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Gruppe Nr. Anzeige
Groupe N° Affichage Beschreibung Description Description
Group No. Display
Einst. Position [mm]
81 - Régl. position [mm] - - -
Setting position [mm]
Einst. Position [in]
82 - Régl. position [in] - - -
Setting position [in]
Einst. Drehzahl & Verweilzeit
83 - Régl. vitesse et temps d'arrét - - -
Set. rot. speed & dwell time
81, 82 01 PO Grundstellung Position de base Home position
83 01 T0 Verweilzeit bei PO Temps d'arrét en PO Dwell time at PO
83 02 31 Eilhub vorwarts Course rapide vers l'avant Rapid stroke forwards
Gewindeanfang Vorwarts- Début du filetage vers Thread start, forwards
81,82 02 X1 . } o
richtung l'avant direction
83 03 S2 Arbeitshub vorwarts Course de travail vers l'avant | Working stroke forwards
81, 82 03 X2 Gewindeende Fin du filetage End of thread
83 04 ik Verweilzeit bei X2 Temps d'arrét en X2 Dwell time in X2
83 05 S3 Arbeitshub rickwarts %?::;’2 de travail vers Working stroke backwards
Gewindeanfang Ruckwarts- | Début du filetage vers Thread start, backward
81, 82 04 X3 . o o
richtung larriere sdirection
83 06 S4 Eilhub rlckwarts Course rapide vers l'arriere | Rapid stroke backwards




S4 X3

Gruppo N. Indicazione
Grupo Ndm. Indicacién Descrizione Descripcién Descrigéo
Grupo N° Indicagao
Reg. posizione [mm]
81 - Ajuste posicién [mm] - - -
Ajuste posicao [mm]
Reg. posizione [in]
82 - Ajuste posicién [in] - - -
Ajuste posicao [in]
Reg. velocita e tempo di per-
manenza
Ajuste de las revoluciones
83 - y el tiempo de retencion de - - -
mecanizado
Ajuste da rotacéo e tempo de
permanéncia
81, 82 01 PO Posizione di partenza Ajuste béasico Posigao inicial
83 01 T0 Tempo di permanenza in PO | Tiempo de retencion en PO Zi]m'gg de permanéncia
83 02 S1 Corsa veloce avanti Carrera de avance réapido Curso rapido para a frente
81,82 02 X1 Inizio filettatura in avanti Inicio de rosac direccion de | Inicio da rosca no sentido
avance para a frente
83 03 S2 Corsa di lavaro avanti Carrera de trabajo avance fcr:;r]fg de trabalho para a
81, 82 03 X2 Esteremita filettatura Fin de rosca Fim da rosca
83 04 T1 Tempo di permanenza in X2 Tempo de permanencia en Tempo de permanéncia
X2 em X2
83 05 S3 Corsa di lavoro indietro Carrera de trabajo retorno Curso de trabalho para tras
81,82 04 X3 Inizio filettatura allindietro Inicio de rosca direccion de | Inicio dla rosca no sentido
retorno para tras
83 06 S4 Corsa veloce indietro Carrera de retorno rapido Travessia rapida para tras
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11 ALLGEMEINE SICHERHEITSTECHNISCHE HINWEISE
Diese Betriebsanleitung gilt fir die Maschine GEM 12.
E Nur qualifiziertes Personal darf die Maschine

handhaben.

Der Arbeitsbereich muss so abgegrenzt sein,
dass keine Gefahrdung nach aussen treten kann. Er muss
frei und gegen unererlaubten Zutritt abgesichert sein.
Alle Sicherheitshinweise der Betriebsanleitung 100053803
GEM 12 sind jederzeit zu beachten.

ANSCH RUN
Es ist sicherzustellen, dass die GEM 12 Steuerung ge-
mass der Betriebsanleitung 100053803 GEM 12 ange-
schlossen wurde, bevor die GEM 12 Steuerung gestartet
und konfiguriert wird.

3.1 PROGRAMMINFORMATIONEN

[=]

: Jlé

LAE)
WELAROOROA 4

8181256Vs

Die Steuerungsapplikation mit den Steuerungsparame-
ter sind auf der Memory Unit gespeichert. Die Memory
Unit ist Bestandteil des Frequenzumrichters und ist an der
Schnittstelle X205 angeschlossen.

Auf dem Speicherbaustein dirfen keine Ande-
A rungen vorgenommen werden. Weitere Informati-
onen erteilt die SUHNER Vertretung.

FIRMWARE

In der folgenden Tabelle ist festgehalten, welche Firmware
Versionen (siehe Betriebsanleitung Zusatz Kapitel 4.3.7),
die beschriebenen Funktionen in der Betriebsanleitung
(Revision siehe Ruckseite) unterstutzt werden.

BETRIEBS- |BETRIEBSANLEI- CONTROLLER
ELEKTROSCHEMA
ANLEITUNG | TUNG ZUSATZ FIRMWARE
VERSION
REvISION REVvISION VERSION
AA A ART403487 (OSE-LCA)|1.0.0.0
AB AB ART404075 2.0.0.0

Bei Verwendung von einem Bremswiderstand oder
Busadaptermodul ist eine Firmwareversion von minde-
stens 2.0.0.0 erforderlich. Fur ein Firmware-Update muss
die Memory Unit gut verpackt an SUHNER in Lupfig
(Schweiz) gesendet werden.

Wurde ein Firmware-Update durchgefUhrt oder
der Frequenzumrichter ersetzt, verliert der Fre-

quenzumrichter die kundenseitigen parametrier-
ten Daten. Die Parameter fUr die Ansteuerung der GEM 12
Einheit mussen danach erneut definiert werden. In jedem
Fall mUssen die eingestellten Parameter im Leerlauf ge-
pruft und allenfalls korrigiert werden.

41
Das Control Panel wird mit dem dazu gelieferten Ether-
netkabel am Frequenzumrichter an der Schnittstelle X13
angeschlossen.

CoNTROL PaNEL

4.1.2 AUFBAU UND FUNKTIONEN

[

Navigationszeile (1) zeigt die aktuelle Funktion der Tasten
(2) und die Uhrzeit an. MenuefUhrungstasten (2). Status-
leuchten: grin = keine Stérung, rot = Stérung (3). Scrol-
len in Menue oder Liste; erhdhen oder verringern eines
Parameterwertes (4). ?-Taste um mehr Informationen bei
Parametern zu erhalten (5).

Die Tasten Start, Stopp und Loc/Rem auf dem

Control Panel haben keine Funktion.



4.2  SCHNELLSTART-ANLEITUNG

Es durfen nur die nachfolgend aufgefuhrten Para-
A meter verandert werden.

Betatigung der ?-Taste, um auf dem Control Panel
Informationen der verschiedenen Parameter zu erhalten.

4.21 SPRACHAUSWAHL
Startansicht —=Menu — Einstellungen —> Sprache.

Um die GEM 12 mit dem Control Panel und den digitalen
Ein- und Ausgangen ansteuern zu kénnen, mussen min-
destens die unten aufgeftihrten Grundparameter korrekt
eingestellt sein.

Parameter 86.01 — 86.03 mussen exakt mit der GEM 12
Einheit Ubereinstimmen.

INDEX Namve
86.01 Antriebskonfiguration
86.02 Steigung Zahnrad oben (Pt)
86.03 Steigung Zahnrad unten (Pb)
86.13 Gewinderichtung
81.01...04 Bearb. Position [mm]
83.02...06 Bearb. Drehzahl & Verweilzeit

4.2.2 AKTIVE STORUNGEN ANZEIGEN / ZURUCKSETZEN

Startansicht =Menu — Ereignisprotokoll —= Aktive

Stérungen

1. Mit Pfeiltaste oben oder unten durch die Stérungen
gehen

2. Stérungen beheben

3. Stérungen quittieren

Ausfuhrliche Parameterbeschreibungen sind im Kapitel

4.3. enthalten.

4.3 PARAMETERBESCHREIBUNGEN

Nachfolgend werden die Parametergruppen 80 bis 88
beschrieben, die wesentlich sind, um die GEM 12 konfi-
gurieren zu kénnen.

Bei Neuinstallation oder mechanischen Anderungen
mussen zuerst die Parameter angepasst werden.

In der Programmbeschreibung auf der Seite 2+3 sind die
Positionen, Drehzahlen und Verweilzeiten bildlich darge-
stellt.

r = lesen

w = schreiben

4.31 PARAMETERGRUPPE 80 UBERSICHT DER AKTUELLEN WERTE

52?:; M:ﬁgue NamE E::T Min | Max |r/w
80.01 Vorschub Position |mm |-6.0 |65.0 |r
80.02 |- Vorschub Position |in -0.24 [2.56 |r
80.03 |- Spindel Drehzahl | U/min|-5000|5000 |r
80.04 |- Motor Drehmoment| % -100 [100 |r
80.05 | IN1/IN2 | Not-Halt - 0 1 r
80.06 | DI2 Stopp - 0 1 r

80.07 | DI Start - 0 1 r
80.08 | DI3 Jog vorwarts - 0 1 r
80.09 | DI4 Jog rlckwarts 0 1 r
80.10 |AlM+ Potentiometer Vv -10.0 |10.0 |r
80.11 | XRO1 Regler bereit 0 1 r
80.12 | DIO1 Grundstellung 0 1 r
80.13 | DIO2 Zyklus lauft 0 1 r
80.14 | XRO2 |Stérung 0 1 r
80.15 Zyklen erledigt 0 2821 |y

Ubersicht der aktuellen Werte.

4.3.2. PARAMETERGRUPPE 81/82 BEARBEITEN PosITION

Es ist empfohlen, die Grundstelle PO nicht genau bei
0.0mm zu definieren, sondern z.B. bei 2.0mm/0.079in, um
etwas Reserve vorzusehen.

Die Eingabe sind Absolut-Positionen.

Abhangig von der Einheitsauswahl, siehe Parameter
86.07, ist entweder Parametergruppe 81 oder 82 aktiviert.
Bedingungen zu den Positionen:

- PO ungleich X2

- X1 und X3 sind grosser oder gleich PO

- X1 und X3 sind kleiner oder gleich X2

Folgendes wird empfohlen:

- X1 gleich X3

- X1 und X3 grésser als PO

- X1 und X3 kleiner als X2

PARAMETERGRUPPE 81 BEARBEITEN POSITION [MM]

PARAMETER Name EinHEIT | MIN | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 |60.0 (w
81.02 X1 mm 0.0 |60.0 (w
81.03 X2 mm 0.0 60.0 |(w
81.04 X3 mm 0.0 60.0 |(w

Eingabe der Absolut-Positionen in Millimeter. Grundstel-
lung des Gewindeschneiders: PO.

PARAMETERGRUPPE 82 BEARBEITEN POSITION [IN]

PARAMETER NamE EinHEIT | MIN | MAX | R/W
82.01 PO in 0.000(2.362 |w
82.02 X1 in 0.000|2.362 |w
82.03 X2 in 0.000]2.362 |w
82.04 X3 in 0.000(2.362 |w

Eingabe der Absolut-Positionen in Zoll. Grundstellung
des Gewindeschneiders: PO.

4.3.3 PARAMETERGRUPPE 83 BEARBEITEN DREHZAHL & VERWEIL-

ZEIT
PARAMETER NamE EiNHEIT | MiN | MAX | R/wW
83.01 TO s 0.0 |60.0 |w
83.02 S1 U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
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83.04 T s 0.0 ]60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 |w
83.06 S4 U/min |0 4800 |w

Eingabe der Drehzahlen und Verweilzeiten. TO kann nur
gewahlt werden, wenn beim Parameter 86.09 «Anzahl Zy-
klen» oder «Unendliche Zyklen» gewahlt wurde. Es wird
empfohlen im Betriebsmodus "Einzel Zyklus" zu arbeiten.
Bedingungen zu den Drehzahlen:

- S1ist grésser oder gleich S2

- S4 ist grosser oder gleich S3

Drehzahlbereich abhangig der Antriebskonfiguration:

A: 300 bis 1200U/min
B: 500 bis 2400U/min
C: 800 bis 4800U/min

Wird die Antriebskonfiguration umgestellt, werden
die Drehzahlen automatisch an den Drehzahlbe-

reich angepasst. Die Parametergruppe 83 ist
nach dem Verandern der Antriebs- oder Steigungskonfi-
guration zwingend zu Uberprifen und gegebenenfalls an-
zupassen.
Die hdchstméglichen Drehzahlen sind abhangig von
den Positionen, Bremswiderstand und den Gewinde-
drehzahlen S2 und S3. Im Kapitel 4.3.4 ist beschrieben,
welche héchstmdgliche Drehzahlen konfiguriert werden
kdénnen.

84.02 - Fall 2

4
S

[rem]

v e, 52, 53 defined

PO

Maximal

R
L]
X2

X1,X3 X [mm)]

maogliche Drehzahl (Smax) fur den gewahlten Ar-

beitshub (Annahme: X1 = X3).

4.3.5 PARAMETERGRUPPE 85 MELDUNGEN

PARAMETER

NAME EiNHEIT| MIN| MaAX |R/W

85.01

Statusmeldung

]
]
'
—

85.02

1
1
1
—

Stérungsmeldungen

Anzeige von Meldungen.

Die Stérungsmeldungen 85.02 werden in Hexadezimal
angegeben. Im Kapitel 5 gibt es mehr Informationen tber
Stérungsmeldungen.

4.3.6 PARAMETERGRUPPE 86 KONFIGURATION

TO ist die Verweilzeit bei PO. TO kann editiert werden, wenn PARa-
R NAME EiNnHEIT| MIN | MaXx [R/W|
der Parameter 86.09 auf «Anzahl Zyklen» oder «Unend-
. A 86.01 | Antriebskonfiguration - - w
liche Zyklen» konfiguriert wurde.
86.02 | Steigung Zahnrad oben (Pt) |- 0 250 w
4.3.4 PARAMETERGRUPPE 84 GRENZWERTE DREHZAHLEN 86.03 | Steigung Zahnrad unten (Pb) | - 0 250 |w
PARAMETER NAME EinHEIT| MIN| MaAX |R/W 86.04 [Anz. Gange pro Zoll rfin 0 100 [
B 86.05 [Steigung mm/r |0.00 |5.00 r
Fall 1: Max. .
84.01 Drehzahl U/min |0 4800 (r 86.07 |Einheitenauswahl - - w
84.02 Fall 2: Max.. U/min |0 4800 |r 86.08 |Konfigurationscheck - - - w
Drehzahl Eilhub 86.09 |Betriebsmodus - - - w
Angabe der maximal moglichen Drehzahlen fir die ein- | [gg10 |Totale zyklen . 0 o1 |y
gegebenen Positionen (Parametergruppen 81/82). 8611 | Kommunikationsart _ 0 (I/0)| 1 (Bus)|w
84.01 - Fall 1 86.12 Bremswiderstand - - w
< 86.13 | Gewinderichtung - - w
5 86.14 | TAPmaster Typ - - w
[rpm]
Smax Eingabe Maschinenkonfigurationen.
// ™~ “ 86.01  Antriebskonfiguration A, B oder C wéahlen
rs Ny 86.02  Z&hnezahl der oberen und unteren Zahnschei-
1 \\\ 86.03 be fur die Steigung definieren. Mehr Informati-
// i onen Uber die Antriebskonfiguration und Stei-
- ~ = gung sind in der Betriebsanleitung 100053803
PO X2 X [mm]

Maximal mogliche Drehzahl (Smax) wenn Eilhub = Ar-
beitshub: (S1 = S2) und/oder (S3 = S4).

GEM 12 enthalten. Die konfigurierten Parame-
ter 86.01 bis 86.03 mussen zwingend mit den
tatsachlich montierten Konfigurationen an der
GEM 12 Ubereinstimmen.



86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

86.11

Ist 86.07 auf metrisch eingestellt, kann die
Steigung bei 86.05 abgelesen werden. Ist
86.07 auf Zoll eingestellt, kann die Steigung
bei 86.04 abgelesen werden. Ist die Zahl
positiv, handelt es sich um ein Rechtsgewinde.
Ist die Zahl negativ, handelt es sich um ein
Linksgewinde. Wurde die Steigung definiert,
ebenfalls den Parameter 86.13 Uberprifen, ob
die Gewinderichtung Ubereinstimmt.

Standardmassig ist metrisch gewahlt. Wenn
dieser Parameter geandert wird, muss die Stei-
gung 86.02 und 86.03 neu definiert werden.

Der Konfigurationscheck soll im

Leerlauf mit genug Platz in Spindelrich-

tung ausgefuhrt werden. Der Bereich
der Teststrecke ist zwischen 0 und 50mm.
Der Konfigurationscheck Uberpruft die einge-
gebenen Parameter 86.01 bis 86.03, ob sie
mit der Maschinenkonfiguration identisch sind.
Der Konfigurationscheck startet bei PO. Es ist
empfohlen PO zwischen 5 bis 10mm zu defi-
nieren. Ist der Konfigurationscheck erfolgreich,
fahrt die Spindel zurlick nach PO. Andernfalls
bleibt die Spindel stehen und die Steuerung-
geht in Stérung. Der Konfigurationscheck
muss vor jeder Durchflhrung manuell aktiviert
werden.

86.09 - Standardmassig ist der Betriebsmodus
«Einzel Zyklus» gewahlt. Beim Startsignal fuhrt
die Steuerung einen Zyklus aus. Wird «Anzahl
Zyklen» ausgewahlt, werden so viele Zyklen
ausgefuhrt, wie beim Parameter 86.10 einge-
geben wurden. Unter 80.14 kénnen die Anzahl
erledigter Zyklen entnommen werden.

Wird "Unendliche Zyklen" konfiguriert, werden
so viele Zyklen ausgefuhrt, bis z.B. ein Stopp -
Befehl die Spindel stoppt.

Wenn «Anzahl Zyklen» oder "Unendliche
Zyklen" konfiguriert ist, steht zusatzlich der
Parameter 83.01 zur Verfigung.

86.10 - Wurde der Parameter 86.09 auf «An-
zahl Zyklen» gesetzt, kann hier das Total der
Zyklen eingegeben werden.

Standardmassig ist I/O gewahlt. Erfolgt die
Ansteuerung der GEM 12 Uber ein Feldbusad-
apter, muss dieser Parameter auf Feldbus um
gewahlt werden.

Ist die Kommunikation Feldbus

aktiviert, funktioniert der digitale

Eingang fUr das Stoppsignal nicht.
Weitere Beschreibungen Uber die Feldbus-
kommunikation sind im Kapitel 4.

86.12  Mit diesem Parameter kann der Bremswider-

stand aktiviert werden.

