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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

Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthdlt wichtige Informationen fiir einen
sicheren und sachgerechten Gebrauch des Produkts.

Die Anleitung ist integraler Bestandteil des Produkts und muss
flir das Personal jederzeit zugdanglich aufbewahrt werden.

Vor dem Beginn aller Arbeiten muss das Personal diese Anleitung
gelesen und verstanden haben. Voraussetzung fiir ein sicheres
Arbeiten ist das Beachten aller Sicherheitshinweise in dieser
Anleitung.

Neben dieser Anleitung gelten die aufgefiihrten Dokumente
unter » 1.2 [ 7].

HINWEIS: Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem
grundsatzlichen Verstandnis und kdnnen von der tatsachlichen
Ausfiihrung abweichen.

Darstellung der Warnhinweise

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

A GEFAHR

Gefahren fiir Personen!

Nichtbeachtung fuhrt 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.
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1.2 Mitgeltende Unterlagen
e Allgemeine Geschdftsbedingungen *
e [atalogdatenblatt des gekauften Produkts *
* Montage- und Betriebsanleitungen fiir Linearantriebe *
e Handbuch und Referenz zum Antriebsgerdt IndraDrive (S **

Auf folgenden Seiten konnen die mit Stern (*) gekennzeichneten
Unterlagen heruntergeladen werden:

*  www.de.schunk.com
** www.boschrexroth.com
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2
2.1

2.2

2.3

2.4

Grundlegende Sicherheitshinweise

BestimmungsgemdRe Verwendung

Das Produkt ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt. Die
Anforderungen der zutreffenden Richtlinien miissen beachtet
und eingehalten werden.

Eine andere oder dariiber hinausgehende Verwendung gilt als
nicht bestimmungsgemadl. Fir hieraus resultierende Schdden
haftet der Hersteller nicht.

Umgebungs- und Einsatzbedingungen

e Sicherstellen, dass das Produkt nur im Rahmen seiner
definierten Einsatzparameter verwendet wird.

e Sicherstellen, dass die Umgebung sauber ist und die
Umgebungstemperatur den Katalogangaben entspricht.

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

Bauliche Verdanderungen
Durchfiihren von baulichen Verdnderungen

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.

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

Elektrofachkraft 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.

Fachpersonal 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.

Unterwiesene Person Die unterwiesene Person wurde in einer Unterweisung durch den
Betreiber liber die ihr libertragenen Aufgaben und maglichen
Gefahren bei unsachgemadRen Verhalten unterrichtet.

Servicepersonal des Das Servicepersonal des Herstellers ist aufgrund der fachlichen

Herstellers Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen in der Lage, die ihm
ubertragenen Arbeiten auszufiihren und magliche Gefahren zu
erkennen und zu vermeiden.
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3 Inbetriebnahme

3.1 Erforderliche Hilfsmittel

Fiir die Inbetriebnahme eines Antriebs mit IndraDrive (S sind
folgende Hilfsmittel bzw. Voraussetzungen erforderlich:

e Komplett installierter Antrieb mit IndraDrive-(S
Antriebsregelgerat Anschlussschema IndraDrive (S

e P(C mit Ethernet TCP/IP - Schnittstelle
e Bedienersoftware IndraWorks (ab Version 12Vxx)

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

Inbetriebnahmearbeiten

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!

Das Beriihren von Spannung flihrenden Teilen kann zum
Tod fiihren.

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

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch StoRen und Quetschen bei ungewollter
Bewegung des Systems!

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

e Auf keinen Fall die automatische Regelkreiseinstellung fiir
Motoren aktivieren.

1. Antriebsregelgerdt IndraDrive CS mit dem Modul und
ubergeordneter Steuerung gemaR den Anschlussschemen
verdrahten.

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

3. Um die IP Adresse einzustellen muss die Enter Taste gedriickt
werden. Es erscheint dann das Menu:
Danach auf Meniipunkt 2.3.7 gehen. Dort kann die IP Adresse
eingestellt werden. (Achtung die IP Adresse darf nicht
dieselbe sein. Fortlaufende IP Verteilung ist erwiinscht.)

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

5. Danach mit ,Enter" bestdtigen
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Inbetriebnahme

12

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

7. Mit den Pfeiltasten auf die Subnetzmaske umstellen

8. Im Menipunkt Subnet-Mask kann die Adresse eingestellt
werden. Bei Anlieferung steht die Adresse auf 255.255.255.0
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Inbetriebnahme

9. Einstellen der Sercos Adresse:

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

10. Die gewiinschte Nummer eingeben und mit der Enter
bestatigen.

1. Mit der "Esc" Taste zuriick in den Hauptbildschirm.
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Inbetriebnahme

3.2.1 Motorparameter laden

HINWEIS
Die Arbeiten in diesem Kapitel miissen nur ausgefiihrt werden,

wenn keine Daten auf dem Regler vorinstalliert wurden.
Das nachfolgend beschriebne Einstellen des Reglers auf Sercos Ill
Kommunikation erfolgt liber das Front Side Panel .

Front Side Panel

1. "Enter" viermal betdtigen. Im Display blinkt die gewiinschte
Feldbusvariante.

2. Mit den Pfeiltasten "Sercos IlI" auswadhlen.
3. Auswahl mit "Enter" bestdtigen.

= Im Display steht jetzt "Sercos IlI" und blinkt nicht mehr.
L. Die 24V Versorgung ausschalten und wieder einschalten.

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

5. IndraWorks DS auf PC starten.

Parametrierung  Inbetriebnabme  Diagnose f Zervice  Extras  Hilfe

ik < | e % < | i |0 B T @ gl ratenerkenmung ¢ € @ B - (B o |0 on @ |B) @)
# Indralr 1] 4 ol t
@ B Irchaive 1] Anendungear Achsnummer ¥ verbindungsauswahl % s Achat
1 |_ Reale Achse
¥erbinden mit Antrieb iiber...
Aehestatus F_ B Fehler [gschen |
Aktuelle Werte —
Position = Serele Werbindung COR1 vi
Geschwindighkeil * Ethemnat IPBegich von (192168 0 . 1
Beschleunigung bs 192188 0. 2
Drehmament £ Kr.
= Fremdsteuerung Dietails >» I
= Keine Verbindung [0fling)
Erveitert ..

¥ werbindungsauswahl beim Start anzeigen

Ok I fbbrechen

6. Ethernet anwadhlen und IP Suchbereich einstellen.
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Parametrierung  Inbetriebnabme  Diagnose | Service

3 qurick - () -

HINWEIS

Die Bedienung von IndraWorks ist im Hilfemeni des Programms

erklart.

7. Im Hauptfenster von IndraWorks Menii <Ansicht> -

<Projektexplorer > wahlen.
= Der Projektexplorer 6ffnet sich.

Elndraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Extras  Hife

4 - % - | B 7] 9 g enerkenmung be € Y R & -

B o |fon @D | H @)

= H  IndaDiiva 1] Anwendungsart

o b Filhungskemmunik.ation

~- P Leistungsversorgung

& Anwendungsart

{ @3y Fubungskommurnikstion - Achse
{75 Motar, Bremse, Messepsteme
123 Wichtung ¢ Mechank
#43) Grenznete
£ Antriebsregelung
{223 Bstrichsarton ¢ fnirisb Hak
445 Fehleneaktion
P Messtaster
{23 Dptimisiung ¢ Inbetrisbnahme
# Lokale 110

Projektexplorer

interface
[~ &ktuelle Werte

Achsnummer Achsbezeichnung Sercosadresss Achstyp
1 | Anwendungsart 1 Reale Achse
ADDO9 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS
Achsstatus

Fosition [ om0 mm
Geschmindigkeit ’W mm/in
Beschleurigung [ o me
Drehmarnent / Rraft ’750 %

©] ¥ Feherlischen

Detaik €
[ Mation Status
O Steventeil betiiebsbersit (bk]
Nicht aktiv R:) Stegel uhd Leistungsteil betriebsbereit [Ab)
(J Antrisb momentenbahaflat (4F)
l:) Aintrieb HALT aktiv (4H]
() driskafehler
[~ Meldungen
(;) rist=0 QP:=Px © In-Position
( n_ist<nx € In-Pasitonstenster groh
(O r_ist = r_sall @ Md =M () positive Dishmomentbegrenzung
(O Md = Mdarenz () negative Drehmomentbegrenzung
[ Lageistwerta

Motorgeber 00000 mm O inReleren:

Q Referenzgeber in Referenz
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Inbetriebnahme

3 Indraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart

Parametrisrung Diagnioss | Servics

Deuwick - - % - # -] ik

16

Inhetriehnahme

Extras  Hifs

R ) i o e € @RB - Ha|r nd (Mo

=18]x]

Q Relererzaeber in Referanz

=
! B Fiihungsk Funkrionspakste Achsnummmer Achsbezeichnung Sercosadresse Achstyp
L Leistmgs TP-Einskelungen 1 ‘ Anwendungsart 1 ‘ Reale Achse
& Anwandur - =
rln o AD009 Automatische Baudratenerkennung bei SERCOS =~ -
F oy P [ Porameter v | 7 parameteredior ‘ CHICkn 9 €| € Ferlerisschen
-5 Matar, Bremwe, Messsysteme [*7]  Parametergruppe
-C3) Wichtung / Mechanik !
H) Grenawerte e Speichern. .. 00000 mm
() Antiiebsregelung dn Laden... [ oo i
| [5) Betighsarten  Antish Hal e LD | e
L Fehleneaktion Beschleunigung 0000 mmds*
- P Mesataster ,7 -
-5y Optimiening / Inbetrisbnahme CHmETE et Wiy} = Details <<
45 Lokale 140
[ bofion Status
(O Steuerteil betrisbsbersit [bb)
Nicht aktiv O Stever-und Leistungsteil betriebsbereit [4b)
() Antrieb momenterbehaftet [4F)
(2 Anltied HALT aktiv (AH]
) hrtiebsfehler
[~ Meldungen
O D=y © IrPasiion
O i © InPostionstenster grobs
O st = n_sol D Md >=tidx () positive Dishmomentbegrenzung
2 Md »=Mdgrenz (2 heative Dighmomenibegranzung
L
Motorgeber 0oon mm () inReferenz

8. <IndraDrive > mit der rechten Maustaste auswahlen und
anschlieRend im Kontextmenii <Parameter> - <lLaden>
auswahlen:

9. Motortyp wdhlen
= Es offnet sich das Dialogfenster:

Suchen in: I =3 LD_Linearmatar

bung

-5 EcoDrive
I-5) IndraDrive
=) IndraDrivecs

D ateinarne; I

D ateityp:

I Parameter-0 atei [*.par)

j Offnen I
j Abbrechen I
A

Motorparameter importieren
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u.

Ordner <Motorparameter> unter z.B. <LDx_Linearmotor> /
<IndraDrive> auf der Inbetriebnahme-(CD IndraDrive
auswdhlen.

Zutreffende Motorparameter-Datei auswahlen

Im Dialogfenster den Ordner des gewiinschten
Linearmotortyps auswdhlen.

Im ndchsten Dialogfenster gewilinschte Motorparameter-Datei
auswdhlen und o6ffnen. Die Motorparameter werden geladen:

i
[ifaliaLhiyaysIsTispaln sy aaTaysisIsTau]fasyina [l aISTaiafugs bl st

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

Motorparameter Laden

3.2.2 Feldbus starten

1.

Feldbus-Schnittstelle gemadld der Hersteller-Dokumentation
IndraDrive (S und den Schaltschrank-Unterlagen
parametrieren.

Feldbus anschliefen und starten.

Die Beschaltung abhdngig von der Feldbus-Schnittstelle fiir
Reglerfreigabe, Halt, Referenzschalter und Endschalter
realisieren und kontrollieren.
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3.2.3

Betriebsart wahlen

A WARNUNG

Eine falsch eingestellte Betriebsart kann zu ungewollten
Bewegungen des Antriebs fiihren.

e Auf keinen Fall die Betriebsarten ,,Momentregelung" und
»,Geschwindigkeitsregelung" einstellen.

e Die Schleppfehleriiberwachung aktivieren und sinnvoll
parametrieren.

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

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

¥ IndraWorks Ds - Betriebsarten - Achse [1] X-Achse.

=18l x|

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

IndraDrive an Fremdsteuerung ~ () Zuriick

O ey m o]

{rvoon B @ |8 @

= IndraDrive [1] X-Achse
P Filhrungskommunikation
P Leistungsversorgung
[=-@& Achse [1]K-Achse
{2 Fuihrungskommunikation - Achse
{2 Motor, Bremse, Messsysteme
1) Wichtung / Mechanik
[ Grenzwerte
{2 Antriebsregelung
(=) Betrighsarten / Antrieb Halt
P Betriebsarten
P Antrieb Halt
{2 Fehleneaktion
P Messtaster
{2 Optimierung / Inbetrigbnahme
{2 Lokale 1/0

Third-party control unit amsnetid=192.168.1.17.,

——
< € Hauptbetriebsart

(O 1. Nebenbetrighsat | Keine BetEnsa oetrer:

() 2 Nebenbatiisb

Ll

ILagevegelung schleppabstandsfrei, Geber 1 .- Konfiguration

Konfiguration

K

IKeine“ iebsart definiert

K1

Sorfiguration

() 3. Nebenbetrieb |Ke|ne"' iebsart definiert

L«

Sonfiguration

(J 4. Nebenbetrigbsart

K1

IKeine Betriebsart definiert Konfiguration

Q5. i IKeine” iebsart definiert

Ll

Konfiguration
Q6 i IKeine“ definiert 3 Sonfiguration
(J 7. Nebenbetrieb IKeine” iebsart definiert j Sonfiguration

() Interne Nebenbetrighsart

1.1 amstimeout=40000

18
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3.2.4 Messsystem priifen

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers liber <IndraDrive>
- <Anwendungsart> auswadhlen.

