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Einsatz und Verwendung dieses Dokuments

Beschreibung: Application Note zur Integration eines LinMot C1250-PD Drives in eine Siemens
SIMOTION Steuerung.

Drive: C1250-PD-XC-xx-XxX

Klassifizierung: [X] Application Note
[ ] Installationshandbuch
[ 1 Benutzerhandbuch
[ ] Dokumentation
[ ]1LinMot intern

Empfohlene Dokumente

Die Lektire der folgenden Handblicher ist Voraussetzung zum Verstandnis der Kommunikation zwischen SPS
und dem LinMot Drive. Die Handbticher sind in der LinMot-Talk Software enthalten (Ment Handbticher ->
Gesamte Dokumentation, bzw. Relevante Dokumentation, wenn auf einem Drive eingeloggt), oder kbnnen aus
dem LinMot eCatalogue geladen werden (Suche nach Dokument Referenz): http://shop.linmot.com

Name Handbuch
LinMot-Talk

Motion Control Software
PROFIdrive

Dokument Referenz
0185-1059

0185-1092 / 0185-1093
0185-1132

s Window Tools Help

Parameters and Variables

Errars

Motion Commands

Relevant Documents

All Documents

|l %

Application
EC Motars
General
Installation
Interface
MeotionControl
QuickStart

"% 0185-1055-E_1v11_MA_EC-Motors-with-LinMot-Drives.pdf
»| T D185-1092-E_3V18_MA_MotionCtrlSW.pdf

% 0185-1093-E_6V3_MA_MotionCtrlSW-5G5.pdf

" 0185-1096-D_1V0_MA_TF_ForceControl.pdf

" 0185-1096-E_1V0_MA_TF_ForceControl.pdf
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Allgemein

Verwendete Komponenten:
e LinMot C1250-PD-XC-0S / C1250-PD-XC-1S
(Firmware 6.8 Build 20200120)

e SIMOTION D445-2 DP/PN, Control Unit D445-2 DP/PN; Firmware V5.2
Artikelnummer: 6AU1 445-2AD00-0AA0

e TIA 15 Update 4 / SCOUT TIA V5.2.1.0 / SIMOTION SCOUT V4.4.0.6

Beispielprojekt(e) fir TIA15, SCOUT TIA: http://download.linmot.com/plc_lib/preliminary/Simotion_PD/

- Hinweis:
1 Ab Firmware 6.6 Build 20170522 unterstiitzt der LinMot Drive auch den SIEMENS
Technologiedatenblock:

Funidionen
Technologiedatenblock : Ja Andern...
Reaktion bei Alam: Alle Freigaben weanehmen (default)
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LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

1 HW Konfig

In dieser Applikation Note wird die Projektierung in SCOUT 4.4 gezeigt. Fir TIA stehen Beispielprojekte zur
Verfligung.

1.1 GSDML installieren und Gerat hinzufiigen

Installieren Sie die GSDML Datei(en) (die jeweils der verwendeten Firmware zugehérigen Version!). Die
GSDML Dateien befinden sich standardmassig im LinMot-Talk Installationsverzeichnis:
\\LinMot-Talk X.X Build XXXXXXXX\Firmware\Interfaces\PROFINET\GSDML_PD

R H\
Ol) station Bearbeiten Einfligen Zielsystern  Ansicht | Extras | Fenster Hilfe
0O = 2. T g gn I u=| ! Einstellungen... Cirl+Alt+E
Baugruppe spezifizieren...
{ﬂ] SIMOTION D445-1 MNetz knnfigurieren
Symbuoltabelle Ctrl+Alt+T
2 D445 "
X176 DP7 Systemfehler melden...
OF2MF1
Katalogprofile bearbeiten 1)
X130 HEZNET Katalog aktualisieren
X130 P71 Port 7
%1400 simotiond445 HW-Updates installieren...
X1400 F1 Port 7 G5D0-Dateien installieren...
X400 F2 Port 2
X400 F3 Port 3 Suche in Service & Support...
VT4 O Lk A R
G5D-Datei far |-Device erstellen...
PROFIBUS Integrated: DP-Mastersystem (1)
GSD-Dateien installieren
GSD-Dateien installieren: |aus dem Verzeichniz j
2 _EntwicklungPrafiDriveSimotion_ProfiDiive\GSDML_PDAGSDML_PD_20150622
Datei | Auzgabestand | Yersion | Sprachen |

GSDMLAZ 31-NTI-2622-PN_PD1.0-20160615.2ml  15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch
GSDMLAZ 31-NTI-2621-PN_PD1.0-20160615.2ml - 15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch
GSDMLAZ 3T-NTI-2619-PN_PD1.0-20160615.2ml  15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch
GSDMLAZ 3T-NTI-2618-PN_PD1.0-20160615.2ml  15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch
GSDMLAZ 31-NTI-2617-PN_PD1.0-20160615.2ml  15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch
GSDMLAZ 31-NTI-2616-PN_PD1.0-20160615.2ml  15.08. 2006 00:00:00 W23 Englisch

| Frotokoll anzeigen Alle auswahlen Alle abwahlen |

Schliefen Hilfe:
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Anschliessend ziehen Sie den gewiinschten Drive auf Ihr PROFINET-IO-System:

L]

Suchen: |

Prafil: | Standard

%? PROFIBUS-DP

iet: PROFINET-O-System {100) - PROFIBUS-FA

=- 3% PROFINET 10

{:l Drives

{:l G ateway

F- HHI

-3 10

{:l ldent Spstems

{:l Metwork, Components
{:l Schaltgerate

N {:l Sensors

-] “weitere FELDGERATE
W =0 Diives

I:l Indralrive
- NTIAG

EM.1 PROFIdrive

I Y C1250:4FD 05 1.1
| E-Adresse | A4 | D.. | Ko.. | il "%'D SEW

| I | 767

el T

gall) 04450

[! [1250-FD
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Durch Doppelklick auf das Gerat kénnen ein Geratename und die IP-Adresse vergeben werden:

Eigenschaften - D445LMPDAxis1
Allgemein | dentifikcation |
Kurzbezeichnung: C1250-PD
C1250-PD

Bestell-Mr. / Fimware:  0150-2618 # V11D

Familie: PROFIdrive
Geratename: D445 MP D Awis 1
G5D0-Datei: GSDML-Y2 31-NTI-2618-PN_PD-Y1.0-20151 208 xaml

Ausgabestand andem ... |

Teilnehmer PROFINET I0-System

Geratenummer: 1 - |F‘HD FINET-IO-System (100)

|P-Adresse: 10.3.8.111 Ethemet ...

v

Kommentar:

Abbrechen Hilfe
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1.2 Standard Telegramm 5/ SIEMENS Telegramm 105 einfligen und Topologie konfigurieren

Durch Rechtsklick auf Steckplatz 1 kann das gewiinschte Standard Telegramm 5 oder SIEMENS Telegramm
105 gewahlt werden:

:|1| (1] D445LMPD AT

Steckplatz B augruppe B estellnummer E-&d
&7 L2 LA5 PR i ¥ LIS 68

AT FRET

AT P 7 - A

AT FE Fhw - Sy

@ C1250PD 6 41 1
DO with SIEMEMS telegr. 105
DO with standard telegr. 3
D0 with standard telegr. 5 |
D0 with standard telegr. 7 |
DO with standard telegr. 3 L