Ist kein Bremswiderstand am Fre-
quenzumrichter angeschlossen, muss
der Bremswiderstand zwingend
deaktiviert sein. Der Bremswiderstand muss
die Anforderungen aus der Betriebsanleitung

100053803 GEM 12 erfillen und entsprechend
angeschlossen sein.

86.13  Standardmassig ist die Gewinderichtung auf
Rechtsgewinde gewahlt. Bei Linksgewin-

de entsprechend um konfigurieren. An der
Reihenfolge der Motorphasen muss nichts

geandert werden.

86.14  Dieser Parameter muss auf GEM 12 [1.5kW]

eingestellt sein.

4.3.7 PARAMETERGRUPPE 87 VERSION

PARAMETER NAmME EiNHEIT| MIN| Max |R/W
87.01 Applikation - - - r
Aktuelle Version der Steuerung.

4.3.8 PARAMETERGRUPPE 88 DATEN

PARA-

T NAmME EiNnHEIT| MIN | Max |R/w
88.01| Umgebungstemperatur |°C -40.0|200 [r
88.02| Gesamte Anzahl Zyklen |- 0 2% |y
88.03| Betriebszeit h 0 2321 r
88.04| Maschinenlaufzeit d 0 65535 | r
88.05 \(/;S;ulatorbetrlebszelt d 0 65535 | r

Aktuelle Werte Uber die Steuerung.

4.3.9 FREQUENZUMRICHTER VOM HAUPTSTROMKREIS TRENNEN

Mit Hilfe eines Schutz kann der Hauptstromkreis netzsei-
tig vom Frequenzumrichter unterbrochen werden, ohne
dass der Frequenzumrichter neu gestartet werden muss
oder eine Stérungsmeldung erscheint. Die Hardware-
anpassungen sind in der Betriebsanleitung 100053803
GEM 12 enthalten. Folgender Parameter muss am Con-
trol Panel angepasst werden:

95.04 auf «External 24V» schalten.

4.4 SIGNALFUNKTIONEN (I/O)
Unter der Voraussetzung, dass die Parameter von der
GEM 12 Steuerung korrekt konfiguriert wurde und keine
Storung anliegt, konnen Befehle ausgefuhrt und Feed-
backs erhalten werden.
LOW:

HIGH:

Ovdc
24Vdc

4.41 DIGITALE EINGANGE
Aus Sicherheitsgrinden muss ein HIGH Signal an
DI2 anliegen (KEIN Stopp), damit Befehle DI1, DI3
und DI4 ausgefuhrt werden kénnen.
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4411 DI (StART / AuTo. GRUNDSTELLUNG / KONFIG. CHECK)
Beim Eingang 1 (DI1) kann bei einer positiven Signalflan-
ke (HIGH) folgendes ausgeldst werden:

Start;
Ein Gewindeschneidzyklus kann gestartet werden, wenn
sich die Spindel in Grundstellung (P0) befindet.

Auto. Grundstellung:

Befindet sich die Spindel nicht in Grundstellung (PO0),
kann durch ein Startsignal mit Jog — Geschwindigkeit au-
tomatisch nach PO gefahren werden.

Konfig. Check:

Ist der Konfigurationscheck durch den Parameter 86.08
aktiviert und die Spindel befindet sich in Grundstellung
(P0), kann ein Konfigurationscheck ausgefuhrt werden.

Hinweise unter dem Kapitel 4.3.6 unter dem Para-
@ meter 86.08 beachten.
4.41.2 DI2 (Stopp / QUITTIEREN)
Beim Eingang 2 (DI2) kann bei einer negativen Signalflan-
ke (LOW) folgendes ausgelost werden:

Stopp:
Ist die Spindel in Bewegung, kann sie sofort gestoppt
werden.

Quittieren:
Liegt eine Storung an und die Spindel steht still, kann die
Stérung nach Behebung quittiert werden.

4.41.3 DI3 (JoG vorwARTs) / DI4 (JOG RUCKWARTS)

Die Jog - Befehle sind fur den Handbetrieb zu verwen-
den, um die Spindel in die gewlnschte Position zu brin-
gen. Es ist folgende Jog — Drehzahl bei der jeweiligen
Antriebskonfiguration definiert;

A: 300U/min
B: 500U/min
C: 800U/min

Bei den Eingéangen 3 und 4 (DI3 / DI4) kann bei einer po-
sitiven Signalflanke (HIGH) der Jog - Befehl ausgeldst
werden. Der Jog — Befehl wird ausgefuhrt, solange das
Signal HIGH ist.

4415 DI5 (TEMPERATURUBERWACHUNG BREMSWIDERSTAND)
Wenn die GEM 12 mit einem Bremswiderstand betrieben
wird, muss zwingend der Thermoschalter vom Brems-
widerstand an diesem Eingang angeschlossen werden.
Wird der Bremswiderstand zu heiss, unterbricht der Ther-
moschalter im Bremswiderstand das Signal und die GEM
12 Steuerung geht in Stérung.
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Um den Bremswiderstand durch den Parameter
86.12 zu aktivieren, muss ein Signal (HIGH) an DI5
anliegen.

4.4.2 DiGITALE AUSGANGE

4421 DIO1 (GRUNDSTELLUUNG)

Befindet sich die Spindel in der Grundstellung (PO) ist die-
ser Ausgang HIGH.

Toleranz der Grundstellung: +/- 2mm von PO

4.4.2.2 DIO2 (ZvkLus LAUFT)

Dieser Ausgang wird HIGH, sobald der GEM 12 ein Start-
befehl gegeben wurde. Dieser Ausgang wird LOW, so-
bald die Spindel nach dem Gewindeschneidzyklus die
Grundstellung erreicht hat und stillsteht.

4.4.2.3 XRO1 (REGLER BEREIT)
Wenn der Frequenzumrichter erfolgreich aufgestartet ist,
ist dieser Ausgang HIGH.

4424 XRO2 (STORUNG)

Sobald eine Stérung am Frequenzumrichter anliegt, ist
dieser Ausgang HIGH. Die Stérung kann durch das Con-
trol Panel oder durch den DI2 quittiert werden.

4.5 FELDBUS

Die folgenden Feldbusse werden unterstutzt:
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.5.1 GERATEBESCHREIBUNGSDATEIEN

Die bendtigten Geratebeschreibungsdateien (GSD, EDS
usw.) fur die Ubergeordnete Steuerung kénnen unter den
folgenden Links heruntergeladen werden:

- Profinet 10
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl

- EtherCAT
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba



https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 KONFIGURATION BEIM FREQUENZUMRICHTER UBERSICHT MAPPING

Folgende Parameter mit dem Control Panel konfigurieren: PARA- NAME BESCHREIBUNG / MuL-
1. 86.11: Kommunikationsart: Feldbus METER WERTEBEREICH TIPL.
2. 50.01: Entsprechenden Slot wahlen, empfohlen wird 52.02| Regler bereit 0: Signal Regler nicht bereit|
Slot 1 ' 1: Signal Regler bereit
Wi i ini 0: Spindel nicht in Grund-
3. 51.0;.. Wird automatisch definiert 52,03 Grundstel- stelang ]
4. 510 P . O = MB/TCP T16 lung 1: Spindel in Grundstellung
a. ProfinetlO = _/ 3 0: Spindel lauft nicht in
b. EtherNet/IP = EiP T16 = 52.04| Zyklus lauft Zyklus 1
c. Powerlink = CiA 402 o 1: Spindel lauft in Zyklus
d. EtherCAT = CiA 402 %’ . 0: Keine Stérung
5. 51.04 - 51.09: Netzwerkparameter konfigurieren ‘E’ 52.05| Stérung 1: Stérung 1
6. Mapping vornehmen N 3 5206 Spindel Dreh- 4800 . 4800 1
a. 5202 — Other = 74.01 = 16-bit integer § Pl zahl [rpm]
— sawe 8 52,07 Vorschub Po- 0... 600 10
usw. 175  sition [mm]
b. 52.03—=74.02 Vorschub
. "2
c. 52.04—=74.03 52.08 Position [in] 0...2360 1000
d. 52.05—=>74.04 Motor Dron
e. 5206—> 74.05 52.00[ 0" P 100 . 100 1
moment [%]
f.  52.07—= 74.06 —
g 52.08—> 7407 =53.02| start 0: K.eln Signal Start 1
h. 5209 —> 74.08 = 1: Signal Start
E— 53.03| st 0: Kein Spindel Stopp ]
. (o}
a. 53.02—= 75.01 o PP 1: Spindel Stopp
’ ! ’ [0
b. 53.03—> 75.02 % 53.04 Stérung quit- [ 0: Keine Stérung quittieren
c. 53.04—> 75.03 E " | tieren 1: Stérung quittieren
~ 0: Kein Jog vorwarts
d. 5305—>7504 % 53.05|Jog vorwarts I g:/ " 1
e. 53.06 = 75.05 S 1: Jog vorwarts
O
S‘_) 53.06 Jog riick- 0: Kein Jog ruckwarts ]
7. Weitere Parameter werden in den Unterkapitel vom | warts 1: Jog riickwarts
jeweiligen Feldbus beschrieben. Ubersicht, wenn alles wie unter Schritt 6 beschrieben kon-
8. 96.07 = Parameter save, damit die Eingaben gesi- | figuriert wurde. Jeder Parameter ist 16 Bit gross.
chert sind.
9. 51.27 — FBA A Par aktualisieren, damit die einge- | Die Byte-Reihenfolge ist grundséatzlich Big-Endian (MSB
gebenen Werte aktualisiert werden. zuerst). Je nach Feldbusart kann dies in der Parameter-
10. Unter den Parametergruppen gruppe 51 angepasst werden. Vor dem Betrieb Uberpru-
a. 74 = Frequenzumrichter sendet fen, ob die Werte wie gewlnscht ankommen. Ansonsten
b. 75 = Frequenzumrichter empfangt kundenseitig auf er Ubergeordneten Steuerung die Byte-
kdnnen die einzelnen Werte eingesehen werden. reihenfolge swappen.

11. Weitere Parameter kdnnen in den Gruppen 50-56 bei | Vor dem Betrieb ist zwingend zu Uberprifen, dass wenn
Bedarf konfiguriert werden. Ansonsten auf der Stan- | ein Feldbusproblem auftritt, z.B. durch einen Kommuni-
dardeinstellung belassen. Bei weiteren Anderungen = kationsverlust, die Maschine in Stérung geht.
in den Parametergruppen 50-56, mussen diese
durch den Parameter 51.27 aktualisiert werden.

12. Weitere Informationen fur den jeweiligen Feldbusma-
ster sind in den folgenden Unterkapitel beschrieben

13. Wenn unter dem Parameter 51.31 On-line steht, be-
steht eine funktionierende Verbindung zum Feldbus-
master.

11
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Bei Fragen an den Hersteller, Applikationsversion, siehe
Parameter 87.01, bereithalten.

51

STORUNGMELDUNGEN

Bitte wahlen Sie die Drehzahl

CobE

NAME

BESCHREIBUNG

E10F S3 zu hoch -> S3 maximal... (siehe Param-
84.01 eter 84.01). Danach Quittier-
taste drucken.
Bitte wahlen Sie die Drehzahl
E110 S4 zu hoch -> S4 maximal... (siehe Param-
84.01 eter 84.01). Danach Quittier-

taste drucken.

E100

Falsche Konfig.
Pt

Bitte in der Konfiguration Zah-
nrad Pt Gberprifen. Danach
Quittiertaste drucken.

E101

Falsche Konfig.
Pb

Bitte in der Konfiguration Zah-
nrad Pb Uberprifen. Danach
Quittiertaste drucken.

E111

S1 zu hoch ->
84.02

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S1 maximal... (siehe Param-
eter 84.02). Danach Quittier-
taste drlcken.

E102

Falsche Konfig.
Pt/Pb

Bitte in der Konfiguration die
Zahnrader Pt und Pb Uber-
pufen. Danach Quittiertaste
dricken.

E112

S2 zu hoch ->
84.02

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S2 maximal... (siehe Param-
eter 84.02). Danach Quittier-
taste drlcken.

E103

PO unter Grenze

Bitte PO grésser wahlen als
die untere Grenze. Danach
Quittiertaste drlicken.

E113

S3 zu hoch ->
84.02

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S3 maximal... (siehe Param-
eter 84.02). Danach Quittier-
taste drucken.

E104

PO Uber Grenze

Bitte PO kleiner wahlen als die
obere Grenze. Danach Quit-
tiertaste driicken.

E114

S4 zu hoch ->
84.02

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S4 maximal... (siehe Param-
eter 84.02). Danach Quittier-
taste drlcken.

E105

PO zu gross

Bitte PO kleiner wahlen als X1
und X3. Danach Quittiertaste
dricken.

E106

X1 zu klein

Bitte X1 grdsser wéahlen als die
untere Grenze. Danach Quit-
tiertaste drticken.

E115

Spindelstillstand

Bitte Uberprifen Sie, ob das
Potentiometer angeschlossen
ist oder ob der Zahnriemen
defekt ist. Danach Quittier-
taste drucken.

E107

X1 zu gross

Bitte X1 kleiner wahlen als die
obere Grenze. Danach Quit-
tiertaste drticken.

E116

Unterkdhlungsge-
fahr

Die Umgebungstemperatur
ist unter -40° C. Bitte den
Frequenzumrichter an einen
warmeren Ort positionieren.
Danach Quittiertaste driicken.

E108

X2 unter Grenze

Bitte X2 grésser wéahlen als
die untere Grenze. Danach
Quittiertaste drlcken.

E109

X2 Uber Grenze

Bitte X2 kleiner wahlen als die
obere Grenze. Danach Quit-
tiertaste drticken.

E117

Uberhitzungsge-
fahr

Die Umgebungstemperatur ist
Uber 50° C. Bitte den Frequen-
zumrichter an einen kuhleren
Ort positionieren. Danach
Quittiertaste druicken.

E10A

X2 zu klein

Bitte X2 grésser wéhlen als X1
und X3. Danach Quittiertaste
dricken.

E10B

X3 unter Grenze

Bitte X3 groésser wahlen als
die untere Grenze. Danach
Quittiertaste dricken.

E118

Keine Konfig.
A/B/C

Bitte eine Konfiguration
wahlen. A, B oder C, abhangig
von der Hardwarekonfigura-
tion. Danach Quittiertaste
drlcken.

E10C

X3 Uber Grenze

Bitte X3 kleiner wahlen als die
obere Grenze. Danach Quit-
tiertaste driicken.

E119

Ausser Bereich

Bitte die Spindle von Hand
wieder in den gultigen Bereich
drehen. Danach Quittiertaste
dricken.

E10D

S1 zu hoch ->
84.01

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S1 maximal... (siehe Param-
eter 84.01). Danach Quittier-
taste drlcken.

E11A

Teststrecke zu
kurz

Bitte PO kleiner wahlen, ideal
zwischen 0 - 10 mm. Danach
den Konfigurationstest wieder-
holen. Danach Quittiertaste
dricken.

E10E

S2 zu hoch ->
84.01

Bitte wahlen Sie die Drehzahl
S2 maximal... (siehe Param-
eter 84.01). Danach Quittier-
taste drlcken.
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E11B

Konfig. Check
nicht i.O.

Bitte die Konfiguration Uber-
prafen. (Mt/Mb) oder (Pt/Pb)
ist falsch. Danach Quittier-
taste dricken.




E11C

STO

Der Not-Halt wurde ausgel6st.
Wenn keine Probleme mehr
vorliegen, bitte Not-Halt-
Schalter entriegeln und dan-
ach die Quittiertaste drlcken.

E11D

Pt/Pb wahlen

Bitte in der Konfiguration die
Zahnraddimension (Pt/Pb)
wéhlen. Danach Quittiertaste
dricken.

E1E

S2 ist hoher als
S1

Bitte S2 kleiner oder gleich S1
wéhlen.

E11F

S3ist héher als
S4

Bitte S3 kleiner oder gleich S4
wahlen.

E120

Bremswiderstand
zu heiss

Den Bremswiderstand abkuh-
len lassen und daflir sorgen,
dass die Warme vom Brem-
swiderstand besser abgefiihrt
werden kann.

E121

Kein TAPmaster
gewahlt

Es muss zwingend unter
dem Parameter 86.14 einen
TAPmaster Typ definiert sein.
Die Konfiguration muss mit
der angeschlossenen Einheit
Ubereinstimmen. Danach
Quittiertaste dricken.

E122

Eingangssignal
HIGH

Ein oder mehrere Ein-
gangssignale (DI1, DI3, Dl4)
sind HIGH. Um den STO-
Fehler zu bestatigen, muss
das Eingangssignal LOW (0V)
sein.

E123

Temp. schalter
nicht angeschlos-
sen

Um den Bremswiderstand
aktivieren zu kbnnen, muss
zwingend der Thermoschal-
ter vom Bremswiderstand
am Frequenzumrichter DI5
(24Vdc) angeschlosssen
werden. Danach Quittiertaste
dricken.

E124

Falsche Spindel-
achsdrehrichtung

Folgendes kontrollieren:
Parameter 86.02, 86.03,
86.13 und ob Phasen richtig
angeschlossen sind. Danach
Quittiertaste drucken.

E125

Spindelposition
unpréazise

Die Spindle bleibt nicht bei
der Grundstellung stehen. Ver-
mutlich stimmt die Konfigura-
tion 86.01, 86.02, 86.03 nicht
mit der Mechanik Uberein.
Danach Quittiertaste driicken.

E126

Feldbusstérung

Es liegt eine Stérung am Feld-
bus an. Stérung beheben und
danach Quittiertaste dricken.

13




— SUHINER

0 1. INDICATION RELATIVE

N »
- n

11 INSTRUCTIONS GENERALES DE SECURITE

Ce dossier technique est valable pour la machine GEM

12.
Seul le personnel qualifié peut opérer sur la ma-

A chine.

La zone de travail doit &tre délimitée de maniére a

ce gu'aucun danger ne puisse s'échapper vers I'extérieur.
Elle doit étre dégagée et sécurisée contre les acces non
autorisés.

Toutes les consignes de sécurité du mode d'emploi
100053803 GEM 12 doivent étre respectées a tout mo-
ment.

ONNEXION U A CONIVIAND

Il faut s'assurer que la commande GEM 12 a été connec-
tée conformément au mode d'emploi 100053803 GEM 12
avant de démarrer et de configurer la commande GEM

12.

3.1 INFORMATIONS PROGRAMME

#181256Ys

L'application de commande et les parametres de com-
mande sont enregistrés sur la Memory Unit. La Memory
Unit fait partie intégrante du convertisseur de fréquence
et est connectée a l'interface X205.

All est interdit de procéder a des modifications sur
A le module de mémoire. Pour plus de renseigne-

ments, adressez-vous au représentant de SUH-
NER.
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FIRMWARE

Le tableau suivant indique quelles versions de firmware
(voir mode d‘emploi supplémentaire, chapitre 4.3.7), les
fonctions décrites dans le mode d'emploi (révision, voir
au verso) sont prises en charge.

