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Een motor inregelen in 10 stappen

Zo regelt u snel en effectief een servomotor met een KEB Sé6-regelaar in. Met behulp van de
configuratiewizards in de KEB COMBIVIS 6 software van KEB kunnen we het proces in 10
eenvoudige stappen opsplitsen. In deze blogpost zullen we de opstartprocedure van een KEB
Dynamic Line III-servomotor, in closed-loop-control met encoderfeedback, uitleggen. Het
proces is vergelijkbaar voor andere motortypen.

Wat is er nodig om te beginnen?

Closed-loop-contfrol met encoderfeedback is een besturingsmethode die gebruik maakt van
gemeten snelheidsfeedback met behulp van een Encoder. Er zijn een aantal voorwaarden
waaraan voldaan moet worden om uw specifieke motor op te starten.

Een stroombron (de KEB Sé6-regelaar heeft opties voor 1-fase en 3-fasen);

Een KEB S6-regelaar;

3-fasen AC-motor (de KEB S6-regelaar werkt met Inductie- of Servomotoren);
Encoderfeedback en Encoderkabel;

KEB COMBIVIS 6 programmeersoftware voor het configureren van de regelaar;

O AN

Zodra de stroombron en de apparaten op de juiste manier zijn aangesloten, kan KEB COMBIVIS
6 opgestart worden en kan er gestart worden met het configureren.

Verbinding maken met KEB COMBIVIS 6

%) Moving a Motor - S6.project” - KEB COMBIVIS studio 6 - Licensed for KEB
Fle Edt Vew Project Buld Qe Debug Took Wndow Cofigurator Heb
NesBE @8 © MR [ ) RIBS

(5 Moving o Motor - 55 =1

Havigator vﬂx‘_.'-.

Open een nieuw project in KEB COMBIVIS 6 pr.ogrom.me.érso.f'rw.c-xre en klik.op het pictogram “Séah for Dévicé”

Voordat er gestart kan worden met het parametriseren, moet de KEB Sé6-regelaar eerst op de
PC aangesloten worden met behulp van de KEB USB-naar-serieel converter. In KEB COMBIVIS
6 dient er een apparaatscan uitgevoerd te worden waarna de KEB Sé6-regelaar aan het KEB
COMBIVIS 6-project wordt toegevoegd.
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E KEE device scan

[ Sedial terfaces [] TCPAP UDP = '
| COM-Interface Baudrate Node address | IPaddress: from [T72. 18 . 93 . 148 |
|UOH&KEBDINGSD1'IIHSPSWWM [a = oE - 15 o [T72. 18 .93 . 188 E)

ot (o0 - oW
Node address: 0| - 1+

[#] Enatie all serial ports

Start search... Abortscan |

Status
Please adust
b 1
Found devices
Hame Device type Operator type Address Mode Port Baudrate

[ Selectall

0

Gl
Add selected devices

Klik op de knop “Start search” om de KEB Sé-regelaar fe zoeken

Zodra de KEB Sé6-regelaar met het project is verbonden, kunnen de interactieve
programmeerwizards geopend worden. Deze zijn speciaal ontwikkeld voor gebruik met de 6¢
generatie regelaars (S6, F6, H6).
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! KEB device scan_
(] Seeal intedfaces [#] TCPAP UDP
[ COM-Interface Bavdrate Node address ] IPaddress: from [T72. 18 83 . 18
‘cor&mmmw HSPS Communication Pot | (A1 =) o - 1'_%_'; w[T7z. 18 .93 . 48
Port: EZEREDS
Nodessdiess: | 0 - [  1i
[¥] Enable all serial ports

|5weuudt—eeﬂi1gsuduh.ll|

| o

Qatus
Scan complete. 1 device(s) found.

Node 1 56K EtherCAT 5246 SEK BheCATV 22 --- COM5: KEB D 1911 HSPS Commurication Ped 1

[¥] Select all

Eenmaal gevonden, kan het apparaat aan het project toegevoegd worden

Nu worden de tabbladen van de opstartwizard zichtbaar waarmee de regelaar
geparametriseerd kan worden.