OO =l O O | e | D | P

Anschliessend Doppelklick auf X1 (PN-10) 6ffnet die Eigenschaften von PN-10 (X1). Unter Synchronisation die
RT-Klasse IRT auswéahlen:

{fl) SIMOTION D445-1

Eigenschaften - PN-I0 (X1)

Allgemein ] Adressen 10-Zyklus ] Medienredundanz ]

Parameter “w'ert
ek | Konfiguratio
v / [#] Synchronisationsrolle Sync-Slave
j‘ [E] Name der Sync-Domain syncdomain-default
-2 RT-Klasse |l 1RT
[E] IRT Optien hohe Performance
PROFIBUS Integrated: DP—MastersﬁterA}

]

| (1) Da4ELMPD AT /

Steckplatz B augruppe Bes
P LS5 PR is T [ E

Fiwt 7 - RS

Fiant - RdE

DO with SIEMENS telegr. ™
Fiamafar dovac Al
SHEMENS ffaman 708 A

=
E
E
srer (]
E
E
3

oK | Abbrechen Hiffe
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Unter 10-Zyklus ,|O-Device taktsynchron zuordnen® Servo wahlen bzw. den gewtlinschten Task:

Eigenschaften - PN-10 (X1)

Allgemein | Adressen | Synchronisation | 10-Zyklus I"-"Iedienredundanz]

Aktuslisieningszeit

Modus: |fi;-rjerter Faktor J
Faktaor Sendetakt [ms]

Aktuslisierungszeit [ms]: |1_::: J = |1 J x |EEE

Ansprechiberwachungszeit

Anzahl akzeptieter Aldtualisierungszyiden mit fehlenden 10 Daten: |3 ﬂ

Ansprechuberwachungszeit [ms]:

Taktsynchronitat

10-Dievice taktsynchron zuordnen: |SEWD ﬂ

Applikationszyidus [s]: 1000.000 Datenzyidus [ps]: 1000000

Ti/To-Modus: |i|'l'l MNetz J

Zeit Ti (Prozesswerte einlesen) [us]: 250,000 j
Raster Ti/To [ps]: 125.000
Zeit To (Prozesswerte ausgeben) [ps]: 250,000 j

Taktsynchrone Madule / Submodule .. |

Abbrechen Hiffe
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Im Topologie-Editor die Verbindung zwischen der SIMOTION (hier Port 1) und dem Drive (Port 1) herstellen:

a3 Topologie-Editor ==

T abellaizche Ansicht  Grafische Ansicht ] Qffline/Online Wergleich ]

Mikiaturangicht

PG/PC{L)
]
S IMOTION O D445 MPDAXIS 1 D445LMPDAxIS2
m D4552applD4452app) ! —_ ! — j
] ] ] ] ]| u L Passive Komponenten

[+~ Compact Switch Modules ~
[+- SCALANCE X000
- SCALANCE X100

- SCALANCE W
Bilder-Verschiebemodus deaktiviert S .

Online | Optianen... Drucken...

Abbrechen Hilte
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2 SIMOTION SCOUT (als Linearmotor)

2.1 Neue Achse einfligen

Doppelklick auf ,Achse einfigen® 6ffnet den Wizard:

=-8p T105_L02
iR ®
.= SIMOTION Gerit einfiigen Achse einflgen K

.. Einzelantriebsgerit einfiigen -

- D445 [D445-1] 3 Nae: |-M_dsis_1]
..... ABLAUFSYSTEM

.4 ADRESSLISTE

{8 GERATEGLOBALE VARIARZEN Allgemeines | Objektadresss |

. ACHSEMN

... Achse einfigen Welche Technologie soll verwendst werden? Aular |
-] EXTERNE GEBER Diehzahlregelung Yerstan:
.71 BAHNOBJEKTE W Positiarisren '
E-_] KURVENSCHEIBEMN 1 Gleichlauf
[+ TECHNOLOGIE ["1B ahninterpolation

=-1 PROGRAMME

..... # 5T-Quelle einfiigen

..... | MCC-Quelle einflgen

..... ® | KOP/FUP-Quelle einfligen
----- ® | DCC-Plan einfigen

E-B Main

H-B pFault

E-£F LinMot

[]"ﬂi D445LMPDAxisT [10-Device]
[]--ﬁ SINAMICS Integrated [5120 SINAMICS Fommentar:
= BIBLIOTHEKEN

.. Bibliothek einfugen
... DCC Bibliothek einfagen
|'_-'|D BIELIOTHEKEM SINAMICS

£ >

Prciekt [ Befehlsbibliothek Abbrechen Hilfe

‘Yorhandene Achzen

Nach der Eingabe des gewlinschten Namens auf OK klicken womit sich der Wizard fiir die Achskonfiguration
offnet.
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2.1.1 Achstyp

Die Einstellungen beim ,Achstyp“ kdnnen fir einen LinMot Drive auf den eingestellten Werten belassen werden:

Achskonfiguration - Achse_1 - Achstyp

Achstyp Auf dieser Seite konnen Sie den Achstyp auswahlen.

i . Durch findem dieses Bintrags konnen bereits singestelte Daten
AL l =~ veroren gehen, da sich die Strukdur der Konfigdaten andert.
(Geberzuordnung
Geberonfiguration
Zusammenfassung

Achstyp: {* linear
" rotatorsch
{* gleltrisch
" hydraulisch
" wirtuell

Modus: -

Einheiten korfigurieren |
|
==

| Weiter = | Abbrechen Hiffe:

Anschliessend Weiter

NTI AG / LinMot Seite 13 von 39



L’nMOt® LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

2.1.2 Antriebszuordnung

Bei der Antriebszuordnung wird der LinMot Drive der Achse zugeordnet.

e Als Motortyp wird Linearmotor ausgewahlt.

o Die Normierungsgeschwindigkeit auf 240 m/min (4 m/s -> motorabhangig)

¢ Die maximale Motorgeschwindigkeit auf 240 m/min (4 m/s -> motorabhéangig), kann bis 200% der
Normierungsgeschwindigkeit betragen (hier also max. 480 m/min)

Wenn PROFIdrive-Telegramm 105 (SIEMENS Telegramm 105) konfiguriert ist zusétzlich noch:
e Die maximale Kraft auf 255 N (motoabhéngig -> siehe Datenblatt Motor)

Achskonfiguration - LM_Axis_1 - Antriebszuordnung

« Achstyp = Zuordnungspartner [INOUT} | Zuordnung
Antriebszuordn. .. % |Ale |l ale |
Geberzuordnung 1 » Zuordnung spéter definieren
Geberdconfiguration 2@ D445 NPz
Zusammenfassung 3 Slot_1_2 zuordnen

4 ESINALHCS_IntegrEted Antrieb anlegen
Eigenschaften:
PROFWdrive-Telegramm 105
Ausgang PQ 256
Eingang Pl 256
b4 akartyp: Lirearmnatar j

Welche Normierungsdaten wollen Sie einstellen?

