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1 LED-Anzeigen

1 LED-Anzeigen

DS (Drive Status)
A\ e MS(Modul State)

F VHr
i I ; NS(Fieldbus State)

DS (Drive Status)
MS(Modul State)

MS(Modul State)

() leuchtet ~ nicht relevant . blinkt aus ‘

LED Codes ,DS"

Die LED DS ist die Antriebs-LED, welche fir alle Bussystemtypen identisch ist.

Aus O Antriebsverstarker hat keine Versorgungsspannung oder An-
trieb ist defekt.

Blinkt griin . Antriebsverstarker ist funktionsfahig, aber die Endstufe deakti-
viert.

Blinkt rot ‘ Antriebsverstarker ist im Fehlerzustand und Endstufe deakti-
viert.

Blinkt gelb . Antriebsverstarker ist im Warnzustand und Endstufe deakii-
viert.

Blinkt gelb, griin . Antriebsverstarker ist im Warnzustand und Endstufe aktiviert.

Leuchtet griin [ ) Antriebsverstarker ist funktionsfahig und Endstufe aktiviert.

Blinkt rot, griin . Antriebsverstarker ist im Zustand Firmware-Update.

LED Codes ,MS"

Ethernet / IP: Die LED MS zeigt den Modulzustand an.

Aus O Das Busmodul hat keine Versorgungsspannung oder ist defekt.

Blinkt griin, rot, griin . Das Busmodul fiihrt seinen Einschalttest durch.

Blinkt griin . Stand-by: Das Busmodul ist nicht konfiguriert (zum Beispiel
kein Netzwerkkabel angeschlossen).

Blinkt rot . Das Busmodul ist im Fehlerzustand, aber der Fehler kann zu-
rickgesetzt werden.

Leuchtet rot () Das Busmodul ist im Fehlerzustand und der Fehler kann nicht
zurlickgesetzt werden. Antrieb neu starten.

Leuchtet griin [ ) Das Busmodul funktioniert fehlerfrei.
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2 Elektrische Installation

LED Codes ,NS*
Ethernet / IP: Die LED NS zeigt den Feldbuszustand an.

Aus (O DasBusmodul hat keine IP-Adresse (oder hat keine Versor-
gungsspannung oder ist defekt).

Blinkt griin, rot, aus  @:() Das Busmodul fiihrt seinen Einschalttest durch.

Blinkt griin Es ist eine IP-Adresse konfiguriert, jedoch keine CIP-Verbin-
dung aktiv.

Blinkt rot . Es ist eine IP-Adresse konfiguriert, jedoch ist es zu einer Zeit-
liberschreitung gekommen.

Leuchtet rot . Das Busmodul hat erkannt, dass seine IP-Adresse bereits ver-
wendet wird

Leuchtet griin o Der Bus hat eine IP-Adresse und es ist mindestens eine CIP-

Verbindung aktiv (ohne Zeitiberschreitung).

2 Elektrische Installation

» Der Controller kann mit den Kommunikationsschnittstellen ProfiNET, EtherCAT oder Ethernet/IP betrieben werden. Die
Werkseinstellung ist ProfiNET. Die Umstellung der Kommunikationsschnittstelle erfolgt iber ein Softwareupdate.

2.1 Controller mit Schutzklasse IP65

X1 Spannungsversorgung
Spannungsversorgungskabel
Artikelnummer: 88756497

X2 Felbus Ausgang
Feldbuskabel (M12-M12)
Artikelnummer: 88585104

X3 SPS / Feldbus Eingang X2 Fiidous OUT
Netzwerkkabel (M12-RJ45) fa“

Artikelnummer: /
88450499 / 88450500 / 88450502 /

X5 Digital Ein- und Ausgénge
Kabel fiir digitale Ein- / Ausgange
Artikelnummer: 88758155

o~ ) Not used!
X7 Encoderschnittstelle
Not used! .

X8 Motoranschluss
Verlangerungsleitung
Artikelnummer: 88756498

X4 Diagnoseschnittstelle
USB Inbetriebnahmekabel
Artikelnummer: 88756500

X6 Resolverschnittstelle
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2 Elektrische Installation

1. Motor anschlielen:

= Ventilantrieb mit Anschluss X8 verbinden. Dabei darauf achten, dass der Punkt vom Stecker nach aullen zeigt.
2. Spannungsversorgung anschliefRen.

= Kabel des Netzgerates mit Anschluss X1 verbinden. Der Punkt vom Stecker zeigt dabei nach innen.
3. Erste Inbetriebnahme entweder tiber Netzwerkkabel oder iber USB-Kabel:

= Verbindung tiber Netzwerk (TCP/IP-Kommunikation): Den M12 Stecker des Netzwerkkabels (griines Kabel) mit dem Con-
troller X3 und den Netzwerkstecker RJ45 mit dem Rechner verbinden.

= Hinweis: Falls keine Netzwerkschnittstelle zur Verfiigung steht kann ein USB-Netzwerkadapter genutzt werden.

= Verbindung tiber USB-Kommunikation: Den M12 Stecker des USB-Kabels mit dem Controller X4 und den USB-Stecker mit
dem Rechner verbinden.

4. Netzteil einschalten.
5. Priifen, ob Controller mit Spannung versorgt wird. LEDs am Controller leuchten oder blinken.

2.2 Controller mit Schutzklasse IP20

X1/ X2 Spannungsversorgung

e

A

X3 Resolvereingang
Not used!

X5 Diagnoseschnittstelle
USB

X4 / X10 Motoranschluss
Motoranschlussleitung:
Artikelnummer: 88756499
Verlangerungsleitung:
Artikelnummer: 88756498

X6 SPS / Feldbus Eingang

X7 Feldbus Ausgang

X6 / X7 Digitale Ein- / Ausgange
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3 Software MotionGui 2

1. Motor anschlielRen:

= Ventilantrieb Gber Motoranschlusskabel mit den Anschliissen X4 und X10 verbinden.

