The Drive & Control Company Reerth
Bosch Group

IndraDrive — Grund
Grundlaggande installningar for mekaniska
data

Version 4



hedvhaeg
Stamp

hedvhaeg
Stamp


Electric Drives Linear Motion and Rexroth
and Controls Hydraulics Assembly Technologies Pneumatics Service
Bosch Group

Innehallsférteckning

I 11 (<o o1 oo USSP 3
1.1 SErviCe OCH SUPPOIT....ccieiieie ettt sne e eneenrs 3

2 INATAVWOTKS ...ttt bbbt be e neenns 4
2.1 SKAPA PIOJEKL ..ot 4
2.2 Skanna upp IndraDrive 0Ch ga online...........cccceveeeviveecece e, 6
2.3 GrundinStAININGAT .......cooiiiiiiieee e 8
2.4 Installning av mekanisk data...........cccccevivereiiieneesn e 9
2.4.1 Installningar for oandligt roterande axel (modulo axel) ..........cccoovevennee. 9
2.4.2 Installningar for andligt roterande axel (absolut axel).........cccccevvvvvennne 14
2.4.3 Installningar for linjarpositionerande axel med begrénsad rorelse......... 18
2.4.4 Installningar for linjarpositionerande axel med obegransad rorelse....... 22
2.4.6 Installning av momentbegransning .........ccocceeeereeienienisie e 27
2.4.7 Sétt referensposition pa axel med absolutgivare (nolla givaren)............ 28
3Val aV driftMOTE ... e 29
3.1 POSItIONEIINGSMOUET .....vvevveiiiesieeie ettt se e e e ae e e e sreeneesneenae s 29
3.1.1 Positioning BIOCK MOGE .........ccoiiiiiiiiiiee e 29
3.1.2 Drive-internal interpolation ...........cccoveiveiecieseee e 29
3.1.3 Drive-controlled poSItIONINgG ........ccoocerirrierenie e 29
3.1.4 POSITION CONTIOL ... s 30

3.2 HaStIGNELSMOUE. ..ot et 30
3.2.1 VelOCity CONLIOL ......eeeecieceece e 30

4 Provkor servot fran INAraWOorKS ........c.cocovveveciiiecceceeeeee et 31
5 0M NAGOL DIEV FEL......oveeieieeee et 33
5.1 Axeln gar at fel haAll........cccoovoveiiiii e, 33
5.2 F2174 visas PA AiSPIAYEN .........cccovevveveieiceiiceeceeee e, 34
5.3 C0270 Visas Pa displayen..........cccccveveveeiiiiisieeceeecie e 34
5.4 Servomeddelanden &r ] pa engelska ............ccceveveviieieceieieceeeee e, 34
5.5 Det gar inte att satta absolut NOHPUNKL ...........ccccoevveieviciiiiiecceec e, 35

T Y o] o 1= o | SRS 36
6.1 Ga online/offline pa en IndraDrive som finns i projekttradet........................ 36
6.2 Ladda Dasparametrar............cceiveueiieeieeie et 38

2013-05-31 2(40)



Electric Drives

‘ ’ Linear Motion and Rexroth
and Controls Hydraulics Assembly Technologies Pneumatics Service
Bosch Group

1 Inledning

Snabbguiden &r en mycket kortfattad hjélp for att konfigurera de mekaniska
grundinstallningarna pa en IndraDrive som anvands som en normal positionerande
axel (linjar eller roterande).

Guiden &r baserad pa IndraWorks 11V04 och kan avvika fran tidigare versioner men
grundprincip och arbetssatt &r desamma.

Denna guide behandlar uteslutande IndraWorks instéllningar, for beskrivning av

projektering och el-anslutningar se snabbguiden IndraDrive — Projektering, Elektrisk

anslutning (lankad nedan).

http://www.boschrexroth.com/country units/europe/sweden/sv/technologies/dcc/inter

active tools/download quickguides/indradrive servo/IndraDrive -
Projektering%2c_Elektrisk anslutning.pdf

Sidan innehaller dven lankar for all engelsk och tysk dokumentation fér Rexroths
produkter. De mest anvanda hanvisas har under.

For mer ingaende svar:
Skapsbyggnad Project Planing manual
Vad betyder felkoder, Parametrar mm Firmware manual

Forslag pa forandringar och forbattringar av detta dokument tas emot via E-post
lars-henric.ohlstroem@boschrexroth.se eller anders.olsson2@boschrexroth.se

1.1 Service och support
For att fa service och support finns foljande telefonnummer att anvanda.

Méndag - fredag kl 08%°-16* 08-727 92 00 Bosch Rexroth Sverige

Om det finns behov av support utanfor ordinarie arbetstid ring:
Joursupport vardagar kl 05°°-22°° Helger 08%°-18%°  08-727 92 60 Kalix T24

Ovrig tid +49 (0) 171 33388 26  Service-Hotline Tyskland
+49 (0) 172 660 04 06

Bra att ha tillhands nar ni ringer supporten for att fa snabbare assistans ar:
Komplett forstarkarbeteckning t.ex (relevant servoparameter inom parentes) .
Kraftdel HCS02.1E-W0012-A-03-NNNN (se S-0-0140)
Kontrolldel CSH01.1C-PB-ENS-NNN-NNN-NN-S-NN-FW (se P-0-1520)
Firmware FWA-INDRV*-MPH-05V12-D5-1-NNN-NN (se S-0-0030)
Komplett motorbeteckning t.ex.
MSKO030B-0900-NN-M1-UGO-NNNN (se S-0-0141)
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2 IndraWorks

2.1 Skapa projekt

1. Starta IndraWorks

2. IndraWorks 6ppnas

B IndraWorks Engineering - Start Screen

Fle Edt Vew Prokct Dignostics Toos Window H
DARS BB O @ nnE
ol e x

[JDo not show on start

| Visusization
CamBuider

Infomatior:
‘Add IndkaDiive

3. Om IndraWorks &r helt tomt (se bild nedan) sa kan de olika delfonstren
Oppnas (och stangas) under View-menyn.

0= sl I

3.1 Oppna Project Explorer fonstret genom att klicka pa Project Explorer
under View-menyn
IndraWorks Engineering

File  £cib | ¥iew | Project Diagnostics  Tools  wWindow  Help

N o =k @ °

Project Explorer [

Libtary

Other Windows

Toolbars

Full Screen Cerl+al+F
Properties...

Skartup
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4. Klicka pa File-menyn och vélj New > Project...

IndraWorks Engineering

File | £ Wew Project Diagnostics Tools  window  Help
| dew .E Broject... \ ChriShifttt |0 T
Cpen ¥ |E] Eile.. ’ Chrl4+HH
Close ¥

| ”Skapa Projekt Dialogen” anges projektets namn och under vilken katalog pa

datorn det skall skapas. (Projektet skapas som en egen katalog med samma

namn som projektnamnet och kommer att ligga som en underkatalog till den
katalog som valts i directory-faltet).

Create New Project

Mame:

|L5mp\iglPrmektNamr{

[Drectory

%)

Il C:ADocuments and SettingshaonT sto'My Documents

Flmecl will be created in:

| C:ADocuments and Settingshaon] stahhy DocumentsiLampligtProjektyamt

Praject language:

| [(Browse- ][

| English [United States]

v | [ Farits

)

|l OK JII Cancel H Help ]

6. Tryck OK sa skapas projektet

Det skapade projektet &r nu tomt och projektexplorer-fonstret innehaller

7.
endast ”projektmappen” som tjanstgor som projekttradets rot.
File  Edit Yiew Project Diagnostics Tools  Window  Help
e = 'ﬂ“@i = = AR TR I | o <
{1 Project Explorer - oo
------------ LampligtPrajeki amn
2013-05-31
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2.2 Skanna upp IndraDrive och ga online

1. Tva sétt att koppla upp sig mot en IndraDrive beskrivs nedan.
1.Koppla serieckommunikationskabeln (bet. IKB0041, best.nr. R911296710)
fran datorns serieport till Mini-DIN kontakten markt X2 pa IndraDrive.
2. Om IndraDriven forsedd med en ethernetport koppla da in en RJ-45, 8-pin
Cat 5 kabel i ethernetporten pa driven.

2. Tryck pa ”Scan for devices”-knappen i knapplisten eller pa Scan for devices

under Project menyn

Eile Edit Miew | Project | Diagnostics  Tools  Window  Hel

T R

wH Project Explore

User Management =

. . Remote Engineering »
B IndraWorks Engineering

File  Edit Wiew Project  Diagnostics  Tools  Window  Help
Aol BB o o & @D 5 7 =
=) 2] T mad L 7& S S

X

w8 Project Explorer

S iR

Scan for Devices. ..
Add

&7

eller

3. Dubbelklicka pa IndraDrive (Serial RS232) eller IndraDrive (Ethernet) i faltet
till vanster sa flyttas den dver till Scan for féltet pa hoger sida av fonstret.

an for Device

Select Devices
The way how to scan for the device iz given in brackets

Installed: Search for:
EcoDrive Cz [Serial R5232) 3
HHE [Ethemet]
HNC [Serial F5232 14
[ Indralirive [Ethernet]

ndraDirive [Serial RS232]

4. Klicka pa Next >>

Select Devices Select Devices
The way how to scan for the device is given in brackets. The way how to scan for the device is given in brackets
Installed: Installed: Search for
EcaDrive Cs [Serial R5232) Ecolrive Cs (Serial R5232) P | |IndiaDrive [Ethemet]
HMC [Ethernet] HNE [Ethemnet] 4
HNC [Serial R5232] HNC [Serial RS232)
IndraDrive [Ethemet] IndraDrrive (Profibus]
Indralrive [Profibus) IndraDrrive (Serial RS232)
IndraDrive [Serial RS 485] IndraDirive (Serial RS485)
N A
hd i

5. 1. Dubbelklicka pa 6nskad Com port i vanstra faltet sa att det flyttas over till
”Scanning at” faltet till hdger. Klicka i bockrutan ”Adjust baudrate” och vélj
115200 om det inte redan ar valt.
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2. Vélj mellan vilka ip-adresser sokningen skall leta efter IndraDrive(s) .