MODE MODE D’EMPLOI CONTROLLER
D’EMPLOI SUPPLEMEN- | SCHEMA ELECTRIQUE | FIRMWARE
REevisioN |TAIRE REvision VERSION

AA A ART403487 (OSE-LCA) [ 1.0.0.0
AB AB ART404075 2.0.0.0

En cas d'utilisation d'une résistance de freinage ou d'un
module adaptateur de bus, une version de firmware d'au
moins 2.0.0.0 est nécessaire. Pour une mise a jour du
firmware, la Memory Unit doit étre envoyée bien emballée
a SUHNER a Lupfig (Suisse).

Si une mise a jour du firmware a été effectuée ou
si le convertisseur de fréquence a été remplacé, le

convertisseur de fréquence perd les données pa-
ramétrées par le client. Les paramétres pour la comman-
de de I'unité GEM 12 doivent ensuite étre redéfinis. Dans
tous les cas, les parametres définis doivent étre vérifiés
en marche a vide et éventuellement corrigés.

41 DEFAUTAU DE CONTROLE

Le Control Panel est raccordé au convertisseur de fré-
quence sur l'interface X13 a l'aide du cable Ethernet fourni
a cet effet.

4.1.2 STRUCTURE ET FONCTIONS

Barre de navigation : Indique la fonction actuelle des
touches (2) et I'heure (1). Touches de navigation du menu
(2). Voyants d'état : vert = pas de défaut, rouge = défaut
(3). Défilement dans le menu ou la liste ; augmentation ou
diminution de la valeur d'un parameétre (4). Touche ? pour
obtenir plus d’'informations sur les parametres (5).

Les boutons Start, Stop et Loc/Rem du défautau

de contréle n'ont aucune fonction.



4.2 (GUIDE DE DEMARRAGE RAPIDE

Seuls les parametres énumeérés ci-dessous
A peuvent étre modifiés.

Appuyez sur la touche ? pour obtenir des informa-
tions sur les différents paramétres du terminal portable.

4,21 SELECTION DE LA LANGUE
Vue accueil = Menu —= Réglages —= Langue

Pour pouvoir controler le GEM 12 avec le défautau de
controle et les entrées et sorties digitales, il faut au moi-
ns que les parametres de base mentionnés ci-dessous
soient correctement réglés. Les paramétres 86.01 - 86.03
doivent correspondre exactement a l'unite GEM 12.

INDEX NomEe
86.01 Configuration broche
86.02 Roue dentée supé-rieure (Pt)
86.03 Roue dentée inférieure (Pb)
86.13 Sens du filetage
81.01...04 Réglage de la position mm]
83.02..06 Réglage deﬂla vitesse de rotation et du
temps d’arrét

4.2.2 AFFICHER / REINITIALISER LA DEFAUT ACTIVE

Vue accueil = Menu — Pile événements—> défauts
actifs

Utiliser les touches fléchées haut ou bas pour faire défiler
les défauts.

1. Eliminer les défauts

2. Acquitter les défauts

Des descriptions détaillées des parametres figurent au
chapitre 4.3.

4.3 DESCRIPTIONS DES PARAMETRES

Les groupes de paramétres 80 a 88, qui sont essentiels
pour pouvoir configurer le GEM 12, sont décrits ci-des-
Sous.

Pour les nouvelles installations ou en cas de modifica-
tions mécaniques, les parametres doivent d'abord étre
ajustés.

Dans la description du programme en page 2+3, les po-
sitions, les vitesses de rotation et les temps de séjour sont
représentés en image.

r =lire

w = écrire

4.3.1 GroupE DE PARAMETRES 80 : VVUE D'ENSEMBLE DES
VALEURS ACTUELLES

Para-| 1/O ,

METRE [MaPPING NowmEe Unimé| Min | Max | r/w

80.01 |- Position d’avance |mm |-6.0 |65.0 |r

80.02 | - Position d’avance |in -0.24 |2.56 |r
Vitesse de rotation )

80.03 |- U/min|-5000| 5000 |r
broche

80.04 |- Couple moteur % -100 |100 |r

80.05 | IN1/IN2 | Arrét d’'urgence - 0 1 r
80.06 | DI2 Arrét - 0 1 r
80.07 | D Démarrage - 0 1 r
80.08 | D13 Pas-a-pas vers ) 5 ] ;
I'avant
80.09 | DI4 :?:rsri‘;':as e o 1 |
80.10 |Al+ Potentiométre \" -10.0 [10.0 |r
80.11 | XRO1 Régulateur prét - 0 1 r
80.12 | DIO1 Position de base - 0 1 r
80.13 | DIO2 Zyklus lauft - 0 1 r
80.14 | XRO2 |Cycles en cours - 0 1 r
80.15 |- Cycles terminés - 0 %21 |r

Vue d'ensemble des valeurs actuelles.

4.3.2. GROUPE DE PARAMETRES 81/82: REGLAGE DE LA POSITION

Il est recommandé de ne pas définir le point de base PO
exactement a 0.0mm, mais par exemple a 2.0mm/0.079in,
afin de prévoir une certaine réserve.

Les entrées sont des positions absolues. En fonction de
la sélection de I'unité, voir paramétre 86.07, soit le groupe
de parameétres 81 soit le groupe de parametres 82 est
activé. Conditions relatives aux positions:

- PO différent de X2

- X1 et X3 sont supérieurs ou égaux a PO

- X1 et X3 sont inférieurs ou égaux a X2

Il est recommandé de procéder comme suit:

- X1 est égal a X3

- X1 et X3 supérieurs a PO

- X1 et X3 inférieurs a X2

GROUPE DE PARAMETRES 81 REGLAGE DE LA POSITION [MM]

PARAMETRE Nowme Unimé | Min | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 |60.0 (w
81.02 X1 mm 0.0 60.0 |w
81.03 X2 mm 0.0 60.0 |w
81.04 X3 mm 0.0 |60.0 |w

Saisie des positions absolues en millimetres. Position de
base du taraud : PO.

GROUPE DE PARAMETRES 82: REGLAGE DE LA POSITION [IN]

PARAMETRE NomEe Unimé | Min | Max | r/w
82.01 PO in 0.000|2.362 |w
82.02 X1 in 0.000|2.362 |w
82.03 X2 in 0.000]2.362 |w
82.04 X3 in 0.000]2.362 |w

Saisie des positions absolues. Position de base du ta-
raud : PO.
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4.3.3 GROUPE DE PARAMETRES 83: REGLAGE DE LA VITESSE DE
ROTATION ET DU TEMPS D'ARRET

PARAMETRE NomEe Unité | Min | Max | R/w
83.01 TO S 0.0 |60.0 |w
83.02 S U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
83.04 T s 0.0 |60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 (w
83.06 S4 U/min |0 4800 (w

Saisie des vitesses de rotation et des temps d’arrét. TO
ne peut étre sélectionné que si « Nombre de cycles » ou «
Cycles infinis » a été sélectionné pour le paramétre 86.09.
Il est recommandé de travailler en mode « cycle unique ».
Conditions relatives aux vitesses de rotation :

- S1 est supérieur ou égal a S2

- S4 est supérieur ou égal a S3

La vitesse de rotation dépend de la configuration de
l'entrainement :

A: 300 a 1200tr/min
B: 500 a 2400 t/min
C: 800 a 4800 tr/min

Si la configuration de l'entrainement est modifiée,
les vitesses de rotation sont automatiquement ad-

aptées a la plage de vitesses. Il est impératif de
verifier le groupe de parametres 83 apres avoir modifié la
configuration de l'entralnement ou de la pente et de
l'adapter si nécessaire.
Les vitesses maximales possibles dépendent des po-
sitions, de la résistance de freinage et des vitesses de
filetage S2 et S3. Le chapitre 4.3.4 décrit les vitesses ma-
ximales qui peuvent étre configurées.
TO est la temporisation a PO. TO peut étre édité si le para-
metre 86.09 a été configuré sur « Nombre de cycles » ou
« Cycles infinis ».

4.3.4 (GROUPE DE PARAMETRES 84 VALEURS SEUIL DES VITESSES

84.01 - Cas 1

4
5

[rpm]

] >
T

PO X2

X [mm]

Vitesse de rotation maximale possible (Smax) si course
rapide = course de travail : (S1 = S2) et/ou (S3 = S4).

84.02 - Cas 2
F Y
s
[rpm]
Smax
/\\
7N 52, 53 defined
i kS
P “\ '
g i
// \\
// %
# ™~
- : AN >
PO X1,X3 X2 X[mm]

Vitesse de rotation maximale possible (Smax) pour la
course de travail sélectionnée (hypothése : X1 = X3).

4.3.5 GROUPE DE PARAMETRES 85 MESSAGES

PARAMETRE NowmEe UniTeé |[Min| Max |R/w

85.01
85.02

Message de statut
Message de défaut

1
1
1

—

'
'
'

—

Affichage des messages.

Les messages de défaut85.02 sont spécifiés en hexade-
cimal. Le chapitre 5 contient de plus amples informations
sur les messages de défaut.

DE ROTATION
PARAMETRE NoMmEe Unieé | Min| Max |r/w| | 4.3.6 Groupe DE PARAMETRES 86 CONFIGURATION
Cas 1: Régime . PARA- ,
84.01 o g U/min|o  |4800 |r METRE Nowme UniTe [ Min | Max [r/w
Py 86.01 | Configuration broche - - - w
Cas 2 : Régime .
84.02 ame fumin{o 4800 |r | leeos In —
max. course rap|de . oue dentée supérieure (Pt) |- 0 250 w
Indication des vitesses maximales possibles pour les | |86:03 |Rouedentéeinférieure (Pb) |- 0 250
- . N Nombre de vitesses par )
positions saisies (groupes de parametres 81/82). 86.04 bouce r/in 0 100 r
86.05 [Pas mm/r |0.00 |5.00 r
86.07 | Sélection de l'unité - - - w
86.08 | Controle de la configuration |- - - w
86.09 [Mode de fonctionnement |- - - w
86.10 | Cycles totaux - 0 2821 w
86.11 Mode de communication |- 0 (I/O0)[ 1 (Bus)|w
86.12 Résistance de freinage - - - w
86.13 [Sens dufiletage - - - w
86.14 | TAPmaster type - - - w
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Saisie des configurations de machines.

86.01

86.02
86.03

86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

Sélectionnez la configuration de broche A, B
ouC

Définir le nombre de dents des disques
dentés supérieur et inférieur pour le pas.

Pour plus d'informations sur la configuration
de l'entrainement et le pas, voir le manuel
d'utilisation 100053803 GEM 12. Les pa-
rametres configurés 86.01 a 86.03 doivent im-
pérativement correspondre aux configurations
effectivement montées sur le GEM 12.

Si 86.07 est réglé sur le systeme métrique, la
pente peut étre lue a 86.05. Si 86.07 est réglé
en pouces, le pas peut étre lu a 86.04. Sile
chiffre est positif, il s'agit d'un filetage a droite.
Si le chiffre est négatif, il s'agit d'un filet a gau-
che. Sile pas a été défini, vérifier également le
parametre 86.13 pour voir si le sens du filetage
correspond.

Par défaut, le systeme métrique est sélection-
ne. Si ce parameétre est modifié, les pas 86.02
et 86.03 doivent étre redéfinis.

Le contrdle de la configuration doit étre

effectué a vide avec suffisamment

d'espace dans le sens de la broche. La
plage de la section de test est comprise entre
0 et 50 mm. Le contrdle de la configuration
vérifie les parametres saisis 86.01 bis 86.03
pour voir s'ils sont identiques aux conditions
réelles
Le controle de configuration démarre a PO. Il
est recommandé de définir PO entre 5 et 10
mm. Si le contrdle de configuration est réussi,
la broche retourne a P0. Dans le cas contraire,
la broche s'arréte et la commande se met en
défaut. Le contréle de configuration doit étre
activé manuellement avant chaque exécution.

Le mode de fonctionnement « Cycle unique
» est sélectionné par défaut. Au signal de
départ, la commande exécute un cycle. Si «
Nombre de cycles » est sélectionné, autant
de cycles que ceux saisis dans le parametre
86.10 sont exécutés. Le parametre 80.14
permet de déterminer le nombre de cycles
achevés.

Si « Cycles infinis » est configuré, il y aura
autant de cycles que nécessaire jusqu'a ce
qu'une commande d'arrét arréte la broche, par
exemple.

Si « Nombre de cycles » ou « Cycles infinis »
est configuré, le parametre 83.01 est égale-
ment disponible.

Si le parameétre 86.09 a été réglé sur « Nombre
de cycles », le nombre total de cycles peut étre
saisi ici.

86.11

86.12

86.13

86.14

Le parametre I/O est sélectionné par défaut. Si
le GEM 12 est piloté par un adaptateur de bus
de champ, ce parametre doit étre modifié en
bus de champ.

Si la communication bus de camp est

activée, l'entrée digitale pour le signal

d'arrét ne fonctionne pas. Pour plus de
détails sur la communication par bus de
terrain, voir le chapitre 4.

Ce parametre permet d'activer la résistance de
freinage.
Si aucune résistance de freinage n'est
raccordée au convertisseur de fré-
quence, la résistance de freinage doit
impérativement étre désactivée. La résistance
de freinage doit répondre aux exigences du

manuel d'utilisation 100053803 GEM 12 et étre
raccordée en conséquence.

Par défaut, le sens du filetage est choisi a dro-
ite. Pour un filetage a gauche, il faut le reconfi-
gurer en conséguence. Il n'est pas nécessaire
de modifier l'ordre des phases du moteur.

Ce parametre doit étre réglé sur GEM 12
[1.5kW].

4.3.7 GROUPE DE PARAMETRES 87 VERSION

PARA-METREl NowmEe UniTe |[MiNn| Max |R/w
87.01 [ Application - - |- r
Version actuelle de la commande.
4.3.8 GROUPE DE PARAMETRES 88 DONNEES
PARA- ,
e Nome UniTé | Min | Max |r/w
88.01| Température ambiante |°C -40.01200 |r
88.02| Nombre total de cycles |- 0 2821 r
88.03| Durée de fonctionnement | h 0 2821 r
88.04 Durée de fonctlopne- d 0 65535 | r
ment de la machine
Durée de fonctionne-
. 65535
88.05 ment du ventilateur (FU) d 0 '

Valeurs actuelles de la commande.

4.3.9 DECONNECTER LE CONVERTISSEUR DE FREQUENCE DU CIR-
CUIT PRINCIPAL.

A l'aide d'un contacteur, le circuit principal peut étre in-

terrompu coté réseau par le convertisseur de fréquence

sans qu'il soit nécessaire de redémarrer le convertisseur

de fréquence ou d'afficher un message de défaut. Les

adaptations matérielles sont contenues dans le manuel

d'utilisation 100053803 GEM 12. Le parametre suivant

doit étre adapté sur le panneau de controle :

95.04 commuter sur « External 24V ».
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4.4 FONCTIONS DE SIGNAL (E/S)
A condition que les paramétres aient été correctement
configurés par l'automate GEM 12 et qu'il n'y ait pas de
perturbation, les commandes peuvent étre exécutées et
les feedbacks recus.
LOW:

HIGH:

ovdc
24Vdc

4.41 ENTREES DIGITALES
Pour des raisons de sécurité, un signal HIGH doit
étre appliqué a DI2 (PAS d'arrét) pour que les
commandes DI, DI3 et DI4 puissent étre exécu-
tées.

4411
CHECK)
Sur l'entrée 1 (DI1), il est possible de déclencher ce qui
suit en cas de flanc de signal positif (HIGH):

DI1 (DemARRAGE / AuTo. PosITION INITIALE / CONFIG.

Démarrage:
Un cycle de taraudage peut étre lancé lorsque la broche
se trouve en position initiale (PO).

Auto. position initiale

Si la broche n'est pas en position initiale (P0), un signal
de démarrage a la vitesse du jog permet de se déplacer
automatiquement vers PO.

Config. Check:

Si le contréle de configuration est activé par le parametre
86.08 et que la broche est en position initiale (P0), un con-
tréle de configuration peut étre effectué.

Respecter les consignes du chapitre 4.3.6 sous le
@ parametre 86.08.
4.41.2 DI2 (ARRET / ACQUITTER)
Sur l'entrée 2 (DI2), il est possible de déclencher ce qui
suit en cas de flanc de signal negatif (LOW):

Arrét:
Si la broche est en mouvement, elle peut étre arrétée im-
médiatement.

Quittieren:
Si un défaut est présent et que la broche est a l'arrét, le
défaut peut étre acquitté apres avoir été éliminé.

4.41.3 DI3 (JoG AvANT) / DI4 (JOG ARRIERE)

Les commandes Jog doivent étre utilisées en mode ma-
nuel pour amener la broche dans la position souhaitée.
La vitesse de jogging suivante est définie pour chaque
configuration d'entrainement:

A 300U/min
B: 500U/min
C 800U/min

18

Sur les entrées 3 et 4 (DI3 / DI4), l'ordre Jog peut étre dé-
clenché en cas de flanc de signal positif (HIGH). Lordre
Jog est exécuté tant que le signal est HIGH.

4.41.5 DI5 (SURVEILLANCE DE LA TEMPERATURE DE LA RESIS-
TANCE DE FREINAGE)
Si la GEM 12 est utilisée avec une résistance de freina-
ge, linterrupteur thermique de la résistance de freinage
doit impérativement étre raccordé a cette entrée. Si la
résistance de freinage est trop chaude, l'interrupteur ther-
mique de la résistance de freinage interrompt le signal et
la commande GEM 12 se met en défaut.
Pour activer la résistance de freinage par le pa-
rametre 86.12, un signal (HIGH) doit &tre appliqué
aDI5.
4.4.2 SORTIES DIGITALES

4421 DIO1 (POSITION INITIALE)
Silabrocheestenpositioninitiale (P0), cette sortieest HIGH.
Tolérance de la position de base : +/- 2mm de PO

4.4.2.2 DIO2 (CYCLE EN COURSE)

Cette sortie devient HIGH dés qu'un ordre de démarrage
a eté donné au GEM 12. Cette sortie devient LOW dés
que la broche a atteint la position initiale et s'est arrétée
aprés le cycle de filetage.

4423 XRO1 (CONTROLEUR PRET)
Si le convertisseur de fréquence a démarré avec succes,
cette sortie est HIGH.

4424 XRO2 (DerauT)

Dés qu'un défaut est présent sur le convertisseur de fré-
quence, cette sortie est HIGH. Le défaut peut étre acquit-
té par le panneau de contréle ou par DI2.