2. Spannungsversorgung anschlieRen.

= Die Netzteile mit den Anschliissen X1 und X2 verbinden.

= Erste Inbetriebnahme entweder iber Netzwerkkabel oder tiber USB-Kabel.

= Verbindung liber Netzwerk (TCP/IP-Kommunikation): Den Anschluss X6 am Controller iiber ein Standard-Netzwerkkabel

mit der Netzwerkschnittstelle am PC verbinden.

= Hinweis: Falls keine Netzwerkschnittstelle zur Verfiigung steht kann ein USB-Netzwerkadapter genutzt werden.

= Verbindung Giber USB-Kommunikation: Den Anschluss X5 am Controller tiber ein Standrad-USB-Kabel mit USB-Mini Ste-

cker mit der USB-Schnittstelle am PC verbinden.
3. Netzteil einschalten.

4. Priifen, ob Controller mit Spannung versorgt wird. LEDs am Controller leuchten oder blinken.

3 Software MotionGui 2

3.1 Software starten / Verbindungsart wéahlen

1. Den Downloadlink zur Software MotionGUI2 erhalten Sie von Ihrem GEMU Ansprechpartner. Bitte laden Sie die Software her-

unter und installieren diese fiir die Inbetriebnahme.
2. Software MotionGUI2 starten.

MotionGUI 2

WITTENSTEIN

Version: 02.04.04.00

Auswahl Kommunikationsschnittstelle

3. Kommunikationsschnittstelle auswahlen
= USB-Kommunikation (USB-Kabel) oder
= TCP /IP Kommunikation (Netzwerkkabel)

cyber motor
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3 Software MotionGui 2

3.2 Aufbau der Software

Mentileiste
B votionGui2 = X
| T T | X
r— T e [ o] e E }[Steuerleiste

(7] .

MotionGUI 2

Leistung * Motor

@‘ @ I‘:,l Kommunikation @ Motion tasks

\D O Dy @ Oszilloskop m Parameter

| e I‘_j S £ Monitor C‘A Fehler und Wamungen

. Referenzfahrt b Einheiten

: Arbeitsbereich

&5 | Digital 'O ‘ System

Servicefunktionen

@

|Einste||ungsbereich

Units. p: mm, v: mms, a: mvs?, u: V, i: Arms.

PLC control

Keine Warnungen Keine Fehler

Statusleiste

Meniileiste

Basisfunktionen der Software

Steuerleiste

Schneller Zugriff auf wichtige und haufig genutzte Funktionen

Einstellungsbereich

Einstellungen des Antriebs festlegen

Arbeitsbereich

Uberwachen und steuern der Hauptfunktionen

Statusleiste

dung

Zeigt den Status des Antriebs und der Kommunikationsverbin-

3.3 Sprache einstellen

) MotionGUI2

Datei  Ansicht | Extras | Hilfe
0: Kein Modus Firmwareaktualisierung
Batch Firmware Update
Motor Database Update
: o | ..
E',genschaﬂe] Sprache ’ English (United States)
Deutsch (Deutschiand)

| | Leistung

‘ Motor

Die Sprache ist liber die Meniileiste einstellbar.

= Extras —» Sprache oder

= Tools - Language

2. Sprache auswahlen (Deutsch oder Englisch)

WWW.gemu-group.com
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3 Software MotionGui 2

3.4 Hilfe und Anleitung
I MotionGUI2
Datei Ansicht Extras | Hilfe
0: Kein Modus v ||| @ Uber L
&) Hife anzeigen
@ Konfigrationsdateien

Eigenschaften
Die Software MotionGUI 2 stellt auch eine Hilfe bzw. Anleitung bereit. In der Meniileiste ,Hilfe” und dann ,Hilfe anzeigen” aus-
wahlen. Es 6ffnet sich die Programmbhilfe der Software.

In der Mendileiste ,Hilfe” unter dem Punkt ,Konfigurationsdateien” werden fiir Anbindung an SPS-Systeme die Konfigurationsda-
teien flir den entsprechenden Controller bereitgestellt.

3.5 Verbindung zu simco®-Controller herstellen

Nach Start der Software und Auswahl der Verbindungsart 6ffnet sich in MotionGUI 2 im Arbeitsbereich die Ansicht Kommunika-
tion, um die Verbindung zum simco®-Controller herzustellen.
1. USB-Kommunkation (siehe 'USB-Kommunikation', Seite 8).

2. Verbindung liber Netzwerk (ProfiNet, EtherNet/IP und Sercos) (siehe 'TCP / IP Communication', Seite 10).
3.5.1 USB-Kommunikation

Nach Start der Software und Auswahl der Verbindungsart ,USB-Kommunikation” 6ffnet sich im Arbeitsbereich die Ansicht Kom-
munikation, um die Verbindung zum Simco-Controller herzustellen.

I MotionGUI2 = X
Datei  Ansicht  Extras Hife
oeenwons V[ | I I | I |[vertncen ] | | [
9 I‘:.' USB Kommunikation . Hauptmens | @
Eigenschaften 2 'I
— -
‘ Leistung * Motor reaa -
E&; @ [] Erwettert anzeige:
) O,
U, v)| D
) =
\I_/ Lageregler |‘_ Grenzwerte
. Referenzfahtt  §7<l5  Einheiten
Ll
1% | Digital IO ‘ System

1. Den Simco-Controller liber das Pull-Down-Menii auswahlen.
2. Unter ,Gerat" 1 den richtigen Simco-Controller auswahlen und auf Verbinden 2 driicken.
3. Die USB-Kommunikation ist nach Erscheinen der folgenden Bildschirmmaske hergestellt.
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3 Software MotionGui 2

2 MotionGui2 = X
Datei  Ansicht Extras  Hife
0: Kein Modus v\ [a:rronieveocy | RN | | | [ speichern inzprom |[ eeprOM schen |[ Tremen | [ Feheroschen | [ Neustart Regler
9 =] uss xommunikation @ o 0
Eigenschaften
‘ s e Trennen Gerdt: | simco2[6430603]
LY Rckiuhnng Kommutierung [ Erwetertanzeigen
Bl sorweger Drehzahlregler
A
B Loereoer Grenzwerte
U
. Referenzfahrt Einheiten
% | Digital O System
Servicefunktionen
s)
s
e
PROFINET
Profinet m PROFldrive
Adressen Einstellungen
Units p: mm, v: mmis, a: mis®, 0V, £ Arms PROFINET e 0 [0 | Faut uss: smeozserceoy] il <o 0

4. Bei einer hergestellten Verbindung leuchten die Felder Warnung und Fehler in der Statusleiste rot oder grin.
5. Der entsprechend eingestellte Bus (Kommunikationsschnittstelle) im Controller 1282 wird automatisch erkannt.

