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Uber diese Dokumentation

1 Uber diese Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt das Beispielprojekt zum Servo-Inverter i700 zur Inbetriebnahme
eines Lenze-Automationssystems. Das verwendete Automationssystem besteht aus einer PLC fiir
die "Controller-based Automation” und (liber ein Bussystem) angeschlossene Antriebskomponen-

ten.

Lesen Sie zuerst die dem Antriebsregler beiliegende Montageanleitung, bevor Sie mit
den Arbeiten beginnen!

Die Montageanleitung enthalt Sicherheitshinweise, die zu beachten sind!

'@ Tipp!

Aktuelle Informationen zu Lenze-Produkten finden Sie unter: http://www.Lenze.com

Die vorliegende Dokumentation ordnet sich in die Handbuchsammlung "Controller-based
Automation" ein. Die Handbuchsammlung besteht aus folgenden Dokumentationen:

Dokumentationstyp

Thema

Systemhandbiicher

Systemiibersicht/Beispieltopologien
« "Controller-based Automation"
« Visualisieren

Kommunikationshandbiicher

Bussysteme
« "Controller-based Automation" EtherCAT®
- "Controller-based Automation" CANopen®
« "Controller-based Automation" PROFIBUS®
« "Controller-based Automation" PROFINET®

Onlinehilfen/
Softwarehandbiicher

Lenze Engineering Tools
» »PLC Designer«: Programmieren
- »Engineer«: Antriebe konfigurieren
* »VisiWinNET® Smart«: Visualisieren
« »Backup & Restore«: Daten sichern/wiederherstellen

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE
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Uber diese Dokumentation

Technische Dokumentationen zu Lenze-Produkten

Weitere Informationen zu Lenze-Produkten, die in Verbindung mit der Controller-based
Automation verwendbar sind, finden Sie in folgenden Dokumentationen:

« Controller O
« Kommunikationskarten (MC-xxx)
+ 1/O-System 1000 (EPM-Sxxx)

* Inverter

« Kommunikationsmodule

Montieren & Verdrahten Symbole
Montageanleitungen [0 Gedruckte Dokumentation

Onlinehilfe im Lenze Engineering Tool/
Softwarehandbiicher und
Kommunikationshandbiicher sind als
PDF-Dateiim Downloadbereich auf der
Lenze-Website verfiigbar.

Beispielapplikation/Applikationsvorlage verwenden

0 Onlinehilfe/Softwarehandbiicher
« Application Sample i700 - Lenze Teachware-Koffer
» Application Samples
Inverter Drives 8400/Servo Drives 9400
« ApplicationTemplate Lenze-Standard
» ApplicationTemplate PackML-Standard

Parametrieren, Konfigurieren, in Betrieb nehmen

J Onlinehilfe/Softwarehandbiicher
« L-force Controller
* Servo-Inverter i700
« Servo Drives 9400 HighLine/PLC/
Versorgungs- und Riickspeisemodul
s Inverter Drives 8400 StateLine/HighLine/ToplLine
+ 1/O-System 1000 (EPM-Sxxx)

0 Onlinehilfe/Kommunikationshandbiicher
* Bussysteme
« Kommunikationsmodule

Zielgruppe

Diese Dokumentation richtet sich an alle Personen, die ein Lenze-

Automationssystem auf Basis der

Lenze-Applikationsvorlage "ApplicationTemplate” im Rahmen der "Controller-based Automation”

projektieren, in Betrieb nehmen und programmieren.

Bildschirmfotos (Screenshots)/Anwendungsbeispiele

Alle Bildschirmfotos (Screenshots) in dieser Dokumentation sind exemplarische Anwendungsbei-
spiele. Je nach Firmware-Version der Lenze-Gerate und Software-Version der installierten Enginee-
ring-Tools (hier: »PLC Designer«) kann die Darstellung von der tatséchlichen Bildschirm-Darstellung

abweichen.

Informationen zur Giiltigkeit

Die Informationen in dieser Dokumentation sind giiltig fiir folgende Lenze-Software:

Software ab Softwarestand

»PLC Designer« 3.9.x
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Uber diese Dokumentation

Dokumenthistorie

1.1 Dokumenthistorie

Version Beschreibung
1.0 09/2012 TD11 | Erstausgabe

1.1 01/2015 TD11 | Aktualisiert zum »PLC Designer« V3.9.

1.2 Verwendete Konventionen

Diese Dokumentation verwendet folgende Konventionen zur Unterscheidung verschiedener Arten

von Information:

Informationsart Auszeichnung Beispiele/Hinweise

Zahlenschreibweise

Dezimaltrennzeichen Punkt Es wird generell der Dezimalpunkt verwendet.
Beispiel: 1234.56

Hexadezimalzahl 0x Fur Hexadezimalzahlen wird der Prafix "0x" verwendet.
Beispiel: 0x60F4

Bindrzahl 0b Fur Bindrzahlen wird der Prafix "0Ob" verwendet.

Beispiel: 0b00010111

Textauszeichnung

Versionsinfo

Textfarbe blau

Alle Informationen, die nur fiir oder ab einem bestimmten
Softwarestand des Antriebsreglers gelten, sind in dieser Do-
kumentation entsprechend gekennzeichnet.

Beispiel: Diese Funktionserweiterung ist ab dem Software-
stand V3.0 verfiigbar!

Programmname » « »PLC Designer«

Fensterbereich kursiv Das Meldungsfenster... / Das Dialogfeld Optionen...

Variablenbezeichner Durch Setzen von bEnable auf TRUE...

Steuerelement fett Die Schaltfliche OK... / Der Befehl Kopieren... / Die Register-
karte Eigenschaften... / Das Eingabefeld Name...

Folge von Meniibefehlen Sind zum Ausfiihren einer Funktion mehrere Befehle nachei-
nander erforderlich, sind die einzelnen Befehle durch einen
Pfeil voneinander getrennt: Wahlen Sie den Befehl
Datei—=»Offnen, um...

Tastaturbefehl <fett> Mit <F1> rufen Sie die Online-Hilfe auf.

Ist fiir einen Befehl eine Tastenkombination erforderlich, ist
zwischen den Tastenbezeichnern ein "+" gesetzt: Mit
<Shift>+<ESC>...

Hyperlink unterstrichen Optisch hervorgehobener Verweis auf ein anderes Thema.
Wird in dieser Online-Dokumentation per Mausklick akti-
viert.

Symbole

Seitenverweis

(@s)

Optisch hervorgehobener Verweis auf eine andere Seite.
Wird in dieser Online-Dokumentation per Mausklick akti-
viert.

Schrittweise Anleitung

Schrittweise Anleitungen sind durch ein Piktogramm ge-
kennzeichnet.
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Uber diese Dokumentation

Verwendete Hinweise

1.3 Verwendete Hinweise

Um auf Gefahren und wichtige Informationen hinzuweisen, werden in dieser Dokumentation fol-
gende Signalwdrter und Symbole verwendet:

Sicherheitshinweise

Aufbau der Sicherheitshinweise:

A Piktogramm und Signalwort!

(kennzeichnen die Art und die Schwere der Gefahr)
Hinweistext

(beschreibt die Gefahr und gibt Hinweise, wie sie vermieden werden kann)

Piktogramm Signalwort Bedeutung
Gefahr! Gefahr von Personenschiaden durch gefahrliche elektrische Spannung
A Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere

Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaR-
nahmen getroffen werden.