2. <Anwendungsart> mit der rechten Maustaste auswdhlen und
anschlieBend im Kontextmeni <Diagnose> - <Status>
auswadhlen. Das Dialogfenster des Ordners <Status> offnet
sich.

E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart =5 ll

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose | Service  Extras  Hilfe

Jauick 0|4 - | @ i | o B[] @ gl Reos interface ¢ I REB - | B o [ o @ | @

1) Fihrungs
{2 Motar, Bre
) Wichtung
1) Grenzwer|__

= B IndraDrive [1] Anwendungsart
P Fuihungskommunikation
P Leistungsversorgung

bl %@  Erstinbetriebnahme...

Achsnummer A Achstyp
1 | Anwendungsart [ 1 | Reale Achse
Achsstatus |AIJDI]9 e Iterface LTS €| €3 Fehler ldschen
Geratezustand > Aktuelle Werte
Parameter d ’7 Pasilion 0,0000 mm

© Artiebsig| )

Diagnose

&) Betiisbsa
{) Fehleneal

P Messtaster

i) Lokale 170

ay Achostatus 0000 mm/min
Achsstatus Gberwachen —
Eigenschaften... 0,000 mm/s
€' Hife 2u Achsstatus
00 %
Diagnosedaten Maotor Details <<

{2 Dptimierung / Inbetriebnahme:

Qf IDN-Liste der unguiltigen Betriebsdaten Status
& Feblerosch O Steuerteil betriebsbereit (bb)
Fehler loschen O Steuer- und Leistungste betriebsbereit (4b)
@, Fehler-{Diagnosespeicher O Antiieb momentenbehaftet (4F)
Anzeige-Mittelwertfier (J Antiisb HALT aktiv (H)
O Antrishsfehler
Patchfunktion
O nist=0 O P>=Px © In-Position
O nist<nx © InPositionsfenster grob
O n_ist=n_sal © Md >=Mdx O positive Drehmomentbegrenzung
() Md >= Mdgrenz () negative Drehmomentbegrenzung
 Lagei

Motorgeber 00000  mm ) in Referenz

QR in Referenz

Status priifen

Anzeige und Skalierung des Messsystems priifen

1. Fihrungsschlitten von Hand verschieben. Es diirfen keine
Spriinge in der Anzeige ,,Position" auftreten.

2. MaRstab (etwa 10 cm) an den Fiihrungstrdger legen und
Fuhrungsschlitten am MaRstab entlang verschieben.

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

ACHTUNG

Fiihrungstrager und pneumatische Haltebremse konnen durch

gewaltsames Verschieben des Fiihrungsschlittens beschadigt

werden.

Schdden an der Linearmotor-Achse maglich!

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

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

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

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

Dieser Abschnitt wird nur bendotigt, wenn ein Absolutmesssystem

eingesetzt wird. (TTK 70)

= H Indralrive [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M302

b Fihrungskommunikation

P Leistungsversorgung Ahsolutgeber-Ubenwachungsfenster |1 ,ooon mm
F-& Achse [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302

B Fii TR Referenzmah |0.0000 M
[#-15) Fuhrungskommunikation - Achse
=5 Motor, Bremse, Messspsteme aktueller Lageistwert IU,UUUU mm
b Motor
~ P Motortemperaturibenmachung =
~ b Motartemperaturmodell () Motorgeber in Referenz
P Bremse i [ Anlagenreferenz
& 5 aretmsen;est % Motorgeber
=) Motorgeber ;
B Motorgeber " Dptionaler Geber
b Motorgeber enveitert T
“ b Mabbezug Motorgeber
[#-{.5) Optionaler Geber P een |

b Positionsschaltpunkt

[ ;*j Wichtung / Mechanik (mv:ehﬁrmaﬁ HD |
#2) Grenzwerte ———————

-7 Antriebsregelung

() Betriebsarten / Antrieb Halt Antriebsgefubrtes Referenzieren

[ Fehlemeaktion

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

w

B Sollwerthox
b Antriebsintegrierter Sollwertgeneratar
b Motordaten- dentifik ation
P Automatische Einstellung der Achsregelu
i p Frequenzganganalyse
o B Achssimulation
@ Messgeber
#-5) Lokale 140

Absolutmaf setzen
1. In der Strukturansicht des Projektexplorers liber
<IndraDrive> > <Motor, Bremse, Messsysteme> >
<Motorgeber> > <MalRbezug Motorgeber> auswahlen.

2. Die Achse in die gewiinschte Position bringen und den Button

< Absolutmal} setzen > betadtigen.

3. Eine gewiinschte Offsetverschiebung kann im Feld
<Referenzmall> eingegeben werden.
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3.2.7 Regelkreisiiberwachung

ACHTUNG

Schaden am Fiihrungsschlitten und Fiihrungstrager moglich!

Ein deaktiviertes oder zu groR eingestelltes
Regelkreisiberwachungsfenster kann zu einem Crash des
Fuhrungsschlittens fiihren.

e Die Lageregelkreisiiberwachung sinnvoll parametrieren.

2 IndraWorks Ds - Regelkreisiiberwachung - Achse [1] Anwendungsart

Parametrierung  Inbetrisbnahme  Diagnose / Service  Extras e

Gawick -~ |+ - % @ i | o B[] 9 g aterface 200 ¢ @ RE - Hod|[roovd B @

=] 5 IndraDrive [1] Anwendungsart
P Fishungskommunikation — Geschwindigk Ikreisiiberwachung
P Leistungsversorgung

5@ Anwerdungsart

@ akliv

{5 Fuhungskommunikation - Achse € richt aktiv
{53 Motor, Bremse, Messsysteme
{3 Wichtung / Mechanik. —L il hung
EB Er"f::;":g;mg M. Modsllsbuweichung 0.0000 i Nulketzen
P Anishsregelung Ubersicht Ubeiwachungsfenster 10,0000 mm
£ Achsregelung
P Achsiegelung Einstellungen
P Geschwindigkeitsregetkeis-Filer Achsiegelung

‘b Regelkreisiibewachung
1 Motorregelung
B Statusmeldungen
{2 Kompensationsfunktionen / Korrekturen
[#-C) Betriebsarten / Antrieb Halt
[y Fehlemeaktion
- P Messtaster
-5 Optimiening / Inbetiebnahme
B Lekale 1/0

Regelkreisiiberwachung

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers
<IndraDrive> > <Motion> > <Achse> > <Regelung> -
<Achsregelung> - <Regelkreisiiberwachung> auswadhlen.
Das Dialogfenster <Regelkreisiiberwachung> offnet sich:

N
O

Optionsfeld <Geschwindigkeitsregelkreistiberwachung>
aktivieren.

3. Lageregelkreisiiberwachung parametrieren.

3.2.8 Antriebsregelgerat IndraDrive CS am Netz anschlieRen
e Spannung am Steuerschaltschrank einschalten (Netzanschluss
380 V).
Am Display des Standard-Bedienfelds am Antriebsregelgerat
IndraDrive (S erscheint die Anzeige AB, das Antriebsregelgerat
IndraDrive (S ist am Netz angeschlossen.
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3.2.9 Reglerfreigabe (AF)

HINWEIS
Die Reglerfreigabe kann, abhdngig vom Feldbus-System,
Hardware- oder Softwareseitig zugeschaltet werden.

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

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

3.2.10 Referenzschalter einstellen

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> -
<Motor, Bremse, Messsysteme> - <Motorgeber> -
<MaRbezug herstellen> auswahlen.

= Das Dialogfenster <MalRbezug Motorgeber> offnet sich:

[ IndraWorks Ds - MaBbezug Matorgeber - Achse [6] Anwendungsart -8 x]
Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe
(B zwick + %\4 s v - o |t 79 0 betriehsberei € @R - [Hl o oo =@ | 8|0 5
B [ IndraDiive [B] Anwendungsart Rieferenz Anfahiichiung Lage
: Fidbnungskommunikation " Pasitiv Lagsistwert 00028 mm
Leistungsversorgung B Fow
Bl & Achse [§] Anwendungsart = F 0.0000 mm
-2 Fubmungskemmunikation - Achse ~fuswertung von
-5 Motor, Bremse, Messsystere ¥ Referenzmarke [Hullmpuls] e G [1000000 i
<P Motor I~ Referenzschalter
eratur & Fostive Flarke £ Hegative Flanke Beschleunigung 1000,000 nm/'s*
otor _ [ Endschalter als Nullschaher ik D [l %
e IV Festanschiag als Nulschater -
b Bremseniest Macken verschoben um 00000 wm s o 000 b
E-Q Motorgeber Ficterenzschaler Oifset 00000 om et | mmés3
© b Motargeber e .
A T Al () Motorgeber in Referenz
ton y | [~ Anlagenreferenz
W € Aul Rieferenzpunkt posiionisren i | & Motorgeber " Dptionalst Geber
ositi purkt Offset |0.0000 mm ¥ 3
-1 Wichtung / Mechanik (O Systemin Referenz
HDD Grenewerte Lagestatus lischen
P Bewegungsgrenzwerte
B Drehmoment- / Kiaft-Begrenzung Artiiebsaefibites Referenzieren |

-{E5) Antrisbsregelung
- B Antriebsregelung Obersicht
B Acheregehung
B Achsregelung Einstelungen
b Geschwindigkeitsregelkreis Filter
“ b Regelkeisiiberwachung
-2 Molonegelung
P Statusmeldungen
{3 Kompensationfunktionen / Kanekturen
-{5) Betrisbsanien / Antis Halt
i) Fehlersaktion
o B Messtaster
- Dptimierung / Inbetisbnahme
B () Lokale 140

4] 1+
EtherCAT 1001 IndraDrive E. 8

Mafsbezug Motorgeber

2. Uber Feldbus Fiihrungsschlitten langsam in beide Richtungen
verfahren.

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

HINWEIS

Parametrierung gemadld der Funktionsbeschreibung in der
Dokumentation des Antriebsregelgerdts Rexroth IndraDrive (S
vornehmen.
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3.2.11 Antrieb montieren
1. Alle bewegten Baugruppen (bewegte Masse) montieren.
2. Antrieb in der vorgesehenen Lage anordnen.

3.2.12 Softwareendlage parametrieren

1. In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> -
<Grenzwerte> > <Bewegungsgrenzwerte> auswadhlen.

= Das Dialogfenster <Bewegungsgrenzwerte> offnet sich:

E IndraWorks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [6] Anwendungsart

== x|
Parametrierung  Inbetriebnabhme  Diagnose f Service  Extras  Hilfe
Qawtck ~ 0|4 - v a | B ] 9 gl n0012 Stever- @ @GR B o) M on B @ % B |9 5
?E Indralrive [6] Arnwendungsart
- Fulhrungskommunik ation I Lagegrenzwertiberwachung
b Leistungsversorgung Lage-lstwert Geber 1 IU,DD48 i
=] chze [B] Anwendungzart
Fuihrungskommunikation - Achse Lage-Grenziwert positiv ID,DDDD i
Motor, Bremse, Messsysteme Lage-Gienzwert negativ |U,DDDD )
wichtung / Mechanik

Grenzwerte

I Ubemwachung Fahibereichsgrenzschalter

Heaktion auf Fatrbereichsuberschreitung ————
€ fffner £ Wamung
Antriebsreqelung % Schiisher & Fehler
Betriebzarten / Antrieb Halt
Fehlereaktion Geschwindigkeits-Grenzwert positiv IU,DUU it
Messtaster oL . l— .
e —— Geschwindigkeits-Grenzwert negativ  |0.000 mmmin
- Lokale 140 Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar |24U 000,000 mmrmin
Bezchleunigung bipolar |1 0 000,000 mms
Fiuck-Grenzwert bipolar IU,DDD mm#s3

Stillstandsfenster IZDD,DDD /ity

Crehrmoment-Kraft-Begrenzung

EtherCAT 1001; IndraDrive

BE. 3
Bewegungsgrenzwerte
2. Optionsfeld <Lagegrenzwertiiberwachung> aktivieren.
3. Optionsfeld <Uberwachung Fahrbereichsgrenzschalter>
aktivieren.
L. Bewegungsgrenzwerte im Dialogfenster einstellen.
2
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3.2.13 Lage- und Drehzahlregler parametrieren

In der Strukturansicht des Projektexplorers <IndraDrive> -
<Motion> > <Achse> - <Achsregelung> - <Achsregelung
Einstellungen> auswadhlen. Das Dialogfenster <Achsregelung
Einstellungen> offnet sich:

1.