[ iauf maximale Motargeschwindigkeit nomierer

M armigringzgeschwindigket: |24EI.EI rndmin
rarimale katargeschwindigkeit: |24EI.EI rndmin
raximale Kraft: 2550 ]

< Zunick | Weiter = | Abbrechen Hiffe
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2.1.3 Gebersystem

Gebertyp: Inkrementeller Geber
Gebermodus: Rechteck

Messsystem: Gebersystem linear (Linearmassstab)

Achskonfiguration - LM_Axis_1 - Geberzuordnung

+ Achstyp © Zuordnungspartner [INNOUTI | Zuordnung
" Antriebszuordnung % |Alle |l ane |
1
2
3
4

Geberzucrdnung % Zuordnung spéter definieren
Geberdcorfiguration » Eingabebaugruppe fir Geber...
Zugammenfassung = [l D445 MPDAxIs

ﬂ% Siot_1_2

Lch_1
G SINAMICS Integrated

Eigenschaften:
PROFldrive-Telegramm 105
Ausgang PQ 256
Eingang Pl 256

Geberverwendung in SIMOTION:

Geberhyp: | Inkrementeller Geber j
Gebemodus: | Rechteck ﬂ

S E Y Gebersystem inear (Lineamasssizh) [

< Zurnick | Weiter = | Abbrechen Hilfe
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2.1.4 Geberkonfiguration

Gitterteilung:  1.e-004 (100nm)
Feinauflésung: 1

Achskonfiguration - Achse_1 - Geberkonfiguration

¥ Achstyp Bezugsgrofen
" Antrichszuordnung o
Gitterteilung: 1004
# Geberzuordriung Ittereiung | .
Geberkonfigura... Feinauflgsung: |-|
Zusammenfassung

Weitere Bnstellungen

v Tolerierung des Ausfall: des Gebers, wenn
er nicht an der Regelung beteilgt ist

< Zurick | Weiter = | Abbrechen Hiffe

Anschliessend die Achskonfiguration mit Weiter abschliessen.
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2.2 Achsparameter einstellen

Zusétzlich mussen folgende Parameter der Achse eingestellt werden.

Unter ,Expertenlist -> ausgewahlte Parameter® kann die Dynamik angepasst werden:

’_| Einzelantriebsgerat einfugen Kanfigurationsdaten I Systemvariablen | ausgewahlte Parameter |
D445 [D445-1] 1 Parameter | Parametertext Offlinewert | Einneit |
G| ABLAUFSYSTEM % |Ale [ ane x| At ~[ae =
= ADRESSLISTE 1 [ @ Konfigurationsdaten
-8 GERATEGLOBALE VARIABLEN 2 [ | TypeOfaxis Maxvelocity maximum rt der Gi o 4000.0 mm's.
£ ACHSEN 3 [ | TypeOfAxis. M maimum Tt der B 300000 mmis*
’_I Achse einfigen 4 TypeOfAxis.MaxJerk. maximum Maximalwert des zulaessigen Rucks 20000000.0 mm/'s®
& LM _Axis_1 5 TypeOfAxis.NumberO fDataSets DataSet_1.ControllerStruct. PV'_Cont... | Verstaerkung des P-Reglers [T00.0 s
onfiguration & | | TypeOfAxis.NumberODataSets DataSet_1.ControllerStruct PV_Cont... | Aktivierung DSC [173] YES -
7 TypeOfaxis.NumberO fDataSets. DataSet_1.ControllerStruct.PV_Cont... | Aktivierung der Vorsteuerung 1731 YES -
3 | | TypeOfaxis NumberDfDataSets DataSet_1.DynamicData velochyTim... | Ersatzzet des G indigkeftsregelkreises 0.0 3
) .ME.[h.Emk 9 | f TypeOFaxis NumberO DataSels DataSet_1 DynamicData. positionTim... | Ersatzzei des Lageregelkreises 0.0 s

Zudem muss die Grenzfrequenz des Gebers erhéht werden unter:
Konfigurationsdaten -> TypeOfAxis -> NumberOfEncoders -> Encoder_1 -> FrequencyLimit ->
encoderFrequencyLimit:

->1000000000.0

Konfigurationzdaten l Systervariablen ] auzgewahlte F'ararneter]
= Parameter Parametertext Einheit
% |Alle |l ane llane l[ae =
T | B TypelfAxis Achstypspezifische Konfiguration
& | H3 ActualtccelerationMonitoring Istbeschleunigungsueberwachung
9 ActualelocityMonitoring Istgeschwindigkeitsueberwachung
10 CommandWalueCuantization Quantizierungs-Fiter
1 DecodingConfig Befehlsverarbeitung
12 DistributedMotion Verteite Bewegungssteuerung
13 Dorift Criftkempensation
14 DriveControlConfig Antriebsbezogene Einstellungen
15 | f#= EmergencyRampGenerator Motausrampengenerator
16 Extrapolation Istwertglasttung
17 Fineinterpolator Feininterpolator
18 Friction Reibkompensation
19 HWEndPos Hardware-Endschalter
20 Homing Referenzieren
21 MaxAcceleration IMaximale Beschleunigung
22 MaxJerk Maximaler Ruck
23 Max\Welocity Maximale Geschwindigkeit
24 MeutralBand Totzonenkompensation
25 NumberCfDataSets Datensaetze fuer die Reglerkonfiguration
28 | M= NumberOfEncoders Konfigurierte Geber
27 H= Encoder_1 Geber1
23 AdaptDrive Uebersetzungsverhaeltnis des Messsystems bei antrisbsseitiger Anbauart
29 AdaptExtern Uebersetzungsverhaeltnis des Meszsystems bei externer Anbauart
30 Adaptload Uebersetzungsverhaeltnis des Messsystems bei lastzeitiger Anbauart
3 AszemblyBaze Anbauart des Mezssystems
32 Driverinfo Istwerschnittstells
33 Filter Ietw ertfitter
[=) FregquencyLimit Grenzfreguenz des Messsystems
35 encoderFreguencyLimit Grenzfreguenz des Gebers 10000000000 | Hz
36 | b= IncBackLash Umkehrlosekomoensation inkrementelles Messsvstem
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Bei Verwendung des SIEMENS Telegram 105 muss die Feinauflésung der Momentenreduktion
(forceReductionGranularity) auf [0] Standard gesetzt werden.

Konfigurationsdaten -> TypeOfAxis -> SetPointDriverinfo -> LinearMotorDriveData -> forceReductionGranularity

Konfigurationsdaten ] Syatemvaniablen ] auzgewahlte F'alameter]
= Parameter Parametertext Einheit

% |Alle |l ane llane *[ae

7| B Typeliaxiz Achstypzspezifische Konfiguration

& | 3 ActualtccelerationMonitoring Istbeschleunigungsueberwachung

9 ActualVelocityMonitoring Istgeschwindigketsueberwachung

10 CommandWalueCluantization Quantisierungs-Filter

11 DecodingConfig Befehlzverarbeitung

12 DistributedMotion Verteite Bewegungssteusrung

13 Drift Driftkompensation

14 DriveControlConfig Antriebsbezogene Einstellungen

15 EmergencyRampGenerator Notausrampengenerator

16 Extrapolation Istwertglastung

17 Finelnterpolator Feininterpolator

18 Friction Reibkompensation

19 HWEndPos Hardware-Endschalter

20 Homing Referenzieren

21 MaxAcceleration Maximale Beschleunigung

22 WMaxlerk Maximaler Ruck

23 Max\elocity Maximale Geschwindigkeit

24 MeutralBand Totzonenkompensation

25 NumberC fDataSets Datensaetze fuer die Reglerkenfiguration

26 NumberOfEncoders Konfigurierte Geber

27 PathSyncAxisPosTolerance Sollwertdifferenzueberwachung Synchronachse

23 PositionMenitoring Positionsueberwachung

25 | M= ServoMonitoring Regelkreisueberwachungen aktivieren bei aktivem Druckbegrenzungsbefehl