Scan for Devices

Scan for Devices

Device: IndraDrive (Serial R5232) Device: IndraDrive {Ethernet)
Select COM port, baud rate and parity. Specify IP address
) s Scan for IndraConiral Y1
Available: Scanning at:
Drives with firmware MP-04, MPy-08, MPx-08, MP2-07 and MPx-16 are detected
COmM1 COm4 4 g g
COM3 m 4
[4] Scan area
Mote:
The scan area may only differ in the
last octet of the P address.
Baud rates Faily EREIER
Adjust baud rate Mone
Ve
8 1:233 D:;Edﬂ Scan for IndraControl V2
) 38400
O smm
iy Default Seting Default Seting

6. Tryck Next >>
7.

8. Nar IndraDriven har hittats visas den i

IndraWorks scannar en stund. Véanta...

listan

List of Found Devices
Select device(s) to be added to the project

Mame Device Tupe

M etk

HCS02.1

IndraDrive

COM Port: COM4
Baud rate: 115200
Parity: Mone
Mode: R5232
Address: 2

Stop

1

Finish ]

[ Cancel ]

9. Klicka pa Finish

10. IndraDriven laggs till i projekttradet och ar nu online

IndraWorks Engineering

Flle  Edit  ‘iew  Project Tools  Window

A BB~ & &

Diagnostics

Help

&= L

Project Explorer

- 3%

= (3] LampligtProjektNamn
g, HCE502.1 [2.1] Default

11. For att ga offline se appendix 6.1 (Ga online/offline pa en IndraDrive som

finns i projekttradet)

2013-05-31
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2.3 Grundinstéallningar

1. Vill man forsakra sig om att alla parametrar &r i “default”-1age bor man nu
gora en laddning av basparametrar (se appendix 6.2 Ladda basparametrar).

2. Ga Online pa den IndraDrive som skall stéllas in (se appendix 6.1 Ga
online/offline pa en IndraDrive som finns i projekttradet)

3. Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknet framfor symbolen
for Indradrive.

4. Namnge servoaxeln genom att hogerklicka med musen pa mappen Axis och
valj Properties i menyn som da visas

Bl IndraWorks Engineering

File  Edit Wiew Project Defauk  Diagnostics  Tools  Window  Help

el =TI T - AN s W e ./
w® Project Explorer > B %
= (2] LampligtProjektNamn
B 5021 [2.7] Default
B Power Supply
=
-7 Local 1/0s

1 Mew Yiew
Axis Status »
Parameters 3

,-J Diagniosis 3
Export...
Impotk...

5Yy Compare...

Rename Fz

3] Find Element...

Properties. ..

5. Skriv in ett [ampligt axelnamn i faltet Axis name.

B IndraWorks Engineering - Properties - Axis [2.1] Default

File: View Project  BraAxelNamn  Diagnostics  Tools  Window  Help
GAR§ BB @ BB T Ay o & o
] Project Explorer - o y m‘
= (21 LampligtProjektamn
= B HCS021 [21] Bradwelamn Axis [2.1] Default A & @

P FPower Supply
= Axig [2.1] BradxelNamn
1) Local 1/0s

Device seftings
Contraller  HCS021E-W001 2-A-03-WNNN
Contral section  CSBOT.IN-PB-ENS-HNN-NN-G-NN-Fw/
Fimware  Fuw/AMDRY™MPE-0518-D5-1T-NNN-NN
Functional package ClosedHoop

Az settinas
Addiess |2

A namel |Erane\Namn | |

Control  Field-oriented closed-loop control
Scaling

Rotam
(=

6. Skall driven kommunicera via t.ex. Sercos eller Profibus &r det lampligt att
ocksa fylla i en nodadress i faltet ’Address™.

7. Tyska ar valt som standardsprak i driven dnskas engelska se avsnitt 5.4 .
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2.4 Installning av mekanisk data

Hé&r nedan presenteras fyra olika driftfall. Valj det driftfall som passar for just din
applikation och félj anvisningarna under respektive avsnitt. Darefter utfor
instélIningarna fér momentbegransningar och avsluta med att nolla absolutgivaren
genom att sétta referensposition.

[ Val av rorelse ]

I : 1
[ Roterande ] [ Linjar ]
| |
I 1 I 1
Oandlig (modulo)- Andlig (absolut)- Andlig (absolut)- Oandlig (modulo)-
rorelse rorelse. rorelse rorelse

[ Se avsnitt 2.4.1 ] [ Se avsnitt 2.4.2 ] [ Se avsnitt 2.4.3 ] [ Se avsnitt 2.4.4 ]

2.4.1 Installningar for oandligt roterande axel (modulo axel)
1. Ga Online pa den IndraDrive som skall parametreras (enligt avsnitt 6.1 )

2. Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknen enligt bild nedan.
Dubbelklicka pa Scaling / Units

IndraWorks Engineering - Scaling I Units - Axis [2.1

File View Project Diagnostics  Tools  ‘Window

g |l By Bl o e o0 B m L

=8 Project Explorer

= = | LampligtProjektt amn
1 E; HCS021 [2.1] BraduelMamn
B Power Supply

- & s [21] BratiseNamn

#--I3) Master Communication - Axis
+---[ 2 Motaor, Brake, Measuring Systems
|2 Scaling / Mechanical System

>
b Scaling/ Unit%xtended

b Mechanical Gear
F-|c= Limit Values

3. Kontrollera att Scaling type - rotary &r valt i dialogen som 6ppnas och valj
’Data with reference to Load” nere till hoger i dialogen

Scaling bpe Position data Farmat
O linear ) modulo

(2 Scaling not uniform

Resolution ..

. of position data 0.00071| Degrees

. of velocity data 0.0007 | rpm

. of acceleration data 0.001| rad/s ‘

. of tarqueforce data 01 %
Megation of pasition, velocity and torqueforce data Data with reference to
o
& na () Motor shaft
) Megation not uniform () Data reference nat unifar
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4. Byt till parametermode genom att klicka pa Yes i dialogen

& Mote:
\14) Parameter 5-0-0076 is currently write-protected!

Taowrite the parameter, activate parameterization level 1.
Da yau want switching ta be cartied out?

5. Dubbelklicka pa Mechanical Gear

File View Project Diagnostics  Tools  Window  Help

g d BB o« R mE S e e [0 euoon E

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn

= (3 LampligtProjskthamn
= By HOS021 [27] BratweNamn Auis [2,1] Bradxellamn a4~ & @
P Power Supply
S @ Asis [21] BrabueMarn

) Optinization / Comissioring

&
Deg
& (3 Locall/s

6. Stall in axelns maximala rorelseomrade. Detta varde skall vara storre an axelns
verkliga rorelseomrade.

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn
#ods [2.1] BradxeiNamn e - & @

Pasition data in
@ absolute format
O modula format

_—
Masimum travel range | 36 000.0000 Deg () Al enERLy Qi
motar ehc, possible
T

Inputt revolutions of load gear m 1 i Settings of Mator Encoder
Output revalutions of load gear n2 1 (c]
Load inertia, with reference to mator i)|0.000000 kg Seftings of Optinnal Encodst

Detta varde anvands for att skala om matgivarens pulser/sinusformer till
grader och skall vara minst sa stort som axelns modulvarde (6nskade
rérelselangd).

Om ett litet varde skrivs in 6kas systemets upplosning men detta innebar ocksa
att systemet maste bearbeta storre datamangder vilket kan vara begrénsande
for maximal hastighet och acceleration.

Om ett stort varde skrivs in kan méatgivarens absoluta omrade (normalt 2048
motorvarv pa en MSK-motor med M1-givare) 6verskridas och axeln maste
referenssokas efter spanningsbortfall.

7. Stéll in géllande utvaxling.

nl: Antalet varv som motorn snurrar OBS! Maste vara ett heltal
n2: Antalet varv som da utgaende axel snurrar ~ OBS! Maste vara ett heltal

Exempel: Véxelladan ar markt 1.25:1 vilket betyder att motoraxeln behéver
snurra 1.25 varv for att den utgaende axeln skall snurra ett varv.

Detta 4r samma sak som att da motoraxeln snurrar 125 varv sa snurrar
utgaende axel 100 varv.

2013-05-31 10(40)
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Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn
Axis [2.1] BraxelMamn - a-v- & @

Position data in
O absolute fomat
@ modula format
[ 360.0000 Dea

Mode:

(%) Shortest distance

) Positive direction

() Negative direction

Masirnum travel range | 36 0000000 Deg ) i cuEE L Co U R g
motor enc. possible

Input revolutions of load gear nl 125 Settings of Motor Encoder

Output revolutions of load gear n2 100 | Q

Load inettia, with reference to motor i)/ 0.000000 | kgrre Settings of Optional Encoder

8. Vélj att axeln skall ha oandlig rotation genom att markera modulo format enl.
bilden nedan. Axeln s&gs da vara en moduléart roterande axel (till skillnad fran
en absolut roterande axel som har en andlig rotation).

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAzelNamn
Axis [2.1] BrafxelMamn - a-r- & @

Position data in

nl } () absolute farmat
} <) modula format
- N . } 1 | 360.0000 Deg
i

9. Stéll in den odndligt roterande axelns delningstal, dvs. vid vilket gradtal axeln
skall borja att rakna fran noll igen.

Exempel: Axeln far snurra oandligt langt men skall borja att rakna fran noll da
axeln gatt ett varv (360°). Det betyder att om axeln skall snurra 1.5 varv
(540°) och star pa positionen 0° nar den startar sa raknar den forst upp till
359.9999° och slar 6ver till 0° och raknar sedan upp till 180.0000° dar den
stannar.

Detta delningstal (i exemplet 360°) bendmns axelns modulo vérde.

10. Valj om axeln skall réra sig ndrmsta végen till 6nskad position eller om
rérelseriktningen &r last till antingen positiv eller negativ rorelseriktning.

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelMamn
Axis [2.1] BrafxelNamn ey & @

Position data in
O absolut format
@ modulo format
360.0000 Deg

Mode

(%) Shortest distance
() Positive direction

() Megative direction

Maximum travel range | 36 000.0000 Dea (5] Absalute E”md_af evaluation ¢
motor enc. possible

Input revolutions of load gear nl 125 Settings of Motor Encoder

Output revolutions of load gear n2 100 (]

Load inertia, with reference to motor i)/ 0.000000 kar Settings of Optional Encader
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11. Hogerklicka ndgonstans pa den gra ytan i fonstret och vélj Parameter Editor

[ Porancier it |
Clear error
Exit parameterization level
Funiction Help

ot

12. Skriv in S417 i rutan mérkt IDN och tryck Enter

IDN 5-0-0417 -8R 2 s

&= s [2.1] Bradxelamn ﬂf ’_| m g

Name  Positioning velocity threshald in modulo mode

Status 0K

Min 00000 Rpm
Max 9100.0000 Fipm
value [20.0000 | Fiem

13. Skriv in vardet 0 i Value-faltet, om det redan inte star det, och tryck Enter

r

IDN S-0-0417 8 9HR 3=

® feRivmeem & 05 3

Mame  Paosilioning welocity threshold in modulo mode

Status Ok

Min 00000 Rem
Max _ 9100.0000 Rpm
VaIuEI |c.0nca JRem

Parametern S-0-0417 ar ett troskelvarde som avgor i vilken riktning axeln
kommer att ga for att komma till sin position. Om motorns aktuella hastighet
ar lagre an troskelvardet gar axeln i den riktning som valts enl. punkt 10, ar
hastigheten hogre kommer motorn att ga till sin position med samma riktning
som den aktuella hastigheten har. Genom att skriva 0 i parametern stangs
denna funktion av och axeln gar alltid i den riktning som valts enl. punkt 10.