Gefahr! Gefahr von Personenschédden durch eine aligemeine Gefahrenquelle
A Hinweis auf eine unmittelbar drohende Gefahr, die den Tod oder schwere
Verletzungen zur Folge haben kann, wenn nicht die entsprechenden MaR-
nahmen getroffen werden.

Stop! Gefahr von Sachschdden
Hinweis auf eine mogliche Gefahr, die Sachschaden zur Folge haben kann,
wenn nicht die entsprechenden MalRnahmen getroffen werden.

Anwendungshinweise

Piktogramm Signalwort Bedeutung

Hinweis! Wichtiger Hinweis fiir die stérungsfreie Funktion

Tipp! Niitzlicher Tipp fiir die einfache Handhabung

[ ]
1
@ Verweis auf andere Dokumentation
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Sicherheitshinweise

2 Sicherheitshinweise

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise, wenn Sie mit dem »Engineer« einen Antriebsregler
bzw. eine Anlage in Betrieb nehmen méchten.

@ Lesen Sie die zum Antriebsregler bzw. zu den einzelnen Komponenten der Anla-
ge mitgelieferte Dokumentation sorgfaltig durch, bevor Sie mit der Inbetrieb-
nahme der Gerate mit dem »Engineer« beginnen!

Die Gerdatedokumentation enthilt Sicherheitshinweise, die beachtet werden miissen!

A Gefahr!

Nach heutiger wissenschaftlicher Erkenntnis ist es nicht méglich, die absolute Fehler-
freiheit einer Software sicherzustellen.

Sie miissen Anlagen mit eingebauten Antriebsreglern ggf. mit zusatzlichen Uberwa-
chungs- und Schutzeinrichtungen nach den jeweils giiltigen Sicherheitsbestimmungen
ausriisten (z. B. Gesetz liber technische Arbeitsmittel, Unfallverhiitungsvorschriften),
damit ein unzuldssiger Betriebszustand zu keiner Gefahrdung von Personen oder Ein-
richtungen fiihrt.

Wahrend der Inbetriebnahme diirfen sich keine Personen ohne ausreichenden Sicher-
heitsabstand in der Ndhe des Motors oder den vom Motor angetriebenen Maschinentei-
len aufhalten, da ansonsten eine Verletzungsgefahr durch bewegte Maschinenteile
besteht.

Stop!

Wenn Sie im »PLC Designer« Parameter dndern, wahrend eine Online-Verbindung zum
Gerat besteht, werden die Anderungen direkt in das Gerat iibernommen!

Eine falsche Parametrierung kann zu nicht vorhersehbaren Motorbewegungen fiihren.
Durch ungewollte Drehrichtung, zu hohe Geschwindigkeit oder ruckhaftem Lauf kénnen
angetriebene Maschinenteile beschadigt werden!

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11 7



Voraussetzungen

Systemvoraussetzung
3 Voraussetzungen
3.1 Systemvoraussetzung
Engineering PC
Ethernet
Contraller '
Logic/motion,
Wisu)
Engineering-PC Controller
Hardware PC/Notebook Controller 3200 C/p500 (Logic) ab
Firmware V3.9
Betriebssystem Windows 7 Windows CE
Erforderliche Lenze-Software »PLC Designer« ab V3.9 Runtime Software (Logic)
Sonstiges - Bussystem
« EtherCAT-Bussystem
« EtherCAT-Teilnehmer
3.2 Kommunikation zum Controller einrichten

 Verbinden Sie den Engineering-PC (iber ein Netzwerkkabel mit dem Controller. Der »PLC Desi-
gner« greift via Ethernet auf den Controller zu.

« Die IP-Einstellungen sind anschlieBend im »PLC Designer« vorzunehmen.

So iiberpriifen Sie die Kommunikationseinstellungen:
1. Inder Gerdte-Darstellung doppelt auf den gewiinschten Controller klicken.

2. Gewiinschte Einstellungen auf der Registerkarte Kommunikationseinstellungen vorneh-
men.

« Schaltfliche Gateway hinzufiigen betatigen, um einen Gateway einzufiigen.

8 Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11



Voraussetzungen

Kommunikation zum Controller einrichten

« Gewiinschte IP-Adresse des Controllers eingeben.

Gateway, g|
Mame: |Gateway-1
Treiber: | TCRYIP |
Einstellungen:
Parameter | ‘werk

IP-Address  [192.168.5,99
Part

Ok Abbrechen |

Z|

[3-1]  Besipiel: IP-Adresse des Controllers eingeben

Schaltflache OK betdtigen, um den Controller als Gateway hinzuzufiigen.

4. Durch Doppelklick auf den gewiinschten Kanal (oder Betatigen der Schaltflache Aktiven
Pfad setzen) den im Gerdtebaum unterhalb des Gateways ausgewahlten Kanal als aktiven
Pfad zur Steuerung setzen.

« Dadurch beziehen sich alle Kommunikationsaktionen direkt auf diesen Kanal.
+ Der gerade aktive Pfad wird in der Liste fett dargestellt und "(aktiv)" wird angehangt:

= -,J’-,uo Gateway-1
ﬂﬂ 3231C{172.31.207.68) [0744] (aktiv)

5. Einin Kursivschrift dargestelltes Gerat ist als aktiver Pfad gesetzt, wurde aber beim letzten
Netzwerk-Scan nicht identifiziert.

Hinweis!

« Beachten Sie bei der Erst-Inbetriebnahme folgende vordefinierte IP-Adressen der Con-
troller: 192.168.5.99

Weiterfluihrende Informationen finden Sie in folgender Dokumentation:
« Controller - Parametrieren & Konfigurieren

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11 9



Was ist das Application Sample?

Ziel des Application Samples

4 Was ist das Application Sample?

Das "Application Sample i700" ist ein Beispielprojekt im »PLC Designer« zur Inbetriebnahme des
Lenze Teachware-Koffers i700, der den Einstieg in das Lenze-System "Controller-based Automation”
erleichtern soll.

- Das vorgefertigte Beispielprojekt ermdglicht eine einfache Inbetriebnahme/Diagnose des Sys-
tems bestehend aus einem Controller (Controller 3200 C) mit angekoppeltem 1/0-System 1000

und Servo-Invertern i700.

4.1 Ziel des Application Samples

Das Application Sample i700...

- ...erleichtert den Einstieg in die Lenze ,,Controller-based Automation” auf Basis des Lenze

Teachware-Koffers i700.

« ..enthdlt einfache Beispiele zur Inbetriebnahme der Servo-Inverter i700.