30 | f= SetPointDriverinfo Antriebszschnittztelle

31 InvertSetPoint Drehrichtungsanpazsung

H= LinearMotorDiriveData Antriebskennwerte fuer Linearmotoren

33 r forceReductionGranularity Feinaufloesung der Momentenreduktion [0] STANDARD -
24 I forceReference Einstellung der Auswahl fuer die Normierung: Bezugskraft oder Maximalkraft. |[0] MAX_VALUE -
35 I maxFarce Maximale Kraft 255.0 N
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2.3 Einstellungen LinMot Drive

In Kapitel 2.1.2 wurde die maximale Motorgeschwindigkeit der Achse auf 240m/min (4m/s) eingestellt.

Um die von der SIMOTION an den LinMot Drive gesendete Sollgeschwindigkeit korrekt zu skalieren, muss im
LinMot Drive der Parameter Linear Reference Velocity (bei einem Linearmotor) bzw. Rotative Reference
Velocity (bei einem Drehmotor) auf die maximale Motorgeschwindigkeit in der Achse gesetzt werden. Da es
sich in dieser Anleitung um eine Linearachse handelt, muss bei Axis type Linear ausgewahlt werden.

Ky LinMot-Talk6.5

File Search Drive Services Opticns Window Tools Manuals  Help

Pt OFEEE| HE &S| @ | C1250P0H0-05 on COMY USER) ~ || P> ] @
@ Project e

a J@ C1250-PD-<C-05 on COM4 [USER) 0./
- Control Panel M ame Walue
4 - Farameters [ iz twpe Lirear
[E] 05 “Linear Refererice Welocity 4 /=
- [E] Mation Contral S/ " Rotative Reference Welocity 3000 Rpm

4 =] PROFIdrive [=]MDI Canfiguration

= =] Bute wiord Order
-] Manitaring Channels
a {[=] Awiz Configuration

NTI AG / LinMot Seite 19 von 39



LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

3 SIMOTION SCOUT (als Drehmotor)

3.1 Neue Achse einfligen

Doppelklick auf ,Achse einfigen® 6ffnet den Wizard:

=-8 T105_D445_2_0v5
ol d4452app [D445-2 DP/PN]
4 Ein-/Ausginge X142
] ABLAUFSYSTEM
= ADRESSLISTE
.[B= GERATEGLOBALE VARIABMEN
= 1L ACHSEN
: | ~.®) Achse einfiigen
| R (M Axs
-] EXTERNE GEBER
-] BAHMOBJEKTE
-1 KURVENSCHEIBEN
7 TECHNOLOGIE
{1 PROGRAMME
-l D445 MPDAxs T
- fla D445LMPDAxis2
- SINAMICS Integrated_1 [SINAMICS Int
-1 BIBLIOTHEKEN
-] BEOBACHTEN

< >

Achse einfligen

Ei Namg: |LMP_&sis_A

Allgemeines l Dbiektadresse]

Wwielche Techhologie zoll venvendet werden?
Autor;

Direhzahlregelung
Pozitionigren

[ Gleichlauf

[ Bahninterpalation

Yorhandene Achzen

Wersion:

Lh_Amiz_1 [Pogitionierachse]

K.ommentar:

Abbrechen Hilfe

Nach der Eingabe des gewlinschten Namens auf OK klicken womit sich der Wizard fur die Achskonfiguration

offnet.
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3.1.1 Achstyp

Bei Achstyp rotatorisch auswéahlen:

Achskonfiguration - LME_Axis_2 - Achstyp

Achstyp Auf dieser Seite kannen Sie den Achstyp auswahlen.

i . Durch Andem dieses Eirtrags konnen berets eingestelte Daten
ST l ~ veroren gehen, da sich die Struktur der Konfigdaten andert.
Geberzuordnung
Geberconfiguration
Zusammenfassung

Achstyp: (" linear

- rotatorsch

* elektrisch
" hydraulisch
" virtuel

Modus: Standard ﬂ

Einheiten konfigureren
img|
=

| Weiter = | Abbrechen Hilfe

Anschliessend Weiter
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3.1.2 Antriebszuordnung

Bei der Antriebszuordnung wird der LinMot Drive der Achse zugeordnet.

Hier wird ein LinMot EC02-40/140 konfiguriert. Die erforderlichen Angaben finden sich im Datenblatt, welches
auf http://shop.linmot.com heruntergeladen werden kann.

e Die Normierungsgeschwindigkeit auf 4000 1/min (motorabhé&ngig -> siehe Datenblatt Motor)
e Die maximale Motorgeschwindigkeit auf 5000 1/min (motorabhéangig -> siehe Datenblatt Motor)

Wenn PROFIdrive-Telegramm 105 (SIEMENS Telegramm 105) konfiguriert ist zusétzlich noch:
e Das maximale Drehmoment 1.55 Nm (motorabhé&ngig -> siehe Datenblatt Motor)

Achskonfiguration - LME_Axis_2 - Antriebszuordnung

# Achstyp E Zuordnungspartner [INNOUTI | Zuordnung
Antriebszuordn_ . % |Ale |l ane |
" Geberzuordnung 1 » Zuordnung spdter definieren
Geberdconfiguration 2 D445 NPz 1
Zusammenfassung 3 | @ [, D445LMPDAXIS2
S | @ EEd4452app
6 | @ S SINAMICS Integrated_1 Antrieb anlegen
Eigenschaften:
PROFldrive-Telegramm 105
Ausgang PO 252
Eingang Pl 252
b akartyp: Standardmotor

Welche Nomierungsdaten wollen Sie einstellen?

[ auf maximale Motardrehzahl normieren

Mormierungzdrehzahl: |4EIEIEI.I:I 1/min
maximale kotordrehzahl: |5EIEIEI.EI 1/min
rasimales Moment; 155 M

< Zunick | Weiter = | Abbrechen Hilfe

Seite 22 von 39 NTI AG / LinMot


http://shop.linmot.com/

LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION LinMot®

3.1.3 Gebersystem

Gebertyp: Absolutwertgeber zyklisch absolut (Wichtig, da EC02 & PR02 Single-Turn Geber haben)
Gebermodus: SSI

Geberzuordnung = Zuordnungspartner [INOUT]* (Zuordnung

Gebertonfiguration Alle |l Aale |
» Zuordnung spéter definieren

D445 MPD A=

= D445 MPDAxIs2

--Il:l‘l!-h-mM—'-Iﬁq

Slot_1_2
L Ch_1 LMR_PRO1_5... Encoder_1
dé452app
EESINAMICS_Int&g rated_1 Geber anlegen
Eigenschaften:
PROFMrive-Telegramm 105
Ausgang PQ 252
Eingang Pl 292

