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Spitzenleistung im Team

Bei Greifsystemen und Spanntechnik ist SCHUNK weltweit
die Nr. 1 — vom kleinsten Parallelgreifer bis zum groRten
Spannbackenprogramm.

Um effizient zu produzieren, haben sich Unternehmen
liber 2.000.000 Mal fiir einen Prazisionswerkzeughalter
von SCHUNK entschieden. 1.000.000 Mal fiir einen
SCHUNK Greifer. 100.000 Mal fiir ein Drehfutter oder ein
Stationdres Spannsystem.

Das macht uns stolz. Und es spornt uns an zu neuen
Spitzenleistungen.

Als Kompetenzfiihrer erkennen und entwickeln wir
Standards mit Zukunftspotenzial, die den rasanten
Fortschritt in vielen Branchen prdgen.

Unsere Kunden profitieren in unserem innovativen Familien-
unternehmen vom Expertenwissen, der Erfahrung und dem
Teamgeist von iiber 2.700 Mitarbeiterinnen und Mitarbeitern.

Weiterhin beste Ergebnisse mit unseren Qualitatsprodukten
wiinscht Ihnen Ihre Familie Schunk.

Top Performance in the Team

SCHUNK is the world's No. 1 for gripping systems and
clamping technology — from the smallest parallel gripper
to the largest chuck jaw program.

In order to boost efficiency, SCHUNK customers have bought
more than 2,000,000 precision toolholders, 1,000,000
SCHUNK grippers, and 100,000 lathe chucks and stationary
workholding systems so far.

This makes us proud and motivates us to attain new top
performances.

As a competence leader, we recognize and develop standards
with a large potential for the future, which will drive the rapid
progress in many industries.

Our customers profit from the expert knowledge, the
experience, and the team spirit of more than 2,700 employees
in our innovative family-owned company.

The Schunk family wishes you improved end results with our
quality products.

/J.M $hdls £ Ruwar

Heinz-Dieter Schunk

Henrik A. Schunk

Kristina I. Schunk
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Sehr geehrter Kunde,

wir gratulieren zu lhrer Entscheidung fiir SCHUNK. Damit haben Sie sich fiir hochste
Prazision, hervorragende Qualitat und besten Service entschieden.

Sie erhohen die Prozesssicherheit in Ihrer Fertigung und erzielen beste
Bearbeitungsergebnisse — fiir die Zufriedenheit Ihrer Kunden.

SCHUNK-Produkte werden Sie begeistern.
Unsere ausfiihrlichen Montage- und Betriebshinweise unterstiitzen Sie dabei.

Sie haben Fragen? Wir sind auch nach lhrem Kauf jederzeit fiir Sie da.

Mit freundlichen GriRen

lhre SCHUNK Electronic Solutions GmbH
Am Tannwald 17

D-78112 St. Georgen ﬁ

Tel. +49-7725-9166-0 :
= li::Net =

Fax +49-7725-9166-5055 @\) LTINS
electronic-solutions@de.schunk.com
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Zu dieser Anleitung

1 Zu dieser Anleitung

Diese Anleitung ist Teil der Lineardirektachse und beschreibt die
sichere und sachgemaRe Inbetriebnahme des Linearantriebs mit
Siemens SINAMICS Umrichter.

1.1 Warnhinweise

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

A GEFAHR

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung flhrt sicher zu irreversiblen Verletzungen bis hin
zum Tod.

/\ WARNUNG

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung kann zu irreversiblen Verletzungen bis hin zum
Tod flhren.

/\ VORSICHT

Gefahren fiir Personen.
Nichtbeachtung kann zu leichten Verletzungen fiihren.

Sachschaden
Informationen zur Vermeidung von Sachschaden.

1.2 Mitgeltende Unterlagen

¢ Allgemeine Geschaftsbedingungen
e Katalogdatenblatt des gekauften Produktes
¢ Montage- und Betriebsanleitungen des Linearantriebs

¢ Hersteller-Handbuch und Referenzen zum Umrichter Sinamics S120
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Grundlegende Sicherheitshinweise
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2.1

2.2

2.2.1

2.2.2

Grundlegende Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaRe Verwendung

Das Modul dient ausschlieBlich zum linearen Bewegen von Nutz-
lasten in beliebiger Lage, welche bei der Manipulation nicht perso-
nen-, sach- und umweltgefdahrdend reagieren.

Das Produkt ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt. Die Anfor-
derungen der zutreffenden Richtlinien missen beachtet und ein-
gehalten werden.

Das Produkt darf ausschliefSlich im Rahmen seiner definierten Ein-
satzparameter verwendet werden, Link Technische Daten.

Das Produkt ist fiir die industrielle Anwendung bestimmt.

Zur bestimmungsgemafien Verwendung gehoren auch die Beach-
tung der Technischen Daten und der Montage- und Betriebshin-
weise in dieser Anleitung, sowie die Einhaltung der Wartungsinter-
valle.

Produktsicherheit

Gefahren kdnnen vom Produkt ausgehen, wenn z.B.:
e das Produkt nicht bestimmungsgemal verwendet wird.
e das Produkt unsachgemall montiert oder gewartet wird.
¢ die Sicherheits- und Montagehinweise nicht beachtet werden.

Jede Arbeitsweise unterlassen, welche die Funktion und Betriebs-
sicherheit des Produktes beeintrachtigen.

Schutzausristung tragen.

HINWEIS
Nahere Informationen befinden sich in den entsprechenden Kapiteln.

Schutzeinrichtungen

Schutzeinrichtungen gemaRk EG-Maschinenrichtlinie vorsehen.

Bauliche Verdnderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als Zu-
behor von SCHUNK angeboten werden, kénnen die Sicherheit be-
eintrachtigen und dirfen nur mit Genehmigung von SCHUNK
durchgefiihrt werden.
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.3 Personalqualifikation

e Am Produkt oder in dessen naherer Umgebung darf nur qualifi-
ziertes Personal eingesetzt werden.

¢ Das Personal muss mit dem Umgang der erforderlichen Sicher-
heitsausristung vertraut sein, deren Anwendung kennen und in
Erster Hilfe geschult sein.

¢ Arbeiten an der elektrischen Ausriistung dirfen nur Elektro-
fachkrafte oder unterwiesene Personen unter Leitung und Auf-
sicht einer Elektrofachkraft gemal} den elektrotechnischen Re-
geln durchfihren.

¢ Die landesspezifischen Unfallverhiitungsvorschriften und die
allgemeinen Sicherheitshinweise beachten.

2.4 Sicherheitsbewusstes Arbeiten

Gefahrliche Bewegungen kénnen entstehen, wenn Antriebe feh-
lerhaft angesteuert werden. Die Antriebskomponenten werden so
Uberwacht, dass eine Fehlfunktion weitestgehend ausgeschlossen
werden kann. Jedoch darf aus Griinden des Personenschutzes, der
Verletzungsgefahr und auch aus Gefahren von Sachschaden nicht
allein darauf vertraut werden. Bis zum Wirksamwerden eingebau-
ter Uberwachungen ist mit fehlerhaften Antriebsbewegungen zu
rechnen.

Ursachen fiir fehlerhafte Ansteuerungen kénnen sein:

¢ Verkabelungs- und Verdrahtungsfehler

Defekte Komponenten

Softwarefehler

Bedienungsfehler

Entfernen von Sicherheitseinrichtungen

Fehler von Messwert- und Signalgebern
e Eingabe falscher Parameter vor der Inbetriebnahme

Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und Betriebssi-
cherheit des Umrichters beeintrachtigen.

Die am Einsatzort glltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvor-
schriften beachten.
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Funktionsbeschreibung
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3.1

3.2

Funktionsbeschreibung

Achsen

Bei den Achsen handelt es sich um direkt angetriebene Antriebs-
module. Die Antriebskraft wird ohne mechanische Ubertragungs-
elemente direkt auf den Schlitten tibertragen.

Die Wicklung (Primarteil) ist in Eisen gebettet und Bestandteil des
Laufers. Die Magnete (Sekundarteil) sind im tragenden Aluprofil
eingearbeitet. Der Polschritt betragt 28,1 mm.

Die Achsen sind mit einem Linear-Messsystem ausgestattet. Ver-
flgbar sind Achsen mit Inkrementalgeber oder Absolutwertgeber.

Die Wiederholgenauigkeit der Achse liegt im Bereich 0,01 mm.

Zur Kommutierungsfindung wird das Prinzip der Sattigungskom-
mutierung eingesetzt.

Die Temperatur des Laufers wird mittels Bimetall-Drilling und
KTY84-130 (in Reihe geschaltet) (iberwacht.

SINAMICS $120

Die Antriebsregler der Geratereihe SINAMICS lesen samtliche den Mo-
tor betreffenden Informationen tiber DRIVE-CLiQ, eine proprietare, auf
Ethernet basierende Schnittstelle ein. Die Umsetzung der Motorinfor-
mationen (Mel3system, Motortemperatur) von klassischen Signalen
auf DRIVE-CLIQ geschieht in der Baugruppe SME-120 / SME-125.
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Inbetriebnahme

4 Inbetriebnahme

4.1 Erforderlich Hilfsmittel
Fir die Inbetriebnahme eines Antriebs mit SINAIMCIS Umrichter
sind folgende Hilfsmittel bzw. Voraussetzungen erforderlich:

v Komplett installierter Antrieb mit SINAMICS -Umrichter
(Anschlussschemen siehe Kapitel ,,Anlagen” (< 5, Seite 41))

v Firmware SINAMICS min. V4.6

V' PC / PG mit PROFIBUS-Schnittstelle

Vv Bedienersoftware STARTER 4.12 auf PC / PG installiert
v PROFIBUS-Verbindungskabel PC / PG - SINAMICS

V' Inbetriebnahme-DVD mit den Motorparametern und den Datei-
en flr die Parameterauswahl
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Inbetriebnahme

4.2 Vorbereitungen zur Inbetriebnahme

A GEFAHR

Lebensgefahr durch Stromschlag!
Das Berlihren von Spannung flihrenden Teilen kann zum Tod flhren.

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

e Samtliche Arbeiten an den Achsen, Antriebsreglern und Steue-
rungen dirfen grundsatzlich nur im Stillstand, bei abgeschalte-
ter Maschine durchgefiihrt werden!

¢ Die Antriebsregelgerate der Baureihe SINAMICS S120 diirfen
in Verbindung mit dieser Anleitung nur von ausgebildetem
Fachpersonal in Betrieb genommen werden.

¢ Die Software der Antriebsregler SINAMICS S120 ist mit Schutz-
einrichtungen fir lhre Sicherheit ausgestattet. Trotzdem kon-
nen von diesen Antriebsgeraten Gefahren ausgehen, wenn
diese von unzureichend eingewiesenem Personal oder fir
nicht zuldssige Aufgaben eingesetzt werden.

e Messkabel sind von Leistungskabeln getrennt zu verlegen.
Montage- und Demontagearbeiten nur in abgekihltem Zu-
stand der Achsen durchfiihren.

e Beider Installation und Inbetriebnahme sind die technischen
Daten der Module zu beachten! Diese Informationen sind in
den Bedienungsanleitungen der Achsen enthalten.

e Der vertraute Umgang mit SPS-Steuerung und Komponenten
der SINAMICS S120-Familie sind Voraussetzung fir die Inbe-
triebnahme der Achsen.

Schaden am Fiihrungsschlitten und Fiihrungstrager moglich!

e Auf keinen Fall eine automatische Regelkreiseinstellung fur
Linearmotoren aktivieren.
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Inbetriebnahme

1 Verdrahtung:
Umrichter SINAMICS und libergeordnete Steuerung gemaR
den Anschlussschemen verdrahten (¥ 5, Seite 41).

2 Verbindung zwischen PC und Steuerung herstellen.

3 Software STARTER auf PC starten.

4 PROFIBUS-Adresse einstellen:
Hinter dem unteren, petrolgriinen, abnehmbaren Deckel der
CU320 befindet sich ein PROFIBUS Schalter mit dessen Hilfe

die PROFIBUS Adresse des Antriebsgerates eingestellt werden
kann.

PROFIBUS Adresse einstellen, z.B. 5 (S1 + S3 = ON)

20 21 22 28 24 25 28

Wertigkeit 1 2 4 8 16 22 64
ON
i OFF
Beispiel E o
i| OFF

=5

Beispiel: PROFIBUS Adresse Gber PROFIBUS Schalter auf Control Unit

5 Compact Flash Card:
e Compact Flash Card mit SINAMICS S120 Firmware in die
Control Unit CU320 einstecken.

6 24V Stromversorgung:
24-V-Stromversorgung einschalten.

7 PC/PG PROFIBUS-Schnittstelle:

Verbindung Gber die PROFIBUS Schnittstelle des PC/PG’s zur
CU320 mit einem PROFIBUS Kabel herstellen.
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Inbetriebnahme
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4.3 Neues Antriebsprojekt erstellen

Das Kapitel beschreibt das Erstellen des Beispielprojektes im
STARTER in 4 Schritten:

* neues Projekt erstellen.

eine Schnittstelle festlegen.

Online Verbindung herstellen

Antriebsgerat mit seinen Komponenten konfigurieren.

4.4 Projekt erstellen

1 Schaltflache STARTER klicken, oder Menlibefehl Start > Sina-
mic > STEP 7 > STARTER im Windows Startmenii auswahlen,
um das Inbetriebnahmetool STARTER zu starten.

2 Zur Erstellung eines neuen Projekts, zunachst den Projektas-
sistent Uber das Menl Projekt > Neu mit Projektassistent auf-
rufen.

3 Online-Hilfe schliefen und dem STARTER Projektassistenten
folgen.

.o[;:p.;h & gE]-_|_-|£| o | R T P e T = T
| = o[ = e e

4 Die Abbildung zeigt, wie mit der Schaltflache Antriebsgerdte
online suchen eine Online-Verbindung hergestellt werden kann.
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Inbetriebnahme

Starter - Projektassistent PS__<|
1. 2. 2 4,
EinfLihrung Meuez Projekt PGAPC - Antrigbs- ZlUzammen-
erztellen Schnittstells gerate fazzung
einztellen einfugen

Legen Sie die OnlineYerbindung zum Antriebsgerat
fest:

Eingestellke Schnittztelle:

‘ CPE51Z2(FROFIBUS)

Andern und testen. .

