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Sehr geehrte Kundin,
sehr geehrter Kunde,
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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
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Tel. +49-7133-103-2503
Fax +49-7133-103-2189

cmg@de.schunk.com
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1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung enthdlt eine Schritt fiir Schritt Erklarung zum
Anlegen eines Linearmotors mit DriveCliQ Schnittstelle im TIA
Portal mit Startdrive.

Abhdngig von der genutzten TIA Portal bzw. Startdrive Version
konnen die einzelnen Fenster von den in dieser Anleitung
enthaltenen Bildern abweichen, das grundlegende Vorgehen
bleibt allerdings gleich.
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2 Parametrierung durchfiihren

2.1 Neues Projekt erstellen

Totally Integrated Automation

ung ERT12\Anleitung ERT12

1. Reiter "Start" > "neues Projekt erstellen" wahlen.
2. Projektname eintragen und Pfad wadhlen.
3. Schaltflache ,Erstellen” wahlen.

2.2 Hardware verbinden

Ervte Schrine

Projeks; "ERTIZ_18_05_2021" Withen

(S

-t fim Gardt konfiquriaren
n, PLCROgramm shieiben

L Antiieh i are lieien

1. Reiter ,,Online & Diagnose" wdhlen.

Detais [ tiste_| Symboie

2. Reiter ,Erreichbare Teilnehmer" wahlen.

= Das Fenster , Erreichbare Teilnehmer" offnet sich.
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3. In den Auswahlfeldern "Typ der PG/PC-Schnittstelle und "PG/
PC-Schnittstelle" die Schnittstellen auswahlen, iiber welche
die Suche durchgefiihrt werden soll.

L. Schaltflache ,,Suche starten" wahlen.
= Die erreichbaren Gerdate werden aufgelistet.

X
y ,
o
[IL~
[7) LED blinken
[7] Nur Fehlermeldungen anzeigen /@
5. Zeile der Control Unit wdhlen.
6. Schaltflache "Anzeigen" wahlen.

Das Fenster wird geschlossen und der Projektexplorer wird
geoffnet.
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2.3 Firmware auslesen

e Gy MR % S

Herstellerinformation

SEners A

| QEigenschaften | "W info

[% Diagnose

1. In der Projektnavigation, ,,Online Zugange" > entsprechende
Schnittstelle > die Control Unit wahlen.

2. Unter der Control Unit, ,,Online und Diagnose" wahlen.

3. Firmware Stand und den Hardware-Typ notieren.
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2.4 Hardwarekonfiguration anlegen

Frojeke Searteien Amiche Einfigen Onine Ewe: Werkieuge Fensier Hile R T
5 (3l rojekespeichen & X 15 T X Ot s B0 G BB S oninevebinden ¥ Onine: rgueen o B X PORTAL
Gerite Optionen [
s == o =E
lagnose H
. < [Bedienteld__|3,
- ~ Nigemein _| B
- Komponent| || g anmese s crner Gerdt o 9
m -
Contrller Iz
z
,
| | e ) =
_ - ) s
» > [pduszen__|2
------- bung:
, el I: ~[speicher |5
=y resyeme z
Herstellerir| i |
4 —
2 |~
[ Algemein |
e
& Gertesichtsfen | Avbrechen

1. In der Projektnavigation , Neues Gerdt hinzufiigen” wdhlen
(Doppelklick).

2. Schaltflache "Antriebe" wahlen.

Neues Gerst hinzufigen X
Gerstename:

[ Antriebs gerat_1

~ [ Antriebe & Starter Gerét: 1
v I3 SINAMICS Antriebe
v » [ sinAvacs G120
¥ a SINAMICS G120C
» [3 SINAMICS G120D AT
» [ SINAMICS G120P
» [ SINAMICS G130
HM » [32 siNAMcS v Version: 52 >

w [ SINAMICS 5120 ) 48 |

-2 51 N

& CU3102FN Control Unit CU ey B—
aE W3202PN AnzahiDrve < —
R Digita leingange:
» (32 SINAMCS 5120 Integroted fur. s atben,
Fesysteme » (a2 SINAMCS 5150 e "
igitaleingangel-ausgange).

» [ SINAMCS 5210

©
-7

[¥) Gerétesicht ofinen oK Abbrechen

3. Die entsprechende Hardware wadhlen.

4. Im Auswahlfeld "Version" den Hardware-/Firmwarestand
wadhlen.
ACHTUNG! Es ist wichtig, dass die konfigurierte und
tatsachliche Firmware iibereinstimmen.
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2.5 Erkennung Geratekonfiguration

Pl et i e Oniee ©mas arige fever e Totaly Integrated Automation
5 3 Projektspechen & X %) X 02 (x5 MG B QY Ovinevebinden o Oriine-Verbindung venven By B X ] 1] PORTAL

[
3| [100% F i @ ica 5
| < Eigenschatten  [%yinfo | % Diagnose

Y o T )

1. In der Projektnavigation, Rechtsklick auf "Antriebsgerat".
2. ,Erkennung Geratekonfiguration" wadhlen.

= Die mit der Control Unit verbundenen Antriebsobjekte
(Motormodule und Messsysteme) werden gesucht.

= Das Fenster "Online verbinden" offnet sich.

Konfigurierte Zugrifzknoten von " Antricbsgerdt_1"
Gerat Gersteryp Steckpl.. Schnistellen.  Adresse Subnetz
cuz02pn cuxiso PNIE 19216801

Antriebsgerat_1
cuszo2Pn wxiz7 PNIE 1692541122

Typ der PGIPCSchnitestelle:

gabit Nework Connection ©[<
Verbindung mit Schnittstelle/Subnetz: | Direkt an Steckpla 1©

z-elgem%nsmmen:
Gerst Gerstetyp Schnitstellentyp A
¢ eIz S120CU3202 PN PNIE
- - PNIE ugrficadresze -
[ LED blinken /@
[Suche spgren”
nline-Statusinformation: () Mur Fehlermeldungen anzeigen
. 1 kompatil 1 Teilnehmern gefunden. [~]
rden
ionsal (=]

yr..,m”/ orechen |

3. Schaltflache ,,Suche starten” wahlen.
L. Schaltflache "Verbinden" wahlen.

= Das Fenster "Erkennung Gerdtekonfiguration" 6ffnet sich und
die gefundenen Antriebe werden angezeigt.
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2.6 Hardware im Projekt anlegen

Erkennung Geratekonfiguration %
@\ jekiTyp fir alle Antiebsach
W (® Hochdynamisch (Serva) () Auswahibar

[(] Parallelzchaltungzansicht

Baugruppe jek-Typ - i DriveCLIQ-Verbi Anikel
= Ia@ Antriebsgerat
[ Nicht zuordenbare Komponenten

v [ Antriebsregelung SINAMICS 5
@B Antriebsgerét_1 5120€U3202 PN [T LED blinken 65L30...
= (38 Antriebsachse_1 Hochdynamisch (Servo)
@ Power Module_1 PM 65L32...
- & Messsystem_1 ENC o121
& Geberauswertung_1 M [CILED blinken X500 > Antriebsachs .. 1D 121
8 Control Unit Adapter_1 CuA [C)LED blinken X200 = Antriebzregel... &5L30..