Geberverwendung in SIMOTION:

ETLT0 B | Absolutwertgeber zyklisch absolut
Gebermodus: [5s] =l

Messsystem: Gebersystem rotatorsch

| Weiter = | Abbrechen Hilfe
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3.1.4 Geberkonfiguration

Geberstrichzahl: 524288 (Bei Standardkonfiguration des Gebers auf dem LinMot Drive)
Feinauflésung: 0

Feinauflésung Absolutwert 0

Datenbreite Absolutwert 19

Achskonfiguration - LME_Axis_2 - Geberkonfiguration

¥ Achstyp BezugsgroBen
" Antriebszuordnung .
Geberstrichzahl: h24280
" Geberzuordnung EREEIEnES |
Geberkonfigura.__ Feinauflosung: |EI
Zusammentassung Feinauflazung |

]
Abzalubwert in Gr_=IST2:

D atenbreite Abzolutwert |-| g
ohne Feinauflozung:

Weitere Einstellungen

Tolerierung des Ausfall: des Gebers, wenn er nicht an der
Regelung beteiligt ist

v Geberibensachung aktivieren

N

an o N

< Zunick | Weiter = | Abbrechen Hilfe

Anschliessend die Achskonfiguration mit Weiter abschliessen.

s Hinweis:

1 Wenn der Drehmotor eines LinMot Hubdrehmotors (PRO1-...) konfiguriert wird muss die
Geberstrichzahl auf 360000 gesetzt werden (Bei Standardkonfiguration des Gebers auf dem LinMot
Drive)
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3.2 Achsparameter einstellen

Zusétzlich mussen folgende Parameter der Achse eingestellt werden.

Unter ,Expertenlist -> ausgewdhlte Parameter kann die Dynamik angepasst werden:

- d4452app [D445-2 DR/PN] Konfiguralionsdaten] Systemvariablen | ausgewahlte Parameter I
Ein-/Ausgange X142 £l Parameter | Parametertext Offlinewert
-] ABLAUFSYSTEM % |Ade x| e | ane [ale x
- ADRESSUSTE 1 | B Konfigurationsdaten
EF GERATEGLOBALE VARIABLEN 2 | | TwpeD fhxis. MaxVelncity. maxi i rt der zulaessigen Geschwindigkeit 18000.0 “Is
171 ACHSEM 3| F TypeDfaxis M i i i i der igen Besc i 350000.0 “Is®
i.-®] Achse einfagen 4 | | TypeDtaxis Maxlerk maxi i rt des jgen Rucks 7200000.0 *Ig*
: ﬁ LM _Axis_1 5 TypeOfAxis NumberOfDataSets.DataSet 1.Contr.. | WVerstaerkung des P-Reglers 100.0 s
é ‘a LMR_Axis_2 (] TypedfAxis.NumberQ fDataSets.DataSet_1.Contr... | Aktivierung DSC [173] YES -
) Kenfiguration T TypeOfaxis NumberO fDataSets DataSet_1.Contr.. | Aktivierung der Vorsteuerung [173] YES -
8 TypeOfaxis NumberQfDataSets.DataSet_1.Dyna... | Ersatzzeit des G indigkeitsregelkreizes 0.0 B
H 9 TypeOfaAxis. NumberOfDataSets DataSet_1.0yna... | Ersat des Lageregelkreises 0.0 B

Zudem muss die Grenzfrequenz des Gebers erhéht werden unter:
Konfigurationsdaten -> TypeOfAxis -> NumberOfEncoders -> Encoder_1 -> FrequencyLimit ->
encoderFrequencyLimit:

->1000000000.0

Kaonfigurationsdaten ] Syztemyvariablen ] auzgewahlte F'alameter]
= Parameter Parametertext Einheit
% |Alle |l ane llane *[ae
7| B Typeliaxis Achstypspezifische Konfiguration
2 | f@ActualdccelerationMonitoring Istbezchleunigungsueberwachung
5 ActualvelocityMonitoring Istgeschwindigkeitzueberwachung
10 CommandValueCQuantization Quantizierungs-Fitter
11 DecodingConfig Befehlsverarbeitung
12 DistributedMotion Verteite Bewegungssteusrung
13 Drift Driftkompensation
14 DriveContrelConfig Antriebsbezogene Einstellungen
15 | f=@ EmergencyRampGenerator Neotausrampengenerator
16 Extrapolation Ietwertglaetiung
17 Finelnterpolator Feininterpolator
18 Friction Reibkompensation
19 HWEndPos Hardware-Endschalter
20 Homing Referenzieren
21 MaxAcceleration Maximale Beschleunigung
22 WMaxlerk Maximaler Ruck
23 MaxWelocity Maximale Geschwindigkeit
24 MNeutralBand Totzonenkompensation
25 NumberOfDataSets Datensaetze fuer die Reglerkonfiguration
25 | M= MumberQfEncoders Konfigurierte Geber
27 H=l Encoder_1 Geber 1
23 AdaptDrive Uebersetzungsverhaeltnis des Messsystems bei antriebsseitiger Anbauart
29 AdaptExtern Uebersetzungsverhaelniz des Messsystems bei externer Anbauart
30 AdaptLoad Uebersetzungsverhaetnis des Messsystems bei lastzeitiger Anbauart
31 AszsemblyBaze Anbauart des Messsystems
32 Driverinfo Istwertschnittstelle
) Filter Istwertfiter
e [2) FreguencyLimit Grenzfrequenz des Messsystems
35 encoderFrequencylimit Grenzfrequenz des Gebers 1000000000.0 | Hz
36 | b= IncBackLash Umkehrlosekomoensation inkrementelles Messsvstem
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3.3 Einstellungen LinMot Drive

In Kapitel 3.1.2 wurde die Normierungsdrehzahl der Achse auf 4000/min eingestellt.

Um die von der SIMOTION an den LinMot Drive gesendete Sollgeschwindigkeit korrekt zu skalieren, muss im
LinMot Drive der Parameter Linear Reference Velocity (bei einem Linearmotor) bzw. Rotative Reference
Velocity (bei einem Drehmotor) auf die Normierungsdrehzahl in der Achse gesetzt werden. Da es sich in dieser
Anleitung um eine rotative Achse handelt, muss bei Axis type Rotative ausgewahlt werden.

R LinMot-Talk 6.5
File Search Drive Services Opticns  Window Teools Manuals  Help
"t OEHEE| HE S| 8| Ecoz P 10358102 USER) =y K

@ Project o
Vii ECOZ, IP: 10.3.8102 [USER]

- Control Panel Name Valug
w - Farameters Az bppe Rotative
=] 05 | inear Beference Welnsiy 2
=] Motion Control S/ " Rotative Feference Velocity 4000 Rpm
v [Z] PROFIdive ETHOT Canfiguration

Diz-/Enable
+ &] Byte wiord Order
=] Monitoring Channels

v [E] Awis Configuration
&3 Axis type

Seite 26 von 39 NTI AG / LinMot



LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

LinMot®

4 Referenzfahrt

Die Referenzfahrt des Motors kann mittels Fahren auf Festanschlag (Uber Kraft-/Drehmoment oder tUber

Schleppabstand), oder liber einen externen Schalter durchgefiihrt werden.

oder LinMot RS01).