< 2urick, Wieiter > Abbrechen

Profibusinterface auswéhlen
5 Im Projektierungsassistent das PROFIBUS-Interface auswahlen.
= Es ein Projektname und ein Projektpfad angelegt werden.

6 Auf die Schaltflache Weiter > klicken.
= Im PC/PG wird eine PROFIBUS - Schnittstelle eingerichtet.

7 Sollte die bendtigte Schnittstelle nicht eingestellt sein, kann
iber die Schaltfliche Andern und testen... die gewiinschte
Schnittstelle konfiguriert werden.

8 Schaltflache Weiter > klicken.
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Inbetriebnahme

Starter - Projektassistent ['5__<|
1. 2. 2 4,
EinfLihrung Meuez Projekt PGAPC - Antrigbs- ZlUzammen-
erztellen Schnittstells gerate fazzung
einztellen einfLgen
Warzcha

5120_CU310_DP
5120_CI320

Anzicht
aktualizieren

< 2urick, | Wieiter > | Abbrechen

= Der STARTER zeigt nun die online gefundenen Profibusmo-
dule und CU Einheiten der Umrichter.

Starter - Projekiassistent PS__(|
1. 2. 3 4
E infiihrung Meues Projekt PGAPC - Antrigbs- FlUzammen-
erstellen Schnittstelle gerate faszung
einztellen einfligen

E z wurden folgende Einstellungen gewahilt:

- Projektname: Projekt
Speicherort; C:5\SiemenzhStep?S Fpro|

- Schnittstelle: CPER1Z2(FROFIBUS)

- Aintriebegerate:
S120_CUI0_DP [S120 CUT0DP , Adr.d)
S120_CU320 [5120 CU320 |, Adr.5)

| Fertigztellen | &bbrechen

9 Schaltflache Weiter > klicken.

= Es wird eine Zusammenfassung der erreichbaren Teilneh-
mer, der Schnittstelle und des Projektpfades angezeigt.

10 Schaltflache Fertigstellen klicken.

= Das Fenster wird geschlossen.
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Inbetriebnahme

LD

Provekt Bearbeken  Debystenn Znscht Evbeas Faster HFe
s = e T e I
| x| 22| :
. N
Finsn
0 Erectanbriss prdL e g
" t S120 SRR

=l 51z0 cuzen

R
Laxk e Paraneter 1 das narkiart Sandd PEEI2IPROFTRL] otine Modus ____________IEEUTE
Hauptfenster des STARTER im Offline Modus .

11 Schaltflache Mit Zielsystem verbinden klicken.

= Die erreichbaren Teilnehmer werden aufgelistet.

S TARTER - L0600

e e o e E e
T T e e e
x|l |
o E Mest0 : Gaite, o b il Fokyss= veatinden Dnine gehen
§Erﬂd:r)ri=hm&:rﬂum

5120_CU510 28
5120_0U520

W

Hichi vom STARTER ureesslibzie Gerdtr:

L |

Ficieht
Criicksn Sk Fi, um e s erhalen, CPEEIZPRCFIALS) Dffine Modus 1 \_

12 Die benétigten Einzelantriebsgerate auswahlen.
13 Schaltflache OK klicken.
= Vom Offline Modus wird in den Online Modus gewechselt.
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Inbetriebnahme

[ STARTER M0G0

Frowle Daarbelen Tebyslem Auicht Exlias Faster Hfe
'L:a L= e 8 e & S oi'jlliiill = =1 B |
el s |

= minemn
T ) Errclnbishsgedt e

v L oLEin oe
W L e

Fickit
Geit | e
5120 CUTN_OF.Conledd_Unid 11C) Behizasberai
512000320 Conhel_Urit [10) Betrisnehers!
[ o = D i s A e |
Crucken Sk F1, um HiFe 2 vl CRESTAPROFIEL By Online-Modus R

= Das Hauptfenster im Online Modus beinhaltet im unteren
Bildschirmdrittel eine Diagnoseliibersicht mit den Betriebs-

zustanden.
MLDAOO
Prowlt Bawhoiten  Zwdsysom  Anscht Extras Ferote Hife
T e T = P A e e A
S ThE
-8 [
- %) Ercslarkrebsgera: snfg
i 5120_Cu310_0p
= 5120_Cus20
* ) suromavsche Kerfigrorion
1> e
B Eommunist
2 &
A Conirol_Lini

Fickht
i [l [ Esebsazand |
S130_CUS_OF Gl Link 101 B st
120 CUZ0 Cartra_Uril [10] Behieosbereit
MY (=] ke nliotun. 3F Diogroseiberschi |
Crlckan Sk F1, m HFR 2 oriaten, PSSR ROFTEL =) Online-Madus T

14 Im Projektexplorer auf der linken Seite des Bildschirmes kon-
nen die mit einem Kreuz bezeichneten CU Einheiten weiter
gedffnet werden, so dass weitere Ordner mit Details sichtbar
werden.
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Inbetriebnahme

- ‘r.th - S .'.|n|n|.|||r_.:m}!lnlll"r_:!llmrlllll
{1E3 13 e A 3 e [l 1| 'ﬁn;.nm:aﬂ'-—#-'-'

Prokterung im ookt

= i veose
| Ericlortrisbrgersh crligen
et

. Sz Csino o8 Fiir das
= $120 QU it
# | muomasche Konfiguratie e e

= ) Ve fhussgabe Kosngararts
+ 21 Anerisbe
* L Doburmerd oo
o L RIRLIOTHENEN SIS
=1 21 DEODACHTIN

4 >
Pt |

[Ga I
5120_ELAN0_OP Corbial_Unk 133] Topciogefcier beheben/autteren
S120_CLR0 Coreol_Und 10} Bemebsberet

WY [ oumguee Byen | [ umpie ibeoten fonien R Disgrassdmechs

Drichen S F1, um Mie 2u erhalton.

15 Ordner Automatische Konfiguration wdhlen.

= Es 6ffnet sich ein Fenster, indem die Antriebsgerate auto-
matisch konfiguriert werden kénnen.

= Nach einlesen der Daten in den STARTER werden die
Werkseinstellungen wiederhergestellt.

16 Schaltflache Konfigurieren klicken.
= Ein weiteres Fenster wird getffnet

CPIELEPRCEBUSH Online-Modus

Automatische Konfiguration

Anks i : W
& 8 Werkseinstellungen wiederherstellen
Dig erden

au

s YWiollen Sie wirklich die Werkzeinstellungen wiederherstellen’?
Buzadrezse und Baudrate werden nicht zurlickgesetzt,

Fi.iI Werk zeinstellungen wiederherstellen

au

Zd W werkseinstellungen inz: ROM sichemn
La 0K I

| F.onfigurieren I Ahbrechen |

17 Schaltflache OK klicken.
= Die Werkseinstellungen sind wieder hergestellt.
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Inbetriebnahme

SCHUNK e~

futomatische Inbetriebnahme

W ahrend der automatischen Inbetiebnahme wurden Komponenten gefunden, die nicht
eindeutig einem Antriebzobjekt-Top zugeordnet werden konnen.
Bitte wahlen Sie fur die Komponenten den Antriebzobjekt-Tep aus, der angelegt werden zoll.

Yorbelegung fir alle Komponenten:

Komponente Antriebsobjekt-Typ Identifikation
Anitrieh 1 Servo v|  Erkennung tber LED
Artrieh 2 Servo >| Erkennung iber LED

Anlegen Hilfe:

18 Im Fenster Automatische Inbetriebnahme den Antrieben das
Antriebsobjekt-Typ SERVO zuordnen.

19 Schaltflache Anlegen klicken.

Automatisch konfigurieren PE

ifr) Automatische Konfiguration beendet
—

Bitte denken Sie daran, zuzatzlich die Projektierung der Mataren an falgenden Antrieben
bzw. der Einzpeizung abzuzchlieber:

SERYO_0Z
SERWD_03

Gehen Sie dazu offline und durchlaufen Sie den jeweiligen Azsistenten. Fallz eine
Eingpeizung worhanden ist, konfigurieren Sie weitere Eigenschaften [z.B. Metzfilker).

Wollen Sie OFFLIME geben [hur mit diezem Antriebsgerat]?

OMLINE bieiben |

20 Schaltflache OFFLINE gehen klicken.
= Die Verbindung zu den Antriebsregelgeraten wird beendet.
= Die Automatische Konfiguration wird beendet.
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Inbetriebnahme

Offline-Yergleich

Bei folgenden Sielspztemen wurden Daten geandert:

3 5120 CU30 DR

Yor dem Trennen die geanderten

SINAMICS Daten
I R&M nach ROM kopieren

[ Anderungen ing PGAPC laden

aEk. Abbrechen Hilfe

= Nach dem Klicken auf die Schaltflache OFFLINE gehen wird
durch den Offline-Vergleich eine Meldung ausgegeben, wel-
che anzeigt, bei welchem Zielsystem Daten geandert wor-
den sind.

21 Die Daten kdnnen vom RAM ins ROM kopiert werden, oder
durch Anderungen ins PG/PC laden offline gespeichert wer-
den. Beides kann aber auch erst am Ende der Inbetriebnahme
durchgefiihrt werden.

22 Schaltflache OK klicken um das Fensters zu schliefRen.

HLDAOO

ot Beabeilen Tt Arsidd Edres Fanster Hie

et T e (< e ™ S T 1 s
]

5005

2t SERVO_N2 vaads wochgeladan

A e 5120 CLIZZ0 SEAV D) nachceladsn
baeittent: $120_CU10_DF.

|| B Pusscbo Ziieion [ Surgebe Laden i P

Criiken Sk £1, 1= HER 70 erhaken P AROR L Bl Oiilin

= Die Abbildung zeigt das Hauptfenster des STARTER, nachdem
die Einstellungen durchgefiihrt worden sind.

Modus = Bl
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Inbetriebnahme

4.5 Parametrieren

MLDBO0 - [$120_CLAA1SERVO_0F - Kendiguration]
My Prewkt Bewbeken Delystem fecich: Evtras Fenstee Hie

0| ) 8] L e o o - T Y N Y

i E |
5 fl, 5120 oo pe | | g o, s 153 B K | |
5120 QU0 einblende
3 Cbsesicht Balehisdpnrnar COS0 LS Hinsufigen.
= Kemmunkation
n é:‘m Vorbigasie, | | | Ertsten| Einstebung | Spemiste - Erntebung |
= o Ceapasturgan Haree: SERVD_ (2 Artrebobachis T M) SERVD -
j:ﬂm"" e Attt 2 Begshrgrat 121] Drshoatimgetna ok Gt
-; e ;f.m. BRIl Teguarem: T Firm Dok omesgeceskbourng . BIC0
b
* ) DOCFian einfigen
o SERVD_02 Matel_Modie_2 [Lastangsted] SERVO_00 Frende_ (Gt 1]
P Famgorenleneummer, 2 onponactannne S 7
3 Reusriogh Leshurgstodadipler BEL 080 (PADH e
5 g::‘ml Regeng Lt Trer Poamr Modle T‘wwm su:;:
g o "
Bastelhl SSLITI01SEI2BAAD
& B Mekdungnn uned Uteeveschungen
DethedH ESL NS OAAD0-S);
+ % inbetiebrabes LesurgitetDemerungriion 2550 Al " ; »‘I
;M«m Lenhurgutetliemerurgisitng TEA KW - — - 2
o W Diagrene
-t o of |- e e B
ot | @ oo |
Shde
Irdcemuten
Indsessbion
Inbamation verd tochgeladen.
Infcemsion S120]_CUT C15_00: Ankieb 5120 CUI20 CU_%_005
Irdzematon S120_CU SERVD_ 120 Cuaak SEFVD_) x
Irdzematon S0 CU0 SERVD_ G 120 LU SEFVD_0F g 3
Irdemben Fobgerade Govgbe sl ruchd onbre honsstent. S120 CU0_De:
P »
m’—ﬁEM’”“E usiggabn Lavhan ine P15 |
Drican S F1, um Hife 2u erhalten PSS LAPREEUS] omine bodue | M

1 Durch Anwahlen des Ordners Antriebe/Servo.../ und des Un-
terordner Konfiguration im linken Bildschirmpfad des jeweili-
gen SERVO Antriebs werden die einzelnen CU Einheiten konfi-
guriert.

2 Die eigentliche Parametrierung wird dann iber den Button
DDS Konfigurieren ausgewahlt.

= Das neue Fenster fihrt links an alle SINAMICS Module, wel-
che an dieser Stelle parametriert werden missen. Diese
werden anschlieRend nacheinander abgearbeitet.

HINWEIS
Die nachfolgenden Einstellungen sind Standardeinstellungen. Kun-
denspezifische Losungen kdnnen andere Parametereinstellungen

bedingen.
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Inbetriebnahme

Konfiguration - 3120 CU320 - Regelungsstruktur

N Atist: SERVO_02, DDS 0

[ Leiztungstei

[ Matar )
] Matarhalebremse Funkhionzmodule

[ Geber [ Enweiterter Sollwertkanal
)

vi
[ Erweiterte Meldungen/Ubenwachungen

Regelung
Sallwert r-#M-Fegelung _“#

4

-
£ | » Regelungszart:;
B B J [21] Drehzahklregelung [mit Geber) L]

Drehzahlizbwertaufbereitung

— O

[ weier> | gbbrechen| Hilfe

3 Regelungsstruktur wahlen.
Im Bereich Funktionsmodule Einfachpositionieren Haken setzen.

Im Dropdown Menu Regelungsart die Regelungsart [21] Dreh-
zahlregelung (mit Geber) wahlen.