6. Nachste Schritte befolgen (siehe 'Software Versionen priifen und Update durchfiihren, Feldbussystem auswahlen’, Sei-
te 11).
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3 Software MotionGui 2

3.5.2 TCP / IP Communication

Nach Start der Software und Auswahl der Verbindungsart ,TCP/IP Kommunikation” 6ffnet sich im Arbeitsbereich die Ansicht
Kommunikation, um die Verbindung zum Simco-Controller herzustellen.

I MotionGui2 X
Datei Ansicht Extras  Hife
oKentoss | I I I I I | [verbinsen ] | | [
= H TCP/IP Kommunikation M ?
Eigenschaften e ©
Leistun: * Motor
T P e ar—]
o @ Gerdte s 2.
CT’ umwgrk”,mﬂllnﬂwwk adapter 'USB3.0 to Gigabit Ethernet Adapt on ‘I _I o I
=
+|) Stromregler /) Drehzahlregler - | i P.Address Subnet  Standard
N » simco driv...|0025-33-.. (0000 0000|0000 TR ] 3.
P Lageregler ' Grenzwerte
et 1S
. Referenzfahrt pwi Einheiten
EtherCAT/Sercos Enstelungen
L | Digital VO ‘ System pcP: [19216824 [] Dauerhat Speichern |®5 Route setzen 5 Route loschen
Bus NetD: [169.254.3.0 ~
Subnet Mask: [255.255.255.0
Servicefunktionen 7 _
!
s)
=

» Bei bekannten IP-Einstellungen kénnen die Punkte 1-3 libersprungen werden.

Bei mehreren Netzwerkanschliissen / Netzwerkadaptern den mit dem simco®-Controller verbundenen Adapter 1 auswahlen.
Schaltflache ,Scan” 2 betatigen.

In der Liste 3 werden alle verfligbaren / angeschlossenen simco®-Controller aufgefihrt.

Ao =

IP-Adresse des Rechners 4 und die IP-Adresse des Controllers miissen im gleichen IP-Adressbereich sein.
= In der Liste konnen auch die IP-Einstellungen des Simco-Controllers gedndert werden.

Verbindung durch Driicken der Schaltflache ,Verbinden” 5 herstellen.

Spannungsversorgung kontrollieren.

= Spannungsversorgung in Ordnung: Felder ,Keine Warnungen” und ,Keine Fehler” 6 leuchten griin.

= Spannungsversorgung fehlerhaft: Felder ,Keine Warnungen“ und ,Keine Fehler” 6 leuchten rot.
7. Weitere Daten werden durch das Setzen des Hakens bei ,Erweitert anzeigen” 7 eingeblendet.
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3 Software MotionGui 2

3.6 Software Versionen priifen und Update durchfiihren, Feldbussystem auswahlen

@ MotionGui2 = X
vatel Anscnt Exas [1e] 2.
0: Kein Modus | [zproneveocy | | N - IE | [speichern in eeprom | [ ecpRoM loschen [ Tremnen | [ Fenerioschen | [ Neustart Regier
® -~ [@—; [ —
: 0 About
cxnet
Gerateseriennummer 6430603
e — 3 MotionGUI 2
Versionsdatum poamn®s | .
Operating hours since| \
last reboot
Fes [ahsemnsrs ] Version 02.04.04.00
i Th3smnazs © 2021 WITTENSTEIN cyber motor GmbH
Alle Rechteg vorbehalten
Software-Version .
. Software-Version
simco® Controller :
MotionGUI
Units p: mm, v: mm/s, a: mm/s®, u: V, i Arms. PROFINET PLC control _— Fault USB: simco2[6430603] l 0 (0) ~0
1. Im Einstellungsbereich auf die Schaltflache ,System” klicken
= Systemdaten des Simco-Controllers werden angezeigt
MotionGUI 2 Software Version iber die Meniileiste ,Hilfe", ,Uber" aufrufen
Priifen, ob die Firmware Version von Simco-Controller und Software Version von MotionGUI 2 identisch sind.
= Bei nicht identischen Versionen (iber die Meniileiste ,Extras”, ,Firmwareaktualisierung” durchfiihren.
M MotionGui2 = X
Datei  Ansicht Extras Hife
0: Kein Modus ~|[proeveocry | | RN - - 2 |[2 711) ][ speichem in ezprom |[ ecpROM schen ][ Tremen | [ Feheroschen | [ Neustart Regler
«‘ System . Auswahimenu ¢ I‘:,I USB Kommunikation . Hauptmenu |~ @
S N T oo [
ertesrsmurmer o
[ Erwettert anzeigen
erssstesns
[pe.072020 17:13:36 ] A Firmware Update X
Operating hours since
o oo Atuelle Frmware Version: 02.04.04 @ Wetere Infomation
Power On [entmnos ] Ziel Fimware Version: 02.04.04.00
Phssmnes Kommunikationsschnitstelle: Profinet
S Zel Kommunikationsschnitstele:
ICAN
S
[SERCOS
Schritt 0 von 3
[] Ewetert anzeigen
Herunterladen Abbrechen
Units p: mm, v: mm/s, a: mm/s?, u: V, i: Arms. PROFINET PLC control _— Fault USB: simco2{6430603] . 0 (0) ™0
4. Das Produkt wird werksseitig mit der Feldbusschnittstelle ProfiNET ausgeliefert. Uber ein Softwareupdate kann die Kommu-
nikation auch auf ETHERCAT oder Ethernet/IP umgestellt werden.
5. Die gewiinschte Feldbusschnittstelle kann in der Meniileiste ,Extras” unter dem Punkt ,Firmware Update” eingestellt bzw.
gedndert werden.
6. Unter Ziel Kommunikation kann der gewiinschte Bus im Pull-Down-Menii ausgewahlt werden.
= Die Umstellung erfolgt dann durch Driicken der Schaltflache ,Herunterladen”
7. Nach dem Update zuriick zum Einstellungsbereich {iber die Schaltflache Auswahlmeni mit Pfeil.
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4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