Paramel

trierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service

&Zuriﬁlck v,,v|‘v»-‘..a: ;a..|,:ﬁ;r|§§;ﬁ ERCOS interfac t;-@‘%iv[g“w 0M@|§J‘))

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

Extras  Hife

[
[

B g IndraDrive [1] Anwendungsart
P Fiihrungskommunik ation

o B Leistungsversorgung

=& Anwendungsart
#-2) Fuhrungskommunikation - Achse
1) Motor, Bremse, Messsysteme
) Wichtung / Mechanik
=42 Grenzwerte

P Bewegungsgrenzwerte
P Drehmoment- / Kraft-Bearenzung

[=15) Antriebsregelung

P Antriebsregelung Ubersicht
=) Achsregelung
P Achsregelung Einstellungen
- P Geschwindigkeitsregelkreis-Filter
o b Regelkreistiberwachung
{2 Motorregelung
P Statusmeldungen
|2 Kompensationsfunktionen / Karrekturen
#-{_3) Betrigbsarten / Antrieb Halt
#-{2) Fehlerreaktion

£

P Messtaster
+-{.7) Optimierung / Inbetriebnahme

F-5) Lokale 140

________________

L e -
s _ie—] I_?_T ;
—|0,IJT 0,00

Begelkreisiiberwachung

r il
| [o.000 [o.000 00 |
1 ¢ 1
: Drehmoment-/ I
| + - rel - '
] - l A-HedlerFiter s = i T KiaftBegienzung T
1 1
1 0,000 0,060 1
1 |
! [oooo nist 42 !
1 Grenzwerte 1
1 1
1 |1 0000,000 |1 00,0 nelst [Motorgeber) [ﬁ— !
: |24l] 000,000 0.0 nelst [externer Geber) :
LD D D D D D m o m e e e e e mm oo 4

Ausgewahlter Parameter

Mame  Verstarkung Beschleunigungsvorsteuerung

Bereich 0,00 bis  21474836.47 miAmm/sec?]

Antriebsreqelung Ubersicht

Achsregelung Einstellungen

2.

Feineinstellungen fur Lageregler und Drehzahlregler

vornehmen.

HINWEIS
Parametrierung gemadR der Funktionsbeschreibung in der
Dokumentation des Antriebsregelgerdts Rexroth IndraDrive (S
vornehmen (Kapitel <Antriebsregelung>, Abschnitt
<Achsregelung (Closed-Loop-Betrieb)>.
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4.2 Bezeichnungsschliissel der Dateien fiir Motoren

[ Aan [-IB B]-] cccc|-[oo]-TE]-]Fre]-leca]-JHHA]-T w ]
Profiltyp
H- Profil LDH
K- Profil LDK
FU- Profil LDF
N- Profil LDN
M- Profil LDM
T- Profil LDT
P- Profil LDP
H- Profil (CFK) LCH
K- Profil (CFK) LCK
FU- Profil (CFK) LCF
N- Profil (CFK) LCN
M- Profil (CFK) LCM
T- Profil (CFK) LCT
P- Profil (CFK) LCP
Bauart
Einzelmotor / Single Motor E
Doppelmotor / double motor D
Unterstutzes Profil / U Profil U
Schlitten
Standard S
Lang / long L
GroR / large G
BaugroRe
Wicklungskennung
|Standardwick|ung I 01 I
Gebertyp
LS100 SiniCos, 1 Vss, 1 mm Periode (SIKQ) 1
LE100 Sin/Cos, Vss Periode (SIKO) mit Referenzmarke 1
LIDA489 Sin/Cos, 1 Vss, 20 pm Periode (Heidenhain) 2
LIA22 SiniCos, 1 Vss, 20 um Periode (NUMERIK) 2
TTK70 Sin/Cos, 1Vss Hiperface absolut (Sick Stegmann) 3
RS40,5/25/2048 SiniCos, 1 Vss, 2048 Perioden/Umdr. (NUMERIK) 4
RS30/16/1000 Sin/Cos, 1 Vss, 1000 Perioden/Umdr. (NUMERIK) 5
Reserve 6
Reglertyp
Indradrive IDR
Indradrive CS IDC
Option 1
Encoder EnDat / 1Vss/TTL EN2
Encoder IndraDyn / Hyperface ENS
Encoder 1Vss EC
Option 2
[Encoder EnDat / 1Vss/TTL [ enz]
Version
|Aus|\eferungsstand | Vxx |

Bezeichnungsschliissel der Dateien fiir Motoren
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4.3 Ubersicht der Motoren

g 22 5 % < o
Motorbez. Achsname Dateien S o o o 2 © & & g s 5 2 x
5 § ® 5 & g =z ® & B & § S
N 5 o T S 0 = « 17 o e} > 17
[AAAAAAT-BBB[-[CCC[-[DDD[-|EE[-] F [-] G [-[HAH[-] I [-[9JJ [-[KKK[-[LLL] ] |
MGH-ES-0050 Achsenbez. LDHO05 -] 150 [-] 058 [-] 037 -] 01]-] X |] X |4
LDH-ES-0050 [Motorparameter | LDHO005 |-| 150 |-| 058 |-| 037 [ 01| 1 || X |-| IDC[-[NNN]-] EC [-] NN -] V01 . |par
LDH-US-0050 LDHO05 | -| 150 |-| 058 || 037 |-| 01]-| 2 [-| X [-| IDC[-|NNN[-[ EC |-| NN [-| V01 [par
LDHO05 | -| 150 |-] 058 [-| 037 [-| 01]-] 3 [-] X [-| IDC|-|NNN|-[ EC [-| NN [-[ V01 ]. |par
Motordaten LDHO05 | -| 150 |-] 058 || 037 |-| 01]- MOT |-] V01 . |xIs
MGK-ES-0100 Achsenbez. LDKO010 -] 150 [-] 085 -] 037 -] 01]-] X |-] X |-
LDK-ES-0100 [Motorparameter | LDKO10 |-| 150 || 085 |-| 037 || 01| 1 || X |-| IDC [-[NNN]-] EC [-] NN [-] V01 . ]|par
LDK-US-0100 LDKO10 [-| 150 [-| 085 [-[ 037 [-| 01]-[ 2 [-| X [-[IDC[-|NNN|-[ EC |- NN [-[ V01 [par
LDKO10 |-| 150 |-] 085 || 037 |-| 01]-] 3 [-] X [-| IDC[-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 ]. |par
Motordaten LDKO10 | -| 150 |-] 085 |-| 037 |-| 01]- MOT || V01 . |xIs
MGK-EL-0200 Achsenbez. LDK020 -] 250 |-] 085 -] 037 -] 01]-] X |] X |-
LDK-EL-0200 [Motorparameter | LDKO20 |-| 250 |-| 085 || 037 || 01|-] 1 |-] X |-| IDC]-]NNN]-] EC ]-] NN ]-] V01].]|par
LDK-UL-0200 LDK020 |-| 250 |-| 085 |-| 037 |-| 01]-| 2 [-| X [-| IDC[-|NNN|-[ EC [-| NN [-| V01 [par
LDK020 |-| 250 |-] 085 || 037 |-| 01]-] 3 [-] X [-| IDC|-|NNN|-[ EC [-| NN [-[ V01 ]. |par
Motordaten LDK020 |-| 250 |-] 085 || 037 |-| 01]- MOT |-] VO1. |xIs
MGF-US-0100 Achsenbez. LDFO010 [-] 150 |-] 100 -] 037 [] 01]-] X [-] X |-
LDF-US-0100 [Motorparameter | LDF010 || 150 || 100 |-| 037 [-] 01| 1 [-| X |-| IDC[-[NNN]-] EC [-] NN [-] V01 ][par
LDFO010 || 150 || 100 [-] 037 [-[01]-] 2 |-| X || IDC|-|NNN|-| EC || NN |-| V01 . [par
TDF070 -] 150 [-] 700 |-] 037 [-] 01]-] 3 [-] X |-| IDC[-][NNN[-] EC [-] NN [-] VO1[.|par
Motordaten T LDF010 || 150 |-] 100 |-] 037 -] 01]- MOT |-] V01 . |xIs
MGF-UL-0200 Achsenbez. LDF020 |-] 250 |-] 100]-] 037 [-] 01]-] X [-] X |-
LDF-UL-0200 [Motorparameter | LDF020 |-| 250 || 100 |-| 037 [-] 01| 1 || X |-| IDC [-[NNN]-] EC [-] NN [-] V01[.]|par
LDF020 |-| 250 || 100 |- 037 [-] 01]-] 2 [-| X |-| IDC[-[NNN|-| EC [-] NN [-] V01 . [par
LDF020 |-] 250 || 100 |-| 037 |-] 01]-] 3 |-] X |-| IDC|-|NNN|-| EC |-| NN |-| V01 . |par
Motordaten LDF020 |-| 250 |- 100 |-| 037 |-| 01]- MOT |-] V01 . |xIs
MGN-ES-0100 Achsenbez. LDNO10 -] 150 |-] 085 [-] 037 ]-] 01]-] X |-] X |-
LDN-ES-0100 [Motorparameter | LDNO10 |-| 150 |-| 085 || 037 || 01|-| 1 |-] X |-| IDC [-]NNN]-] EC |-] NN |-] V01[.]|par
LDN-US-0100 LDNO10 |-| 150 |-| 085 || 037 |-| 01]-| 2 [-| X [-| IDC[-|NNN[-[ EC |-| NN |-| VO1[. |par
LDNO10 |-| 150 |-] 085 || 037 |-| 01]-] 3 |-] X [-| IDC|-|NNN[-] EC [-| NN [-] V01]. |par
Motordaten LDNO10 | -| 150 |-] 085 |-] 037 |-| 01]- MOT |-] V01 . |xIs
MGN-EL-0100 Achsenbez. LDNO10 ] -] 150 [-] 085 |-] 037 ]-] 01]-] X |-] X |-
LDN-EL-0100 [Motorparameter | LDNO10 |-| 150 || 085 |-| 037 || 01| 1 |-] X |-| IDC [-][NNN]-] EC [-] NN -] V01 [.]|par
LDNO10 |-| 150 |-] 085 || 037 |-] 01]-] 2 [-] X |-| IDC|-|NNN[-[ EC [-| NN [-| V01].|par
LDNO10 | -| 150 |-| 085 || 037 |-| 01| 3 || X [-| IDC|-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 . |par
Motordaten LDNO10 | -| 150 |-] 085 |-| 037 || 01]- MOT |-] VO1. |xIs
MGN-DS-0200 Achsenbez. LDN020 -] 150 [-] 085 -] 037 -] 01]-] X |] X |-
LDN-DS-0200 [Motorparameter | LDNO20 |-| 150 || 085 |-| 037 || 01|-] 1 |-] X |-| IDC[-]NNN]-] EC ]-] NN |-] V01[.]par
LDN020 [-| 150 [-| 085 [-[ 037 [-| 01]-[ 2 [-| X [-[IDC[-|NNN|-[ EC [-| NN [-[ V01 . [par
LDN020 |-| 150 |-] 085 || 037 [-| 04[] 3 [-] X [ 1DC[-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 [par
Motordaten LDN020 | -| 150 |-] 085 |-| 037 |-| 01]- MOT || V01 . |xIs
MGN-EL-0200 Achsenbez. LDN020 | -] 250 |-] 085 -] 037 01]-] X |] X |-
LDN-EL-0200 [Motorparameter | LDN020 |-| 250 |-| 085 || 037 [ 01| 1 || X |-| IDC[-[NNN]-] EC [-] NN [-] V01 . [par
LDN-UL-0200 LDN020 [-| 250 |-| 085 || 037 |-| 01]-] 2 [-| X [-| IDC[-|NNN[-[ EC [-| NN [-| V01 [par
LDP-EL-0200 LDN020 |-| 250 |-] 085 [-| 037 [-| 01]-] 3 [-] X [-| IDC|-|NNN|-[ EC [-| NN [-[ V01 ]. |par
Motordaten LDN020 | -| 250 |-] 085 || 037 |- 01]- MOT || V01 . |xIs
MGN-EG-0300 Achsenbez. LDNO30 ] -] 350 [-] 085 -] 037 -] 01]-] X ] X |-
LDN-EG-0300 [Motorparameter | LDNO30 |-| 350 || 085 |-| 037 [-] 01| 1 || X |-| IDC [-[NNN]-] EC [-] NN -] V01 . ]|par
LDN-UG-0300 LDN030 |-| 350 [-| 085 || 037 [-| 01]-[ 2 [-| X [-| IDC[-|NNN|-[ EC |- NN [-[ V01 [par
LDP-EG-0300 LDN030 |-| 350 |-] 085 [-| 037 [-[ 01]-[ 3 [-] X [-[1DC-|NNN[-[ EC [-| NN [-[ V01 ].[par
Motordaten LDNO030 |-| 350 [-| 085 [-[ 037 [-[ 01]- MOT |- V01 |. |xIs

Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 1 von 3)
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Motorbez. Achsname Dateien

Kurzname
Lange
Breite
Héhe
Wicklung
Gebertyp
Wellentyp
Regler
Steuerteil
Option1
Option2
Version
Suffix

[AAAAAAT-[BBB[-[cCC[-|DDD]-[EE[-] F [-] G [-[HHH[]