: Hinweis:
1 Eine Referenzfahrt ist nicht nétig, wenn der Motor ein absolutes Gebersystem hat (z.B. LinMot EC02

4.1 Fahren auf Festanschlag (Uber Kraft-/Drehmoment), empfohlen mit Siemens Telegramm 105

-l D445 [D445-1]

-8 ABLAUFSYSTEM

%= ADRESSLISTE

-[E= GERATEGLOBALE VARIABLEN
=71 ACHSEN

‘_| Achse einfiigen
B8 LM_Asis_1

..... » Konfiguration
..... > Expertenliste
..... > Mechanik

..... » Vorbelegung
= > Begrenzungen
..... > stwert

..... > Regelung

..... > Referenzieren
..... » Uberwachungen
..... > Profile

..... > Steuertafel

..... » Verschaltungen
-3 Signalfluss
[-__] MESSTASTER
B NOCKEN

Pozition und Geschwindigkeit] Dynamizches \-"erhaltenl Festanzchlag I

Festanschlagzerkennung: || usber Kraft-/Drehmoment jl

Sollpozition

T

Vi

Positionstoleranz nach Fest-
anzchlagserkennung:

\

Frogr. Endposgition

I“ 10.0 i

|stposition am
Festanzchlag

NTI AG / LinMot
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LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

4.2 Fahren auf Festanschlag (iber Schleppabstand), empfohlen mit Standardtelegram 5

Pozition und Geschwindighkeit ] Dynamisches Yerhalken | Festanzchlag |

- D445 [D445-1]

..... 8] ABLAUFSYSTEM

..{8= ADRESSLISTE

S GERATEGLOBALE VARIABLEN
E1-_] ACHSEN

*_| Achse einfiigen
-8 LM Axis_1
Kenfiguration
Expertenliste
Mechanik

..... » Vorbelegung
Begrenzungen
[stwert
Regelung
Referenzieren
Uberwachungen
Profile
Steuertafel

..... » Verschaltungen
- Signalfluss
[+ MESSTASTER
-] NOCKEN

Faonfigurationsdaten  Spstervaniablen l ausgewahle Parameter

Feztanschlagserkennung: || ueber Schleppabstand

]|

Sollposition

S~

Schleppabstand zur Fest-
anzchlagserkennung:

Vi

\

Proar. Endpogsitiion

Positionstoleranz nach Fest-

anzchlagserkennung:

100 mm

M~

lztpozition am
Festanzchlag

= Parameter

Datentyp

Ve |Alle

Parametertes Einheit
Alle [l ane ~llane  x]ane

101 swlimitState

Status SW-E...

102 torgueLimith egative

Programmiert...

103 torgueLimith egativeln

Eingangs-int...

104 torgueLimitPositive

Programmiert...

105 torgueLimitPositiveln

Eingangs-Int...

106 torgueLimitingCommand

Bearbeitung...

107 | typeOféxis

Achseinstel

[112] REAL_AXIS [-

"EnumAxisOperatingMode’ = enum/DINT

108 | 2 userDefaultClamping

Anwendery...

1| L clamping\/alue

Klemmwert 5.0 |-

LREAL

110 | @ userDefaultDynamics

Anwendery...

111 | | direction

Richtungsan... |[107] POSTIVE | -

"EnumbDirection’ = enum/DINT
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4.3 Beispielablauf zum Referenzieren auf Festanschlag (MCC):

Der nachfolgende Ablauf liegt als XML Dateien diesem Dokument bei (Festanschlag tber Kraft-/Drehmoment
und Uber Schleppabstand).

Prinzipiell wird die Achse in negativer/positiver Richtung verfahren bis ein Festanschlag detektiert wird.
Anschliessend wird die Achse referenziert und wieder etwas vom Anschlag weggefahren.

Starte Achse |ﬂgﬂ:— * LM Axis 1 .
geregel (negativ) - =
i 0
Fahren auf LM Axis 1 - Mit Angabe des Klemmwerts (Bsp. 50%)
Festanzchlag .._f' = -

RET:;SZ;FE A LM_Axis._1 2 Referenzpunkt setzen (Bsp. -5mm)
Festanzchlag LM_Axis 1 ”
aufheben t
Fositio- LM Axis 1 n Wegfahren vom Anschlag (Bsp. Auf Omm)
niere Achse - -

Quittiere .
TO-Alarme l LMo, =

Differenz zwizchen Soll- und |stpasiion der Achse im Interpalatortakt

Abbildung 1: Referenzieren der Achse mit Fahren auf Festanschlag (iber Kraft-/Drehmoment)
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4.4 Referenzfahrt Giber externen Schalter

Die Einstellungen fur die Referenzfahrt Uber einen externen Schalter kbnnen beispielsweise so aussehen:

K

SIMOTION SCOUT - LM_Simotion_PD_Ex_v01 - [D445.A
ﬂ Projekt Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hilfe

D[ 8% S| &% o]« W] || X| X %|®% | -|da|ial ] @] = 8 |

Aklives Referenzieren l Passives Referenziersn ]

E E J <K.ein Filter: - E

=8 LM_Simotion_PD_Ex_vD1 "
.. SIMOTION Gerit einfogen Geber_1 - Inkrementeller Geber - Rechteck
.. Einzelantriebsgerét einfigen
-0 D445 Referenziersn notwendig nein hd
| ABLAUFSYSTEM
ADRESSLISTE Referenziermadus: |nur Externe Mullmarke j |
%— EER'_EEEGLOBALE VARIABLEN Signaliibergang:  Low - High [positiv]
® Achse einfigen an Seite von Extemer Nulmarke:  rechts
=X A}ch':e_‘lf. ’ Refersnzpunktfaht: | Startin negativer Richtung ~|
----- onfiguration
..... > Expertenliste Anfahrgeschwindigk.eit: l\ [ maw. Weg bis Ext. Nullmarke
..... % Mechanik 50.0 s

- 1.e-003 m
----- > Vorbelegung

Einfahigeschwindigkeit:
----- » Begrenzungen
----- > Ist\cgvert ’ 00 RS o

----- > Regelung
[ e | - .
..... Uberwachungen /I —ﬂ I\
----- > Profile -

----- > Steuertafel

¥ neg. Umkehmocken venwenden Referenzpunktkoordinate Referenzpunktverschishung: | pos. Umkehimocken venwenden
..... » Verschaltungen [ neg HWw-Endschalter als |0 i i |D.D mm
E-% Signalfluss Urnkehmocken verwenden

-] MESSTASTER Eingang Umkehrmocken:

B NOCKEN BINAMICS Integra. DI D _.. |
-1 EXTERNE GEBER
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5 Parameterzugriff

5.1 RAM Wert eines Drive-Parameters lesen

Lesezugriff auf RAM Parameter des LinMot Drives ist mittels der Funktion readDriveParameter() moglich.
Zur jeweiligen UPID muss ein Offset von 16#2000 hinzuaddiert werden.

Um beispielsweise den LinMot Parameter mit UPID 16#13A6 (Maximal Current) zu lesen, muss der
Funktionseingang parameterNumber mit 16#13A6 + 16#2000 = 16#33A6 belegt werden.