4.1 Motor

I MotionGuI2
Datei  Ansicht Extras  Hilfe

| ][ speichern in ezprom | [ ecpRoM ioschen |[ Tremnen |

[ Feneriosc

0: Kein Modus. | [3: Profile velocty _[

o -
* - Auswahimenu
Search Wotor
Motorname ALSX030B-020C-151Bx-HIOXLN-CBN
Motor D
Parameters  Brake

Polpaarzahl
Kommutierungsoffset 0 mm
Widerstand (Kiemme - Kiemme) 1300 mOhm
Induktivitat Q (Kiemme - Klemme) 1750
Induktivitat D (Kiemme - Klemme) 1750
Spannungskonstante 43000 pvs
Massentraghett 15 eTkgm
Maximalstrom 544 Arms
Daverstilstandsstrom 217 Ams
Maximaldrehmoment 2570 % vom Dauermome
Dauerdrehmoment 112 mhim
Drehmomentkonstante 5092 mNm/(AmS)
Maximaldrehzah! 200 mms
Thermische Zetkonstante P v
< >

Units p: mm, v: mmvs, a: mmvs?, u: V, i Arms

MotionGUI 2 *©

S
Kommunikation

H e

Oszilloskop ] Parameter

/N Monitor C‘A Fehler und Wamungen

Motion tasks

e rccowo [
1. Im Einstellbereich Schaltflache ,Motor“ auswéahlen.

= Der Motor sollte automatisch erkannt werden und im Feld Motor Auswahl wird ,Motor automatisch erkannt” angezeigt.

2. Wird der Motor nicht erkannt, Motordatenbank nochmal aktualisieren.

= Die Aktualisierung kann iiber die Meniileiste ,Extras”, ,Motor Database Update” durchgefiihrt werden.

3. Schaltflache ,Auswahlmenii“ mit Pfeil betadtigen, um zum Auswahlmenii zuriick zu kehren.

4.2 Einheiten

2 MotionGui2
Datei  Ansicht Extras  Hife

| | [ speichern in cprom |[ ecprom schen |[ Tremnen |

Fehler los

veniean o [sootevecy |
m oC (7]

E;JF s @ Einheiten - Auswahimenu

R

Postionseinheiten mm v 2
Drehzahleinheiten mmis -
Beschleunigungseinheten mmis® -
Stromeinheiten Ams v
Spannungseinheiten v “
Temperature Units < “
Force Units m ~
Torque Units miim “

Vorschubkonstante 1
Getriebeibersetzung 1

[ Lineareanpassungen

[==13.

Units p: mm, v: mmis, a: mmis?, u: V, i Arms.

= Wourde der Motor richtig erkannt, wird bei Unit System ,Linear” angezeigt 1.

MotionGUI 2 °

H Kommunikation @ Motion tasks
Oszilloskop D Parameter

£ Monitor QA Fehler und Warnungen

1. Im Einstellbereich Schaltflache ,Einheiten” auswahlen.

2. Folgende Einheiten verwenden 2:

= Positionseinheit: mm

= Drehzahleinheit: mm/s

GEMU 1282
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4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

= Beschleunigungseinheit: mm/s?

3. Bei anderen angezeigten Einheiten (rotativ oder counts) miissen diese abgeéndert werden und durch Betéatigen der Schalt-
flache ,Einheiten setzen” 3 bestétigt werden.

4. Schaltflache ,Auswahlmeni” mit Pfeil betatigen, um zum Auswahlmenii zuriick zu kehren.

4.3 Einstellungen dauerhaft speichern

A MotionGU

Datei  Ansicht Extras  Hilfe

| pr——— |

i 0: Kein Modus -l Quick Stop (F12 || Halt (F11 Il Speichern in EEPROM " EEPROM Iéschen || Trennen | | Fehler lbschen || Neustart
1 1

[ ) I

Der Controller verfiigt iber zwei verschiedene Speicherbereiche:

- RAM (Arbeitsspeicher), hier abgelegte Einstellungen und Fahrauftrage sind nur wahrend des Betriebs verfligbar und gehen bei
Abschalten verloren.

- EEPROM (Dauerspeicher), hier abgelegte Einstellungen und Fahrauftrage sind dauerhaft gespeichert. Beim Start des Antriebs
werden die Einstellungen und Fahrauftrage aus dem EEPROM automatisch in den RAM geladen.

@ Schaltflache ,Auswahlmenii“ mit Pfeil betatigen, um zum Auswahlmeni zuriickzukehren.

