0.00000 kg 3 Il
# Diive navigator 595 | @ 11973(0] Encoder pulse number identified, Rotating motor encoder pulse number 0 3
3 Control logic 596 |p1980[0] W_|PoiD technique: [1] Saturation-based 1st Operation 3
$ Technolo, 597 |p1981[0] W__|PolD distance max 3u s Operation 3 0 130
¥ 598(p1382[0]  |M__[PolD sekection [0] Pole posttion identifica. Readytorun |3
» Open-loop/closed-loop con 599 [p1983 == R Oporaton 3 3 7
» Functions 500|r1984 PollD angular difference 17884 3
» Messages and menitoring 601[r1885 PollD saturation curve. 3 Arms 3
-3 Commissioning 802 |r1988 PolD saturation characteristic 2 + 3
- » Communication 603 [r1987 PollD trigger 0 % 3
% Diagnostics 6041980 Encoder adusiment determine angular offset 0 Operation 3 0 1
& ] Documentation gg: n19:1;§;] ] !:gn = ar\‘guiar correction ?me i Ready fo run : -180 180
@r 0l diagnostics.
0 SINAMICS LIBRARIES 07 pi1383(0] W |PolD motien-based current 168 Ams | Operation 3 a 20000
{0 MONITOR 608 |pi84[g] 1_|PolD motion-based rise time 100 ms Operation 3 0 2500
809 p1985[0] W__|PolD motion-based gain 3531126 Nsim __|Operation 3 0 599995
610 |p18s6(] 1_|PolD motion-based integral time 27 ms Operation 3 0 500
11 |p1997[0] W__|PolD motion-based smoothing tme 00 ms Operation 3 0 50
6122000 Reference velocty reference frequency 150.00 mimin__|Readytorun |2 06 600 A
o ™ T o = = o = —= —_—
ot | B sERvoee |
Press F1 to open Help display. Intel(R) 82579LM Gigabit Network Conn [ITTITT 0TS — NUM Y

7. If an absolute measuring system is operated for the first time
or replaced (e.g. due to a defect in the old measuring
system), the commutation offset is normally determined
automatically.

Before switching on for the first time, check whether
parameter P1990 is adjusted to [1]. If this is not the case,
adjust the parameter value manually to [1].
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4.6 Set absolute position (MSA111C & DQ measurement system)

Bearbeiten Zielsystem  Ansicht Extras Fenster Hilfe

| D=6 & ]2 o= e | 2%l | sallef | et | 89| || E|slE] | s

e e

onligurstion | P |
-89 MSAL1IC 5 ! = =
P N —— % Dighale Signale 1 Analoge Signale ‘74% o ‘
B Antricbgercet 1 Refarenziersn Start e —
g b [ -©— Nachftinbetrish akiiv =
» Kornmunikation
> Topologie Referenzpunk setzen =
B cusis v O Geschwindigkeitsbegrenzung aktiv
1] Einspeisungen Referenziertyp Anvvahl
] Ein-/Ausgabe-Komponenten pam 1] tem INe] Sollwert steht
1 Geber Referenzpunkiahrt Referenznocken . —(O-{p251. BE: LR Meldng Sollwertster [
o e =Jo o I-:—“—; kst vomiis
o4 sl Referenzpunktishrt Umkehmasken Minus - =
” DCC-Plan cinfagen ] T Achse Feht riickwits
S Konfiguration Referenzpunitishrt Umkehmocken Plus © =
> Bxpertenliste pl Referenzpunkt gesetzt
¥ Drive Navigator B al » =
> Steuerlogik Ruckbegrerzung akkiv
» Technologie o=
5% Einfachpostionierer It « Geschwindigkeitsschweliert 3
> Begrenzung
) Tippen
> [t Referenzpunktishit skl
> Verfahrsatze —(O- 52508001, B: LR Refererzmarkensu [
L) Sollwertdirektvorgab- Achse beschleurigt
» Lageregelung o m|
% Steuerung/Regelung O EPOS Tiepen Achse verzbgett
» Funktionen O
Ref —CH- | ]
% Meldungen und Uberwachu elenzistEn e —— - 4
» Inbetriebnahme ] Vertahrsitze DOCRENTINLES s
> Kommunikation o o O =1
% Diagnose STOPNocken Plus skiiv
] Dokumentation - | i
{1 BIBLIOTHEKEN SINAMICS
(] BEGBACHTEN
B 5 Bl oo ~] oosfo -] mps:[@

Projskt @ SERVO_Q2 |

1. Click on the button in the middle of the window.
[ N o e s
Sl | | slsle e | 8] 8 EmE ) e

ot e

8 Projeit_Bearbeiten

aR=(d|

=8 msatiic
®) Einzelantriebsgerat einfigen
s Antriebsgeraet 1

s s
B cuss =i O 15 - Gschwindgkeisbegrenzung akiiv

Q0 tin-/Ausgabe-Komponenten =

@ Digitale Signale. € Analoge Signale o |

3 Geber @ s

0 Antiebe B

) Antrieb einfugen

& SERVO.02 kiR
#1 DCC-Plan cinfagen =
> Konfiguration
> Expertenliste =i
% Drive Navigator
> Steuerlogik
» Technologie
- Einfachposiionierer
> Begrenzung
> Tippen
> Referensieren
> Verfahrsitze
> Sollwertdirektvorgab.
» Lageregelung
» Steverung/Regelung
> Funktionen
 Meldungen und Uberwachu
» Inbetriebnahme
> Kommunikation
» Diagnose
{21 Dokumentation
{2 BIBLIOTHEKEN SINAMICS
{1 BEOBACHTEN

Absolutwertistage duchiihren

Zustand Absalutvetistage:

Absoliwertgeber st stiet

Referenzpurktoordnate
0 w

we | b

P —— e e
Projekt @ SeRvo o2 [

2. (lick Perform absolute adjustment.

