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Gewahrleistung, Haftung und Support

Fur die in diesem Dokument enthaltenen Informationen tibernehmen wir
keine Gewahr.

Unsere Haftung, gleich aus welchem Rechtsgrund, fur durch die Verwen-
dung der in diesem Dokument beschriebenen Beispiele, Hinweise, Pro-
gramme, Projektierungs- und Leistungsdaten usw. verursachte Schéaden ist
ausgeschlossen, soweit nicht z.B. nach dem Produkthaftungsgesetz in Fal-
len des Vorsatzes, der grober Fahrlassigkeit, wegen der Verletzung des
Lebens, des Korpers oder der Gesundheit, wegen einer Ubernahme der
Garantie fur die Beschaffenheit einer Sache, wegen des arglistigen Ver-
schweigens eines Mangels oder wegen Verletzung wesentlicher Vertrags-
pflichten zwingend gehaftet wird. Der Schadensersatz wegen Verletzung
wesentlicher Vertragspflichten ist jedoch auf den vertragstypischen, vorher-
sehbaren Schaden begrenzt, soweit nicht Vorsatz oder grobe Fahrlassig-
keit vorliegt oder wegen der Verletzung des Lebens, des Kdrpers oder der
Gesundheit zwingend gehaftet wird. Eine Anderung der Beweislast zu lh-
rem Nachteil ist hiermit nicht verbunden.

Die Applikationsbeispiele sind unverbindlich und erheben keinen Anspruch
auf Vollstandigkeit hinsichtlich Konfiguration und Ausstattung sowie jegli-
cher Eventualitéaten. Sie stellen keine kundenspezifische Loésungen dar,
sondern sollen lediglich Hilfestellung bieten bei typischen Aufgaben-
stellungen. Sie sind fiir den sachgemalien Betrieb der beschrieben Produk-
te selbst verantwortlich. Diese Applikationsbeispiele entheben Sie nicht der
Verpflichtung zu sicherem Umgang bei Anwendung, Installation, Betrieb
und Wartung. Durch Nutzung dieses Applikationsbeispiels erkennen Sie
an, dass Siemens uber die oben beschriebene Haftungsregelung hinaus
nicht fur etwaige Schaden haftbar gemacht werden kann. Wir behalten uns
das Recht vor, Anderungen an diesem Applikationsbeispiel jederzeit ohne
Ankiindigung durchzufihren. Bei Abweichungen zwischen den Vorschla-
gen in diesem Applikationsbeispiel und anderen Siemens Publikationen,
wie z.B. Katalogen, hat der Inhalt der anderen Dokumentation Vorrang.

Copyright© 2005 Siemens A&D. Weitergabe oder Vervielfaltigung die-
ser Applikationsbeispiele oder Auszige daraus sind nicht gestattet,
soweit nicht ausdricklich von Siemens A&D zugestanden.

Bei Fragen zu diesem Beitrag wenden Sie sich bitte tiber folgende E-Mail-
Adresse an uns:

mailto:csweb@ad.siemens.de
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Vorwort

Das vorliegende Dokument ist eine Erweiterung des Dokumentes ,Geregel-
tes Positionieren einer Achse mit SIMATIC CPU 314C-2DP,
MICROMASTER 440 und SIMATIC Easy Motion Control, Applikationsbe-
schreibung®.

Die Applikationsbeschreibung beinhaltet eine Inbetriebnahmeanleitung, die
sich auf abgespeicherte Parameterlisten stitzt.

Dagegen wird im vorliegenden Dokument erldutert, wie man diese Para-
metrierungen schrittweise vornimmt.

Aufbau des Dokuments

In diesem Dokument werden die Parametrierung folgender Komponenten
Step-by-Step erlautert:

e MICROMASTER 440

e CPU414C-2DP

¢ SIMATIC Easy Motion Control
o SIMATIC NET OPC-Server
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1

Sicherheitshinweise

Verletzungsgefahr

N\

e

Warnung

Die eingesetzten HW-Komponenten als Bestandteil von Anlagen bzw. Systemen
erfordern je nach Einsatzgebiet die Beachtung spezieller Regeln und Vorschriften.

Beachten Sie bitte die geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften,
z.B. IEC 204 (NOT-AUS-Einrichtungen).

Bei Nichtbeachtung dieser Vorschriften kann es zu schweren Kérperverletzungen
und zur Beschadigung von Maschinen und Einrichtungen kommen.

Gefahr
Es besteht Verletzungsgefahr durch sich bewegende Teile.

Gefahr

Sie kdnnen mit spannungsfiihrenden Leitungen in Bertihrung kommen. Daher ver-
drahten Sie den Applikationsaufbau nur im spannungslosen Zustand.

Applikationsbeschreibung

Dieses Dokument ist die Erganzung des Dokumentes ,Geregeltes Positio-
nieren einer Achse mit SIMATIC CPU 314C-2DP, MICROMASTER 440
und SIMATIC Easy Motion Control, Applikationsbeschreibung®”.

In der Applikationsbeschreibung finden Sie

e die Grundlagen der verwendeten Technologie

e eine Beschreibung der verwendeten Komponenten,
e eine Aufbau- und Inbetriebnahmeanleitung und

¢ eine Bedienungsanleitung der Applikation.
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=

Inbetriebnahme des MICROMASTER

Beachten Sie unbedingt die Sicherheitshinweise in der Bedienungsanlei-
tung des MICROMASTER .

Warnung

Der Umrichter fihrt gefahrliche Spannungen und steuert umlaufende mechanische
Teile, die gegebenenfalls gefahrlich sind. Bei Missachtung der Warnhinweise oder
Nichtbefolgen der in dieser Anleitung enthaltenen Hinweise kénnen Tod, schwere
Kdrperverletzungen oder erheblicher Sachschaden eintreten.

Nur entsprechend qualifiziertes Personal darf an diesem Geréat arbeiten. Dieses
Personal muss griindlich mit allen Sicherheitshinweisen, Installations-, Betriebs-
und InstandhaltungsmafRnahmen, welche in dieser Anleitung enthalten sind, ver-
traut sein. Der einwandfreie und sichere Betrieb des Gerates setzt sachgemalien
Transport, ordnungsgemalie Installation, Bedienung und Instandhaltung voraus.

Gefahrdung durch elektrischen Schlag. Die Kondensatoren des Gleichstrom-
zwischenkreises bleiben nach dem Abschalten der Versorgungsspannung 5 Minu-
ten lang geladen. Das Gerat darf daher erst 5 Minuten nach dem Abschalten der
Versorgungsspannung geotffnet werden.

Vorsicht

Kinder und nicht autorisierte Personen dirfen nicht in die Nahe des Gerates ge-
langen!

Das Gerét darf nur fir den vom Hersteller angegebenen Zweck verwendet werden.
Unzulassige Anderungen und die Verwendung von Ersatzteilen und Zubehor, die
nicht vom Hersteller des Gerates vertrieben oder empfohlen werden, kdnnen Bran-
de, elektrische Stromschlage und Koérperverletzungen verursachen.

Warnung

MICROMASTER Umrichter arbeiten mit hohen Spannungen. Beim Betrieb elektri-
scher Gerate stehen zwangslaufig bestimmte Teile dieser Gerate unter geféhrlicher
Spannung.

Not-Aus-Einrichtungen nach EN 60204 IEC 204 (VDE 0113) missen in allen Be-
triebsarten des Steuergerates funktionsfahig bleiben. Ein Riicksetzen der Nothalt-
Einrichtung darf nicht zu unkontrolliertem oder undefiniertem Wiederanlauf fuhren.

In Féllen, in denen Kurzschlisse im Steuergerat zu erheblichen Sachschaden oder
sogar schweren Koérperverletzungen fiihren kénnen (d. h. potenziell gefahrliche
Kurzschlisse), missen zuséatzliche &uf3ere Malinahmen oder Einrichtungen vorge-
sehen werden, um gefahrlosen Betrieb zu gewahrleisten oder zu erzwingen, selbst
wenn ein Kurzschluss auftritt (z. B. unabhéngige Endschalter, mechanische Ver-
riegelungen usw.).

Bestimmte Parametereinstellungen kdnnen bewirken, das der Umrichter nach ei-
nem Ausfall der Versorgungsspannung automatisch wieder anlauft.
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3.1

Voraussetzungen zum Konfigurieren des Micromasters

Der MICROMASTER muss mit Netzspannung versorgt sein um paramet-

riert werden zu kdnnen.

Die Parametrierung des MICROMASTERS kann uber verschiedene Arten

erfolgen:

Tabelle 3-1 Parametriermdglichkeiten MICROMASTER

Bedienfeld Bild Eigenschaften

Basic Opera- Einfachstes Bedienfeld, nur Sieben-

tor Panel segmentanzeige, ausreichend fur die

(BOP) Verstellung einiger bekannter Para-

meter

Advanced Wie BOP, aber mit mehrzeiligem

Operator Kartextdisplay, 10 Parametersatze

Panel (AOP) speicherbar, sicherere Parameter-
resootc eingabe durch Klartextanzeige

PC- Die Verwendung der PC-Software

Verbindungs- Starter ermoglicht eine einfache In-

satz + Starter

PROFIBUS

betriebnahme des MICROMASTERS

Die Verbindung zw. PC und
MICROMASTER erfolgt Uber eine
serielle RS232 Verbindung

+ Starter

Die Verwendung der PC-Software
Starter ermoglicht eine einfache In-
betriebnahme des MICROMASTERS,
Die Verbindung zwischen PC und
MICROMASTER erfolgt Uber
PROFIBUS.