Wichtiger Hinweis

» Getatigte Einstellungen wie z.B. gednderte Grenzwerte oder Einstellungen zu digitalen Ein- und Ausgangen werden zuerst
nur im RAM gespeichert. Um diese dauerhaft zu speichern muss in der Steuerleiste der Button ,Speichern in EEPROM" beta-
tigt werden.
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4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

4.4 Status priifen / Monitor Fenster

1. Im Arbeitsbereich Schaltflache ,Monitor” auswéhlen.

2 MotionGui2 X
Datei  Ansicht Extras  Hife
0: Kein Modus | [3: Profie velocty [[eakivenes) | | | [ speichern in cprom |[ eeprom schen |[ Tremen | [ Feherioschen | [ Neustart Regler |
- e sl
(7}
Eigenschaften m Monitor . Hauptmenu
ey * Motor Positionsregelung Sonstiges
Finale Zielposition 0013672| mm Zwischenkreisspannung v
EM @ 0013672| mm Zwischenkreisstrom Ams
Positionsistwert 0013672| mm Logikspannung v
=
) W) o 9 mm Verstrkertemperatur c
Drehzahivorsteuerung [ o mms
@ Lageregler i | e
Singleturn Positionsistwert 0013672| mm : ;
Digitale Ein- und Ausgéange
g Anzahl 9
. Referenzfahrt ppgi Einheiten 0f rev ® o O
@ on2
10 Digital VO ‘ System Drehzahiregelung o
Drenzanisolven T ® on: O
Dreaanistuert [ o] mms ® one O
@® ooutt QO
Servicefunktionen Stromregelung @ oour2 QO
Drehmomentistwert [ o] mum
O © Beme &
Stromsoliwertlq [ o] ams
PROFINET Stromistwertlq I:l riEn Safe Torque Off Eingang
Stromistwertid [ oams O so @
Profinet -\ PROFldrive
Adressen @ Einstellungen Spannung Uq o] v Referenzierung Achse
Spannung Ud [ ov @ reteez O
12t Istwert Motor 0.02] Ams
— b

Wenn noch keine Referenzfahrt durchgefiihrt wurde, ist der Punkt bei ,Referenzierung Achse” auf Rot und der Motor féhrt nicht.
Bei Erstinstallation eines neuen Antriebs kann eine Fehlermeldung auftreten. Dies kann in der Statusleiste erkannt werden.

2. Fehler oder Warnungen werden dann rot hinterlegt angezeigt.
3. Fehler und Warnungen quittieren.

= Keine Fehler vorhanden: Felder ,Keine Warnungen“ und ,Keine Fehler” sind griin hinterlegt.
4.4.1 Quittierung von Warnungen und Fehlern

Fehler und Warnungen lber die folgenden Wege quittieren:

1. Rechtsklick auf den Fehler oder die Warnung in der Statusleiste und anschlieRend auf ,Clear Faults” oder ,Clear Warnings”
klicken.

2. Auf den Fehler oder die Warnung in der Statusleiste klicken.

= Ansicht wechselt auf Fehler und Warnungen im Arbeitsbereich. Hier kénnen alle Fehler und Warnungen eingesehen und
quittiert werden.

3. In der Steuerleiste den Button ,Fehler Ioschen” anklicken.

Eine Liste der Warnungen und Fehler sowie deren CAN, ProfiNet, Ethernet/IP und SERCOS Parameter ist im Hilfe Bereich der
Software Motion GUI beschrieben.

AL MotionGUI
Datei  Ansicht Exlras Tfel
0: Kein Modus o|[| @ Ober
@ Hife anzeigen
’—@ Konfigrationsdateien

4. In der Meniileiste ,Hilfe" und dann ,Hilfe anzeigen” auswahlen.
= Programmbhilfe &ffnet sich.

5. Unter ,MotionGUI" -> ,Main work area“ -> ,Errors and Warnings" sind die Fehler und Warnungen in englischer Sprache aufge-
fihrt.
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4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

4.4.2 Stromlimit priifen und eintragen

1. Im Einstellbereich Schaltflache "Grenzwerte" auswahlen.
2. Im Bereich "Stromlimits" im Feld "Nutzerabhangiges Stromlimit" den Wert "2.1" Arm eintragen und mit Enter bestatigen.
3. Schaltflache "Auswahlmeni" mit Pfeil betatigen, um zum Auswahlmeni zuriick zu kehren.

g 8

posn st
S (e reeenzort | N oo vz | st | oo |[[eemon e || o B oo | [essanvese
—

! oo M= * | MotionGUI 2

Kommunikation @ Motion tasks

% Monitor UA Fehler und Warnungen

Positionslimits

ii EE HI

>
@

Ut : v, e, A o SIS T T R — weomiszioaz: [l oo o
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4 Grundeinstellung und Initialisierung (Homing)

4.5 Initialisierung (Homing)

Achtung
» Beim Andern von Werten dndert sich die Hintergrundfarbe des Eingabefeldes auf gelb. Der gednderte Wert muss mit der En-
tertaste bestatigt werden.

Achtung
» Beim Homing fahrt das Ventil die Endlagen ab. Daher das Homing nur im sicheren Anlagenzustand durchfihren.

@ MotionGuI2
Datei  Ansicht Extras  Hilfe

I 0: Kein Modus v'SPmﬁzvehc!(y ﬁ

| Negabvedrecion =~ =~ _— ¢

Mechanical Limit/ Block =
Positve direction
Referenzfahrttyp | -12 - von negativer zu postiver Drenmomentarenze |
Referenzfahrtoffset 2799988 mm
s i T
far
Indexsuche [ ] e
[s000 | mmis®
™ [z ] mhim
Referenzfanrt =
Referenzdauer . -
Negatives Applkations-Limt [ 65536 o
Postives Appikations-Limt _[65535.999969 mm

Zustand [homing in progress.

Referenzierte Achse (]

> Starten . Stoppen

Units p: mm, v: mmvs, a: mvs?, u: V, i Arms.

1. Im Einstellungsbereich Schaltflache ,Referenzfahrt” auswahlen
2. ,Referenzfahrttyp” ,-12 Von negativer zu positiver Drehmomentgrenze” auswahlen
3. Folgende Daten eintragen:

2.8 mm bei GEMU F60 servoDrive AdaptionsgroRe 1 (DN8-DN10)
6.0 mm bei GEMU F60 servoDrive AdaptionsgroRe 3 (DN10-DN20)
8.0 mm bei GEMU F60 servoDrive AdaptionsgréRe 4 (DN20-DN25)
9.0 mm bei GEMU 567 servoDrive (alle Nennweiten)

4. Enter betatigen.

Geschwindigkeit fiir Schaltersuche: T mm/s — Enter beté&tigen.
Geschwindigkeit fiir Indexsuche: 1 mm/s? — Enter betétigen.
Referenzfahrt Block mit Drehmoment: 102 mNm — Enter betatigen.
Referenzfahrt Referenzdauer: 100 ms — Enter betéatigen.