]| Maing a Mot - 56 pergect:  KiR CORMBIE s &~ [emond bor KU Rrarica)
B E4 Yew froject fubd Qrine Db [od fndw  onfgralr b

DEFEHBEB G~ L X MG B FlEl%? ywlaaaazis BEIARIERIBIE
arvgpatar = 3 K[ mode_t s tthertaT %
= 2 Moo a Mote <55 T
;gm!v.lmwrmm Lot [ cemmer]
S N P el e e o
s et iy Frodbatk mide Certroler Protection, | Weamiees tterete atsie, ks o perition Fikdbs Test o o

De wizardtabbladen in de KEB COMBIVIS 6 programmeersoftware
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De 10 stappen voor het inregelen van een motor

Stap 1. Herstel de fabrieksinstellingen van het apparaat

| Mode_1_sax uthertar x

COMLTRCHNEN BT | Ml‘mgm]ﬁmm'

T | |
C F [ o | & - [ = l » 1 'y ‘
B Blasic gettirs Fhadis Foehadk mode Coetrolar [Prodetion | Warins: Miodes of operation Frcknsi Tt rum L]

e srtten | Expent st |

The device is online, modified values will be transferred to the device immediatety.

Backap
¥ yinar Svice ban aivgacy boon canfigured before, i rcermmandod b crote 3 backup of ol paramaters befor o changs g
[H] creatn paramatir backup |

e

Procecs dats e
1% 1% recommandod b ekl procmes S48 sammuncaton Sng e
Prooess dats deabied.

[
| It i rearmsandod b rest all pafaieton B3 thert dofilt value, if o donfiguration of & divice shall be maried from acratch,

o

Herstel eerst het apparaat naar de fabrieksinstellingen

Het eerste tabblad dat we bezoeken is het tabblad “Basic settings”. Op dit fabblad staat de
optie “Reset device to defaults”. Deze selectie wist alle programmeringen die momenteel in de
KEB Sé6-regelaar aanwezig zijn en herstelt deze naar de fabrieksinstellingen. Nieuwe regelaars
worden door KEB geleverd met deze standaardinstellingen maar het is altijd goed om deze stap
uit te voeren om er zeker van te zijn dat u met de standaardinstellingen beginf.
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Stap 2: Voer de gegevens van het motortypeplaatje in

[ wode_1_stx_tthercat x|
-WH'J’ Wizerds | Deice parameners | B

P - o K G ™ 3 = 8
B seltings Hakoe Fedback, rrade Coniroler Protection | Wamings Tdershihration Hodes of operation Frekdtns Test nan
Motor daty | Gurrator mode | Brake congrol | Sina iter | Expent secings |
Miotor seection
I et databacs Wy raotor datsbacs Parual ingt
Partre  AISMAFI-8400 + [+ Y
[ e slece, J Load from Liser Motor detabians I
[ import database | [ Export database | Hanusl inpot
Mokor i * |

‘Sebected mokior: DUIT Motor (A1SMF3-8420)

o) Mokor data

Mickor type

O Aamctwonous motor 8 Synchnancus motor

Ty plate

I : 085 A LY H0D 1min T © 45 A
[LH 0 v

LPH 05 Mm  fa: 400 Hr Meaxz 265 Nem
Termporatie sofer

) hone

O FTC

& KTY

Moter gravhaat ermor lowel: 15

Voer de motorgegevens in op het tabblad “Motor”

Op het tabblad “Motor” voert u de gegevens, welke op het motortypeplaatje staan, in. Wanneer
het een KEB-motor betreft kan de KEB-motordatabase gebruikt worden om eenvoudig de

nominale gegevens in te laden. Dit kan gedaan worden door het artikelnummer in fe geven en te
bevestigen. Hiermee worden de motorgegevens automatisch ingeladen. Als het geen KEB-motor

betreft selecteert u eenvoudigweg de knop “Manual input” en voert u de nominale gegevens
van uw specifieke motor in.
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Stap 3: Activeer de rembediening