« ...ist optional mit weiteren Hardwarekonfigurationen erweiterbar.
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= £ ApplicationSampie I
Wl (| [ Contrater_3200 (Controter 3200¢) |
= [2]l| sPs-Logik

=1} application
=-I2) A11_ProgramCalls
PC_Task_High (PRG)
=10 A20_visualisation
+- B1 Info
+ | B2_AxisBasicControl
+-I2) B3_CydicMove
+-) B4_Gearing
+-I) B5_BrakeControl
+-I)) B6_EtherCATDiagnostic
+-{) Frames
@ Main
=) AS55_varlists
@ cu
a GYL_HardwareSignals
@ cv_nitvalues
= A70_POUs
+ 1) FunctionBlocks
=~ Programs
@ AxisBasicControl (PRE)
EtherCAT_Diagnostic (PRG)
@ Example_Applications (PRG)
Trit (PRG)
=12 A90_Resources
ImagePool
m Bibliotheksverwalter
VersionInfo (FUN)
= Taskkonfiguration
+-58 MainTask
@5 Trace_Axis¥
&H Trace_AxisY
Qﬁ Trace_AxisZ
Visualization Manager
=l 1 O Modul Kopoler (1/0 Modul Koppler’

Ut ErM_5202 (EPM-5202: DIS, DC 24v)
(4 EPm_s302 (EPM-5302: DOB, DC 24V, 0.54)
[t EPM_s400 (EPM-5400: AT2, 12BIT, DC O... 10V)|
‘& AxesGroups
2 vVirtualAxes

LCAT Macter)

= [i- i700_Single_Inverter_Safety_STO_ (i700 (Single Inve
L g0 AxisZ (LM_ETC_i700)

= [I: i700_Double_Inverter_Safety_STO_ (i700 (Double Ir
o gP AxisY (LM_ETC_i700)
EgP axisx (LM _ETC 700 B)

Aufbau des Lenze-Teachware-Koffers i700: Enthalt die im Application Sample i700 enthaltenen Lenze-Geréte.



Was ist das Application Sample?

Eigenschaften des Application Samples im Uberblick

4.2 Eigenschaften des Application Samples im Uberblick

Visualisierungen

Ordner/Symbol Funktion

AxisBasicControl Visualisierung zur schnellen Inbetriebnahme der Antriebsregler des Lenze-Appli-
kationskoffers durch die Funktion L_SMC_AxisBasicControl.

CyclicMove Beispiel der applikativen Einbindung des FB L_SMC_AxisBasicControl

GearingAxisY Beispiel einer Einbindung von PLCopen Funktionalitdt zum Ein-/Auskuppeln:
Zweite Achse—=Erste Achse

BrakeAxisZ Beispiel der applikativen Einbindung einer Haltebremse mit Hilfe von PLCopen-
Funktionen

Diagnostic Beispiel zur Diagnose des EtherCAT-Masters sowie Status der Antriebsregler

g "Erste Schritte": Informationen zum Verwenden/Aufbau des Application Sample

-

4.3 Elemente des Application Sample

Das Application Sample ...

- ...ermoglicht exemplarisch die einfache und schnelle Inbetriebnahme eines Lenze-Automati-
onssystems.

« ...verdeutlicht die Einsatzmoglichkeiten des Funktionsbausteins L_SMC_AxisBasicControl.

43.1 Der Baustein L_SMC_AxisBasicControl

Der Baustein L_SMC_AxisBasicControl ...

« ...ermoglicht ein einfaches Verfahren von Antriebsreglern durch das Verwenden der PLCopen-
Funktionalitat.

* ...ist steuerbar uber:
1. Die Visualisierung im Handbetrieb

2. Die Schnittstellen des Bausteins (durch ein PLC-Programm).

Den Baustein L_SMC_AxisBasicControl steuern
Das Application Sample stellt die Steuermoglichkeiten exemplarisch dar:

1. Beispiel zur Inbetriebnahme uber eine Visualisierung:

Mit der Visualisierung & axisBasicControl ist das Programm 2 AxisBasicControl steuerbar.

2. Beispiel zum Steuern liber die Schnittstellen des FB AxisBasicControl:

Das Programm o ExampleApplications verwendet die folgenden Bausteine, die die Schnitt-
stellen des jeweiligen AxisBasicControl-Bausteins (Achse X, Achse Y, Achse Z) ansteuern:

« CyclicMove
« Gearing
« Brake-Control

Die ,,Programme® sind als FBs angelegt, um exemplarisch zu verdeutlichen, wie Softwarefunk-
tionen im »PLC Designer« wiederverwendbar sind.

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11 11



Ubersicht - Die Struktur des Application Samples

5 Ubersicht - Die Struktur des Application Samples

Das Application Sample i700 ist eine Projektvorlage, die lhnen die Inbetriebnahme und den Einstieg
in die Lenze "Controller-based Automation” mit dem »PLC Designer« erleichtert.

« Das Application Sample ist als Projektvorlage im »PLC Designer«-Setup enthalten:
““ L_AppSample_i700.project
« Bereits in das Projekt eingebundene Lenze-Gerate sind:

+ 1/0-Module am Riickwandbus des Controllers (1/O-System 1000),
+ Drei Achsen (AxisX...Z) am EtherCAT-Feldbus (jeweils Einzelachse Servo-Inverter i700).

+ Das Application Sample i700 hat folgende (fest definierte) Struktur:

=5 [ Apicatonsam g [A] @ A11_ProgramCalls
=[]l | Controdler_3200 (Controller 3200€) .
S l@g SP5-Logk - ...enthalt alle Programm-Aufrufe.
=1L} Application )
[AJ=) a11_programcals =) A20_Visualisation
PC_Task_High (PRG) o . o . o
[BI=) a20_visualisation - ...enthalt die Visualisierungen fiir die gerateunabhangigen
-3 B1Info Funktionen.
+-I) B2_AxisBasicContral
++2 B3 CydicMove =) A55_Varlists
+-1J) B4_Gearing
#1285 BrakeControl - ... enthalt die Deklarationen der globalen Variablen:
e e FiercATDgnoste « Variablen zum Umschalten der Visualisierung: GVL
Tames . .
Main « l0-Variablen: GVL_Hardsignals
[CI= ass_varists « Initialisierungs-Variablen: GVL_InitValues
@ ow ,
i‘ GVYL_HardwareSignals ‘E = A70_POU5

) GVL_Initval vle g
Dl :D po[,:' sues - ...enthdlt die Programme zu:

43 FunctionBlocks « BrakeControl/CyclicMove/Diagnose/Gearing
=2 Programs .
[
[ff] AxisBasicContral (PRG) (E] A90_Resources
EtherCAT_Diagnostic (PRG)

- ...enthalt alle Systeminformationen wie beispielsweise:
@ Example_Applications (PRG)

Init (PRG) « Taskeinstellungen,
[El= aso_resources « Verwendete Bibliotheken,
ImageFool « Vordefinierte Traces,

m Bibliotheksverwalter . ..
e - Visualisierungs-Manager.
H @ Taskkonfiguration
+-g8 MainTask
@5 Trace_AxisX
@5 Trace_AxisY
@5 Trace_AxisZ
Visualization Manager
=l 1_0_Modul_Koppler (I/0 ModulKoppler)
[t epm_s202 (EPM-5202: DI, DC 24v)
[} EPM_S302 (EPM-5302: DOS, DC 24V, 0.54)
[t EPM_S400 (EPM-5400: AIZ, 12BIT, DC 0...10V)
‘& AxesGroups
% virtualaxes
= [ EtherCAT_Master (EtherCAT Master)

12 Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11



Ubersicht - Die Struktur des Application Samples

A1l ProgramCalls

5.1 Al11_ProgramCalls

L A11_ProgramiCalls
PC_Task_High (PRE)

5.2 A20_Visualisation

=2 A20_Wisualisation
=-I2) B1_Info

@ InfoBrakeControl

@ Infolnkroduction

@ InfoManualContral

@ InfoMokorParameter

@ InfoOscilloscope

@ Infooscilloscope_Framel
@ InfoOscilloscope_Framez
@ Infodscilloscope_Frames
@ InfoRegulatorParameter
@ InfosSoftmotionParameter