© © N o u

In der Steuerleiste im linken Feld Betriebsmodus auf ,6: Referenzfahrt* umstellen.

= Dabei muss in der Steuerleiste im dritten Feld von links ,Deaktiviert” sein und danach durch Anklicken wieder aktiviert
werden.

10. Referenzfahrt durch Klicken auf das Startsymbol starten

= Wenn Referenzfahrt erfolgreich war, wechselt im Arbeitsbereich Monitor die Farbe bei der ,Referenzierung Achse” von
Rot auf griin.

11. Nach Abschluss der Referenzfahrt in der Steuerleiste im linken Feld Betriebsmodus auf ,1: Profil Position” zuriickstellen.
Dies ist nur im deaktivierten Zustand maoglich.
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5 Fahrauftrage

5 Fahrauftrage

» Bei Bedarf kann GEMU einen Beispiel-Fahrauftrag bereitstellen oder bei der Erstellung von Fahrauftragen, passend zur An-
wendung unterstiitzen.

1. Im Arbeitsbereich Schaltflache ,Fahrauftrage” betéatigen.
In diesem Arbeitsbereich konnen Fahrauftrage

« erstellt

+ gespeichert

+ geoffnet

+ zum Antrieb Ubertragen

+ vom Antrieb ausgelesen

+ gestartet

+ gestoppt

werden.

5.1 Fahrauftrédge erstellen

T MotionGui2 = X
Datei  Ansicht Extras  Hilfe
0: Kein Hodus 3: Profie velocty I o sov 1) | [t 1) | Il [ Tremen | ] [
o %) Fahraufrage . Hauptmenu | @
Eigenschaften \_) 6
‘ Leistung * Motor E 1 °
A
_}A ’ .
&_ Ruckfiihrung @ Kommutierung 1 ||Moveabsote || p[0.0 v[200 a[15000 415000 ix1000 [0 profie | trapez. v next2
N 2 || watrime o tmems[s00  |next|s «
mregl v h r
[ Stromregler \) Drelizahicoote 3 ||MoveAbsolte || p[28 | v[200 ] a[1s000 ] d[1s000 | ixto00 [0 | profie [trapez  v| nextle « St &4
4 || WaitTime v || time [ms] | S00 next 1 b Fehler Auftrag
B mgeregier B s : Nr. B
J = ™ v
Autostart O
m 8¢ 6 idle ~
Referenzfahrt ?’,ui Einheiten T Fahrauftrag
A 7 e z S O
1 Digital IO ‘ System 5 |E= b
9 Idle v
10 | idle v
1 ||ide v Overide [ 1007100 | Set
i 12 |[ige v
Servicefunktionen TR e v 5
\ 13 | ide v 2 . Antrieb Antrieb .
\) 14 | idle v
15 | i v
PROFINET
16 | (i T Alle Fahraufirage lsschen
Profinet lis) PROFldrive 17 || idie v
Adressen Einstellungen Positionsistwert
18 | idle v
mm
19 | e -
20 | (e v o s
Units p: mm, v: mms, a: mvs®, u: V, £ Arms PROFINET PLCcontrol  Keine Warnungen  Keine Fehler Operation enabled USB: simco2(6430603] . 0(0) 0

1. Fahrauftrag anlegen.
2. Befehl auswahlen.

= Werte je nach Befehl eintragen (p=Position, v=Geschwindigkeit, a=Beschleunigung, d=Bremsbeschleunigung, next =
nachster Befehl, der ausgefiihrt werden soll)

3. Befehl zum Antrieb lbertragen.
= Auf Schaltflache ,Schreibe zum Antrieb” klicken dadurch wird der Fahrauftrag auf dem RAM des Antriebes gespeichert
Fahrauftrag kann mit Schaltflache ,Start” (Pfeil) gestartet werden.
Fahrauftrag kann mit Schaltflache ,Stopp“ (Quadrat) gestoppt werden.

Durch Schaltflache ,Lese vom Antrieb” kann der Fahrauftrag, der auf dem RAM vom Antrieb gespeichert ist, wieder eingele-
sen werden.

7. Durch Klicken auf die Schaltflache ,Speichern” kann der erstellte Fahrauftrag auf dem PC gespeichert werden und durch die
Schaltflache ,0ffnen” wieder eingelesen werden.

8. Um den Fahrauftrag dauerhaft im nicht flichtigen EEPROM Speicher zu hinterlegen in der Steuerleiste auf ,Speichern in EE-
PROM" klicken.
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5 Fahrauftrage

» In EEPROM kann nur gespeichert werden, wenn der Motor ausgeschalten ist. Hierzu in der Steuerleiste die Schaltflache ,De-
aktivieren” betatigen. Genauere Informationen zu den beiden Speicherarten siehe Abschnitt 4.3.

v

den.

Sollten Fehler oder Warnungen auftreten, muss unter Umstanden der Grenzwert ,Softwareendschalter MAX" korrigiert wer-

Auf rotes Warnungen-Feld in der Stausleiste klicken, um in den Fehler und Warnungen-Bereich zu wechseln.
Fehler auswerten und die ursachliche Position ermitteln.
Die ermittelte Position im Einstellbereich bei ,Grenzwert” unter ,Softwareendschalter MAX" eintragen.
Fahrauftrag auf den Antrieb tibertragen und testen

= Bei erfolgreichem Test muss der Grenzwert noch dauerhaft in EEPROM gespeichert werden.

5.1.1 Anleitung Fahrauftrdge erstellen

Genauere Informationen zum Erstellen von Fahrauftragen und die verfiigbaren Befehle sind im Hilfe Bereich der Software Moti-

on GUI 2 beschrieben.