[ wode_1_sex_sthercaT x
| Commurcation settngs | 4 Waarde WHHWHM]E |

CO/R - o 4 % - 3 = » [
Bazic sertings Mater Faaedbuack mada Cantraller Prozction | Warnirge dernification Mades of operation Fieidbue Testrun Cogging
Motor data | Generator mecke |l Bevios corerol [l Sine fiter | Expert sestings |
Actrente brake control: (7]
| ‘Open tima: 15 e @ eontrobwond
| Case time: 8 me The brake & controlled by bit 15 of the cortrobward,
| ] State machine woits for broke stote ©) apphcation
Open dolay: ) The brake is opened when entering the state "Erablle Operation” and chosed when keaving it

| Close dolay: o (D) controbword cpean dominant

| The brake i epaned when enbering the state ' and chosed A the brador can be oponed with bt 15 of the controhword.,

0 controbeond dops daminant
The brake b5 opened when entering the state ‘Enablle Operation” and et 13 of the controhwond s set. If aither of these conditions becomes false the bralo: s dosed.

Activeer de rem op het tabblad “Brake control”

Op het tabblad “Brake control” checkt u of “Activate brake control” is geselecteerd zodat de
motorrem bediend kan worden met behulp van de regelaar. Op dit tabblad kunnen o.a. ook de
schakeltijden ingesteld worden. We behouden de rembesturingsbron als “controlword”, zodat de
rem geschakeld kan worden tijdens de motoridentificatie en het proefdraaien.
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Stap 4: Selecteer de feedbackmode

L mode_1_SEK_EtherCAT xli_
= » settings | # Waards | Device parameters | 2] Doauments
& i & v & - 3 = R
Bame settings Mator Feedback mode Contraller Protection | Warmings Tderitsfication Mades of operation Fieldbus Test run
Wizard | Expert settings |
Control mode Syshem inversion
Wif mode ) Vif mode is not recommended for synchronous motors. Irneersion enabled o
| ercodermanmooemoze @ Inversicn disabled @
Encodariess (SCL) (]
Speed contrel source Position contral source
Encoder A ° Encoder A L]
Encodar B @] Encoder B ]
Estirnated Position o
~) Encoder A

Selecteer de feedbackmode die u gebruikt

Op het tabblad “Feedback mode” stellen we de terugkoppeling in op “Encoder with motor
model”. Dit is de regelmodus voor een gesloten lus met encoderfeedback. Mogelijk ziet u ook de
opties “V/f-mode” en “Encoderless (SCL)”. Dit zijn andere beschikbare besturingsmodi waarvoor
mogelijk aanvullende of andere configuratie benodigd is.

We stellen zowel de bron van de snelheidsregeling als de bron van de positieregeling op Encoder
A”in.
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Stap 5: Stel het encodertype in

{# Mode_1_S6K_EtherCAT x|
Communication settings | # Wizords | Desice p |2 I
E»)| - o & s - 3 =2 »
Basic settings Motor Feedback mode Controller Protection / Wamings Identification Modes of operation Feldbus Test run
Wizard | Expert settings |
Control mode System inversion
V/f mode O V/f mode is not recommended for synchronous motors. Inversion enabled (&)
Encoder with motor model o Inversion desabled ©
Encoderless (SCL) ©
Speead control source Position control source
Encoder A o Encoder A °
Encoder B © Encoder B €
Estimated Position (8]
() Encoder A
Encoder type: Resolver -|
Invert position and speed (] Detected encoder type:  Resolver
Encoder mounting positon 10923 Status encoder interface:  position valus ok
abs periods number — 1) Error encoder interface: o error
Warning encoder interface: no waming

Selecteer het encodertype dat u gebruikt

Als u het vervolgkeuzemenu “Encoder A” uitbreidt, wordt een selectie van het encodertype
zichtbaar. Omdat we het artikelnummer van de KEB-servomotor op het tabblad “Motor” hebben
ingevoerd, is het encodertype “Resolver” al ingevuld. In dit gedeelte selecteert u uw
encodertype en voert u, indien bekend, de montagepositie van de encoder in. Als deze
onbekend is, kan deze tijdens de motoridentificatie worden berekend.
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Stap 6: Stel de massatraagheid van de motor en van de belasting in