6 Schalflache Weiter > klicken.
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Inbetriebnahme

SCHUNK ' ¢

Konfiguration - 3120 CU320 - [eistungsteil

W Antrieb: SERYO_02, DDS 0
Mmm F.onfigurieren Sie die Leiztungsteil-K omponente:
Muatorhaltebremse =
E Geher k.omponenten Name: tatar todule 2
[ M aleyztem
[ techanik Anzchluszspannung: ]3-’-‘«E 380 - 480y ﬂ
[ Prozessdatenaustause —
] Zuzammenfassung E nbwarmungsart; ]Interne Luftkiihlung _ll
Bauart: |AE-PuwerMuduIe Blocksize LI
Buswahl Leistungsteil
Bestell-Nr. ] Bemessu.. | Be.. = | Ausfibr.. |
BSLIA0-1SET4- 100 1.5 KW 114 ALCJAC
< s BSL3210-15E16-Odve 22k 594 ACIAC
R e BSLIAO1SET6-OUsn 22 KW 594 ALCJAC
BSL3210-15E17- e Jl T ACIAC E
BSLIAO-1SET7-Flun F kM T A ALCJAC
BSL3210-15E 21 -0dvm 4 I 10,24 ACIAC
BSLIA0-1SE2 -0 4k 1024 ALCJAC
BSL3210-15E 21 -8 THEW 184 ACIAC
BSLIA01SE2-Blen 7 HEW 184 ALCJAC
BSL3210-15E 22-Bem 11 k! 284 ACIAC
BSLIA0-1SEZ2-G 00 11 k! 204 ACALC bt
< | ?

cguiick [ weier> | gbbrechen| Hilfe |

7 Leistungsteil wahlen.

8 Im Feld Komponenten Name den Namen des Leistungsteil ein-
geben.

9 Inden Feldern Anschlussspannung, Entwdrmungsart und
Bauart die entsprechenden Werte des eingesetzten Leistungs-
teils eingeben.

= Der Software STARTER bietet eine Auswahl der verfligbaren
Leistungsteilen, welche ausgewahlt werden kénnen.

10 Verwendetes Leistungsteil aus der Liste Auswahl Leistungsteil
wabhlen.

11 Schalflache Weiter > klicken.
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Inbetriebnahme

Konfiguration - 3120, CU320 - Leistungsteil Zusatzdaten

Regelungsstruktur Antrieb: SERVO_0Z, DDS 0

Leistun zheil

e

] Matar Leistungzteil

Egsll:g[}'ualtebremse BestelM. ] Coderummen
[ Mabaypstemn BSL3210-15E22-580mx h220

[ Mechanik

[ Prozessdatenaustausc
[ £uzammenfazzung

0 2l s dsin

Augzwahl der auf das Leiztungstel aufgesetzten Komponente:

cguiick [ weier> | gbbrechen| Hilfe |

12 Leistungsteil Zusatzdaten wahlen.

13 Bei Bedarf, in den Leistungsteilzusatzdaten die bendtigte Contol-
Unit CU auswahlen.

14 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 5120_CU320 - Motor

W] R eqelungsstuktur Antrieb: SERYVO_02, DDS 0, MD5 O
W] Leiztungztel
[w|lLeiztunostel Zuzatzdat Konfiguieren Sie den Motar:

kator Mame: 1Motu:ur_9
[k atarhaltebremse
[1Geber " Motor mit DRIVE-CLIE-Schittstelle
1M abaystem [~ Motor new auslesen
[JMechanis " Standardmotor aus Liste auswahlen
[ IProzessdatenaustausc
[JZusammentassung ' Motordaten eingeben

b atartyp: [4] Synchronmator [inear, permanenteregt)
p i

£ Zurick, | Swheiter » | p‘-‘-.bbrechenl Hilte

15 Motor wahlen.
16 Im Feld Motor Name, den Motornamen eintragen.
17 Das Optionsfeld Motordaten eingeben anwahlen.

18 Im Dropdownfeld Motortyp, [4] Synchronmotor (linear perma-
nenterregt) auswahlen.

19 Schalflache Weiter > klicken.
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Inbetriebnahme

Konfiguration - 5120 _CU320 - Motordaten

[WIRegelungsstruktur Antrieb: SERVO_02, DDS 0, MD5 0

WL eistungztel
tatordaten, Synchronmator [linear]: Vorlage

WL eistungztell Zusatzdat
i ator (# [Dateneingabe nach Datenblatt

[MMotomaltshiamss ™ Datenaingabe mit anschliessender Motoridentifik.ation

[1Geber _Parame{[ Parametertext [ Wert [Einheit[
[ 1t aPspstemn p305[0]  |Motor-Bemnessungsstrom | seff
[t echanik [p311[0] Motor-Bemessungsgeschwindighet | mimin |
[ IProzessdatenaustadsc 53'15[01 -;r—\.ﬂ-dfl:-ur-Pl:;lpaarWé'rt-é & fn‘im 1
[JZusammerfassung RIE0]  [Motor-Krattkonstante [ mimert |
[p322[0]  [Mator-Maximalgeschwindioket Iminin |
|p323[0]  Motor-Maximslstrom T [t |
|p338[0] | Motor-Grenzstrom 1 [ met
p341[0] | Motor-Masse 1T ke

Die Motordaten miizeen vollstandig eingegeben werden!

v Mfollen Sie optionale D aten singeben®

Hirweiz:
Eine &bwahl der optionalen baw. der Erzatzzchaltbilddaten setzt diese
urwidermflich zurlick.

Bei Abwahl der Erzatzschalthilddaten ist eine kotondentifikation

erforderlich. Bei Eingabe der Erzatzechaltbilddaten izt eine
I atoridentifik.ation optional.

ek | Weiter > | Abbrechen] Hilie ]

20 Motordaten wahlen.

= Motordaten fiir die ndachsten Schritte aus der Inbetrieb-
nahme DVD entnehmen.
Die DVD ist im Lieferumgang der Linearachse enthalten.
In der DVD-Ordnerstruktur wahlen: Antriebsreglertyp -> Mo-
torparameter.

= Parameter PDF-Dateien mit dem Explorer 6ffnen.
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Inbetriebnahme

SCHUNK ' e

LDN-ES-0100 {incremental)
—Tame Besignation
: » Motor type salection
P.rmndE Paramstartast v Eiriheit Mator cede number selection
DI Wtor BT IunGEETom Hated moter current
PHID]  Motor Bemestngsgecchwnages T |

o

b mt

Rated motor speed
Malar pale pair wadib
Motor torgue constant

SN | Motor Popsarvete m
DHED Mctor Hramonstanie mett
DI |Wotor Mg sohiairdigket [nnin
DIZHN | Mctor Msccmalsirom st
DI |Wotor renzstrom il
I Motor-hlasze

| se00  |WSTUASH
30000 [iWmimin
| 750 |

molor speed
Maximum mator current
Motar Bmit currant
Moter moment of inetia
Rated molor torque
ator vallage o
Motor stall ¢

Motor stall torgue

= Maotor magrtizing current

Metor pole positien identhication current
Motor stall torque correction factor

21 Unter Name in der ersten Spalte sind die Parameter aufgelis-
tet, welche auch im STARTER verwendet werden.
Den Wert Value aus Spalte 3 entnehmen.

22 Im Konfigurationsfenster, In den weil3en Feldern die entspre-
chenden Parameter aus der Parameter PDF-Datei Ubertragen
(nicht die Beispielwerte aus der Abbildung oben verwenden).

23 Uberpriifen, ob die Einheiten (Unit) in der PDF-Datei und im
Konfigurationsfenster identisch sind. Bei Bedarf die Werte auf
die richtige Einheit anpassen.

24 Zusatzlich missen weitere Motordaten eingegeben werden,
welche ebenfalls in der Parameter PDF-Datei abgelegt sind.
Die Eingabemaske wird aufgerufen, wenn ein Haken bei Wol-
len Sie optionale Daten eingeben gesetzt wird.

= Parameter, die in der Parameter PDF-Datei nicht vorhanden
sind, aber beim STARTER eingegeben werden kénnen, mis-
sen mit den Vorgabewerten belassen werden.

25 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 5120 CU320 - Motor daten Optional Konfiguration - §120_CU320 - Ersatzschaltbilddaten

Antrieb SERVO_02 DDS 0, MDS 0 Anlnsb: SEFVD_02. DDS 0, MDS 0
' Motordaten, Synchronmotor (ingark !
Dastelung Ersalzschallblddaten | ¢ 2 + J
Paramet] Parametertext | wert |Einheit|
P31A0]  Motor-Bemessungskraft 48160 M Motordaten, Sunchionmotor [Eneart
p31710]  Motor-Spannungskonstante 115.7 eff sf -
! Plﬂ'neli Parametertext ‘Werl |Einheit
pI18{0]  Motor-Stilstandssirom aa0 Aeff = S e In e I I
pIO0] Motor-St Tt eBED N p3SO0)  Motor-Standerevidersiand kak I()h'i
flstardsh 1 AT el
paZ0(0]  Motor-e gsstr 0001 aetl D356(0] |Motor-Standerstrevindubtivitat 30000 mH
p325(0]  Motor Pollageidertifikation Strom 1. Phase 0000 Astr
pa25(0]  Motor-Kippkraftkerredurtakior 1100 %
p323(0]  Molor-Pollageicerlifieation Strom [7.00 Aeff
p3d5(0] Ensatzg indighed Felds: g (3000  mmin
p352A0]  Lekungewiderstand (000000 Chm
| p3530]  Motor-Vorschakinduktivital 0000 mH
I > p391[0]  Stromreglzradapton Ensatzpunit KP 15.00 Acft ¢ 5
; © [p392A0]  Stremrecleradlaption Ensstzpunid kP a_.gap Aett =
P390 aption P-Verstarkung Asacti 4000 %
T
Die optionalen M 1 miissen richt vollstEndip er ben werdend g - B )
DigE haltbildd. midssen vollstandig shen werden
Hirwreaz Nicht bekanrte Daten und auf duen Defauliwert 2u sstzen)
‘wllen Sie alle oplionzlen Daten awiickselzen, so wahlen Sie deren
Engabe aul der Seile der Molodaten b,
< Zuriick I Weiler > ] Abbrechen ! Hike I < Zutiick I Weiker > I Abbrechen | Hife

26 Motordaten optional und Ersatzschaltbilddaten wahlen.

27 Die weiteren Parameter sind gemal} dem Parameterfile einzu-
tragen. Parameter, die im Parameterfile nicht vorhanden sind,
aber beim STARTER eingegeben werden kdnnen, missen mit
den Vorgabewerten belassen werden.

28 Schalflache Weiter > klicken.
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SCHUNK ' ¢

Konfiguration - 3120 CU320 - Berechnung der, Motor-/Reglerdaten

Regelungsstruk bur Antriet: SERWO_02, DDS 0, MDS 0
Leiztungsteil

Leiztungstell 2uzatzdal

kdatar

tatordaten

tatordaten Optional

E[gatzgchal[hilddaten Berechriung der Motor-/Reglerdaten
[k}

[ Matarhaltebremse " Eeine Berechnung

[ Geber

1M abaystem f+ ¥allstandige Berechnung ohne Ersatzschaltbilddatert
[ techanik

] Antriebefunktionen
[ Prozessdatenaustausc

] Zuzammenfazsung
Hirwweis:
Die Grundeinstellung von Strom- und Drehzahlregelung und
Begrenzungen werden auz den eingegebenen Typenzchild- und

< #|  ESB-Daten berschnet. [Die Typenschilddaten miissen vollstandig sein.)

<guiick [ wieier> | gbhrechen| Hilfe |

29 Berechnung der Motor/Reglerdaten wahlen.

30 Optionsfeld vollstéindige Berechnung ohne Ersatzschaltbildda-
ten wahlen.

= Eine Berechnung von Grundeinstellungen auf Basis der bis-
her eingegebenen Daten wird ausgefiihrt.

31 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 3120 CU320 - Motorhaltebremse

antriet: SERYO_02, DDS 0

Regelungsstruk bur
Leiztungsteil
Leiztungstell 2uzatzdal
kdatar

tatordaten
tatordaten Optional
Erzatzzchaltbilddaten I e

Berechnung der Maotor
R

O] Geber Twp des Bremsmoduls:

[k alzystem : - - .

] Mechanik | e ! - ' o J
] Antriebefunktionen

[ Prozessdatenaustausc

] Zuzammenfazsung

Haltebremse K.anfiguration:

[0] K.eine Motorhaltebremze vorhanden

|

%

< Zuriick | Wwisiter » | Abbrechen | Hilfe

32 Motorhaltebremse wahlen.

33 Im Dropdownfeld Haltebremse Konfiguration die Option Mo-
torhaltebremse entsprechend der tatsachlichen Verwendung
einer Bremse und deren Einbindung in den Regler wahlen.

ACHTUNG

Beschadigung der Achse
Wenn die Achse mit geschlossener Haltebremse betrieben wird
kann die Achse beschadigt werden.

e Die Achse niemals mit geschlossener Haltebremse betreiben.

e Durch entsprechende Ansteuerung und Verdrahtung gewahr-
leisten das Die Achse nicht mit geschossener Haltebremse be-
trieben wird.
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Konfiguration - $120_CU320 - Geber

IR egelungsstruktur Antrieb: SERVO_02, DDS 0, MD5 0
WL eiztunigztel -

WL eistungztell Zusatzdat
[w]td ator

Welche Geber mochten Sie venvenden?