= In the field Reference point coordinate 0 ist displayed.
3. Click on Close.
= After completing the process, the system is adjusted.
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4.7 Controlling the axes in inching mode
1. Save the project on the computer.
2. Start STARTER.
3. C(lick Connect with target system to switch to online mode.

I STARTER - WLD100 =
Frojekt Bearbeiten  Ziskystem Ansicht  Extras Fenster Hilfs

| D[R] & &) o]~ el 3]z i || || | [P i | | ] s T | 5
Iﬁlﬁl JEI JEI | Online- £ Offline- Yergleich E

Die Konfiguration won SINAMICS_5120_CU320 [ DWCU3205 ) online unterscheidet sich vam offline

=-8p w10 gespeicherten Projekt. Folgende Unterschiede wurden erkannt
i ?_1 Einzelantriebsgerat einfis
) peflly, sMaMICS S120_CUE

%3 utomatische Konfigy Offline Unterschiede
> Ubersicht Topologie online Topologie Projelt
% Konfiguration CU_S 004 Control_Uni Hame

> Topologie

HAFM Control_Unit
Einspeisungen

-] Ein-/Ausgabe-Kompar
1 Antriebe

Froiekt |

x Werden diese Unterschizde nicht abazalichen, so kann die Online-D arstellung unvalstandig szin.
Stufe Meldun;
Imfarmation Werbirdur BAbgleich dunch
Infamaation it iiber Pre == Ladenins Ziclgerat Uberschreiben der Daten im ZielgsiEt
Information Stark der
Information Start der Laden ins PG ==» Uberschreiben der Daten im Projekt
Information Ende der
Irformatian e Es i ermplohlen, e Furikion Lacen in Zielgerd!’ shreheufirer,

Infomation SINAMIC:
i arnung SINAMIC:

Informaation SNarCe| _SINAMICS s120 cuzao |
Information Ends der Schiighen Hilfe

‘Ll I I m
.A\arme E Ausgabe Zielsystem | X ML Ex-vimport Statusanzeige | % Diagroseiibersicht |
Dricken Sie FL, um HiFe 2u erhalten. [CPES12(PROFIBUS) |Online-Modus [ [

4. Inthe window Online/0ffline - comparison click the button
== Load to target device.

5. Confirm the prompt Start loading with Yes.
6. After download, click Close.

7. In the project navigator under Drive_1 > Commissioning
double click the function control panel.
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84

wmﬂm;iummmmmmxwm
B o g o (A 1 A o P [ ST T e[ 3T T ST
By

= B Teznam0n &

¥ Kaetgpaatin
> steueiogh.
» StmenrgReging
I
* % Meldungen und Lbenwachungen
- »
> Steuertafel
3 Toe
g ——
> Mesdunidion
3 Autonatische Regierenstokng =
]
| [SPomis S0 o s = mE e |
| 8 A —- =
I o e o 12 gy mx  WE
F et oos:[ T | <[ 7 tmn
(O Freigaben vorhseden  [31] Einschaltbersit - "EINJALIST" - "0/1" setzen (pOEB4D]
Disgreze 5ol N prem———"— -
LS Fr Duehasht oo a1 inin | 0l M2 |
ALISZ Freggabe:
ALS3 Freiube 0 fungungrosnrg giiss =]
Bevieh: hsigeben 3 00 Vel
Flochingatet Slat i
o Hiads Macastonr: 000 Ack
Moo st g 00 x
Wi £y St [ | 33 Do ]

Erichen S P, um Hils 2y sehsken. S

= The control panel appears in the STARTER. The control
panel can be used to control the drive directly via the PC/
PG. If there are no errors, the LEDs are green with the
exception of "OFF 1 Release".

8. C(lick Get master control.

= The control panel is connected with the interface to the
drive.

9. C(lick Accept.

10. Check Release.
n
12. Confirm with Green Button ,,1".

Enter speed 0 m/min.

= Axis is controlled.

13. Enter very low speed
(e.g. 1 m/min or -1 m/min).

14. Click red-green inch button.
= The axis moves slowly.

15. In case of an error, you can open the Alarm window at the
bottom left.

= The alarm window opens.
16. Reset errors by clicking Reset or Reset all.
17. Select Control Panel tab to get back to the control panel.
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5 Appendices

5.1 SINAMICS LE100 connection diagram

é energy chain !

i measuring system I%ElOO

i length max. 3m

L1 : . .
* L2 DRIVE CLIQ ! point of separation
T L3 length 10m i sensor module
SIEMENS Art.-No. ;
6FX5002-2DC10-1BA0 |  — X500 X100
i L °
SME-120
m X100 ;
: X200 ® X300
Control : Py—
Unit i+ @temperature sensor I
; Qbridge length 0,5m -

engine cable withé
thermo-contact
length max. 3m !