/

Anlegen Abbrechen

1. Button "Hochdynamisch (Servo)" wdhlen.
2. Schaltflache "Anlegen" wahlen.

Proftks Searbeien Anein Ginigen Onkoe s WeriogeFancir il T e p—
%l nodemechen & X 12 X 90 ke ITE X o) i PORTAL
Gerite | | Topologiesich | Neusicht [IY Geratesicht || Optionen )
)2 | e [sie C 5120 cuade) G B () (] @ S| Geratedbersicht 11
- Sk, ... || Katalog i
c )
n kL
[ £
3] [100% - L) < n >
[ Eigemchation % Info [% Diagrose | §
— [ Atigemein | Quenverveise [ Gversetzen i

3. Wenn sich die Geratekonfiguration nicht automatisch o6ffnet,
Doppelklick auf "Gerdtekonfiguration".

= |st bereits ein Motor automatisch dem Motormodul
zugeordnet worden, diesen loschen.

cht infigen Online Edms Werceuge Femster Hife

° Totally Integrated Automation
V@ XK Mz 500 B R F oninevevincen ¥ ung wenren gy 8 B x o 1 b hi FPORTA
s A (5120 QU320 2 PN] =
- [& Topologicsicht |, Notasicht JIY Gor3tos: ionon
|3 | b [anviebsgerse 115120 csade] 1 B (&) H(H] @ 3 [ Geraten 1 £
z|
18_2025.05. 07 [~
=ufigen

(5120 CU3202 ]

<ssystem_ o
i i 8 DRIVECLiQHotoren

» [ad Asynchronmotares

» [a@ synchronmotoren

» [ Lineamnatoren
=

vl
<[n 5] [o0% Fl —y— & ¢ ] 31 ) @ s
|9 Eigenschaften | Info [ Diagnose

Aligemein | Querverweise | Ubersetzen

4. Zum Fenster "Hardware-Katalog" wechseln.
5. ,Motoren" wahlen.
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6. ,Motordateneingabe” wahlen.

= Die Auswahl ist abhdngig von dem zu konfigurierenden
Motor.

7. Soll ein Linearmotor konfiguriert werden, "Synchronmotor
linear" wahlen.

8. Bei einem rotativen Motor, ,,Synchronmotor rotatorisch”
wahlen.

ht Einfigen Online Extras  Werkzeuge Fenster Hilie Totally Integrated Automation
& X1 X 9ees 5 0B @ S oninevebinden &¥ Onineverbindung temen | §p I8 I8 X 1 1 g [ | PORTAL

[ Topologiesicht | Netsicht |[Y Gerdtesicht || Optionen
()2 | dr [Anwiebsgerat 1 s120cun2qw] & | B[] H[M] @2 & | nt [=]

W2 . Modul Steck v | Katalog

>

{

T 2 > Antriebiregelung Suchen- (8] [ar)
e 9 > @i Pon [ R
(5120 CU3202 PN] m " e » T2 Regelung:baugruppen
Jration - » '3 Line Modlules.
jnose = » [2 rowerModules
t et » [ Motor Modules
ung = [ Motoren
et 8 DRIVE LLiQ-Motoren
i + 3 Asynchronmotoren
Gerate " » I3 synchronmotoren
ingen
'nde Funktionen
te Gerate
ten

einstellungen

e gl enmeraren rotatori: IN . B
(-“T‘Fﬂ M » @ Linearmeteren
7 \ » I3 Reluktanzmotoren
e )
1LET Async
B E

v
L] 5] 0% B i @ ] &
|'2 Eigenschaften | Info [ Diagnose |

Aligemein | Querverweise | Ubersetzen |
=

A [N rr——

9. Um den jeweiligen Motor zu dem Antriebsgerdt hinzuzufiigen,
den Motor mit Linksklick auswdhlen. Dabei die linke
Maustaste gedriickt halten und den Motor in die Achse
ziehen. Nachfolgend die linke Maustaste loslassen.

Pojekt  Bearbeiten Amicht Einfigen Online Exas Verkeuge Fenster Hife

x ° “ Totally Integrated Automation
[if (% [ projelespeichern & X 15 T X s (¥t %) [ G B [ F Olinevesinden ¥ oniine verbindung veven g B I8 % ] 1] 02 1% e vched il PORT,
. 0
Gerite [& Topologiesicht [ Netzsicht |[Y Geratesicht || Optionen
& )2 | dr [swetsgener b1 cunds) B (6 H[0H Qe G [ [ Gerstetbersiom |
s = -
& & W - | Mod seeck
~ 3 Test Standrve TAIS 2025 05.07 o] o o
W Neves Gt hinauigen

i oec & e
~ i Aniebagerst 1 (8120 CU320-27M]
IN Gerteloniguetion
wl

—@ &

| Detailansicht

2 HUTR Geber
Hame L | LTI SSiGeer
= W ErDatGeb
< 3o 7] < W 5
L et L = - - W ErDet+

= Der Motor ist nun zur ,Antriebsachse_1" hinzugefligt und ist
dieser in der Geratelibersicht zugeordnet.
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2.7 Motor parametrieren

Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Extras Werkzeuge Fenster Hilfe
i (% B Projektspeichen @ X 18 o X N2 (*: 3 MG B @ & Onlineverbinden ¥ Onlineverbindung vennen  fig [

Projektnavigation m 4
Gerate

i (]2 | d¢ [anviebsgera s120 cusade] sl B[] 5[0 @ &

|

v ] ERTI2_18_05_2021 ~
I Neues Gerdt hinzufigen
o Gerdte & Newze
w (3 Antriebsgerat_1[5120 CU320-2 PN]
IV Geratekonfiguration
¢ Online & Diagnoze
®) Abnahmetect
» [ Antriebsregelun
- ; —
= "“"’"r Sénen
¥ Parar
_ |5 Parametrierung
8| Diage §,
WA nbed 4 Diognese
Vit inbetriebnahme

» [ Traces
» & Nicht grupp X Ausschneiden Strg+X
B SecurityEin| 15| Kopieren StrgeC
» 2 Gerateuber{ -=
» (3 Nicht zugec X Lozchen Entf
» §f Gemeinsam|  Umbenennen 2
¥ (£l Dokumente| g online verbinden Strgak
» (g spachens v
» [ version Con
~ g Online-Zugéng

Y schnitstell¢ X [
| Detailansicht | = Drucken Strg+P
& Druckvorschau. —
ligemein

1 ha iy AltEi
Rl Eigenschaftin R | i yisicginiormation

"} Projekt durchsuchen Strg+F

[>

T K
Name 3 ~ PROFINETSchnittst.. ] ¥
[ Parametrierung Aigemein ol
%] Disgnoze Ethernet-Adreszen b Kurzbezeichnung: |CU3202 PN
MR inbetiebnahme » Telegramm Proj.. o Beschreibung: | Control Unit CU

Anzahl DRIVE-CI

» Erweiterte Option.
[] Digitaleingéngt

<]

gh Antriebsgera...