[t atardater [¥ Geberd [~ Geber 3
Wt atordaten Optional
[WIE rzatzschaltbilddater Geber 1
[WE erechnung der Mator-
[w]td otorhaltebremze Geberauswertung: ]SM_F" _LJ
Geber Mame: 1Enc0der_8
= Geber mitDimeCiR-Schnttztelle
[CIFProzessdatenaustausc o . o
[(JZusammenfazsung LR H e R

£ L atidardgeber atf tber Motar MLFE

|
W

* Daten eingeben Geberdaten

Gebertyp | Coderummer | 4
F.zin Geber
DRIVE-CLIQ-Geber 4520, Singleturn 202 =
R DRME-CLIG-Geber AM20, Multiturn 204
':ﬁ“ e DRIVE-CLIG-Geber 2524, Singleturn 242
- gE—— DRIVE-CLiT-Geber AM24. Muliturn 244
Rezolver 1-Speed 1001
Rezolver 2-Speed 1002
FRezolver 3-5peed 1003
Rezolver 4-Speed 1004 o

<Zuiick [ waier> | Abbrechen] Hilfe ]

35 Geber wahlen.

36 Die Daten des Geber 1 missen gemal’ der nachfolgenden
Abbildung eingegeben werden und beziehen sich auf die
Wegmesssysteme LE100 (inkrementell) / MSA111C (SSI) /
MSA111C-DQ (DRIVECLiQ). Die Geberdaten werden tber das
Optionfeld Daten eingeben und den Button Geberdaten er-
fasst.
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Inbetriebnahme

A C

Geberdaten ion - $120_CU320_2 DP - Geber
oo |t | Aniiieb: SERVD_02. DDS 0.MDS 0
Gishartyr: Indrmmantsbipuran
Gitaiteibang 1030000 nm ‘walche Geber mochten Sie venwenden?
o e
e - - M Gebs I Gebei 2 [T Gebe: 3
e — ¥ il mkﬁww [ 2o Gebei 1 |
Gebemiesiang <
SME2 —
Geberauswerturis: |DﬂNE-LLﬁ-Enc€ﬂ:l 3 j
Synchaonisaon [ |
Gakn st Fnamielmnnrnt ] sl Gaber Mame: |En€ul§n 4
 kere & pene  Hulmsisen ' e 2 1% Geber mit DRIVE-CLIO-Schrittstele
G
r E‘,:_;w;.._m_“d Palsgeidentlication:vadahoen [T Geber new auslasen
[Sotigugizamea 1, rarcniche. 7| o ber Bestelbtly, |
< 1 +
i =k erdater I
Gebizitvo Codernarme |
I T e

s | S e
BRI = Detals
#gemein | Detads |

Geberyp S50 Protokol

Code: & G  Bina [ ]
e o i [ . [TITT] <Zuiick [ weies> Abbeechen | Hite |
e Lpbub\xlsli'w-nﬁl. [z
st o adpnngpo bt [ 00 rm Biks ot Postort | 0

o n vl

bk B51Prockoll & s = | Btz nach Posilin:. | 2
Geberauzmertung

Baucrse 100 kHz
SME1ES [ —

Expere iy
BitPoslioer Logkairsand S

¥ WangBl [ >3 & highakle  © low skiv

[V Fahiss-Bit ) & highskty 7 low kv

I Peitpdi g & =

Hondllggzst e
[ Dopoekiosiiagng
 —
Irksementalcputen
Giltertehing [ 1000000 om

oK | Aiechen Hie |

A - LE100 (inkrementell), B - MSA111C (SSI), C - MSA111C-DQ (DRIVECLiQ)

37 Geberdaten eingeben:
Alternativ sind drei Varianten der Geberdateneinstellung in
Abhangigkeit der Hardwareausfiihrung moglich.
Es gibt Inkrementelle Systeme und Absolute Wegmesssysteme.

38 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 3120 CU320 - MaBsystem

Regelungsstukur Antrieb: SERVO_0Z, DDS 0

Leiztungsteil

Leiztungsteil £uzatzdal

kdator

tatardaten Gebergpztem fir die Lageregelung
totordaten Qptional
Erzatzzchaltbilddaten
Berechnung der Matar
taotorhaltebremze

Gel:ner
|
1 Mechanik

[ &ntriebsfunktionen
[ Prozeszdatenaustausc
[ Z2uzammenfazsung

Die Auswahl des Gebersystemns flir die Lageregelung und
Lageauflosung [Getrebe et ] it
antriebzdatenzatzabhangig [DDS].

cguiick [ weier> | gbbrechen| Hilfe |

39 Malsystem wahlen.

40 Zur Definition des Gebersystems fiir die Lageregelung ist der
Geber einzustellen, welcher zuvor als Geber1 definiert worden
ist. In der Regel bleibt die Voreinstellung erhalten.

41 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 3120_CU320 - Mechanik

WIF egelungsstruktur Antrieb: SERVO_02, DDS 0
WL eistungzteil

¥l zistungstel Zusatzdal  par | ageregelung ist folgendsr Geber zugeordnet: Encoder 8
[w] b akor
W]t atordaten

[t ctardaten Optional J)
WIE rzatzschaltbilddaten LU pro 10mm [Geberaufliosung]

[W]Eerechiung der Matar- 20480 LU
Wt atorhaltebremse

[w] Gieber Gitterteilun
d
(W] alizystem E
1000000 1 -
DPrDZESSdalenauStauSL ) N [ERIRRRIRRRRINRINN] calbrrrerrrnnrnnnnng
Feinauflozsung

[ J£uzammentazsung

2043

LU pra 10w

< | * [Lageszall-fizbwertauflosung)

M odulokomektur akbvieren

[0

Lageistwert/-sollwert fingt wiederbei 0 LU annach 360000 LU

Lageverfolgung Lastgetriebe

ot :
o
Yirtuele Multiturnavfldzuna: J
Toleranzfenster: oo

i | iolers | Abbrechenl Hilfe \

42 Mechanik wahlen.

43 Zur Normierung der Achse, muss die Geberauflésung einge-
stellt werden.
Beim Einsatz unserer Wegmesssysteme, kann der in der Abbil-
dung eingetragene Wert fir die Linearunits (LU) pro 10mm
eingeben werden.
Andere Wegmesssysteme konnen eine andere Normierung
bedingen.

44 Lage-istert /-sollwert eingeben, bei dem dieser wieder den
Wert O hat.
In der Regel sollte dieser Wert so hoch sein, dass er nicht er-
reicht wird.

45 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - §120_CU320 - Prozessdatenaustausch (Antrieb)

[w] R egelungzstruk tur Antrieb; SERVO_02, DDS 0

[w]Leistungzteil

WL istungsteil Zusatzdat " - )

Mator “wahlen Sie den PROFIdive-Telegrammipp aus:
[w]tdatordaten

[t atordaten Optional
[WE rzatzschalthilddaten
[W]E erechnung der Mator-
[t atorhaltebremse

339] Freie Tel

[w] G eber Lange [Wworte]
[t alspstem Eingangsdatendlstwerte: 1]
[w]tdechanik

[CJZusammentassung AuzgangsdatensSollwerte: i

s % Hirweize:

1. Die PROFIdrive-Frozezzdaten werden entzprechend dem
gewahlten Telegrammiyp auf BiCo-Parameter werschaltet. Diese
BiCo-Parameter konnen nicht nachtraglich verandert werden,

2. Dieze Daten betreffen das Interface 1 gemal den Einstellungen
an der Regelungzbauguppe.

Ea | Weiter > | Abbrechen] Hilfe J

46 Prozessdatenaustausch wahlen.

47 In Abhangigkeit der Anlagenkommunikation den Telegramm-
typ des PROFIdrive Telegramms auswahlen.

48 Eingangsdaten/Istwerte eingeben.
49 Ausgangsdaten/Sollwerte eingeben.
50 Schalflache Weiter > klicken.
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Konfiguration - 3120 CU320 - Zusammenfassung

R egelungzstukbur Folgende D aten des Antriebs sind eingegeben:
Leiztungsteil
Leistungsteil Zusatzdal |Regelungsstuktur: -~
Moatar Regelungszart: [21] Diehzahlregelung [mit Geber) 3
totardaten Funktionsmodule: Einfachpozitionierer
Moatardaten Optional Leistungsteil:
Erzatzechaltbilddaten K.omponenten Mame: Mator_Module_2
Berechnung der Motor F.omponenten Typ: AC-Power Module
tatarhaltebrermze Bestell-Mr.: BSL3210-15E22-Bdun
Geber Bemessungsleiztung: 11 kW
b alhayztam Bemeszsungsstrom: 25 4
techanik, Leiztungstell Zuszatzdaten:
[ Antriebsfurktionen E.ein Filber/Drossel
Frozezsdatenaustausc Adapterbaugruppe: CUAZT
M otor:
bdotor Mame: Maotor 9
kator Typ: [2] Synchronmator [ inear, permanenterreagt]
M otordaten:
p305[0]: Motar-Bemessungzstrom 980 Astf
pA11[0]: Motor-Bemeszsungzgeschwindighkeit 1500 mimin
< | > p314[0} Motor-Polpaanseite 28.10 mm

p316[0]: Motar-kraftkonstante 4710 M Abeff
p322[0]: Motar-t aimalgeschwindigkeit 300.0 mdmin
p323[0]: Motor-tammalztrom 38,20 Aeff
p338[0]: Motor-Grenzstrom 38,20 Aeff
p347[0]: Motar-kazse 11300000 kgmé

Matordaten Ophional:
p312[0]: Motor-Bemessungskraft 46160 M
pa1 [0} Matar-Spannungzkanstante 15.7Yeff 2/m
p318[0]: Motar-Stillstandzstrom 9.80 Aeff
pA19[0]: Motor-Stillstandzkratt 46160 M

p320[0]
kM otor-B emezsungsmagnehzierungsstrom/-kurzzchlusztrom 0.007 b
< | L4
Text in Zwizchenablage kopieren |
e I mepe | Hilfe |

51 Zusammenfassung wahlen.

= Es wird eine Zusammenfassung der Eingabedaten angezeigt,
welche Uber eine Exportfunktion gespeichert werden kann.

Zusatzlich missen noch in der Expertenliste weitere Parameter zur
Temperaturiberwachung eingestellt werden (nicht bei DRIVE-
CLiQ):
1 Auf dem Projektexplorer unter ANTRIEB, SERVO.. wahlen und
mit der rechten Maustaste das Untermeni zu 6ffnen.

2 Im Untermeni EXPERTE und EXPERTENLISTE wahlen.

3 Zur Temperaturiiberwachung des Motors beim Verwenden ei-
ner SME-Box die Parameter p600, p601, p604, p605, p606 so-
wie p4601 wie einstellen:
p604=85°C
p605=90°C
p606=>5s
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Parameter D ! 1Parmulertell Online-Wert Antrieb_1 Einheit  Anderbar in Zugriffs M
pEOOIO] M Motortamperatursensor fir Ubsrwashung Temperstursensor uber Geber 1 (1) w Betrieb 2
pB01(0] M Motortemperatursensor Sensortyp Auswertung Uber mehrere Temperatur = | Betrieb 2
Ct Motortemperatur Signalcuelie 0% | Betriebsberet 2
PE04[0) M MotorGbertemperatur Warnschwele 85 *C Betrieb 2 1] 200
RE0S(0) M Motorlbertemperatur Storschwele a0 *C Betriek vl o 200
1BOE|0] M Mot peratur Zet 5 s Betrieb 2 [i} 500
pﬂl?[m M Temperstursensor fehler Zetstule 0100 5 Betriet 2 (1] 600
1#616(0] M Motortibertemperatur Warnschwelle 1~ 1950 c Betrieb 2 0 200
p520[0] M Thermische Adaption Stander- und Léutfer Widerstinde an gemessens Sténderwi | Betrieb 2
pE2S[0] M Motor Lmgebungstemperatur 20 o Betrieb 3 -40 80
pedoo) D Stromgrenze 6490 Astt Betriek 2 1] 10000
pB4a2{0] D Geberloser Betrieb Stromreduidion 100.00 % Bletrieb 1 100
pEA3{0) M Uberspannungeschidz bei Synchronmoto Keine Mafinatime (0) -l Betrisbsbharet 3
Parameter D + I + IPlnmaterumt ‘Online-Wert Antrieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffs Mi
13986 | Parameter Anzahl 1371 3
3996 | Pmmwm Sperre Status 0 | | 1
pasoo[o] E | ‘Molortemperatursensor 1 Sensortyp Kein Sensor verflgbar (0) | Betrieb 2
mﬁo!{l]] E |  Molortemperatursensor 2 Sensortyp KTYE4 (20) :j Betrieb 2
pas02(0] E | Motortemperstursensor 3 Sensortyp [Kein Sensor verfugbar (0) :j: Betrieb 2
pﬂﬁﬂﬂ(]] ;E Motortemperatursensor 4 Sensortyp Kein Sensor verfagbar (0) :] Betrieb 2
ra620(0] .|  Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 "¢ 3
r«sz_:m ] | mewmrmSﬁE SMETenmmu 22 "c 3
r4620(2) | Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 "C £
r4620(3) | | Molor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 | R | i3
ré8s0{0] [F2 PZD empfangen Wort, PZD 1 o —— e — 3
F2 PZD senden Wort, PZD 1 0% | Betrieb 3
86530 | + |F2 Dlamose PID s:enden PZD 1 \0H 3
ﬁ SINAMICS_5120_CU320 Antieb_1 | fm Control_Unit SINAMICS_S120_CU320

4 Zur Temperaturiiberwachung des Motors (direkt DRIVE CLiQ)
die Parameter p604, p605, p606 wie folgt einstellen:

p604=85°C
p605=90°C
p606=>5s
& Parame... | Dat Ginheit | Anderbar in Mnimum | Maxmum
e =lla=law ke =]ae ] ane =lae =law =}
™ umm-wmwuu for Uberwachung [1] Temperatursensor Gber Geper 1 Betrer z
! L] 8 loeee 12
[ Betriebaberel | 2
B0 < Betret 2 Q 200
[t 00 % | Belrat 1z i F2)
Miod_tomp_mod 2TV Zetstule 5000 s Beirak 2 [ E0D
TESperauREnACTENEr ZEANTLTE o100 [} Aetret Fl ] 00
| Bt Molariemoeratr Sgnakiusie 2 Usioriengeratarianal | ¢ | Delrebabert |2 1
a + Sgnakeele 3, 1 [] 2
W | Hatar Rsakten [15] Metkdun gen, ke Reduzirung von |man_ Temperabe soo. |
[7] Frmotormosed Zefon l!ﬂl"!‘fe"“ldi L] L] Betret 3 0
W | Hot_temp_mod Aldvierung = | Betret 2 1
M| Thermiache Widerstandsadspiin Aedutions akios » % | Betrmb 3 [] 100
E] M| et_semp_mod 1 (L) Srerachwele 1800 ‘T | Betreb 3 [} 20
o8 W Betoriberemcerabu Warnschwele 1 1950 iz Belreb |z ] ™
% B[ M| Tharmiache Atagfion Stinder- und LBuferwitarsiand i) 0 gemessena Siindervrk s  Belih 2
o M Mesor Temperstur Oftset FT100 oo L3 Betret
e TSI i = S R
[Ba0mg 0 | Swomprenze 750 At Detrsb
r% 0| Geverinasr Batreb Stomreduiton 100.00 % Betrat: 1 [] ]
M| (lberspannungsachuts bel Synermnmateren |7] Keine dafisanme Betrepabered | 3
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4.6 Absolutposition setzen (MSA111C & DQ Messsystem)