Dazu ist die PROFIBUS Anschaltung
des MICROMASTER notwendig. Bei
routingfahigen CPUs kann das
PG/PG auch tiber MPI mit der CPU
verbunden werden, die CPU routet
dann zwischen MPI| und PROFIBUS.
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Vorgehen zum Parametrieren des MICROMASTER

3.2

Da die Verwendung des PC-Programms Starter (stand alone oder in
DriveES integriert) die Parametrierung des MICROMASTER erheblich er-
leichtert, wird im weiteren nur noch auf diese Parametriermethode einge-
gangen. Wollen sie ein Bedienfeld benutzen, sehen Sie bitte in der
MICROMASTER Dokumentation nach.

Achten Sie darauf, dass nach der Installation des Starter tber die Men(-
punkte Extras und PC-PG-Schnittstelle die korrekte Zugangsart zum
MICROMASTER ausgewabhlt ist. Bei USS ist auch die Baudrate (Standard
9600) unter Eigenschaften zu beachten.

Varianten des Programms Starter

Den Starter erhalten Sie als kostenlosen Download als stand-alone Version
oder im kostenpflichtigen DriveES als integrierte Version.

Der wesentliche Unterschied liegt in der Dateiablage. Die stand-alone Ver-
sion speichert die Parametersatze in einer eigenen Datei, wahrend die in-
tegrierte Version die Parametersatze in der Datenbank des SIMATIC Ma-
nagers ablegt.

DriveES integriert die Antriebe in den SIMATIC Manager, so dass diese
vollstandig in die Welt von Totally Integrated Automation eingebunden sind.

Bei Verwendung der stand-alone Version folgen Sie den Anweisungen in
3.3 Projekt anlegen mit Starter (stand-alone)

Bei Verwendung von DriveES folgen Sie den Anweisungen in 3.4 Projekt
anlegen/auswahlen mit DriveES

Projektanlegen mit Starter Projektanlegen mit DriveES
Tabelle 3-2 Tabelle 3-3
Parametrieren des Umrichters
Tabelle 3-4
Bild 3-1 Ubersicht Tabellenstruktur MICROMASTER parametrieren
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3.3 Projekt anlegen mit Starter (stand-alone)
Tabelle 3-2 Projekt anlegen mit Starter (stand-alone)
Schritt | Aktion
1 )
Starten Sie die Starter-Software durch Doppelklick auf das Symbol
2 .
Starter - Projektassistent E|
1. 2. 3 4
Einflibirang Meues Projekt FG ¢ PC - Antriebs- ZLEammen-
erztellen Schnittztelle qerate fazsung
einztellen einfligen
Antriebzgerate offline
zuzammenstellen. ..
Antriebzgerate online
suchen...
Waorhandenes Projekt
offnen [offline]...
[ Azsigtent beim Start anzeigen
Abbrechen
Bild 3-2 Projektassistent
Sollte der Assistent nicht automatisch starten, rufen Sie |hn tGber Projekt und Neu
mit Assistent auf.
3 Wabhlen Sie Antriebsgerate online suchen ...
4 Geben Sie den gewiinschten Projektnamen ein.
Auf Wunsch kénnen Sie auch das Ablageverzeichnis &ndern und die anderen Felder
ausfullen.
Beenden Sie den Schritt mit Weiter.

Rev. A - Endgiiltig 2X0XX008X  24.10.2003 9/45
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Schritt | Aktion

5 Wahlen Sie die PC/PG-Schnittstelle aus.

PG/PC-Schnittstelle einstellen

Zugnffzmeg l

Zuganagzpunkt der Applikation:

|S.'-"EINLINE [STEF 7]  -» PC COM-Port [US5)
[Standard flir STEP 7]

Benutzte Schnittstellenparametrierung:

[

B <keine>

[PC COM-Port [US5) Eigenschaften... |

HE PC COM-Port [USS5)

Fopieren...

[Farametrierung |hres PC COM-Paort fiir
IJS5-Protokoll)

Schnittztellen

Hinzufiigen/E ntfermen:

Auzwahlen... |

Abbrechen |

Hilfe |

Bild 3-3 PC/PG-Schnittstelle einstellen

Parametrieren Sie den Zugang Uber Eigenschaften.
Testen Sie diese Uber Diagnose.
Beenden Sie den Schritt mit OK und Weiter.

Verwenden Sie den PC-Verbindungssatz, wahlen Sie PC-COM-Port (USS) aus.

Rev. A - Endgliltig 28X06KX006X 24.10.2003
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Schritt

Aktion

6

Suchen Sie die erreichbaren Teilnehmer:

Konnte der MICROMASTER angesprochen werden, wird er in der Vorschau ange-

zeigt:

Starter - Projekiassistent

ﬂ? Antriebsgerast_adrl

1. 2.
Einflihrung Meues Projekt FG /PC-
erztellen Schrttztelle
einztellen
Yaorschau
- 2P EMC_v2

3
Antriebs-
gerate
einfligen

%]

4,
FlUzammen-
fazzung

Erreichbare

Teilnehmer suchen

Wieiter »

Abbrechen

Bild 3-4

Antriebsgerat einfugen

Beenden Sie den Schritt mit Weiter und Fertigstellen.
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Schritt | Aktion
7 Gehen Sie online:
55l STARTER - EMC_¥2.mcp
Projekt  Zielswstem Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe
| Dles{a] 51 #1:(e] ol-] v x| sl || 25l ] alialls]
e —— 5
B =
P_‘| Meues Antriebsgerat einflgen
EIQ@ Antricbsgerast_Adr0
=[] MICROMASTER_440
: » Konfiguration
% Klemmen | Bus
- » Begrenzungen
» Diagnose
» Steuertafel
#- 3 Erveitert
Projekt I
Speichert Projekt, verbindet das Projekt mit dem Zielsystemn und zei (W15 { 11 Trm L LTES l_ ) j
Bild 3-5 online gehen
8 Fahren Sie mit den Anweisungen in Parametrieren der Motordaten

Tabelle 3-4 fort.
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3.4 Projekt anlegen/auswéahlen mit DriveES
Tabelle 3-3 Projekt anlegen bzw. auswéhlen mit DriveES
Schritt | Aktion

1 Starten Sie den SIMATIC Manager.

Offnen Sie das gewiinschte Projekt. Fiigen sie einen SIMOTION-Drive in das Pro-
jekt ein (rechte Maustaste oder Einfugen, Programm, SIMOTION-Drive. Wahlen
sie folgende Einstellungen:

Einfiigen - SIMOTION-Drive

fillgemein  Antieb l

Gerdtetyp: [MICROMASTER 440 =
Gerteversion: 2.0 |
Buzadresse: ||:|

Abbrechen | Hilfe |

Bild 3-6 Antriebsauswahl

Die Busadresse ist die Adresse des Antriebs am USS-Bus.
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Schritt | Aktion

2 Offnen Sie liber Extras, PC/PG-Schnittstelle die Schnittstellenkonfiguration.

PG/PC-Schnittstelle einstellen

Zugnffzmeg l

Zuganagzpunkt der Applikation:

|S.'-"EINLINE [STEF 7]  -» PC COM-Port [US5)
[Standard flir STEP 7]

Benutzte Schnittstellenparametrierung:

[

B <keine>

[PC COM-Port [US5) Eigenschaften... |

HE PC COM-Port [USS5)

Fopieren...

[Farametrierung |hres PC COM-Paort fiir
IJS5-Protokoll)

Schnittztellen

Hinzufligen/E ntfemen: Auzwahlen... |

Abbrechen |

Hilfe |

Bild 3-7 PC/PG-Schnittstelle einstellen

Parametrieren Sie den Zugang lber Eigenschaften.
Testen Sie diese Uber Diagnose.
Beenden Sie den Schritt mit OK und Weiter.

Verwenden Sie den PC-Verhindungssatz wahlen Sie PC-COM-Port (USS) aus.

Rev. A - Endgliltig 28X06KX006X 24.10.2003
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Schritt | Aktion
3 Gehen Sie online:
2% STARTER - EMC
Projekk  Zielswskem  Ansicht  Extras  Eenster Hilfe
| Dj=la] &] &%(e] o« wl|] sl || 28] X1 |] 2] ] sl sal{s]]
Ay
B "
% Einzelantrieb einfiigen
= fll MICROMASTER_440
=
» Konfiguration
» Klemmen | Bus
» Begrenzungen
» Diagnose
» Steuertafel
[=}- 3 Erweitert
< Maotor Poti (MOP)
-~ » Festdrehzahlen
-~ » PID Reqgler
> Sollwerte
-~ #bschaltfunktionen
-~ » Drehzahlregler
% Startfunktionen
-~ Funktionen
-~ » Freie Bausteine
Projekt |
Speichert Projekt, verhindet das Projekk mit dem Zielsystem und zeigt Kor (071 [T L0 & L1 (TR l_ MLM l_ él
Bild 3-8 online gehen
4 Fahren Sie mit den Anweisungen in Parametrieren der Motordaten

Tabelle 3-4 fort.
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3.5

Parametrieren der Motordaten

Tabelle 3-4 Parametrieren der Motordaten
Schritt | Aktion
1 Wenn Sie keinen fabrikneuen Umrichter verwenden, ist zu empfehlen zunachst die

Werkseinstellungen wiederherzustellen:

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf Antriebsgerat_Adr0 bzw.
MICROMASTER_440 (bzw. auf das Gerat, dass Sie verwenden wollen), Zielgerat
und Werkseinstellungen wiederherstellen.