1. In der Projektnavigation, Rechtsklick auf , Antriebsachse _1".
2. ,Eigenschaften" wahlen.
= Das Fenster "Eigenschaften" offnet sich.

Antriebsachse_1 [PM] X

Allgemein
» Allgemein
» Control Unit Adapter_1 [CUA]
~ Motr_1 [MoT]
» Higemein
* Motordetails (x]
]

Typenschildwerte

Messsystem - Auswah! - DRIVE-CLIQ

. &

Motorbremse

Auswahl | Auswahl Geber
I Messsystem_1 [ENC] .

Y iter ]
D ity ;3 Drive-CliQ-Geber (de tifikation erforderich)
L — ") DRIVECLIQ-Geber 4520, Singletum
Geberauswartung 1 [SM) O DRIVECLIQ<Geber AVZ0, Multitum 4096
O O DRIVECLIQ-Geber 4524, Singletum
[ ©  DRIVECLIQGeber AV24, Multitum 4096
D O DRIVECLIQ-Geber Benutzerdefiniert (Daten...
e N I O DRIVECLQGeber 522, Singletum
s O DRVECLQGeber AVZZ, Multitum 4056
» Algemein i

Power Module - Auswa
» Power Module Details

RE P

|

—— D

oK Abbrechen

3. ,Messsystem_1" wadhlen.
L. "Messsystem-Auswahl" wdhlen.

5. Button fiir ,,Drive-CliQ-Geber (Identifikation erforderlich)"
wahlen.
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Antriebsachse_1 [PM]

Allgemein

Projektinformation ~

~ Control Unit Adepter_1 [CUA I | >
b Allgemein

Control Unit Adapter - ndparsmetrierung: [
— Notor_1 [MOT]

remtzschablbdduten | Motor-Bemessungs spannung
Motorbremse b
v Meszoystem_1 [ENC] MotorBemessungsstrom:

= Allgemein MotorBeme:zungzdrehzahl:
Projekinformation (e
Ketaloginormation
Mezzzyztem - Auzwe

Motor-Drehmomentkonstante:

» Geberauswertung_1 [sM) Motorde ximaldrehzahl

v Power Module_1 [PM] Motor-Meximalstrom:

Projektinformation
Ketaloginformation v

[ >

o Die Matardaten zind nicht vollstandig eingegeben! Erganaen Sie die Motordaten.

o veit
0.00 e
00 1imin
[

0.000 NiA
0.0 Amin
0.00 eff

(i) nzeige der optionalen Motordten akiivieren
5] Anzeige der optianslen Erze tz=chaltbilddaten akiivieren

® o

.Motor_1" wdhlen.

N O

. oMotordetails" > , Typenschild" wahlen.

o

zu konnen.

Die Werte aus dem Datenblatt eintragen.
. Beide Haken setzen, um die optionalen Motordaten eingeben

Antriebsachse_1 [PM]

| Aligemein

= | > Optionale Motordaten

Control Unit Adapter -
¥ Motor_1 [MOT]
~ Allgemein e [
Projektinformation
Ketaloginformation
= Motordetails

Projektinformation
Ketaloginformation | v
< ] >

MotorReluktanzmomentkonstante:

Motor-Pollageidentifikation Strom:

Typenschildwert P! Wotordaten mo i
Spenilimne (i Jrttd it
| Optionalg Motordaten
Ersatzschiitbiddaten
Motorbremse b Wotor8emessungsleistung: 0,00 W)
Slicss e U {ENC] = Wotor8emessungsdrehmoment: 0,00 tm
= Allgemein b
Projektinformation WotorSpannungskonstante: 0.0 Ve
information Motorstillstandsstrom: (0,00 e
Mezssystem — Ausna Motors tilstandsdrehmoment: 0,00 Nm
- ung_1 [5
a;: wertung_1 [SM] — —
» Allgemein —
T Motor-Pollageidentifikation Strom 1. Phase: [0,000 e
~ Power Module_1 [PV] Wotor-Kippmomentkorrekturaktor: |60 -
v Allgemein MotorLastwinkel optimal: |90.0

0.00 mH

0,00 heft

10. ,,Motordetails" > ,,optionale Motordaten
1. Werte aus dem Datenblatt eintragen.
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Antriebsachse_1 [PM]

J Aligemein |
» Allgemein
» Control Unit Adapter_1 [CUA]
q%‘ Motor_1 [MOT] Synchronmotoren rotatorisch
~ Aligemein
Frojektinformation o [

01 phyzi~]
Motor-stande widerstand kalt: | 70.00000 ohm

Notorstanderstreuinduktivitat: [53.80000 mH

Power Module -Auswa
» Power Module Details

] W ] [<]
Ok Abbrechen

®

12. , Motordetails" > , Ersatzschaltbild" wahlen.
13. Werte aus dem Datenblatt eintragen.

= 5 Mombeme

Grundpsrametrierung: A |

0] Keine o

Motarhaltebremie
Bremzenztsusrung. %

Link zu1 Brems ensteusnng

o Abbrechen

®

14. ,,Motordetails" >, Motorbremse" wahlen.
15. Den Linkbutton wahlen
16. Schaltflache ,,0K" wahlen.

= Das Konfigurationsfenster fiir die Bremsenansteuerung
offnet sich im Hintergrund.
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s terkeuge  Femter e

Totally Integrated Automation
X e 3 M E R Y onlieeveinden & BRE x> " PORTAL

Gerate 3 Funktiomssicht | L Parametersicra_ || Optionen

~| Suchen und

| dtigenschatien  [*inio | % Diagnose

17. Im Auswahlfeld "Konfiguration" auswadhlen, ob eine
Motorbremse vorhanden ist.
Bei vorhandener Motorbremse, die Art der Ansteuerung
wahlen.