14. Stang parametereditorn genom att klicka pa krysset i det dvre hogra hérnet.

15. Dubbelklicka pa *’Motion limit values™

Bl IndraWorks Engineering - Motion Limit Values - Axis [2.1] BraAxelNamn

File Wiew  Project  Diagnostics  Tools  Window  Help

= =] LamphtFrojskiNamn
- [ HES021 [21] BradssNamn
B Power Supply
@ Ayis [21] BradxelNamn
122 Master Communication - Asis
I3) Motor, Brake, Measuing Systems
) Scaling / Mechanical System

[E] & timitvahes
7 [\ Hcticn L

4
1) Drive Contral
|5) Operation Modes / Drive Halt
[ Emar Fisaction
b Probe
I Optimization / Commissioning
(= Local 1/0s

2013-05-31
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=8 Project Explorer

Motion Limit Values - Axis [2.1] BraAxelNamn |

Axis [2.1] Bradxelamn ra-v- & @

[] Position limit value manitaring

[ ]

[oow ]

[ooe ]

[ Travel rangs limit switch moritoring
Paositive velocity limit value Apm
Negative velocity i valus Ripm
Bipolar velogil limit value Fipm
Acceleration bipolar rad’ss
Bipolar jerk limit value radfs™3

Standstil window Ripm

Torgue/Force Limits
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16. Skriv in hastighets-, accelerations- och eventuell jerkbegransning enligt den
dimensionering som gjorts av mekanisk konstruktor eller Rexroths
séljingenjor.

[ Trawel rangs limit switch monitaring Fieaction when travel range exceeded
(&) Warning
) Ermar
Positive velocity limit value | 0.0000 Fpm
Megative velocity limit value | 0.0000 Fpm
Bipolar velacity limit value | 1000.0000 Rpmi
Acceleration bipolar | 0.000 rad/s*
Bipalar jerk limit walue | 0.000 rad/s™3
Standstil window | 200000 Rpm
Torgue/Force Limits

Positiv och negativ hastighetbegransning behtver endast anges om systemet
skall ha olika hastighetsbegransningar i positiv resp. negativ rérelseriktning
annars skrivs vardet 0 in i dessa falt.

Bipolar velocity limit value begransar hastigheten i bada riktningarna.
Accelerationen galler bade for hastighetsokning och hastighetsminskning.

Jerk limit begransar hur accelerationen forandras med avseende pa tiden (har
samma forhallande till accelerationen som accelerationen har till hastigheten,
accelerationens acceleration med andra ord). Genom att ange en
jerkbegransning erhalls en S-formad hastighetsforandring. Ett stérre varde
ger mindre S-form pa hastighetsrampen och vardet 0 stanger av funktionen.

For att detektera att motorn eller axeln ar i stillestand kan man ange ett
troskelvarde for hastigheten i Standstill window.

17. Om driven befinner sig i parametermode, sétt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller genom att trycka pa OM i knappraden.

Parameter Edtor

Clear Error ds Window  Help

R SR AR -
Properties - Axis [2.1] Default tExit parameterization level

N‘ Parameterization Lewel

Furiction Help e”er ‘

18. Ga vidare till kapitel 2.4.6 Installning av momentbegransning
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2.4.2 Installningar for andligt roterande axel (absolut axel)
1. Ga Online pa den IndraDrive som skall parametreras (enligt avsnitt 6.1 )

2.

File: Wiew  Project  Diagnostics

= =11 LampligtProjektt amn
[ =] B HCS021 (2] BradueNamn
P Power Supply
-- & Avis [2.1] BradwelMamn
H 1) Master Communication - fuis
[£3) Motor, Brake, Measuring Systems
I3 Sealing / Mecharnical System
T b E ik,
P Scaling / Unil whended
P Mechanical Gear
I3 Limit Values

Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknen enligt bild nedan.
Dubbelklicka pa Scaling / Units

Tools  Window |

B b BB o & o 3R

=8 Project Explorer

Kontrollera att Scaling type - rotary &r valt i dialogen som 6ppnas och valj

’Data with reference to Load™ nere till hdger i dialogen

Scaling twpe Position data format
O linear O modulo

(2 Sealing not unifarm

Resalution
.. of pogition data 0.00071| Degrees
... of welocity data 00071 | rpr

.. of acceleration data 0.007| rad/s

.. of torqueforce data 01 %

I

Megation of position, velocity and torque/force data
O yes
@ no

() Megation not uriform

3 Noke:
- 1 ) Parameter 5-0-0076 is currently write-protected!

Tao write the parameter, activate parameterization level 1,
Do you want switching to be carried out?

Yes

5.

Data with reference to

(%) Motar shaft
() Data reference not uniform

Byt till parametermode genom att klicka pa Yes i dialogen

Dubbelklicka pa Mechanical Gear

Bl IndraWorks Engineering - Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxeINamn

Filz View Project Diagnostics  Tools Window  Help

A B b B BRe s o BT Ao e [ e oon B E

ical Gear - Axis [2.1] BraAxe/Namn |

S (3] LampligtProiekiNamn

& [y HCS021 [21] BrabwelNamn
b Power Supply
B & Axis [21]) BrabwelNamn
() Master Commurication - Asis
() Motor, Brake, Measuing Systems
& {3 Sealing / Mechanical System
P Scaing / Units
P Scaing / Units Extended
3

Axis [2,1] BradelMamn

) LimtVialues
{5 Diive Control
() Operation Modes / Diive Halt
(5 Enor Reaction
b Frobe
) Optimization / Commissioning
Local 1/Ds

888

Masimum travel range |

B
(=]

Input revohitons of lsad gear hl

Output revoluions of load gear ni2

Load inertia, with reference to mator

e & @

36 000.0000 Deg
Yowm

6. Stall in axelns maximala rorelseomrade. Detta varde skall vara storre 4n axelns

verkliga rorelseomrade.

2013-05-31

14(40)



Electric Drives
and Controls

Linear Motion and Re oth
Hydraulics Assembly Technologies Pneumatics Service xr
Bosch Group

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn
Axis [2,1] BrasxelNamn - a~vr- & @

Fosition data in

@ absolute format
© modulo format

Memm el FO0000 | Deg @ Absolute encorer evaluaton of
motor enc. possible

Input revolutions of load gear nl 1 | Settings of Motor Encoder

Output revolutions of load gear n2 1 (-]

Load inertia, with reference to motor i) 0.000000 kgn Siettings of Optional Encoder

Detta varde anvands for att skala om matgivarens pulser/sinusformer till
grader och skall vara minst sa stort som axelns modulvérde (6nskade
rorelselangd).

Om ett litet varde skrivs in 6kas systemets upplésning men detta innebar ocksa
att systemet maste bearbeta stérre datamangder vilket kan vara begransande
for maximal hastighet och acceleration.

Om ett stort varde skrivs in kan métgivarens absoluta omrade (normalt 2048
motorvarv pa en MSK-motor med M1-givare) 6verskridas och axeln maste
referenssokas efter spanningsbortfall.

Stall in géllande utvéxling.

nl: Antalet varv som motorn snurrar OBS! Maste vara ett heltal
n2: Antalet varv som da utgaende axel snurrar ~ OBS! Maste vara ett heltal

Exempel: Véxelladan ar markt 1.25:1 vilket betyder att motoraxeln behéver
snurra 1.25 varv for att den utgaende axeln skall snurra ett varv.

Detta &r samma sak som att da motoraxeln snurrar 125 varv sa snurrar
utgaende axel 100 varv.

Mechanical Gear - Axis [2.1] Default
Axis [2,1] Default ~la-v- & @

Position data in
@ absolute fomat
© modulo format

b aimurn trawel range | 360.0000 Deg (5] Absolute encoder evaluation of
motar enc, possible

Input revolutions of load gear nl 125 Settings of Motor Encoder

Output revolutions of load gear n2 100 I (¢]

Load inertia, with reference to motor i)10000000 | kar? Settings of Optional Encoder

2013-05-31 15(40)
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8. Markera ”Position data in absolute format™

Mechanical Gear - Axis [2.1] Default|

Aiis [2,1] Default - a-%- & @

Pasition data in

l : /\ (&) absolute format
i
|
- |
I

) modula format

H

9. Dubbelklicka pa ’Motion limit values”

B IndraWorks Engineering - Motion Limit Values - Axis [2.1] BraAxelNamn

Fie View Project Diagnostics Took  Window  Help

DA iBEBo e B2 A T Qe oommoE o

Motion Limit Values - Axis [2.1] BraAxelNamn |
= 2] LampigtProjektiamn

[E] B HCs021 [21) Brasebiann s [2.1] Bradixelamn e & @
b Porer Supply

& i [2.1] Braty
3 Master Commurieation - i

(53 Motor, Biake,

{5 Sealing 7 Mect

tiod [ow ]
Limit Values l:l
b
0.0000 o

[] Positon it valus monitoring

[] Travel tange ik switch monitoring

®
D=

rad/s™
Standstil window | 20,0000 Fpm

Toraue/Force Lirits

10. Markera ’Position limit value monitoring™

Fil View Project  Disgnestis Tools  Winda  Help

e = P == MR I IR . R = R TIT.: IS O, o = N >< A =/ R -

(G Bo1sct Enplover v Ax Motion Limit Values - Axis [2.1] BraAselNamn |

= (5] LampltProjektarn

S [ HCS02 [21] BradweMann Axis [2.1] Bratoceibarn a-e-ele
b Fower Supply
@ A [2.1] Bradaehamn @rnsmm Infteglos i
Gy Master Commurication - s Posiion feedback value 1 [1080.3690 Deg
I Motor. Brake. Measuring Systems
1=y Sealing / Mecharical System Positive position limit value | 0.0000 Deg
22 Limit Valies Negstive posiion limit valus | L0000 Deg
B Molian Limit Yalzs

11. Om servot var i Operationsmode sa kommer dialogen “Change parameter
level?”” upp. Valj Yes i denna dialog.

0 Mote:
\!‘) Parameter 5-0-0076 is currently write-pratected!

Ta write the parameter, activate parameterization level 1,
Do you wank switching ko be carried out?