Wollen Sie nur bekannte Parameter schnell in einer Liste &ndern, rufen Sie die Ex-
pertenliste auf:

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf das Antriebsgerat und wahlen Sie Exper-
te und Expertenliste. Wollen Sie indizierte Parameter einstellen, klicken Sie auf das
+ in der 2. Spalte um die Indices anzeigen zu lassen.

SESTARTER - EMC_V2.mcp

Projekt  Zielsystem Ansicht  Extras  Fenster Hilfe

D||u] & A15]e] o] RY|] XX || [P kil %] || £ || ga]da] ]|

- % EMC_42.mep El Antriebsperaet_ Adr0.MICROMASTER 440 - Expertenliste
= Neues Antriebsgerat sinfigen B ’—_| £
=] -;]-ﬂﬁnntriebsgeraet_ndrﬂ Eﬂj > Eg ﬂ
=] 'b'lﬁl ¥orfiguration 8ffnen {P—Nr ijarameler(ex( Online-Wert Antriebs Einh Anderb Zugr Min Max L
> Korfigu o 2 Artriehszustand Einschattberet (1) = 2
> Klemme Experte Experte:  Mur flr de |- Betrieh |1 0 4
> Begren: Klemmen [ Bus Objekk importieren Alle Parameter (0) - Betrieh |1 a 22
> Disgnos Begrenzungen Projekt speichern und Objekt exportieren  sanzei |21 - Betrieh |2 |2 2294
> Stevert Diagnose [ AAZEEEMOtUS Betrichshereft Zw. P |- |Betrieh (3 [0 4
5% Ewete v Display-Hirtergruncbele 0 - |petisb (3 o 2000
> Mot Erwaitert 5 p10 Inbetrishnahmeparamet |Bersit (0) ~ lBetiebs/1 |0 30
> Fes P11 Parametersperre fir PO |0 = Bettich |3 |0  B553
2 P Eigenschaften... P2 Rarameterschiissel fir |0 - Betieb 3 0 Ea53
> Sollners pi3[0] |+ | Benuzerdefinierle Para 0 - |Betieb |3 |0 ess3
2 Abschaltfunktionen pla0] |+ | Speichermodus, Sericle|Fluchtiy (RAM) (D) |- |Betrieb (3 |0 1
> Drehzahlregler e Firminare-ersion 2.06 = 1
2 Startfurktionen ra |+ |com0: BoP Steusrwar 2H E 3
> Funktionen r20 CO: Freguenzsolwert 054 Hz 3
> Freie Bausteine r21 CO; Ausgangsfrequenz 0.00 Hz 2
a7 | &ferdrehTahl n 1min ]
Frajekt f Antriebsgerast_Adi0 MICROMASTER_440
x
Gerdt | Betiiebszustand

Antriebsgeraet_A_ . Einschaltbereit: J&, Betriebsbereit: NEIN, Betish: MEIM, Fehler aktiv: MEIN, 2152 aktiv: MEIN, AUS3 aktiv: NEIN, EIN-Spere aktiv: MEIN, Warnu,

B 21arme | FE Ausgabe Zisksystem e DiagnoseUbersichtJ

Offriet die Experteniiste. Online-Modus LM

Bild 3-9 Expertenliste
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Geregeltes Positionieren einer Achse mit SIMATIC CPU 314C-2DP,
MICROMASTER 440 und SIMATIC Easy Motion Control

Schritt

Aktion

3

Wenn Sie mit dem PC-Verbindungsatz arbeiten, empfiehlt es sich sehr die Baudrate
zu erhoéhen:

¢ Klicken die doppelt auf Klemmen/Bus im Baumdiagramm

e Wahlen Sie im Blatt USS/PROFIBUS den Eintrag USS tiber RS232
(BOP-link) aus.

e Stellen Sie nun 115200 Baud als USS Baudrate, serielle Schnittst.
BOP-Link ein.

e Folgen sie den aufgeblendeten Anweisungen (trennen,
PC/PG-Schnittstelle einstellen, wieder verbinden)

STARTER - EMC_V2.mcp - [ntriebsgeraet_Adr0.MICROMASTER_440 - Klemmen J Bus] =13
@ Projekk  Antrieb  Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe — || 5| X

D|@|e| &] »[l@f ]| ¥ | X %] | [Ps ] || 5] )] daldal ] %]

anzeigen aktiv
= % 5MC—\"2"'“CP Antriebsdatensatz: 1 hd
™) Meues Antrichsgerat einfigen ) -
g ﬂ antrichsgerast_Adr Befehlsdatenszatz: 1
=)= ] MICROMASTER_440 — - — — =G
S Konfiguration Analoge Emgange] Analoge Ausgange] Digitale Emgange] Digita
> ‘Welche Schnittstelle wollen Sie parametrisren? PR b
» Begrenzungen [Hier keinel] Arwahl der Schnittstelle 2wischen PC und )
» Diagnose Artrieh 1] P20
» Steusrtafsl Geser
=1 Erweitert [U5S iiber RS 232 [BOP-ink] -
» Motar Pati (MOP) (ouT
» Festdrehzahlen 55 Adresze, Serielle Schritzt. BOP-Link 0 @
» FIDRegler US55 Baudrate, Seriglls Schrittst, BOP-Link | 115200EBa - BT
» Solwerte QuT
) S5 Telegramm Ausfallzsit, Seriele Schnittey 4800 Baud (31 - A
» Abschaltfunktionen : SE00 Baud () OUT +
» Drehzahlregler ¢ 19200 Baud [7) EY
» Startfurkkionezn 38400 Baud [8)
i 57600 Baud (9)
» Funktionen IT Statuszyklus: |aus |9 76800 Baud (0]
» Freie Bausteine 93750 Baud [11
Projekt |§_j| Antriebsgeraet_aAdil MICROMASTER_4 A
x
Gerat | Betiebszustand |

Antrisbsgeraet_4, .. Einschaltbersit J&, Betriebsbersit: MEIM, Batrieb: NEIN, Fehler akbiv: MEIM, AUS2 aktiv: MEIM, AUS53 aktiv...

. Alarme I E Ausgabe Fikystem ' Diagnossiibersicht

Driicken Sie F1, umn Hife zu erhalten, Online-Modus T

Bild 3-10 Baudrate &ndern

Wenn Sie das AOP verwenden wollen, missen Sie die Baudrate vorher wieder auf
9600 andern, sonst kann das AOP keine Verbindung aufbauen!
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Geregeltes Positionieren einer Achse mit SIMATIC CPU 314C-2DP,
MICROMASTER 440 und SIMATIC Easy Motion Control

Schritt | Aktion

4 Doppelklicken Sie auf Konfiguration und wahlen Sie dann Antrieb neu konfigurie-
ren. Daten, die nicht in dieser Anleitung angegeben sind, lassen Sie unverandert.

e Wahlen Sie konstantes Moment

dert.

(z.B. 1000)

aus.

und Konnektoreingange mit Ja

ein.

e Beenden Sie mit Fertigstellen.

;’;J STARTER - EMC_V2.mcp - [Antriebsgeraet_Adr0.MICROMASTER_440 - Konfiguration]

e Geben Sie die Motordaten laut Typenschild des Motors ein. Daten,
die nicht auf dem Typenschild angegeben sind lassen Sie unveran-

e Wahlen Sie Zweispuriger Inkrementalgeber mit zwei um 90° ...
aus und geben Sie die Strichzahl laut Typenschild des Gebers an.

e In der Seite Gebertiberwachung wahlen Sie nach SLVC wechseln

o Stellen Sie die Regelungsart VectorRegelung mit Sensor ein.
e Auf der Seite Befehls- und Sollwert-Quelle &ndern sie nichts.

e Beantworten Sie die Frage nach der Vorbelegung der Binektoren

e Geben Sie bei der Hochlaufzeit und den beiden Riicklaufzeiten O s

() Projekt Artrish Zislsystem  Ansicht Extras Fenster Hife - & x
] =1 = e e = R O Y R
x
= Bp EMC_vz.mep 2
) Neues Anttishsgerat einfligen Aritrieh new korfigurieren .
=-fflg Antrisbsgerast_AdrD
= .g.@; MICROMASTER_440 Kmhwam”
> Klemmen { Bus
> Begrenzungen Name: [Anirisbsgerast_Adil.MICROMASTER_440 Betriebsmadus: [U/t mit inearer Kenninie (0]
> Disgrose
5 Steuertafel Arrigbsipp: Motar:
W% Erweitert ESEGAA0-2UCTIZGhby  MMA4D Aspnchionmator (1] 230V 0.7 A
1/34C200-240v_+10%-10% 016Kw 5000Hz 1350 min"
47-63Hz 025KW
Firmware 2.05
Optionsbauaruppe: 1. Motaridentifikation
B hine CB-Option (0 Arhalten!
e e 2, Emitlung der Sitigung |
Geber
I™ zeige alle Antriebsdatensatze an Zweispuriger Inkrementalgeber mit um 907
[~ 2sige alle Befehisdatensatze an phasenverschobenen Spuren (2)
[0 Statuszyklus: | aus - Sofort Schliefien Hiffe:
Projekt f Antiebsgerael A0 MICROMASTER_440 |
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten, Online-Modus HUM
Bild 3-11 Antrieb konfigurieren
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Schritt

Aktion

5

Nach der Eingabe der Motordaten sollten Sie die Motoridentifikation durchfihren.
Dabei wird der Motor vom MICROMASTER ausgemessen damit das Motormodell
der Vectorregelung feiner an die gegebenen Verhaltnisse angepasst werden kann.
Dabei werden auch Daten gemessen, die aus den Typenschild nicht enthehmbar
sind wie z.B. die Kabellange.