PG Beibetan Amaht Eisigen Onine Eans  WANIege Feniee o Totally Integrated Automation

1 7 [ rejeespeichen 5 X 1 T X 38 it %) B [ B [ omine e inden 8 Orine vesinsing veen iz [ I8 3¢ = 1] “ PORTAL
=0 [ Funsorasicin [ LlParametenicht_]| Ostionsn
[ Suchan und ...
Bevechnung Reglerdaten

< > = !

\Biwgemtml/m [iinfo |t Diagnose :u >
v |Sprachen & ... |
=

18. ,,Grundparametrierung" >, Optimierungen” wahlen.

19. Im Auswahlfeld "Technologische Anwendung (Applikation),
den Eintrag ,,[101] Vorschubantrieb (Grenzstrom-Begrenzung)"
wadhlen.
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Projeki Geatbeien  Amih Einkgen Onine Exns  eriesge Fenswer e

Totally Inf ted Au ation
3 Y nejdepeben & X 6% X 2 v 5 BB @ one oty inearated oy

PORTAL

cht | | optianen

[ Suchenund ..

ot

n f
/ | dEigenschatten  [Winfo | % Diagnose /

/ |

20. Im Fenster ,,Optimierungen” nach unten Scrollen.
21. Schaltflache , Antriebsparametrierung abschlieRen" wahlen.

= Aus den eingegebenen Motordaten werden die Motor- und
Regelparameter durch das Programm berechnet. Dieser Schritt
ist abhdngig von der verwendeten Startdrive Version.
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2.8 Motormodul / Antriebsobjekt parametrieren

T a—
W) pojekspeichen 3 M T o X Qe s U D E B QY onlineveninden F onine vetindung resnen iy RIE % ]| ﬁ

Hiufig benutzte Funktionsmodule.

Ll (] Enweitene MeldungendUberwa chungen
[ Technologieregler [ Enweiterte Bremsensteusrung

9 Erbchpeivarerr

Waitere Funktionsmodule
(7] Freie Funktions blocke () Recorder

2] (] Lageregelung

[ Enweitere omentenegelung [oscmitspine

[l Advanced Positioning Cntrol (APC) [ Enweitertes Stlzetzen und Rickziehen
I T T T

| d Eigenschaften  [Minfo | Diagne

Home.
[ Parametrierung

1. Um die Achse liber die Steuertafel zu verfahren,
,Funktionsmodule" wahlen.
2. Haken setzen bei , Einfachpositionierer".

= Dieses Funktionsmodul nach der Inbetriebnahme, wenn
die Achse uber eine Steuerung verfahren werden soll,
wieder abwahlen.

Projeke  Bearbeiten Amsiche Eintigen Online Eurs: Werlzeuge Ferster Hife Totally Integrated Automation
I Y Erroekaspeichen & X % o X 92 50 G B R onlinevebinden F onievetindunguemen gy B8 X - 1] “ PORTAL
[0

| Eigenschaften  [%info | % Diagnose

Aligemein

3. Regelungsart wahlen,
L. Im Auswahlfeld ,, [21] Drehzahlregelung (mit Geber)" wahlen
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Frojekt Bebeiten Arkhi Ginkigen Orine s vadoeuge et il e ——m
G b reimapschen & N 45X D202 G F ontervtingn JF 5y L PORTAL
T2 18 Antriebsgerat 1 {5120

uuuuuuu

rTp— |
e . b
o arsus0s 10
<

[ re— oo Vs LU pro Lastumdrenung

| 4 Eigenscnatten  [Winfo | % Diagnose |

| Aigemein |
~ Migermein

Aligemein

5. ,Mechanik" wahlen.

6. Im Feld "LU Umrechung pro Lastumdrehung", die
Umrechnung in die Siemens-interne Einheit LU einstellen.

Totally Integrated Automat

-
==
-

| dEigenschatten  [Winte | Diagnose |

o e

7. In die Parameteransicht wechseln.

8. Um den Motor vor Zerstérung durch Ubertemperatur zu
schiitzen, muss die Temperaturiiberwachung der Achse
konfiguriert werden. Dazu die entsprechenden Parameter aus
dem Datenblatt eintragen.
= Priifen, ob bei p600[0] =1 /"Temperatursensor iiber Geber

1" ausgewahlt ist.
= Parameter p604, p605, p606, p611, p612.0, p615
eintragen.

9. Nach unten scrollen und die Parameter 1980 und 1981 gemaR
dem Datenblatt eintragen.

01.00 | Linearmotor/Servomotor | Zusatzinformation | de en-US | 1648089



n Online Bz Werkie — Fe

@58 %% F

mmmmmm

or  Hilb Totally Integrated Automation
-@n 2 3 ¥ Oninevetinden & onine verindung veen fp 8 I8 % | [ i PORT/
& Funktionssicht | Parametersicht || Optionen

~ Higemein

4 Eigenschatten
| Allgemein

10. Control Unit anwahlen

1. Schaltflache ,Laden

in Gerat" wahlen.

= Das Fenster "Vorschau laden" offnet sich.

1 @ ~ Anviebsgerat ]

(] = Antriebsparametri..

Vorschau Laden 3
9 Vordem Laden uberprifen
swws | Zid Meldung

Aktion
Bereit fur den Ladevorgang. “Antriebsgerdt_1lad...
Beachten Sie folgende Hinweise:

Nech dem Download

Par 9
[ remanent speichern

1] >

| Aktualisieren

—
| Lpden [ abbrechen |

o ®

12. Haken bei "Parametrierung remanent speichern" setzen.
13. Schaltflache ,Laden" wadhlen.

= Die gednderten Pa
geladen.

rameter werden in den Antrieb

Ergebnisse des Ladevorgangs ]
9 Status und Aktionen nach Ladevorgang
swws |1 Ziel Meldung Aktion
4 @ ~ Antiebsgerst i Laden in Gerét fehlerfrei beendet “Antriebsgerat_1'lad..
] ¥ Antriebs parametri.. Laden in RAM
! se_1 Parometer siehe Diags
<] ] >
[ Fepga stelien | || Abbrechen

14. Schaltflache ,Fertig stellen"” wahlen.

= Der Ladevorgang ist

01.00 | Linearmotor/Servomotor | Zusatzinformation | de en-US | 1648089
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Projekt Bearbeiten Ansicht Einfigen Online Exres Werkzeuge Senster Hille

Uf (% projektpeichen @ X 3 T3 X & (*: T I BR)E @ Oniineverbinden ¥
Projektnavigatio

X
a U Laden von Gerat
Gerite
) 5| i

E3 ES [Erweitente Parameter anzeigen |+ @2 % |

—
@
(2]

[

= 5'3’"3_‘5_05_“2" Nummer Parametertext
g Weues Gerbt hinzuligen p311[0) Motor-Bemessungsdre hz
Gerdte & Netze —— - N

15. Schaltflache ,,Laden von Gerat" wahlen.

= Der Onlinestand des Projekts aus dem Zielgerdat wird in

das TIA-Projekt libertragen.