4.5 Bus DE CHAMP

Les bus de terrain suivants sont supportés:
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.51 FICHIERS DE DESCRIPTION DES APPAREILS

Les fichiers de description des appareils nécessaires
(GSD, EDS, etc.) pour la commande supérieure peuvent
étre téléchargés sous les liens suivants :

- Profinet 10
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21



https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl
- EtherCAT
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 CONFIGURATION DU CONVERTISSEUR DE FREQUENCE
Configurer les parameétres suivants avec le panneau de
contréble:

1. 86.11: Type de communication : bus de camp

2. 50.01: Choisir le slot correspondant, le slot 1 est re-

commandé
3. 51.01: Est défini automatiquement
4. 51.02:

a. Profinet 10 = MB/TCP T16
b. EtherNet/IP = EiP T16
c. Powerlink = CiA 402
d. EtherCAT = CiA 402
5. 51.04 - 51.09: Configurer les parametres réseau
6. Effectuer le mapping
a. 52.02 —= Other = 74.01 = 16-bit integer
— save
etc.
52.03 = 74.02
52.04 = 74.03
52.05 —= 74.04
52.06 = 74.05
52.07 = 74.06
52.08 = 74.07
52.09 = 74.08

S@ o a0 0T

53.02 = 75.01
53.03 = 75.02
53.04 = 75.03
53.05—=>75.04
53.06 = 75.05

® 0 06 o

7. D'autres parametres sont décrits dans les sous-cha-
pitres du bus de camp correspondant.

8. 96.07 — Paramétres save, afin que les entrées soi-
ent sécurisées.

9. 51.27 —= FBA A Par actualiser pour que les valeurs
saisies soient mises a jour.

10. Sous les groupes de paramétres
a. 74 = Le convertisseur de fréquence envoie
b. 75 = Convertisseur de fréquence recoit
permet de consulter les différentes valeurs.

11. D'autres paramétres peuvent étre configurés dans

les groupes 50-56 si nécessaire. Sinon, laisser les
parameétres par défaut. En cas d'autres modifications
dans les groupes de parametres 50-56, ceux-ci doi-
vent étre mis a jour par le parametre 51.27.

12. De plus amples informations sur le maitre de bus de
terrain concerné sont décrites dans les sous-cha-
pitres suivants.

13. Si le parametre 51.31 indique On-line, cela signifie
gu'il existe une liaison fonctionnelle avec le maitre du
bus de terrain.

VUE D'ENSEMBLE MAPPING

PARA- DESCRIPTION / MuL-
METRE DCE PLAGE DE VALEURS TIPL.
.| 0: Signal Regler nicht bereit

52.02| Regler bereit . . 1

1: Signal Regler bereit

0: Spindel nicht in Grund-
52.03 Grundstel- stellung 1

lung

1: Spindel in Grundstellung

0: Spindel lauft nicht in
52.04|zyklus lauft [Zyklus 1

1: Spindel lauft in Zyklus

0: Keine Stérung

Le convertisseur de fréquence envoie

52.05| Stérung . 1
1: Stérung

52.06 Spindel Dreh-1 000 4800 1
zahl [rpm]

52.07| Vorsehub Po-15 500 10
sition [mm]

52.08| YOrSCNUb 15 360 1000
Position [in]

50,00 Motor Dreh- 1 5 100 1

moment [%]

0: Kein Signal Start
53.02| Start . 1
1: Signal Start

0: Kein Spindel Sto
53.03| Stopp 1 P PP

: Spindel Stopp

Stoérung quit- |0: Keine Stérung quittieren

53.04] ..
tieren

= O

: Stérung quittieren

Convert. de fréquence recoit

. 0: Kein Jog vorwarts
53.05|Jog vorwérts ) 1
1: Jog vorwarts
Jog ruck- 0: Kein Jog ruckwarts
53.06|"%9 o9 1
warts 1: Jog rickwérts

Apergu si tout a été configuré comme décrit a I'étape 6.
Chaque parametre est de 16 bits.

L'ordre des bits est en principe big-endian (MSB en pre-
mier). Selon le type de bus de champ, cela peut étre ad-
apté dans le groupe de paramétres 51. Vérifier avant le
fonctionnement si les valeurs arrivent comme souhaité.
Sinon, l'ordre des octets doit étre modifié par le client sur
la commande supérieure.

Avant le fonctionnement, il faut impérativement vérifier
que si un probleme de bus de champ survient, par exem-
ple en raison d'une perte de communication, la machine
se met en défaut.
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X3 au-dessus du
seuil

Veuillez sélectionner un X3
inférieur a la valeur seuil supé-

" E10C . .
rieure. Ensuite, appuyez sur la
: touche de validation.
. . _ . Veuillez sélectionner la vitesse
En cas de questions au fabricant, se munir de la version de rotation S1 maximale...
de l'application, voir paramétre 87.01. E10D 21 gr10p élevé -> (voir paramétre 84.01). En-
4. .
suite, appuyez sur la touche
51 MESSAGES DE DEFAUT de validation.
CopE NomE e E— VeuiIIez_séIectionnc_er la vitesse
Veuillez contrdler la roue E10E S2 trop élevé -> de rotatlon St2 m;xgn:al:..
E100 Mauvaise con- dentée Pt dans la configura- 84.01 (vc_>t|r parametre -I 1 nr_]
figuration Pt tion. Ensuite, appuyez sur la Zu' e,lzpp_uyez surfatouche
touche de validation. & val atllon. - -
- ~ Veuillez sélectionner la vitesse
Veuillez contrébler la roue de rotation S3 maximale
i . 5 i - S3 trop élevé -> . .
E101 Mauvglse con c.ientee Pb.dans la configura E10F rop elev: (voir paramétre 84.01). En-
figuration Pb tion. Ensuite, appuyez sur la 84.01 suite, appuyez sur la touche
touche de validation. de vz;lidation
Veuillez contrler les roues Veuillez sélectionner la vitesse
Mauvaise con- dentées Pt et Pb dans la con- de rotation S4 maximale...
E102 . - - - : S4 trop élevé -> ) N
figuration Pt/Pb [figuration. Ensuite, appuyez E110 (voir paramétre 84.01). En-
sur la touche de validation. 84.01 suite, appuyez sur la touche
Veuillez sélectionner un PO de validation.
£103 PO en-dessous |supérieur a la valeur seuil infé- Veuillez sélectionner la vitesse
du seuil rieure. Ensuite, appuyez sur la st flove de rotation S1 maximale...
. élevé -> . )
touche de validation. BT (o, g;’p v (voir paramétre 84.02). En-
Veuillez sélectionner un PO ' suite, appuyez sur la touche
E104 PO au-dessus du |[inférieur a la valeur seuil supé- de validation.
seuil rieure. Ensuite, appuyez sur la Veuillez sélectionner la vitesse
touche de validation. S2 trop élevé -> de rotation S2 maximale...
Veuillez sélectionner un PO E112 84.02 P (voir parametre 84.02). En-
s inférieur a X1 et X3. Ensuite, ' suite, appuyez sur la touche
E105 | PO trop élevé .
appuyez sur la touche de de validation.
validation. Veuillez sélectionner la vitesse
Veuillez sélectionner un X1 S de rotation S3 maximale...
supérieur a la valeur seuil infé- E113 S3trop éleve -> (voir parametre 84.02). En-
E106 [ X1 trop faible . . 84.02 . o
rieure. Ensuite, appuyez sur la suite, appuyez sur la touche
touche de validation. de validation.
Veuillez sélectionner un X1 Veuillez sélectionner la vitesse
L, inférieur a la valeur seuil supé- de rotation S4 maximale...
E107 | X1 trop élevé . . élevé -> . .
b rieure. Ensuite, appuyez sur la E114 2: (t)r;p v (voir parametre 84.02). En-
touche de validation. ' suite, appuyez sur la touche
Veuillez sélectionner un X2 de validation.
E108 X2 en-dessous  |supérieur a la valeur seuil infé- Veuillez vérifier si le potenti-
du seuil rieure. Ensuite, appuyez sur la o omeétre est branché ou si la
- Immobilisation du . A .
touche de validation. E115 filet courroie dentée est défec-
Veuillez sélectionner un X2 netage tueuse. Ensuite, appuyez sur
£109 X2 au-dessus du [inférieur a la valeur seuil supé- la touche de validation.
seuil rieure. Ensuite, appuyez sur la La température ambiante
touche de validation. est inférieure a -40 °C.
Veuillez sélectionner un X2 Risque Veuillez placer le variateur de
L. s . E116 | , . . .
. supérieur a X1 et X3. Ensuite, d’hypothermie fréequence dans un endroit
E10A | X2 trop faible .
appuyez sur la touche de plus chaud. Ensuite, appuyez
validation. sur la touche de validation.
Veuillez sélectionner un X3 La température ambiante
E10B X3 en-dessous  |supérieur a la valeur seuil infé- est supérieure a 50 °C.
du seuil rieure. Ensuite, appuyez sur la E117 Risque de sur- Veuillez placer le variateur de
touche de validation. chauffe fréquence dans un endroit
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plus frais. Ensuite, appuyez
sur la touche de validation.




E118

Aucune config.
A/B/C

Veuillez sélectionner une
configuration. A, B ou C, selon
la configuration matérielle. En-
suite, appuyez sur la touche
de validation.

E119

Hors zone

Veuillez replacer manuelle-
ment la broche dans la zone
valide. Ensuite, appuyez sur la
touche de validation.

E123

Interrupteur de
temp. non con-
necté

Pour pouvoir activer la ré-
sistance de freinage, il faut
impérativement raccorder
l'interrupteur thermique de

la résistance de freinage au
convertisseur de fréquence
DI5 (24Vdc). Ensuite, appuyer
sur le bouton de validation.

E11A

Distance de test
trop courte

Veuillez sélectionner un PO
plus faible, idéalement entre
0-10 mm. Répétez ensuite le
test de configuration. Ensuite,
appuyez sur la touche de
validation.

E124

Mauvais sens de
rotation de l'axe
de la broche

Contréler les points suivants

: Parameétres 86.02, 86.03,
86.13 et si les phases sont
correctement raccordées.
Ensuite, appuyer sur le bouton
de validation.

E11B

Test de configu-
ration pas OK

Veuillez contréler la configura-
tion. (Mt/Mb) ou (Pt/Pb) est
incorrect. Ensuite, appuyez
sur la touche de validation.

E11C

STO

Larrét d'urgence a été déclen-
ché. S’il n’y a plus de prob-
leme, veuillez déverrouiller
l'interrupteur d'arrét d'urgence,
puis appuyer sur le bouton de
validation.

E125

Position de la
broche imprécise

La broche ne s'arréte pas a la
position initiale. Il est probable
que la configuration 86.01,
86.02, 86.03 ne corresponde
pas a la mécanique. Ensuite,
appuyer sur le bouton de
validation.

E126

Défaut bus de
champ

Il'y a une défaut sur le bus de

champ. Supprimer le défaut et
appuyer ensuite sur le bouton
de validation.

E11D

Sélectionner Pt/
Pb

Veuillez sélectionner la dimen-
sion de la roue dentée (Pt/Pb)
dans la configuration. Ensuite,
appuyez sur la touche de
validation.

E11E

S2 est supérieur
as

Veuillez sélectionner un S2
inférieur ou égal a S1.

E11F

S3 est supérieur
as4

Veuillez sélectionner un S3
inférieur ou égal a S4.

E120

Résistance au
freinage trop
chaude

Laisser refroidir la résistance
au freinage et veiller a ce que
la chaleur de la résistance au
freinage puisse étre mieux
dissipée.

E121

Pas de TAPmas-
ter sélectionnée

Un type de TAPmaster doit
étre défini dans le parametre
86.14. La configuration doit
correspondre a l'unité con-
nectée. Ensuite, appuyer sur
le bouton de validation.

E122

Signal d'entrée
HIGH

Un ou plusieurs signaux
d'entrée (DI, DI3, DI4) sont
HIGH. Pour confirmer le
défaut STO, le signal d'entrée
doit étre LOW (0V).
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11 GENERAL NOTES ON SAFETY
This operation manual is applicable for the machine GEM

12.
A who are qualified.

The work area must be demarcated in such a way
that no hazards can escape to the outside. It. must be un-
obstructed and secured against unauthorized access.

All safety instructions in the operating manual 100053803
GEM 12 must be observed at all times.

The machine may only be handled by personnel

OL\'I\ ON ON [ RO NI ]|
It must be ensured that the GEM 12 control unit has been
connected in accordance with the operating manual
100053803 GEM 12 before the GEM 12 control unit is
started and configured.

3.1 PROGRAM INFORMATION

m;m
181256ys

The control application with the control parameters are
stored on the memory unit. The memory unit is part of the
frequency converter and is connected to the X205 inter-
face.
No changes may be made to the memory mod-
A ule. Further information is available from the SUH-

NER representative.
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FIRMWARE

The following table shows which firmware versions (see
additional operating manual chapter 4.3.7) are supported
by the functions described in the operating instructions
(see back for revision).

ADDITIONAL CONTROLLER
MANUAL ELECTRICAL SCHEMA
ManNuAL FIRMWARE
REvisioN VERSION
REVisiON VERSION
AA A ART403487 (OSE-LCA) [ 1.0.0.0
AB AB ART404075 2.0.0.0

When using a brake resistor or bus adapter module, a
firmware version of at least 2.0.0.0 is required. For a firm-
ware update, the memory unit must be sent well packa-
ged to SUHNER in Lupfig (Switzerland).

If a firmware update has been carried out or the
frequency converter has been replaced, the fre-

quency converter loses the customer paramete-
rized data. The parameters for controlling the GEM 12 unit
must then be redefined. In any case, the set parameters
must be checked in idle mode and corrected if necessa-
ry.

m

41 CoNTROL PANEL
The Control Panel is connected to the frequency conver-
ter at interface X13 using the Ethernet cable supplied.

41.2 LAYOUT AND FUNCTIONS

I

Navigation bar: Shows the current function of the buttons
(2) and the time (1). Menu navigation buttons (2). Status
lights: green = no fault, red = fault (3). Scroll through
menu or list, increase or decrease a parameter value (4).
? button to receive more information in parameters (5).

The Start, Stop and Loc/Rem buttons on the con-

trol panel have no function.



4.2 QUICK START GUIDE

Only the parameters listed in the following may be
A changed.

Activation of the ? button in order to receive infor-
mation on the different parameters on the control panell.

4.21 LANGUAGE SELECTION
Home view —> Menu — Settings — Language

In order to be able to control the GEM 12 with the Control
Panel and the digital inputs and outputs, at least the basic
parameters listed below must be set correctly.
Parameters 86.01 - 86.03 must correspond exactly to the
GEM 12 unit.

INDEX Namve
86.01 Spindle configuration
86.02 Top pulley (Pt)

86.03 Bottom pulley (Pb)

86.13 Thread direction
81.01...04 Edit Position [mm]
83.02...06 Edit velocity & dwell time

4.2.2 DisPLAY / RESET ACTIVE FAULTS

Home view —=>Menu —> Event log — Active faults

1. Scroll through the faults using the up or down arrow
button

2. Clear faults

3. acknowledge faults

Detailed parameter descriptions can be found in chapter

4.3.

4.3 PARAMETER DESCRIPTIONS

Parameter groups 80 to 88, which are essential for confi-
guring the GEM 12, are described below.

After first installation or mechanical changes, the param-
eters must first be modified.

The positions, speeds and dwell times are illustrated in
the programme description on page 2+3.

r = read

w = write

4.31 PaRAMETER GRoOUP 80: OVERVIEW OF THE CURRENT VALUES

52?:; M:ﬁgue NamE Unit [ Min | Max |r/w
80.01 Feed position mm |-6.0 |65.0 |r
80.02 | - Feed position in -0.24 |12.56 |r
80.03 |- Spindle velocity U/min|-5000(5000 |r
80.04 |- Motor torque % -100 |100 |r
80.05 | IN1/IN2 | Emergency stop 0 1 r
80.06 | DI2 Stop 0 1 r
80.07 | DI Start 0 1 r
80.08 | DI3 Jog forward 0 1 r
80.09 | DI4 Jog backward 0 1 r
80.10 |Al+ Potentiometer \ -10.0 |10.0 |r
80.11 | XRO1 Drive ready - 0 1 r

80.12 | DIOA Home position 0 1 r
80.13 | DIO2 Cycles run 0 1 r
80.14 | XRO2 |[Fault 0 1 r
80.15 Cycles done 0 2821 |r

Overview of the current values

4.3.2. PARAMETER GROUP 81/82 SETTING THE POSITION

It is recommended that the base point PO is not defined
exactly at 0.0mm, but at 2.0mm/0.079in, for example, in
order to allow for some reserve.

The inputs are absolute positions. Depending on the unit
selection, see parameter 86.07, either parameter group 81
or 82 is activated.

Conditions for the positions:

- PO not equal to X2

- X1 and X3 are greater than or equal to PO

- X1 and X3 are less than or equal to X2

The following is recommended:

- X1 equal to X3

- X1 and X3 greater than PO

- X1 and X3 less than X2

PARAMETER GROUP 81 SETTING THE POSITION [MM]

PARAMETER NAmE UniT MiNn | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 |60.0 (w
81.02 X1 mm 0.0 60.0 |w
81.03 X2 mm 0.0 60.0 |w
81.04 X3 mm 0.0 |60.0 |w

Enter the absolute positions in millimetres. Home position
of the thread cutter: PO.

PARAMETER GROUP 82 SETTING THE POSITION [IN]

PARAMETER NamE UniT Min | Max | R/w
82.01 PO in 0.000]2.362 |w
82.02 X1 in 0.000|2.362 |w
82.03 X2 in 0.000]2.362 |w
82.04 X3 in 0.000]2.362 |w

Enter the absolute positions. Home position of the thread
cutter: PO.

4.3.3 PARAMETER GROUP 83 SETTING THE ROTATION SPEED &

DWELL TIME
PARAMETER NamE UniT MiN | Max | R/w
83.01 TO s 0.0 |60.0 |w
83.02 S U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
83.04 T s 0.0 |60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 (w
83.06 S4 U/min |0 4800 (w

Enter the speeds and dwell times. TO can only be se-
lected if <Number of cycles» or «Infinite cycles» has been
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selected for parameter 86.09.

It is recommended to work in “Single cycle” operating
mode. Conditions for the speeds:

- S1is greater than or equal to S2

- S4 is greater than or equal to S3

Speed range depending on the drive configuration:

A: 300 to 1200 rpm
B: 500 to 2400 rpm
C: 800 to 4800rpm

If the drive configuration is changed, the speeds
are automatically adapted to the speed range. Pa-
rameter group 83 must be checked and adjusted
if necessary after changing the drive or pitch configurati-
on.
The maximum possible speeds depend on the positions,
brake resistor and the thread speeds S2 and S3. Chapter
4.3.4 describes the maximum possible speeds that can
be configured.
TO is the dwell time at PO. TO can be edited if parameter
86.09 has been configured to “Number of cycles” or “In-
finite cycles”.