Beispielimplementation:

PROGRAM readDriveRAMParameter
VAR
hFarameterRead : BOOL;
wiUPIDFarameterRead : UINT;
stRetParameterPead : StructRetReadDriveParameter;
divalueParameterRead : DINT;
CradID : CormandIDType;
END VAR
R S S
4/ Driwve Parameter Access (Read Parameter RAM wvalue hy UPID)
B R
IF bParameterRead THEN
stRetParameterRead :=
_readDriveParameter(
logaddress:= 16365, //address of the Parameter Access Point of the drive -> See HW Config * 8elect Drive » 8lot 1.1
parameterNumber:= 1&#2000 + uiUPIDParameterRead, //1&#2000 + UPID -> e.g. 1&#2000 + 16#1346 (maximal current) = 16#33a6
nexteommand : =IMMEDIATELY,
commandid: =CmdID

)i

IF (stRetParameterRead. functionResult = 0) THEN

hParameterRead := FALJE;
diValueParameterRead := BIGEYTEARRAY TO ANYTYPE(stRetParameterRead.data,0);
END_IF;

END_IF;
END_EPROGRAM

5.2 RAM Wert eines Drive-Parametes schreiben

Schreibzugriff auf RAM Parameter des LinMot Drives ist mittels der Funktion writeDriveParameter() mdglich.
Zur jeweiligen UPID muss ein Offset von 16#2000 hinzuaddiert werden.

Um beispielsweise den LinMot Parameter mit UPID 16#13A6 (Maximal Current) zu schreiben, muss der
Funktionseingang parameterNumber mit 16#13A6 + 16#2000 = 16#33A6 belegt werden.

Beispielimplementation:

PROGEAM writeDriveRAMEarameter
VAR
bParameterWrite : BOOL;
UiUPIDParameterWrite : UINT;
stRetParameterWrite : StructRetWriteDriveParameter;
divalueParameterWrite :DINT;
CmdID : CommandIDType
END_VAR
B R ST
#/ Drive Parameter Access (Write parameter RAM wvalue by UPID)
B R RS LT R
IF bParameterWrite THEN
stRetParameteririte :=
_writeDriveFarameter |
logaddress:= 163685, //Address of the Parameter Access Point of the drive -» 8ee HW Config * Select Drive > 3lot 1.1
parameterNumber:= 1&#2000 + uwiUPIDParameterWrite, //16#Z000 + UPID -> e=.g. 16#2000 + 16#132¢ (maximal current] = 1&#3348
nextocommand ; =IMMEDIATELY,
cummandid:=CdeD|,
datalength:=DINT TO_UDINT(_ sizecf{diValueFarameterWrite)),
data:=ANYTYPE_TO BIGEYTEARRAY (diValueFarameterWrite, )
)i

IF (stRetParameterWrite. functionkesult = 0) THEN
bParameterWrite := FALS3E;
END_IF;
END_IF;
END_EPROGRAM
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6 Hinzufligen von zusatzlichen Parametern/Variablen in den Echtzeitkanal
Es ist méglich zusatzliche Parameter oder Variablen dem Echtzeitkanal hinzuzuftgen.

Jeweils 4 Kanale vom Drive zur Steuerung (jeweils 32Bit, Mon Channel 1-4) sowie von der Steuerung zum
Drive (jeweils 32Bit, Par Channel 1-4) sind verflgbar.

6.1 Konfiguration im Drive

In LinMot-Talk wird die gewlinschte UPID (Parameter-/Variablenadresse) im jeweiligen Kanal eingetragen.
Als Beispiel im Monitoring Channel 1 die UPID 1B93h (Demand Current, aktueller Motorstrom) und in
Parameter Channel 1 und 2 die UPID 13FCh (Maximal Current Positive) sowie 13FDh (Maximal Current
Negative).

R LinMot-Talk 6.5

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

™t a | B & & RSU_PD_TestonCOMBIUSER) ~ |5 ** (> M o | eF | % | % EH & B
5B Project t v ®
~ @ RST_PD_Test on COME [USER] L X |
-3 Control Panel FEES W alue Faw Data
W - Farameters Channel 1 UPID 1B33h [Demand Current) 1B93h
E] 05 Channel 2 UPID BaeEH 0000k
{E] Motion Control St/ Channel 3 UFID 0000k 0000k
v [E] PROFIdive Channel 4 UPID 0000k 0000k

-3 Dis-/Enable
{E] Bytewiord Order
wimmllie- = Monitring Channels
-[=] Parameter Channels
{E] Awis Configuration

Rl LinMot-Talk 6.5

File Search Drive 5Services Options Window Tools Manuals  Help

=t O = @ E & | RS0_PD_TestanCOMB(USER] ~ % ¥ (P>l & | F B < | S B & EH
=B Project T v ®
~ JJ@ R501_PD_Test on COME [USER] L X
-3 Control Panel Marmne Value Raw Data
v [&g] Parameters Charinel 1 UPID 13FCh [Mavimal Current P... | 13FCh
{£] 05 Channel 2 UPID 13FDh [Masimal Current N... | 13FDh
{E] Motion Control S/ Channel 3 UFID 0000k 0000k
 {E] PROFIdrive Channel 4 IPID 0000k 0000k

» E] BytsAw/ord Order
t-fE] Monitoring Charinels
i =] Parameter Channels

{E] iz Configuration

A Achtung:
Die oben benutzen Parameter sind nur als Beispiel gedacht!

Die beiden Parameter in den Parameter Channels 1 und 2 begrenzen den Strom, welchen der Drive
stellen kann. Wenn die Beiden 0 sind kann sich der Motor nicht bewegen!

s Hinweis:

1 Bei Siemens werden Doppelwérter in Big-Endian Gibertragen werden. Deshalb ist es notwendig das
High Word und Low Word zu vertauschen.
Das kann durch rotieren um 16 Bits mittels der Funktion ROR() realisiert werden.
Bsp: DemandCurrent := ROR(DemandCurrent, 16);
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6.2 Konfiguration in der SPS

In der HW Konfiguration die gewiinschten Module in freie Steckplatze ziehen:
E“] Station Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hilfe