= Der Offline- und Online-Stand des Projekts sind jetzt

gleichgezogen.
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3 Inbetriebnahme der Achse
Die Inbetriebnahme der Achse findet Online auf dem Antrieb
statt.

Projekt  Bearbeiten Ancicht Einfigen Online Exraz  Werlceuge Fencter Hilfe
CF (W E Projektspeichen & X 12 o X D s 5 0 B R F online fybinden ¥ Online-Verbindung trennen Sy [

Projektnavigation

Online verbinden

Gerdte

1. Control Unit wahlen.

2. Schaltfache ,,0nline verbinden" wahlen.
= Wenn die Verbindung hergestellt ist, erscheint die
Schaltflache "Online verbinden" ausgegraut (siehe
nachfolgende Abbildung).

Frojekt Bearbeiten Ansicht Enfigen Oniine Exims Verizeuge Fenster Hite Totally Integrated Automation
i (%l Pojekespechem 5 X 12 5 X 9 (s 5 [ G B @ oninevebinden @ Oninevebindunguennen &z IR X [ 7 @ PORTAL

Steuertafel

Antriebsstatus Altwalwerte
Eimcralieret (3 eereb reigegenen Geschwndighet:
nnnnnn =
a ositon:
@ =
] Stehendeidrenende heszung
sy
s
Seviebeanseige ot
[
<]
|%binfo | Diagnose
ervense | Gverse
nonasge =
Gohens -

3. ,Antriebsachse_1" > "Inbetriebnahme™" wdhlen.
L. In der Ansicht " Steuertafel” nach unten scrollen.

5. Schaltflache "Storungen quitieren" wdahlen, um mit der
Inbetriebnahme fortfahren zu konnen.
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Pojekt Bearbeten Ancicht Eifigen Online Bira: Verkieuge Fenster Hille Totally Integrated Automation
3 0% [ rojekeapeichen & K 15 2 X 9= 04 5 [ G B & ovinevebinden ¥ Onlineverbindunguennen &3 (8 B 3¢ | 1] " PORTAL

nnnnnnnnnnnnnnnnn

Die Verbindung zwischen PC und Antieb wird Uberwacht Wrd innerhalb der
¢ PC empfangen. 0 wird die St

Uberwachungsaeit: e
Steusrungeheheit ¢ die Einzpeizung halen:

[C—]

6.

In der Ansicht Steuertafel wieder nach oben Scrollen.und
Schaltflache "Aktivieren" wahlen.

= Das Fenster "Steuerungshoheit aktivieren" offnet sich.
Schaltflache ,,0K" wahlen.

= Die Steuerungshoheit liber den Antrieb ist jetzt aktiviert.

Projekt Beorbeiten  Ansicht

Enfigen  Orline

Ean:

Totally Integrated Automation

U Dy Projeespeichen & ¥ B 5 X 92 4

Vekaege FervterHile
f MG B R Y ot & onlnevebiniungsmen fp AR X || n

PORTAL

Gerite

Akwalwerte

[Stemeration [Wite [Loworoos |

Bei

Erstinbetriebnahme muss eine Pollageidentifikation

durchgefiihrt werden. Diese wird bei der Erstinbetriebnahme
oder nach dem Tausch des Messsystems automatisch
angewadhlt und durch einen ,Klick" auf den Button ,Ein"
durchgefiihrt.

=

Falls notwendig kann die Pollageidentifikation manuell
iber den Parameter p1990 = 1 angewahlt werden (z.B.
notwendig nach Tausch der MaRverkdrperung/ des
MaRbands und Beibehalten des Messkopfs) » 2.8 [[) 19].
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Projekt Bearbeien Ansiht Einkgen Online Earas Werkzeuge Fenster ik T T
F Yl rojehespeichen & X 15 o X 92 (¥ 5 B G B R Y Oninevertinder &F onlineVerbindurgvemen 7 R X | || n PORTAL
2 Funktionssicht | 1 Parame Optionen
[ Suchen und

(3 Referenzpunkt geser o

| Eigenschatten [%info [l Diagnose

v [Sprachen. ...

9. "Parametrierung" wadhlen.
10. ,Technologiefunktionen" > ,Einfachpositionierer” wahlen.
1. ,Referenzieren" > , Absolutwertgeberjustage" wadhlen.

Frojekt Beaibeiten Amsicht Einflgen Onfine  Eras  Werkzeuge  Fenster  ille Totally Integrated Automation
3 ) Pojduspichem & X '8 o X 02 5 B B @ onineverninden gF OnlineVesindungrennen fig A [F %' | " PORT

[ Funktionssicht [ Parametersicht__| | Optionen

Tustand Abselutermustage
T [BIAbsoltwengeberjustert

12. Schaltflache "Setzen" wahlen.

= Der Absolutwertgeber wird justiert (d.h. Im Antrieb wird
der aktuelle Wert des Gebers als Referenzpunt/Nullpunkt
tibernommen, dadurch wird das Messsystem mit dem
Regler ,synchronisiert")

= Die Justage kann nachfolgend wiederholt werden, falls
ein anderer Referenzpunkt/Nullpunkt fiir die Applikation
erforderlich ist.
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Pojelt Beaibeien Arsicht Einilgen Oniive Exraz Verkzeuge Totally Intagrated Automat

d vton
PORTAL

o0 fener e
IOt 3 YW IX 2Ot IBHRR = 2 onineveriysungrenen] | o 18 B8 2¢1 ) L) “
e X Onine erbndna remen
el
o
8

Aktalwerte

sewebteigegeben  Geschwind igheit

7] reniense rreigaven scnieppapsEng: v

[ tigemchation |"iinfo | & Disgrose

13. "Inbetriebnahme™" wahlen.

14. Schaltflache "Deaktivieren" wahlen um die Steuerungshoheit

zu deaktivieren.

15. ODER Schaltfldche "Online-Verbindung trennen" wahlen.

= Die Steuerungshoheit wird automatisch deaktiviert.

Projelt Bearbeiten Ansicht Einfigen Orline  Extas W
O Y Pojespeichem 5 X f5 s X Wt

Totally Integrated Automation

PORTAL

- St

..........

[ Suchen und ..

16. Schaltflache , Laden von Gerat" wahlen.

= Online- und Offline-Projekt, werden im TIA-Portal Projekt
gleichgezogen. Dies ist notwendig, da Anderungen, die Online
auf dem Antrieb getdtigt werden, nicht automatisch in das
Offline- bzw. TIA-Portal- Projekt tibernommen werden. Somit
gehen Anderungen die Online vorgenommen wurden ohne
das Gleichziehen der Projekte verloren, wenn das Offline bzw.