4.3.4 PARAMETER GROUP 84 LIMIT VALUES FOR ROTATION SPEEDS

84.02 - Instance 2

&®
5
[rpm]
Smax
AN ’
e e, 52, 53 defined
S k=
P S
WG )
// \\
// w5
e , Ny
T T -
PO X1,X3 X2 X [mm]

Maximum potential rotation speed (Smax) for the select-
ed working stroke (assuming X1 = X3).

4.3.5 PARAMETER GROUP 85 MESSAGES

PARAMETER Name Unit |MiN| Max |R/w
85.01 Status message - - - r
85.02 Fault message - - - r

Display of messages.

The fault messages 85.02 are specified in hexadecimal.
Chapter 5 contains more information about fault messa-
ges.

PARAMETER Namve Unit | MiNn| Max |R/w
Case 1: Max. veloc- . 4.3.6 PARAMETER GROUP 86 CONFIGURATION
84.01 i U/min |0 |4800 |r P
oy - M‘E“:é; Name Unit | Min | Max [R/w
84.02 Case 2: Rapid Umin lo 800
4. stroke Speed /min 4 r 86.01 Spindle Configuration - - w
Specification of maximum potential rotation speeds for | |86:02 | Top pulley (PY i 0 250 |w
the positions that have been entered (parameter groups | | 86:03 | Bottom puliey (Pb) - 0 250 (w
81/82). 86.04 |Threads perinch r/in 0 100 r
86.05 |Pitch mm/r |0.00 |5.00 |[r
84.01 - Instance 1 86.07 | Select units - - w
Iy 86.08 | Configuration check - - - w
[rpsm] 86.09 |Operation mode - - - w
Smax 86.10 [ Total cycles - 0 2%21 w
/,// i . 86.11 | Kommunikationsart - 0 (1/0)| 1 (Bus)|w
/ Sy " 86.12 |Brake resistor - - w
./ \\
A B 86.13 |Thread direction - - w
/ \\\\ 86.14 | TAPmaster type - - w
s
7 N 1
PO x2  x[mmi| | Input machine configurations.

Maximum potential rotation speed (Smax) when rapid
stroke = working stroke: (S1 = S2) and/or (S3 = S4).
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86.01  Select spindle configuration A, B, or C
86.02 Define the number of teeth of the upper
86.03 and lower toothed pulley for the pitch. More

information about the drive configuration and
pitch can be found in the operating manual
100053803 GEM 12. The configured parame-
ters 86.01 to 86.03 must match the configura-
tions actually installed on the GEM 12.



86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

86.11

86.12

86.13

If 86.07 is set to metric, the slope can be read
at 86.05. If 86.07 is set to inch, the pitch can
be read at 86.04. If the number is positive, it is
a right-hand thread. If the number is negative,
it is a left-hand thread. If the pitch has been
defined, also check parameter 86.13 to see
whether the thread direction matches.

Metric is selected by default. If this parameter
is changed, the pitch 86.02 and 86.03 must be
redefined.

The configuration check should be
carried out in idle mode with enough

space in the spindle direction. The
range of the test section is between 0 and 50
mm. The configuration check verifies the
parameters entered 86.01 to 86.03 to see if
they are identical to actual conditions.
The configuration check starts at PO. It is
recommended to define PO between 5 and 10
mm. If the configuration check is successful,
the spindle moves back to PO. Otherwise, the
spindle stops and the control unit goes into
fault mode. The configuration check must be
activated manually before each execution.

The operating mode «Single cycle» is selected
as standard. Upon the start signal, the control
executes a cycle. If <Number of cycles» is
selected, the number of cycles that has been
entered in parameter 86.10 is executed. The
number of executed cycles is stated in 80.14.1f
“Infinite cycles” is configured, as many cycles
are executed until, for example, a stop com-
mand stops the spindle.

If “Number of cycles” or “Infinite cycles” is
configured, parameter 83.01 is also available.

If parameter 86.09 has been set to «Number
of cycles», the total number of cycles can be
entered here.

I/O is selected by default. If the GEM 12 is
controlled via a fieldbus adapter, this parame-
ter must be changed to Fieldbus.

If fieldbus communication is activated,
A the digital input for the stop signal

does not work. Further descriptions of
fieldbus communication can be found in
chapter 4.

The brake resistor can be activated with this
parameter.

If no brake resistor is connected to the
. frequency converter, the brake resistor

must be deactivated. The brake
resistor must meet the requirements in the
operating manual 100053803 GEM 12 and be
connected accordingly.

By default, the thread direction is set to right-
hand thread. For left-hand threads, reconfigure
accordingly. The order of the motor phases
does not need to be changed.

86.14  This parameter must be set to GEM 12

[1.5kW].

4.3.7 PARAMETER GROUP 87 VERSION

PARAMETER NAmME Unit |Min| Max |R/w
87.01 Application - - - r
Current version of control

4.3.8 PARAMETER GROUP 88 DATA

PARA-

L NAmME Unit | Min | Max |R/w
88.01| Ambient temperature °C -40.01200 |r
88.02| Cycles in total - 0 2321 r
88.03| Operation time 0 2321 r
88.04| Running time d 0 65535 | r
88.05|Fan running time (FC) |d 0 65535 | r

Current values via the control.

4.3.9 DISCONNECT THE FREQUENCY CONVERTER FROM MAIN CIR-
CuIT

A contactor can be used to interrupt the main circuit on
the mains side of the frequency converter without the fre-
quency converter having to be restarted or a fault mes-
sage appearing. The hardware adjustments are included
in the operating instructions 100053803 GEM 12. The fol-
lowing parameter must be adjusted on the control panel:
95.04 switch to “External 24V”.

4.4 SIGNAL FUNCTIONS (I/O)
Provided that the parameters of the GEM 12 control unit
have been configured correctly and there is no fault, com-
mands can be executed and feedback received.
LOW:
HIGH:

Ovdc
24Vdc

4.41 DIGITAL INPUTS
For safety reasons, a HIGH signal must be ap-
plied to DI2 (NO stop) so that commands DI1, DI3
and Dl4 can be executed.

4411 DN (Start / Auto. Home PosiTIoN / CONFIG. CHECK)
Atinput 1 (DI1), a positive signal edge (HIGH) can trigger
the following:

Start:
A thread cutting cycle can be started when the spindle is
in the home position (PO).

Auto. Home position:

If the spindle is not in the home position (PO), a start signal
with jog speed can be used to automatically move to PO.
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Config. Check:

If the configuration check is activated by parameter 86.08
and the spindle is in the home position (P0), a configura-
tion check can be carried out.

Observe the notes in chapter 4.3.6 under parame-

ter 86.08.
4.41.2 DI2 (Stor / CONFIRM)
At input 2 (DI2), a negative signal edge (LOW) can trigger
the following:

Stop:
If the spindle is in motion, it can be stopped immediately.

Confirm:
If there is a fault and the spindle is at a standstill, the fault
can be confirmed after it has been rectified.

4.41.3 DI3 (Jog ForwARDS) / DI4 (JOG BACKWARDS)

The jog commands are to be used for manual operati-
on in order to move the spindle to the desired position.
The following jog speed is defined for the respective drive
configuration:

A 300U/min
B: 500U/min
C: 800U/min

For inputs 3 and 4 (DI3 / DI4), the jog command can be
triggered by a positive signal edge (HIGH). The jog com-
mand is executed as long as the signal is HIGH.

4.41.5 DI5 (TEMPERATURE MONITORING BRAKE RESISTOR)

If the GEM 12 is operated with a brake resistor, the ther-
mal switch of the brake resistor must be connected to this
input. If the brake resistor becomes too hot, the thermal
switch in the brake resistor interrupts the signal and the
GEM 12 control unit goes into fault mode.

To activate the brake resistor using parameter

86.12, a signal (HIGH) must be present at DI5.
4.4.2 DIGITAL OUTPUTS

4.4.21 DIO1 (HomE PosSITION)

If the spindle is in the home position (P0), this output is
HIGH.

Tolerance of the home position: +/- 2mm from PO

4.4.2.2 DIO2 (CYCLE RUNNING)

This output becomes HIGH as soon as the GEM 12 has
been given a start command. This output goes LOW as
soon as the spindle has reached the home position after
the thread cutting cycle and is stationary.

4.4.2.3 XRO1 (CONTROLLER READY)
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If the frequency converter has started up successfully,
this output is HIGH.

4424 XRO2 (FauLT)

As soon as a fault is present on the frequency converter,
this output is HIGH. The fault can be acknowledged by
the Control Panel or by DI2.

4.5 FELDBUS

The following fieldbuses are supported:
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.51 DEVICE DESCRIPTION FILES

The required device description files (GSD, EDS etc.) for
the higher-level control system can be downloaded from
the following links:

- Profinet 10
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl

- EtherCAT
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 FREQUENCY CONVERTER CONFIGURATION

Configure the following parameters with the Control Pa-
nel:

1. 86.11: Communication type: Fieldbus

2. 50.01: Select the appropriate slot, slot 1 is recom-

mended
3. 51.01: Is defined automatically
4. 51.02:

a. Profinet 10 = MB/TCP T16
b. EtherNet/IP = EiP T16
c. Powerlink = CiA 402
d. EtherCAT = CiA 402
5. 51.04 - 51.09: Configure network parameters
6. Perform mapping
a. 52.02 = Other = 74.01 = 16-bit integer
—> save
etc


https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

0: No start si |
b. 52.03 —74.02 8153.02| Start o° a.r signa 1
c. 52.04—> 74.03 _02) 1: Start signal
. 52.05—=74.04 8 0: No spindle sto
d. 5205 0 ®(53.03| Stop P P 1
e. 52.06—=74.05 E 1: Spindle stop
f.  52.07 —= 74.06 ?1;) 53.04| Confirm fault 0: Confirm no fault ]
g. 52.08—=74.07 § ' oM TAWL 4. Confirm fault
h. 52.09 — 74.08 Py 0: No Jog forwards
c158.05| Jog forwards 1
g 1: Jog forwards
a. 53.02—=>75.01 o 53.06 Jog back- 0: No Jog backwards 1
b. 53.03—>75.02 %12 wards 1: Jog backwards
c. 53.04—=75.03
d. 53.05—=>75.04 Overview if everything has been configured as described
e. 53.06—=75.05 in step 6. Each parameter is 16 bits in size.

7. Further parameters are described in the sub-chap- | The byte sequence is always big-endian (MSB first). De-

ters of the respective fieldbus. pending on the fieldbus type, this can be adjusted in pa-
8. 96.07 —= Save parameters so that the entries are | rameter group 51. Before operation, check whether the
saved. values arrive as required. If not, swap the byte sequence
9. 51.27 = Update FBA A Par to update the entered | on the higher-level controller on the customer side.
values. Before operation, it is essential to check that if a field bus
10. Among the parameter groups problem occurs, e.g. due to a loss of communication, the
a. 74 = Frequency converter sends machine will malfunction.

b. 75 = Frequency converter receives
the individual values can be viewed. (D
11. Additional parameters can be configured in groups | |\ :
50-56 if required. Otherwise, leave the default setting.
If further changes are made in parameter groups 50- | If you have any questions for the manufacturer, have the

56, these must be updated using parameter 51.27. application version, see parameter 87.01, ready.
12. Further information for the respective fieldbus master
is described in the following sub-chapters. 51 FAULT MESSAGES
13. If parameter 51.31 is set to On-line, there is a functio- | | Cope NAME DESCRIPTION
ning connection to the fieldbus master. Please check gear Pt in the
E100 | Wrong config. Pt | configuration. Then press the
OVERVIEW MAPPING confirm button.
PARA- N DEscRIPTION / Mut- Please check gear Pb in the
METER SNE V. TIPL . . .
ACUESHANGE : E101 [ Wrong config. Pb | configuration. Then press the
52 02 Controller 0: Controller not ready 1 confirm button.
| ready 1: Controller ready Please check the Pt and Pb
.| 0: Spindle not in home Wrong config. gears in the configuration.
Home posi- e
52.03(, position 1 E102 | o1pp Then press the confirm but-
1: Spindle in home position ton
B 0: Spindle not running in )
Sl50.04 Cycle running C'ydg g 1 Please select PO higher than
g 1: Spindle running in cycle E103 | PO underrange |the lower limit. Then press the
< confirm button.
2(52.05|Fautt 0: Nofaul 1
sl 1: Fault Please select PO lower than
8 .
> Spindle E104 | PO over range the qpper limit. Then press the
2152.06 -4800 ... 4800 1 confirm button.
@ speed [rpm]
=]
o . Please select PO lower than
Feed position
th) 52.07 [mm] P 0...600 10 E105 [ PO too high X1 and X3. Then press the
confirm button.
Feed position
52.08| P 0..2360 1000 Please choose X1 higher than
E106 | X1 too low the lower limit. Then press the
52.09 I{\(/)I/o]tor torque 4100 ... 100 1 confirm button.
(o]
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E107

X1 too high

Please choose X1 lower than
the upper limit. Then press the
confirm button.

E108

X2 under range

Please choose X2 higher than
the lower limit. Then press the
confirm button.

E116

Risk of hypother-
mia

The ambient temperature is
below -40° C. Please move
the frequency converter to a
warmer place. Then press the
confirm button.

E109

X2 over range

Please choose X2 lower than
the upper limit. Then press the
confirm button.

E10A

X2 too low

Please choose X2 higher than
X1 and X3. Then press the
confirm button.

E117

Risk of overheat-
ing

The ambient temperature

is over 50° C. Please move
the frequency converter to a
colder place. Then press the
confirm button.

E10B

X3 under range

Please choose X3 higher than
the lower limit. Then press the
confirm button.

E118

No config. A/B/C

Please choose a configura-
tion. A, B or C, depending on
the hardware configuration.
Then press the confirm but-
ton.

E10C

X3 over range

Please choose X3 lower than
the upper limit. Then press the
confirm button.

E10D

S1 too high ->
84.01

Please choose velocity S1
maximum...(see parameter
84.01). Then press the confirm
button.

E119

Out of range

Please turn the spindle back
into the valid range by hand.
Then press the confirm but-
ton.

E10E

S2 too high ->
84.01

Please choose velocity S2
maximum...(see parameter
84.01). Then press the confirm
button.

E11A

Test track too
short

Please select PO lower, ide-
ally between 0 - 10 mm. Then
repeat the configuration test.
Then press the confirm but-
ton.

E10F

S3 too high ->
84.01

Please choose velocity S3
maximum...(see parameter
84.01). Then press the confirm
button.

E11B

Config. check not
OK

Please check the configura-
tion. (Mt / Mb) or (Pt/ Pb) is
wrong. Then press the confirm
button.

E110

S4 too high ->
84.01

Please choose velocity S4
maximum...(see parameter
84.01). Then press the confirm
button.

The emergency stop was trig-
gered. If there are no longer

E111

S1 too high ->
84.02

Please choose velocity S1
maximum... (see parameter
84.02). Then press the confirm
button.

E11C|STO any problems, please unlock
the emergency stop switch
and press the confirm button.
Please select the gear dimen-

E11D | Choose Pt/Pb sion (Pt/Pb) in the configura-

tion. Then press the confirm
button.

E112

S2 too high ->
84.02

Please choose velocity S2
maximum... (see parameter
84.02). Then press the confirm
button.

E11E

S2 higher than St

Please select S2 lower or
equal than S1.

E113

S3too high ->
84.02

Please choose velocity S3
maximum... (see parameter
84.02). Then press the confirm
button.

E11F

S3 higher than S4

Please select S3 lower or
equal than S4.

E114

S4 too high ->
84.02

Please choose velocity S4
maximum... (see parameter
84.02). Then press the confirm
button.

E120

Brake resistor too
hot

Allow the braking resistor to
cool down and ensure that the
heat can be better dissipated
by the braking resistor.

E115

Spindle standstill

Please check whether the
potentiometer is connected
or whether the toothed belt
is defective. Then press the
confirm button.

E121

No TAPmaster
choosen

A TAPmaster type must be de-
fined under parameter 86.14..
The configuration must match
the connected unit. Then
press the confirm button.
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E122

Input signal HIGH

One ore more input signal
(DI, DI3, DI4) are HIGH. To
confirm the STO error, the
input signal must be LOW.

E123

Temp. switch not
connected

In order to activate the braking
resistor, the thermal switch
from the braking resistor must
be connected to the frequency
inverter DI5 (24Vdc). Then
press the confirm button.

E124

Wrong direction
of spindle axis
rotation

Check the following: param-
eters 86.02, 86.03, 86.13 and
whether phases are connect-
ed correctly. Then press the
confirm button.

E125

Spindle position
imprecise

The spindle does not stop at
the home position. Presum-
ably the configuration 86.01,
86.02, 86.03 does not match
the mechanics. Then press
the confirm button.

E126

Fieldbus fault

There is a fault on the fieldbus.
Clear the fault and then press
the confirm button.
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11  INFORMAZIONI GENERALI SULLA SICUREZZA
Questo manuale tecnico si riferisce alla seguente mac-
china GEM 12.

E autorizzato a manipolare la macchina esclusiva-
A mente personale qualificato.

Larea di lavoro deve essere delimitata in modo
tale che nessun pericolo possa sfuggire all‘esterno. Deve
essere libera e assicurata contro I'accesso da parte di
persone non autorizzate.

Tutte le indicazioni di sicurezza contenute nelle istruzioni

per l'uso 100053803 GEM 12 devono essere rispettate in
ogni momento.

Prima di avviare e conflgurare la centralina GEM 12, & ne-
cessario accertarsi che questa sia stata collegata in con-
formita alle istruzioni per I'uso 100053803 GEM 12.

3.1 INFORMAZIONI SUL PROGRAMMA

8181256Vs

Lapplicazione di controllo con i parametri di controllo
sono memorizzati nell’'unita di memoria. Lunita di memo-
ria fa parte del convertitore di frequenza ed e collegata
all'interfaccia X205.
Sul componente della memoria non si possono
A effettuare modifiche. Ulteriori informazioni sono
trasmesse dalla filiale SUHNER.
FIRMwARE
La tabella seguente mostra quali versioni firmware sono
supportate (vedi capitolo 4.3.7 nelle istruzioni per I'uso

supplementari) e le funzioni descritte nelle istruzioni per
l'uso (per la revisione vedi retro).
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CONTROLLER
FIRMWARE
VERSIONE

1.0.0.0

2.0.0.0

ISTRUZIONI
PER L'USO
REVISIONE
AA A

AB AB

Se si utilizza una resistenza di frenatura o un modulo
adattatore bus & necessaria almeno la versione firmware
2.0.0.0. Per I'aggiornamento del firmware l'unita di me-
moria deve essere spedita ben imballata alla SUHNER di
Lupfig (Svizzera).

Se e stato eseguito un aggiornamento del firm-
ware o se & stato sostituito il convertitore di fre-

quenza, il convertitore di frequenza perde i dati
configurati dal cliente. Occorre in seguito definire nuova-
mente i parametri per il controllo dell'unita GEM 12. In
ogni caso, i parametri impostati devono essere controllati
in regime al minimo ed eventualmente corretti.