Achtung: Im folgenden wird der Motor eingeschaltet und kann sich evt. drehen!

e Klicken Sie dazu in der Konfiguration auf 1. Motoridentifikation.
e Beachten Sie die Hinweise.

¢ Rufen Sie die Steuertafel durch einen Doppelklick in der Baumstruk-
tur auf Steuertafel auf, so dass sie im Detailbereich angezeigt wird.

¢ Klicken Sie auf den Button Steuerhoheit holen, beachten und bes-
tatigen Sie die Hinweise.

e Setzen Sie den Haken Freigaben

e Nun kdnnen Sie den MICROMASTER einschalten. Klicken Sie dazu
auf die griine 1. Der MICROMASTER wird dann die Motoridentifika-
tion ausfuihren und sich automatisch wieder abschalten.

| - e

= Motar:
| ...2urickgeben < I ! ! | [0 F[I,:IEEL B0.00 Hz
v {Freigaben [Bit 1 bis Bit B} mit Leertaste - geht immer!

Einschaltbereit Sall!

Auzgangsfrequenz: IW
EIM /ALIS1
EIM /A ALIS2 Moment | 0.00

FlN “;";""U_SSh Wiechselr. Auslastung: nox W
mpLlzfreigabe . _
Mol i Antriebzdatenzatz: 1 B

Hochlaufgeber Start # Halt
Sollwertfreigabe

B clame Py Steuertafel EEH Fehler Kanfigdaten J EEH Ausgabe Ziel

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalken.

Befehle=U55 auf BOP-Link,

Bild 3-12 Einschalten zur IBN
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Schritt | Aktion

6 ¢ Nehmen die den Ein-Befehl wieder weg, indem sie auf die rote 0 kli-
cken oder die Leertaste betatigen.

e Klicken Sie nun auf 2. Ermittlung der Sattigung um eine weitere
erganzende Messung des Motors durchzufiihren

e Beachten Sie die Hinweise.

¢ Klicken Sie auf Steuerhoheit holen, beachten und bestétigen Sie
die Hinweise.

e Setzen Sie den Haken Freigaben

e Nun kdnnen Sie den MICROMASTER einschalten. Klicken Sie dazu
auf die griine 1. Der MICROMASTER wird dann die Messung aus-
fuhren und sich automatisch wieder abschalten.

¢ Nehmen die den Ein-Befehl wieder weg, indem sie auf die rote 0 kli-
cken oder die Leertaste betatigen.

¢ Klicken Sie auf ... zurtickgeben, um die Bedienhoheit wieder auf die
parametrierte Quelle (Klemmleiste) zuriick zu geben. Beachten sie
die Hinweise.

- =e

hd atar:
J Flrefj=| 50.00 Hz

Stop mit Leertazte - geht immerl

...2urlickgeben

[ Freigaben [Bit 1 biz Bit £]

Einschaltbereit Soll!

Auzgangsfrequens: IW
EIM / ALST
EIM /ALIS2 Morment 0.oo

EIN "J'E"U_SE Wechsel, Auzlastung: nox t
Impulzfreigabe

Hochlaufgeberfreigabe
Hochlaufgeber Start # Halt
Solwertfreigabe

B 2iame Fy Steuertafel |E Fehler Konfigdaten I EEH Ausgabe Tie

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten.

Antriebsdatenzatz: 1 f

Befehle=l155 auf BOP-Link,

Bild 3-13 Bedienhoheit zurlickgeben

Damit ist nun die Motoridentifikation abgeschlossen.
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3.6

N\

Geber Anschluss kontrollieren

Gefahr

Im folgenden wird der Motor eingeschaltet und dreht sich. Dabei sind Sicherheits-
einrichtungen wie Endschalter noch nicht aktiv, da der Antrieb rein drehzahlgere-

gelt betrieben wird. Es ist sicher zu stellen, dass dadurch kein Schaden entstehen
kann.

Hinweis

Normalerweise wird der Antrieb so eingerichtet, dass
er bei positivem Sollwert rechts herum dreht. Die
Drehrichtung wird dabei mit Blick von der Lastmaschi-
ne aus auf die Motorwelle definiert.

Bild 3-14 rechtsdrehender Motor

Tabelle 3-5 Geber Anschluss kontrollieren

Schritt Aktion

1 Wahlen Sie, durch Doppelklick, im Baumdiagramm Klemmen/Bus
und darin die Seite Digitale Ausgéange an.
2 Parametrieren Sie den 3 Digitalausgang auf r52 Bit.12 (Motorhal-

tebremse aktiv.

Analoge Eingange | Analoge Ausgénge] Digitalz Eingange  Digitale Ausgange l US55 / PROFIBUS ] Signalverschaltung

i Eihaliaiis
Signal kommt von ignal invertier

Digital-4usgang 1: |r52: Bit3, CO/B0: Zustandswart 1: : Fehler aktj O ®18M19/20 [
2 |152: Bi7, CO/BO: Zustardswont 1: - wanung v| (O w212z

3 [152: B2, CO/BO: Zustandswart 1: : Motor He v | () % 23/24/25 [

Bild 3-15 Digitalausgang 3 parametrieren
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Schritt

Aktion

3

Wahlen Sie, durch Doppelklick, im Baumdiagramm Erweitert und
Abschaltfunktionen .

Scrollen Sie nach unten und geben Sie die Motorhaltebremse frei.

Ahschaltfunktionen 1 Kinetische Pulfelumg}
~
Motorhaltebremse: |Motor Haltebremse freigegeben (1] j
“Werzogerungszeit beim Offnen: 1.0 g Minimal Frequenz: 0.00 Hz
“Werzogerungszeit beim Schiiefen: 1.0 3
Dynamisches Bremsen: | 5 % Lastspiel (1] j
Uberlagerte Gleichstrambremsung: 0 E4
Bearenzungen.
v
IT Statuszykluz: | aus - Sofort Schliefen Hilfe:
Bild 3-16 Freigabe MHB

Die Verzégerungszeit beim Offnen ist so zu wahlen, dass der Mo-
tor magnetisiert ist und die Last halten kann, wenn die Bremse 6ff-
net.

Die Verzogerungszeit beim SchlieRen ist so zu wahlen, dass die
Bremse geschlossen ist und die Last halten kann, wenn der Motor
abgeschaltet wird.

Die Minimalfrequenz ist so zu wahlen, dass die Last sicher gehal-
ten werden kann. Haben Sie einen Pulswiderstand angeschlossen,
geben Sie das dynamischen Bremsen durch die Eingabe von 5%
Lastspiel (1) des frei.

Aktivieren Sie die Expertenliste (siehe Schritt 2 in Tabelle 3-4 Pa-
rametrieren der Motordaten)

Stellen Sie Uber die Expertenliste Parameter 1300[0] auf U/f mit
linearer Kennlinie ein. Damit fahrt der Antrieb ohne Geberrickfih-
rung, so dass eine Fehlverdrahtung des Gebers nicht zum durchge-
hen des Antriebs flihrt.

Scrollen Sie nach unten, bis sie r61 (Lauferdrehzahl) beobachten
kénnen

Holen Sie sich erneut die Steuerungshoheit und geben Sie die Frei-
gaben Bit 1 bis 6)
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MICROMASTER 440 und

SIMATIC Easy Motion Control

Schritt Aktion

8 Setzen sie die Sollwertnormierung auf 50 Hz, stellen Sie den Schie-
beregler auf ca. 10%, so dass ca. 5Hz als Sollwert gesendet wer-
den.

I_.d STARTER - EMC - [MICROMASTER_440.MICROMASTER_440 - Expertenliste]
@ Projekt  Achssteuertafel  Zielsystem  Ansicht  Extras  Fenster  Hife - A X
D|=|ul| & &[0 =[] W] || &%) ||| 21| ]| %] ||| 22] ||| da] da] (%]
=B emc Eﬂﬂ j‘ ﬂﬁ E
%7 Einzelantrieb einfigen P-Hr |+ | + |Parametertest  Online-Wert MICR |Einh Ander|Zug Min Max A
=-f-fllp MICROMASTER 440 151[0] [+ | |CO: AKtiver Artriebs 1. Artriebsdatensatz - 2
= 'B'@ 2 2 r52 ACOJEIO: Zustandswo EB31H - 2
2 Konfiguration 153 _+ | OB Zustandswo 442H 2
> Klemmen | Bus 154 [+ |COBO: Steuerwont |47EH 3
> Begrenzungen 155 |+ |COMC: Fusatz Steu |2000H 3
% Diagnose 156 |+ | COBC: ESYY - Motor|1003H = 3
> Steuertafel 161 CO: Lauferdrehzahl |0.00 Hz 2
- Erweitert 162 CO: Drehzahisollwer 0,00 Hz 3
rG3 CO: Ausgangsfrequ 000 Hz 3
rGd CO: Regeldifferenz n0.00 Hz 3
rES CO: Schiupffregquen 0.00 Y 3
(== O Umrichter-Ausg |0.00 Hz 3
r&7 CO: Begrenzter Aus |1 46 & 3
63 20 Ungefitteter Aus 000 A 3
70 CO: Dwischenkreiss 314 4 3
[ral CO: Max. Ausgangs 2300 4 3
7z CO: Ausgangsspann 0.0 4 3
7S CO: Stromsolveert 150,00 A 3
(ri-] CO: Strom 1z 0.00 & 3
(rri CO: Stromsolveert 1310.00 & 3 v
Projekt @‘ MICROMASTER_440.MICROMASTER_440
il = [Ee
’ -auriickgeben jJ 140 ﬁ?;ﬁ': 100%= [ 50 He UIZ ‘ 1?0"/, . 209"/,
‘ W §  Stop mil Leertaste - geht imme 10% - 5,00 Hz —&%
Einschaltbereit Sall! lst= EauEnzsolwert
Ausgangsfiequenz 500 000y
EIN #4153 ‘whechselr, Auslastung: 0.0% Motarstrom 0004 |CO:Ausgangsfrequenz hd
E‘D”Dﬂf;ﬁ'ggea::me‘gabe Antriebsdatenzatz 1 Befehlsdatensatz: 1 000 Hz
Hochlauigeber Start / Halt
Sollwertireigabe Befehle=USS auf BOP-Link. Sollwert=I155 auf BOP-Link j
[ 2ame £y Stevertsiel | 5] Feblen Konfigdaten | [ Ausgabe Zislsystem | %5 Diagnossiibersichi |
Driicken Sie F1, um Hife zu erhalten. Online-Modus UM
Bild 3-17 Sollwert