TIA-Portal- Projekt in den Antrieb geladen werden.

Totally Intagrated Automati

PORTAL

17. Schaltflache ,,Projekt speichern” wahlen.

= So wird einem moglichen Datenverlust bzw. den Verlust
der getdtigten Konfiguration und Parametrierung des

Antriebs vorgebeugt.

= Die Achse kann jetzt, wie nachfolgend beschrieben,
verfahren werden.
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Totaly Intageated Automati
fyntearat PEORg[AL

18. "Inbetriebnahme" wahlen.
19. Schaltflache ,,Online verbinden" wahlen.
20. Steuertafel wahlen.
21. Schaltflache "Aktivieren wdhlen".
= Die Steuerungshoheit wird eingeholt.
22. Schaltflache "I" wahlen.
= Der Antrieb wird eingeschaltet (bewegt sich aber noch nicht).

Totally Integrated Automation
e 5F oulneveimguemen @y I8 B x| 1] n PORTAL

Steuertafel

Jm >
~ | Sprachen &...

3

23. Im Feld "Geschwindigkeit" einen kleinen Wert eingeben (z.B. 100).

= Dieser Wert beschreibt die Verfahrgeschwindigkeit des
Antriebs und ist abhdangig von der Skalierung der
Mechanik, Lastbewegung zu LU im Antrieb.).
24. Uber die Schaltflichen ,Tippen Riickwérts” und ,, Tippen
Vorwarts" kann die Achse nun verfahren werden.
= Nach dem Verfahren, den Antrieb ausschalten und die
Freigabe rlicksetzten, um den Antrieb in einen sicheren
Zustand zu versetzten.
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Additional information

Linear motor/servo motor

Parameterization of a motor with DriveCliQ measuring
system via TIA Startdrive



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 technical improvements.

Document number: 1648089

Version: 01.00 | 10/8/2025 | en-US

Dear Customer
Dear Customer,

Thank you for putting your trust in 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. We
look forward to your challenging questions. We will find a solution!

Best regards,
Your SCHUNK team

Customer Management

Tel. +49-7133-103-2503
Fax +49-7133-103-2189

cmg@de.schunk.com

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

This quick guide explains step by step how to create a linear

motor or torque motor with DriveCliQ interface in the TIA Portal
with Startdrive.

Depending on the TIA Portal or Startdrive version used, the
individual windows may differ from the images contained in
these instructions, but the basic procedure remains the same.

01.00 | Linear motor/servo motor | Additional information | de en-US | 1648089 m

31



32

2 Carry out parameterization

2.1 Create new project

1. Select the "Start" tab > "Create new project".
2. Enter the project name and select the path.
3. Select the "Create" button.

2.2 Connect hardware

Firststeps

Project: "Testpiojeki™ vas opened successfully. Please select the next step:

I

A

1. Select the "Online & Diagnostics" tab.

st | Thumbnails

2. Select the "Reachable participants" tab.
= The \"Accessible devices\" window opens.
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3. In the selection fields "Type of PG/PC interface" and "PG/PC
interface", select the interfaces via which the search is to be
carried out.

L. Select the "Start search" button.

= The accessible devices are listed.

‘Accessible devices X
Type ofthe PGIPC interface:  |B_PNIE [+]
PGIFC interface: [ 1ntel(R) Ethernet Connection (4) 1215-Lhd -1 ®[=

Accessible nodes of the selected interface:

Device Devicetype Interface type. Address MAC address
Accessible device $120/5150 PN PHIE 1692541122 O0-IFFB<FCEFA &l

[_|Flash LED.
Stertsearch |
n [ Display onlyerror messages
nd. s}
4 - —
Scan and information retrieval completed. =
ﬂ
show || cencel |

5. Select the line of the control unit.
6. Select the "Display" button.
= The window closes and the project explorer opens.
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2.3 Reading out the firmware

ol omm e e vep vt on
G x9rer WO ER B ot F oo fr IR X 1750 P e " Lo i

e =] ‘,w.‘ T Y|

1. In the project navigation, select "Online access" >
corresponding interface > the control unit.

2. Under the control unit, select "Online and diagnostics".
3. Note the firmware version and the hardware type.
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2.4 Create hardware configuration

1. Select "Add new device" in the project navigation (double-click).

2. Select the "Drives" button.

~ [ Drives &starters
(32 SINAMICS drives
} G2 SINAMCS G

~ s 3
ontrollers SIS S
~ 2 sinamacs s120
L ] ~ [ control units

\\ & CUz102 PN
D PS50 i
Hia

% 3202 0P
» [32 SINAMICS S120 Integrated..
» [a2 SINAMCE £150
» 22 sinamcs s210

Q » [ SINAMICS MV

RL_ w )

X|
Device: ! i
i
1
cus202 BN
Aricl 55130401 VAD 1D

3. Select the relevant hardware.

L., Select the hardwarel/firmware version in the "Version"

selection field.

NOTICE! It is important that the configured and actual

firmware match.
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2.5 Recognizing device configuration

IR coorine 8 contioe dy OB ) LWt [ | 4

SCIEEErE Y

mmmmmmmm

1. In the project navigation, right-click on "Drive device".
2. "Select "Device configuration detection".

= The drive objects (motor modules and measuring systems)
connected to the control unit are searched for.

= The "Connect online" window opens.

Configured access nodes of "Drive unit_1*

Device type Slot Interface type | Address. Subnet
cuz202PN cuxiso PNIE 1921680.1
cuz202 P cux127 PNIE 1692541122
Type of the PGIPCinterface: | prui ~]
[ ) Ethemet Conmection (4) 1219-Li [~] ©[g
con [ Directat slot Cu X127 ®
[-|®

Device Device type Interface type Address Torget device
( =] ST205150PN_ PNIE 1692541122 5120_CU320 2 PN
- - PNIE Enter address here -

Online status information: (7] Displaycnly error mes:

b &

3. Select the "Start search" button.
L, Select the "Connect" button.

= The "Device configuration detection" window opens and the
drives found are displayed.
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2.6 Create hardware in the project

Detection of the device configuration 3
@\ Drive sbjeettype forall moter controllers:
W @ High dynamic (semvo) () Canbe selected
[7] parallel connection view
Module Drive object type. Componenttype | Identification | DRIVE-CLIQ connection
~ [ Drive unit
[a2 Non-assignable components
v [32 Drive control SINAMICS S
& Drive unit_1 5120CU3202 PN [] LED flashing
~ (32 Drive axis_1 High dynamic (senvo)
& Motor Module_1 DMM []LED flashing X200 == Drive controliDrive unit_1/X100.
v [32 Drive axis 2 High dynamic (servo}
& Motor Module_1 DM [CJLED flashing Internal - Drive axis_1/Meotor Module_..
- @ Measuring system_1 ENC
@8 Encoder evaluation_1 M [CJLED flashing X500 =Drive a3is_2iMator Mod e _1i...