Das absolute System muss zu Beginn einmalig referenziert werden
Eﬂ- RTER - WERITIE T T8

B Projest Tislcystem H'r

o e || ] |2] < 1| ¥ o T E S Y R TS S o I 1A (T3 65 4 O |

FiefesmnperenVankgasion | Rt Disgrase |

S MEA 5
* ighsis Aniage Sigrae
® ) Einaslanirebogenn einfigen Digals Eiguai age: kb
[
; EE -0 e e e P
Felemruprk setzen E@_ "2l B
Py " o = Gt mintyhetitog oy den
] Einspeinngen Tlmesnsints Armah yTr —0H- ]
533 SvAusgate Kompanantan b ee— St
; Hatmomcpurs o Fofmercmcken
T .-1. & p= [ . Achus tat vomats
E‘ ;v.;a n‘? T Heloresprrb ool U sharch om Mrws [—]]
. 0CC-pian einfugen = ek o ks
S Kawfigurstion T =
> Expertantisne L o Firfrreropankt geetst
2 Drive Navigeior lo— B
3 Steaedogic [ STe————
2 ¥ Technologe O I
 rudoissemiiad i« Geschwrdgh stichmehoen 3
R e e et
L el Mahet o
3 Brferencieren 1 e
3 Vadaharitzs (S B L Toeimenararieney 50|
¥ Solwendnektvonst #chue beschisunigt
@ B Lageregebung lo —H =
B SovimngMeoting PO Tipen p—
B-2¥, Eurdtines B —OH- ~ B
& B Meldungen und Ubermachs| | e
4 B Inbetriscnatme |© vesstmine IO TR S
¥ Kemmundation lo 7 —EH ]
= Disgnaie 0 STOPHachen Pl sbiv
(] Detummennstion 1 = (=]
31 ) BBLIOTHEKEN SMAMICS
#- ) REORACHTEN
' ’ N | e T s
Pk | f s

1 Schaltflache in der Mitte des Fensters klicken.

Slstule) o el loj ) i wlelefS clejeln | %) 5| mmE | 5 sish ol Bl | bsl-Limelel
ebsercmer X crigaston | Fofos sismmen Ciagrae

B wmane i .
% Dt Srle e e q

000t

R Im—
0 B Lagenguiung
5 B Hromngegeng
4 B Funitionm
4 D Meidingen und Ubamwachs
R tr——
3 Vammuniaion
i —
23 Dckoamanistion
11 ) BIUIOTHNN SNANCE

o 1 BCAACHIN
[ | ] N

3 .|| = N

_':“_'_'_!_l-__—_" & $iR‘A‘lj.’| o B

2 Schaltflache Absolutwertjustage durchfiihren klicken.
= Im Feld Referenzpunkt-Koordinate wird 0 angezeigt.

3 Schaltflache Schliefsen klicken.

= Nach Abschluss des Vorganges, ist das System justiert.
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4.7 Steuern der Achse im Tippbetrieb

1 Projekt auf dem Computer abspeichern.
2 STARTER o6ffnen

3 Schaltflache Mit Zielsystem verbinden klicken, um in den Onli-
nemoduls zu wechseln.

B STARTER - MLD100 1S
T v el - L= ol = = . L TP Rl
| D3| &l(%] S )@ o] || FI=] = ) R | 0@ | (R i) %) 5[] dal®s |27 | 25] |
| P .
| X% I E EI Online- £ Ofline- Verghich B
Die Konfigurstion won SINGMICS_5120_CU320 [ DWCUI20S | onfine unberschaidat sich vom affiine
=89 Mmoo iehiton Yol FolparaeLiclsiachiece wickcie eanci
) Eirzelantricbsgerdt sirfiy
£ feflly SINAMICS_5120_0u15i - -
* | nuromatische Konfigu | Offline | Unterschiede |
¥ Ubsrsicht Topologie: ool Topcloge Projekt
> Konfiguration U5 004 Cortrol_Unk Hame
3 3 dokge b A (T0SeS) Enhaken Sisshisisens
+ 4B Control_Urit
- Erspeungen
@ _J EnjAusgabe-Komper
[l ) Artrietu
Frejeid
x ‘wierden diese Unterschieds nicht abpeglichen. so kann die Oniinz Darstelung unvollstindg sein.
| | Stule Weidurg
Irfamazton “erbindun Abgleich dunch
Irfomsation st Libet Pry == Ladan ing Zislgerst Ubeizcheeihan der Daten im Ziskges:
Irfomation Start der 0
|r|‘uu-=lfutl Sharl der K] Lader ing PG == Ubeischeeiben der Daten im Projekt
Irfoimatin Encle: dea
Irfoimatin SINAMICS) A : oy . as
\rifamatin SIMAMICS Es wird empiohlan, dis Funklion 'Laden in Zielgei3l' durchoufiihnen.
Irfaimmation SINAMICS)
b o
ittt SIS siamcs s120 cusen
Irfamahon Ende det [ Hife
(] L [i]
| .qug ﬁ Bueqabe Fialsyston IX #HL Exmport Bhtuimi:iiel ﬁ Diagnessiberscht
Drichen Sie FL, um HiFe 2u erhalten, CPSS12{PROFIBUS) Online-Modus HH |

4 Im Fenster Online/Offline - Vergleich die Schaltflache
<== Laden ins Zielgerdit klicken.

Die Meldung Ladevorgang starten mit Ja bestatigen.
Nach erfolgtem Download, Schaltflache Schliefien klicken.

7 Im Projektnavigator unter Antrieb_1 > Inbetriebnahme auf die
Funktion Steuertafel Doppelklicken.
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e aE
Aol Stessrtafel  Bewteden Delyten ansctt  Extrac Fencter  Hife

T e M e O = e e A e e I - I |
B

= B resmzom Bl

Puiekd
| [smsaice_s10_cusn - servo_ < I e |
&ﬂm""' l av I % == .J.. . 7
] el il [T — TS 0% o [fwe WX

o pos:[ T - 0T e

O Freigaben vorhanden [31] Einachalibersit - "EIN/ALIST” = "0/1" setzen (pU04D]

Disgriose. Sel st isgngifrequin geglatet =
i Direait [~ G0 [ 41t 00 He
ALISZ Freigabe
© £S5 Fregate |[re——r—r]
Betieh haigeben 00 Ve
! w;\
it
P o Hatoustom: 000 Aet

Wolomssiong 00 %

W e #p Stoentel [ e Ztigsten | T Disgrosmibesich |
Dripckan Sie F1, um Hife: 2u arhalen. Online-Modus

Rl E T I E™ oo i o T Qs N =0
= Im STARTER erscheint die Steuertafel. Mit der Steuertafel
kann der Antrieb direkt (iber den PC/PG gesteuert werden.
Wenn kein Fehler vorliegt, sind die LED’s bis auf ,,AUS 1
Freigabe“ grin.

8 Schaltflache Steuerungshoheit holen klicken.

= Die Steuertafel wird mit der Schnittstelle zum Antrieb ver-
bunden.

9 Schaltflache Akzeptieren klicken.

10 Haken bei Freigeben setzen.

11 Geschwindigkeit 0 m/min eingeben.

12 mit GRUNEM BUTTON ,,1” bestatigen.
= Achse geht in Regelung

13 Sehr geringe Geschwindigkeit eingeben
(z.B. 1 m/min oder -1 m/min)

14 Rot-Griinen Tippbutton klicken.
= Die Achse verfahrt langsam.

15 Im Falle von Fehlern unten links den Reiter Alarm wahlen
= Das Alarmfester wird gedffnet.

16 Mit den Schaltflachen Quittieren oder Alle Quittieren Fehler
ricksetzen.

17 Reiter Steuertafel wahlen um wieder zur Steuertafel zuriick zu
gelangen.
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5 Anlagen

5.1 Anschlussschema SINAMICS LE100

L1 i i )

1 L2 DRIVE CLIQ ; Trennstelle i Energiekette |
FT = éfgﬁé’,éoﬂ Nr I Sensormodul : Messsystem LE100!
\\ 6FX5002-2DC10-1BAO | !Lange max.3m !

X500 X100

[

T

- SME-120
|]|] Il] X100 !
X200 ® X300
Steuer- : —
einheit : M Temperatursensor- I o
: @ bricke Linge 0,5m Motorkabel mit !
i Thermokontakt
i Ldnge max. 3m
SINAMICS 120 S Motoranschlussé f 17
B P dul 340 Lange 10 m i Motorstecker
[Netzdrossel] [ 2= Orvormocd SIEMENS Art.-Nr. IiA SIEMENS Art . |
— 6FX5002-5CS01-1BA0 -
| Netzfilter | @ i
' : I
: ANV B bl |
— — — . ; [ | | l.

Endschalter Referenzschalter Wegmess-  Endschalter
mechanisch induktiv system mechanisch

5.2 Anschlussschema SINAMICS MSA111C

L1 i i )
1 L2 DRIVE CLIQ ; Trennstelle i Energiekette |
R - éfgﬁé’,éoﬂ Nr I Sensormodul : Messsystem MSA111C
\\ 6FX5002-2DC10-1BAO | !Lange max.3m !

X500 X100

[

T

- SME-125
|]|] Il] X100 !

i X200 X300
a @

Steuer- : pe—

einheit : M Temperatursensor- I o
; [ bricke Lange 0,5m Motorkabel mit
i Thermokontakt
' Lange max. 3m

SINAMICS 120 S

Motoranschluss:

. Linge 10 m i Motorstecker
[Netzdrossel] z.B. Powermodul 340 giemens art.nr. @ SIEMENS Art.-Ar.
6FX5002-5CS01-16A0 6FX2003-0LAO0

[ Netzfilter | @

Endschalter Referenzschalter Wegmess-  Endschalter
mechanisch induktiv system mechanisch
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5.3 Anschlussschema SINAMICS MSA111C-DQ (Drive CLiQ)

L1

L2

[Netzdrossel|

3
DRIVE CLiQ
Ldnge z.B. 10 m

— :
X100 :
Steuer- :
einheit ; Temperatur-
! sensor

SINAMICS 120 S
z.B. Powermodul 340

Motoranschlussf(a bel
Ldnge z.B. 10 m i

[ Netzfilter | @

mechanisch induktiv

| | |
Endschalter Referenzschalter Wegmess-  Endschalter

system mechanisch
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Inbetriebnahmeanleitung
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Imprint

Imprint

Copyright:

This manual remains the copyrighted property of SCHUNK GmbH & Co. KG. It is solely
supplied to our customers and operators of our products and forms part of the product.
This documentation may not be duplicated or made accessible to third parties, in particu-
lar competitive companies,

without our prior permission.

Technical changes:
We reserve the right to make alterations for the purpose of technical improvement.

Document number: GAS380828
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© SCHUNK GmbH & Co. KG
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Dear customer,

congratulations on choosing a SCHUNK product. By choosing SCHUNK, you have opted for
the highest precision, top quality and best service.

You are going to increase the process reliability of your production and achieve best
machining results — to the customer's complete satisfaction.

SCHUNK products are inspiring.
Our detailed assembly and operation manual will support you.

Do you have further questions? You may contact us at any time — even after purchase.

Kindest Regards

Your SCHUNK Electronic Solutions GmbH
Am Tannwald 17
D-78112 St. Georgen AT
o\\’N 9@,%>

Tel. +49-7725-9166-0 i %

- - - = liNet =
Fax +49-7725-9166-5055 @\] 2. INCL
electronic-solutions@de.schunk.com
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About this manual

1 About this manual

This manual is part of the linear direct axis; it describes the safe
and correct commissioning of the linear drive with a Siemens SIN-
AMICS converter.

1.1 Warnings

To make risks clear, the following signal words and symbols are
used for safety notes.

A DANGER

Danger for persons.
Non-compliance will inevitably cause irreversible injury or death.

/\ WARNING

Dangers for persons.
Ignoring a safety note like this can lead to irreversible injury and
even death.

/\ CAUTION

Dangers for persons.
Non-observance can cause minor injuries.

Material damage
Information about avoiding material damage.

1.2 Applicable documents

General terms of business

Catalog data sheet of the purchased product

Assembly and operating manuals for linear drives

Manual and references for the SINAMIS S120 converter.

02.00] Linearantriebe LDx/ELB/PPU-E mit Antriebsregelgerdt SINAMICS |en SCHUNK o




Basic safety notes

SCHUNK e~

2

2.1

2.2

2.2.1

2.2.2

Basic safety notes

Intended use

The module is exclusively designed for linear movement of useful
loads into any desired position, where the load does not react in a
manner endangering persons, property or the environment as a
result of this manipulation.

The product is intended for installation in a machine/system. The
requirements of the applicable guidelines must be observed and
complied with.

The product may be used only in the context of its defined applica-
tion parameters Link Technische Daten.

The product is designed for industrial use.

To use this unit as intended, it is also essential to observe the
technical data and installation and operation notes in this manual
and to comply with the maintenance intervals.

Product safety

Dangers arise from the product, if:
e the product is not used in accordance with its intended purpose.
e the product is not installed or maintained properly.
¢ the safety and installation notes are not observed.

Avoid any manner of working that may interfere with the function
and operational safety of the product.

Wear protective equipment.

NOTE
More information is contained in the relevant chapters.

Protective equipment

Provide protective equipment per EC Machinery Directive.

Constructional changes, attachments, or modifications

Additional drill holes, threads, or attachments that are not offered
as accessories by SCHUNK may be attached only with permission
from SCHUNK.
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2.3 Personnel qualification

¢ Only qualified personnel may operate the product or work in its
vicinity.

e Personnel must be familiar with the required safety equipment,
know how to use it and be trained in First Aid.

e Work on the electrical installations shall only be performed by
electricians or instructed personnel under the guidance and su-
pervision of an electrician, and in accordance with the electrical
standards.

e Observe the national accident prevention regulations and the
general safety notes.