[-[33J T-[KKK [-[LLL

2x MGN-EL-0200 Achsenbez. | LDNO40 |-] 250 | -] 085 -] 037 [-]01]] X -] X [
LDN-DL-0400 [Motorparameter | LDNO40 |-| 250 |-| 085 |-| 037 |-| 01]-| 1 |-| X |-| IDC]-|NNN]-] EC [-] NN -] V01].|par
LDP-DL-0400 LDNO40 |-| 250 |-| 085 |-| 037 || 01]-| 2 || X || IDC |-|NNN[-[ EC [-| NN [-| V01]. [par
LDNO40 |-| 250 |-| 085 |-] 037 |-| 01]-] 3 |-| X |-| IDC|-|NNN|-| EC |-] NN || V01].|par
Motordaten | LDNOA0 | -| 250 |-| 085 |-| 037 |-] 01]- MOT | -] V01 /. |xIs
2x MGN-EG-0300 Achsenbez. LDNO60 |-] 350 [-] 085]-] 037 1] 01]-] X -] X |-
LDN-DG-0600 [Motorparameter | LDNO60 |-| 350 |-| 085 |-| 037 |-| 01|-| 1 |-| X |-| IDC]-|NNN]-] EC [-] NN -] V01].|par
LDP-DG-0600 LDNO60 |-| 350 |-| 085 [-[ 037 |-| 01]-| 2 [-[ X || IDC [-[NNN[-[ EC [-[ NN [-| V01]. [par
LDNO60 |-| 350 |-| 085 |-] 037 || 01]-] 3 || X || IDC|[-[NNN[-[ EC [-] NN [-[ V01]. [par
Motordaten LDNO060 |-| 350 |-] 085 -] 037 || 01]- MOT |-| V01 . |xIs
MGM-ES-0100 Achsenbez. LDMO10 - 150 ] -] 170 ] 037 [ 0] X ] X |4
LDM-ES-0100 [Motorparameter | LDMO10 | -] 150 | -] 170 |- 037 |-[01]-] 1 |-| X |-| IDC]-[NNN[ Vo1 [ [par
LDMO70 |- 150 [-[ 170 || 037 [-| 01]-| 2 |-| X [-| IDC[-[NNN|[- [Vo1 ] [par
0[] 150 [-[ 170 || 037 -] 01[-| 3 |-] X -] 1DC|-|NNN][] V0T ]. [par
Molordaten TOMOT0 || 150 |- 170 [-[ 037 [-[071]- V0T [ XI5 |
MGM-ES-0200 Achsenbez. LDM020 |- 250 | -] 170 ] 037 [-]0]-] X ] X [
LDM-ES-0200 [Motorparameter | LDMO020 | -| 250 |-| 170 |-| 037 || 01]-] 1 |-| X |-| IDC|-[NNN]-] EC [-] NN [-] Vo1].]|par
LDM-US-0200 LDMO020 |- 250 [-[ 170 |-] 037 [-| 01]-| 2 |- X [-| IDC|-[NNN[-[ EC [-| NN [-| V01]. [par
LDMO020 |- 250 [-[ 170 [-] 037 [-[ 01[-[ 3 [-[ X [-| IDC|-[NNN[-[ EC [-[ NN [-[ V01 . [par
Molordaten LDM020 | -| 250 -] 170 -] 037 |- 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGM-EL-0200 Achsenbez. LDMO020 |- 250 | -] 170 | ] 037 [ 01]-] X ] X[
LDM-EL-0200 |Motorparameter | LDMO020 |-| 250 |-| 170 |-| 037 |-| 01]-] 1 |-| X |-| IDC|-|[NNN]-] EC [-] NN |-] V01].]|par
LDMO020 |- 250 [-[ 170 || 037 |-| 01]-| 2 || X |-| IDC|-[NNN[-[ EC [-| NN [-| V01]. [par
LDMO020 |-| 250 |-| 170 |-| 037 [-| 01| 3 || X [-| IDC|-|NNN|-| EC |-| NN [-| V01]. |par
Motordaten LDMO020 | -| 250 |-| 170 -] 037 |- 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGM-EL-0400 Achsenbez. LDM040 |- 250 | -] 170 ] 037 [-]04]-] X -] X 1
LDM-EL-0400 [Motorparameter | LDMO40 | -| 250 |-| 170 |-| 037 || 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNN]-] EC [-] NN -] V01].|par
LDM-UL-0400 LDM040 | -| 250 -] 170 || 037 [-| 01]-| 2 || X [-| IDC|-[NNN|-[ EC || NN [-| V01 [ [par
LDM040 | -| 250 -] 170 || 037 [-[ 0] 3 || X |-| IDC|-|NNN|-[ EC |-| NN |-| V01]. [par
Motordaten LDMO40 | -| 250 -] 170 -] 037 |-| 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGT-ES-0100 Achsenbez. LDT010 | -] 150 -] 250 [-] 037 [-[01]] X [ X |1
LDT-ES-0100 |[Motorparameter | LDT010 || 150 || 250 |-| 037 |-| 01]-| 1 |-] X |-| IDC]-[NNN]-] EC [-] NN -] Vo1 - [par
LDT-US-0100 LDT010 |-| 150 |-| 250 |-| 037 || 01]-| 2 [-| X [-[IDC|-|NNN[-| EC [-[ NN [-[ Vo1 |par
LDT010 |-| 150 |-| 250 |-| 037 || 01]-| 3 |-| X |-| IDC|-|NNN|-| EC [-| NN |-] V01 . |par
Motordaten LDT010 |-] 150 |-| 250 |-| 037 |-] 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGT-ES-0200 Achsenbez. LDT020 |] 250 [-] 037 [-]01]] X ] X |-
LDT-ES-0200 [Motorparameter | LDT020 250 |-| 037 |-| 01]-] 1|-| X |-| IDC]|-[NNN]-] EC |-] NN |-] V01].]par
LDT-US-0200 LDT020 250 |-| 037 |-|01]-] 2 |-| X [-| IDC|-[NNN[-| EC [-| NN [-[ VO1].[par
LDT020 250 |-| 037 || 01]-] 3 [-| X |-| IDC|-[NNN][-| EC [-| NN |-[ V01].|par
Motordaten LDT020 250 |-| 037 |- 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGT-ES-0300 Achsenbez. LDT030 -] 350 -] 250 [-] 037 [-[01]] X ] X |1
LDT-ES-0300 [Motorparameter | LDT030 |-] 350 |-| 250 |-| 037 |-] 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNN]-] EC [-] NN -] V01 . |par
LDT-US-0300 LDT030 |-| 350 |-| 250 -] 037 |-] 01]-] 2 |-| X |-] IDC|-|NNN|-| EC |-| NN |-] V01 . |par
LDT030 |-| 350 |-| 250 |-| 037 || 01]-| 3 |-| X |-| IDC|-|NNN|-| EC [-| NN |-] V01 . |par
Motordaten LDT030 |-| 350 |-| 250 |-| 037 || 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGT-EL-0200 Achsenbez. LDT020 |-] 250 -] 250 [-] 037 [-]01]] X [] X |-
LDT-EL-0200 [Motorparameter | LDT020 |-| 250 || 250 |-| 037 |-| 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNN]-] EC [-] NN [-] V01 ].|par
LDT-UL-0200 LDT020 |-| 250 |-| 250 |-| 037 |-| 01|-| 2 |-| X |-| IDC|-|NNN|-| EC |-| NN |-] V01 . |par
LDT020 |-| 250 |-| 250 |-| 037 || 01]-] 3 || X|-| IDC|-|NNN[-| EC [-[ NN [-] Vo1 . [par
Motordaten LDT020 |-] 250 |-| 250 |- 037 -] 01]- MOT | -] V01 . |xIs
MGT-EL-0400 Achsenbez. LDT040 -] 250 -] 250 [-] 037 [-[01]] X ] X |1
LDT-EL-0400 [Motorparameter | LDT040 |-] 250 |-| 250 |-| 037 |-] 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNN]-] EC [-] NN |-] V01 . |par
LDT-UL-0400 LDT040 |-| 250 |-| 250 -] 037 |-] 01]-] 2 |-| X |-] IDC|-|NNN|-| EC [-| NN |-] V01 . |par
LDT040 |-| 250 |-| 250 |-| 037 || 01]-| 3 |-| X |-| IDC|-|NNN|-| EC [-| NN |-] V01 . |par
Motordaten LDT040 |-| 250 |-| 250 |-| 037 || 01]- MOT | -| V01 . |xIs
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[AAAAAAT-[BBB[-]CCCl-[DDD[-[EE[-] F [-] G [-[RRA[-[ I [-[JJJ [ JKKK[JLLL [ [ |
MGT-EL-0600 Achsenbez. LDT060 |-] 350 [-] 250 [] 037 [-] 01]-] X | X _
LDT-EL-0600 [Motorparameter | LDTO060 |-| 350 |-| 250 |-| 037 |-] 01]-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNNJ-] EC |-| NN |-] V01].|par
LDT-UL-0600 LDT060 |-| 350 [-] 250 |-| 037 [-] 01]-] 2 [-] X [-| IDC-|NNN[-| EC |- NN [-] V01 [. [par
LDT060 |-| 350 [-[250 |-[ 037 |-[ 01]-| 3 [-[ X |- IDC|-|NNN|-| EC [-| NN |-[ VO] [par
Motordaten LDT060 |-| 350 |-| 250 |-| 037 |- 01]- MOT |-| VO1 |. |xIs
2x MGT-EL-0400 Achsenbez. LDT080 |-] 250 |-] 250 |-] 037 |-] 01]-] X |-] X _
LDT-DL-0800 [Motorparameter | LDTO080 |-| 250 |-| 250 |-| 037 [-] 01| 1 |-| X |-| IDC|-|NNNJ-] EC -] NN |-] vV01].|par
LDT080 |-| 250 [-| 250 |-| 037 [-| 01]-] 2 [-[ X [-[ IDC[-[NNN[-[ EC [-[ NN [-] V01 [.[par
LDT080 [-| 250 [-] 250 |-| 037 |- 01]-| 3 [-| X [-| IDC]-|NNN|-| EC |-| NN [-| Vo1 . par
Motordaten LDT080 |-| 250 || 250 |-| 037 || 01]- MOT |-| VO1 [. |xIs
2X MGT-EL-0600 Achsenbez. LDT120 |-] 250 [-] 170 ] 037 [-] 01]-] X | X _ _
LDT-DL-1200 [Motorparameter | LDT120 |-| 250 |-| 170 |-| 037 |-] 01-| 1 |-| X |-| IDC|-|NNNJ-] EC -] NN |-] V01].|par
LDT120 |-| 250 [-] 170 |-| 037 [-[01]-] 2 [-[ X [-[ IDC-[NNN[-[ EC [-[ NN [-[ VO1[.[par
LDT120 |-| 250 [-| 170 |-| 037 |-] 01]-] 3 [-[ X [-| IDC[-|[NNN[-| EC |-[ NN [-[ V01 [.[par
Motordaten LDT120 |-| 250 || 170 |-| 037 |-] 01]- MOT |-| VO1 |. |xIs
Zuordnung der Motoren zu den Antrieben und Dateien (Seite 3 von 3)
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Instrucciones de puesta en marcha

IndraDrive CS

Eje de motor lineal/Pick&Place con unidad de control de
accionamiento

Instrucciones originales de puesta en funcionamiento



Pie de imprenta:

Derecho de propiedad intelectual:

Este manual es propiedad intelectual protegida. El autor es SCHUNK SE & Co. KG.
Todos los derechos reservados.

Modificaciones técnicas:

Nos reservamos el derecho de realizar modificaciones con el fin de introducir mejoras
técnicas.

Numero de documento: 1589538

Edicion: 02.00 | 08/04/2024 | es

Estimada clienta:
Estimado cliente:

Le agradecemos la confianza depositada en nuestros productos y en nuestra empresa familiar
como proveedor lider de tecnologia para robots y maquinas de produccion.

Nuestro equipo esta permanentemente a su disposicion para preguntas relativas a este
producto y otras soluciones. Preglintenos y pidanos. jResolvemos su problema!

Saludos cordiales
El equipo SCHUNK

Gestion de clientes

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

electronic-solutions@de.schunk.com

) Leaintegramente el manual de instrucciones y consérvelo cerca del producto.
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Con respecto a este manual

1 Con respecto a este manual

Este manual contiene informaciones importantes para un uso
seguro y adecuado del producto.

Este manual es un componente integral del producto y tiene que
conservarse siempre de forma accesible al personal.

Antes de empezar a trabajar, el personal tiene que haber leido y
entendido este manual. El requisito para trabajar de forma
segura es el cumplimiento de todas las indicaciones de seguridad
en este manual.

Ademas de este manual, son validos los documentos indicados
en » 1.2 [ 36].

NOTA: Las ilustraciones en este manual sirven exclusivamente
para una mejor comprension y pueden diferir del modelo real.

1.1 Senales de advertencia

Para ilustrar los peligros se emplean las siguientes palabras de
aviso y simbolos en las advertencias.

A PELIGRO

Peligros para las personas.

La inobservancia conduce con seguridad a lesiones irreversibles e
incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

Peligros para las personas.

La inobservancia puede conducir a lesiones irreversibles e incluso
la muerte.

A PRECAUCION

Peligros para las personas.

La negligencia puede conducir a lesiones ligeras.

ATENCION

Danos materiales
Informacion para evitar danos materiales
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1.2 Documentacion vigente
e (ondiciones generales de venta *
e Hoja de datos del catalogo del producto comprado *

e Manual de instrucciones y montaje para el accionamiento
lineal *

e Manual y referencia para el dispositivo de accionamiento
IndraDrive (S **

En las siguientes paginas puede descargar los documentos
marcados con un asterisco (*):

* www.de.schunk.com
**  wwww.boschrexroth.com
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2.1

2.2

2.3

2.4

Notas basicas de seguridad

Uso previsto

El producto esta destinado al montaje en una maquina. Las
especificaciones de las directivas aplicables deben observarse y
respetarse.

Otro uso distinto no se considera como convencional. El
fabricante no se hace responsable de los danos que pudieran
derivarse de un uso inadecuado.