) B2_AxisBasicControl

@ AxisBasicControlfxisy
@ AxisBasicCantrolAxisy
@ AxisBasicControlfxisZ
@ AxisBasicCantralMain

) B3_CyclicMove

@ Example_CyclicMovefxisy

) B4_Gearing

@ Example_Gearing

) BS_BrakeControl

@ Example_ErakeContral

) B&_EtherCATDiagnostic

@ Diagnoskic

) Frames

@ Body_Axisy
Body_AxisY
@ Body_AxisZ
@ Body_Drives
@ Body_HeadlineAxisBasicConkral
@ Body_HeadlineBrakedxisZ
@ Body_HeadlineBrakeControl
@ Body_HeadlineCwclicMovedxisy
@ Body_HeadlineDiagnostic
@ Body_HeadlineGearingAxisy
@ Body_HeadlineIntroduction
@ Body_HeadlineManualControl
@ Body_HeadlineMatorparanmeter
Body_HeadlineDsciloscope
@ Body_HeadlineRequlatorParameter
@ Body_HeadlineSoftmotionParameter
@ Kerys_Main
[OP_Master

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11

» Das Programm =l PC_Task_High ruft
alle hochprioren Programme der Appli-
kation auf.

- B1_Info: "Erste Schritte”

- ..enthdltdie hinterlegten Informationen zum
Aufbau und Verwenden des Application
Sample.

- B2_AxisBasicControl

- ...enthdlt die Visualisierungen zu den einzel-
nen Instanzen des Bausteins
L_SMC_AxisBasicControl.

- B3_CyclicMove

- ...enthdlt die Visualisierung des Bausteins
CyclicMove.

- B4_Gearing

- ..enthalt die Visualisierung des Bausteins
Gearing.

- B5_BrakeControl

- ..enthalt die Visualisierung des Bausteins
BrakeControl.

- B6_EtherCATDiagnostic
- ...enthdlt die Visualisierung zur EtherCAT-Dia-
gnose der Applikation.

&) Main ruft die Bedienoberfliche der Hauptseite
der Visualisierung auf, mit der die komplette Visu-
alisierung bedienbar ist.

« ...enthdlt alle Visualisierungen der Unterord-
ner B1-B6.

13



Ubersicht - Die Struktur des Application Samples

A70_POUs

5.3 A70_POUs

=-{) A70_POUS
=2 FunctionBlocks
=2 BrakeContral
BrakeControl (FB)
& vIsU_BrakeControl
=2 CydicMove
CydicdMove (FB)
E&] vsU_cCydicMove
+-{J) EtherCAT
+-[2) Gearing
=-I2) Programs
@ AxisBasicControl (PRG)
EtherCAT_Diagnostic (PRG)
@ Example_Applications (PRG)

Irit (PRG)

14

= BrakeControl

- ...enthalt das instanziierbare Beispielprogramm
BrakeControl (FB) mit der Bremsenfunktion zum Ver-
wenden mit folgenden FBs:

e L_SM3_AxisBasicControl
e SMCBrakeControl
e SMCBrakeState

» ...enthdlt die dazugehorige Visualisierung.

- CyclicMove

- ...enthalt das instanziierbare Beispielprogramm
CyclicMove (FB) zum Verwenden des FBs
L_SMC_AxisBasicControl.

- ...enthalt die dazugehorige Visualisierung.

) EtherCAT

- ...enthdlt folgende Programme:
MasterHandling: EtherCAT-Bus reinitialisieren.
ReadStatus: Zustand der EtherCAT-Slaves lesen.
SetState: Zustand der EtherCAT-Slaves setzen.

- Gearing
- ...enthdlt das instanziierbare Beispielprogramm

Gearing (FB) zum Synchronisieren der Y-Achse auf
die X-Achse durch PLCopen-Funktionen.

) Programs

- ...enthdlt folgende Programme:
- AxisBasicControl:
Ruft drei Instanzen des FB
L_SMC_AxisBasicControl auf.
Example_Applications:
Ruft Instanzen der FBs Gearing, BrakeControl,
CyclicMove auf.
EtherCATDiagnostic:
Ruft die Programme MasterHandling, ReadStatus,
SetState auf.
* Init:
Beschreibt die nicht verschalteten Funktionsbau-
steineingange mit Initialwerten.
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A90_Resources

5.4 A90_Resources
=2 A90_Resources BrakeControl
ImagePaool . L. . L. .
) sitlictheksverwaler « ...enthélt die in den Visualisierungen referenzierten
YersionInfo (FUM) Grafiken.

E: @ Taskkonfiguration
E{ﬁ Trace_Axisy
@,ﬁ Trace_Axisy
E{ﬁ Trace_AxisZ
Visualization Manager

& Trace_AxisX...Z

« ... Vorkonfigurierte Oszilloskopfunktion der jeweili-
gen Achse.

54.1 Die Oszilloskopfunktion verwenden: Beispiel Axis X

So gehen Sie vor:

1. Inder Gerateansicht den gewiinschten & Trace per Doppelklick auswahlen.

2. Im Kontextmenii des Oszilloskops den Befehl Trace Download auswahlen, um die Daten
auf den Controller zu laden.

« Alternativ ist der Befehl tiber das Meni Trace=»Trace Download ausfiihrbar.

Wariable hinzufigen
Kenfiguratian

T Skart/Stop Trace

Cursar
Scrollen mit: Maus

Zoomen mit Maus

| o5 4 [&] |

Ansicht zuriicksetzen

i
Mehrkanal

« Die Option Mehrfach vereinfacht das Auswerten durch eine Darstellung aller Signale in
separaten Kandlen.

@ Trace_AxisX | @) Trace_fxisY | @ Trace fxis?
Add varishle

= Trace_fixisk
- AisBasicControl, AxisBasicControl_AxisK, kSetPos

= AxisBasicControl. AxisBasicCorkrol_Axisk, IrSetveloutp
= AyisBasicContral AxisBasicCortral_Axis.IrActvel
= AxisBasicContral. AxisBasicCortral_Axisk IrActFallowingErrar

L,

v
:

.

v
e

SmdBs500ms smads < 3
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Ubersicht - Die Struktur des Application Samples