ISTRUZIONI PER
L'USO SUPPLEM.
REVISIONE

SCHEMA ELETTRICO

VERSIONE

ART403487 (OSE-LCA)
ART404075

4. IMPO ON
41 PANNELLO DI CONTROLLO

Il pannello di controllo & collegato al convertitore di fre-
quenza allinterfaccia X13 mediante il cavo Ethernet in
dotazione.

4.1.2 STRUTTURA E FUNZIONI

[

Barra di navigazione: indica l'attuale funzione dei tasti (2)
e l'ora (1). Tasti di navigazione menu (2). Indicatori di stato:
verde = nessuna anomalia, rosso = anomalia (3). Scor-
rere il menu o la lista; aumentare o ridurre il valore di un
parametro (4). Tasto ? per ottenere piu informazioni sui
parametri (5).

| pulsanti Start, Stop e Loc/Rem sul pannello di

controllo non hanno alcuna funzione.



4.2 GUIDA RAPIDA

Si possono modificare solo i parametri elencati di
A seguito.

Premere il tasto ? per ottenere sul tpannello di
controllo informazioni sui vari parametri.

4.2.1 SELEZIONE DELLA LINGUA
Veduta iniziale = Menu — Impostazioni — Lingua

Per poter controllare il GEM 12 dal pannello di controllo
e gli ingressi e le uscite digitali si devono impostare cor-
rettamente almeno i parametri base sotto elencati.

| parametri 86.01 — 86.03 devono corrispondere esatta-
mente all'unita GEM 12.

INDICE NomEe
86.01 Configurazione mandrino
86.02 Ruota dentata superiore (Pt)
86.03 Ruota dentata inferiore (Pb)
86.13 Direzione della filettatura
81.01...04 Reg. posizione [mm]
83.02...06 Reg. velocita e t. di perm.

4.2.2 VISUALIZZA / REIMPOSTA GLI GUASTI ATTIVI

Veduta iniziale —=Menu — Log eventi —= Guasto attivi
Utilizzare i tasti freccia su o giu per spostarsi tra gli errori
1. Risoluzione degli guasti

2. Confermare gli guasti

Le descrizioni dettagliate dei parametri si trovano nel ca-
pitolo 4.3.

4.3 DESCRIZIONI DEI PARAMETRI

Di seguito vengono descritti i gruppi di parametri da 80
a 88 fondamentali per poter configurare I'unita GEM 12,
In caso di nuova installazione o modifiche meccaniche
occorre prima di tutto adattare i parametri.

Le posizioni, le velocita e i tempi di permanenza sono rap-
presentati graficamente nella descrizione del programma
alle pagine 2+3.

r = leggere

w = scrivere

4.3.1 GRuPPO PARAMETRI 80: PANORAMICA DEI VALORI ATTUALI

z’ga; M:ﬁgue Nome Unita| Min | Max [r/w]
80.01 Avanzamento posizionelmm |-6.0 |[65.0 |r
80.02 |- Avanzamento posizione| in -0.24 |2.56 |r
80.03 |- Velocita mandrino [ U/min|-5000(5000]r
80.04 | - Coppia motore % -100 |100 |r
80.05 | IN1/IN2 | Arresto d'emergenzal - 0 1 r
80.06 | DI2 Stop 0 1 r
80.07 | DI Avvio 0 1 r
80.08 | DI3 Jog avanti 0 1 r
80.09 | DI4 Jog indietro 0 1 r
80.10 |All+ Potenziometro Vv -10.0 |10.0 |r

80.11 | XRO1 Regolatore pronto 0 1 r
80.12 | DIO1 Posizione di partenza 0 1 r
80.13 | DIO2 Ciclo in corsa 0 1 r
80.14 | XRO2 |[Guasti 0 1 r
80.15 Ciclo completato 0 2821 |r

Panoramica dei valori attuali

4.3.2. GRUPPO PARAMETRI 81/82: REGOLAZIONE DELLA POSIZIONE
Si consiglia di non definire il punto base PO esattamente
a 0,0 mm, ma piuttosto, ad es., a 2,0 mm/0,079in, per
prevedere una certa riserva.

| dati inseriti sono posizioni assolute.

A seconda dell'unita selezionata, vedi il parametro 86.07,
& attivato il gruppo di parametri 81 oppure 82.

Condizioni per le posizioni:

- PO diverso da X2

- X1 e X3 sono maggiori o uguali a PO

- X1 e X3 sono minori 0 uguali a X2

Si consiglia quanto segue:

- X1 uguale a X3

- X1 e X3 maggiori di PO

- X1 e X3 minori di X2

GRUPPO PARAMETRI 81: REGOLAZIONE DELLA POSIZIONE [MM]

PARAMETRI NomEe UnimA | Min | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 |60.0 (w
81.02 X1 mm 0.0 |60.0 (w
81.03 X2 mm 0.0 60.0 |(w
81.04 X3 mm 0.0 60.0 |(w

Input delle posizioni assolute in millimetri. Posizione di
partenza della filettatrice: PO.

GRUPPO PARAMETRI 82: REGOLAZIONE DELLA POSIZIONE [IN]

PARAMETRI NowmEe UniTA | Min | Max | R/w
82.01 PO in 0.000(2.362 |w
82.02 X1 in 0.000(2.362 |w
82.03 X2 in 0.000]2.362 |w
82.04 X3 in 0.000(2.362 |w

Input delle posizioni assolute. Posizione di partenza della
filettatrice: PO.

4.3.3 GRUPPO PARAMETRI 83 REGOLAZIONE DELLA VELOCITA E DEL
TEMPO DI PERMANENZA

PARAMETRI NomEe UnitA | Min | Max | r/w
83.01 TO s 0.0 |60.0 |w
83.02 S1 U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
83.04 T s 0.0 |60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 (w
83.06 S4 U/min |0 4800 (w
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Input delle velocita e tempi di permanenza. TO pud essere
selezionato solo se per il parametro 86.09 € stato selezio-
nato «Numero di cicli» o «Cicli infiniti».

Si consiglia di lavorare in modalita operativa "ciclo sin-
golo".

Condizioni per le velocita:

- S1 e maggiore o uguale a S2

- S4 ¢ maggiore o uguale a S3

Intervallo di velocita a seconda della configurazione
dell'azionamento:

A da 300 a 1200g/min
B: da 500 a 2400g/min
C: da 800 a 4800g/min

Se si modifica la configurazione dell'azionamento,
le velocita si adattano automaticamente

all'intervallo di velocita. Dopo aver modificato la
configurazione dell'azionamento o del passo, i parametri
del gruppo 83 devono obbligatoriamente essere control-
lati ed eventualmente adeguati.
Le velocita massime possibili dipendono dalle posizioni,
dalla resistenza di frenatura e dalle velocita di filettatura
S2 e S3. |l capitolo 4.3.4 descrive quali velocita massime
possono essere configurate.
TO e il tempo di permanenza in PO. TO pud essere modifi-
cato se il parametro 86.09 & stato configurato su “Numero
di cicli” o “Cicli infiniti”.

4.3.4 GRUPPO PARAMETRI 84 VALORI LIMITE VELOCITA

F Y
5
[rpm]
Smax
AN ’
g hat §2, 53 defined
S ™
/ . /
b5 )
¥ s
o . i
\\
a . ™y
1 T L
PO X1,X3 X2 X [mm]

Massima velocita possibile (Smax) per la corsa di lavoro
scelta (ipotesi: X1 = X3).

4.3.5 GRUPPO PARAMETRI 85 MESSAGGI

PARAMETRI Nome UnitA [ Min| Max |R/w
85.01 Messaggio di stato |- - - r
85.02 Messaggio di guasto |- - - r

Visualizzazione dei messaggi.

| messaggi di guasto 85.02 sono specificati in esadeci-
male. Il capitolo 5 contiene ulteriori informazioni sui mes-
saggi di guasto.

4.3.6 GRUPPO PARAMETRI 86 CONFIGURAZIONE

PARAMETRI NowmE UnNiTA | Min| Max |R/w

84.01 Caso 1: Max-ve- |\, in o |4800 |
locita

gaop |Cas02 Maxveloc-1, i tg 4800 |r
ita corsa veloce

Indicazione delle velocita massime possibili per le posizi-
oni immesse (gruppi parametri 81/82).

84.01-Caso 1

A
s

[rpm]

Ty .
T

PO X2

X[mm]

Massima velocita possibile (Smax) se corsa veloce =
corsa di lavoro: (S1 = S2) e/or (S3 = S4).

84.02 - Caso 2
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E’;?_QI' Nome UNITA | Min | Max [r/w|
86.01 | Configurazione mandrino |- - - w
86.02 | Ruota dentata superiore (Pt) | - 0 250 w
86.03 | Ruota dentata inferiore (Pb) |- 0 250 w
86.04 [ Num. difiletti per pollice |[r/in 0 100 r
86.05 |[Passo mm/r [0.00 [5.00 |r
86.07 | Selezione unita di misura |- - - w
86.08 |Controllo configurazione |- - - w
86.09 |Modalita operativa - - - w
86.10 | Totale cicli - 0 2821 w
86.11 Tipo di comunicazione - 0 (I/O)[ 1 (Bus)|w
86.12 Resistenza di frenatura - - - w
86.13 |Direzione della filettatura |- - - w
86.14 | TAPmaster tipo - - - w

Configurazioni della macchina in ingresso.

86.01  Selezionare la configurazione del mandrino A,
BoC

86.02 Per il passo definire il numero di denti del-

86.03 le rondelle dentate superiori e inferiori.

Ulteriori informazioni sulla configurazione
dell’azionamento e sul passo si trovano nelle
istruzioni per I'uso 100053803 GEM 12. |
parametri configurati da 86.01 a 86.03 devono
obbligatoriamente corrispondere alle configu-
razioni effettivamente montate sul GEM 12.



86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

86.11

Se 86.07 & impostato su metrico, il passo pud
essere letto a 86.05. Se 86.07 & impostato su
pollici, il passo puod essere letto a 86.04. Se

il numero ¢ positivo, si tratta di una filettatura
destrorsa. Se il numero € negativo, si tratta di
una filettatura sinistrorsa. Una volta definito il
passo, controllare anche il parametro 86.13
per vedere se la direzione della filettatura
corrisponde.

Per impostazione predefinita € selezionata
I'unita metrica. Se si modifica questo parame-
tro, occorre ridefinire il passo 86.02 e 86.03.
A essere eseguito nel regime al minimo
con spazio sufficiente nella direzione
del mandrino. La portata della sezione di
prova e compresa tra 0 e 50 mm.
Il controllo della configurazione verifica i para-
metri inseriti da 86.01 a 86.03 per vedere se
sono identici alla configurazione della macchi-
na. Il controllo della configurazione inizia da
PO. Si consiglia di definire PO tra 5 e 10 mm.
Se il controllo della configurazione ha esito
positivo, il mandrino ritorna a PO. Altrimenti il
mandrino si ferma e il controllo va in guasto. |l

controllo della configurazione deve essere atti-
vato manualmente prima di ogni esecuzione.

Il controllo della configurazione deve

Di default & impostata la modalita operativa
«Ciclo singolo». Al segnale di avvio il sistema
di comando esegue un ciclo. Selezionando
«Numero di cicli» viene eseguito il numero di
cicliimmesso nel parametro 86.10. In 80.14 ¢
possibile rilevare il numero di cicli eseguiti.
Se si configura "Cicli infiniti" vengono eseguiti
continuamente cicli finché, ad esempio, un
comando di stop non arresta il mandrino.

Se si configura "Numero di cicli" o "cicli infiniti"
e disponibile anche il parametro 83.01.

Se il parametro 86.09 ¢ stato impostato su
«Numero di cicli», & possibile immettere qui il
numero totale di cicli.

Per impostazione predefinita & selezionato I/O.
Se il controllo dell’'unita GEM 12 & effettuato
da un adattatore bus di campo, tale parametro
deve essere impostato su bus di campo.

c Se ¢ attiva la comunicazione bus di

campo, l'ingresso digitale del segnale

di stop non funziona. Ulteriori descrizi-
oni della comunicazione bus di campo si
trovano nel capitolo 4.

86.12

86.13

86.14

Con questo parametro € possibile attivare la
resistenza di frenatura.

Se al convertitore di frequenza non &
collegata alcuna resistenza di frenatu-

ra, la resistenza di frenatura deve
essere obbligatoriamente disattivata. La
resistenza di frenatura deve soddisfare i
requisiti riportati nelle istruzioni per I'uso

100053803 GEM 12 ed essere collegata
adeguatamente.

Per impostazione predefinita la direzione della
filettatura & impostata su filettatura destrorsa.
Per le filettature sinistrorse modificare oppor-
tunamente la configurazione. Non & necessa-
rio modificare nulla nell'ordine delle fasi del
motore.

Questo parametro deve essere impostato
sull'unitd GEM 12 [1,5kW].

4.3.7 GRUPPO PARAMETRI 87 VERSIONE

PARAMETRI NowmEe UNiTA | MiNn| Max |R/w
87.01 Applicazione - - - r
Versione attuale dell'unita di comando,
4.3.8 GRuUPPO PARAMETRI 88 DATI
PARa- .
ST NowmEe UNiTA | Min | Max |r/w
88.01| Temperatura ambiente |°C -40.0(200 |r
88.02| Numero totale di cicli - 0 2321 r
88.03| Tempo di funzionamento |h 0 2821 r
88.04 Or.e di lavoro della mac- d 0 65535 |
china
Tempo di funzionamen-
88.05 to della ventola (CF) d 0 65535 |1

Valori attuali relativi all'unita di comando.,

4.3.9 SCOLLEGARE IL CONVERTITORE DI FREQUENZA DAL CIRCUITO
PRINCIPALE

Con laiuto di un contattore € possibile separare il circuito
principale sul lato rete dal convertitore di frequenza sen-
za che il convertitore di frequenza debba essere riavviato
0 venga visualizzato un messaggio d'errore. Le modi-
fiche hardware sono contenute nelle istruzioni per 'uso
100053803 GEM 12. Sul pannello di controllo & necessa-
rio regolare il seguente parametro:

commutare 95.04 su "External 24V".

4.4 FunzioNi DI SEGNALE (I/O)

Premesso che i parametri del controllo dell’'unita GEM 12
siano stati configurati correttamente e non sia stato rile-
vati alcun errore, & possibile eseguire comandi e ricevere

feedback.
LOW: Ovdc
HIGH: 24Vdc
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4.41

4411
CONFIG.)
Allingresso 1 (DI1) tramite un fronte positivo del segnale
(ALTO) ¢ possibile attivare:

INGRESSI DIGITALI
Per motivi di sicurezza, deve essere presente un
segnale ALTO su DI2 (NON stop) affinché i co-
mandi DI1, DI3 e DI4 possano essere eseguiti.

DI1 (START / AUTO. POSIZIONE DI PARTENZA / CONTROLLO

Awvio:
Un ciclo di taglio della filettatura puo essere avviato quan-
do il mandrino & nella posizione di partenza (P0).

Auto. Posizione di partenza:

Se il mandrino non si trova nella posizione di partenza
(P0), attraverso un segnale d'avvio si effettua automatica-
mente lo spostamento in PO alla velocita di jog.

Controllo config.:

Se il controllo della configurazione & attivato dal parame-
tro 86.08 e il mandrino e nella posizione di partenza (P0),
& possibile eseguire un controllo della configurazione.

Osservare le istruzioni nel capitolo 4.3.6 al para-
@ metro 86.08.
4.41.2 DI2 (STOPP / TACITAZIONE)
All'ingresso 2 (DI2) con un fronte negativo del segnale
(BASSO) e possibile attivare:

Stop:
se il mandrino € in movimento pud essere fermato imme-
diatamente.

Tacitazione:
Se c’& un errore e il mandrino & fermo, 'errore pud essere
tacitato dopo la sua eliminazione.

4.41.3 DI3 (JoG AvanTl) / DI4 (JOG INDIETRO)

| comandi jog devono essere utilizzati con il funzionamen-
to manuale per portare il mandrino nella posizione desi-
derata. Per la rispettiva configurazione dell’azionamento
e definita la seguente velocita di jog:

A 300g/min
B: 500g/min
C: 800g/min

Agliingressi 3 e 4 (DI3 / DI4) il comando jog puod essere
attivato con un fronte positivo del segnale (HIGH). Il co-
mando jog viene eseguito finché il segnale e HIGH.

4.41.5 DI5 (RESISTENZA DI FRENATURA MONITORAGGIO TEMPERA-

TURA)
Se l'unita GEM 12 viene utilizzata con una resistenza di
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frenatura, a questo ingresso deve essere collegato ne-
cessariamente l'interruttore termico della resistenza di
frenatura. Se la resistenza di frenatura si surriscalda,
l'interruttore termico nella resistenza di frenatura interrom-
pe il segnale e il sistema di controllo GEM 12 va in errore.
Per attivare la resistenza di frenatura utilizzando |l
parametro 86.12 deve essere presente un segnale
(HIGH) su DI5.
4.4.2 UsCITE DIGITALI

4421 DIO1 (POSIZIONE DI PARTENZA)

Se il mandrino si trova in posizione di partenza (P0),
quest’uscita e HIGH.

Tolleranza della posizione di partenza: +/- 2mm da PO

4.4.2.2 DIO2 (CicLo IN CORsO)

Quest'uscita diventa HIGH non appena a GEM 12 viene
dato un comando d’avvio. Quest'uscita diventa BASSA
non appena il mandrino ha raggiunto la posizione di par-
tenza ed & fermo dopo il ciclo di taglio della filettatura.

4.4.2.3 XRO1 (REGOLATORE PRONTO)
Se il convertitore di frequenza si & avviato correttamente,
quest’'uscita & HIGH.

4424 XRO2 (GuasTo)

Non appena si verifica un guasto nel convertitore di fre-
quenza, quest’'uscita & HIGH. Lerrore pud essere tacitato
dal pannello di controllo o dal DI2

4.5 Bus bl camMPo

Sono supportati i seguenti bus di campo:
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.51 FILE DI DESCRIZIONE DEL DISPOSITIVO

| file di descrizione del dispositivo necessari (GSD, EDS,
ecc.) per il controllo sovraordinato possono essere scari-
cati dai seguenti link:

- Profinet 10
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl
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- EtherCAT
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 CONFIGURAZIONE DEL CONVERTITORE DI FREQUENZA
Configurare i seguenti parametri utilizzando il pannello di
controllo;

1. 86.11: Tipo di comunicazione: Bus di campo

2. 50.01: Selezionare lo slot appropriato, si consiglia lo

slot 1
3. 51.01: Definito automaticamente
4, 51.02:

a. Profinet IO = MB/TCP T16

b. EtherNet/IP = EiP T16

c. Powerlink = CiA 402

d. EtherCAT = CiA 402
5. 51.04 - 51.09: Configurare i parametri di rete
6. Effettuare la mappatura

a. 5202 = Altro = 74.01 =

—> salva

Intero a 16 bit

eccC.