12. Skriv in axelns maximala positioner (mjukvarugranser) i axelns positiva
respektive negativa rorelseriktning

Pasition limit walue monitaring

Position feedback walue 1 [0.0000 Deg

Positive pozition limit value | 300.0000 Deg
Megative position limit walue  [10.0000 Deq

13. Markera Warning under Reaction when travel range exceeded

P Mabion Limit ¥ alues

b Torque / Force Limits [ Travel range limit switch moritoring Reaction when travel range exceedsd
|y Drive Contiol

[C=) Operation Modes / Drive Halt W arning
|2 Emor Reaction

rrar

Skillnaden mellan Warning och Error &r att i forsta fallet visas nagon av
varningarna E8029 eller E8030 da gransvardet dverskrids men denna varning
forsvinner da gransvardet inte langre ar 6verskridet. For Error galler att
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felkod F6029 eller F6030 visas vilken sedan maste kvitteras efter att
felvillkoret inte langre ar uppfyllt.

14. Skriv in hastighets-, accelerations- och eventuell jerkbegransning enligt den
dimensionering som gjorts av mekanisk konstruktor eller Rexroths
séljingenjor.

[[] Travel range limit switch monitaring Reaction when travel range excesded
() Warning
) Enar
Positive velocity limit walue | 0.0000 Fpm
Megative velocity limit value | 0.0000 Fipm
Biipolar velocity limit walue | 1000.0000 Fprn
Acceleration bipolar | 0.000 radds
Bipolar jerk limit walue | 0.000 rad#s"3
Standstill window | 20.0000 Rpm

Torgue/Force Limits

Positiv och negativ hastighetbegrénsning behdver endast anges om systemet
skall ha olika hastighetsbegransningar i positiv resp. negativ rorelseriktning
annars skrivs vardet O in i dessa félt.

Bipolar velocity limit value begransar hastigheten i bada riktningarna.
Accelerationen galler bade for hastighetsokning och hastighetsminskning.

Jerk limit begransar hur accelerationen forandras med avseende pa tiden (har
samma forhallande till accelerationen som accelerationen har till hastigheten,
accelerationens acceleration med andra ord). Genom att ange en
jerkbegransning erhalls en S-formad hastighetsférandring. Ett stérre varde
ger mindre S-form pa hastighetsrampen och véardet 0 stanger av funktionen.

For att detektera att motorn eller axeln ar i stillestand kan man ange ett
troskelvarde for hastigheten i Standstill window.

15. Om driven befinner sig i parametermode, sétt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller genom att trycka pa OM i knappraden.

s Window  Help

Parameter Editor

Clear Errar ST R&HQPMW:
- " VExit parameterization level
Properties - Axis [2.1] Default

\* Parameterization Leve
k. Farameterization Lewvel focis [2,1] Default . & @

Furiction Help e”er oo

16. Ga vidare till kapitel 2.4.6 Installning av momentbegransning
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2.4.3 Installningar for linjarpositionerande axel med begransad rorelse

1.

Ga Online pa den IndraDrive som skall parametreras ((enligt avsnitt 6.1)

Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknen enligt bild nedan.
Dubbelklicka pa Scaling / Units

IndraWorks Engineering - Scaling f Units - Axis [2.1

File Wiews Project Diagnostics  Tools  Window  t

¥ Project Explorer
= (2 LampligtProjeki amn
| = By HCS021 [21] BradwelNamn
B Power Supply
<@ Auiz [21] BradxeMamn
: | Master Communication - Asis

IC5) Motor, Brake, Measuring Systems
I25) Sealing / Mechanical System
: Scaling / Units
B Scaling / Unit wtended
b Mechanical Gear
IC Limit Y alues
[l [ ) -t

A |

Dubbelklicka pa Scaling / Units

Vélj Scaling type - linear

elNamn

File Wigw Project  Diagnostics  Tools  Window  Help
e e = e - I R I e L o I AL - -
el e A X Scaling / Units - Asis [2.1] BraAxelNamn |
= [ LampligtFrojekthamn
= By HC502.1 [21] BrabwelNann A [2,1] Brafxelbamn MERAAIE A )
P Power Supply Scaling type Position data format
T D Moo Comricaton i O wtay 0 e
() Motar, Brake, Measuring Systems © moduo
B3 Gealing / Mechanical System O Sealing net unifarm |:|
¥ Scaling / Uris =01}

Byt till parametermode genom att klicka pa Yes i dialogen

A xci BraAxelNamn hange Parame e

2 Mate:
\!i) Parameter 5-0-0076 is currently write-protected!

To write the parameter, activate parameterization level 1.
Do you want swikching to be carried out?

Vélj ”Data with reference to Load™ nere till hdger i dialogen.

Scaling / Units - Axizg [2.1] BlanelNamn‘

Axis [2.1] BrafxelNamn - a-- & 9
Scaling type PFosition data format
O ratam @ ahsolute
@ linear O madulo
() Sealing not uniform l:l
Resolution @m
... of pogition data mmm
of velocity data mmémin
.. of acceleration data mm/s
of torque/force data %

Megation of position, welocity and torquesforce data [ ata with reference to
O pes &) Load

® no

() Megation nat uniform () Data reference not unifom
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7. Dubbelklicka pa Mechanical Gear

File Wiew Project  Diagnostics  Tools  Window  Help
gl B b By B o oo B R A ok i T 6w oon @R
Mecharical Gear - Ao 2.1
= (3] LimpligiPrajektNamn
[ HCS021 [2.1] BradwelNamn Axis [2.1] BraAxelNamn R A S
¥ Power Supply
5 & A [21] BrabwelNann
# [ Master Communication - &
#-I) Mator, Brake, Measuing Systems
= I Sealing / Mechanical System
B Scaling/ Units
B Scaling / Units Extended

-3 LimitValues
® = Diive Caniral
I Dperation Modes / Drive Halt
I Enor Reaction

b Frobe

{2 Oplimization / Commissioring

® Masimum biavel range | 360000000
B Local /s

8. Stall in axelns maximala rorelseomrade. Detta varde skall vara storre an axelns
verkliga rorelseomrade.

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelMamn

fdis [2.1] BradwelNamn a3 & @

Position data in

@ absolute format
n2 © modulo format

(5] Absolute encoder evaluation ¢

Masimum liavel range | 3000.0000 i
molor enc. possible

Feed constant k [10.0000 | mm/Rev Settings of Motor Encoder
Input revolutions of load gear n1 125 Q

Dutput revolutions of load gear n2 100 Settings of Dptional Encoder
Load inertia, with reference ta mator i\ 0000000 kani

Detta varde anvands for att skala om matgivarens pulser/sinusformer till mm
och skall vara minst sa stort som axelns dnskade rorelselangd.

Om ett litet varde skrivs in 6kas systemets upplésning men detta innebar ocksa
att systemet maste bearbeta stérre datamangder vilket kan vara begransande
for maximal hastighet och acceleration.

Om ett stort varde skrivs in kan métgivarens absoluta omrade (normalt 2048
motorvarv pa en MSK-motor med M1-givare) 6verskridas och axeln maste
referenssokas efter spanningsbortfall.

9. Stall in matningskonstanten, k, som anger hur manga mm axeln ror sig om
utgaende axel pa véaxelladan (linjarmodulens ingdende axel) vrids ett varv.

b aximum travel range | 30000000 mm (5] Absalute encodz_er evaluation of
motor enc. poszible

Feed constant k | 10,0000 mm/Fey | Settings of Mator Encoder

Input revaolutions of load gear nl [125 [ (L]

Output revalutions of load gear n2 100 Seftings of Optional Encoder

Load inertia, with reference to mator iJ/0.000000 kan#

For en kulskruvsmodul ges k av kulskruvens stigning, for en remmodul ges k
av remhjulets diameter multiplicerat med pi.

10. Stéll in géllande utvaxling.

nl: Antalet varv som motorn snurrar OBS! Maste vara ett heltal
n2: Antalet varv som da utgaende axel snurrar ~ OBS! Maste vara ett heltal
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Exempel: Véxelladan ar markt 1.25:1 vilket betyder att motoraxeln behéver
snurra 1.25 varv for att den utgaende axeln skall snurra ett varv.

Detta &r samma sak som att da motoraxeln snurrar 125 varv sa snurrar
utgaende axel 100 varv.

Marimum ravel range | 20000000 i 5] Absolute encoder evaluation of
motor enc. possible

Feed constant k 10.0000 mm/Hey Settings of Motor Encoder

Input revolutions of load gear nl RS | Q

Output revalutions of load gear n2 100 Settings of Optional Encoder

Load inertia, with reference to mator \i)‘ 0.000000 i kar?

11. Markera ’Position data in absolute format™

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn

Axis [2.1] BrafexelNarnn - & @
Position data in
(%) absoluts format
i | O modulo format

12. Dubbelklicka pa *’Motion limit values™

IndraWorks Engineering - Motion Limit ¥alues - A

File Vigw  Project  Diagnostics  Tools  Window
TN = B v o o033
28 Project Explorer - I

= [Z LampligProjekiamn
EI [ HCS02.1 [2.1] BradueMamn
P Power Supply
= Axiz [2.7] BraswelNamn
H 1= Master Communication - Axis
I5) Motar, Brake, Measuring Systems

1) Sealing ¢ Mechanical System
£ Limit Values
i |3 tcticn Limit ' alurss

B Tomque / Force Lts
7= Thive Cankl

13. Markera ’Position limit value monitoring™
Motion Limit ¥alues - Axis [2.1] BraAxeldamn
fiis [2,1] BrafxelMamn - arv- & @

@:’osition lirnit value manitaring

14. Skriv in axelns maximala positioner (mjukvarugranser) i axelns positiva
respektive negativa rorelseriktning
Motion Limit Yalues - Axis [2.1] BraAzelNamn
Axis [2.1] BrasxelMamn a9 & @

Paszition limit value maonitoring

Pasition feedback value 1 |1080.3590( mm
Pasitive position limit value [10.0000 |
MNegative position limit value | 2500.0000 T
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15. Markera Warning under Reaction when travel range exceeded

Motion Limit Values - Axiz [2.1] BraAxelMamn

fixis [2.1] BrafxelMamn e~ & @
Pasition lirit value monitoring
Position feedback, walue 1 | 1080.3630 Deg
Puositive position imit value | 0.0000 Deg
Negative position mit value | 0.0000 Deg

[ Travel range limit switch maritoring Reaction when travel range exceeded

Wwarning

ror

Skillnaden mellan Warning och Error ar att i forsta fallet visas nagon av
varningarna E8029 eller E8030 da gransvardet dverskrids men denna varning
forsvinner da gransvardet inte langre ar 6verskridet. For Error galler att
felkod F6029 eller F6030 visas vilken sedan maste kvitteras efter att
felvillkoret inte langre ar uppfyllt.

16. Skriv in hastighets-, accelerations- och eventuell jerkbegransning enligt den
dimensionering som gjorts av mekanisk konstruktor eller Rexroths
séljingenjor.