A90_Resources

5.4.2
[t EpM_s202 x|
=5 {_ApplicatonSample_1 || Jparameter Mocul E/A-Abbid | status | Information |
=Ml controller_3200 {Controller 3200C) p—
+-El sps-Logik
=-Jl~ 1O Modul Koppler (LiO ModulKoppler Variable | Mgpc:ng | Kanal ‘ Adresse Typ
[l *$ Application.g_xDI_Quickstop ) DIt %pea-e BIT
|} EPM_5302 (EPM 5302 DOB, DC 240, 0.54) - : . b %De.1f  BIT
0t EPM_5400 (EPM-5400; AI2, 12BIT, DC 0., 10) R ] Application.g_xDI_HwLimitNeg_DriveZ q@ DI3 B ] BIT
‘L AxesGroups b ] Application.g_xDI_HwLimitPos_DriveZ £ D14 SeDE3 BIT
% Virhualaxes hd oo SelE.4 BIT
% EtherCAT_Master (EtherCAT Master) * o %85 |BIT
Die Hardwarekonfiguration des Beispielprojektes enthalt acht digitale Eingdnge. Der dazugehorige
Lenze Teachware-Koffer i700 enthalt eine Bedienbox zum Ansteuern der Eingange des 10-Systems.
- Digitaleingang 1 "DI1": Gemappt auf die globale Variable fiir Schnellhalt (QSP).
- Digitaleingang 3 "DI3": Gemappt auf die globale Variable des negativen Hardwareendschalters
fiir Achse Z.
- Digitaleingang 4 "DI4": Gemappt auf die globale Variable des positiven Hardwareendschalters
fiir Achse Z.
5.4.3 EPM_S303: Digitale Ausgange
Ji EPM_S302 x|
=[5 {_Applcationsampie_I || parametar  Modul E/A-Abbild IStatuslInFormahon
=[]l controller_3200 {Controller 3200C) p—
+-2)) sps-Logik - -
=~ 1_0_Modul_Kappler {1/ ModulKeppler) Variable [ Mepping [ Kanal | Adresse
[t ErM S202 (EPM-5202: DIB, DC 24V} @ Application.GVL_HardwareSignals.g_xDO_DriveReadyX Do1 BoepHEe
11 [Er 5502 sz DES, DC 24V, 0.5A) " application.GVL_HardwareSignals.q_xDO_DriveReady "% Doz oot
113 EPM_S4OU (EPM-5400: AL2, 12BIT, OC 0., 10V) "% Application. GVL_HardwareSignals.g_xD0_DriveReadyZ " Do3 Logn
Y AxesGro;ps ? bos %QX1.3
% Virtualaxes "o Dos FQALA
+- [ EtherCAT Master (EtherCAT Master) i D0s %QULS
Die Hardwarekonfiguration des Beispielprojektes enthalt acht digitale Ausgange. Der dazugehorige
Lenze Teachware-Koffer i700 enthalt eine Bedienbox zum Auswerten der Ausgange des |0-Sys-
tems.
- Die globale Variable Antrieb X bereit ist auf Digitalausgang 1 "DO1" gemappt.
- Die globale Variable Antrieb Y bereit ist auf Digitalausgang 2 "DO2" gemappt.
- Die globale Variable Antrieb Z bereit ist auf Digitalausgang 3 "DO3" gemappt.
5.4.4 EPM_S400: Analoge Eingange
_ I ewsnz 0T oon_seo0 x|
= L ApplicationSample 1 || Parameter Modul E/A-Abbid | status | nformation |
=l controller_3200 (Controller 32000) p—
= [El sPs-Logik
+-1} Application Variable | Mapping | Kanal ‘ Adresse Typ
=~ 1_0_Modul_Koppler (/0 Modul-Koppler) . AlL IWS WORD
0t EPM_s202 (EPM-5202: DI8, DT 24V) » A2 WIWE  WORD
(1} EPM_5302 (EPM-5302: DO, DC 24V, 0.54)
1 [EPm_s400 (EPM-5400: AIZ, 128IT, DC0...10V) |
‘& AxesGroups
% Virhualaxes
+- [l EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
Die Hardwarekonfiguration des Beispielprojektes enthalt zwei analoge Eingdnge. Der dazugehdrige
Lenze Teachware-Koffer i700 enthilt eine Bedienbox zum Ansteuern der Eingange des |O-Systems.
« Ein vorkonfiguriertes Mapping der analogen Eingang ist im Beispielprojekt nicht enthalten
E konfi tes M d [ E timB I kt nicht enthalt
nicht erforderlich.
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Das Application Sample 6ffnen

6 Das Application Sample 6ffnen

Das Application Sample enthalt ein Beispielprogramm mit drei Achsen und einer vordefinierten Vi-
sualisierung.

Prinzipielle Vorgehensweise

Die Haupt-Schritte sind in der folgenden Tabelle zusammengefasst:

Schritt

Tatigkeit

1.

» Neues Projekt erstellen - Application Sample 6ffnen (£3 18)

» Den Controller im Projekt aktualisieren (optional) (£ 18)

» Online gehen (3 18)

» PLC-Programm laden und starten (£ 19)

2
3
4.
5

» Erste Schritte - Das Application Sample bedienen (2 21)

Weiterflihrende Informationen zum Parametrieren und Konfigurieren der
finden Sie in folgenden Kommunikationshandbiichern:

« "Controller-based Automation" EtherCAT - Inbetriebnahme & Konfiguration

Detaillierte Inbetriebnahmeschritte

Der folgende Abschnitt beschreibt die einzelnen Inbetriebnahmeschritte im Detail.

Folgen Sie den aufgefiihrten Anweisungen Schritt fuir Schritt, um Ihr Automationssystem in Betrieb
zu nehmen.

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11
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Das Application Sample 6ffnen

Neues Projekt erstellen - Application Sample 6ffnen

6.1 Neues Projekt erstellen - Application Sample 6ffnen

Das Application Sample ist als vordefiniertes »PLC Designer«-Projekt (*.project, “) verfiigbar. Um
das Application Sample aufzurufen, ist ein neues Projekt mit dem Application Sample als Vorlage zu
erstellen.

So gehen Sie vor:

1. Neues Projekt erstellen:

- Datei-» =! Neues Projekt

x|
Kategorien: orlagen:
~[ 1 (Allgemein)
{3 Bibliotheken o

[l CoDeSys Automation Alliance Application
{3 Lenze Application Samples Sample
=3 Lenze Konventionell

e

- Kategorie = Lenze Application Samples\Lenze konventionell\i700 wahlen
- Die Vorlage Application Sample 6ffnen

6.2 Den Controller im Projekt aktualisieren (optional)

Der Controller ist im »PLC Designer« optional zu aktualisieren, sofern das Projekt dltere Firmware-
Informationen enthalt als die zu verwendende Hardware.

« Sofern der Controller nach dem Offnen des Projektes mit dem Symbol ﬂ gekennzeichnet ist,
ist das Gerat zu aktualisieren.

« Uberpriifen Sie mit der »WebConfig«, welche Firmware der Controller verwendet, um die pas-
sende Auswahl im »PLC Designer« zu ermitteln.

So gehen Sie vor:

1. Gewinschten Controller markieren:

= [2Y sPs-Logik
= C; Application

« Im Kontextmenii den Befehl Gerat aktualisieren ausfiihren.

« Im Dialogfenster Gerat aktualisieren den gewiinschten Controller doppelklicken, um
den Controller in der Gerateansicht zu aktualisieren.

6.3 Online gehen

Um eine Onlineverbindung zum Controller aufzubauen, sind vorab die Kommunikationseinstellun-
gen (Aktiven Pfad setzen) anzupassen. » Kommunikation zum Controller einrichten (& 8)
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PLC-Programm laden und starten

6.3.1 Projekt in die Steuerung libertragen - "Einloggen"
Der Befehl "Einloggen” tUibertragt das PLC-Programm in den Controller.
« Ubertragen Sie das Projekt auf den Controller, indem Sie sich in die Steuerung "einloggen":
Mentibefehl Online— % Einloggen
6.4 PLC-Programm laden und starten

» Wahlen Sie den Meniibefehl Online=»Laden, um das PLC-Programm auf den Controller zu laden
» Wahlen Sie den Mentiibefehl Online—Start, um das PLC-Programm zu starten.
- Alternativ kdnnen Sie den Meniibefehl Debug—Start ausfiihren oder <F5> driicken.

'@ Tipp!

Wenn das Projekt nach einem Neustart des Gerdtes automatisch geladen werden soll,
konnen Sie es als "Boot-Projekt" einrichten.