SINAMICS 120 S
e.g."Powermodul 340

Engine connectién

length 10 m i engine connector

i SIEMENS Art.-No. ! SIEMENS Art.-No.
[1viains chokej eTE] @ 6FX5002-5CS01-16A0  6FX2003-0LA00 |
| § |
limit switch reference switch position limit switch
mechanical induktiv measuring  mechanical
system
5.2 SINAMICS MSA111C connection diagram
L1 i . . i )
T L2 DRIVE CLIQ ! point of separation ! energychain !
I T L3 I;Q&Emslg??m i sensor module i measuring system Ii/lSAlllC
6FX5002-2DC10-1BA0;  —] X500 ; length max. 3m
|J_I : L 5 X100
SME-125
II] X100 :
; X200 o X300
Control i py—
Unit i [l temperature sensor I . "
! Qbridge length 0,5m - engine cable with
; I thermo-contact
i length max. 3m !

|Mains choke|

SINAMICS 120 S

e.g.'Powermodul 340

| Mains filter | @

Engine connectié)n .
length 10 m i engine connector
SIEMENS Art.-No. ! SIEMENS Art.-No. I
6FX5002-5C501-1ESAO 6FX2003-0LA00

limit switch

measuring  mechanical
system

reference switch position

limit switch

mechanical induktiv
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5.3 SINAMICS MSA111C-DQ connection diagram (Drive CLiQ)

L1 i

1 L2 3 ;
[T 8 DRIVE cLia i ; ;
eg. 10m : :

X100

Control i !
Unit i temperature-i M8
i sensor ¢ 3
SINAMICS 120 S|motor connectioiw

_ e.g."Powermodul 340 cableeg.10m :
|Mains choke] i I
[ Mains filter ] @ .
| ! |

limit switch reference switch position limit switch

mechanical induktiv measuring  mechanical

system
86 07.00 | SINAMICS | Start-up instructions | de en | GAS380828



07.00 | SINAMICS | Inbetriebnahmeanleitung | de en | GAS380828

87




SCHUNK ' °

SCHUNK Electronic Solutions GmbH

Am Tannwald 17

D-78112 St. Georgen

Tel. +49-7725-9166-0
electronic-solutions@de.schunk.com
schunk.com

Folgen Sie uns | Follow us

MEOXOX

Wir drucken nachhaltig | We print sustainable

07.00 | SINAMICS | Inbetriebnahmeanleitung | de en | GAS380828

09-2024 © 2024 SCHUNK Electronic Solutions GmbH



	Titelseite
	Inhaltsverzeichnis
	LinearmotorachsePickPlace_SINAMICS_de
	 Impressum
	1 Zu dieser Anleitung
	1.1 Darstellung der Warnhinweise
	1.2 Mitgeltende Unterlagen

	2 Grundlegende Sicherheitshinweise
	2.1 Bestimmungsgemäße Verwendung
	2.2 Bauliche Veränderungen
	2.3 Persönliche Schutzausrüstung
	2.4 Personalqualifikation
	2.5 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

	3 Funktionsbeschreibung
	3.1 Achsen
	3.2 SINAMICS S120

	4 Inbetriebnahme
	4.1 Erforderlich Hilfsmittel
	4.2 Vorbereitungen zur Inbetriebnahme
	4.3 Neues Antriebsprojekt erstellen
	4.4 Projekt erstellen
	4.5 Parametrieren
	4.6 Absolutposition setzen (MSA111C & DQ Messsystem)
	4.7 Steuern der Achse im Tippbetrieb

	5 Anlagen
	5.1 Anschlussschema SINAMICS LE100
	5.2 Anschlussschema SINAMICS MSA111C
	5.3 Anschlussschema SINAMICS MSA111C-DQ (Drive CLiQ)


	LDx Commissioning Converter SIEMENS SINAMICS_en
	 Imprint
	1 About this manual
	1.1 Presentation of Warning Labels
	1.2 Applicable documents

	2 Basic safety notes 
	2.1 Intended use
	2.2 Constructional changes
	2.3 Personal protective equipment
	2.4 Personnel qualification
	2.5 Safety-conscious work procedures

	3 Functional description
	3.1 Axes
	3.2 Sinamics S120

	4 Start-up
	4.1 Required auxiliary equipment
	4.2 Preparation for commissioning
	4.3 Creating a new drive project
	4.4 Create project
	4.5 Parameterization
	4.6 Set absolute position (MSA111C & DQ measurement system)
	4.7 Controlling the axes in inching mode

	5 Appendices
	5.1 SINAMICS LE100 connection diagram
	5.2 SINAMICS MSA111C connection diagram
	5.3 SINAMICS MSA111C-DQ connection diagram (Drive CLiQ)