<] [ ) /@

1. Select the "Highly dynamic (servo)" button.
2. Select the "Create" button.

(Wywwaa  wwy

3. If the device configuration does not open automatically,
double-click on "Device configuration".
= If a motor has already been automatically assigned to the
motor module, delete it.

= vindow

ol _optiors Tt el grated Automarion
XELxme: SOLER Seoomme Joooiie Jr MW x Ui - I a PORTAL|

& Topologyview _|gh Networkview _|IY Device view || Options
o

(] E R

;.
Bl w

"
"
L =

<1 D ; o <l
m | Propertes [ Info & [ Diagnostics
o [ Geneeat
mil e i T

L. Switch to the "Hardware catalog" window.
5. Select "Motors".
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6. Select "Motor data input".
= The selection depends on the motor to be configured.

7. If a linear motor is to be configured, select "Synchronous
motor linear".

8. For a rotary motor, select "Rotary synchronous motor".

Onlie ) Obffons | ook Mo ikl Totally Integrated Autom ation
XBE X Qe GEEER S coonine F coonne | fp MR & = 1) & 13 Corrooe ] FORTAL

[& Topologyview [ Networicviow | ¥ Devicoview || Options
Device overview (=]

[EI2 | #t oive w1 izocunzoaniz] 5 ¥ [GH[H @

R nocule v|Gtaog

e

[ oo ] boreres owevpien ]|

9. To add the respective motor to the drive device, select the
motor by left-clicking on it. Hold down the left mouse button
and drag the motor into the axis. Then release the left mouse
button.

dt Vew meer Onine Opton: ook Vindow e Totally Integrated Automation
Isovepoict & X =T X e e 5 MG E R F coonine Fcooine S WIE ¥ ] g il [eocnmprce | PORTAL

(6120 CU320 2 PN]

Bl —

< W
' Properties [ Info & [ %l Diagnostics |

5]

-
|| Generat [ 105gs | Systemconstans | Texs
lod i o

=

= The motor is now added to "Drive axis_1" and is assigned to it
in the device overview.
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2.7 Parameterize motor

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

Cf R seveproject @ X 18 5 X O i G MEE R F cooniine F coofiine fip MM ¥ 1) 1 12/ [=
Project tree m

Devices

> [ de [ore s izocuonds) B

v | ] Testprojekt
I Add new device
£ Devices & networks
- |52 Drive unit_1 [$120 CU320-2 PN]
Y Device configuration
@) online & diagnastics
®) Acceptance test

I5]

[a2 Drive control

»

Hi

Open

= 13 Parameterization
J ] piagnostics

! ¥fi Rotate & optimize

CirlsX
Cirl+C

X Delete
T Rename F2

» [§8 com & Goonline ctrii -
G

¥ Goafiine Calet

Del

I3y Search in project

criF |

s & Print.

&\ Print preview.

CrrlsP

‘

- i

L= o

i
%

Lk

<[ _w ]

J General H 10 tags ‘l System constants “ Texts

A2 Update accessible devices

i Display more information
» R vMware Virual Ethernet Adapter for .. Bl
» [ VMware Virtual Ethernet Adapter for .. Rl
» [J) intelR) Dual Band Wireless-AC 8265 [l

» General

General
» Motor details

(<]
e e )

» [ PCintemal [Local]
» [0 PLESIMIPRUIE]
<[ [0

| Details view

Project i

L.}
|
1[>

Name: [Motor_1

In the project navigation, right-click on "Drive axis _1".
Select "Properties".
= The "Properties" window opens.

Drive axis_2 [DMM]

General

» General
» Miotor Iodule_1 [DMM]

@\v Motor_1 [MOT]

Measuring system - Selection - DRIVE-CLIQ

>

» General

» Motor details
Measuring system_1 [ENC]
» General

Basic param

Selection

Meacuring system -Sele...
Encoder evaluation_1

Y

slololololololololele

Encoder type selection
<Filter>

@/' i_— [ @ |orive<liq encoder (identification required)

DRIVE-CLIQ encader A520, Singleturn
DRIVE-CLIQ encode: 0, Multitum 4096
DRIVE-CLIQ encader AS24, Singleturn
DRIVE-CLIQ encoder AM24, Multiturn 4096
DRIVE-CLIQ encoder userdefined (data en..
DRIVE-CLIQ encader AS21, Singletum
DRIVE-CLIQ encoder AM21, Multitumn 4096
DRIVE-CLIQ encader AS22, Singletum
DRIVE-CLIQ encoder AM22, Multiturn 4096
DRIVE-CLIQ encoder AS26, Singletum

o 1 o |

Select "Measuring system_1".

L. Select "Measuring system selection".

required)".
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Antriebsachse_1 [PM] X

Aligemein

+ Control Unit dapter_1 [cun] I | > 4]
b Allgemein

Control Unit Adapter - et ]
— Notor_1 [MOT]

o Die Matardaten zind nicht vollstandig eingegeben! Erganaen Sie die Motordaten.

= Motor-Bemessungsspannung: |0 Vet
Motorbremse b :
- Messsystem 1 [ENC] MotorBemessungsstrom: 0,00 e

= Algemein Wotorgemeszungadrehzahl: 0,0 1/min
Projektinformation Motorfolpaarzahl: [0
e Motor-Drehmomentkonstante: | 0,000 NmiA
Messzystem — Auswa ) :
e Motor e simaldrehzahl: 0.0 1/min
 Power Module_1 [PM] Motorteximalswom: (0,00 Acff

= Aligemein i Anzeige der opticnalen Nitordsten akiiieren
Projektinformation

e e e i
Kataloginformation |- 1 Anzeige der op

® o

[ >

N O

o

Select "Motor_1".

Select "Motor details" > "Nameplate".
Enter the values from the data sheet.
Check both boxes to be able to enter the optional motor data.

Drive axis_2 [DMM]

General

» General

» Motor Medule_1 D]
~ Metor_1 [MQT]
» Geners!

Nistor rated ma gnatizing

Motar pole position identfication curkent 15t phase: [0UUD Arms

‘current controller adzpation F gein adapetion: | 100.00 B

@

10. Select "Motor details" > "Optional motor data".
1. Enter the values from the data sheet.
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12. Select "Motor details" > "Equivalent circuit diagram".
13. Enter values from the data sheet.