2.4 Safety-conscious work procedures

Hazardous motions can occur if drives are controlled incorrectly.
The drive components are monitored so that malfunctions can
practically be ruled out. However, due to reasons of personal safe-
ty, the danger of injury and also the danger of property dam-age,
you should always be prepared for the possibility of a mal-
function. Incorrect drive motions can be expected until installed
monitoring functions are in effect.

Causes for incorrect controlling can include:
e faulty cables and wiring
e defective components
e software errors
e operator errors
e removal of safety devices
e errors in sensors and signal transmitters
e input of incorrect parameters prior to commissioning

Refrain from all work procedures that impair the proper function-
ing and safe operation of the converter.

The applicable safety regulations and accident prevention regula-
tions must be observed.
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3 Functional description

3.1 Axes

3.2

The axes are direct driven drive modules. The driving force is
transmitted directly to the slide, without mechanical transmission
elements.

The winding (primary part) is embedded in iron and is part of the
rotor. The magnets (secondary part) are integrated in the support-
ing aluminum profile. The pole interval is 28.1 mm.

The axes are equipped with a linear measuring system. Axes are
available with an incremental sensor or an absolute sensor.

The repeat accuracy of the axis is on the order of 0.01 mm.

For commutation detection, the principle of saturation commuta-
tion is used.

The temperature of the rotor is monitored by means of a triple
bimetal sensor and KTY84-130 (connected in series).

Sinamics S120

The drive controllers of the Sinamics series read in all motorrelat-
ed information via DRIVE-CLiIQ, a proprietary Ethernet-based inter-
face. The conversion of the motor information (measuring system,
motor temperature) from conventional signals to DRIVE-CLiQ takes
place in the SME-120 / SME-125 component.
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4 Start-up

4.1 Required auxiliary equipment

The following equipment and conditions are necessary for com-
missioning a drive with a SINAMICS converter:

v Drive must be completely installed with SINAMICS converter
(for connection diagrams, see Chapter “Appendixes” (¥ 5, Page 81))

v Firmware SINAMICS min. V4.6

v PC/PG PROFIBUS interface

v Control software STARTER 4.12 installed on PC / PG
v Profibus connection cable PC / PG - SINAMICS

v Commissioning DVD with the motor parameters and the files for
parameter selection.
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4.2 Preparation for commissioning

A DANGER

Danger to life and limb due to electric shock!
Contact with live parts can result in death.

e All work on electrical systems or equipment must be per-
formed by trained electricians in accordance with electrical
engineering regulations.

e All work on the axes, drive controllers and control units may
be performed only after the system/machine have been shut
down!

¢ The drive control devices of the Sinamics S120 series may be
operated only by trained specialists in compliance with this
manual.

e The software for the Sinamics S120 drive controller is
equipped with safety devices for your protection. Neverthe-
less, these drive devices can pose dangers if they are operated
by insufficiently trained personnel or if they are used for non-
approved tasks.

¢ Install sensor cables so they are separate from the power ca-
bles. Assembly and disassembly tasks may be carried out only
after the axes have cooled.

e Observe the technical data for the modules during installation
and commissioning! This information is contained in the oper-
ating manuals for the axes

e Familiarity with PLC controllers and components of the Sin-
amics S120 family is a prerequisite for commissioning of the
axes.

Damage to the slide guide and slide support is possible!

e Never activate an automatic control circuit setting for linear
motors.
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1 Wiring:
Wire SINAMICS and higher level controller according to the
connection diagrams (¢ 5, Page 81).

2 Establish connection between PC and controller.
3 Start STARTER software on PC.

4 Configure the PROFIBUS-address:
Behind the lower, petroleum green removable cover of the
CU320 there is a PROFIBUS switch that can be used to config-
ure the PROFIBUS of the drive device.

Configure the PROFIBUS address, e.g. 5 (S1 + S3 = ON)

g B B ]
1 2 8 16 3Z 64

o

Example

Example: PROFIBUS address via PROFIBUS switch on control unit

5 Compact flash card:
Insert e compact flash card with SINAMICS S120 firmware in
the control unit CU320.

6 24V power supply:
Switch on 24V power supply.

7 PC/PG PROFIBUS interface:
Establish connection via the PROFIBUS interface of the PC/PG
to the CU320 with a PROFIBUS cable.
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4.3 Creating a new drive project

This chapter describes how to create the sample project in START-
ERin 4 steps:

¢ Create a new project.
e Define an interface.
e Establish online connection.

e Configure drive device with its components.

4.4 Create project

1 Click STARTER button, or select menu item Start > Sinamic >
STEP 7 > STARTER in Windows Startmenu to launch the com-
missioning tool STARTER.

2 To create a new project, first open the project assistant via the
menu Project > New with Wizard.

3 Close online help and follow the STARTER project assistant.

.0[|;3|I-a* 8| !PI-_'_-I‘E o - T o A ] 1 |
{13 0 e 8 3 sl 1L |

Project Wizard Starter

4 The picture shows how to establish an online connection with
the button Search drive devices online.
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Project Wizard Starter ['5__<|
1. 2. 2 4,
Intraduction Create PGAPC - Set Inzert drive Summary
nEw project interface Linits

Specify the online connection to the drive unit:

Set interface:

‘ CPE51Z2(FROFIBUS)

Change and test...

< Back MHest » Cancel

Select Profibus interface
5 select the PROFIBUS-Interface in the project assistant.

= You can then create a project name and path.

Click the button Next >.

= in the PC/PG PROFIBUS interface is set up.

If the required interface is not configured, the desired inter-
face can be configured via the button Change and test.....

Click the button Next >.

(@))]

~N

(o]
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Project Wizard Starter PS__(|
1. 2. 3 4
Introduction Create PGAPC - Set Inzert drive Summary
niew project interface itz
Fresig

5120_CU10_DP
5120_CU320
R efrezh

IE

< Back | M et = | Cancel

= The STARTER now displays the PROFIBUS modules found
online and the CU units of the converters.

Project Wizard Starter ['5__<|
1. 2. 2 4,
Intraduction Create PGAPC - Set Inzert drive Summary
new project interface Linitz

The following zettings have been selected:

- Project name: Project
Storage location: CT:hSiemensStepi™s Fproj

- Interface: CPE512[FROFIELS]
- Driveee Lamits:

5120 CU310_DP [S120CU310DF , Addr. 4)
5120 _CU320 (5120 CU320 . Addr. B)

< Back Complete Cancel

9 Click the button Next >.

= The unit displays a summary of the available devices, the in-
terface and the project path.

10 Click the button Finish.

= The window closes.
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LD
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11 Click button Connect with target system.

= The available devices are listed.
12 The required single drive devices can be selected here.
13 Click button OK.

= The unit switches from Offline mode to Online mode.

02.00| Linearantriebe LDx/ELB/PPU-E mit Antriebsregelgerat SINAMICS |en SCHUNK o




Start-up

SCHUNK ' ¢

Fromlt Bearbslen Jebyslem Anskhl Edvas Persler e

A= T e s - - = Y R E |
Ll m)l)) |
=y PG

T Eeelnishegerat enigen

¥ sl s e
¥ L L

Ficieit
Gk | Bovie
5120 CU3N0 P Corird Unl 110 Bebizaskerei
STELCL320 Conhel Ui 110] Belisathers!

[ [ P i s e |
Crichensis F1, umHife ru eshalen

T Gnline-Madus T

= The lower third of the main window in Online mode displays
a diagnosis overview with the operating states.
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e
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14 In the project explorer on the left side of the monitor, the CU

units marked with a cross can be expanded to show additional
folders with details.
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TP I A T
wjely (=l ) (8= (me]e]]| ) Coutowe e vt samesnly
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120_Cuaio
% | Ausomatic Condiguration Sapk of the dive i [ ——

4 Communiaton Firrang oo atn ‘Wit fx START

* 2 trdneds e
P —— Corliga o |

=1 20 MERITOR

il

i [Corcn [ Dsersting mode
5120_CU10 0P Conkel Und 10 Fesdy bt spaistion
S120_CUI Conral Unk 1281 Cary cut fstcommisiioring

[ 1 e

Preces FL ko open Melg: deplar. P APROFIBLE] | Online mede

15 Select folder Automatic configuration.

= A window opens in which the drive devices can be config-
ured automatically.

= After the data is read into the STARTER the factory settings
are restored.

16 Click button Configure.
= Another window opens.

Automatic Configuration

Restore Factory Settings

Do you really want to restore the factory settings’?
Buz addrezs and baud rate will not be reget,
"Rl Restore factomy zettings

std W Save factory setings to ROM

&

| Configure I Cancel |

17 Click button OK.

= The factory settings are restored.

02.00] Linearantriebe LDx/ELB/PPU-E mit Antriebsregelgerdt SINAMICS |en SCHUNK o




Start-up

[ STARIER - pject

T e
153 1 e A e [l [ 1|

= i Proect

| During the sesomase i, Componerits
sy assgnesd o a dive cbect e

Pt |
s e

1 [Goviee [ Dzes

§120_CUIN0_DP.Contal_ Ut 110] Peady ot cpsiston
S120_CU320 Contrad_Unk 135] Camy e frst conmisiioneg

O o 3 oo
18 In the window Automatic commissioning assign the drives the
drive object type SERVO.

19 Confirm by clicking Create.

Automatic Configuration

i ) Automatic configuration completed

Pleaze remember alzo to complete the configuration af the motors on the following drives

or the infeed:

SERYO_0Z
SERWD_03

To do thiz, go offline and run through the relesant wizard. If there iz an infeed, configure
further properties [e.q. line filter).

Do pou want to go OFFLIME [only with thiz drive unit]?

[ GoOFFLNE |  StayONLINE |

20 Click button Go OFFLINE.
= The connection to the drive control devices is closed.

= The automatic configuration is ended.
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Offline Comparison

D ata has been changed in the following target systems:

A 3120 _CU=10_DF

Before dizconnecting, the changed
SIMAMICS data

[ Copy B&M to BOM
[ Load to PG/PC

Ok Cancel Help

= After clicking Go OFFLINE the offline comparison generates
a message that shows for which target system data were
changed.
21 The data can be copied from RAM to ROM or saved offline by

clicking Load changes to PG/PC. Both of these actions can only
be carried out after completion of the commissioning.

22 Close the window by clicking the button OK.
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= The figure shows the main screen of the STARTER after the set-
tings have been configured.

a
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4.5 Parameterization
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1 Select the folder Drives/Servo.../ and the sub-folder Configura-
tion in the left monitor path of the respective SERVO drive to
configure the individual CU units.

2 The actual parameterization is then selected by clicking the
button Configure DDS.

= The new window shows all Sinamics modules that have to
be parameterized at this point. They are processed one after
the other.

NOTE
The following settings are standard settings. Customized solutions
may require other parameter settings.
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Configuration - 3120 CU320 - Control structure

[ Ovive SERVO_02. DDS 0

[ Power unit

[ katar i

[ totor holding brake Function modules

] Encoder [ Estended setpoint chanmnet
Egﬁ_ﬁiﬁfata exchang [ Technology controller

[v Basic positioner
[ Estended signals/manitoring

Clozed-loop control

Setpaint néhd control
. 1

]
£ | » Contral type:
J[E'I] Speed control [with encoder) LJ

Actual zpeed value preparation

— @

| Mewt > | Cancel | Help

Select Control structure.
4 Tick Basic positioner in the Function modules menu.

5 Select the option [21] Speed control (with encoder) in the con-
trol type dropdown menu.

6 Click Next >.
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Configuration - 3120, CU320 - Power unit

Egn[rgl ztrchure Diriveer SEHVD_DZ pos 0
i) - . ;
[ Motor Configure the power gection component;
Eglr?éz:jg?ldmg ek Cgmpgnent name: totor_Module 2|
[ teazurement syztem
[ Mecharnics Connection waolkage: ]380 - 480 3-phase VAL ﬂ
[ Process data exchang
[ Surnmary Cooling method: ] Internal air cooling _ll
Type: | Blocksize AL power module LI
Power unit selection:
Order no. ] Fatedpo.. | Rat.. = | Execution |
BSLIZT0-1SET4- 10 1.5 kW 414 AL/ALC
< I 5 BSL3210-15E16-Oému 2.2k 594 ALC/AC
e - BSLIZT0-1SETR-0Uxn 22 kW 594 ALAALC
BSLIZT0-1SET7-7imu J kW A ACAAC
BSLAZT0-T1SETA-7Llwm 3 kW FiA ALAALC 0
BSLIZT0-1SE21-Oému 4 ks 1024 ALC/AC
BSLIZT0-TSE21-00xm 4 kWS 1024 ALAALC
BSLIZT10-1SE21-Bhmu Th kW 184 ACAAC
BSLIZT01SE21-BUxx 7 HEW 184 ALMALC
BSLIZ10-15E22-Bimu 11 kW 28 4 ALCAALC
BSLIA0-TSEZ22-E0xm 17 kiwf 254 ACALC bt
< | ?

< Back | Mext > | Cancel | Help |

Select Power unit.

Enter the name of the power component in the Component
name field.

9 Enter the corresponding values of the used power component
in the fields Connection voltage, Cooling method and Type.

= The software STARTERoffers a selection of the available
power components that can be selected.