T Mode_1_SER_EtherCAT X

Communication settings | # Wirards | Device parameters | B Documents
O/ - o E ‘% - ) = »
Basic sattings Mo Feedback mode ControBer Protection | Warmings Miades of operation Foebitns Test un

Speed controller | Position controller | Expert settings |

Torgque pre control
Mator inertia (kg®cm?):
Load inertia (kg™om®): L]

Y

Torque limits
Speed controller 25 Hm Reference torgue: 0 Nm
Ramg output 0.0000 Lfmin +
f — -
- N
Kp:  @.0233 ] = positive birat
o 72 me
Actual speed filter
Actiual speed: -1.5425 1fmin { - -
PT1 time: 1 s
S T

Stel de massatraagheid van de motor en van de belasting in

Op het tabblad “Controller” is de massatraagheid van de motor en van de belasting de enige
parameter die op dit moment moet worden aangepast. De massatraagheid van de motor is een
parameter die in het datablad van de motor terug fe vinden is. In het geval van de KEB-motor
wordt deze automatisch ingevuld op basis van het KEB-artikelnummer.
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Stap 7: Voer motoridentificatie en detectie van de montagepositie van de encoder uit

[ wode_1_sox_sthercaT

[ | A aards | ]a |
o 2 [ & [ = | S O
Basic settings Hotor Feedback mode Controller Protection | Wamings Identification (Modes of operation Fiekdbus Test run Cogging
Wizard | Expert seftings |
Paase review and confim the type plate data of the motor befiore conbineng:
Bt 0ES A L 8000 1/ Tmux ! 49 A
@ (L'H 0 v
Me 05 Bm ! 400 Hr  Mean: 263 Hm
[ Conbem by plato o
You can syve the curment motor and encoder data to a local database for easy re-use.
=4 I you dorit heve the: ECD dlata, we recomenend to Lse the identification first. Stee:current motor data to uses motor database

Identificatie stap 1 - Identificeer de motor en de montagepositie van de encoder

We beginnen op het tfabblad “Identification” met het bevestigen van de motorgegevens. Na
bevestiging verschijnt een tweede vak met extra detectieopties voor de identificatie.

|. 1 Mode_1_S6X_EtherCAT x

e T o

¢ - o |2 o - 3 = : "
Bask setings Hatar Feadback mede Contraller Protection | Warmnings artification Modes of cperation Fiekdbs Test run Lot

Wased | Bxpart settegs |

Fiease neview and confirm the type plate data of the motor before conbinuing:

i [ omsla o [ 5000)yfmin ez [ 49] &
@ W [ ae)v

M.,, O.S:Ill ("B m:m n..m a.m:m.

B 7
EMS detineon (recommendnd]: =

Detextion e the eracder mounting postion: (7]
@ The selectd idenisfication method raquires froa meovemant of the mater,

| Cortiriat:

You can save the current motor and encoder diata to a local database for easy re-use.
24 1 youa ot b thee: ECID claka, wis recomenend ko use the frst. Sarn ourrenk maotor dots to wser mstor database

Identificatie stap 2 - EMF-detectie

Hier kunnen we selecteren of we de montagepositie van de encoder willen detecteren. In het
derde vak staan vereisten waaraan moet worden voldaan om motorrotatie en identificatie
mogelijk te maken, zoals STO digitale ingangen, voedingsspanning, geen foutstatus en rem
geopend.
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Communcaton settngs | / Waards | Device parameters | 3 Doaments

COIE: - o © ‘o - ) e » i
Basic settings Motor Feedback mode Controller Protection | Waenings Identification Mades of operation Fekdbus Tet run Cogging