9 Schalten Sie den Antrieb ein (griine 1)

10 Der Antrieb dreht nun mit ca. 5 Hz, bzw. ca. 135 1/min.
Kontrollieren Sie die Anzeige des Parameters r61, diese muss posi-
tiv sein, und etwas um einen Wert zwischen 4 und 5 Hz pendelin.
Wenn das der Fall ist erhdhen sie langsam mit dem Schieberegler
den Sollwert bis 50 Hz. Dabei muss der Parameter r61 immer etwas
weniger als den Sollwert anzeigen. Dies ist bedingt durch den
Schlupf des Asynchronmotors.

Ist das Verhalten des Parameters r61 nicht in Ordnung, folgen Sie
den Hinweisen zur Fehlersuche im nachsten Schritt.

Ist das Verhalten des Parameters r61 in Ordnung, schalten Sie wie-
der ab (rote 0) und fahren Sie mit Tabelle 3-6 Drehzahlregler op-
timieren fort.
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Schritt

Aktion

11

Hinweisen zur Fehlersuche:

Ist der Wert negativ und zwischen 4 und 5 Hz, schalten Sie den Mo-
tor wieder ab und
wabhlen sie eine der folgenden Massnahmen:

e Tauschen Sie zwei Motorphasen
(Achtung! 230 V, Endladezeit des Umrichters abwar-
ten!)

e Tauschen Sie die Spuren A und B des Gebers (so-
wie AN und BN, falls verwendet)

e Schalten Sie den Parameter P 1820[0] um

Schwankt der Wert sehr stark, werden vermutlich nicht alle Pulse
erfasst. Kontrollieren Sie die Geberverdrahtung. Verwenden Sie die
LEDs A und B der Geberauswertung des MICROMASTER zur Kon-
trolle. (siehe Kap. 5 der der MICROMASTER, Encoder Module, Ope-
rating Instuctions)

Die LEDs A und B missen bei langsamer Drehung von Hand fol-
gende Leucht-Reihenfolge haben.

e beide aus

e nurLED 1 an

e beide an

e nurLED 2an

e beide aus (Zyklus beginnt neu)

Je nach Drehrichtung ist dabei entweder Spur A = LED 1 und
Spur B = LED 2 oder aber Spur A = LED 2 und Spur B =LED 1.

11 (Forts.)

Schwankt der Wert von r61 um einen anderen Wert als 4 bis 5 Hz,
haben sie vermutlich eine falsche Strichzahl in P408[0] angegeben

Wiederholen Sie den Gebertest, bis der Wert von r61 korrekt ist.

Ist das Verhalten des Parameters r61 in Ordnung, schalten Sie wie-
der ab (rote 0) und fahren Sie mit Tabelle 3-6 Drehzahlregler op-
timieren fort.
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MICROMASTER 440 und SIMATIC Easy Motion Control

3.7 Drehzahlregler optimieren

Tabelle 3-6 Drehzahlregler optimieren

Schritt Aktion

1 Um den Drehzahlregler zu optimieren, sollte die gesamte Last an
dem Motor angeschlossen sein. Nur so kann der Drehzahlregler
richtig optimiert werden. Wahrend der Optimierung fahrt der Antrieb
in pos. Richtung.

2 Stellen Sie Uber die Expertenliste Parameter 1300[0] auf Vectorre-
gelung mit Sensor (21) ein.

3 Wahlen Sie, durch Doppelklick, im Baumdiagramm Erweitert und
dann Drehzahlregler an.

4 Waéhlen Sie den Button automatische Optimierung starten und
folgen Sie den Hinweisen.

5 Geben Sie gegebenenfalls erneut die Freigaben Bits 1 bis 6 und
schalten Sie den Antrieb ein.

6 Nach der Optimierung schaltet sich der Antrieb automatisch aus.
Entfernen Sie die Freigaben Bits 1 bis 6 und geben Sie die Steu-
erhoheit zurick.
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3.8 Parametrierung abschliessen

Tabelle 3-7

Parametrierung abschliessen

Schritt

Aktion

1

Der MICROMASTER 440 hat einen Vdc Reger der je nach Héhe der
Zwischenkreisspannung die Ausgangsfrequenz beeinflusst, um eine
Storabschaltung zu vermeiden. Da dies aber die Positionierung be-
einflussen kann sollte er fur Positionieraufgaben abgeschaltet wer-
den.

Stellen Sie dazu in der Expertenliste P1240[0] auf Vdc Regler ge-
sperrt (0).

" STARTER - EMC_V2.MCP - [Antriebsgeraet_Adr0.MICROMASTER 440 - Expertenliste]

@ Projekt  Anttieb  Zielsystem Ansicht  Extras Fenster Hilfe -8 x
~ 2 ez
D||e| S| o|=|@| <] %] | x]x] | |[5 &%l || 28] ||| dalsa] -]
®
i - A f
= B emc_vzmce » ¥R W &
1 Neues Antriebsgerst sinfige P-Hr _+ | + |[Parametertext  |Online-Wert Antri |Einh Ander | Zug Min Max -~
= iffla Antriebsgeract_adko 1216 Freigabeverzogerun [1.0 s |Betrien2 0|20
=< 1 3 1217 Ricklauthatiezett Hal|1.0 s |Betrieb|2 |0 |20
> konfiguration p1230[0]  + | Bl Freigabe DC-Bre i - |Betrieh 3
> Klemmen | Bus p1232[0]  +| |StromDC-Bremse, 1,100 % |Betrieb 2 |0 |230
> Begrenzungen p1233[0]  + | |Dauer der DC-Brems|0 s |Betrie2 |0 230
> Diagrose p1234[0]  + | |Startfrequenz der D [650.00 Hz |Betrieb|2 |0 630
> Steuertafel p1236[0]  + | |Uberlagerte Gleichst D % |Betrieo2 |0 |250
=P Erwstet 1237 Widerstandsbremsu | 5% Lastspiel (1 |- Betrieb|2 0 5
> Mator Poti (MOP pl240[]  + Konfiguration des % |Voo-Regler gespd» - Belrieh 3 0 3
> Festdrehzahlen 242 0 Einschattpegel /3441 0 3
> FID Regler p1243[0]  +| |Dynamik-Faktor Y/do-100 % |Belrieb|3 |10 200
> Sollverte ) p12450)  + | |Einschsftpepel kinet. 76 % |Petrieb|3 |65 |15
> Abschaltfunktion H246(0] |+ | |CO: KinPutferung Ei[247 1 v 3
> Drehashiregler p124700]  + | |Dynamikfaktor kinet. 100 % |Betrieb|3 10 |200
> startfunktionen || lpsasa | vdo-Regler Ausgan 1250 Hz |Betred |0 |60 2
< > . e ey w—— Eesrrle—
Projekt @ Antriebsgeraet_Adil MICROMASTER_440 ]
Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. Online-Modus UM

Bild 3-18 Vdc Regler deaktivieren
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Schritt Aktion
2 Um den Sollwert Giber den Analogeingang einzulesen muss dieser
parametriert werden.
Wahlen Sie dazu im Projektnavigator Klemmen/Bus und dann die
Seite Analoger Eingénge.
Stellen Sie Bipolarer Spannungseingang (-10V bis +10V) (4) ein.
Stellen Sie sicher dass —10V —-100% und +10V +100% zugeordnet
sind.
P STARTER - FMC_¥2.MCP - [Antrivlesgieraet _Adr0 MICROMASTER_440 - Klermien £ Rirs]
B Prowkt arkpeh  Jelastem  gnsiche Fxbras  Eenter  ife =g
Dle|et] & @] <] w]|]] ]| dasa | 2] | salabal o125
TR ¥ | Arskoge Engange | Anskaos Ausginge | Digtale Entinge | Digtale fusgigs | USS /FRONDUS | |
H ?-'"'nm o "j"‘ - . TP Schaker 1 des Flemmermadids 2
fﬂ;ﬁ) r?;gm;:::ﬁ oo i g ;i uE‘rw“Lr“m!!
Fordiguraton i s 2ot duthetinisidion st IEn
H =] & P Biocle Spannungrengang |10 ki +10Y 1 (4] il
o : c’sﬂ 1= 1 —
st : . /,4 e
= D Frvesder! s .;-_,
i v o
3 FIDReghr / e
prove O o o e
3 stotiene | || et ot o
3 Funktionen la CF Quele PID itwaet, 1, Belehiz ot
¥ Fres Bsusten |08 [des |nzmemiu). O ADD 1. Connecion E e U [t % becogen s den Al
Tabels des Relrnnzwerts
p:r':(ﬂ]lhﬂﬂqpl\‘ﬂlrnrli Angriensaaterant D05 lsﬂm’m 1 =
PR001[U] Beugsspaidnrg, | Aflretsgslensel (D0E) 1000 Y ~
: " F0  Swmodhe [sar w]  Goke Schisten ke
[Pk |  Arwichsgrinel_ Al MICROMASTER_440 |
Driacken e 1, um e 0 erhaiten, Online-Modus e
Bild 3-19 Analogeingang 1 parametrieren
3 Da die Quelle des Einschaltbefehls standardmafig auf den Digital-
eingang 1 liegt, muss dies nicht verandert werden.
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Schritt Aktion