So richten Sie das Projekt als Boot-Projekt ein:

1. Wahlen Sie den Meniibefehl Online—Erzeuge Bootapplikation fiir L-force Controller.
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Simulation

6.5 Simulation

i Hinweis!

Zum Verwenden des Simulationsmodus mit dem Application Sample ist die
"Watchdog"-Uberwachung fir alle Tasks zu deaktivieren.

« Eine aktivierte "Watchdog"-Uberwachung fiihrt zu einer Fehlermeldung, so
dass der Simulationsmodus nicht aktivierbar ist.

So deaktivieren Sie die "Watchdog"-Uberwachung:

1. Inder Geriteansicht den Ordner = A90 Resources doppelt klicken.

. 53 Taskkonfiguration— £ MainTask doppelt klicken.

2. Auf der Registerkarte Konfiguration den Watchdog durch Entfernen des
Hakchen M deaktivieren:
‘Watchdog
[ Akkivieren
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Erste Schritte - Das Application Sample bedienen

7 Erste Schritte - Das Application Sample bedienen

Das Application i700 enthalt Visualisierungen zum Bedienen des i700, die tber die Visualisierung

& Main steuerbar sind.

So gehen Sie vor:

1. In der Gerdteansicht ist der Ordner =& A20 Visualisation auszuwahlen.

2. Visualisierung & Main doppelt klicken

Startseite - Visualisierung Main

Die Bedienoberflache der Visualisierung gliedert sich in folgende Bereiche:

i700 Application Sample

Introduction

Parameter Settings
‘&-Motorparameter |
‘& Softm. parameter |

Manual Control
& ManualContrel |
AxisBasicControl |

Regulator Adjust.

7| & Regulator param. |

CyclicMoveAxisX |
i Oscilloscope |

GearingAxisY |
‘% Brake Control |
BrakeAxisZ |

EtherCAT
Diagnostic |

This application shows how to set up a 3200 controller with three i700 axis.
The buttons on the |eft side guide through the settings which have to be done to set up the system.

Controller_3200

—{epu_s2)

- EPM_S400

[AJSchaltflachen:
« Gewiinschte Visualisierung auswahlen.

[BJArbeitsbereich der Maschinenmodule
- Zeigt die ausgewahlte Visualisierungsseite an.
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Erste Schritte - Das Application Sample bedienen

Die Schaltflachen der Visualisierung

7.1 Die Schaltflachen der Visualisierung

@ Tipp!

Die Informationsseiten der Visualisierung sind mit dem Symbol &~ gekennzeich-
net.

+ DieSeiten enthalten Informationen, was zu tun ist, um das System "zum Laufen
zu bringen": "Erste Schritte".

Parameter einstellen

[ Parameter Settings | _ . e
Motorparameter: Informationsseite "Erste Schritte
‘Z-Motorparameter | « Schritt 1:

-Softm. parameter | Wie parametriere ich die Motordaten?

Softm.parameter: Informationsseite "Erste Schritte"
« Schritt 2:
Wie parametriere ich die SoftMotion-Daten?

Handsteuerung ‘
[ Manual Control |

ManualControl: Informationsseite "Erste Schritte"

“Z- ManualControl | . Schritt 3:
AxisBasicControl I Wie bewege ich die Achsen (AxisX/AxisY/AxisZ) im manuellen Modus
(Handfahren)?

AxisBasicControl: Bedienoberflache
- Steuern der Achsen durch die Visualisierung des FB
L_SMC_AxisBasicControl.

Reglereinstellungen ‘

| Regulator Adjust. |

Regulator param.: Informationsseite "Erste Schritte"

“Z"Regulator param. | . Schritt 4:
CyclicMoveAxisX | Wie dndere ich die Reglereinstellungen?
- Oscilloscope I CyclicMoveAxisX: Bedienoberflache

« Visualisierung des Programms CyclicMoveAxisX » Steuern einer Achse
im Automatikmodus: "CyclicMove"

— Applikation ‘
| Application

GearingAxisY
+- Brake Control
BrakeAxisZ

Oscilloscope: Informationsseite "Erste Schritte"
* Schritt 5:
Wie optimiere ich die Reglereinstellungen?

GearingAxisY:
« Visualisierung des Programms GearingAxisY

BrakeControl: Informationsseite "Erste Schritte"
« Schritt 6:
Wie verwende ich die Haltebremse?
BrakeAxisZ: Bedienoberflache
« Visualisierung des Programms BrakeAxisZ.

EtherCAT

| EtherCAT | _ _ ' ,
- - Diagnostic: EtherCAT-Diagnoseseite
DlaQHOStlc I « EtherCAT-Status (Bus/Slaves) abfragen/setzen.
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Eine Achse in Betrieb nehmen

7.2 Eine Achse in Betrieb nehmen

i Hinweis!

Beim Verwenden des Lenze Teachware-Koffer i700 sind die Schritte 1-4 nicht er-
forderlich!

- Die Parameter sind vordefiniert und bereits im Projekt enthalten.

So gehen Sie vor:

1. Motordaten parametrieren

2. SoftMotion-Daten parametrieren.
3. Die Achse im Handbetrieb steuern.
4

Reglerabgleich durch Verwenden der Oszilloskopfunktion durchfiihren.

7.3 Motordaten parametrieren
g twn | G e intvelms | F] OrskeContrl |G oW ] Crdetoww g @0 tardwersSignal J Drtved
Beve | Progesschsher | CHharCaT [0 Abbld  Desgress | Sgnafis: IM"II-“O’AW Als Prograbar | Thaba - Ik
WO b

B Mot musahl

Wuilahien dur Inbsirmsbnebms

T31 i W akaknj dnowvvidian (Lt -Mabin |

) Dby vun Mobalyperschid sngeben (sedss Motorand

) Marwssd {sndeie Motoren]
Eentimenragrss (sle Motoren)

e vy [T] racsoscen | Motie mswabien

Hemessungsdaten

Earsasn repke ng ] e v BARsLn e 1] L= y
Fersanrarates [1] =000 rimn Reremrairagees 1]+ it
Serenwngutium 1] 2% A Bermsnrg-Conna g [1] 0,05
Pl 1] o4 g ¥ Issalsrgiasee i

| Feoteaetaven 1] ssarsoman smctemmor (3 ]| s 1

i/. So gehen Sie vor:

1. Gewiinschten Antriebsregler im Geratebaum wahlen.
2. Registerkarte Motor-Inbetriebnahme wahlen.

3. Gewilinschten Motor wahlen.
4

Gewiinschtes Relegungsverfahren wahlen.
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Achsdaten parametrieren

% So gehen Sie vor:
1. Gewiinschte Achse im Geratebaum markieren. Beispiel: AxisZ

2. Registerkarte Overview\Mechanical data wahlen. Gewiinschte Einstellungen, wie
beispielsweise den Verfahrbereich der Achse wahlen.

3. Registerkarte Overview\Basic settings wahlen. Gewiinschte Einstellungen wie...
... das Verhalten der Schleppfehleriiberwachung wahlen.

....die passende Skalierung der Einheiten/Anbaurichtung wahlen.
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Steuern einer Achse im manuellen Modus: Handsteuerung

AxisBasicControl

o Introduction |
Farameter Setlings.