10 Select the used power unit from the Power unit selection list.
11 Click Next >.
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Configuration - 3120 _CU320 - Power unit supplementary data

Contral structure Drive: SERVO_02,DDS 0

F'DWEI it
i .
] tatar Povwer unit

E?ﬁé%ﬁ?lding biake Order no. ] Code nurnber

[ Measurement system BSL3210-15E 22580 R220
[ Mechanics

[ Process data exchang
] Summary

I 2 o

Selection of the component attached to the power unit:

< Back | Mext > | Cancel | Help |

12 Select Power unit supplementary data.

13 If necessary, select the required control unit CU in the addi-
tional power unit supplementary data.

14 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU3?0 - Motor

Control structure Drrive: SERWOD_02, DDS 0, MDS 0
Powwer unit
ﬂpuwer Lidtsuppic et Configure the motor:
[ tatar halding brake Matar name: | Matar_9
[ Encoder
EMessuiemant syslem ™ Mator with DRIVE-CLIT interface
[ Mechanics: &
[ Process data exchang [ i
[ Summary " Select standard mator fram list
{* Enter motor data

Motar type: 4] Synchranous makarn [linear permnansnt-ercitgid

< | >

< Back | Mewxt > | Cancel Help

15 Select motor.
16 Enter the motor name in the field Motor name.
17 Tick the option field Enter motor data.

18 Select Motor type, [4] Synchronous motor (linear, permanent-
excited) in the dropdown field.

19 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU320 - Motor, data

Coartrol structure Drrive: SERWOD_0Z2, DDS 0, MDS 0

Povwer unit

Power unit supplement

M.;.t.;.r tdotor data, Synchronous motor [rotam); Template
m o iData input according to data sheet

[] Optional Motor Daata : : i oy
[JEquivalent Circuit Diag £ D'ata input with subsequent matar identification

[ Calculation of the kot

[ Motor holding brake aramete| Parameter text | Value | Unit |
] Encoder p303[0] |Rated motor current Arms
[ Measurement system  [a311[0] | Rated motar speed rpm

[ Mechanics p314[0] | Matar pole pair niumber

[ Drive functions

] Frocess data exchang pat !3[[!] Motar torgue constant Mrmis,

] Sumrnary p3220]  Maximum motor speed rRm
pa323[0] Masdmum motor current Arms
p338[0] |Motor limit current Arms
pa3d41[0] _Mu:du:nr momernt of inertis _kgm2

The mator data muzt be entered completel!

¥ Use or change available optional data

M ote:
Dezelection of the optional or equivalent circuit diagram data resets these
imevocahly.

totor identification iz reguired when the equivalent circuit diagram data is

dezelected. Motor identification is optional when the equivalent circuit
diagram data iz entered.

< Back | Mext > | Cancel | Help |

20 Select Motor data.

= Motor data for the next steps is on the commissioning DVD.
The DVD is included in the linear axis' scope of delivery.
Select the following in the DVD folder structure: Drive con-
troller type -> Motor parameters.

= Open parameter PDF files with the explorer.
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SCHUNK e~

SCHUNK ' e

LDN-ES-0100 (incremental)
Deslgnation

R P SAIAECIR ALY Ra Motor type selection

.ﬂlﬂd Parmmeter text 1 M::ntOFri code number selection

P305[0]  Rmted motor current
pA[0]  Rnted motor speed
FI4(0]  Wokor pobe e nurmber
PI1E0]  Molor forgues consbet
PAZ0]  Madnum motor spasd mabor speed
PIZHD]  Wacdmum mector cument Maximum mator current
AAEED]  Mokor B cLrrent Maotor Bmit current
P0]  Wokor momenk of nerts Maotor moment of ineria
Rated molor torque
ator vallage constant
Motor stall current
Motor stall torgue
Maotor magrtizing current

Metor pole positien identhication current

™
Motor torgue constant

Motor stall torque correction factor

21 In the first row under Namethe parameters als used in START-
ER are listed.
Take the valuefrom row 3.

22 Transfer the corresponding parameters from the parameter
PDF file into the white fields in the configuration window (do
not enter the example values from the picture above).

23 Check if the unitsin the PDF file and the configuration window
are identical. If necessary, adjust the values to the correct
unit.

24 Additional motor data must be entered which can also be
found in the parameter PDF file.
The input mask is displayed, if the field Use or change availa-
ble optional data is ticked.
= Where parameters, that do not exist in the parameter PDF
file, can be entered in the STARTER, the default values must
be entered.

25 Click Next >.

02.00| Linearantriebe LDx/ELB/PPU-E mit Antriebsregelgerat SINAMICS |en




Start-up

Konfiguration - 5120 CU320

- Motor daten Optional

Konfiguration - $120_CU320 - Ersatzschaltbilddaten

Antrieb SERVO_02 DDS 0, MDS 0 Anlnsb: SEFVD_02. DDS 0, MDS 0
Motordaten,. Synchronmotor (Insark
Dastelung Ersalzschallblddaten | ¢ 2 + J

Paramet] Parametertext | wert |Einheit|
P31A0]  Motor-Bemessungskraft 48160 M Motordaten, Sunchionmotor [Eneart
p31710]  Motor-Spannungskonstante 115.7 eff sf -

! P'ﬂ'l\eli Parametertext ‘Werl |Einheit
pIA0]  Motor-Stilstandssirom a60 Asff = S e In.tamn I I
PHAT] Motor-Stilstandsirat a0 N SN i of St S e Lol jp.40100 ot

1 AT el
paZ0(0]  Motor-e gsstr 0001 aetl D356(0] |Motor-Standerstrevindubtivitat 30000 mH
pI25(0]  Motor-Pellagsisertifikation Strom 1. Phase (0000 | Asft
p3Z5{0]  Motor-Kippkrafikorrekturtakior 100 %
p329(0]  Molor-Pollageicertifiation Strom 700 Aeti
p345(0] Ensatzg indigheil Felds: g [3000  mumin
p352A0]  Lekungewiderstand (000000 Chm
p3530]  Motor-Vorschakinduktivital 0000 mH
p391[0]  Stromreglzradapton Ensatzpunit KP 15.00 Acft ¢ 5
p3920]  Stremregieradapton Emwwg@ap.a_an =
P390 aption P-Verstarkung Asacti 4000 %
Die optionalen M 1 miissen richt vollstEndip er ben werdend g - B )
DigE haltbildd. midssen vollstandig shen werden
Hirwreaz Nicht bekanrte Daten und auf duen Defauliwert 2u sstzen)
‘wllen Sie alle oplionzlen Daten awiickselzen, so wahlen Sie deren
Engabe aul der Seile der Molodaten b,
< Zuriick I Weiler > ] Abbrechen ! Hike I < Zutiick I Weiker > I Abbrechen | Hife |

26 Select Optional motor data and equivalent circuit diagram
data.

27 Enter the additional parameters according to the parameter
file. Where parameters, that do not exist in the parameter file
but can be entered in the STARTER, the default values must be
entered.

28 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU320 - Calculation of the Motor/Controller, Data

Contral structure Drrive: SERVO_02, DDS 0, WDS O
Pover unit

Povwer unit zsupplement

kdatar

tator data

Optional kMotar Data

E uivalent Circuit Dia Calculation of the Motar/ Contraller Data
B cusion of the i

[ tator holding brake " Mo calculation

[ Encoder

[ Measurement system {+ Complete calculation without equiv. circult diag. dats
[ Mechanics

[ Drrive functions
[]Process data exchang

[ Surmnmary
Mate:
The bazic zettings of the curent and speed control and limits are
calculated from the entered type plate and ESE data. [The tppe plate data
< * | must be complete. ]

< Back | Mewst » | Cancel | Help

29 Select Calculation of the motor/controller data.

30 Select option Complete calculation without equivalent circuit
diagram data.

= A calculation of basic settings on the basis of previously en-
tered data is conducted.

31 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU320 - Motor, holding brake

Contral structure Drrive: SERVO_02, DDS O
Power unit
;?;;I Lltisupe ey Halding brake configuration:

tator data

Optional kMotar Data
Equivalent Circuit Diag I
Calculation of the kot

4]

[0] Mo mator holding brake being uzed

] Encoder Brake control module type:

[ Measurement syzterm | e TE A J
[ techanics - : B

[ Drrive functions

[]Process data exchang

[ Surmnmary

|

%

< Back | Mewst » | Cancel | Help |

32 Select Motor holding brake.

33 Select in the dropdow field Holding brake configuration the
option motor holding brake according to the actual use of a
brake and its integration in the controller.

NOTICE

Damage to the axis
Operating the axis with the holding brake engaged might damage
the axis.

e Never operate the axis with the holding brake engaged.

e Appropriate controls and wiring ensure that the axis is not op-
erated with the holding brake engaged.

34 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU320 - Encoder

Cantral struchure Drive: SERWO_02, DDS 0, MDS O
Powwer unit
Power unit supplement

Fatar Wwhich encoder do pou want to uze?

tator data

Optional kotor Data W Encoder 1 [~ Encoder 2 [ Encoder 3
E quivalent Circuit Diag

Calculation of the kot Bl l

Matar holding brake
MErcoder

[ Measurement system Encoder evaluation: |SM_T LJ
[ Mechanics
[ Drive functions E nicoder name: IEnCDde[_B
[ Proceszs data exchang
] Sumrnary " Encoder with DRIVE-CLIT interface
m

" Select standard

encoder from list

< L4
+ Erter data Encoder data
Encoder type Code number -
Mo encoder
DRME-CLIG encoder 4520, singleturn 202 E
= DRMWE-CLIG encoder 20, multiture 204
= DRME-CLIG encoder 4524, singleturn 242
H DRIME-CLIQ encoder Akd 24, multiturn 244
’—-—. Resolver 1 zpeed 1001
Resolver 2 zpeed 1002
Resolver 3 zpeed 1003
Resolver 4 zpeed 1004

.

< Back | Mext > | Cancel | Help |

35 Select Encoder.

36 The data of Encoder 1 must be entered according to the pic-
ture below and refers to the measuring systems LE100 (incre-
mentel) / MSA111C (SSI) / MSA111C-DQ (DRIVECLIQ). The en-
coder data is collected via the option Enter data and the En-
coder data button.
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Geberdsten | Konfiguration - $120_CU320_2_DP - Geber
oo |t | Aniiieb: SERVD_02. DDS 0.MDS 0
Gishartyr: Indrmmantsbipuran
Gitaiteibang 1030000 nm ‘walche Geber mochten Sie venwenden?
o e
e - - M Gebs I Gebei 2 [T Gebe: 3
inkrementol SpusCosran v Konbigusion [metume Mulinaken v | Releeremakens | 20 mu Gebei 1 |
Gebemiesiang i
SHEED Geberauswetiri:  [DRIVE-CLIG Encoder 3 =]
Syrchwons shon (]
Gakn st Fnamielmnnrnt o Gaber Mame: |En€ul§n 4
 kere & pene  Hulmsisen = e 2 1% Geber mit DRIVE-CLIO-Schrittstele
G
r E‘,:_;w;.._m_“d Palsgeidentlication:vadahoen [T Geber new auslasen
[Sotigugizamea 1, rarcniche. 7| e e Bt |
< 1 +
i =k erdater I
Gebizitvo Codernarme |
o] ttecn | e
e |
. [==11 =
#gemein | Detads |
Geberdyp S5 Probokol
Code: & G T Rina o] [T S8 1
Forae = i b Iﬁl-ll <Zuiick | weitess Abbeechen | Hite |
e Poskorulings B [ 2¢
s 5 g [ Tomn Bk vor Poritort a
oA S5 Pkl s =] | | PO ROl e B ach Posiicer =_
Guoberausmmertung
Haucrae 100 kHz
SMETZS Fimer]
Experie 2
BitPaslior: Logkaissand s
W WarngBl [ % % hghakiv  © lwakie
¥ FahiseBE T hgnakiv O lowakiy
[~ PastyBic [ L2 =
Hondllggzst 0 e
[T Dopoekiberhagurg
—
Irkrementalepusn
Gittertehing [ 1000000 sin
oK | Aiechen Hie |

A - LE100 (Incremental), B - MSA111C (SSI), C - MSA111C-DQ (DRIVECLiQ)

37 Enter Encoder data:

Alternatively, there are three possible encoder setting variants
depending on the hardware.

There are incremental systems and absolute position measuring
systems.

38 Click Next >.
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Configuration - 3120 _CU3?20 - Measurement system

Contral structure Drive: SERVO_02, DDS 0

Powwer unit

Power unit supplement

kdator

Mot data Encoder system for the position contral

Optional Motor Data
E quivalent Circuit Diag
Calculation of the Matc
Fatar holding brake

Enccn:ler
|
[ Mechanics

[ Process data exchang
] Summary

The zelection of the encoder system for the position
control and the poszition resalution [gearing etc. ] depends
on the dive data zet [DDS).

< Back | Mext > | Cancel | Help |

39 Select Measurement system.

40 To define the Encoder system for the position control set, select
the encoder which has been previously defined as Encoder 1.
Normally, the default value remains. Generally, the default
value is retained.

41 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU3?20 - Mechanics

Cortral shuchure Drive: SERYO_02, DDS 0O

Powwer unit

Power unit supplement

M atar The poz. contral has been azzigned the foll. encoder: Encoder_&

tator data
Optional Motor Data
E quivalent Circuit Diag

Calculation of the Mote |1 per 10mm (Encader resalution]
Fatar holding brake

[#] Encoder 20420 LU
Measurement sistem
L] Grating pitch

Dirive functionz

[]Process data exchang 1000000 0,

] Summary
Fine resolution
2048
LU per 1 0mm
£ # [Setp.-/act value resolution]

Activate modulo cormection

_Iojo

Act pos. val f zetpt. startz againat 0 LU On after

Load gear position tracking
“‘- B
;,
|
e \’ -

o~

Wirtual multiturn rezolution: | I

Tolerance window: |

< Back | Mext > | Cancel | Help

42 Select Mechanics.

43 To standardize the axis, set the encoder resolution.
When using our position measuring systems, enter the value
of theLinearunits (LU) per 10mm shown in the picture.
Other position measuring systems may require a different
standardization.

44 Enter Actual position value / setpoint at which it equals 0
again.
In general the value should be too high to reach it.

45 Click Next >.
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Configuration - 3120 _CU320 - Process data exchange (drive)

Contral structure Crrive: SERYO_02, DDS 0

Panser unit

Power unit supplement

Motar Select the PROF|drive meszage frame type:

klotor data

Optional kMotar Data
E quivalent Circuit Diag 93¢ ! rarn configuration with BICD
Calzulation of the Mate

totor holding brake

E ncoder

Meazurement system Length [words)
W] M echari
D:\l,.:e ?Sr:l:ciians Input data # actual values: 1]
WP iocess data exchang]
[ Amenany Output data / zetpoints: 0
Motes:
£ | > 1. The PROFIdrive pracess data will be interconnected to BICO

parameters in accordance with the zelected meszage frame wpe.
These BICO parameters cannot be subzequently changed.

2. Theze data refer to interface 1 in accordance with the zettings
on the contral unit.

< Back | Mest » | Cancel | Help |

46 Select Process data exchange.

47 Select the frame type of the PROFIdrive message frame type
depending on the system communication.

48 Enter Input data / actual values.
49 Enter Output data / setpoints.
50 Click Next >.
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Configuration - 3120 CU320 - Summary.