DEs-E B S s g | B 2| 9 | k2

Ll
#1(0) SIMOTION D445-2
{ ) Suchen: |
Prafil: | Standard
B0 Weiters FELDGERATE
Ethemet: PROFINET-O-System (100} ED Drives
T T : {2 IndraDrive
- = = {3 NTIAG
E (1) Da45LY B2 PROFIdive
|i |i g C11504PD 05 1.1
i [1250-FD i [1250-FD C1150:PD 15411
C1250:PD 05411
C1250:PD 15411
A1 I SR A S Actual Position
< | I S S S Actual Velocity
Demand Current 160
ﬂ!l [2] Da4ELMPDAREZ e e Dremand Current 32b
----- Demand Position
Steckplatz Baugruppe Bestellnummer E-Adresse | A-Adiesse | Diagno.. | Kommentar |_ Demand Welocity
& LT PR PIREZETS b2l | S R S D0 with SIEMENS telear. 105
&7 I E2C et | U S S S D0 with standard telegr. 3
KEF Lt 7 - AR E 2 e et | U S S S D0 with standard telegr. 5
AF R It - AR FERRT D0 with standard telegr. 7
1 DO with SIEMENS telegr.™ 16360 | | b i e D0 with standard telegr. 9
ri Fiaamatarderers S JERE
Ly SHEMENS datagam JET A Sgn S |aes FF Mon Channel 1
2 aon Channel 1 284..287 Mon Charnel 2
3 Maon Channel 2 32315 ‘ Mon Charnel 3
4 Par Chatinel 1 284..287 T — Mon Charnel 4
5 Par Channel 2 32315 —— Par Charinel 1
B Par Channel 2
7 Par Channel 3
g Par Channel 4
Und in SCOUT in der Adressliste die gewlinschten Variablen anlegen:
d4452app ; Adressliste
o ‘ 74 | Anzicht |Adressen gesamt j
Name 4 |lD-Adresse | Nur les| Datentyp Feldldn| Prozessabbild Strategie Anzeige | Ersatzwert
% |Alle = [|aie Jane ~[[ane llane xfane M >llare  xlane K4
1 | LMR_PRO1_DemCurrrent PID 224 DWORD 1 | ServoSynchronousTask CPU-Stop HEX 16#00_00_00_00
2 | LMR_PRO1_MaxCurrentMeg PQD 312 [l DWORD 1 | ServoSynchronousTask CPU-Stop HEX 164#00_00_00_00
3 | LMR_PRO01_MaxCurrentPos PQD 234 [ DWORD 1 | ServoSynchronousTask CPU-Stop HEX 16#00_00_00_00
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7 Einstellen der Regelkreise

7.1 Lageregler des Drives

Um mit der Einstellung des Lagereglers zu beginnen, werden im Motor Wizard die Parameter fur Default Soft
gewahlt. Wahrend des Betriebs kdnnen dann der P- und D-Anteil des Reglers erhdht werden, bis die
gewlinschte Genauigkeit erreicht ist.

Es ist auch méglich mit den Default Stiff Parametern zu starten. Sollte der Motor dadurch laut werden und
vibrieren kénnen der P- und D-Anteil reduziert werden.

Step 6/10: PID Position Controller

PID Poszition Controller Setting

P Gain: Ajmm Set To Default Soft (P=3, D=5, I=0)
D Gain: 12,5 Af(m/s) |  setToDefautssf | (=7.5D-125,1=0)
I Gain: 0 | Afm=s) \
D Filter Time: | 250 us
MHoize Filter:

[ ]Enable Moise Filter

«Enable Noise Deadband» muss deaktiviert werden!

Die D Filter Time kann auf 250us gesetzt werden.
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Nach dem Abschliessen des Motor Wizard und einem Neustart des Drives kénnen die Regleparameter im
Control Parameter Set A zur Laufzeit angepasst werden (hauptsachlich P & D Gain):

5 Project o 0 A s v X @
~ J# Urnamed on COM4 [DEVELOPER)] L x
- Control Panel M ame W alue Raw Data LIPID
v [Eg] Parameters “FF Constant Force OA 0000aa0ak 139Ch
£l 03 “FF Friction 04 00000000k 1390h
~ {E] Motion Control S “FF Spring Compensation 0 &/m 0000k 139Eh
{E] Drive Configuration "FF Damping 0 Admis] 0000k 139Fh
{E] Motor Configuration "FF Acceleration 0 &/mds™2] 0000k 1340k
= atat_e MIaCh'f”E Setup " S pring Zero Position 0 rom 00000000k 1341h
9 g i ”‘!f_'” T:te’ oo “P Gain T2 E7mm 0078h 1342h
IS Toston Lornio et “D Gain 17 &/(més] 00&4h 1343h
P Feedback Selection Lol
H . [ Filker Time 280 us O0F &k 1348h
Ctrl Par Set Selection Lo -
.___-,: -[E] Cortral Parameter Set & LI = o L6 o) LUl Lon
" [E] Cortrol Parameter Set B . Integratar Lirt 154 00034950 13450
[E] Advanced Settings . b axirnal Current 154 00003492h 1346h
El Curent Controller . M axirnal Current Positive 2548 000061 &8k 13FCh
E] Enars & Warnings M aximal Current Megative ey 0000E148h 13FDh
{E] Protected Technology Functions " Naise Deadband \Width O OO0k 1347h
=] Wizard Parameters

Es wird empfohlen alle FF Parameter ausser FF Constant Force zu Beginn auf O zu setzten. Sie kénnen spater
angepasst werden um den Start und Stopp der Bewegung zu optimieren. Sie kdnnen jedoch auch auf den vom
Motor Wizard vorgeschlagenen Werten belassen werden, um zuerst zu prufen, ob sie fir die Anwendung
passen.

Achtung:
A Bis und mit Firmware 6.6 Build 20170410 muss der | Gain im Control Parameters Set A des
LinMot Drives auf 0 (null) gesetzt werden.

Ab Firmware 6.6 Build 20170522 muss der I-Gain eingestellt werden, um die Endposition genau zu
erreichen
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7.2 Lageregler in der SPS

In den Achseinstellungen muss gepruft werden, dass DSC aktiviert ist. Als Kv-Faktor setzen Sie 100 als
Startwert ein und erhéhen den Wert bei Bedarf.

x

] ABLAUFSYSTEM it
(8= ADRESSLISTE

S~ GERATEGLOBALE VARIABLEN
-] ACHSEN

-..®) Achse einfiigen

-4 LM_Axis 1

..... » Konfiguration

..... > Expertenliste

..... > Mechanik

..... > Vorbelegung

..... » Begrenzungen

..... » Istwert

—- > Regelung

..... > Referenzieren

----- > Uberwachungen

----- » Profile

----- » Steuertafel

;| Dynamische Reglerdaten | Reibkompensation |

Stellgrafenbegrenzung

Dynarnic Serva Caontrol

™ Begrenzung ein

Antrieb

V-“ax M _ Gtellgrafen-

anzchluss

psc j max. Geschwindigk eit:
2400 A

Kw-Faktar:
/s Stellgrife

100.0 invertisren

Sollwert + + .
- I‘— / + - - -
- r + — uiv)
+ .

Nun ist die Konfiguration abgeschlossen und der Motor kann eingeschaltet und Verfahren werden, um die

Regelkreise zu optimieren.
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8 Dokumentversion

Version Datum Autor Beschreibung
1VvO0 5. Juli 2017 fj Initialversion
1v1 18. Februar 2020 fj Kapitel Gebersystem aktualisiert
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Notizen

Seite 38 von 39 NTI AG / LinMot



LinMot PROFIdrive and Siemens SIMOTION

LinMot®

Kontakt & Support

SCHWEIZ NTI AG LinMot & MagSpring
Bodenaeckerstrasse 2
CH-8957 Spreitenbach
Verkauf & Administration: +41 56 419 91 91
office@linmot.com
Tech. Support: +41 56 544 71 00
support@linmot.com
Fax: +41 56 419 91 92
Web: http://www.linmot.com/
USA LinMot USA Inc.

N1922 State Road 120, Unit 1
Lake Geneva, WI 53147
USA

Verkauf & Administration:

Tech. Support:

Web:

262.743.2555
usasales@linmot.com

262.743.2555
usasupport@linmot.com

http://www.linmot-usa.com/

Bitte besuchen Sie https://linmot.com/de/contact/ um einen Distributor in Ihrer Nahe zu finden.

Smart solutions are...

www.LinMot.com
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