AL MotionGUI

Datei  Ansicht Extras

0: Kein Modus

Hilfe
@ Uber

—_

[@ _Hite anzeigen ]

@ Konfigrationsdateien

In der Mendileiste ,Hilfe” und dann ,Hilfe anzeigen” auswéhlen.

= Programmhilfe 6ffnet sich

N

in Englischer Sprache beschrieben.

@ simco CHM Help

Datei Bearbeiten Ansicht Wechselnzu ?

Unter ,MotionGUI" -> ,Main work area“ -> ,Motion Task", sind das Erstellen von Fahrauftragen und die einzelnen Fahrbefehle

M| (] S
Ausblenden  Zurick Vorwats

N & & o

Schriftat  Drucken  Optionen

Inhat  Index Suchen

[1] Introduction
@ General
@ Installation
= (QMotionGUI 1.
&) Software installation
[£] Starting motionGuii
[£] MotionGUI elements
[£] Connecting to drive
0 Settings area
A Service motion
& (1 [Main work area] 2.
Communication

[£] Acceleration sensc
Q Fimware Update
Q Motor database update
@ CANopen (CAN)
@ EtherCAT (EC)
@ ProfiNet (PN)
@ EtherNet IP (EIP)
@ Sercos (SC)

g &

|

Motion Tasks

Units used in Motion Tasks

Motion Task editor overview

Context menu editing possibilities

Motion Task comment function

Motion Task using parameter instead of fixed numbers
Set Override

Motion Task example

Controlling Motion Tasks with digital inputs

Controlling Motion Tasks with SDO access

Motion Task command MoveAbs
Motion Task command MoveAbs
Motion Task command MoveRel:
Motion Task command MoveRel,
Motion Task Profile designer

Motion Task command WaitDigil
Motion Task command SetDigitz
Motion Task command WaitTim¢
Motion Task command ChangeS

Units used in Motion Tasks

@ Appendix The motion parameter units used in Motion Tasks are defined in the menu Units in the Settings area (left part of the screen).
The timeout parameter uses the unit milliseconds.
Set the units to the required units before starting programming Motion Tasks!
If the units need to be changed, store the Motion Tasks with the old units in the drive, change the units and read the Motion Task
Go to TOP
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5 Fahrauftrage

5.2 Fahrauftrage o6ffnen und speichern

Erstellte Fahrauftrage kénnen iiber die Schaltfliche ,Speichern” auf dem Computer gespeichert und iiber die Schaltflache ,0ff-
nen” wieder eingelesen werden.

5.3 Fahrauftrage iibertragen

» Beschreibung zu den beiden Speicherarten RAM und EEPROM (siehe 'Einstellungen dauerhaft speichern’, Seite 13).

Zum Ubertragen der Fahrauftrage stehen folgende Funktionen bereit:

+ Schaltflache ,Schreibe zum Antrieb” tibertragt den aktuell im Arbeitsbereich angelegte Fahrauftrag fir den temporaren Betrieb
in den RAM-Speicher des Antriebes.

+ Schaltflache ,Lese vom Antrieb” liest den aktuellen Fahrauftrag aus dem RAM des Antriebes.

+ Schaltflache ,Motion Task in EEPROM" schreibt den aktuellen Fahrauftrag aus dem RAM in den nicht fliichtigen EEPROM
Speicher des Antriebs.

+ Schaltflache ,Motion Task aus EEPROM” liest die Fahrauftrage aus dem EEPROM und Ubertragt diese in den RAM.

» Einstellungen zu Grenzwerten und digitalen Eingdngen und Ausgdngen werden nur bis zum nachsten Neustart des Control-
lers angewendet. Um gednderte Einstellungen dauerhaft anzuwenden miissen diese im EEPROM des Controllers gespei-
chert werden (siehe 'Einstellungen dauerhaft speichern’, Seite 13).

5.4 Fahrauftrage ausfiihren und testen

= JL
@ Fahrauftrage . Hauptmenu | @

Offnen [ Speichern \WVCFSDEO1\alleS\Automatisierung (FBA)\Produkte FBA\Motorisch linear\F60\Kundenprogramme\d32-MotionTask-Beispiel_20200309.xml 2 3
o || v » ' | .
1 ||Movebsote v || p[1 | v[200 | a[1s000 ] d[1s000 ] ixt000 [0 | profie |trapez V] next[2 V] |1 [aumagne o |
|| weme JeEIS
= - - = = Override  100/100 Set
3 ||MoveAbsote v || p[43 | v[200 | a[1s000 ] d[1s000 ] jxt000 [0 | profie | trapez v next|d v T » .
4 || watTime v|| time ms] next 1 v Schreibe zum Lese vom
- : Antrieb Antrieb
5 || idle v L
6 | Idle v Motion Task in Motion Task
r EEPROM aus EEPROM
7 | idle N /L
8 |[ue |
: _ A bt oo
9 Idle v
10 |Idle v Posttionsistwert
1 | v] [ozse | mm
12 [ dle | Drehzahlistwert
; ‘ L ] s
13 || idle v

Fahrauftrag in den RAM Speicher des Controllers tibertragen.
Fahrbefehl Giber Feld ,Auftrag Nr.” auswahlen.
Fahrauftrag kann mit Schaltflache ,Start (Pfeil)“ gestartet werden.

A b=

Fahrauftrag kann mit Schaltflache ,Stopp (Quadrat) gestoppt werden.
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5 Fahrauftrage

Sollten Fehler oder Warnungen auftreten muss unter Umstanden der Grenzwert ,Softwareendschalter Max" korrigiert wer-
den.

Auf rotes Warnungen-Feld in der Statusleiste klicken, um in den Fehler und Warnungen-Bereich wechseln.

Fehler auswerten und die ursachliche Position ermitteln.

Die ermittelte Position anschlieBend im Einstellbereich unter Grenzwerte unter ,Softwareendschalter Max" eintragen.
Fahrauftrag auf den Antrieb ibertragen und testen.