Pasitive velacity limit valus [ooon | i rin

M egative velocity mit value | 0.000 ot

Bipolar velocity limit walue | 10000.000 i
Acceleration bipolar | 0.000 mmd's

Bipalar jerk imit walue | 0.000 mmds"3

Standstill window | 200.000 rarn./ it

Positiv och negativ hastighetbegransning behtéver endast anges om systemet
skall ha olika hastighetsbegransningar i positiv resp. negativ rérelseriktning
annars skrivs vardet 0 in i dessa falt.

Bipolar velocity limit value begransar hastigheten i bada riktningarna.
Accelerationen galler bade for hastighetsokning och hastighetsminskning.

Jerk limit begransar hur accelerationen forandras med avseende pa tiden (har
samma forhallande till accelerationen som accelerationen har till hastigheten,
accelerationens acceleration med andra ord). Genom att ange en
jerkbegrénsning erhalls en S-formad hastighetsférandring. Ett stérre varde
ger mindre S-form pa hastighetsrampen och vardet 0 stanger av funktionen.

For att detektera att motorn eller axeln ar i stillestand kan man ange ett
troskelvarde for hastigheten i Standstill window.

17. Om driven befinner sig i parametermode, sétt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller genom att trycka pa OM i knappraden.

Parameter Editor =
i e M @ Py B g
Clear Error - o
- "Exit parameterization level
ag [2.1] Default

Ekf Parameterization Level

o &« O
Furickion Help e”er

18. Ga vidare till kapitel 2.4.6 Installning av momentbegransning
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2.4.4 Installningar for linjarpositionerande axel med obegréansad rorelse
1. Ga Online pa den IndraDrive som skall parametreras (enligt avsnitt 6.1 )

2. Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknen enligt bild nedan.
Dubbelklicka pa Scaling / Units

IndraWorks Engineering - Scaling / Uinits - Axis [ ]
File Wiew  Project  Diagnostics  Tools  Window
Bg El b B @0 ol oS
=¥ Project Explorer * O 3
= 2] LampligtProjekiM amen
[y HCS02.1 [2.1] BratwelNann
B Power Supply

[B] = tuis 21 Bratiehiann
£ Master Communication - Asis
|5 Matar, Brake, Measuring Systems
[3) Sealing / Mechanical System
5 b E g 7 Urits,
b Scaling / Unit whended
b Mechanical Gear
IC Limit ¥ aluaes

3. Vélj Scaling type - linear

elNamn

File Wigw Project  Diagnostics  Tooks  Window  Help
e e = e - I R I e L o I AL - -
el e A X Scaling / Units - Asis [2.1] BraAxelNamn |
= [ LampligtFrojekthamn
= By HES02.1 [21]) BratusNann Axis [2,1] BrafixelNamn ety & @
B Power Supply Scaling type Position data format
= s 21] Bratuean _ O rotay © absokite
[ Master Commurication - Axis
() Motar, Brake, Measuring Systems © moduo
= Sealing # Mechanical System 0 Sealing nat uniform |:|
P Scaling / Urits =m

P

4. Byt till parametermode genom att klicka pa Yes i dialogen

(i BraAxelNamn hang arame L

st Rloke:
\!i) Parameter 5-0-0076 is currently write-protected!

To write the parameter, activate parameterization level 1.
Do you want switching to be carried out?

5. Valj ”Data with reference to Load™ nere till hdger i dialogen.

Scaling / Units - Axis [2.1] HlaneINamn‘

Axis [2.1] BrafxelMamn - a9 & @
Scaling lype Fosition data format
) rotary (%) absolute
(&) linear ) modulo
(2 Scaling not uniform l:l
Resolution ...
of pasition data mm
of velocity data mmdrmin
of acceleration data s

of torque/torce data 01|z Extended..

Megation of position, velocity and torque/farce data D ata with reference ta ..
O yes &) Load

& no

() Megation not uniform () Datareference nat uniform
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6. Dubbelklicka pa Mechanical Gear

B IndraWorks Engineering - Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn

File Miew Project  Diagnostics  Tools  Window  Help
AaE kB R o oo B ST Ao i O] emoom E

= (3 LampligtFrojektamn
E} HC502.1[2.1] BradxeMamn
P Power Supply
= & Axis [21] BrabzeNamn
&[5 Mastsr Commurication - Axis
&5y Motor, Brake, Measuring Spstems
= I3 Sealing / Mechanical System
B Sealing / Units
P Scaling / Units Estended
14

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn

Ais [2.1] Brafxellamn LA A 4

-5 Limit Yalues

Stall in axelns maximala rorelseomrade. Detta varde skall vara storre dn axelns
verkliga rorelseomrade.

Mechanical Gear - Auis [2.1] BraAxelNamn
Axis [2.1] BrasxelNamn - a-v- & @
Pasition data in
@ ahsolute format
i i © modulo format
k
nl
Maximurn travel range | 3000.0000 o 5] Absolute encoder evaluation of
motar enc. possible
Feed constant k [10.0000 [ mn/Rev Settings of Motor Encorer
Input revolutions of load gear 1 125 Q
Output revolutions of load gear n2 100 Settings of Optional Eneoder
Load inertia, with reference to motor i/ 0000000 kagrf

Detta varde anvands for att skala om matgivarens pulser/sinusformer till mm
och skall vara minst sa stort som axelns dnskade rorelselangd.

Om ett litet varde skrivs in 6kas systemets upplésning men detta innebar ocksa
att systemet maste bearbeta stérre datamangder vilket kan vara begransande
for maximal hastighet och acceleration.

Om ett stort varde skrivs in kan métgivarens absoluta omrade (normalt 2048
motorvarv pa en MSK-motor med M1-givare) 6verskridas och axeln maste
referenssokas efter spanningsbortfall.

Stall in matningskonstanten, k, som anger hur manga mm axeln ror sig om
utgaende axel pa véxelladan (linjarmodulens ingdende axel) vrids ett varv.

b amirnurm travel range | 30000000 i O Absalute encodx_er evaluation of
motor enc. possible

Feed constant k | 10.0000 mm/Fey Seftings of Motor Encoder

Input revolutions of load gear nl [125 [ (L]

Output revalutions of load gear n2 100 Seftings of Optional Encoder

Load inertia, with reference to mator iJ|0.000000 kagri#

For en kulskruvsmodul ges k av kulskruvens stigning, for en remmodul ges k
av remhjulets diameter multiplicerat med pi.

Stall in géllande utvéxling.

OBS! Maéste vara ett heltal
OBS! Maste vara ett heltal

nl: Antalet varv som motorn snurrar
n2: Antalet varv som da utgaende axel snurrar

Exempel: Véxelladan ar markt 1.25:1 vilket betyder att motoraxeln behéver
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snurra 1.25 varv for att den utgaende axeln skall snurra ett varv.

Detta a&r samma sak som att d& motoraxeln snurrar 125 varv sa snurrar
utgaende axel 100 varv.

Marimum ravel range | 20000000 i o Abszolute encoder evaluation of
motor enc. possible

Feed constant k 10.0000 mm/Hey Settings of Motor Encoder

Input revolutions of load gear nl 125 Q

Output revalutions of load gear n2 100 Settings of Optional Encoder

Load inertia, with reference to mator \i)‘ 0.000000 [ kam?

10. Valj att axeln skall ha oandlig dkstracka genom att markera modulo format
enl. bilden nedan. Axeln sags da vara en modulart positionerande axel (till
skillnad fran en absolut positionerande axel som har en andlig rotation).

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelNamn

Axis [2.1] Bradxelamn v a~w- & @

Pozition data in
() absolute format

.,
11. Stéll in den oandligt positionerande axelns delningstal, dvs. vid vilken position
axeln skall borja att rakna fran noll igen.

Exempel: Axeln far rora sig oandligt langt men skall borja att rakna fran noll
da axeln gatt 1500 mm. Det betyder att om axeln skall snurra 2000 mm och
star pa positionen 0 mm néar den startar sa raknar den forst upp till 1500.0000
mm och slar éver till 0.0000 mm och raknar sedan upp till 500.0000 mm dar
den stannar.

Detta delningstal (i exemplet 1500 mm) bendmns axelns modulo vérde.

Mechanical Gear - Axis [2.1] BraAxelMamn

Axis [2.1] BrasxelNamn ra-v- & @
Position data in
© absolute farmat
ng (©)_modulo format
| — ——————
1500.0000 mm
Mode

M k (&) Shortest distance

) Positive direction
) Megative direction

Maximum travel range | 3000.0000 m 0 Absolute E"":Ud?' evaluation of
motor enc. possible

Feed constant k 10,0000 mm/Rey Settings of Mator Encoder

Input revalutions of load gear nl 125 (2]

Output revolutions of load gear n2 100 Settings of Optional Encoder

Load inettia, with referance to motar 1/ 0.000000 kgn?
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12. Valj om axeln skall rora sig narmsta végen till 6nskad position eller om

13.

14.

15.

16.

2013-05-31

rorelseriktningen &r last till antingen positiv eller negativ rorelseriktning.

Mechanical Gear - Azis [2.1] BraAzelNamn
Axis [2.1] BrafxelNamn a4 & @

Fosition data in
O absolute Format

ne & moduls formeat
1 —
1500.0000 mm
Mode
\n_T k (%) Shortest distance

) Positive direction

) Negative direction
Masimum travel range | 3000.0000 - 0 Lbzolute encoder evaluation of

motor enc. possible

Feed constant k 10,0000 mm/Fesy Settings of Motor Encoder
Input revolutions of load gear ni 125 (]
Output revolutions of load gear n2 100 Settings of Optional Encoder

Load inertia, with reference to motor i/ 0.000000 kant

Hogerklicka nagonstans pa den gra ytan i fonstret och valj Parameter Editor

i — | —

Parameter Editor

Clear error k
Exit parameterization level
Function Help

Skriv in S417 i rutan mérkt IDN och tryck Enter
IDN 5417 -8 e R 2

& [Axis [2.1] Brafxelamn [ A=l

Name  Puositioning velocity threshold in modulo mode

Status 0K

Min 0.000 mmémin
Max 41 000.000 mm/min
value [200.000 ] mn/min

Skriv in vardet 0 i Value-faltet, om det inte redan &r det, och tryck Enter
I x|
IDN 5-0-0417 - @ L)) j‘ﬁ = =

& |Bxis [2.1] Brafxelilamn &3

Name Positioning velocity threshald in modulo mode

Status 0K

Min 0000 i
Max 51000000 /i
Valuel'l][l[l[l ] fomérin

Parametern S-0-0417 ar ett troskelvarde som avgor i vilken riktning axeln
kommer att ga for att komma till sin position. Om motorns aktuella hastighet
ar lagre an troskelvardet gar axeln i den riktning som valts enl. punkt 12, ar
hastigheten hogre kommer motorn att ga till sin position med samma riktning
som den aktuella hastigheten har. Genom att skriva 0 i parametern stangs
denna funktion av och axeln gar alltid i den riktning som valts enl. punkt 12.