Waard | Expart settings |

Phease review and confirm the type plate data of the motor befoee conbinuing:

lw: [ oss]a  mw: [ 2000 ymin dmac: [ 49 A
@ Wi [y

Mot osem  fy: 00l Mz 269] Nm

Corfum type plate dats

ENF datection (recommended): 1€

Detection of the encoder mounting postion: [/
@ The selected mathod requices free of the moter.

o Dgtaleputs  STO set
7 Vokage aupply run
o Enocstate o exception
The selected identification method requires the beake to be opened. Plaxse encure the following:
@ « The beake & opened
J Brake * Nokood s apphed
* No one can come to harm
open (B contol ba] Cuerent sttus of the beak i the drve. This i ot relevant # the brake & not coetroled by the dive.
[ Start identification

You can save the current motor and encoder data to a local database for easy re-use.
e T you don't have the ECD data, we 0 use the frst. Save qurment motce dat to user motor database

Identificatie stap 3 - Zodra aan deze vereisten is voldaan, kunnen we beginnen met onze identificatie, waardoor de
motor gaat draaien. De identificatie moet worden uitgevoerd onder nullast omstandigheden

Commacatbon settngs | # Wrards | Devee parometers | £ Doausments |
@ 2 - o i e - 3 = g i
Basic sestings Motoe Feedback mode Controles Prctection [ Wamings | Mdentification Mindes of cperaticn Fiekdbus Test Cogpeg

Wizard | IExpeert settings |
Piaase review and confirm the type il thee Practon b

i [ oss|a me [ 9000)ymn dma: [ 49]

Condirm type plate data

The selected ity free of the matcr,

Cortirus

o Dol eputs  STOsat
o Voknge supply run
o Erorstate  roexoeption
The sebected ihanitification method reguines the: brakes to be openad, Plosse snaure the following:
@ « The brake & opersd
o Braka » N ke 5 applbod
= o o £ oene b Baem
open | Bk ool bt Curest ststus of the brake i the divve. This i ot rekevant  the biske i nck ccetrolied by the dve.

Seart wbentification

Bdernioation nunning, This may take & few mirates dapanding on the moter,

Current stabus: 9 ASM g ind.[ 5Mind. (ampl.modl)

Parameter Ol value  Mew value
crld: 5M EMK 1000mire1)]) | 52 S0.295
dri5: SM inductance [T Y] [=X]

dr16: SM inductance duanis % | 100 100
617 stntor restare UV 394 30.4
a2l ) | e s

L Aot iderbbication

B v ho e E20 Aot et o s b o S cuer et s cor e

Identificatie stap 4 - Oude en nieuwe waarden worden ingevuld na de motoridentificatie
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Tijdens en na de motoridentificatie wordt een kleine tabel gevuld met enkele motorparameters,
de montagepositie van de encoder en hun respectievelijke “oude” en “nieuwe” waarden.
Sommige parameters kunnen na de identificatie anders zijn, maar dit is te verklaren doordat bij
de identificatie nu o.a. de bekabeling meegenomen is.

Commuricoton settngs | /' Weards |Devie parameters | B Doasments|
O - o K G ™~ = , i
Buasic settings Hotor Fesdback mode Controller Prokection | Wamings Bderification Hiodees of operation Ficidbus Test nan Coggeg
Wizsed | Expert settings |
I 0s5la 8000 | 1/ I 43 &
@ w Cav
Moy 05|Hm W0|He e 269 Bm
EMF detection (recommended): 7
[Dstection of the encodar mounting position: ||
@ The sellected e froe o the moter,

Cortiras

o Dol eputs  STO set
o Voge spply nn
o Erorstate  noecooption
The: sebected identification method requies the brale to be opened. Please ensure the following:
@ « The besks s opernd
X enke * g boad is appbed
= Ko ores can come b barm

closed |Eeoke cortrel b | Cument status of the brake in the drive. This is rot relevant & the brake is not contnolled by the drfve.