4 Achten Sie darauf, dass am MICROMASTER der Schalter fur AIN1
auf OFF steht, damit er als Spannungseingang arbeitet.

AINZ
- [ 1] [ [ 1 1
OFF = Spannung 0 - 10V ™_ e i

OM = Strom 0'- 20 mA

AIN1 —
OFF = Spannung 0 - 10V =5
oM =p§lrom g_zum oum ouTt T & e g ©

AN @M1 DM DN DI DN Al Alhdi
¥ - 1 2 2 ' . s

] &

Bild 6 4 Auswahl Funktion analoger Eingang

Hinweis

Soll der Einbefehl und der Sollwert tiber PROFIBUS kommen, muss bei der Einga-
be der Antriebskonfiguration CB anCOM-Link (6) angegeben werden:

Antriebskonfiguration - MICROMASTER_440 - Befehls-/Sollwertquelle

Worbelegung der Schnittstellen - kann nachtidglich gedndert werden
Der Solwert wird aus dem Haupt- und Zusatzsoliwert gebildet,
‘Wioher kommen die Steuersignale?
CE an COM-Link (6] |
Woher kammen die Drehzahlsolwerte?
B - k [E]

Wiher kommen die Momentensollwerte?

USS-Busadresse: RS232 RS485
PROFIBLUS-Adresse:

Achtung:

Eine Anderung der Adiesse wirkt sofort.

Achten Sie also darauf, nicht die Kommurikation
2wizchen PC und Antrieb 2u unterbrechen.

< Zuriick, Hilte
Bild 3-20 Auswahl des PROFIBUS in der Antriebskonfiguration
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3.9

Parametrierung abspeichern

Schritt Aktion
1 Trennen Sie nun die Verbindung zum Zielsystem durch Klick auf den
Trennen-Button.
:JJ STARTER - EMC - [MICROMASTER_440.MICROMASTER_ 440 - Konfiguration]
@ Projekt  Antrieb  Zielsyskem  Ansicht  Exkras  Fensker  Hife
4
D] & 4 [%]=]
=
iel=vskem trennen
=3P Emc
™ Einzelantrieh sinfigen ‘
Bild 3-21 vom Zielsystem trennen
Bestatigen Sie im folgenden Fenster das Anderungen speichern
und das RAM nach ROM kopieren, damit die Daten/Parameter im
MICROMASTER und im PC/PG gesichert werden. Dies kann ein
paar Minuten dauern.
Daten speichern rg|
Antriebsgeraet_Adi0 MICROMASTER_440 - Drehzahlregler
g wurde gedndert
Maochten Sie die Anderungen sichem 7
r Anderungen laden,
d.h. Daten werden vom Antrieb ins RAM des PG/PC geladen
v Anderungen speich_ern, ; ; ;
d h. Daten werden inz PG/PC geladen und im Projekt auf der Festplatte gesichert
v BAM nac_:hHDM kapieren, fEn ;
ist nur moglich, wenn der &ntrieb nicht gesteuert wird
Ja | Mein
Bild 3-22 Daten sichern
2 Damit ist die IBN des MICROMASTER abgeschlossen.
Hinweis

Wenn Sie die IBN des MICROMASTER Uuber die serielle Schnittelle und USS vor-
genommen haben und nun die S7 konfigurieren wollen, missen Sie die PC/PG-

Schnittstelle wieder auf MP| oder PROFIBUS umstellen.
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4.1

Parametrierung der CPU 314C-2 DP

Parametrierung des internen Zahlers

Im HW-Konfig sind fur die CPU314C im Submodul Z&ahlen folgende Einstel-
lungen vorzunehmen:

Eigenschaften - Zahlen - (ROf52.4)

F.anal: Betnebsart: | J

.ﬁ.llgemein] .-“-‘-.I:Iressenl Grundparameter  £ahlen l

Betriebzparameter

Hauptzahlrichtung: | J Wergleichswert: a

Torfunktion: |Zéih|'-.-'|3[gang abbrechen j Hysterese: i
max. Zahlfrequenz:

Eingang Auzgang

Signalauswertung: Werhalten des Ausgangs:

| Drehgeber vierfach ﬂ kein Wergleich j

[ Hwd-Tor Impulzdatier: mz

[ Zahlrichtung invertiert

Prozessalarm

[ [ Uberlauf

[ [ Unterauf

[ bei Eneichen des Yergleichers

Yorgabe Abbrechen Hilfe

Bild 4-1 Parametrierung des Z&ahlers

Hinweis

Wird im HW-Konfig die Vierfachauswertung (Drehgeber vierfach) aktiviert, ist in
Achs-DBs von Easy Motion Control die vierfache Pulszahl einzugeben!
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4.2 Parametrierung der Analogschnittstelle

Im HW Konfig ist in den Eigenschaften der CPU, Submodul AI5/AO2, der

Analogausgang auf = 10V einzustellen:

Eigenschaften - AIS/A02 - (RO/S2.3)

.-’-'-.Ilgemein] .ﬂ.dressen] Eingange Ausgange l

Auggang | 0 | 1
Auzgabe:
Ausgabeart: E U
Ausgabebersich: [+-10% [+-10%

Abbrechen Hilfe
Bild 4-2 Parametrierung des Analogausgangs
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5.1

Parametrierung der Verfahrachse in Easy Motion
Control

Bestimmung der Betriebsparameter

In der Applikation Lagerlift gelten folgende Vorgaben:

Tabelle 5-1 Technische Daten des Hochregallagers
Komponenten Abmalle
Seilwinde inkl. Motor: Durchmesser: 15cm

Tragheitsmoment:  0,0076 kgm?

(Bezogen auf Motorspindel)

Max. Beschleunigung: 0,45 m/s?

Getriebe: 1:10

Geber:

Das Applikationsbeispiel sieht die Verwendung eines Getriebes vor, das
Getriebe wird Uber Einstellungen in Easy Motion Control simuliert. Da der
Geber auf der Motorachse sitzt, werden die korrekten Geberdaten im
MICROMASTER eingegeben, so dass dieser den Motor korrekt ansteuern
kann. Bei Easy Motion Control wird dagegen der Getriebefaktor eingerech-
net, so dass es fur Easy Motion Control so aussieht, als ob der Geber auf
der Lastseite sitzt.

MICROMASTER: 1000 Pulse pro Umdrehung

Easy Motion Control: 10000 Pulse pro Umdrehung

Weqg pro Umdrehung:

Da die maximale Zahlfrequenz der CPU314C 60 kHz betragt, ergibt sich
bei einem Geber mit 1000 Pulsen pro Umdrehung eine maximale Geber-
Drehzahl von 60 1/s bzw. 3600 1/min. Die maximale Drehzahl des Motors
betragt 1500 1/min, und bildet damit die maximale Drehzahl des Systems.
Auf der Lastseite des Getriebes sind es damit maximal 150 1/min.

Mit dem Durchmesser von 15cm ergibt sich ein Weg von 471,21 mm pro
Umdrehung.

Maximale Geschwindigkeit:

Bei der maximaler Dreh-Geschwindigkeit von 1500 1/min betrégt damit die
maximale Positioniergeschwindigkeit 1178,10 mm/s. Im Achs-DB wird ein
gerundeter Wert von 1000 mm/s eingegeben.

Maximale Beschleunigung:
Die maximale Beschleunigung ist mit 450 mm/s vorgegeben.

Abschatzung der maximalen Positionierdauer:
Bleiben die Beschleunigungsrampen unbertcksichtigt, ergibt sich bei
125000 mm Weg eine Verfahrdauer von ca. 13s.
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5.2 Parametrierung der Achsparameter

Tabelle 5-2 Parametrierung der Achsparameter

Schritt Aktion

1 Legen Die mit Hilfe der Easy Motion Control Parametrieroberflache
einen Achs-DB an:

e Starten Sie die Easy Motion Control-Software.

o Offnen Sie das Projekt, in dem die Achse verwendet
werden soll.

e Geben sie den DB an, der verwendet bzw. angelegt
werden soll, z.B. DB100, bestatigen Sie mit OK.