Stang parametereditorn genom att klicka pa krysset i det dvre hogra hérnet.
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17. Dubbelklicka pa *’Motion limit values™

Bl IndraWorks Engineering - Motion Limit Values - Axis [

File: View Project  Diagnostics  Tools  Window  Hel

Bl BBe & oA

-2 %

= 51| LampligtProjekth amn
+ By HOS02.1 [2.1] BratweMamn
B Power Supply
(S Auis [21] BradwelM amn

#--[[7) Master Communication - &xis

#--[Z) Mator, Brake, Measuring Systems

# -3 Scaling / Mechanical System

|3 Limit ¥alues

| 3 M otion Limit ' alugs
B Torque / Force Lts

e = Tirive Pl

18. Skriv in hastighets-, accelerations- och eventuell jerkbegransning enligt den
dimensionering som gjorts av mekanisk konstruktor eller Rexroths
séljingenjor.

Pagitive velocity limit value | 0.000 mm/mirn

M egative velocity mit value | 0.000 ot

Bipolar velocity limit walue | 10000.000 i
Acceleration bipolar | 0.000 mmds

Bipalar jerk imit walue | 0.000 mmds"3

Standstill window | 200.000 rarn./ it

Positiv och negativ hastighetbegransning behtver endast anges om systemet
skall ha olika hastighetsbegransningar i positiv resp. negativ rérelseriktning
annars skrivs vardet 0 in i dessa falt.

Bipolar velocity limit value begransar hastigheten i bada riktningarna.
Accelerationen galler bade for hastighetsokning och hastighetsminskning.

Jerk limit begransar hur accelerationen forandras med avseende pa tiden (har
samma forhallande till accelerationen som accelerationen har till hastigheten,
accelerationens acceleration med andra ord). Genom att ange en
jerkbegransning erhalls en S-formad hastighetsférandring. Ett stérre varde
ger mindre S-form pa hastighetsrampen och vardet 0 stanger av funktionen.

For att detektera att motorn eller axeln ar i stillestand kan man ange ett
troskelvarde for hastigheten i Standstill window.

19. Om driven befinner sig i parametermode, sétt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller genom att trycka pa OM i knappraden.

Paramneter Editor o “: ,—| @‘ - -

Clear Error - o
- "Exit parameterization level
is [2.1] Default

EN Parameterization Lexvel

e & Q
Furickion Help e”er

20. Ga vidare till kapitel 2.4.6 Installning av momentbegransning
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2.4.6 Installning av momentbegransning

1. Oppna mappen Limit Values genom att klicka pa plustecknet i projekttradet.

Dubbelklicka pa Torque/Force Limits

File: View  Project  Diagnostics  Tools  wWindow  Help
G T e T I - T T N I . > A e
™ Project Explorer = Yo Torque / Force Limits - Axis [2.1] BraAselNamn

= (7] LampligtProjsktNamn
EE [ HCS02.1 [2.1] BratusNamn Axis [2.1] BradzelNamn - arr &

P Power Supply

[E]- & 4 [21]Bratweamn
Acceleration feedionnard

15 Master Communication - Axis

|2 Motor, Brake, Measuring Systems

15 Sealing / Mechanical System

15 Limit v alues
P Motion Limit Values [
[ Bz Control—— —a=

[ Diive Control

2. Om vardena for Torque/Force limits” inte &r i procent. Ga in under
Scaling/Units Extended™ och valj ’Scaling of torque/force data In Percent”
Annars hoppa direkt till punkt 3.

Sta sorsen - beoalng £ Units Extended - Axis |1 1] HraAxelNamn b

=k (2 LampligtProjekth amn
B s [1,1] Brafixeliiamn e~ & @
B Master Communication

b P Sopoly Scaling of position

(& Auis [1.7] BraduslNamn @ Rotary @ Load reference @ Prefened soaling
253 Master Cammunization - Asis O Linear @ s O Userdsfined
[ Motar, Brake, Measuring Spstems :
[E]- & Sealing £ Mechanical System ©® Absolute [ Negation Ratation:
; b Scalng / Urits O Hodo Resoltion
Scaling / Units Extendes
b Hechanical Gear Scaling of velacity
Limit Valigs
g Diive Contral @ Rotary @) Loadreference @ Preferred scaling
() Dperation Modes / Drive Halt ) Linear O Motor shaft ref O User-defined
() Enor Reaction [] Negation Fesolution
b Prob
() Optimization / Commissianing Sealing of aceeleration
Local 1401s
= @ Rotary @) Loadrsfernce @) Prefened scaling
O Linear ©) Motar shaft ref, © Userdefined
) Ramp time Resolution

Ramp reference velocity

Sealing of torqueltorce data

@ Inpercent O e © Prefensd scaiing
O Farce ) Moker shaft ref.
O Toque [ Negation Resoltion

3. Stéll in maximalt vridmoment rdknat i procent av motorns nominella
vridmoment (vilket kan ses pa motorns typplat).

Torque { Force Limits - Axis [2.1] BraAxelNamn

fiis [2.1] BradxelMarnn - a-vr- & @

Acceleration leedformard

Az Control — —= { { —=|  Cument Lirnits
Torque/ Force limit value positive | 400.0 2 [ Torques Force peak limit |430.0 [ ]
Torque/ Farce limit value negative | -400.0 % Bipalar Torque Force limit value [400.0 B3

Motorns vridmomentbegransning skall understiga den svagaste lanken vilket
normalt ar vaxellada eller linjarmoduls axeltapp. Se mekanisk specifikation.
Procentvardet &r med avseende pa motorns nominella vridmoment/kraft som
gar att finna i motormanualen, datablad eller pa motorns typplat.

4. Om driven befinner sig i parametermode, satt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller genom att trycka pa OM i knappraden hdgst upp

Parameter Editor

Clear Errar ir R 7] €3 pmom [
k‘ xit parameterization level

iis [2.1] Default
Ekf Parameterization Lewvel

Furiction Help el Ier

.| 9
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2.4.7 Sétt referensposition pa axel med absolutgivare (nolla givaren)

1. Oppna mappen ’Motor encoder” genom att klicka pa plustecknet framfor
mappen. Dubbelklicka darefter pa ’Data reference motor encoder”

Bl IndraWorks Engineering - Data Reference Motor Encoder - Axis [2.1] BraAxeNamn

File: Wiew  Project  Disgnostics  Tools  Window  Help

A E & B @B ol o0 BB BTy A gy M [T €Y emoom o omE

=® Project Explorer

Data Reference Motor Encoder - Axis [2.1] BraAxelNamn |

= 2] LampligtProjekiNamn
[ 5] B, HCs021 211 Bradssiamn #ods [2.1] Bradxeliamn ca-a- & @
B Power Supply

[E] & wis121] Bratuehiamn
(L2 Master Communication - Auxis Absolute Encoder Manitoring window | 1.0000 mm

tdator, Brake, b ing Syst )
a D:f M[oato? Fosung s FReference distance | 0.0000 e
b Motar Temperature Moniaring Position encoder value | 14373811 T

P Motor Temperature Modsl
B Brake .
() Motor encoder in reference

4
13 Motar Encoder Suytem reference

b Motor Encoder
b Molor Encoder Extended @ Motor encoder
0 (O Optional encader

¥

£y Optional Encod; é i
|3 Optional Encoder () System in reference

B Drciine Switeb Dok

2. Mat upp och skriv in axelns aktuella position i ’Reference distance” faltet,
avsluta med Enter
Data Reference Motor Encoder - Anis [2.1] BlaneINamn|

fixis [2,1] BradxelNamn - a-*r- & @

Abzolute Encoder Monitoring window | 1.0000 mm
Reference distance || 0.0000 i
Pasition encoder value [1437.3811 mm

3. Kontrollera att servot &r i operationsmode och att det inte ar aktivt (Drive On
ej hog).

4. Tryck pa knappen ’Set Absolute Measuring”

() Matar encoder in reference
Sptem reference
() Motor encader

' () Optional encoder

() System in reference

[ Clear Position Status ]

| [ Set Absolute Measuring ] |

5. Endialogruta visar att commandot exekveras.

C€0300 Set ahsululzkﬂusilinn procedure command

Command execution successful

C0300 Set absolute position procedure command

[ l

6. Stang ’Data reference motor encoder’ fonstret med krysset i 6vre hogra

Data Reference Motor Encoder - Asis [2.1] BraAxelNamn | - m
= |
tixis [2.1] BradxelNamn - a-%- & @

Absolute Encoder Monitaring window | 1.0000 mm
Reference distance |0.0000 mm
Pasition encoder walue | 0.0000 mm

7. Den mekaniska grundkonfigurationen &r nu utford.
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3 Val av driftmode

Driftmode valjs till viss del beroende av kommunikationssatt. De vanligast
forekommande anvanda driftmoderna och vid vilka forhallanden de ar lampliga
redovisas kortfattat har.

For en fullstandig genomgang av driftmoder se manualen: IndraDrive Functional
Desciption, R911320182 som kan laddas ner i pdf-format pa Rexroths Mediaportal:
http://www.boschrexroth.com/mediadirectory

(enklast genom att soka pa artikelnummret)

3.1 Positioneringsmoder

Alla positioneringsmoder finns i tva versioner, vanlig och lagless. Lagless innebar att
hastighets och/eller accelerationsframkoppling ar aktiverad i positionsregleringen
vilket leder till ett minimerat slapfel. | dvrigt finns inget som skiljer dessa tva
varianter av samma mode fran varandra.

3.1.1 Positioning Block Mode
Positioning block mode anvénds framst da man anvander parallellinterface for
kommunikation mot driven.

Moden bygger pa att man lagger upp ett antal rorelser i block, av vilka man sedan
valjer att aktivera ett i taget via ett bitinterface och sedan starta rérelsen med en
startbit.

I denna driftsmode finns dven mojlighet att jogga axeln med jogbitarna i kontrollordet
P-0-4077 (bit 6 och 7). Vid joggning galler hastighets och accelerationsinstéallningar i
parametrarna S-0-0259, S-0-0260 samt S-0-0359.

3.1.2 Drive-internal interpolation
Drive-internal interpolation anvands normalt endast dd man anvéander
faltbusskommunikation till driven.

Modens funktion &r att servot direkt positionerar axeln till den position som anges via
faltbussen till parameter S-0-0258 och denna positionering sker med den hastighet,
acceleration och deceleration som angivits i parametrarna S-0-0259, S-0-0260
respektive S-0-0359.

3.1.3 Drive-controlled positioning
Drive-controlled positioning anvands normalt endast da man anvéander
faltbusskommunikation till driven.