52.03 = 74.02
52.04 = 74.03
52.05 —= 74.04
52.06 —= 74.05
52.07 —= 74.06
52.08 = 74.07
52.09 = 74.08

SaQ@ "2 000

53.02 = 75.01
53.03 = 75.02
53.04 = 75.03
53.06 = 75.04
53.06 = 75.05

® Q0 6 oo

7. Ulteriori parametri sono descritti nelle sottosezioni
del rispettivo bus di campo.

8. 96.07 — Salva parametri, in modo che i dati inseriti
vengano salvati.

9. 51.27 — FBA A Aggiorna parametri per aggiornare
i valori inseriti.

10. Traigruppi di parametri
a. 74 = il convertitore di frequenza trasmette
b. 75 =il convertitore di frequenza riceve
e possibile visualizzare i singoli valori.

11. Se necessario, & possibile configurare dei parame-
tri aggiuntivi nei gruppi 50-56. Altrimenti lasciarlo
allimpostazione predefinita. Se sono state fatte ulte-
riori modifiche nei gruppi di parametri 50-56, occorre
aggiornarli utilizzando il parametro 51.27.

12. Ulteriori informazioni sul rispettivo master bus di

campo sono descritte nei sottocapitoli seguenti
13. Se il parametro 51.31 indica On-line, esiste una con-
nessione funzionante al master del bus di campo.

VISIONE MAPPATURA

PARA- Mur-
i NomEe DEscRIzIONE TIPL.
0: Regolatore segnale non
Regolatore ronto
52.02| "9 P 1
pronto 1: Segnale Controllore
pronto
0: Mandrino non in po-
Posizione di |sizione di partenza
2152.03 R &
] partenza 1: Mandrino in posizione di
g partenza
s 0: Mandrino non funziona
©|52.04|Ciclo in corso " ciclo 1
S 1: Mandrino gira in ciclo
3
O 0: Nessun guasto
2152.05| Guasto 1
- 1: Guasto
©
o Velocita man-
5|52.06| o 0@ MAN 4500 ... 800 1
= drino [rpm]
q>> Avanzamento
§|52.07 - 0...600 10
3 posizione [mm]
Avanzamento
52.08 . . 0...2360 1000
posizione [in]
ia mo-
52.09| COPPIRMO- | 105 100 1
tore [%]
. 0: Nessun segnale Avvio
©(53.02 Avvio ) 1
> 1: Segnale Avvio
o
'g 0: Nessun stop del man-
N|53.03| Stop drino 1
] 1: Stop del mandrino
g Confermare il 0: Non riconoscere il
=[83.04f [ " [guasto 1
g guasto 1: Confermare il guasto
S 0: Nussun jog avanti
+©|53.05|Jog avanti _ 1
Q 1: Jog avanti
g L 0: Nessun jog indietro
0O153.06| Jog indietro o 1
1: Jog indietro

Riepilogo della completezza della configurazione come
descritto al punto 6. Ciascun parametro ha una grandez-
za di 16 bit.

L'ordine dei byte & fondamentalmente big-endian (prima
MSB). A seconda del tipo di bus di campo lo si puo rego-
lare nel gruppo di parametri 51. Prima del funzionamen-
to verificare se i valori corrispondono a quelli desiderati.
Altrimenti il cliente dovrebbe scambiare I'ordine dei byte
sul controllo di livello superiore.

Prima dell'uso occorre obbligatoriamente controllare che
in caso di problema del bus di campo, ad es. dopo una
perdita di comunicazione, la macchina vada in errore.
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Se avete domande per il produttore, tenete a portata di
mano la versione dell'applicazione, vedi parametro 87.01.

E10E

S2 troppo alto ->
84.01

Selezionare la velocita S2

a massimo... (v. parametri
84.01). Quindi premere il tasto
Tacitazione.

E10F

S3 troppo alto ->
84.01

Selezionare la velocita S3
a massimo... (v. parametri
84.01). Quindi premere il tasto

51 SEGNALAZIONI DI GUASTI Tacitazione.
CobE NomEe DEsCRIZIONE Selezionare la velocita S4
Verificare Pt nella configu- S4 troppo alto -> |a massimo... (v. parametri
. E110 - .
E100 | Confia. Pt errata razione della ruota dentata. 84.01 84.01). Quindi premere il tasto
9 Quindi premere il tasto Taci- Tacitazione.
tazi.o.ne. : Selezionare la velocita S1
Verificare Pb nella configu- £111 |S1 troppo alto -> |a massimo... (v. parametri
E101 Conflg Pb errata raZ'Ion'e della rUO.ta dentata: 84.02 8402) Quindi premere il tasto
Quindi premere il tasto Taci- Tacitazione.
tazi.o.ne. Selezionare la velocita S2
. Verificare Pt e Pb nella con- E11o | S2troppo alto -> fa massimo... (v. parametri
E102 Config. Pt/Pb figurazione delle ruote den- 84.02 84.02). Quindi premere il tasto
errata tate. Quindi premere il tasto Tacitazione.
Tacitazione.
PO inferiore al Selezionare PO maggiore del S3t it Sele2|o.nare la velocita St3
E103 [ limite inferiore. Quindi pre- E113 r2°pp° ato-> 2 mazss'gm."a("' parame.lr'
mere il tasto Tacitazione. 84.0 84.(? ).. uindi premere il tasto
Tacitazione.
PO superiore al Selezionare PO minore del lim- - —
E104 | - SUP ite superiore. Quindi premere Selezionare la velocita S4
limite il tasto Tacitazione. E114 S4 troppo alto -> |a massimo... (v. parametri
84.02 84.02). Quindi premere il tasto
Selezionare PO minore di X1 Tacitazione.
E105 | PO troppo grande | e X3. Quindi premere il tasto
Tacitazione. Verificare se € collegato il
Selezionare X1 maggiore del E115 | Fermo mandrino gOtintZIO‘md?:r?to se lQa (?Iné:j.hla
E106 | X1 troppo piccolo|limite inferiore. Quindi pre- enta ae_ e osa._ U|.n '
mere il tasto Tacitazione. premere il tasto Tacitazione.
Selezionare X1 minore del lim- La temperatura ambiente &
E107 | X1 troppo grande |ite superiore. Quindi premere . . inferiore a -40° C. Posizionare
. L Pericolo di sot- . . .
il tasto Tacitazione. E116 il convertitore di frequenza
toraffreddamento |. N o
: : in un luogo piu caldo. Quindi
s Selezionare X2 maggiore del - o
X2 inferiore al L e premere il tasto Tacitazione.
E108 limit limite inferiore. Quindi pre- : _
mite mere il tasto Tacitazione. La temperatura ambiente e
X2 superiore al Selezionare X2 minore del lim- E117 Pericolo di sur- ﬁuperlortsta 50d.C;. Posmongre
E109 Iimitep ite superiore. Quindi premere riscaldamento ' cclynver I c_)‘ref I rquer.\zz-m
il tasto Tacitazione. u? ;O?O_Ft'u tresTco..t u.|nn|
Selezionare X2 maggiore di X1 e 'e B §2|o e'.
E10A [ X2 troppo piccolo| e X3. Quindi premere il tasto Selezionare una configurazi-
o i . one. A, Bo C, aseconda della
Tacitazione. E118 Nessuna config. " f. . C del h nd
X3 inferiore al Selezionare X3 maggiore del A/B/C cor.1 |g.ura2|one 'e ar war'e.
E10B limite limite inferiore. Quindi pre- Qu!nd| premere il tasto Taci-
mere il tasto Tacitazione. tazione.
limite il : Taci 2 P E119 | Fuori intervallo almente per riportarlo
Il tasto Tacitazione. nellintervallo valido. Quindi
Selezionare la velocita S1 premere il tasto Tacitazione.
E10D S1 troppo alto -> |a massimg... .(v. parame_tri Selezionare PO minore,
84.01 84.01). Quindi premere il tasto preferibilmente tra 0 - 10 mm.
Tacitazione Percorso di test o . .
: E11A Quindi ripetere il test di con-
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troppo breve

figurazione. Quindi premere il
tasto Tacitazione.




Controllo config.

Verificare la configurazione.
(Mt/Mb) o (Pt/Pb) ¢ errato.

E126

Malfunzionamen-
to bus di campo

E presente un malfunziona-
mento sul bus di campo. Elim-
inare il malfunzionamento e
premere il tasto di tacitazione.

E11B non ok. Quindi premere il tasto Taci-
tazione.
Arresto d'emergenza attivato.
Se non vi sono piu problemi,
E11C|STO sbloccare l'interruttore di ar-
resto d'emergenza, quindi pre-
mere il tasto di tacitazione.
Selezionare nella configu-
razione la dimensione della
E11D | Selezionare Pt/Pb -
Zionare Pt/ ruota dentata (Pt/Pb). Quindi
premere il tasto Tacitazione.
S2 & maggiore Selezionare S2 minore o
E11E | .
di $1 uguale a S1.
S3 & maggiore Selezionare S3 minore o
E11F | .
di S4 uguale a S4.
Lasciare raffreddare il resis-
Resistenza alla  [tore alla frenata e assicurarsi
E120 | frenata troppo che il calore del resistore alla
calda frenata possa essere dissipato
meglio.
Il tipo di TAPmaster deve
Nessuna TAP- essere deflnltc? al parametro
. 86.14. La configurazione deve
E121 | master selezio- . s
nata corrispondere all'unita col-
legata. Quindi premere il tasto
di tacitazione.
Uno o piu segnali di ingresso
Seanale di in (DI, DI3, DI4) sono HIGH.
E122 9 Per confermare I'errore STO,
gresso HIGH . .
il segnale di ingresso deve
essere LOW (0V).
Per attivare la resistenza alla
frenata, l'interruttore termico
Interruttore di della resistenza alla frenata
E123 | temp. non col- deve essere collegato al
legato convertitore di frequenza DI5
(24vdc). Quindi premere il
tasto di tacitazione.
. Verificare quanto segue: Para-
tsaezri‘j:edé:_o' metri 86.02, 86.03, 86.13 e se
E124 , le fasi sono collegate corretta-
rato dell'asse del . .
. mente. Quindi premere il tasto
mandrino .
di tacitazione.
I mandrino non si ferma nella
- posizione di riposo. Probabil-
Posizione del mente la configurazione 86.01
E125 | mandrino impre- 9 7

cisa

86.02, 86.03 non corrisponde
alla meccanica. Quindi pre-
mere il tasto di tacitazione.
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1. INDICACIONES RELATIVAS A

o

11
La presente documentacion
siguiente maquina GEM 12.

E La méaquina debe ser manejada Unicamente por

personal cualificado.

La zona de trabajo debera delimitarse de forma
que no pueda escapar ningun peligro al exterior. Debera
estar despejado y se debe bloquear para evitar un acce-
SO no permitido.

Deben respetarse en todo momento todas las indi-
caciones de seguridad del manual de instrucciones
100053803 GEM 12.

INDICACION GENERAL RELATIVA A SEGURIDAD
técnica es vélida para la

Antes de poner en marchay conflgurar la unidad de con-
trol GEM 12, hay que asegurarse de que se ha conectado
conforme a las instrucciones de uso 100053803 GEM 12.

3.1 INFORMACION SOBRE EL PROGRAMA

8181256Vs

La aplicacion de control con los parametros de control se
guarda en la Memory Unit. La Memory Unit es un com-
ponente del convertidor de frecuencia y se conecta a la
interfaz X205.
En el bloque de memoria no pueden efectuarse
A modificaciones. Mas informacién al respecto, a
través del representante de SUHNER.
FIRMwWARE
En la siguiente tabla se establece qué versiones de firm-
ware (véase al manual de uso aditionales, capitulo 4.3.7)

son necesarias para las funciones descritas en el manual
de instrucciones (véase la revision en la parte posterior).
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INSTRUC- INSTRUC- CONTROLLER
CIONES | CIONES DE uso | ESQUEMA ELECTRICO
DE USO ADITIONALES . LT
( VERSION VERSION
REVISION REVISION
AA A ART403487 (OSE-LCA) [ 1.0.0.0
AB AB ART404075 2.0.0.0

Para usar una resistencia a frenado o un médulo adap-
tador de bus se requiere una version de firmware a partir
de 2.0.0.0. Para realizar una actualizacion de firmware, la
Memory Unit debe enviarse bien empaquetada a SUH-
NER en Lupfig (Suiza).

Si se harealizado una actualizacién de firmware o
se ha sustituido el convertidor de frecuencia, se

pierden los datos parametrizados por el cliente en
el convertidor de frecuencia. Deben volver a definirse en-
tonces los parametros para el control de la unidad GEM
12. En cualquier caso, los parametros ajustados deben
probarse sin carga y corregirse como corresponda.

41 PANEL DE CONTROL

Il pannello di controllo & collegato al convertitore di fre-
quenza allinterfaccia X13 mediante il cavo Ethernet in
dotazione.

4.1.2 ESTRUCTURA Y FUNCIONES

[

Linea de navegacion: Muestra la funcion actual de las te-
clas (2) y la hora (1). Teclas de guia de menu (2). Luces
de estado: verde = sin averia, rojo = averia (3). Desplaz-
amiento por el menu o la lista; aumento o disminucion
del valor de un parametro (4). Botén ? para obtener mas
informacién sobre los parametros (5).

Los botones Start, Stop y Loc/Rem del panel de

control no tienen ninguna funcion.
4.2 GUIA RAPIDA DE INICIO

Solo pueden modificarse los parametros que se
A indican a continuacion. Presione la tecla ? para
obtener informacion sobre los diversos parame-
tros del panel de controll.



4.21 SELECCION DE IDIOMA
Vista de inicio = Menu —> Ajustes = Idioma

Para poder controlar la GEM 12 mediante el panel de
control y las entradas y salidas digitales, deben ajustarse
correctamente al menos los parametros basicos indica-
dos a continuacion.

Los parametros 86.01 — 86.03 deben coincidir exacta-
mente con los de la unidad GEM 12.

iNDICE NowmBRE
86.01 Configuracién de husillo
86.02 Rueda dentada arriba (Pt)
86.03 Rueda dentada abajo (Pb)
86.13 Direccion de la rosca
81.01...04 Ajuste posicién [mm]
83.02..06 S:c\j/glumones y retencion de mecani

4.2.2 MONSTRAR/RESTABLECER FALLOS ACTIVOS

Vista de inicio = Menl — Registro de eventos = Fal-

los activos

1. Desplazarse con las teclas de flecha por los fallos
hacia arriba o hacia abajo

2. Eliminar fallos

3. Confirmar fallos

En el capitulo 4.3. se incluyen descripciones detalladas

de los parametros.

4.3 DESCRIPCIONES DE PARAMETROS

A continuacioén, se describen los grupos de parametros
del 80 al 88, esenciales para poder configurar la GEM 12,
En caso de nuevas instalaciones o cambios mecanicos,
se deben ajustar primero los parametros.

En la descripcion del programa de las paginas 2+3 se
representan graficamente las posiciones, revoluciones y
tiempos de retencion.

r=leer

w = escribir

4.3.1 GRUPO DE PARAMETROS 80: VISION GENERAL DE VALORES

ACTUALES
,';‘E\?é; I\ﬁ{\i NomBRE l::: Min | Max [r/w
80.01 |- Posicion de avance [mm |-6.0 [65.0 |r
80.02 |- Posicion de avance |in -0.24 |2.56 |r
80.03 |- Velocidad de husillo| U/min|-5000{5000|r
80.04 |- Par del motor % -100 (100 |[r
80.05 [ IN1/IN2 | Parada emergencia | - 0 1 r
80.06 | DI2 Parada - 0 1 r
80.07 | DI Inicio - 0 1 r
80.08 | DI3 Avance lento - 0 1 r
80.09 | DI4 Retorno lento - 0 1 r
80.10 |Al+ Potenciémetro \" -10.0 [10.0 |r
80.11 | XRO1 |Regulador listo - 0 1 r

80.12 | DIO1 Posicion inicial - 0 1 r
80.13 |DIO2 | Ciclo en marcha - 0 1 r
80.14 | XRO2 |Fallo - 0 1 r
80.15 |- Ciclo completado |- 0 2821 |y

Vision general de valores actuales

4.3.2. GRUPO DE PARAMETROS 81/82 AJUSTE DE LA POSICION

Se recomienda no definir la posicién inicial PO exacta-
mente como 0,0 mm, sino como 2,0 mm/0,079 in, para
prever cierta reserva.

Los datos introducidos son posiciones absolutas.

En funcién de la seleccion de la unidad (véase el para-
metro 86.07), se activa el grupo de parametros 81 u 82.
Condiciones para las posiciones:

- PO distinto de X2

- X1y X3 mayores o iguales que PO

- X1y X8 menores o iguales que X2

Se recomienda lo siguiente:

- X1 igual a X3

- X1y X3 mayores que PO

- X1y X3 menores que X2

GRUPO DE PARAMETROS 81 AJUSTE DE LA POSICION [MM]

PARAMETER NomBre | UnibAD [ Min | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 |60.0 (w
81.02 X1 mm 0.0 60.0 |w
81.03 X2 mm 0.0 60.0 |w
81.04 X3 mm 0.0 |60.0 |w

Introduccién de las posiciones absolutas en milimetros.
Posicién inicial de la herramienta de fileteado de rosca:
PO.

GRUPO DE PARAMETROS 82 AJUSTE DE LA POSICION [IN]

PARAMETER NomBRE UNnibap | Min | Max | R/w
82.01 PO in 0.000(2.362 |w
82.02 X1 in 0.000(2.362 |w
82.03 X2 in 0.000]2.362 |w
82.04 X3 in 0.000(2.362 |w

Introduccién de las posiciones absolutas. Posicion inicial
de la herramienta de fileteado de rosca: PO.

4.3.3 GRUPO DE PARAMETROS 83 AJUSTE DE LAS REVOLUCIONES Y
EL TIEMPO DE RETENCION DE MECANIZADO

PARAMETER NomBRE Unibap | Min | Max | r/w
83.01 TO s 0.0 |60.0 |w
83.02 S U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
83.04 T s 0.0 |60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 (w
83.06 S4 U/min |0 4800 (w
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Introduccién de las revoluciones y los tiempos de reten-
cién. TO solo puede seleccionarse si se ha seleccionado
«NUmero de ciclos» o «Ciclos infinitos» para el parametro
86.09.

Se recomienda trabajar con el modo de servicio "Ciclo
individual".