Neu g]
Einztieq: Angicht:
|Pr0iekt ﬂ | Kompaonentensicht j (" Onfine & Offine
Mame: Ablagepfad:
| MC_EMC _:J |C:\Proglam Filesh\Siemensh S teprsS 7P Durchsuchen... E
+ CPU313C EMC_V2) | 3 DB28 o DE34 3+ DE47
= CPU 314C [EMC_¥2) o DEZ200

= [§] cPu F4c-2DP
=1-(zx 57-Frogramm(1]

(=t Quellen

(R Bausteine

>

Objektname: |db100

Objektyp: I J

Abbrechen Hife |

Bild 5-1

neuen Achs-DB anlegen
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Schritt

Aktion

2

Geben Sie die Konfiguration ein:

e \Wahlen Sie als Eingangstreiber den Eintrag
CPU314C aus.
Die Baugruppenadresse der Ein- und Ausgange ist
die, die im HW Konfig dem Zahlmodul der CPU314C
zugewiesen wurde.
Die Kanalnummer ist die des zu verwendenden Ka-
nals.

e Wahlen Sie als Ausgangstreiber den Eintrag
CPU314C aus.
Die Baugruppenadresse der Ein- und Ausgange ist
die, die im HW Konfig dem Analogausgangsmodul der
CPU314C zugewiesen wurde.
Die Kanalnummer ist die des zu verwendenden Ka-
nals.

WE Easy Motion Control ¥2 - DB100 E|@|El

Datei Zielswstem Ansicht  Fenster  Hilfe

D|=|H| & in/aln|

B DE100 -- MC_EMCYCPU 314C (EMC_¥2)NCPU 314C-2 DP

Inbetriebnahme ] Achsstatus ] Achsfehler ] Paramnetrierfehler ]
Aichse ] Geber/Regler/Motar ] [berwachungen ]
Allgemein
Lamoeneinkeit: mrm - ™ Simulationsmodus

Einganagstreiber

zu Baugruppe: CPIUJ 314C | bendtigt FB:
B augruppenadresse Eingange: TER O
B augruppenadresse Ausgange: TEG

Kanalnummer: i}
Auzgangstreiber
zu Bauaruppe: CPL 314C | benatigt FB:
B augruppenadresse Auzgange: 752
Kanalnummer: i}
Diiicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. 2 |offine
Bild 5-2 Easy Motion Control: Konfiguration
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Schritt Aktion

3 Geben Sie auf der nédchsten Seite die Achsparameter an:

33 Easy Motion Control ¥2 - DBE100

Datei Zielsystem Ansicht  Fenster Hilfe

/=& S| sl

Wahlen sie Linearachse

Geben Sie —500 und13000 MICROMASTER fiir die
SW-Endschalter an.

Die Abtastzeit betragt 0,25s, wird aber in auch im ers-
ten Durchlauf des OB35 eingetragen.

Die maximale Achsgeschwindigkeit betragt 1000
mm/s.

Der Geschwindingkeitsoverride bleibt bei 100%.

Die Achsbeschleunigungen sind mit 450 mm/s2 zu
parametrieren.

F.onfiguration

* Linearachse
" Bundachze

W MC_EMCYCPU 314C (EMC_V2)ACPU 314C-2 DPL...ADE100

Inbetriebnabme ] Achsstatus ] Achzfehler ] Parametrierfehler ]

Geber/Regler/Matar ] Ubenwachungen ]

Sy Endschalter Ende: m 13000 | mm

Abtastzeit: 0025 s
Mazimale Achsgeschwindighkeit: 1000 mmds
Geschwindigkeitzovemide; a0z
Maximale Achsbeschleunigung: 480 mmdsE
Mazimale Achsverzogemng: 450 mm/ss
Driicken Sie F1. um Hilfe zu erhalten. 2 offine Aind
Bild 5-3 Easy Motion Control: Achsparameter
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Schritt

Aktion

4

Geben Sie auf der nachsten Seite die Parameter fur Geber, Regler
und Motor an:
e Die Schritte pro Geberumdrehung betragen 40000.
Dabei ist die im HW Konfig angewahlte Vierfachaus-
wertung bericksichtigt und die vierfache Pulszahl
verwendet worden. Durch die Getriebesimulation
kommt zusétzlich noch der Faktor 10 hinzu.

e Der Achsweg pro Umdrehung betragt 471,21 mm.

¢ Die Richtungsanpassung Geber wird spéater in der IBN
bestimmt.

e Die Regelverstarkung wird spater in der IBN be-
stimmt.

¢ Die Sollgeschwindigkeit im Handbetrieb bleibt bei 10
mm/s.

e Der Bezugswert fiir die maximale Achsgeschwindig-
keit ist 10V.

e Die Nullpunktkompensation ist O.

¢ Die Richtungsanpassung Motor wird spater in der IBN
bestimmt.

00> Easy. Motion Control ¥2 - DB100

Datei  Zielsystem Ansicht  Fenster  Hilfe

D||E| S sin|sal

= DBA00 -- MC_EMCYCPUI 314C (EMC_Y2)RCPU 313C

Inbetiebnahme ] Achzstatus ] Achszfehler ] Parametrierfehler ]
Korfiguration ] Achse Geber/Regler/Moator | (bernwachungen ]
Geber
Schritte pro Geberumdrehung: 40000
Anzahl Geberumdrehungen:
Achzweg pro Geberumdrehung: 47121 mm
Bichtungsanpassung Geber: negativ -
Fegler
Feglerverstarkung: 18 14
Sollgeschwindigkeit im Handbtrieb: 10 mmds
Mator
Bezugawert fir 100% Drehzahl: Walt
Bezugzwert fur masimale Achsgeschwindigheit: 10 Walt
Hullpunktkompensation: 0 Yalt
Richtungsanpaszsung Antrieb: negativ -

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhalten.

2 |offline

Bild 5-4

Easy Motion Control: Geber und Regler
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Schritt

Aktion

5

Geben Sie auf der nachsten Seite die Parameter fir die Uberwachun-
gen an:

e Der Zielbereich betragt 100 mm.
o Der Stillstandbereich betragt 200 mm.

e Die Uberwachungszeit fiir den Zieleinlauf bleibt bei
1s.

e Die Verzdgerung fir harten Stop bleibt bei
1000 mm/s.

e Der max. zulassige Schleppabstand betragt 250 mm.

%% Easy Motion Control ¥2 - DB100 E|E|E|

Datei  Zielswstem Ansicht  Fenster  Hilfe

D|=|E| S| sinleil

B, DB100 -- MC_EMCACPU 314C (EMC_V2)WCPU 313C

Inbetriebnakme ] Achsstatus ] Achzfehler Parametrierfehler ]
K.onfiguration ] Achze ] Geber/Regler/totor Uberwachungen

Zielbergich: m 100 | mm
Stillztandsbereich: m 2000 mm

v Softwaresndzchalter Uberwachen

W Zieleinlauf Libenwachen

Uberwachungszeit flir Zielsinlauf: 1 =
Yerzogerung fur harten Stopp: 1000 mmds
Max. zulzzziger Schleppabstand: 250 mm
Diriicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten. 2 offline And
Bild 5-5 Easy Motion Control: Uberwachungen
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5.3

531

Verfahren der Achse im IBS-Betrieb

Sind die Achsdaten eingegeben und die Steuerung geladen worden, kann
man die IBN Tools von EMC verwenden. Dabei wird der Drehsinn des Mo-
tors und des Gebers gepriift und im Achs-DB entsprechende Umschaltun-
gen vorgenommen bzw. Parameter gesetzt.

Dazu muss der parametrierte Achs-DB in der Steuerung verfligbar sein,
Ebenso muss der Eingangstreiber aber nicht der Ausgangstreiber in der
CPU gerechnet werden.

Der MICROMASTER muss parametriert und an das 230V Netz ange-
schlossen sein. Die Verdrahtung zwischen Steuerung, MICROMASTER
und Geber muss vorgenommen worden sein.

Verdrahtungstest

Mit dem Verdrahtungstest wird der Drehsinn des Motors und des Gebers
gepruft und im Achs-DB entsprechende Umschaltungen vorgenommen.

Hinweis

Normalerweise wird die Drehrichtung des Motors so ein-
gestellt, dass er bei positivem Sollwert rechts herum
dreht. Dabei wird der Motor von der Lastmaschine aus
betrachtet.

Bild 5-6 rechtsdrehender Motor

e Dearchivieren Sie die Applikation im SIMATIC Manager und laden Sie
sie in die Steuerung.

o Offnen Sie den OB35 im KOP/FUP/AWL Editor.

o Aktivieren Sie den Befehl BEA in der 2. Zeile des Netzwerks 3 indem
Sie die Kommentarzeichen (//) I6schen . Laden Sie den geéanderten
OB35 in die Steuerung.

e Lassen Sie sich den Achs-DB DB100 mit dem Easy Motion Control-
Software anzeigen. Doppelklicken Sie dazu in SIMATIC Manager auf
den DB100.

e Wahlen Sie die Inbetriebnahme und den Verdrahtungstest aus.

e Starten Sie den Antrieb mit Hilfe der Variablenliste signal_check indem
Sie ,idb_io“.Drive_enabled auf 1 bzw. true setzen..
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Hinweis

Auf Grund der analogen Sollwertlibertragung kann der Motor langsam zu drehen
beginnen!

e Folgen Sie den Anweisungen des Assistenten.

Easy Motion Control Assistent: Yerdrahtungstest

@ Achse fahren [2/d]

' ACHTUNG :

* Diurch Betatigen der Taste 'Fahren' wird die Achze entsprechend der warge-
wahlten Gezchwindighkeit in Bewegung gesetzt.
Die Achse fahit, solange Sie die Taste 'Fahren' betétigen.

- Beobachten Sie. ob sich die Achze in die gewilinzchte Richtung bewegt.