Modens funktion &r att servot positionerar axeln till den position som anges via
faltbussen till parameter S-0-0282 da en klarsignal skickas i parameter P-0-4077 bit O
och denna positionering sker med den hastighet, acceleration och deceleration som
angivits i parametrarna S-0-0259, S-0-0260 respektive S-0-0359.
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I denna driftsmode finns dven mojlighet att jogga axeln med jogbitarna i kontrollordet
P-0-4077 (bit 6 och 7).

OBS! Joggning av axeln sker med samma hastigheter och accelerationer som
positioneringen gor.

3.1.4 Position control

Position control ar en driftmode som anvands da den dverordnade styrningen skickar
positionshorvarden med bestdmda tidsinterval (cykliskt). Detta sker vanligen endast
da kommunikationssnittet ar en buskommunikation med deterministisk cykeltid ex.
Sercos Il eller Sercos IlI.

Vid varje buscykelvarv far servot en position skickad till parameter S-0-0047 och
beréknar utifran buscykeltiden vilken hastighet som behdvs for att ga till den
beordrade positionen innan nasta positionsborvarde kommer.

3.2 Hastighetsmode

3.2.1 Velocity control
Velocity control ar en mode som anvénds da t.ex. servot styr en spindelmotor eller da
positionsloopen stangs i den éverordnade styrningen.

Onskad hastighet skickas via analogborvarde eller faltbus till parameter S-0-0036
alternativt sa skickas ett bitmonster till parameter P-0-1214. Detta bitmdnster véljer en
hastighet ur listparametern P-0-1206.

Se IndraDrive — Functional Description for mer information.
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4 Provkor servot fran IndrawWorks

For att provkora servot kan Easy startup mode aktiveras fran IndrawWorks. Féljande
instruktion galler bara IndraDrive med Firmware version MPx05 eller senare.

1. Expandera mappen Axis och Optimization / Commisioning. Dubbelklicka pa

Easy startup mode

File View Project Diagnostics  Tools  Window  Help

gl s @Bo o 6o Ba & T e B [ € Pvoov FR

Easy Startup Mode - Axis [2.1] BraAzelNamn
= [ LampligiProjektNamn
[2] [ HCs021 [21]) BradwelNamn foc [2.1] Braaxelamn a-v- &l @
Ao status | 40013 Rready for power on
1/0%31/%32
Automatic |40 configuration n
.
\ Sleties Start E asy Stattup Mode:
tio () Easy startup mode active
» Act, velacy value 5,035 mm/min Q
: [E; Active actual pos. val 0,0000] o @
b @® Jogging O Cmd value input O Motor potentiometer
B Automatic Setting of Axis Control,
b Frequency Response Analysis Active omd value 0.000] mm/min
123 Local /05 .
Jog velocity + 0.000] mm/min f¢]

2. Kontrollera att kraften till servot ar tillslagen och att inga felkoder syns pa
servot. Det skall sta Ab pa servots display och statusraden i Easy startup mode
fonstret skall visa A0012.

Easy Startup Mode - Axis [2.1] BraAxzelNamn

Axis [2.1] BradxelMamn -la-%r- & @
Ais status |AUUT 2 Contral and power sections ready far operation
E asy startup mode operated via ... 140 configuration 140 $31/32
O Seril interface Drive enable
@ Digtal inputs Positive rotational direction

Automatic | /0 configuration

Negative rotational direction

3. Vélj Easy startup mode operated via ... serial interface

Eagy startup mode operated via ...

() Serial interface
(%) Digital inputs
Automatic /0 configuration

4. Byt till parametermode genom att klicka pa Yes i dialogen

Axis [2.1] BraAxelNamn : Change Parameter Level? \2|

3 Mote:
y Parameter P-0-4088 is currently write-protected!

Towrite the parameter, activate parameterization level 1.
Do you want switching ta be carried out?

5. Gatillbaka till Operationsmode genom att
hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization level eller genom att
trycka pa OM i knappraden hogst upp i knappraden

Parameter Editor

Clear Error ip M 7] € Pw|om -
Rl «it: parameterization level

tig [2.1] Default
Ekf Parameterization Lewvel

Furfiction Help el |er

e & o
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Klicka pa Start Easy Startup Mode

| [ Start E asy Startup Mode ] |
o

]

Skriv in lagom (ganska laga) hastigheter for positiv och negativ jog,
hastigheten refererar till lasten (om load dependent valdes under Mechanical
gear).
® Jogging O Crnd valuz input (O Motor potentiometer
pctivecmdvalue | 0.000] mmimin

Jiog velacity + 300,000 mmdmin
Jiog velacity - -300.000| rarndmain

Observera minustecknet pa negativ joghastighet.

Tryck pa Enable
[ Stop E asy Startup Mode ]
L] |[ Enable ] |
o

Las igenom varningsmeddelandet och tryck sedan pa OK

Dangerous Movements
'\\ 7
1 X 7
WARNING ! & /4
Danger to life, severe badily harm or material damage.

Dangerous movements!

Before commissioning:

- Mount the emergency stop switch in the immediate reach of the operator.
- Verify that the emergency stop works.

With DK I confirm to have tharoughly read the safety instructions below and I set drive enable for
the selected axis.

Measures:

~
- Maunt the emergency stop switch in the immediate reach of the operator =
Verify that the emergency stop works before startup
- Make suis that the diives ars brought to a safs standsill befors accessing or entering the
danger zone and prevent them from unintentional start, far example by isolating the diive
v

ok ] [ Cancel | [ Heb

10. Kor axeln i positiv eller negativ riktning genom att trycka pa Jog + eller Jog —

® Joggng O Cmd walueinput ) Maotor potentiometsr

Active omd value 0.000] mm/min

Joa velaciy + /i ol Jog + ]
Jog velocity - mrnmin Q [ Jog - ]

11. Nér kortestet ar klart, tryck pa Drives OFF

[ Stop Easy Startup Mode ]

5]

~ Drive OFF
 ra—

eller

12. Stang av Easy startup mode genom att trycka pa Stop easy Startup Mode

| [ Stop Easy Startup Mode ]l
Q ’ Enable ]
o
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5 Om nagot blev fel

De vanligaste felen vid uppstart samt orsak och atgard redovisas har.

For andra fel se IndraDrive Troubleshooting guide, R911297319 som kan laddas ner
pa Rexroths mediaportal: http://www.boschrexroth.com/mediadirectory

(enklast genom att soka pa artikelnummret)

5.1 Axeln gar at fel hall

Om axelns positiva riktning &r motsatt mot den dnskade sa andras detta enligt nedan
1. Gaonline med IndrawWorks (se avsnitt 2.3)

2. Dubbelklicka pa Scaling / units under Scaling / Mechanical System

File Yiew Project  Diagnostics  Tools  Window
g Bl b BB o a3 3¢
= Project Explorer - 3%

= [z LampligtProjektM amn
[5] EuHCs021(21)BratueNamn
B Power Supply

& Asis [2.1] BradielNamn

[ Master Commurication - Asis
|5 Moter, Brake, Measuning Systems
[ Scaling / Mechanical System
4

P Scaling / Unit##3 stended

B Mechanical Gear
e F= Linib W ah e

3. Markera Yes under Negation of position, velocity and torque/force data

Scaling / Units - Axis [2.1] BraAselNamn

fixis [2.1] Brafcelann carv- & @
Scaling type Posiion data foimat
O rotary ) ahsolute
@ linear © modua
O Sealing not uniform TB00000 |
... of posiion data 0.0001] un
0.001] manimin
of acceleration data 0.007] minest
of torqueforce data 01 %
Negation of posiion, velasiy and toraue/force dala Data with reference to
& to
™
(O Megation not uniform 3 Datareference not urifom

4. Klicka Yes i dialogen Change parameter level

Axis [2.1] BraAxelNamn : Change Parameter Level? |z\

§) e
\) Parameter 5-0-0055 is currently write-protected!

To write the parameter, activate parameterization level 1,
Do you want switching to be carried out?

5. Kontrollera att Yes ar markerad under Negation of position, velocity and
torque/force data

Megation of pogition, velocity and torquedforce data

O no

() Negation not unifom

6. Aktivera operationsmode i servot igen genom att hogerklicka pa en gra yta
och valj Exit parameterization level eller genom att klicka pa OM.

Farameter Editor

Clear Error g ﬂf [Z] g Frd [ OM B -
k\ xit parameterization level

E*f Parameterization Level fis [2.1] Default
Fuiction Help el Ier B * @
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7. Da servot atergar i Operations Mode kommer larmet F2174 som betyder att
servot saknar referens. Satt ny referens (nollpunkt) genom att folja
instruktionen i avsnitt 2.4.7

8. Stang fonstret genom att hogerklicka pa krysset i 6vre hogra hornet

Bl IndraWorks Engineering - Scaling # Units Extended - Axis [2.1] BraAxelNamn

File Wiew Project  Diagnostics  Tools  Window  Help

Ha b BB o @ BamaE T e vy & T moonom o

[CRronec Eaphres T EX Scaling / Units - Asis (2.1] BrabwelNamn Scaling / Units Extended - Axis [2.1] BraAxelNamn | b
= [Z7 LamplgtProjekthamn %
= By HCS021 [2.1] BradnelNarmn #odis [2,1] Braxelilamn carv- &l @ E

b Fower Supaly Srmlines o msifinn )

5.2 F2174 visas pa displayen

Orsak:

F2174 &r ett felmeddelande som visas da servots matsystem inte har referenssokts
(nollpunkt for matsystemet saknas).

Atgarad:
1. Kuvittera felet genom att klicka pa Clear Error knappen i knappraden eller

ESC knappen pa servots panel
Prme— W T

IndraWorks Engineering

File  Edit View Project BrafxelMamn  Diagnostics  Tools  Window  Help

A A E BB o @ e G oom _ =
#8 Project Explorer - Y @“

2. Sétt nollpunkt genom att folja instruktionen i avsnitt 2.4.7

5.3 C0270 visas pa displayen

Orsak:
Nar servot startar upp (eller nar det gar fran parameter till operationsmode) lases data
fran matsystemets minne. Om denna lasning misslyckas visas koden C0270 pa servots

display.

Atgarad:
Detta beror oftast pa att encoder kablaget ar felaktigt anslutet, kontrollera
anslutningen.

5.4 Servomeddelanden ar ej pa engelska

Orsak:

I servot kan meddelanden visas pa fem olika sprak. Vilket av dessa sprak som skall
anvandas valjs i parametern S-0-0265

Atgard:
1. Oppna parametereditorn genom att klicka p& knappen med en stjarna pa i
knappraden

ﬂgﬂ@ PMoOM EE EE -

el
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2. Skriv in S265 i rutan markt IDN och tryck Enter

3.

ol

IDN sZ65 |

= |Axis [2.1] BraAxelMamn

=% =

& = 51

Name
Status
Min
Max
Yalue

Skriv in véardet 1 i Value-faltet och tryck Enter
o

IDN 5-D-0265 -8 03 =

& |[fxis [2.1] Bradxelamn “’: l_‘ m z

Mame Language selection
Status OF

Min 1]

Max 4

Yalue “1 I

4. Stang parametereditorn genom att klicka pa krysset i det 6vre hégra hornet.Nu

ar engelska valt som sprak i servot

5.5 Det gar inte att satta absolut nollpunkt

Orsak:
1.