Condiciones ambientales y de uso

e Asegurarse de que el mdédulo se haya utilizado solo en el
marco de sus parametros de aplicacion definidos.

e Asegurese de que el entorno esté limpio y que la temperatura
ambiental corresponda con las especificaciones del catalogo.

e Asegurarse de que en el entorno de trabajo no haya agua,
vapor ni polvo ocasionados por los procesos o el desgaste.
Constituyen una excepcidn los productos disefiados
especialmente para ser utilizados en entornos con mucha
suciedad.

Modificaciones estructurales
Realizar modificaciones estructurales

Modificaciones, cambios y trabajos de acabado e.g. roscas o
orificios adicionales, dispositivos de seguridad, pueden
comprometer la seguridad y el funcionamiento. Ademas el
producto puede sufrir danos.

e Realizar modificaciones estructurales solamente con la
autorizacion de SCHUNK.

Competencias del personal
Cualificacion insuficiente del personal

Si se realizan trabajos en el producto a través de un personal sin
la cualificacion suficiente, es posible que se produzcan lesiones
graves y danos materiales considerables.

e Ejecutar todos los trabajos mediante un personal cualificado
para tales tareas.

e Antes de trabajar, el personal tiene que haber leido
completamente este manual y haberlo entendido.

e (Qbservar la normativa de prevencion de accidentes y las
indicaciones de seguridad generales.
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Electricista cualificado

Personal cualificado

Persona instruida

Personal de servicio

38

Las siguientes cualificaciones son necesarias para las actividades
diferentes con el producto:

Gracias a su formacion técnica, su conocimientos y su
experiencia, la electriciasta cualificado puede realizar trabajos
con sistemas elétricos, puede reconocer y evitar los posibles
peligros y conoce las normas y disposiciones pertinentes.

Gracias a su formacion profesional, su conocimientos y
experiencias, el personal cualificado puede realizar trabajos que
le han sido encomendados, puede reconocer y evitar los posibles
peligros y conoce las normas y disposiciones pertinentes.

La persona instruida ha sido informada por el operador sobre las
tareas que le han sido encomendadas y sobre los posibles
peligros que surgen en caso de un compartamiento inadecuado.

Gracias a su formacion profesional, su conocimientos y su
experiencia el personal de servicio puede realizar los trabajos
que le han sido encomendados y puede reconocer y evitar los
posibles peligros.
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3 Puesta en funcionamiento

3.1 Ayudas necesarias

Para poner en funcionamiento un accionamiento con IndraDrive
(S, se necesitan las siguientes herramientas y requisitos:

e Accionamiento completamente instalado con IndraDrive-(S
Dispositivo de control del accionamiento

e PC con interfaz Ethernet TCP/IP
e Software de usuario IndraWorks (a partir de la version 12Vxx)

e DVD de puesta en funcionamiento con los parametros del
motor y los
archivos para la seleccion de parametros.

3.2 Trabajos de puesta en funcionamiento

A PELIGRO

Peligro de muerte por descarga eléctrica.

El contacto con piezas bajo tensidn puede causar la muerte.

e Los trabajos en sistemas o equipos eléctricos solo pueden ser
realizados por electricistas calificados de acuerdo con la
normativa electrotécnica.

A ADVERTENCIA

Peligro de lesiones por impacto y aplastamiento si el sistema se
mueve involuntariamente.

La activacion del comando "Ajuste automatico del circuito de
control" puede provocar un movimiento incontrolado del sistema.

e No active nunca el ajuste automatico del circuito de control
para motores.

1. Conecte el dispositivo de control de accionamiento IndraDrive
(S al modulo y al sistema de control de nivel superior segun
los diagramas de conexion.

2. Establezca una conexion entre el PCy la unidad de control.
ATENCION: El controlador tiene la direccién IP 192.168.0.1
(configuracion predeterminada). Para los dispositivos
Profibus, la direccion IP es 192.168.1.1. La interfaz del PC debe
tener una direccion IP similar, por ejemplo, 192.168.0.11, y la
mascara de subred también debe ser idéntica 255.255.255.0.
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Puesta en funcionamiento

40

3. Para configurar la direccion IP, pulse el boton Enter. A
continuacidn, aparece el menu:
Después, dirijase a la opcion de menu 2.3.7. Alli se puede configurar
la direccion IP. (Tenga en cuenta que la direccion IP no debe ser la
misma. Se recomienda una distribucion de IP continua).

L. Siga pulsando los botones de flecha hasta que aparezca el
menu "EtherNet".

5. Confirme con la tecla "Enter"
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Puesta en funcionamiento

6. Confirme con la tecla "Enter". Ahora, utilice los botones de
flecha para configurar la direccion IP seglin sea necesario.

7. Utilice los botones de flecha para cambiar a la mascara de
subred

8. Lla direccion puede configurarse en la opcidon de menu
Mascara de subred. En la entrega, la direccion se establece en
255.255.255.0
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Puesta en funcionamiento
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3.2.1

9.

Ajuste de la direccion Sercos:

= Pulse el boton "Enter" en la pantalla principal y, a
continuacion, utilice los botones de flecha para
seleccionar el menu esclavo y pulse "Enter".

10. Introduzca el numero deseado y confirme con la tecla Enter.
1. Pulse la tecla "Esc" para volver a la pantalla principal.

Cargue los parametros del motor

INDICACION
El trabajo de esta seccidn solo debe realizarse si no se han
preinstalado datos en el controlador.

El controlador se ajusta a la comunicacion Sercos Il a través del
panel frontal como se describe a continuacion.

Panel frontal

1.

2.

u.

Pulse "Enter" cuatro veces. La variante de bus de campo
deseada parpadea en la pantalla.

Utilice los botones de flecha para seleccionar "Sercos Il1".
Confirme la seleccion con "Enter".

= La pantalla muestra ahora "Sercos IlI" y ya no parpadea.
Desconecte la alimentacion de 24 Vy vuelva a conectarla.

= El controlador se reinicia y se activa "Sercos Ill".
Para comprobarlo: tras el arranque, debe aparecer P -1 en
la pantalla.
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5. Inicie IndraWorks DS en el PC.

Parametrierung  Inbetriebnabme  Diagnose f Zervice  Extras  Hilfe

Jiurﬂtk -

E IndraDrive [1] Anwendungsart

i i | 0 B T 9 g ratenerkenmung ¢ €Y @ B - B o |1 oM i@ 8] @)
Achshummar % b 2Aichst
|_ Reale Achse

1

¥erbinden mit Antrieb iiber...
Aehestatus F_ B Fehler [gschen |

Aktuelle Werte —

Flelte = Serele Werbindung COR1 vi

Geschwindighkeil * Ethemnat IPBegich von (192168 0 . 1
Beschleunigung bis [192168, 0. 2

Drehmament £ Kr.
= Fremdsteuerung Dietails >» I
= Keine Verbindung [0fling)
Erveitert .. |

PR

¥ werbindungsauswahl beim Start anzeigen

Ok I Abbrachen

6. Seleccione Ethernet y establezca el rango de busqueda IP.

INDICACION
El funcionamiento de IndraWorks se explica en el menu de ayuda
del programa.

7. Enla ventana principal del menu de IndraWorks, seleccione
<Vista> - <Explorador de proyectos>.

= Se abre el explorador de proyectos.
181 x1

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose f Serviee  Extras  Hife

o B 7] % o enerkemnung be @ @ ¥ & -

Jruick <) - |4 - ¥ e i

Bl |oon @8 @

B @ IndaDiive [1]Amwendungsart

e b Filhrungskommunikation Achenummer Achchezeichnung Sercosadiesce Achstyp
b Leistungsversorung 1 Anwendungsart 1 | Reale Achse
- Anwendungsart ) oy ADU09 Automatische Baudratenerkennung BeiSEREOS ¢ @ Fopier fsch
|+ Fibrungskommunikation - Achse chestatus interface » ehier laschen I
£ Matar, Bremse, Messspsteme
[ Aktuelle werts
{5 Wichiung ¢ Meshank Hele Hrete
1) Grenzwerte Pasition 0.0000 mm
{2 Antriebsregelung _ T o )
-5 Betietsaren J Aniriso Hak Geschwindighesit 0,000 /i
+1-{3) Fehleneaktion Beschleunigung 0000 mmds
b Messtaster ’7 .
{3 Dplimienung / Inbelisbriahme TR f e ol Details << |
Lokale 1¥0
7~ Motion Status
2 Stevertzl it k]
Nicht aktiv (J Steuer- und Lelstungstel betriehshereit (4b)

() fnirieb momentenbehatet (4F)
O fnirie HALT akliv (8H)

O rriensfebler
—Meidungen
=10 O PPy © In-Pasition
O n_ist < nx © InPasitionsfenster grab
(J r_ist=n_sal O Md 5= () positive Diehmomentbegrenzung
O hd >=Mdarenz () negative Drehmamentbearenzung
L

Muotorgeber 00000 mm () inReferenz

(O Referenzgeber in Referen:

Explorador de proyectos
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Puesta en funcionamiento

3 Indraworks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart 18] x|

Parametristung  Inbetriebmabme  Diagnoss | Serviee  Extras  Hife

Covuick = 0| A - - |t ] % ] sERoosS nter @ BB - Bl ot | v @ Bl @)

=
! b Fihungsk Funktionspakete Achsnurmer Aehsbezsichnung Semosadiesse Achstyn
L Leistmgs TP-Einsteluingen 1 ‘ Anwendungsart 1 ‘ Reale Achse
& Anwandur - -
U %y R ‘ Parameter v | 7 parameteredicor ‘AUUU‘J Automatische Bm\::?;:gerkgnnung BeiSERCOS | | @Y Feer isechen

{E Motar, Bremae, Messaysteme [*7]  Parametergruppe
{23 Wichtung / Mechanik

12 Grenzwerte e Speichern. .. 00000 mm
{2 Antiebsregelung T e, [ 0mw0 i
{5 Betriebsarten / rtieh Halt L (W0 | ot
1 Fehleneaktion Beschleunigung 0000 mmds*

P Messtaster

| 3 Optimienung / Inbetizbnahme Enelimenet 4 el Wiy} = Details <<
4.5 Lokele 110

~ Motion Status
(2 Steusitei betrisbebersi: (bb)
Nicht aktiv O Stever-und Leistungsteil betriebsbereit [4b)
() Antrieb momenterbehaftet [4F)
(2 Antiiet HALT akiiv (4H)
(2 Antricbsfehler
I~ Meldungen
O niet=0 OP>=Px © InPostion
O nist < nw © IrPositionsfenster grobs
O st = n_sol D Md >=tidx () positive Dishmomentbegrenzung
) Md »=Mdarenz (2 negative Dishmamenitegienzung
L

Motorgeber 00000 mm (i Referenz

Q Relererzaeber in Referanz

8. Seleccione <IndraDrive> con el boton derecho del ratény, a
continuacion, seleccione <Parametro> - <(Cargar> en el
menu contextual:

9. Seleccione el tipo de motor
= Se abre la ventana de dialogo:

Suchen n: | 5 LD_Lineamator B N e N s e

-5 EcoDrive
I-5) IndraDrive
=) IndraDrivecs

D ateinarme: I j Offnen I
- Abbrechen I
J A

D ateityp: IF'alameter-D atei [*.par)

Importe los pardmetros del motor

1. Seleccione la carpeta en, por ejemplo, <LDx_Linearmotor> /
en el (D de puesta en servicio de IndraDrive.
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2. Seleccione el archivo de parametros del motor adecuado

3. Seleccione la carpeta del tipo de motor lineal deseado en la
ventana de dialogo.

L. Seleccioney abra el archivo de parametros del motor deseado
en la siguiente ventana de dialogo. Se cargan los parametros
del motor:

|

[ f gl syt afsis{aiaps|alaa gl alam{alste ol alsaialntaialnyayl oy

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

Cargue los pardmetros del motor

3.2.2 Inicie el bus de campo

1. Parametrice la interfaz de bus de campo de acuerdo con la
documentacion del fabricante IndraDrive CSy los documentos
del armario eléctrico.

2. Conecte e inicie el bus de campo.

3. El circuito depende de la interfaz de bus de campo para
habilitar y detener el controlador, asi como
implementar y controlar los interruptores finales y de
referencia.
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3.2.3 Seleccione el modo de funcionamiento

A ADVERTENCIA

Un mal ajuste en el modo de funcionamiento puede provocar
movimientos no deseados del accionamiento.

e No ajuste nunca los modos de funcionamiento "Control de
par"y "Control de velocidad".

e Active la deteccion de errores de seguimiento y parametricela
adecuadamente.

e Ponga la unidad de control en modo de funcionamiento (fase 4).

La pantalla del campo de control estandar del dispositivo de
control de accionamiento IndraDrive CS muestra bb .