Start ihentification

Cumrent stabus:  0: off

Parneneter O value Bew walue
dris: sm [MMIMIH’SZ £5.423
15! M inductanas graas LV 1524 TBH

@ 16 S inductanod d-ais % 100 2.7

Orl7: stator resistance UY |39.i 48,2611

oci3: gvgtem offes (SM) lies  [ioeaz

2 Conbrm idertfed parameters vakss {03 Discard sdenifusd paramster vakues and revert o the

@m idernfication ks complete, planse confirtm the values of dermias them,
| J

= 3 Yous can s the currert motor and ercoder dath to 2 local databace for camy re-use. it e ey Bk b i By it
T yous dont harve the ECD data, we recommend o use: the identification first. e curTent modon data fo user motor dafiabase

Bevestig de geidentificeerde parameters

We kunnen de geidentificeerde parameters bevestigen en vervolgens naar het tabblad “Modes
of operation” gaan.
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Stap 8: Selecteer “Velocity Mode”

| gmwmr x
| Commuricatin settngs | 4 Wizards | Devce parameters | B Documents |

‘ K G - 2 = » i
mm ‘Coniroliar Protection | Warmings: Tdentification Modes of operation Feldbas. Test ran Cogiing

Prafile position mode Velocity mode Homing mode:
Setting of the Larget panitian by s extemal source Setting of the target speed by on extemal scurce B uied for determintion of the refioreste pasition
Generation of the melion prafies in the drive Gereramon of the speed paobles v e drive.
Prstition-, speed- and torges contral in the drive Spond- ard o contrel in the dve.

Cyclic position mode Cyclic velocity mode
cwmdummwum hi J 4
Interpolation of the set poskions Fostion contro koo in the control
Pocish-, ipoad- snd woe-wnum Brberpalation of th et spoad by the deve

Spond: and torgas control drive

Voor deze demo gebruiken we de Velocity-modus

Er zijn 5 beschikbare modi voor deze KEB Sé6-regelaar. Voor onze tests kiezen we de “Velocity-
mode”.
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Stap 9: Kies de hellingmode en snelheidslimietinstellingen

Zodra u “Velocity mode” selecteert, verschijnt er een Velocity mode pop-up venster. Op het
tabblad “Ramp mode” kunt u kiezen tussen S-curve- en lineaire hellingprofielen. Op het tabblad
“Speed limit settings” kunt u uw maximale en minimale snelheid in elke rotatierichting instellen.

Velocity mode
Ramp made |Speedhmimgs|mnmf
Speed change behaviour
5-Curve Linear
. -
t t
> Transition is limited by both jerk 2 = Transition is only limited by acceleration/deceleration
[+ s-curve type ]
[ Pass zero type ]
Selecteer “S-curve”
Velocity mode
i Ramp mode | Speed limit settings | Curve settings
A ramp output

Maximum forward velocity: =~ 2500 1/min

Maximum reverse velocity: 2000 L/min

Selecteer de snelheid waarmee u de motor wilt laten draaien
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Stap 10: Voer een testrun uit

| = — > =
(wxw] # Wawds | Device parameters @Ooc\nu\s!

& - o 2 o - )
Basic sattings Motor Feedback mode Controlier Protection / Wamings

b

Modes of operation Test run

8=

In het tabblad “Test run” klikt u op “Start test run wizard”

Klik op het tabblad “Test run” en vervolgens op “Start test run wizard”. Vervolgens wordt het
venster van de testrun wizard geopend.

Testrun: Node_1_S6K_EtherCAT i3l

Wizard | Expert seitings |

Preconditions for successful running
«” Digital inputs ~ STO sat
& Voltage supply run

State display | v

\‘// Error state no exceplion

_ | If a brake is used, it must be opened.
' Brake S This is the current brake status in the drive.

Current operation mode: 2: velocity mode

i

Mode selection: |velocity mode -

‘ b Start ‘

Current Position: 29443
= 0 rotations and
25448 increments.

Each rotation equals 65536 increments.