Geschwindigkeit: |

5

0% 0 10%
[A:g* L Auzgang-Soll 076V Auzgangst: 0.76 W
t
Lt Hochlaufzeit: | 2000 ms
<Zuiick | | Abbrechen Hilfe

Bild 5-7 Verdrahtungstest

e Stoppen Sie den Antrieb mit Hilfe der Variablenliste signal_check in-
dem Sie , idb_io“.Drive_enabled auf 0 bzw. false setzen

e Speichern Sie den Achs-DB und laden Sie ihn in die Steuerung.

Hinweis

Wenn der Antrieb nach der Freigabe langsam dreht, sollten Sie die Nullpunktkom-
pensation bestimmen, siehe Kap.5.3.2 Nullpunktkompensation.

o Kommentieren Sie den Befehl BEA in der 2. Zeile des Netzwerks 3 aus,
indem sie die Kommentarzeichen (//) am Anfang der Zeile einflgen.
Speichern Sie den geénderten OB35 und laden Sie ihn in die Steuerung.
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5.3.2

Nullpunktkompensation

Wenn der Antrieb nach der Freigabe langsam dreht, sollten Sie die Null-
punktkompensation bestimmen:

e Starten Sie dazu nochmals den Antrieb Uber die Variablenliste und rufen
Sie nochmals den Verdrahtungstest wie in Kap. 5.3.1 Verdrahtungstest
beschrieben auf (Befehl in OB35 auskommentieren etc.)

e Wabhlen sie nun mit Hilfe des Schiebereglers den Sollwert so lange, bis
der Antrieb bei gedriickten Fahren-Button steht.

¢ Notieren Sie diesen Wert und brechen Sie den Verdrahtungstest ab.

e Tragen Sie diesen so ermittelten Wert in das Feld Nullpunktkompensati-
on auf der Seite Geber/Regler/Motor der Easy Motion Control Paramet-
riersoftware ein.

e Kommentieren Sie den Sprungbefehl BEA in der 2. Zeile des Netzwerks
3 aus, indem sie die Kommentarzeichen (//) am Anfang der Zeile einfu-
gen. Speichern Sie den gednderten OB35 und laden Sie ihn in die Steu-
erung.

Hinweis
Solange der Ausgangstreiber nicht gerechnet wird, z.B. beim Verdrahtungstest, ist
die Nullpunktkompensation nicht wirksam und kann daher nicht Gberpruft werden.

Wird Ausgangstreiber gerechnet, ist auch die Positionsregelung aktiv, die automa-
tisch auch einen Offset kompensiert, so dass Sie ebenfalls nicht Uberprift werden
kann.

Ist aber ein Offset bereits Uber die Nullpunktkompensation kompensiert, muss dies
nicht mehr der Positionsregler machen, und das Regelverhalten wird besser.
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5.3.3 Positionsregleroptimierung

Die optimale Reglerverstarkung kann an der Achse experimentell ermittelt
werden.

Lassen Sie sich den Achs-DB DB100 mit der Easy Motion Control-
Software anzeigen. Doppelklicken Sie dazu in SIMATIC Manager auf
den DB100.

Wahlen Sie die Seite Geber/Regler/Motor
Verfahren Sie die Achse mit Hilfe der HMI, z.B. mit dem Tippen.

Erhdhen Sie die Reglerverstarkung in Schritten von 1.0, bis die Achse
beim Fahren oder im Stillstand zu Schwingen beginnt.

Wenn dies der Fall ist, verringern Sie die Reglerverstarkung, bis keine
Schwingungsneigung mehr sichtbar ist

Speichern Sie den Achs-DB und laden Sie ihn in die Steuerung.
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6 Parametrierung des SIMATIC NET OPC-Servers

Voraussetzungen

Installieren Sie SIMATIC NET mit Hilfe des Installationsprogramms auf der
SIMATIC NET CD.

Beachten Sie bei der Auswahl der CD, dass die zu verwendende Version
vom Betriebssystem abhéangt:

Tabelle 6-1 SIMATIC NET Versionen
Betriebssystem SIMATIC NET Version
Windows 9x, NT, 2000 6.0
Windows XP 6.1

6.1 OPC Konfiguratipon mit OPC Scout tUberprifen
Tabelle 6-2 OP Konfiguratipon Uberpriifen

Schritt | Aktion

1 Vorraussetzung fir den Test ist, dass das S7-Programm in die CPU
berechnet wird und diese mit dem PC/PG uber MPI verbunden ist.

2 Offnen Sie den OPC Scout iiber das Startmenii (z,.B. Start, SIMATIC,
SIMATIC NET, PROFIBUS, SOFTNET PROFIBUS, OPC Scout)

3 Doppelklicken Sie auf OPC SINATIC NET und legen Sie eine neue

Gruppe an. z.B. Test:

IJPC Scout - Heues Projekt] [_ (O] x|

Datei  Ansicht  Server 7

= 6 5| &)

erver und Gruppen tems incl. Statusnfarmationen

S d G | incl. 5 inf i

El--g?g Server })PC ItemID] Wert [ Format | Typ |ugriffsrech
= B Lokalelr] Server 1 |

& OPCFix

g OFC.SimaticHMI.PTPra

=

% (P Simatich] =]
pelklicken, um zu verbinden mit'OPC.SimaticNET' |

=
b \} Entfernte(n] Server hinzufiigen

[ [Me. [Ma. i

Bild 6-1 OPC Scout neue Gruppe anlegen
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Schritt | Aktion

4 .

rechten T

Damit we
lesen.

e Bestatige

Offnen Sie die Gruppe Test durch einen Doppelklick.
o Klappen Sie den Bereich S7 auf :

e Figen Sie mit Hilfe der rechten Maustaste im ganz

hierzu Sie folgendes ein:
S7:[S7-Verbindung_1]DB202,INTO0,3

eilfenster eine neue Variable hinzu: Geben

rden drei Integer Werte aus dem DB202 aus-

n Sie mit Variable einfiigen und OK.

Data\ Ansicht  Server Gruppe  ltem 7

I]PC Scout - Neues Projekt]

= & & [&0[7 of +-

|

|S erver und Gruppen

Itz incl. Statusinformationen

B g?g Server

JPC temID]  Wert | Format | Typ |ugriffsrech

EI-- Lokale(r) Server

1

& OPCFix1

& OPC SimaticHMI.PTPra
BL OPC SimaticNET

w Test

H \’; [Meue Grupps]
,'F} IJPC Navigator
Knaten
- Connections

-4 \5R:

#4 \FDL:

[+ \DP:

-l \FMS:

SR

B4 57V erbindung_1

M objscts
- blocks
- scan
-y aliases

Leaves

Itern|

O Esapiv..
O Bversi.

N

Die aulgefuhrlen Itemz werden zur Giuppe hinzugefiigt: Tas

Basi
5705,
57I5...

Eine Variable hinzufiigen

Geben Sie eine Yariable in der folgenden Syntax ein:

[Gergtename]v ariablenname

|ST:[S P erbindung_1]DB202INTO2

Wariable hinzufiigen |

|Geben Sie eine Yariable ein

Abbruch

ch

‘ V57 ist ausgewshlt

(070703 13283 4

Bild 6-2 OPC Scou

t: Verbindung einfigen

DPI: Scout - Neues Projekt]
Datei  Anszicht Server Gruppe  Item 2

5 Ist die Verbindung aufgebaut, dann sehen Sie unter Wert die aktuellen
Werte aus dem DB202 (Im Bild die Werte 25, 600, 105).

= B3

2| 8| g [78[[7 ol +[-|

|S erver und Gruppen

ltems incl. Statusinformationes

E"QE Server

3 Lokale(r] Server

- OPCFix1

-

OPC ltemiDs g Wert [Forlgat Typ [Zugriffsrecht] Qualitat
S7:[57-Verbindu 2515001105} Origi int16[ ] R qut
2

; OPC.SimaticHMIL.PTPra
(=% OPC.SimaticNET
test

[Meue Guppe]
& OPCSimaticHET.DP
[=-Bs, Remote(r) / Entfemte(r] Server
------ \Q Entfernte(n] Server hinzufligen

4 3|

< |

| Itern(z) erfalgreich hinzugefiigt

R

|No. [1

Bild 6-3 OPC Scou

t Wertanzeige
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7 Internet-Link-Angaben

Diese Liste ist keinesfalls vollstandig und spiegelt nur eine Auswahl an ge-
eigneter Internet-Links wieder

Tabelle 7-1

Literaturliste

Themengebiet

Link

\1\ | Link auf diesen Beitrag

http://support.automation.siemens.c
om/WW/view/de/21669390

\2\ | Easy Motion Control Handbuch

www.ad.siemens.de/support
Produktsupport wahlen

Im Baum folgende Verzeichnisse
offnen:

e Automatisierungstechnik

e Industrie-Automatisierungs-
systeme SIMATIC

e SIMATIC Industrie Software

e Software flr
SIMATIC S7/C7/WinAC

¢ Runtime Software
e Easy Motion Control

Hier unter Handbticher / BA nach-
sehen

\3\ | MM440 Bedienungsanleitung

www.ad.siemens.de/support

Produktsupport wahlen

Im Baum folgende Verzeichnisse
offnen:

e Antriebstechnik

e AC-Umrichter

¢ Niederspannungsumrichter
¢ MICROMASTER 4

e MICROMASTER 440

Hier unter Handbticher / BA nach-
sehen
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Themengebiet

Link

\4\ | STARTER (stand alone) fur
MICROMASTER

www.ad.siemens.de/support

Produktsupport wahlen
¢ Antriebstechnik

¢ (Engineering-)Software

o Niederspannungs-
umrichter

e [IBN-Tool STARTER

Hier unter Downloads nachsehen
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