¥ IndraWorks Ds - Betriebsarten - Achse [1] X-Achse. 18] x|

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose [ Service  Extras  Hilfe

Indrarive an Fremdsteuerung ~ () Zurick = ~ ‘ 4 -y " i W}M 5 @ |=‘J Q)
—

= IndraDrive [1] X-Achse

» Fu!vlungskummunlkatlun < € Hauptbetriebsart ILagevegelung schleppabstandsfrei, Geber 1 l] Konfiguration
P Leistungsversargung
@& Achse [1]X-Achse \
{3 Fiihrungskommunikation - Achse (J 1. Nebenbetriebsart |Rene Eetmepsarret e > | Kenfiguration
{2 Motor, Bremse, Messsysteme
1) Wichtung / Mechanik () 2 Nebenbetiieb IKeine“ bsart definiert j Panraian
[ Grenzwerte
{2 Antriebsregelung :
=) Betriebsarten / Antrieb Halt (J 3. Nebenbetrieb |Keine Betriebsart definiert =l | Kenfiguation
P Betriebsarten
P Antieb Hal (4. Nebenbetriebsart IKeine Betrighsart definiert LI Konfiguratior

{2 Fehleneaktion

P Messtaster ~

{2 Optimierung / Inbetriebnahme: Qs i |Keine” iebsart definiert ;|
1) Lokale 1/0

Sorfiguration

Q6 i IKeine“ iebsart definiert 3

Sorfiguration

(J 7. Nebenbetrieb |Keine” iebsart definiert Ll

Sonfiguration

() Interne Nebenbetrighsart

Third-party control unit amsnetid=192.168.1.17.1.1 amstimeout=40000

L6
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3.2.4 Compruebe el sistema de medicion

1. Seleccione <IndraDrive> - <Tipo de aplicacion> en la vista de
estructura del explorador de proyectos.

2. Seleccione <Tipo de aplicacion> con el botén derecho del
raton y, a continuacion, seleccione <Diagndstico> >
<Estado> en el menu contextual. Se abre la ventana de
dialogo de la carpeta <Estado>.

E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] Anwendungsart =5 ll

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose | Service  Extras  Hilfe

Jauick 0|4 - | @ i | o B[] @ gl Reos interface ¢ I REB - | B o [ o @ | @

= B IndraDrive [1] Anwendungsart . . N
P Filhrungskommunikation i S
b Leistungsversorgung 1 | Anwendungsart \ 1 | Reale Achse
& N i

A - A0009 he bei SERCOS | ..
© Filnungs| ¥ Erstinbetriebnahme Achsstatus | Bt €] € Febierisschen
10D Motor, Br Geratezustand » O
1) Wichtung - (
() Grenzwer____Forameter > Pasiion 0,0000 mm
o Anlriebslel ) Diagnose » |[ay  Achsstatus 50 | i
O Beliebsal Achsstatus Gberwachen — e
&) Fehlerreal Eigenschaften... 0000 mm/s

b Messtaster € Hife 2u Achsstatus

00 %

{2 Optimierung / Inbetriebnahme Diagnosedaten Motar Details <<

i) Lokale 170

Qf IDN-Liste der unguiltigen Betriebsdaten Status
& Feblerosch O Steuerteil betriebsbereit (bb)
eneribsenen O Steuer- und Leistungste betriebsbereit (4b)
@, Fehler-{Diagnosespeicher O Antiieb momentenbehaftet (4F)
Anzeige-Mittelwertfier (J Antiisb HALT aktiv (H)
O Antrishsfehler
Patchfunktion
O nist=0 O P>=Px © In-Position
O nist<nx © InPositionsfenster grob
O n_ist=n_sal © Md >=Mdx O positive Drehmomentbegrenzung
() Md >= Mdgrenz () negative Drehmomentbegrenzung
 Lagei

Motorgeber 00000  mm ) in Referenz

QR in Referenz

Compruebe el estado

Compruebe la indicacion y la escala del sistema de medicion

1. Desplace el carro de guia con la mano. No debe haber saltos
en la indicacion "Posicion".

2. Coloque la escala (aprox. 10 cm) sobre el soporte de guia'y
desplace el carro de guia a lo largo de la escala.

3. Compare el trayecto medido con la indicacion de la posicion
real.
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3.2.5 Compruebe y active el funcionamiento del freno de parada
neumatico (opcional)

ATENCION

El soporte de guia y el freno de parada neumatico pueden

danarse si el carro de guia se desplaza a la fuerza.

Puede haber danos en el eje del motor lineal.

e No utilice nunca la fuerza para desplazar el soporte de guia o
el carro de guia cuando el freno de parada esté activado.

e Desplace el carro de guia solo con una fuerza ligera para
comprobar el funcionamiento de los frenos de parada
neumaticos.

1. Compruebe manualmente si el carro de guia se mueve
cuando el freno de parada esta activado. El carro de guia no
debe moverse.

2. Conecte la conexion de 24 V a la valvula de freno. El freno de
parada neumatico estd activado (opcional).
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3.2.6 Establezca la dimension absoluta

Esta seccion solo es necesaria si se utiliza un sistema de medicion
absoluta. (TTK 70)

= H Indralrive [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M302
b Fihrungskommunikation

P Leistungsversorgung Ahsolutgeber-Ubenwachungsfenster |1 ,ooon mm
F-& Achse [2] Achse [15.1] Achse 2 - 201M 302

B Fii TR Referenzmah |0.0000 M
[#-15) Fuhrungskommunikation - Achse
=5 Motor, Bremse, Messspsteme aktueller Lageistwert IU,UUUU mm
b Motor
~ P Motortemperaturibenmachung =
~ b Motartemperaturmodell () Motorgeber in Referenz
P Bremse i [ Anlagenreferenz
& 5 aretmsen;est % Motorgeber
=) Motorgeber ;
B Motorgeber " Dptionaler Geber
b Motorgeber enveitert T
“ b Mabbezug Motorgeber
[#-{.5) Optionaler Geber P een |

b Positionsschaltpunkt

[ ;*j Wichtung / Mechanik (mv:ehﬁrmaﬁ HD |
#2) Grenzwerte ———————

-7 Antriebsregelung

() Betriebsarten / Antrieb Halt Antriebsgefubrtes Referenzieren

[ Fehlemeaktion

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

w

B Sollwerthox
b Antriebsintegrierter Sollwertgeneratar
b Motordaten- dentifik ation
P Automatische Einstellung der Achsregelu
i p Frequenzganganalyse
o B Achssimulation
@ Messgeber
#-5) Lokale 140

Establezca la dimension absoluta

1. En la vista de estructura del explorador de proyectos,
seleccione
<IndraDrive> = <Motor, freno, sistema de medicion> >
<Codificador del motor> - <Referencia dimensional del
codificador del motor>.

2. Mueva el eje hasta la posicion deseada y pulse el botdn
<Establecer medida absoluta>.

3. Se puede introducir un desplazamiento deseado en el campo
<Medida de referencia>.
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3.2.7 Supervision del bucle de control

3.2.8

ATENCION

Puede haber daios en el carro de guia y en el soporte de guia.

Una ventana de supervision del bucle de control desactivada o

ajustada demasiado grande puede ocasionar un choque del carro

de guia.

e Parametrice adecuadamente la supervisidn del bucle de
control de posicidn.

e e I Lbelriebnahmel Diagnosa fiGervicel Extras|  Hife

Gawick -~ |+ - % @ i | o B ]9 g aterface 200 ¢ @ RE - Hod|[roovd B @

=] 5 IndraDrive [1] Anwendungsart
P Fishungskommunikation — Geschwindigk Ikreisiiberwachung

P Leistungsversorgung )
5@ Anwerdungsart & aktiv
{5 Fuhungskommunikation - Achse € richt aktiv
{53 Motor, Bremse, Messsysteme
ii] ‘wichtung / Mechanik —L il hung
EB Er’:::;":g;mg 1¢ e F i [5.0000 mm o Mulsetzen |
P Anishsregelung Ubersicht Ubeiwachungsfenster 10,0000 mm
£ Achsregelung

P Achsregelung Einstellungen
b Geschwindigkeitsregekieis-Filer Achsregelung
B Regelkeisiibenwachung
1 Motorregelung
B Statusmeldungen
1 Kompensationsfunkltionen / Korrekturen
) Betriebsarten / Antrieh Halt
[y Fehlemeaktion
P Messtaster
-2 Optimienung / Inbetiebnahme
B Lekale 1/0

Supervision del bucle de control

1. Seleccione
<IndraDrive> > <Movimiento> - <Eje> - <(Control> >
<Control del eje> - <Supervisidon del bucle de control> en la
vista de estructura del explorador de proyectos.
Se abre la ventana de dialogo <Supervision del bucle de
control>:

2. Active el campo de opcidn <Supervision de la velocidad del
bucle de control>.

3. Parametrice la supervision del bucle de control de posicidn.
Conecte el dispositivo de control de accionamiento
IndraDrive CS a la red

e (onecte la tension en el armario de distribucion de control
(conexion a la red de 380 V).

La pantalla del campo de control estandar del dispositivo de
control del accionamiento IndraDrive (S muestra AB, el

dispositivo de control del accionamiento IndraDrive (S esta
conectado a la red.
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3.2.9 Habilitacion del controlador (AF)

INDICACION
Dependiendo del sistema de bus de campo, la habilitacion del

controlador puede activarse por hardware o por software.

1. Active el controlador (AF).
2. Active la opcion "Detener".

La pantalla del campo de control estandar del dispositivo de
control de accionamiento IndraDrive (S muestra AF o AH.

3.2.10 Ajuste el interruptor de referencia

1. En la vista de estructura del explorador de proyectos,
seleccione <IndraDrive> >
<Motor, freno, sistema de medicion> - <Codificador del
motor> - <(Crear referencia dimensional>.

= Se abre la ventana de didlogo <Referencia dimensional
del codificador del motor>:

[ IndraWorks Ds - MaBbezug Matorgeber - Achse [6] Anwendungsart -8 x]
Parametrierung  Inbelriebnahme  Diagnose f Service  Extras  Hife
QZumzkv%-‘&vv-‘,ﬂ | B )9 0 betriebsberei € @ F - [l o o0 =@ | 8|0 %
B [ IndraDiive [B] Anwendungsart Referenz Anfahiichtung Laae
: Fidhungskommurikation ey e T —
Leistungsversoigung B o |
B Achse [B] Anwendungsan = F 0.0000 il
) Fihungskemmurikstion - Achse - Auswerlung von
5-E3) Motor, Bremss, Messsystems [V Fielerenzmarke (Hullmpuls) Goschwindigket [TOM0000 i
B Motor [~ Fieferenzschaler
- Molortemperaturibernachun @ Posiive Flarke € Hegative Flarke Beschleuniging 1000.000 mm/st
oto _ T Erdschalter als Nullschaher s [ooom %
e IV Festanschiag als Nulschalter N
b Bremsentest Nooken verschoben um 00000 wm Fosifonierfenster 1.0000 mm
E-E Motorgeber Riefeenzschaler-Offsst 00000 mm Ruckgrenzwert bipolar 0,000 mm/s3
T B Motorgeber — —0
: A T LELE ) Motoraeber in Referenz
ton y - Anlaganreferenz
 Auf Referenzpunkt positionieren | & Motorgeber | fibkoier tiker
Offset [2.0000 m ¥

\:fu: un (O Systemin Refsienz
Grenzwerte

P Bewegungsgenzwerle
b Drehmarnent- / Kraft-Begrenzung Anlicbsaefubites Refeicnzieen |
—1-{5) Antrisbsregelung

- B Anishsregelung Obersicht

=14 Achsregelung

B Achsregelung Einstellungen

b Geschwindigkeitsregelkreis-Filer

“ b Regelkeisiiberwachung

E-(5) Molanegelung

b Statusmeldungen

B Kompensationsfunktionen / Kanekturen
-{5) Betrisbsanen / Antieb Halt

£-45) Fehlereaktion

B Messtaster

- Dptimierung / Inbetisbnahme

43 Lokale 110

Lagestatus gschen

4] 1+
EtherCAT 1001 IndraDrive E. 8

Referencia dimensional del codificador del motor

2. Mueva el carro de guia lentamente en ambas direcciones
mediante el bus de campo.

3. Referencie, parametrice y pruebe la direccion, la velocidad y
la aceleracion.

INDICACION

Realice la parametrizacidon de acuerdo con la descripcion
funcional de la documentacion del dispositivo de control del
accionamiento Rexroth IndraDrive (S.
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3.2.11 Instale el accionamiento

1.

Monte todos los grupos constructivos méviles (masa movil).

2. (Coloque el accionamiento en la posicion prevista.

3.2.12 Parametrice la posicion final del software

1.

Seleccione <IndraDrive> -

<Valores limite> - <Valores limite de movimiento> en la
vista de estructura del explorador de proyectos.

= Se abre la ventana de dialogo <Valores limite de

movimiento>:
E IndraWorks Ds - Bewegungsgrenzwerte - Achse [6] Anwendungsart = | = |5|
Parametrierung  Inbetriebnabhme  Diagnose f Service  Extras  Hilfe
Qawtck ~ 0|4 - v a | B ] 9 gl n0012 Stever- @ @GR B o) M on B @ % B |9 i
= E Indralrive [6] Arnwendungsart
- b Flihrungskammurikatian I Lagegrenzwertiberwachung
-~ b Leistungsversorgung Lage-|stwert Geber 1 IU,DD48 mr
= Achsze [B] Anwendungsart
Fiihrungskommunik ation - &chze Lage-Grenzwert positiy IU.UUUU i
Motar, Bremse, Messzysteme Lage-Gremzwert negativ |D,DDDD mrn
wichtung / Mechanik
Gren: 1~ Obenwachung Fahrbereichsarenzschalter Heaktion auf Fatrbereichsuberschreitung ————
& 0% erte
B Drehmoment- / Kraft-Begrenzung £ Offier £ Warnung
Antriebsreqelung % Schiisher & Fehler
Betriebzarten / Antrieb Halt
Fehlereaktion Geschwindigkeits-Grenzwert positiv IU,DUU it
Messtaster oL . l— .
3 0,000
e —— Geschwindigkeits-Grenzwert negativ mmmin
-5 Lokale 1/0 Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar |24U 000,000 mm/min
Bezchleunigung bipolar |1 0 000,000 mms
Fiuck-Grenzwert bipolar IU,DDD mm#s3
Stillstandsfenster IZDD,DDD /ity
Crehrmoment-Kraft-Begrenzung
EtherCAT 1001; IndraDrive L X

Limites de movimiento

52

Active el campo de opcion <Supervision de los limites de
ubicacién>.