Bei einem erfolgreichen Test muss der Grenzwert noch dauerhaft im EEPROM gespeichert werden (siehe 'Einstellungen
dauerhaft speichern’, Seite 13).

v

jeee e

5.4.1 Kommentare zu Fahrauftragen

= X
Quick Stop (F12) | Hat 11) ] Il [ Tremen | chen | [
O Fahrauftrage . Hauptmenu | @
Offnen Speichern | B:\Groger, Janina\Anleitung Inbetriebnahmen GEMU 1282\MotionTask_Test1.xmi
h ' .
1 |§ Einfagen [ ] v[200 | a[1s000 ] a[1s000 | ixt000 [0 | profie |trapez v| etz
2 | 8 Léschen next 3 v
3 Leeren
3 f ] v[200 | a[1s000 | a[ts000 ] ixto00 [0 | profie [trapez  v| nexts  + StartAufirag Nr. |1 &
=12 Alesloschen
4 | . next|t v Fehler Auftrag
£ Profildesigner 5 = v
s |[7 Kommentarebearbeiten | iciten x L
Autostart O
6 || 3
: =" ¢ o
1 |
5 Loschen
10 | ks
1 ||ide v Overide [ 1007100 | Set
12 |[ige v
Il Schrebe zum || Lese vom
13 | idie v Antrieb Antrieb
14 | idle v
15 | i v
16 | (i T Alle Fahraufirage lsschen
17 | idle v
Postonsistwert
18 | idle v —
19 | e -
20 | (e v o s
PROFINET PLC control Keine Warnungen Keine Fehler Operation enabled USB: simco2{6430603] - e 0(0) >0

Fir die Dokumentation von Fahrauftréagen, kann jeder Befehl bzw. Zeile mit Kommentaren versehen werden.
1. Mit rechter Maustaste auf Zeilennummer klicken.
= Kontextmenii 6ffnet sich.
2. ,Kommentare bearbeiten” auswahlen.
3. Im neu gedffneten Fenster Kommentare bearbeiten.
Mit Schaltflache ,Speichern” Anderungen speichern.

» Erstellte Kommentare sind nur auf dem PC verfiigbar und kdnnen nur auf dem PC mit den Fahrauftragen gespeichert wer-
den. Die Kommentare werden nicht im Controller und EEPROM gespeichert.
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6 Hilfe und Anleitung

5.4.2 Profildesigner

Im Profildesigner wird ein ausgewahlter Fahrauftrag grafisch als Kurvenverlauf dargestellt und kann entsprechend den Anforde-
rungen optimiert werden. Der Profildesigner kann fiir jede Zeile mit einem Fahrauftrag gedffnet werden.

M MotionGui2 - X
Datei  Ansicht Extras  Hilfe

[3proieveocty | | | ovick Sop (F12) | (et 1) | oo Il

0: Kein Modus J[ Tremen | [ cren | [

o \@ Fahraufrage . Hauptmenu | @
Eigenschaften L I
_ A Profildesigner - X ‘
‘ Leistung * Motor [Eomenl] [KSpsernil Profil Zetmessung
p— o
20 - 250 35 T T T T g
Eé Riickfithrung @ Kommutierung 1|4 Einfigen : [0.01325
) > $8 Loschen 30 ——
() Swomeger (V) Drehzshiegir R a0 ]
s e ‘ 1 25 ] Zeit Geschwindigket
@ Lageregler |_’|' Grenzwerte t
e 150
R " o e 204 Zeit-Beschleunigungsruck
ety 6 |[ige v s 2 H C_ ]
Referenzfahrt w Einheiten § U H
Ll L 7 || oe - 5 g i 2.5 Zex Verzigenngsnuck
N & |l Y&t
L Digital VO System el
9 ||ide v 10 ]
10 ]
10 || idie ks 50
= =l Draw
1 |[ige v 15 I e SRR e & I |
) : Update / Close
Servicefunktionen 2 Y 5 0
20L ol oo } } } } } }
@ ] b 0 5 10 15 20 25 30 35
14 | idie v ms 4
PROFINET bl = :
Profidaten
16 | |idie v
Profigeschmindig Profibeschleunigu
Profinet @ PROFidrive 17 | |idle v Startpostion Zelpostion Stattvelocty ket Endvelocty  ng Profiverzogenung Profifuck Profityp
Adressen Einstellungen - | mm mm mm/s mm/s mm/s mm/st mm/s? [E3cnt/s]
0 ][22 ][0 | [200 ][0 ] [15000 | [15000 |[o | [Trapezprofi |
19 | |idie v
20 ||idie v
Units p: mm, v: mms, a: mms?, u: V, £ Arms -

1. Rechtsklick auf Zeilennummer.

= Kontextmeni 6ffnet sich.

In Kontextmenii ,Profildesigner” auswahlen.

Durch das Klicken auf die Schaltflache ,Draw” erscheint der Kurvenverlauf des Befehls.

Im unteren Bereich ,Profildaten” kann man die eingetragenen Daten des ausgewahlten Befehls einsehen und &ndern

a kM o N

Durch das Klicken auf ,Update/Close” werden die gednderten Profildaten aus dem Profildesigner in den Befehl des Fahrauf-
trages Ubertragen.

6 Hilfe und Anleitung

Die Software MotionGUI stellt auch eine Hilfe bzw. Anleitung bereit. In der Menlileiste ,Hilfe” und dann ,Hilfe anzeigen” auswah-
len. Es 6ffnet sich die Programmbilfe der Software.

In der Mendileist ,Hilfe” unter dem Punkt ,Konfigurationsdateien” werden fiir Anbindung an SPS-Systeme die Konfigurationsda-
teien flir CANopen, EtherCAT, EtherNet IP und ProfiNet bereitgestellt.

AL MotionGUI

Datei Ansicht Extras | Hilfe
0: Kein Modus |[|@ Ober

ig Hilfe anzeigen ]
@ Konfigrationsdateien
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