B Current target velocity: 0 pm
Default Velocty: 0 rpm | b Settarget ity

= wvelocity 1: D 500 pm | B Set target i

= velocity 2: U 0 pm | b Set target i

= welocity 3: U 0 rpm | B Set target ity

|2 Start velocity test scope

Stel de doelsnelheid van uw servomotor in
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Bovenaan de festrun-wizard staan de voorwaarden die nodig zijn om de motor te kunnen laten
draaien. Deze zijn hetzelfde als de vereisten die gesteld waren bij de motoridentificatie. Zodra
aan de voorwaarden is voldaan, kunnen we een doelsnelheid instellen met behulp van de ingang
“Velocity 1”. De schuifbalk vertegenwoordigt de maximale snelheid vooruit en achteruit die u
heeft gemaakt op het tabblad “Velocity mode”.

Testrun: Node_1_S6K_EtherCAT =
Wizard | Expert sattings |
Preconditions for successful running '2\'
« Digital inputs ~ STO sst _E |
« Voltage supply run E
#

V Error state no excepticn

_ | If a brake is used, it must be opened.
¢ Didkce i Brakeconioh s This is the current brake status in the drive.

Current operation mode: 2: velocity mode

Mode selection: |velocity mode M
‘ b Start
‘ W Stop

S Current Position: 29448

2,500.0 = 0 rotations and

hY 29448 increments.

Each rotation equals 65536 increments.

= Current targat velocity: 500 em

ot v o [ smum]

= welocity 1: O 500 rprnI } Set target velocity
B> vy 9 o )
> v 0 o ()

E Start velocity test scope l

Nadat u de doelsnelheid hebt ingesteld, klikt u op de startknop om de motor fe laten bewegen

Zodra een snelheid in het tekstvak “Velocity 1” staat, kan deze in de regelaar worden geladen
met behulp van de knop “Set target velocity”. Klik op “Start” wanneer u klaar bent om de motor
te laten draaien. De motor zal draaien en de snelheid wordt getoond bij “Current target
velocity”.
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Testrun: Node_1 S6K_EtherCAT P—— =

| Wizard | Expert settings |

Preconditions for successful running '{z\'

o Digital inputs ~ 5TO st .E

J Voltage supply run g
:

'/ Error state no exceplion
_ | 1f a brake is used, it must be opened.
; o Broke e Erekecogiznhl This is the current brake status in the drive.

éCurrent operation mode: 2: velocity mode

Mode selection: |velocity mode -

‘ W Stop

Current Position: 91422272
= 1394 rotations and
65088 increments.

Each rotation equals 65536 increments.

P Current target velocity: 500 pm

o v R e
> welocity 1: G 500 r|:|m| p Set target velocity
B> vy 0 CE e
D> vy 2 0 CE e

l E Start velocity test scope ]

Stop de motor door op de knop “Stop” te klikken
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Conclusie

U heeft nu snel en effectief een motor gestart met een KEB Sé6-regelaar.

Het is u misschien opgevallen dat we enkele tabbladen in de KEB COMBIVIS 6 wizards hebben
overgeslagen, zoals “Protections / Warnings”, “Fieldbus” en andere parameters op het tabblad
“Conftroller”. Dit zijn belangrijke tabbladen die u zeker dient te bekijken om de inbedrijfstelling

van uw regelaar en motor fe voltooien voor een succesvolle integratie in uw industriéle machine.

Oplossingen op maat voor industri€le toepassingen

Wij kunnen u op onze vier kernactiviteiten een hoge graad aan applicatiekennis en aandrijf
technische oplossingen bieden. Onze expertise wordt door onze klanten enorm gewaardeerd,
omdat wij goed begrijpen hoe machines en installaties met onze producten naar een hoger
niveau fe tillen zijn. Onze kernactiviteiten zijn:

Besturing & automatisering
Frequentie- & Servoregelaars
Motoren & motorreductoren
Remmen & koppelingen

Onze belangrijkste partners zijn KEB Automation en WEG (Wirttembergische Elekfromotoren
Gesellschaft). Beide bedrijven zijn ISO-gecertificeerd.

Graag maken we een afspraak met u om eens van gedachten te wisselen over uw (nieuwe)
toepassing. Neem gerust contact met ons op indien u hierin geinteresseerd bent.
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