Active el campo de opcion <Supervision del interruptor de
limite del area de desplazamiento>.

Establezca los valores limite de movimiento en la ventana de
dialogo.
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3.2.13 Parametrice el regulador de posicion y velocidad
1. Seleccione <IndraDrive> - <Movimiento> > <Eje> -
<Control> - <Control del eje> > <Configuracidn del control
del eje> en la vista de estructura del explorador de proyectos.
Se abre la ventana de dialogo <Configuracion del control del
eje>:

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

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose / Service  Extras  Hiffe

|Qauick ~ 0<% v % <] s | o B[] 9 gl ERcos interfac @ KB |Bl o |1 v @ B @

= B IndiaDrive [1] Anwendungsart P e 1
P Fiihrungskommunik ation : = o :
P Leistungsversorgung | ]_, i T K,
=& Anwendungsart | 0,00 1 I 5 IU
@43 Fuhungskommunikation - Achse | 5T 0 T o o AT oo g - ,Jy—
{2 Motor, Bremse, Messsysteme: 0,000 0,00
{2 Wichtung / Mechanik r L T T T -
) Grenzwerte 1 1 |
P Bewegungsgrenzwerte : ! IU,UUU ID’UUD 0.0 :
P Drehmoment- / Kraft-Bearenzung | : l ‘ ¢ 1
[=15) Antriebsregelung Lt 1 + \-Regler-Fil __ Drehmoment-/
egler-Fiter - — -
P Antiebsregelung Dbersicht : : = l K; Kiaft-Beqrenzung :
=) Achsregelung ) | 1 0,000 0,080 !
P Achsregelung Einstellungen 1 1 1
P Geschwindigkeitsregelkreis-Filter | welst ! IEEIEIEI nelst 4.2 !
H L I 1 Grenzwerte 1
P Regelkreisiiberwachung i -0,0001 o [p— ,
{2 Motorregelung I | |1l] 000,000 1000 st (Motorgeber) [W— |
P Statusmeldungen L " 220000000 00 | - !
I | X st [ext Geb
|2 Kompensationsfunktionen / Karrekturen IL 77777777777777 " j Eeieinir 7878’7] 77777777777777 JI
#-{2) Betriebsarten / Antrieb Halt Ausgewahlter Parameter
Fehlerreakti
ey ‘? MZs::;Z?er an Mame  Verstarkung Beschleunigungsvorsteuerung
#-{C) Optimierung / Inbetriebnahme Bereich 0,00 bis 2147483647 miAmm/sec?]
F-5) Lokale 140
Regelkreisiiberwachung Antriebsreqelung Ubersicht

Configuracion del control del eje

2. Realice ajustes de precision en el regulador de posicion y el
regulador de velocidad.

INDICACION

Realice la parametrizacion de acuerdo con la descripcion
funcional de la documentacion del dispositivo de control del
accionamiento Rexroth IndraDrive CS (Capitulo <Regulacién del
accionamiento>, seccion <Control del eje (funcionamiento de
circuito cerrado)>).
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L Sistemas

4.1 Esquema de conexiones IndraDrive (S
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4.2 Clave de designacion de los archivos para motores

[ Aaa [-IB B]-] cccc|-Joo]-TE]-Trre]-leca]-JHHn]-T w ]
Tipo de perfil
H-perfil LDH
K-perfil LDK
FU-perfil LDF
N-perfil LDN
M-perfil LDM
T-perfil LDT
P-perfil LDP
H-perfil (CFK) LCH
K-perfil (CFK) LCK
FU-perfil (CFK) LCF
N-perfil (CFK) LCN
M-perfil (CFK) LCM
T-perfil (CFK) LcT
P-perfil (CFK) LCP
Tipo de construccion
Motor simple E
Motor doble D
Perfil soportado U
Carro
Estandar S
Largo L
Grande G
Tamano
Identificacion del bobinado
[Bobinado estandar [o1]
Tipo de codificador
LS100 Sin/Cos, 1Vss, Tmm Periodo (Siko) 1
LE100 Sin/Cos, ! Vss,Periodo (SIKO) con marca de referencia| 1
LIDA489 Sin/Cos, 1Vss, 20pum Periodo (Heidenhain) 2
LIA22 Sin/Cos, 1Vss, 20pm Periodo (NUMERIK) 2
TTK70 Sin/Cos, 1Vss, Hiperface absoluto (Sick Stegmann) |3
RS40,5/25/2048  Sin/Cos, 1Vss, 2048 Periodos/revolucion (NUMERIK) | 4
RS30/16/1000 Sin/Cos, 1Vss, 1000 Periodos/revolucion (NUMERIK) | 5
Reserva 6
Tipo de controlador
Indradrive IDR
Indradrive CS IDC
Opcion 1
Encoder EnDat / 1Vss/TTL EN2
Encoder IndraDyn / Hyperface ENS
Encoder 1Vss EC
Opcion 2
|Encoder EnDat / 1Vss/TTL | EN2|
Version
[Estado de la entrega [ vax |

Clave de designacidn de los archivos para motores
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4.3 Generalidades de los motores