AxisZ
L_MC1P_AxisBasicControl |

E arameter
< Softm. parameter

F

[ General |
Wanual Control —

T TR E—— _xRequlatorOn |

TAsBasiccontol | | 2EnabiePositve |

_xEnableNeaative |

Regulator Adjust.
|

AxisBasicControl AxisBasicControl_AxisX

[ Homing [ Motion ]
xHomeExecute
xHalt

L

JseHomeExtParar|
xHomeAbsSwitch| _xMoveAbsExec |
eHomeMode xMoveRelExec |

1] SetPositionDirect | _xMoveVelExec |

xContin.Uodate |

1
:
H%

Bishepi

—wazatans |
Diagrostic | xJoggingMea |

IrJoggingSet\el
0.00{u/s|

IrJoggingSetAce
0.00[u/s’

StopPositioning IrSetPos_Dist
IHomePos. 0.007u

0.00[u] IrSetVel
IrHome\el 0.00{u's;

0.00[u/s] IrSethcc
IrHemeAce 0.00[u/s? |
0.00{u/s* IrSetDec
IrHome Jerk 0.00[u/s? |
0.00{u/s] IrSatJark
eTPCenfig 0.00[u/s? |
ExternalSource eSetDirection

rTorquelLimit | neCurrantDirectio
0.00 Nrn

IrJoggingSetDec rTorgqueTime
0.00[uis’ 0.00[s]
AxisX
Actual-speed: ActPosition:
0.0000 uls 0.0000 u

3 So gehen Sie vor:

i d W

Schaltflache AxisBasicCo

ntrol klicken.

eAxisType Virtual
Motion State || Axls State |

eFunStateAct
el
xFunDone eControlMode
*FunBusy || PosCtiDrive
omAborted|[ xAxisEnabled

*Error [ xhxisReady
eEmorlD *AxisWarning

NoEmor [ xAxisEmor

IrSetPosOut eAxisErmrorlD
MNoEmor

0.00u]
WActPos | DriveWarming |
0.00{u] [ xDriveError

IrActVel ‘ dwDriveEmoriD

0.00{u] 0

TSeWsiOw | xsHomsd |
0.00{u] [ xSWLimitFos
rActFollowingEmed [ xSVWLimitheg
0.00{u] [ xHWLimitFos

Lenze

Gewdlinschte Achse wahlen: AxisX/AxisY/AxisZ.

Schaltflache Internal Control klicken.

Vorhandene Fehler durch Klicken der Schaltflache xResetError quittieren.

Schaltflache xRegulatorOn klicken.

« Der Antriebregler ist nun freigegeben und liber die Schaltflachen steuerbar.

Beispiel: Die Schaltflache xJoggingPos klicken, um die Achse in positiver Drehrich-

tung zu steuern.
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Steuern einer Achse im Automatikmodus: "CyclicMove"

7.6 Steuern einer Achse im Automatikmodus: "CyclicMove"
‘ Cyclic Move AxisX
‘& Introduction || | AxisX |
_ Actual-speed: Act-Position:
[ Parameter Settings | -27.1000 uls 176.3008 u

‘¢ Motorparameter |
- Softm. parameter |

‘ CyclicMove ‘

[ Manual Control | = e Aoplications.CvclicMoveAxisX
5 ManualControl | | xample_Applications.CyclicMoveAxis |

AxisBasicControl | IrActPos
_ 176.36[u]
|IReguIatorAdjust. | IrSetPos_Dist IrActVel
“-Regulator param. 180.00[u] -26.90[u/s]
. IrSetVel
% Oscilloscope | 100.00[u/s]
Fpre IrSetAcc
[_Application | 100.00[u/s?]
GearingAxisY |
- Brake Control | 1&?3:]?5:2]
BrakeAxisZ | -
Ir'WaitTime
| EtherCAT | 1.000[ms]
Diagnostic |

% So gehen Sie vor:
1. Schaltflache CyclicMoveAxisX klicken.
2. Den Antriebsregler freigeben: Schaltfliche xRegulatorOn klicken.

3. Positionieren starten: Schaltflache xStart klicken.
- Die Positionier-Parameter sind jederzeit direkt in der Visualisierung editierbar.
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Einkuppeln/Auskuppeln einer Achse: "GearingAxisY"

. . n . RV
7.7 Einkuppeln/Auskuppeln einer Achse: "GearingAxisY
i700 Application Sample
| Gearing AxisY
/—: Introduction . Actual-speed: 0.0000 ws . Actual-speed: 0.0000 wis
& troduction | | AxisX AxisY
lMl | CyclicMove | I MC_Gearln ||H MC_GearOut |
' Motorparameter | [Exemple_Applications Gearing1MC_Gearin1] || Exemple_Applications Gearing?.MC_Gear0ut{
\-Softm. parameter | Example_Applications.CyclicMoveAxisX ‘ Execute InGear Execute | Done
ContinUpdate | [ Busy ] C_msy |
Manual Control __XxRegulatorOn | IrActPos RatioNumerator Active Error
=r= 0.00[u] 1 CommandAborted ErroriD
& ManualControl _ | |_____xStart
F RatioD! | C—Emor MNoE
AxisBasicControl | IrSetPos_Dist IrActVel =t eqummam’ E,,Z:rD Lenze =
0.00[u] 0.00[u/s] — NoError
Regulator Adjust. IrSetvel meSetalue
“J-Regulator param. | 0.00[u/s] ?gﬁ‘;&a‘zgnﬂ
CyclicMoveAxisX | IrSetAcc Deceleration
- Oscillosco | 0.00[ul MLS’IJ
= e -00[u/s Jerk
cat IrSetDec ﬂ[u/_sj_‘
Application 0.00[uls? | Bufferiode |
GearingAxisY | mcAbortin lenze
— IrWaitTime
;- Brake Control | 0.000[ms] | ‘ MC_Halt ‘
BrakeAxisZ |
| Example_Applications.Gearing1.MC_Halt1 |
EtherCAT Execute | Done
Diagnostic__| Deceleration
0.00[u/s7
Jerk [CommandAborted
0.00[u/s?] [ Emor ]
BufferMode ErrorlD
mcAborting NoError
Lenze

% So gehen Sie vor:

Schaltflache GearingAxisY klicken.

Den Antriebsregler freigeben: Schaltflache xRegulatorOn klicken.

Positionieren starten: Schaltflache xStart klicken.

Beschleunigen/Verzogern einstellen: Gewiinschte Werte bei MC_GearlIn eingeben.

Gewilinschtes Verzégern von MC_Halt einstellen.

o v M W N R

Einkuppeln/Auskuppeln
- "Einkuppeln” starten: Execute von MC_Gearln klicken.
« "Auskuppeln”: Execute von MC_GearOut klicken.

7. Um Achse Y nach dem Auskuppeln in den Stillstand zu fahren, ist Execute von
MC_Halt zu klicken.

Die Parameter der Funktionsbausteine sind jederzeit direkt in der Visualisierung
editierbar.