Cortral struchure The fallowing data of the drive has been entered:
Pover unit
Power unit supplement Cantral structure: S
tl atar Contral tppe: [21] Speed contral [with encoder) =
ator data Function modules: B asic pogitioner
Optional Mator Data Power unit
E quivvalent Circuit Diag Component name: Mator_Module_2
Calculation of the Baot: Component tppe: AC-Power Module
Fatar holding brake Order no.: BSL3I210-15E22-Bhmx
Ericoder Fated power: 17 ki
Measurement system Rated current: 25 A
Mechanics Power unit supplementary data:
Drive functions Mo filker/choke
Process data exchan Adapter module: CLAZ
R o
totor name: Motor 9
Mator type: [2] Synchronous matar | linear.permanent by exited)
Motor data:
p305[0): Rated motar current 980 Armz
pA11[0]: B ated motor zpeed 150.0 mmin
< | # | p314[0} Mator pole pair width 28.10mm
p316[0]: Maotar power constant 4710 Amz
p322[0]: Maximum motar speed 300.0 m/min
p323[0]: Maximum motor curent 28,20 Armz
p338[0] b ator limit current 3820 Amms
p 347 [0]: Motar moment of inertia 11, 300000 kagré
Optional Mator D ata:
p312[0]: Bated motor power 461,60 M
pa1 F[0]: Matar waltage constant 15.7 Yeff 2 /m
p318[0]: Motar stall curent 380 Arms
p31900]: Motar-Stillstandskraft 46160 M
p320[0]
M otor-Fated magnetizing current/- shart circuit current 0007 hd
< -
Copy text to clipboard |
< Back Cancel | Help |

51 Select Summary.

= At the end, a summary of the input data is displayed and can be
saved via an export function.

In addition, further parameters for temperature monitoring must
be set in the expert list (not for DRIVECLIQ):

1 Inthe project explorer under DRIVE, select SERVO and open
the sub-menu with the right mouse button.

2 Select EXPERTand EXPERT LIST in the sub-menu.

3 For temperature monitoring of the motor when using a SME
box, set the parameters p600, p601, p604, p605, p606 and
p4601 as follows:
p604=85°C
p605=90°C
p606=>5s
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Parameter D ! 1Parmulertell Online-Wert Antrieb_1 Einheit  Anderbar in Zugriffs M
pEOOIO] M Motortamperatursensor fir Ubsrwashung Temperstursensor uber Geber 1 (1) w Betrieb 2
peO10] M Motortemperstursensor Sensortyp Auswertung (iber mehrere Temperatur v | Betrieb 2
Ct Motortemperatur Signalcuelie 0% | Betriebsberet 2
PE04[0) M MotorGbertemperatur Warnschwele 85 *C Betrieb 2 1] 200
RE0S(0) M Motorlbertemperatur Storschwele a0 *C Betriek vl o 200
PEO[0] M Mok perslur Zekt 5 s Betrieb 2 0 800
pﬂl?[m M Temperstursensor fehler Zetstule 0100 5 Betriet 2 (1] 600
pe16[0] M Motoriibertemperatur Warnschwelle 1 1950 < Betrieb 2 0 200
p520[0] M Thermische Adaption Stander- und Léutfer Widerstinde an gemessens Sténderwi | Betrieb 2
pB2S[0] M Motor Lmgebungstemperatur 20 o Betrieh 3 -40 80
pedoo) D Stromgrenze 6490 Astt Betriek 2 1] 10000
pB4a2{0] D Geberloser Betrieb Stromreduidion 100.00 % Bletrieb 1 100
pEA3{0) M Uberspannungeschidz bei Synchronmoto Keine Mafinatime (0) -l Betrisbsbharet 3
Parameter D + I + |Plnmaterumt ‘Online-Wert Antrieb_1 Einheit Anderbar in Zugriffs Mi
13986 | Parameter Anzahl 1371 3
3996 | Pmmwm Sperre Status 0 | | 1
pasoo[o] E | ‘Molortemperatursensor 1 Sensortyp Kein Sensor verflgbar (0) | Betrieb 2
Pp4BOI[0) E  Motortemperatursensor 2 Sensortyp KTYE4 (20) ~l Belrieb 2
pas02(0] E | Motortemperstursensor 3 Sensortyp Kein Sensor verfugbar (0) i | Betrieh 2
pﬂﬁﬂﬂ(]] ;E Motortemperatursensor 4 Sensortyp Kein Sensor verfagbar (0) :] Betrieb 2
ra620(0] .|  Motor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 "¢ _ 3
r«sz_:m ] | mewmrmSﬁE SMETenmmu 22 "c 3
r4620(2] | Molor Tempersturen SME, SME Temperatu -200 " 3
r4620(3) | | Molor Temperaturen SME, SME Temperatu -200 | R | i3
ré8s0{0] [F2 PZD empfangen Wort, PZD 1 o —— e — 3
F2 PZD senden Wort, PZD 1 0% | Betrieb 3
rggs3(0] + |F2 Dlamose PID s:mden PZD 1 \OH 3

@ SINAMICS_S5120_CU320 Antiieb_1 | g Control_Unit SINAMICS_S120_CU320

4 For temperature monitoring of the motor (direct DRIVE CLiQ),
set the parameters p604, p605, p606 as follows:

p604=85°
Cp605=90°C
p606=>5s
& Parame... | Dat Einheit | Anderbar in Mnimum | Maxmum
m =la=law ke =]ae ] ane =law i e =}
TN M | Mesorempernnrsensar for Uesraachung [1] Temperatursensor Gber Geper 1 Betrer z
! : L] 8 loeee 12 1
] Belrishabered | 2
850 < Betret 2 Q 200
| Vet _termp_smod 172 Schiwele 00 % | Betrmb z 16 0
Was_tomp_mod 2TV Zekacule 5000 s Beirak 2 [] E0D
TESperauREnACTENEr ZEANTLTE o100 [} Aetret Fl ] 00
| Bt Molariemoeratr Sgnakiusie 2 Usioriengeratarianal | ¢ | Delrebabert |2 1
a + Sgnakeele 3, 1 [] 2
TR Rsakten [15] Metkdun gen, ke Reduzirung von |man_ Temperabe soo. |
M Frmotormosed Zefon l!ﬂl"!ﬂ‘e'mw L] 5 Betret 3 0
W | Hot_temp_mod Aldvierung = | Betret 2 1
M| Thermiache Widerstandsadspiin Aedutions akios » % | Betrmb 3 [] 100
£ L et temp_mod 1 (K1) Sthrachwele 180.0 C | Betret 2 a ol
o8 M| Motoribertemoerabe Warnschwele 1 1950 T Belret I ]
% B[ M| Tharmiache Atagfion Stinder- und LBuferwitarsiand i) 0 gemessena Siindervrk s  Belih 2 1
o M Mesor Temperstur Oftset FT100 oo K Betret 3 <100 190
i e—dlE L = o
[EBMBE N 0 Stromprene 750 et
r% 0| Geverinasr Batreb Stomreduiton 100.00 %
M| (lberspannungsachuts bel Synermnmateren 0] Weine WaBaanme
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4.6 Set absolute position (MSA111C & DQ measurement system)

At the beginning, the absolute system must be referenced once.
ST VAT e =

B Projest Tislcystem H'r

o e || ] |2] < 1| ¥ o T E S Y R TS S o I 1A (T3 65 4 O |

FiefesmnperenVankgasion | Rt Disgrase |

S MEA 5
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® ) Einaslanirebogenn einfigen Digals Eiguai age: kb
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Py " o = Gt mintyhetitog oy den
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T .-1. & p= [ . Achus tat vomats
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. 0CC-pian einfugen = ek o ks
S Kawfigurstion T =
> Expertantisne L o Firfrreropankt geetst
2 Drive Navigeior lo— B
3 Steaedogic [ STe————
2 ¥ Technologe O I
 rudoissemiiad i« Geschwrdgh stichmehoen 3
R e e et
L el Mahet o
3 Brferencieren 1 e
3 Vadaharitzs (S B L Toeimenararieney 50|
¥ Solwendnektvonst #chue beschisunigt
@ B Lageregebung lo —H =
B SovimngMeoting PO Tipen p—
B-2¥, Eurdtines B —OH- ~ B
& B Meldungen und Ubermachs| | e
4 B Inbetriscnatme |© vesstmine IO TR S
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1 Click on the button in the middle of the window.
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[ | ] N
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2 Click Perform absolute adjustment.
= In the field Reference point coordinate 0 ist displayed.
3 Click on Close.

= After completing the process, the system is adjusted.
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4.7 Controlling the axes in inching mode

1 Save the project on the computer.
2 Start STARTER.

3 Click Connect with target system to switch to online mode.

ﬁ!il.-’.l!:il! HMLD100 1/
O [ e e T e e I L Y Y e e A e R
[P 18] 28] (e ottne: Vergaion &
& - Die Kqﬂliwalig: won SINGMICS_5120_CU320 [MJ:*XB ] onfine unberscheidet sich vom offiie
E T h okt Folourde riloeschinds wiadh "
) Eirzelantricbsgerdt sirfiy = -
= dpeffly SINAMICS_S320_03; - -
* | nuromatische Konfigu | Offline | Unterschiede |
¥ Ubsrsicht Topologie: ool Topcloge Projekt
> Konfiguration U5 004 Cortrol_Unk Hame
3 peoge L
o 4P Control_Unit

- Erspeungen
1 EirjAusgabe-Komper,

I T
Prosekl
x ‘wierden diese Unterschieds nicht abpeglichen. so kann die Oniinz Darstelung unvollstindg sein.
Suwle | Wekbng |
Irfamazton “erbindun Abgleich dunch
Irfomsation st Libet Pry == Ladan ing Zislgerst Ubeizcheeihan der Daten im Ziskges:
Iriomaation Start der O
Irfumalren Stat der K Laden ins PG == Uberschreben dst Daten i Prejekt
Irfoimatin Encle: dea
Irfoimatin SINAMICS)

\nformalion teriors: Es wird empichlen, dia Funkiion 'Laden in Zielgei &' durchaufiven.
Inforastion SINAMICS

" ainiing SINAMICS)
ndormnation Shanics SINAMICS §120 C30
e [ ] -

(] .
. Al ﬁ Bueqabe Fialsyston I XML Ex-Amgert Stetusanzeige I ﬁ Diagnessiberscht

Drichen Sis F1, um Hife zu erhalten, CPESIZ{PROFIEUS) Online-Modus HH |

4 In the window Online/Offline - comparison click the button
<==Load to target device.

Confirm the prompt Start loading with Yes.
After download, click Close.

7 Inthe project navigator under Drive_1 > Commissioning dou-
ble click the function control panel.
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"STARTER - Test0 30308 L-Ji
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= The control panel appears in the STARTER. The control panel
can be used to control the drive directly via the PC/PG. If
there are no errors, the LEDs are green with the exception
of “OFF 1 Release”.

8 Click Get master control.

= The control panel is connected with the interface to the
drive.

9 Click Accept.

10 Check Release.

11 Enter speed 0 m/min.

12 Confirm with Green Button ,1”.
= Axis is controlled.

13 Enter very low speed
(e.g. 1 m/min or —1 m/min).

14 Click red-green inch button.
= The axis moves slowly.

15 In case of an error, you can open the Alarm window at the
bottom left.

= The alarm window opens.
16 Reset errors by clicking Reset or Reset all.
17 Select Control Panel tab to get back to the control panel.

02.00] Linearantriebe LDx/ELB/PPU-E mit Antriebsregelgerdt SINAMICS |en SCHUNK o




Appendices

5 Appendices

5.1 SINAMICS LE100 connection diagram

11 : _ o o
1 L2 DRIVE CLIQ : point of separation | energychain |
[T L3 L?S&mggm No ' sensor module measuring system EE100
\\ \ 6FX5002-2DC10-1BA0 | ! length max. 3m

X500 X100

[

T

- SME-120
|]|] Il] X100 !
X200 ® X300
Control : Pp— !
Unit + [ temperature sensor I . o
: Q@ bridge length 0,5m engine cable with;
i thermo-contact
i length max. 3m '
SINAMICS 120 S Engine connecti{l)n ] f 17
3 - length 10 m i engine connector
[Mains chord | & Powermodul 3401 g eyiens An.—No.IiA SEMENS AL No. |
6FX5002-5C501-1BA0 .
[ Mains filter | @ i .
J : I
°____:-____. I| | .i.
| | | '.
limit switch reference switch position limit switch
mechanical induktiv measuring  mechanical
system
5.2 SINAMICS MSA111C connection diagram
L1 . int of . ! L
! Zopmvecia L PO eormodule | et
| T L L?Enl\%&:‘}gmuo i * measuring system MSA111C
\ ) 6FX5002-2DC10-1BAO | ; length max. 3m |

—
L X500 X100

T

- SME-125
|] |] Il] X100 !
i X200 X300
' @ !
Control : T !
Unit ¢ fltemperature sensor I . o
: Q@ bridge length 0,5m engine cable with;
i thermo-contact
i length max. 3m '

SINAMICS 120 S
e.g. Powermodul 340

[ Mains filter | @
|

Engine connecti{l)n ]
length 10 m i engine connector
SIEMENS Art.-No. ! SIEMENS Art.-No.
6FX5002-5CS01-16A0 6FX2003-0LA00

[Mains choke|

|
|
|

limit switch reference switch position limit switch
mechanical induktiv MEeasuring  mechanical
system
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Appendices

5.3 SINAMICS MSA111C-DQ connection diagram (Drive CLiQ)

L1 :

t L2 ; i :

I [ Y DRvE clia ; : .

‘ ‘ \ e.g.10m : ! :

Control !
Unit temperature -; M8
sensor ! 3 pin

SINAMICS 120 S
e.g. Powermodul 340

motor connectioiﬁ
cable eg. 10 m

[Mains choke| i |
[ Mains filter | @ : .
| '
; a !
e+ — — — — — — | [ |
B [ | | |
; | | |
limit switch reference switch position limit switch
mechanical induktiv MEeasuring  mechanical
system
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