Drive axis_2 [DMM]

General

» General

» Motor Module_1 [DMM]

~ Notor_1 [MOT]
b General

¥ Notor details

Rating plate values

> Motor brake

Linear synchronous motors

Optienal meter data

Equivalent circuit di.
Motor bra ke
v Mea
» G

ng system_1 [ENC]

o

e of
motor holding brake: L2LNo ™

Brake cﬂntr&\: ]

lable

14, Select "Motor details" > "Motor brake".
15. Select the link button

®

16. Select the "OK" button.

= The configuration window for brake control opens in the
background.
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Totally Integrated Automation
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Options

[ [Find and replace
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3 e 212 Diagnostcs

17. In the "Configuration" selection field, select whether a motor

brake is available.
If @ motor brake is present, select the type of control.

Totally Inteq

18. Select "Basic parameterization" > "Optimizations".
19. In the "Technological application" selection field, select the
entry "[101] Feed drive (limit current limitation)".
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20. Scroll down in the "Optimizations" window.
21. Select the "Complete drive parameterization" button.

= The motor and control parameters are calculated by the
program from the motor data entered. This step depends on
the Startdrive version used.
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2.8 Parameterize motor module / drive object

1. To move the axis via the control panel, select "Function
modules".

2. Check the "Single positioner" box.

= Deselect this function module again after commissioning
if the axis is to be moved via a controller.

3. Select the control type,

L. Select "[21] Speed control (with encoder)" in the selection
field.
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5. Select "Mechanics".

6. In the "LU conversion per load revolution" field, set the
conversion to the Siemens internal unit LU.

7. Switch to the parameter view.

8. To protect the motor from destruction due to
overtemperature, the temperature monitoring of the axis
must be configured. To do this, enter the corresponding
parameters from the data sheet.

= Check whether \"Temperature sensor via encoder 1\" is
selected for p600[0] = 1.

= Enter parameters p604, p605, p606, p611, p612.0, p615.

9. Scroll down and enter the parameters 1980 and 1981
according to the data sheet.

10. Select control unit
1. Select the "Load to device" button.

= The "Load preview" window opens.

01.00 | Linear motor/servo motor | Additional information | de en-US | 1648089 m 45




Toad praview ES

9 Check before loading
Stetus | Terget Message Action
1 @ = Driveunit1 Ready for loading. Load 'Drive unit 1"
[ } - Infeed
Drive axis_|
n
[i] re the signal in the “Enable logic” mask
@ = Drive parameteriz.. Note the fallowing information: /
Save the parameterization retentively after the downlozd Save
@ parameterization
(] retentively
(<] i [2]
| Refresh |
Finish i Lyd [ cancel | ‘

12. Check "Save parameterization remanently".
13. Select the "Load" button.
= The changed parameters are loaded into the actuator.

Load preview £
Q Check before loading
Staws || Target Message Action
M @ ~ Driveunit1 Readyfor loading. Load 'Drive unit_1'
i) ~ Infeed operation  The operating signal of this DC link must be wired.
Drive axis_1 The i as not been
wire erati
[i} Wire
(] ~ Drive parameteriz.. Note the following information
£ il >
| Refresh |
e 1 [ concel |

14. Select the "Finish" button.
= The loading process is complete.

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help
f Yl soveproject 3 M = = X | E: 3 |I"=,\ B & coonline ¥
| H » Diie unit_1 [$120 CU320-

| Er—
\ oevices |
@ = ElE

- [ jmmae

Parameter list

B3 E5 [Display extended parameters |+

B Add new device
oy Devices & nenwerks
= [ Pt it 1 18130 7113503 BH1

All parameters

Interlocking parameters

» Commissiening

15. Select the "Load from device" button.

= The online status of the project from the target device is
transferred to the TIA project.

= The offline and online status of the project are now
equalized.
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3 Commissioning the axis
The axis is commissioned online on the drive.

Project Edit View Insert Online Options Tools Window Help

3 (Y Bl saveprojer @ X 5 5 X Wi G5 MG B R coonline F cooffine  fa [N

Devices

v [ e——
B Add new device
i Devices & networks

| a2 Drive unit_1[$120 CU320-2 PN]

1. Select the control unit.
2. Select the "Connect online" button.

= When the connection is established, the "Connect online"
button appears grayed out (see following figure).

oul

3. Select "Drive axis_1" > "Commissioning".
4. Scroll down in the "Control panel" view.

5. Select the "Acknowledge faults" button to continue with
commissioning.

pppppp

°

<
519
=

6. Scroll up again in the "Control panel" view and select the
"Activate" button.

= The "Activate control authority" window opens.
7. Select the "OK" button.
= (Control sovereignty over the drive is now activated.
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8. A polling identification must be carried out during initial
commissioning. This is automatically selected during initial
commissioning or after replacing the measuring system and
carried out by clicking on the "0On" button.

= If necessary, the polling identification can be selected
manually via the parameter p1990 =1 (e.g. necessary
after replacing the measuring scale/ measuring tape and
retaining the measuring head) » 2.8 [ 44].
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9. Select "Parameterization".
10. Select "Technology functions" > "Single positioner".
1. Select "Referencing" > "Absolute encoder adjustment".
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12. Select the "Set" button.

= The absolute encoder is adjusted (i.e. the current value of
the encoder is adopted as the reference point/zero point
in the drive, thereby \"synchronizing\" the measuring
system with the controller)

= The adjustment can then be repeated if a different
reference point/zero point is required for the application.

.....................
BoRT

13. Select "Commissioning".

14. Select the "Deactivate" button to deactivate the control
sovereignty.

15. OR Select the "Disconnect online connection" button.
= The control sovereignty is automatically deactivated.
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16. Select the "Load from device" button

= Online and offline projects are synchronized in the TIA
Portal project. This is necessary because changes made
online on the drive are not automatically transferred to the
offline or TIA Portal project. This means that changes made
online without synchronizing the projects are lost when
the offline or TIA portal project is loaded into the drive.

om;
pppppp

17. Select the "Save project" button.

= This prevents possible data loss or loss of the
configuration and parameterization of the drive

= The axis can now be moved as described below.

pppppp

18. Select "Commissioning",
19. Select the "Connect online" button.
20. Select control panel.
21. Select "Activate" button.
= The control authority is obtained.
22, Select the "I" button.
= The drive is switched on (but does not move yet).
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23. Enter a small value in the "Speed" field (e.g. 100)
= This value describes the travel speed of the drive and is
dependent on the scaling of the mechanics, load
movement to LU in the drive).
24, The axis can now be moved using the "Jog backwards" and
"Jog forwards" buttons.
= After moving, switch off the drive and reset the enable to put
the drive in a safe state.
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