2.

3.

Servot star inte i operationsmode, det skall sta bb eller Ab pa drivens display
(Displayens text visas ocksa i parameter P-0-0007).

Motorn saknar absolutgivare, kontrollera motorbeteckning i parameter
S-0-0141. Motorbeteckningen skall vara MSKXXXX-XXXX-XX-MX-XX-XXXX
Aktuell akstracka (maximum travel range, se avsnitt 2.4) ar storre an
absolutgivarens maximala langd. Kontrollera det storsta varde som kan
anges i maximum travel range (parameter S-0-0278), for att givaren
skall vara absolut, i parameter S-0-0378.

Atgard:

1.

2013-05-31

Satt servot i Operationsmode genom att antingen hégerklicka pa en gra yta
och valj Exit parameterization level eller genom att klicka pA OM i
knappraden.

Parameter Editor

o B ] v jon| B o

Clear Error
vExit parameterization level I_

iig [2.1] Default

Ekf Parameterization Level

Furiction Help - E 2 ._),I

Sténg sedan Data reference motor encoder och 6ppna det igen (om inte
knappen for att satta referens fortfarande inte visas)
Byt motor till en med absolutgivare

Skriv in ett varde 1 S-0-0278 som &r mindre &n eller lika med S-0-0378
Om denna akstracka inte racker till behover den mekaniska konstruktionen
med avseende pa véaxellada, motorstorlek och eventuellt linjarmodulens
stigningstal andras. Kontakta ansvarig forséljningsingenjor pa Rexroth.
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6. Appendix

6.1 Ga online/offline p& en IndraDrive som finns i projekttradet

1. For att ga Online pa en IndraDrive som finns i projekttradet, klicka pa ”Switch
devices online”-knappen

B IndraWorks Engineering

File  Edit Wiew Project Diagnostics Tools  Window  Help

eller pa Online under Project-menyn

IndraWorks Engineering

File  Edit  Wiew | Project | Diagnostics Tools  Window  Help

o) = User Management L PN
¥ Project Explore Remate Enginesaring 3

..... . am '__'

[R— a Swibch Devices Online P |
£ E'I::E Skart Offline Parameterizitions

Ty Scan for Devices. ..

eller genom att hogerklicka pa drive-ikonen och valj Switch Online i menyn

IndraWorks Engineering

File  Edit View Project HCS02.1  Diagnostics  Tools  Window  Help

DA B b B B0 e g

=¥ Project Explorer

= (3] LampligtProjekitamn
= g Hi T

=
- 3

ST
b |;] Tew View
= |Eh Switch Online .

D& Start OFfline Parametel?r-czation

2. Om flera enheter finns i Projektet far man valja den man vill ga online pa
(gdller ej om man valde hogerklicksalternativet i punkt 1).

Switch Devices Online |Z|
] HC [2.1] Default IIIHIII
O] HCSO11 1] -
Select &l
Deselect Al

w

Klicka pa OK
4. Nar man gar online sker en jamforelse mellan parametrarna som finns i driven
och parametrarna som &r lagrade i offlineprojektet. Skulle det skilja mellan
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dessa bada far man upp féljande fonster.

Data Adjustment Project (Offline) / Axis (Online) - Axis [2.1] BraAxelNamn

(3) Global adjustment: Copy asis data (online] to project [offing)
) Global adjustment: Copy project data [offline] to ais [orling]

) Single adiustment

DN MName Project [offling]

5-0-0031.0.0 | Bipolar velocity limit value  [_]500.0000

Device [online] Result
1000.0000 Fpm 1000.0000

5-0-0277.0.0  Position feedback 1 ype  []0b0000.0000.0000.0000 0b0000.0000.0100.0000 - 0b0000.0000.0100.0000
< I | ¥

Har kan man vélja pa att kopiera fran driven till projektet, fran projektet till
driven eller gora valet for varje enskild parameter genom att bocka for vilken
parameter som ar aktuell.

Ni ar nu online pa den IndraDrive ni valt

‘ B IndraWorks Engineering

File Edit View Project Diagnostic Tools Window Help

Bl d B R oo e, B BTy
Project Explorer —, —oux—-—— 1§ x

roj ]
S & HCS02.1 [99.1] Anwendungsan
() Aods [99.1] Anwendungsart
Bl Measuring encoder
- p| Cam switch
- [ Local 110
e

EEE="15%: MKD04 Massa

Bl IndraWorks Engineering

For att ga Offline igen, tryck pa ”Switch Devices Offline”-knappen
B indravioris Fngineerig |

Fle Edit ‘iew Project HCS02.1  Diagnostics  Tools  Window  Help

+ & Axis [21] Default
) Local 1/0s

eller pa Offline under Project menyn
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User Management v 2 Ty g

Rermate Engineeting ]

Switch Devices Offline P |
43

Start OFfline Parameterizations

Scan For Devices...

add r

13 Archive..,
d Restore. ..

Language ]
Expart...

Import...

g4 Insert Netwaork Configuration. .

8. Alla parameterédndringar som gors nar man &ar online uppdateras och lagras i
driven. Skiljer sig parametrarna mellan driven och offlineprojektet nar man
gar offline sa far man féljande fraga.

Update Offline Parameter Setting

* Update offine parameterization of drive "HCS02.1 [2.1]
1 BrafuwelN amn”
[and its slaves]?

[ Global Settings... ]

[ es ] [ Mo ]

9. For att spara dom senaste andringarna till sitt offlineprojekt valj ”’Yes™ annars
”NO”'

6.2 Ladda basparametrar

1. Ga Online pa den IndraDrive som skall parametreras (se appendix 6.1 Ga
online/offline pa en IndraDrive som finns i projekttradet)

2. Expandera projekttradet genom att trycka pa plus-tecknet framfor symbolen
for Indradriven.

3. Hogerklicka pa Axis-mappen och vélj Load Basic Parameters... under
Parameters

B IndraWorks Engineering

File  Edit  Wiew Project Defauk Disgnostics Tools  Window  Help

Hal b B Blo ola e o o B Qe

= Project Explorer

=~ [F1 LampligtProjektNamn
& b HCS02.1 [2.1] Default
P Power Supply

) Local |

SRS

New View

Auxis Status 4

‘ Parameters 3 ).z Parameter Editor

| Diagnosis v | Search Parameters
Expart... [77] Parameter Group
Import. .. Drive Commands

54 Compare... @ Load Basic Parameters... [
Rename E2 & Drive Password 3

Find Element... Sorsasbioda

)
Properties. ..

Prink in File. ..
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4. Load basic parameters” dialogen 6ppnas. Vilj: Set all parameters to default
value, without serial interfaces/Engineering Port. Tryck darefter pa Load
Basic Parameters

Load Basic Parameters... - Axis [2.1] Default §|

Load the following basic parameters:

(O Motor-specific control loop parameter values

| (&) Set stored parameters to default values I

[] Without master communication parameters

| [#] Without senial interface / Engineering Port |

() Set parameters depending on fisld bus profile to default values

Il AT |

& The parameters are set to factory-provided standard values. This overwites the cunent settings

Close

En dialogruta for att godkanna 6vergang till parametermode visas, klicka Yes.

IndraWorks

The command “load basic parameters” can only be executed on parameterization level 1.

Do you want bo switch o parameterization level 17

6. Dialogen Execute Command visas. Véanta tills texten Command execution
successful visas. Klicka darefter pa Close.

CO07_x Load defaults procedure command

I Command execution successful I

L0700 Load defaults procedure com. [load contraller param. |

[ 1] 1] lll.q L_ Cloge ]I

7. Hogerklicka med musen nagonstans innanfor Load Basic Parameters rutan och
valj "Exit Parameterization level” i menyn som visas

Load Basic Parameters... - Axis_1[1.1] -- g‘

Load the following basic parameters:

() Motar-specific control loop parameter values

(%) Set stored parameters to default values Parameter Info (-0-4050.0.0)

[] *without master communication parameters Parameter Help (P-0-4090.0.0)
[] *without MLD parametsrs Parameter Editor
‘Wwithout serial interface / Enginesring Port Clear Error

O et parameters depending on field bus profle to default values
© Set complete dive PLE [MLD) o default valus (RES) incl. delé Fonedon Fielp

8. Vadnta tills Execute Command dialogen foérsvinner av sig sjalv (det tar en liten
stund)

9. Ett litet rétt kryss kommer att visas pa Driveikonen och pa Axismappen i
Project Explorer ytan. Detta ar for att servot detekterat motorn.

= [Z] LampligtProjekit amn
= (..?E} HCS02.1 [12] Bragwel amn
b Master Communication
b Power Supply
(=g Awiz_1 [12] BradwelNamn
I Master Communication - Axis

10. Valj "Load motor-specifik control loop parameter values” och tryck pa ”’Load
Basic Parameters™. Se punkt 5 -8
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Load Basic Parameters... - Axis [2.1] Default E

Load the following basic parameters:

[ @ Moter-specitic cortrollocp parameter values |

) Set stored parametess to default values

O Set parameters depending on field bus profile to default values

| | e — }|

& The parameters are set to factoy-provided standard values. This ovenwites the cunent settings.

Cloze

11. Stdng Load Basic Parameter rutan med krysset i évre hogra hornet eller med
Close knappen.

12. Klicka pa Clear Error knappen i knapplisten, eller tryck pa ESC knappen pa
servots panel

Bl IndraWorks Engineering *

Flle Edt Wew Project Defaub Diagnostics  Tools Window  Help
or

-

]

13. Namnge axel genom att folja avsnitt 2.3 Grundinstallningar

Ba s BB oo oo B 2 A g i &

N Project Explorer

= [ LampligtProjektamn
By HCS021 [21] Defauit

b Power Supply

i [2.1] Defal
1= Local /05

14. Om driven befinner sig i parametermode, sétt den ater i operationsmode
genom att antingen hogerklicka pa en gra yta och valj Exit parameterization
level eller att trycka pa OM i knappraden

Parameter Editor
Clear Error

i B 7] @ v [on] @ om
--7 LEiE parama;rlzatlnn leseel
xis [2.1] Default |
Ekf Parameterization Lexvel ol . . o
Furickion Help el Ier

15. Efter laddning av basparametrarna ar Tyska valt som sprak i driven. For att
andra sprak se avsnitt 5.4 Servomeddelanden ar ej pa engelska
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