o - 5 -
Denominacién Archivos B g
del motor s o 8 & . 8
. e © =} —
Denominacion g Z & T g e B ¥ : : s
del eje £ ® £ % 5 T T %z ¢ 2° g 3 g
= S El =) o o 80 b= (o] S ] =
! s 5 2 2 3 B & & : 32 3 E 3
[AAAAAAT-[BBB[-[CCC[-[DDD]-[EE[] F [-] G [-[HHH[-[ W [-[99J [-[KKK [[LLL [ |
MGH-ES-0050 Designacion del eje | LDH005 [-[ 150 : 058 |-| 037 [-|01-] X |-[ X |-
LDH-ES-0050 |Parimetros del motor] LDH005 | -] 150 |-] 058 |-] 037 |-] 01| 1 |-] X |- IDC|-]NNN]-] EC -] NN [-] V01 [.]par
LDH-US-0050 LDHO005 |-| 150 |-/ 058 | -[ 037 |-[01]-| 2 |-| X |- IDC|-|NNN|-| EC |-| NN |-[ VO1|. [par
LDHO05 |-| 150 -] 058 |-| 037 [~ 01)-] 3 |-| X [-| IDC|-[NNN|-] EC |-| NN [-] VO1]. [par
Datos del motor LDH005 | -[ 150 | -[ 058 | -| 037 |- 01]- MOT |-[ V01 . [xIs
MGK-ES-0100 Designacion del eje] LDKOT0 -] 150 |- 085 -] 037 -] 01]-] X -] X[
LDK-ES-0100 | Ppardmetros del motorf LDKO010 |-[ 150 |-[ 085 [-[ 037 [-| 01[-| 1 [-[ X [-[IDC|-|NNN|-| EC [-[ NN |-| V01 ]. |par
LDK-US-0100 LDKO010 [-[ 150 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 2 |-| X [-| IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1]|. [par
LDK010 |-| 150 - 085 -] 037 [-|01)-] 3 |-| X [-| IDC|-[NNN|-| EC |-| NN [-] VO1]. [par
Datos del motor | LDK070 |-] 150 | -] 085 |-] 037 |-] 01 - MOT |-| V01]. XIS
MGK-EL-0200 Designacion del eje] LDK020 || 250 -] 085 -] 037 [-J01]-] X[ X]-
LDK-EL-0200 [Pardmetros del motor] LDK020 | -] 250 |-] 085 |-] 037 |-] 01|-] 1 |-| X |-| IDC|-]NNN]-] EC |-] NN |-] V01].]par
LDK-UL-0200 LDKO020 (- 250 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 2 |-| X [-] IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1|. par
LDKO020 (- 250 (- 085 |-] 037 |- 01]-] 3 |-] X [-] IDC|-[NNN|-[ EC [-[ NN [-[ VO1|. [par
Datos del motor LDKO020 |- 250 [-| 085 -] 037 |-| 01] - MOT [-| V01 |. |xIs
MGF-US-0100 Designacion del eje] LDFO10 [-] 150 | -] 100 |-] 037 [-] 01]] X [] X |4
LDF-US-0100 |Pardmetros delmotorf LDF010 |-| 150 |-{ 100 |-[ 037 [-[01]-[ 1 [-]| X [-[IDC|-|NNN|-[ EC |-[ NN [-[ VO1]. [par
LDF010 |-| 150 |-| 100 |-] 037 [-]01]-[ 2 |-| X [-| IDC|-[NNN]|-| EC |-| NN |-[ V01]. [par
LDFO10 |- 153__-_11)15 -[037[-[ 01| 3 [-| X[-[TDC|-[NNN[-[ EC [-[ NN [-[ VOT[-]par
Datos del motor | LDF010 [-] 150 [-[ 100 [-[ 037 [-[ 01]- MOT [-| Vo1 |. |xIs
MGF-UL-0200 Designacion del eje| LDF020 [-] 250 [-[ 100 [-[ 037 [-[ 01]-] X [-[ X ]|
LDF-UL-0200 | Pardmetros del motorg LDF020 |- 250 |- 100 [-[ 037 -] 01[-| 1 [-[ X [-[IDC|-|NNN|-| EC [-[ NN |-| V01 . |par
LDF020 |-| 250 |-| 100 |-[ 037 |-[01|-[ 2 |-[ X |-[IDC[-[NNN|-| EC |-| NN [-[ VO1|. |par
LDF020 |- 250 {-] 100 [-] 037 |-[01]-| 3 [-] X [-] IDC|-[NNN|-| EC [-| NN [-] V01 ]. [par
Datos del motor LDF020 |- 250 |- 100 [-] 037 [-] 01]-] MOT | -[ V01 |. [xIs
MGN-ES-0100 Designacion del eje] LDNO010 [-| 150 : 085 |- 037 [-[01(-] X [-[ X [-
LDN-ES-0100 |Pardmetros delmotor] LDNO010 |-| 150 |-[ 085 |-[ 037 [-[01]-[ 1 [-]| X [-[ IDC|-|NNN|-[ EC |-[ NN [-| VO1]. [par
LDN-US-0100 LDNO10 |-/ 150 | -[ 085 |- 037 |-[01[-] 2 |-| X |-| IDC[-|NNN|-| EC [-| NN [-| VO1|. |par
LDNO010 (- 150 |-] 085 -] 037 |- 01]-] 3 |-] X [-] IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-| VO1|. [par
Datos del motor LDNO10 (-] 150 |-| 085 |-[ 037 |-[ 01]- MOT [-| V01 |. |xIs
MGN-EL-0100 Designacion del eje [ LDNO10 |-[ 150 [-[ 085 -] 037 [-] 01| X [-] X[
LDN-EL-0100 |Pardmetros del motor| LDNO10 |-| 150 |-| 085 |-[ 037 |-[01]-| 1 [-] X |-/ IDC|-|NNN|-| EC |- NN [-| VO1]. |par
LDNO010 [-[ 150 [-| 085 -] 037 |-|01]-] 2 |-| X [-| IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1]|. [par
LDNO010 [-[ 150 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 3 |-] X [-] IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN [-[ VO1|. [par
Datos del motor | LDNO10 | -] 150 | -] 085 |-] 037 [-[01]- MOT | -| V01 ]. |xIs
MGN-DS-0200 Desienacion del eje] LDN020 -] 150 -] 085 -] 037 [-]01]-] X[ X|-
LDN-DS-0200 |Padmetros del motorg LDN020 |-[ 150 |- 085 [-[ 037 [-| 01[-| 1 [-[ X [-[IDC|-|NNN|-| EC [-[ NN |-| V01 |. |par
LDN020 |- 150 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 2 |-| X [-| IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1]|. [par
LDN020 |-| 150 (-] 085 |-| 037 [-| 01]-] 3 |-| X [-| IDC|-[NNN|-| EC |-| NN [-] VO1]. [par
Datos del motor LDN020 |-[ 150 |-[ 085 |- 037 |- 01]- MOT |-[ V01 ]. [xIs
MGN-EL-0200 Designacion del eje] LDN020 |- 250 | -] 085 -] 037 [-]01]] X ] X |-
LDN-EL-0200 |Pardmetros del motorf LDN020 |-[ 250 |-[ 085 [-[ 037 [-| 01[-| 1 [-[ X [-[IDC|-|NNN|-| EC [-[ NN |-| V01 ]. |par
LDN-UL-0200 LDN020 |- 250 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 2 |-| X [-]| IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1]|. [par
LDP-EL-0200 LDN020 |-| 250 |- 085 -] 037 [-|01)-] 3 |-| X [-| IDC|-[NNN|-] EC |-| NN [-] VO1]. [par
Datos del motor LDN020 (-] 250 |-| 085 -] 037 |-[ 01|~ MOT [-| V01 |. |xIs
MGN-EG-0300 Designaciéndeleje[ LDNO30 |-| 350 -/ 085 -] 037 [-| 01]-] X |-[ X |-
LDN-EG-0300 |Parametros del motor| LDNO30 |-| 350 |-[ 085 |-[ 037 |-[01]-[ 1 [-]| X [-| IDC|-|NNN|-| EC |-[ NN [-| VO1]. [par
LDN-UG-0300 LDNO030 [-| 350 [-| 085 |-| 037 |-|01]|-] 2 |-| X [-| IDC|-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ VO1]|. [par
LDP-EG-0300 LDN030 |-| 350 - 085 -] 037 [-|01)-] 3 |-| X [-| IDC|-[NNN|-] EC |-| NN [-] VO1]. [par
Datos del motor LDNO030 (-] 350 |-| 085 -] 037 |-[ 01]- MOT [-| Vo1|. |xIs
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. .z i ] =
Denominacién Archivos g g
del motor s s 3 & . 8
Denominacion 2 g £ . B g e B 8 T oz g
del eje E 5 ¢ 2 3 g25% £ i 2 : %
= — <T <T @ = = o a o o = v
[AAAARAT-[BBB[-[CCC[-[DDD[-]EE[-] F |-| G [-]HHH]-| Il [-[JJJ [-[KKK[-[LLL] | |
Zx MGN-EL-0200 Designacion del eje | LDNOA0 | - 250 -] 085 [-] 037 [-[ 01]-] X [-] X []
LDN-DL-0400 |Pardmetros del motor] LDNO40 | -| 250 || 085 |- 037 [-[01]-| 1 |-| X |- IDC[-[NNN]-] EC -] NN [-[ V01]. par
LDP-DL-0400 LDN040 | -[ 250 [.| 085 [-| 037 [-[01]-[ 2 [-[ x [-| iDC|-[NNN]-[ EC [-[ NN [-[ w01 ]. [par
LDN040 [-[ 250 [-] 085 [-[ 037 [-[01]-[ 3 [-[ X [-| IDC[-[NNN[-[ EC [-| NN [-[ W01 [par
Datos del motor | LDN040 [ -] 250 | -] 085 [-] 037 [-[ 01] - MOT [ -] Vo1 |. [xIs
Zx MGN-EG-0300 Designacion del eje| LDNO60 [ -] 350 [-] 085 [-] 037 -] 01]-[ X [-] X |-
LDN-DG-0600 |Pammetros del motor] LDNO60 | - . - [01]-[ 1 [-[ X [-[IDC[-]NNN[-] EC |- -[ W01 . [par
LDP-DG-0600 LDNO60 |- . - -[01]-[ 2 [-[ X |-[IDC|-NNN|-| EC |- [ W01 | |par
LDNO060 |- - - - - - [ IDC]-[NNN]-[ EC |- - vo1]. [par
Datos del motor LDNO60 |-] 350 |-| 085 |- 037 [-] 01]- MOT [ -] Vo1 [. [xIs
MGM-ES-0100 Designacion del eje] LDM010 [-] 150 [-] 170 [-] 037 [-[ 01]-[ X [ X [
LDM-ES-0100 [Padmetros del motor] LDMO10 || 150 || 170 || 037 || 01]=| 1 [-| X [-| IDC[-[NNN] -] EC [-] V01 [. [par
LDMO10 | -[ 150 [-[ 170 [-[ 037 [-[01]-[ 2 [-[ X |-| IDC[-[NNN|-| EC [-| [ V01 [. [par|
LDMO10 | -[ 150 [-| 170 |-| 037 || 01]-| 3 |-| X |-| IDC|-[NNN[-| EC V01
Datos del motor TOMOT0 [-| 150 |-| 170 |-| 037 |-| 01| - MOT || VOT |
MGM-ES-0200 Designacion del eje | LDMO020 [-[ 250 [-[ 170 [-[ 037 [-[01[-[ X [-[ X [
LDM-ES-0200 [Parametros del motor] LDM020 | .| 250 [.| 170 [-] 087 [-[01[-[ 1 [-] X [-[ IDC|-[NNN|[-[ EC [-| NN [-] V01 |. [par
LDM-US-0200 LDM020 || 250 [-[ 170 ]-[ 037 [-[01]-] 2 |-[ X [-[IDc[-[NNN]-| EC [-[ NN [-[ vo1]. [par
LDMO020 | -[ 250 [-| 170 |-| 037 [-[ 01| 3 |-[ X [-[ IDC[-[NNN[-| EC [-[ NN [-| V01 . [par
Datos del motor | LDM020]-[ 250 [-[ 170 [-[ 037 [-[01]- MOT | -[ V01 [. [xis
MGM-EL-0200 Designacion del eje | LDM020 [-] 250 [-] 170 [-] 037 [-] 01]-] X [-] X []
LDM-EL-0200 |Pardmetros del motor] LDM020 |- 250 || 170 [-] 037 [-[01]-[ 1 [-| X [-[ IDCT-[NNN[-[ EC J-] NN [-[ W01 [par
LDM020 | -[ 250 |- 037 [-[o1]-[ 2 [-[ x [-[IDC-[NNN|-[ EC [-| NN |-[ W01 . |par
['LDMo20 -] 250 [~ [ 037 [-[01[-[ 3 [ X [ IDC[-[NNN[-[ EC [-] NN [-[ V01 [par
Datos del motor DMO - 250 |- -| 037 |-|01]- MOT |- V01 |. [xIs
MGM-EL-0400 Designacion del eje | LDMO040 [ -] 250 [-] 170 -] 037 [-[ 01]-[ X -] X |-
LDM-EL-0400 [Pametros del motor] LDM040 | -] 250 [-[ 170 |-| 037 [-[01]-[ 1 |-[ X |-[IDC]-[NNN]-] EC [-[ NN |-[ V01 . [par
LDM-UL-0400 LDMO040 | -] 250 [-[ 170 |-[ 037 [-[01[-] 2 [-[ X [-| IDC]-[NNN]-| EC |- NN -] Vo1 [.[par
LDMO040 | -] 250 || 170 |-[ 037 [-] 01[-] 3 |- X [-| IDC]-[NNN[-| EC |- NN [-] V01].[par
Datos del motor | LDM040 -] 250 |-[ 170 |- 087 [-[01]- MOT | - V01 . |xIs
MGT-ES-0100 Designacion del eje | LDT010 | -] 150 [-] 250 [-] 037 [-[ 01]-] X [] X [
LDT-ES-0100 [Padmetros del motor] LDT010 | -] 150 |-[ 250 |-| 087 [-[01]-[ 1 |-[ X |-[IDC]-[NNN]-] EC [-[ NN [-[ V01 . [par
LDT-US-0100 LDT010 |-| 150 |-| 250 [-[ 037 [-[01[-[ 2 [-[ X [[[IDC[-|[NNN[-[ EC [-[ NN [-[ V01 . [par
LDT010 |-| 150 |-| 250 || 037 [-| 01]-] 3 [-[ X [-[IDC[-|NNN|-[ EC [-| NN [-[ V01 . [par
Datos del motor LDT010 | -[ 150 |-| 250 (-] 037 |-| 01| MOT [ -] V01 [. [xIs
MGT-ES-0200 Designacion del eje| LDT020 |- 250 [-[ 250 [-[ 037 [-[01]-[ X [-[ X |-
LDT-ES-0200 [Pardmetros del motor] LDT020 |-| 250 | -| 250 |-| 037 [-| 01]-| 1 |-| X || IDC|-[NNN]-] EC -] NN [-[ Vo1 [. [par
LDT-US-0200 LDT020 | -| 250 [-| 250 |-[ 037 [-[01[-] 2 [-[ X [-| IDC[-[NNN[-| EC [-| NN [-[ V01 [. [par
LDT020 |-| 250 [-[ 250 |-| 037 [-[01]-[ 3 [-[ X [-[IDC|-[NNN[-| EC [-[ NN [-[ V01 [. [par
Datos del motor LDT020 |-| 250 | -] 250 |-] 037 [-[ 01]- MOT [ -] V01 |. [xIs
MGT-ES-0300 Designacion del eje] LDT030 | -] 350 [ -] 250 [-] 037 [-[01]-] X [-] X []
LDT-ES-0300 [Padmetros del motor] LDT030 |-| 350 |-| 250 |-| 037 [-[ 01]-| 1 |-| X |- IDC|-[NNNJ-] EC -] NN [-[ Vo1 [. [par
LDT-US-0300 LDT030 |-] 350 |-[ 250 [-] 037 [-[01[-| 2 [-] X |[-[IDC -NNE|- EC |- NN [-] Vo1 [. [par
LDT030 | -] 350 |-[ 250 |-[ 037 [-[ 01]-] 3 [-[ X [-[ IDC[-|NNN|-[ EC [-| NN [-[V01].[par
Datos del motor__| LDT030 | -| 350 | -] 250 |-| 037 || 01]- MOT | -] V01 |- [xIs
MGT-EL-0200 Designacion del eje | LDT020 | -] 250 | -] 250 [ -] 037 [-] 01]-] X [ X []
LDT-EL-0200 [Pammetros del motor| LDT020 | -| 250 |-| 250 [-| 037 [-[ 01]-| 1 || X |-| IDC|-|NNN]-] EC -] NN [-] ¥01]. [par
LDT-UL-0200 LDT020 || 250 |-[ 250 |- 037 [-[ 01[-| 2 [-[ X [-[IDC[-|NNN|-[ EC [-| NN [-[V01].[par
LDT020 |-| 250 |-[ 250 [-[ 037 [-[ 01[-[ 3 [-[ X [-[ IDC[-|NNN]-[ EC [-[ NN [-[W01]. [par
Datos delmotor | LDT020 | -| 250 | -| 250 |-| 037 [-] 01 MOT | - W01 [. |xIs
MGT-EL-0400 Designacion del eje] LDT040 |-[ 250 [-[ 250 [-] 037 [-[01]-[ X [-[ X [
LDT-EL-0400 [Pardmetros del motor] LDT040 |-| 250 |-[ 250 |- 037 [-[01]-[ 1 |-[ X |-[ IDC]-[NNN]-] EC -] NN [-[ V01 [. [par
LDT-UL-0400 LDT040 | -] 250 [-[ 250 |- 037 [-[01[-[ 2 [-[ X [-[IDC-|[NNN[-[ EC [-] NN [-[ V01 [. [par
LDT040 | -] 250 |-[ 250 |-] 037 [-[ 01]-] 3 [-] X [-[ IDC[-|NNN|-[ EC [-] NN [-[ V01 . [par
Datos delmotor__| LDT040 || 250 |-| 250 |-| 037 [-] 01]-] MOT | -| V01 |. |xIs
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. .z i =] —
Denominacién Archivos f: g
del motor 5 o o8 _ 8
. . o © S S @ o @ — ~
Denominacion 2 ER- . T 2z ¥ E S £ £ 5
del eje E ® § 2 53 g g 8 € T T T g
2 S s S &8 & £ & &8 s & 2 a
[Aaaaaa]-[BeB[-[ccc]-[DDD[-[EE[-] F[-[ G [-[HHH]-[ m [-[odd [-[RKK[-[LLL [T ]
MGT-EL-0600 Designacion del eje| LDT060 | -[ 350 | -] 250 |- 037 [-J 01| X [-[ X
LDT-EL-0600 [Paametros del motor[ LDT060 [ -] 350 [-] 250 |-[ 037 [-[01]- 1 [-[ X [-[IDC]-NNN]-] EC [-[ NN [-[v01]. [par
LDT-UL-0600 LDT060 |-| 350 |- 250 |-[ 037 [-[01]-[ 2 [-| X [-[IDC[-|NNN|-[ EC |-[ NN [-[ v01]. |par
LDT060 |-| 350 |-[ 250 |-[ 037 [-[01]- 3 [-| X [-[IDC[-|NNN|-[ EC |-[ NN [-[v01]. |par
Datos del motor | LDT060 | -[ 350 -] 250 [-] 037 -] 01 MOT | -[ Vo1 [ [xIs
2x MGT-EL-0400 Designacion del eje| LDT080 [-] 250 [-[ 250 [-[ 037 [-[01]-[ X [-[ X
LDT-DL-0800 |Pardmetros delmotor| LDT080 | -| 250 | -| 250 |-| 037 [-[01]-] 1 |-| X |-| IDC[-[NNN[-] EC [-[ NN [-[ 01 . [par
LDT080 |-| 250 |- 250 |-[ 037 [-[01]-] 2 [-| X [-[IDC[-|NNN|-[ EC |-[ NN [-[ v01]. |par
LDT080 |-| 250 - 250 |-[ 037 [-[01]-[ 3 [-| X [-[IDC|-|NNN]-[ EC |- NN [-[ V01]. |par
Datos del motor | LDT080 | -[ 250 |-| 250 [-[ 037 |-[ 01 MOT | -[ V0T [xIs
2X MGT-EL-0600 Designacion del eje] LDT120 [-] 250 [-[170 [-[ 037 [-[01]-[ X [-[ X
LDT-DL-1200 [Pardmetros del motor| LDT120 |-| 250 |-| 170 |-[ 037 [-[01]-[ 1 [-| X [-[IDG]-INNN[-] EC [-[ NN [-[ V01 . [par
LDT120 [-| 250 [-[170-[ 087 [-[01]-[ 2 [-] X [-[IDC[-[NNN]-[ EC |-[ NN [-[ v01]. [par
LDT120 | .| 250 || 170 |-[ 037 [-[01]-[ 3 [-| X [-[IDC|-|NNN|-[ EC |-[ NN [-[ V01]. |par
Datos del motor | LDT120 |-[ 250 |-[ 170 [-[ 037 [-[ 01 MOT || Vo1 [ [xis
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