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11 27



Erste Schritte - Das Application Sample bedienen

Haltebremse: Applikation "BrakeAxisZ"

ikation "BrakeAxisZ"
.
7.8 Haltebremse: Applikation "BrakeAxis
=2 LAppicationSample_{ || Siave | Prozessdaten | EtherCAT Efa-abbid | Diagnose | Signalfiuss | Motor-Inbetriebnahme [ Ale Parameter | osiloskop | Frmnare | Status |
=-Hl Controler_3200 (Controfler 3200¢)
= Bl spsogk B Parameterliste -
=€} Application Ob chris (O
* 0 A11 ProgramCals Identfikation e sa Ansteuerung
& A20_Visualisation =
& h ASS5_Varlists Verwaltung 0x2820 |2 Bremse: Schliefizeit 100
%) A70_POUs Disgnase 0x2820 |3 |Bremse: Offnungszeit 100
#-[2) A90_Resources e 0x2820 |5 |Bremse: Positive Logk [0]
3] Visualization Manager P
F i 0x2820 |6 Uberwachung Bremse: Reaktion Storung [1]
= I 1_0_Modul_Koppler (1/0 ModulKoppler) unktionen £ 9 (1
[t epm_s202 (EPM-5202: DI8, DC 24V) B Motor / Geber /Bremse 0x2820 |4 | Bremse: Bremsenerkennung Erkennung nicht aktiv [0]
(4 EPM_s302 (EPM-5302: DOB, DC 24, 0.54) Mobardaten 0 |schnellhalt: Reaktion bei Anforderung | Schnelhal P llstand E
U Epm_S400 (epm-Sa00: A2, 12617, DC ... 1. esclver 0 |Reaktion bel Sterung schnelhalt (odier Glsichstrombremsen oder Kurzschl

‘& AxesGroups
2 virtualaxes Hiperface ...
= EtherCAT Master (EtherCAT Master)

= (e [i700_Single_tnverter_Safety_STO_ (700 (¢
ods (M ETC 1700] Motor-Temperatursensor

=-(13 i700_Double_Inverter_safety_STO_ (700 (Dol Motorauslastungs-Ken..

E4P mds (LM_ETC_i700)
£ g AxisX (LM_ETC_j700_5)

Haltebremse

Geratelifter

Fur Achse Z ist standardmaRig eine Haltebremse definiert, die bei der Reglerfreigabe Iif-
tet.

- Die Haltebremse ist zusatzlich tiber den FB L_MC1P_Brakelnterface in andere Zustan-
de umschaltbar (beispielsweise fiir applikative Zwecke).

3 Vorbereitung: Die Betriebsart der Bremse (Index 0x2820/1) ist vorab auf den
Wert "1" zu setzen, Der Standardwert ist "0".

Hinweis: Nach Verlassen des Beispiels ist die Bremseneinstellung wieder auf den
Ausgangswert zuriickzusetzen!

Die AchseX im Automatikbetrieb bewegen

Nach dem Andern der Bremsen-Betriebsart ist die Funktion der Haltebremse liber die Visualisierung
BrakeAxisZ steuerbar.

|imn Application Sample % So gehen Sie vor:
Brake AxisZ
F— oz ] 1. Schaltflache BrakeAxisZ klicken.
Actual-speed: ActPosition:
0.0000 wis || 00000 l .
S Metorparsater BRNEA T ] 2. Bremsenmodus bei
“ 8ol . para) c I' M - _bBrakeinterface .
_‘i%mfﬁ' T |}n,,.,_ Sraconian L_MC1P_BrakeControl wihlen:
T 1| PP Y T S [ — ..
———— S| | Hlsseble ] « Bremse 6ffnen:
IrSetPos_Dist IrActVel ITorqueAdd = =
Cregmmorag ] | "™ | [ e 0.0000[Nm SEmarD xReleaseBrake = TRUE
i Regulator param. | NoEiror
| - 3. Bremse liften: Schaltflach
- Osciliosso e [XBrakeReleased | . remse iurten: >cna ache
— Lenze 69000 xEnable von
e | s L_MC1P_Brakelnterface klicken.
0.000{ms]
L 4. xBrakeReleased zeigt den aktu-

ellen Status der Bremse an.

5. Den Antriebsregler freigeben:
Schaltflache xRegulatorOn kli-
cken.

6. Positionieren starten: Schaltfla-
che xStart klicken.

Die Positionier-Parameter sind
jederzeit direkt in der Visualisie-
rung editierbar.
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EtherCAT Diagnose: "Diagnostic”

EtherCAT Diagnose: "Diagnostic"

i700 Application Sample

Diagnostic

i Introducion |

[ Mater |

<<Select | | Slirnes ]

Paramster mm@

° Softm. parameter

Manual Contrel
" ManuaiContrel |
AxisBasicControl |

Reguiater Agjust.

L_ETC_GetMasterDiagnostic

retarce Eral_Hesdlahn BCalUarie

Reset Notifications | [DriveZ 11001: 0
Restat ECAT | [Drived I 1002: 0

FAwsal

Cane

rarCade BT NOERRS

.
o

]
&

i Regulator param.
CyelicMaveAxisy |
& Oscllloscope

GearingAxisy
. Brake Control
BrakeAxisZ

HosAdSlpers Dpeabonal

FrameCounder I

FrameRuigongeErmarttantr 0

CeMiisn g ror il mar Bustie o

EnsiMiimanh

Piusnbiar{fSirsf ound 0

HumbenfEiye sl ondgueed 0
LasSEmorCode: TuQOI0000

EtherCAT

LastEm

=T

O _inSe

[

DEC_CimeniDarsaton: 0

Emesgencyhie 1

Set Slave State
Stationsadr. 1007

it |
SafeOP |

PraOf |
[ |

Die Visualisierung Diagnostic zeigt Informationen EtherCAT-Status an:

« Status EtherCAT-Bus

... zeigt den aktuellen Status des Busses an. Beispielsweise ist erkennbar, ob ein Neu-
start des Busses stattgefunden hat, nachdem die Kommunikation zu den Slaves unter-
brochen ist (Kabelverbindung von Controller und Busteilnehmer getrennt.).

« Status EtherCAT-Slaves

- ... zeigt den Status des jeweiligen Slaves an.

 Mit Set Slave State ist der gewiinschten Zustand beim jeweiligen Slave setzbar.

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11

29



Anwendungshinweise (Darstellung) 6
Application Sample i700 10
Application Sample i700 starten 17

C
CyclicMove 26

D

Dokumenthistorie 5

E

Einloggen 19

Elemente des Application Sample 11

E-Mail an Lenze 31

Erste Schritte - Das Application Sample bedienen 21

F

Feedback an Lenze 31

G
GearingAxisY 27
Giiltigkeit der Dokumentation 4

H

Handsteuerung 25

i700
SoftMotion-Parameter 24

K

Kommunikation zum Controller einrichten 8

M

MM_Dcl 12
MM_IO 12
MM_Par 12
MM_PD 12
MM_Vis 12

P

PLC-Programm laden und starten 19
Projekt in die Steuerung Ubertragen (Einloggen) 19

S

Screenshots 4

Sicherheit 7

Sicherheitshinweise (Darstellung) 6
Simulation 20

\"

Verwendete Hinweise 6
Verwendete Konventionen 5

30

Ziel des Application Sample 10
Zielgruppe 4

Lenze - Servo Inverter i700 | Application Sample - DMS 1.1 DE - 01/2015 - TD11



Ilhre Meinung ist uns wichtig

Wir erstellten diese Anleitung nach bestem Wissen mit dem
Ziel, Sie bestmoglich beim Umgang mit unserem Produkt zu
unterstutzen.

Vielleicht ist uns das nicht Uberall gelungen. Wenn Sie das
feststellen sollten, senden Sie uns lhre Anregungen und lhre
Kritik in einer kurzen E-Mail an:

feedback-docu@Lenze.de

Vielen Dank fiir Ihre Unterstiitzung.

Ihr Lenze-Dokumentationsteam

Lenze
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