Condiciones para las revoluciones:

- S1 mayor o igual que S2

- S4 mayor o igual que S3

Gama de revoluciones en funcién de la configuracion de
transmision:

A: de 300 a 1200 rpm
B: de 500 a 2400 rpm
C: de 800 a 4800 rpm

Si se modifica la configuracién de transmisién, se
adaptan automaticamente las revoluciones a la
gama de revoluciones. Es obligatorio revisar vy, si
es necesario, adaptar el grupo de parametros 83 tras la
modificacion de la configuracion de la transmisiéon o del
paso.
Las revoluciones mas altas posibles dependen de las
posiciones, la resistencia a frenado y las revoluciones de
roscado S2 y S3. En el capitulo 4.3.4 se describen las
revoluciones mas altas que se pueden configurar.
TO es el tiempo de retencion en PO. TO se puede editar si

84.02 - Caso 2
F 3
5
[rpm]
Smax
/\\\
v e, 52, 53 defined
s RN
P . v
WG .
// \\
v ™
S . \\‘ .
PO X1,X3 X2 X [mm]

Maxima velocidad posible (Smax) para la carrera de tra-
bajo seleccionada (suposicion: X1 = X3).

4.3.5 GRUPO DE PARAMETROS 85 MENSAJES

PARAMETER NomBRE Unibap| Min| Max

85.01
85.02

R/W

Mensaje de estado

]
]
'

—

Mensaje de averia

1
1
1

—

Visualizacion de los mensajes.

Los mensajes de averia 85.02 se visualizan en hexadeci-
mal. El capitulo 5 contiene mas informacion sobre los
mensajes de averia.

4.3.6 GRUPO DE PARAMETROS 86 CONFIGURACION

se ha conﬂ,gurado Numero de ciclos" o "Ciclos infinitos nF;éTRé; NOMBRE Unioao| Min | Max [r/w
para el parametro 86.09.
86.01 Configuracion de husillo - - - w
4.3.4 GRUPO DE PARAMETROS 84 VALORES LIMITE DE REVOLU- 86.02 | Ruedadentadaarriba (Pt) |- 0 250 w
CIONES 86.03 Rueda dentada abajo (Pb) - 0 250
NUm. marchas por
PARAMETER NomBRE Unipap| Min| Max |Rr/w 86.04 ulgada p tin 0 100 .
Caso 1: Num. max. .
84.01 de revoluciones U/min 10 4800 |r 86.05 |Paso mm/r 10.00 |5.00 |r
Caso 2: NUm. max. 86.07 |Seleccién de unidades |- - - w
84.02 de revoluciones de [U/min |0 4800 |r 86.08 | Verificacion de configuracion | - - - w
carrera rapida 86.09 |Modo de servicio - - - w
Espe0|f|ca0|o‘n. de I?s veloqdades maximas posibles 8610 | Ciclos totales ) 0 o2 w
para las posiciones introducidas (grupos de parametros
86.11 Tipo de comunicacion - 0 (I/O)[ 1 (Bus)|w
81/82).
86.12 |Resistencia de frenado - - - w
84.01 - Caso 1 86.13 | Direccion de la rosca - - - w
s 86.14 | TAPmaster Tipo - - - w
s . . , .
fFpi] Configuraciones de maquina de entrada.
Smax . . .y .
Py 86.01  Seleccione la configuracion de husillo A, Bo C
/ N 86.02  Definir el nimero de dientes del disco dentado
pd N 86.03 superior e inferior para el paso. Encontrara
- N mas informacion sobre la configuracion de
/ \\ transmision y el paso en el manual de instruc-
A Ny . ciones 100053803 GEM 12. Los pardmetros
PO X2 X[mm] configurados 86.01 a 86.03 deben coincidir

Revoluciones méximas posibles (Smax) si la carrera rapi-
da = carrera de trabajo: (S1 = S2) y/o (S3 = S4).
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obligatoriamente con las configuraciones
montadas realmente en la GEM 12.



86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

86.11

Si 86.07 se ajusta al sistema métrico, el paso
se puede consultar en 86.05. Si 86.07 se
ajusta a pulgadas, el paso se puede consultar
en 86.04. Si la cantidad es positiva, se trata
de una rosca a la derecha. Si la cantidad es
negativa, se trata de una rosca a la izquierda.
Si se ha definido el paso, revisar también en
el parametro 86.13 si la direccion de la rosca
coincide.

Por defecto esté seleccionado el sistema
métrico. Si se modifica este parametro, debe
volver a definirse el paso 86.02 y 86.03.

La verificacion de la configuracion

debe realizarse sin carga con sufici-

ente espacio en la direccion del
husillo. El rango de la distancia de prueba es
de entre 0y 50 mm.
La verificacion de la configuracion comprueba
los parametros 86.01 a 86.03 introducidos
para verificar que sean idénticos a la confi-
guracion de la méaquina. La verificacion de la
configuracién comienza por PO. Se recomien-
da definir PO entre 5y 10 mm. Si la verificacion
de la configuracion es correcta, el husillo reg-
resa a P0O. En caso contrario, el husillo se para
y el control pasa a estado de anomalia. La
verificacion de la configuracion debe activarse
manualmente antes de cada ejecucion.

El modo de funcionamiento «Ciclo Unico»
estéa seleccionado por defecto. Con la sefial
de inicio, el controlador ejecuta un ciclo. Si

se selecciona «NUmero de ciclos», se ejecu-
tan tantos ciclos como los introducidos en el
parametro 86.10. En 80.14 se puede compro-
bar el nimero de ciclos completados.

Si se ha configurado "Ciclos infinitos", se
siguen ejecutando ciclos hasta que, por ejem-
plo, un comando de parada detenga el husillo.
Si se ha configurado "Numero de ciclos" o
"Ciclos infinitos", esta disponible ademas el
parametro 83.01.

Si el parametro 86.09 se ha ajustado en «NU-
mero de ciclos», el nimero total de ciclos se
puede introducir aqui.

Por defecto esté seleccionado E/S. Si el
control de la GEM 12 se realiza a través de un
adaptador de bus de campo, este parametro
debe ajustarse a bus de campo.

Si esta activada la comunicacion de

bus de campo, no funciona la entrada

digital para la sefnal de parada.
Encontrard méas descripciones sobre la
comunicacion de bus de campo en el capitulo
4,

86.12  Con este parametro se puede activar la resi-

stencia a frenado.
Si no hay ninguna resistencia a
frenado conectada al convertidor de
frecuencia, es obligatorio desactivar la
resistencia a frenado. La resistencia a frenado
debe cumplir los requisitos del manual de

instrucciones 100053803 GEM 12y conectar-
se como corresponde.

86.13 De forma estandar, la direccion de la rosca
seleccionada es hacia la derecha. En caso de
rosca a la izquierda, cambiar la configuracion
consecuentemente. En la secuencia de las

fases del motor no se debe modificar nada.

86.14  Este parametro debe estar ajustado en GEM

12 [1,5 kw].

4.3.7 GRUPO DE PARAMETROS 87 VERSION

PARAMETER NomBRE Unibap| Min| Max |Rr/w
87.01 Aplicaciéon - - - r
Version actual del control.
4.3.8 GRuUPO DE PARAMETROS 88 DaTos
PARA-
T NomBRE Unibap| Min | Max |r/w
88.01| Temperatura ambiente |°C -40.01200 |r
88.02| Numero de ciclos total |- 0 232 r
88.03| Tiempo de servicio h 0 2321 r
g5.04) TemPo de funcionami- 1y T4 Jogeas |,
ento de la maquina
Tiempo de servicio del
. 65535
88.05 ventilador (FU) d 0 '

Valores actuales a través del control.

4.3.9 SEPARACION DEL CONVERTIDOR DE FRECUENCIA DEL CIRCUITO
ELECTRICO PRINCIPAL

Mediante un contactor, se puede separar del lado de la
red el circuito eléctrico principal del convertidor de frecu-
encia, sin necesidad de tener que reiniciar el convertidor
de frecuencia ni de que se genere un mensaje de ano-
malia. Las adaptaciones del hardware se describen en el
manual de instrucciones 100053803 GEM 12. Deben ad-
aptarse los siguientes parametros en el panel de control:
Conmutar 95.04 a «External 24V»

4.4 FUNCIONES DE SENALES (I/O)

Siempre que los parametros del control GEM 12 se hayan
configurado correctamente y no exista ninguna anomalia,
pueden ejecutarse comandos y obtenerse feedback.
LOW: ovDC
HIGH: 24V DC
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4.41 ENTRADAS DIGITALES

Por motivos de seguridad, debe existir una senal
@ HIGH en DI2 (SIN parada) para que puedan eje-
cutarse los comandos DI1, DI3 y DI4.
4.411 DI (INcio / AuTo. POSICION INICIAL / VERIFICACION DE
CONFIGURACION)

En la entrada 1 (D), con un flanco de senal positivo
(HIGH) puede activarse lo siguiente:

Inicio:
Se puede iniciar un ciclo de fileteado de rosca si el husillo
se encuentra en la posicién inicial (P0).

Auto. Posicion inicial:

Si el husillo no esté en la posicién inicial (P0), se puede
mover automaticamente a PO mediante una sefal de ini-
cio a velocidad de avance lento.

Verificacion de configuracion:

Si la verificacion de la configuracion se ha activado me-
diante el parametro 86.08 y el husillo se encuentra en la
posicién inicial (P0), se puede ejecutar una verificacion
de la configuracion.

Observar las indicaciones del capitulo 4.3.6 acer-
@ ca del pardmetro 86.08.
4.41.2 DI2 (ParADA/CONFIRMAR)
En la entrada 2 (DI2), con un flanco de sefal negativo
(LOW) puede activarse lo siguiente:

Parar:
Si el husillo se esta moviendo, se podra detener inmedi-
atamente.

Confirmar:
Si hay una anomalia y el husillo esta parado, la anomalia
se puede confirmar tras subsanarla.

4.41.3 DI3 (Jog Avance) / DI4 (Jog ReTorNO)

Los comandos de marcha lenta se deben utilizar en el
modo manual para mover el husillo hasta la posicién de-
seada. Se definen las siguientes revoluciones de la mar-
cha lenta segun la configuracion de transmisiéon corre-
spondiente:

A 300 rpm
B: 500 rpm
C: 800 rpm

En las entradas 3 y 4 (DI3/Dl4), con un flanco de sehal
positivo (HIGH) puede activarse el comando de marcha
lenta. El comando de marcha lenta se ejecuta mientras la
senal sea HIGH.
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4.41.5 DI5 (VIGILANCIA DE LA TEMPERATURA DE LA RESISTENCIA
D FRENADO)
Si la GEM 12 funciona con una resistencia a frenado, es
obligatorio conectar el interruptor térmico de la resisten-
cia a frenado a esta entrada. Si la resistencia a frenado se
calienta demasiado, el interruptor térmico de la resisten-
cia a frenado interrumpe la sefal y el control de la GEM
12 pasa al estado de anomalia.
Para activar la resistencia a frenado a través del
parametro 86.12, debe existir una sefal (HIGH) en
DI5.
4.4.2 SALIDAS DIGITALES

4.4.21 DIO1 (PoSICION INICIAL)

Si el husillo se encuentra en la posicién inicial (P0), esta
salida esta en HIGH.

Tolerancia de la posicién inicial: +/-2 mm de PO

4.4.2.2 DIO2 (CiCLO EN MARCHA)

Esta salida pasa a HIGH en cuanto la GEM 12 recibe un
comando de inicio. Esta salida pasa a LOW en cuanto el
husillo alcanza la posicion inicial tras el ciclo de fileteado
de roscay se para.

4.42.3 XRO1 (REGULADOR LISTO)
Si el convertidor de frecuencia se ha iniciado correcta-
mente, esta salida esta en HIGH.

4424 XRO2 (FaLLo)

En cuanto se produce un fallo en el convertidor de frecu-
encia esta salida pasa a HIGH. La falla se puede confir-
mar a través del panel de control o de DI2.

4.5 Bus DE CAMPO

Se admiten los siguientes buses de campo
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.51 ARCHIVOS DE DESCRIPCION DE DISPOSITIVOS

Los archivos de descripcion de dispositivos necesarios
(GSD, EDS, etc.) para el control de nivel superior pueden
descargarse de los siguientes enlaces:

- Profinet 10
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21



https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl
- EtherCAT
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 CONFIGURACION CON CONVERTIDOR DE FRECUENCIA
Configurar los siguientes parametros con el panel de
control;
1. 86.11: Tipo de comunicacion: Bus de campo
2. 50.01: Seleccionar la ranura correspondiente; se re-
comienda la ranura 1
3. 51.01: Se define automaticamente
4. 51.02:
a. Profinet IO = MB/TCP T16
b. EtherNet/IP = EiP T16
c. Powerlink = CiA 402
d. EtherCAT = CiA 402
5. 51.04 - 51.09: Configurar los parametros de red
6. Realizar mapping
a. 52.02— Otro—= 74.01 = 16-bit integer =
guardar
etc.
52.03 = 74.02
52.04 = 74.03
52.05—= 74.04
52.06 = 74.05
52.07 = 74.06
52.08 = 74.07
52.09 = 74.08

S@ "0 000

53.02 = 75.01
53.03 —=75.02
53.04 —= 75.03
53.05—=>75.04
53.06 = 75.05

® 0 o6 oo

7. Enel subcapitulo del bus de campo correspondiente
se describen otros parametros.

8. 96.07 = Guardar los parametros para que queden
almacenados los datos.

9. 51.27 = Actualizar FBA A Par para que los valores
introducidos se actualicen

10. Enlos grupos de parametros
a. 74 = Envio del convertidor de frecuencia
b. 75 = Recepcion del convertidor de frecuencia-

pueden consultarse los valores individuales.

11. En caso necesario, pueden configurarse otros para-
metros en los grupos 50-56. En caso contrario, dejar
la configuracion estandar. Si se realizan modificaci-

ones en los grupos de parametros 50-56, deberan
actualizarse mediante el parametro 51.27.

12. En los siguientes subcapitulos puede consultar mas
informacion sobre el maestro de bus de campo cor-
respondiente.

13. Si el parametro 51.31 indica On-line, existe una co-
nexion en funcionamiento con el maestro de bus de
campo.

VISION GENERAL MAPPING

PARA- Mut-
T NomBRE DESCRIPCION S
0: Controlador de senal
Regulador no listo
52.02| 29 ] 1
listo 1: Controlador de senal
listo
) Posicidn iOn:igglsnlo no en posicién
=(52.03] i~ 1
£ inicial 1: Husillo en posicién
@ inicial
< ) - -
o . 0: Husillo no funciona en
©|52.04 C'C'Ohen ciclo 1
% marcha 1: Husillo funciona en ciclo
3 0: Sin fallo
®|52.05(Fallo 4 Fall 1
= : Fallo
3
- Veloci
5|52.06| VeloCdad de | 00 4800 1
o husillo [rpm]
3 Posicion de
£|52.07 0...600 10
8 avance [mm]
Posiciéon de
52.08 . 0...2360 1000
avance [in]
Par del motor
52.09 -100 ... 100 1
[%]
[ o 0: Sin senal de inicio
£8153.02| Inicio B . 1
8 1: Senal de inicio
© 0: Sin parada del husillo
0|58.03| Parada )
S 1: Parada del husillo
3
9 Confirmar 0: Sin confirmar fallo
2153.04 _
° fallo 1: Confirmar fallo
©
= 0: Sin jog avance
3[53.05|Jog avance 1
= 1: Jog avance
)
= 0: Sin jog retorno
6|583.06|Jog retorno 1
o 1: Jog retorno

Vista general si se configura todo como se describe en el
paso 6. Cada parametro tiene un tamafio de 16 bits.

La secuencia de bytes es generalmente Big Endian (MSB
primero). En funciéon del tipo de bus de campo, esta se
puede ajustar en el grupo de pardmetros 51. Antes del
funcionamiento, revisar que los valores llegan como se
espera. De lo contrario, cambiar la secuencia de bytes en
el control de nivel superior del cliente.

Antes del funcionamiento es obligatorio revisar que, si se
produce un problema de bus de campo (por ejemplo,
por una pérdida de comunicacién), la maquina pasa al
estado de anomalia.
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https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethercat/ethercat-feca-01
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profibus/profibus-dp-fpba
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Si tiene alguna pregunta para el fabricante, tenga prepa-
rada la versién de la aplicacion, véase el parametro 87.01.

E10D

S1 demasiado
alto -> 84.01

Seleccionar las revolu-
ciones S1 maximas... (Véase
parametro 84.01). A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacién.

E10E

S2 demasiado
alto -> 84.01

Seleccionar las revolu-
ciones S2 maximas... (Véase
parametro 84.01). A con-
tinuacién, pulsar la tecla de
confirmacién.

E10F

S3 demasiado
alto -> 84.01

Seleccionar las revolu-
ciones S3 maximas... (Véase
parametro 84.01). A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacién.

E110

S4 demasiado
alto -> 84.01

Seleccionar las revolu-
ciones S4 maximas... (Véase
parametro 84.01). A con-
tinuacioén, pulsar la tecla de
confirmacién.

E111

S1 demasiado
alto -> 84.02

Seleccionar las revolu-
ciones S1 maximas... (Véase
parametro 84.02). A con-
tinuacién, pulsar la tecla de
confirmacién.

E112

S2 demasiado
alto -> 84.02

Seleccionar las revolu-
ciones S2 méaximas... (Véase
parametro 84.02). A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacioén.

E113

S3 demasiado
alto -> 84.02

Seleccionar las revolu-
ciones S3 maximas... (Véase
parametro 84.02). A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacion.

E114

S4 demasiado
alto -> 84.02

Seleccionar las revolu-
ciones S4 maximas... (Véase
parametro 84.02). A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacién.

E115

Parada de husillo

Compruebe que el poten-
ciémetro esté conectado o si
las correas dentadas estan
defectuosas. A continuacion,
pulsar la tecla de confir-
macion.

E116

Peligro de hi-
potermia

La temperatura ambiente es
inferior a -40° C. Coloque el
convertidor de frecuencia en
un lugar mas célido. A con-
tinuacioén, pulsar la tecla de
confirmacion.

51 INFORMES DE FALLOS
CobE NamE BESCHREIBUNG
Configuracién Pt | Comprobar en la configura-
E100 |incorrecta cion la rueclda dentada Pt. A
continuacion, pulsar la tecla
de confirmacion.
Comprobar en la configura-
E101 Configuracion Pb | cién la rueda dentada Pb. A
incorrecta continuacion, pulsar la tecla
de confirmacioén.
Seleccionar en la configura-
E102 Configuracién cion las ruedas dentadas Pty
Pt/b incorrecta | Pb. A continuacién, pulsar la
tecla de confirmacién.
Seleccionar PO superior al
PO por debajo del|limite inferior. A continuacion,
E103 |, . )
limite pulsar la tecla de confir-
macion.
Seleccionar PO inferior al
E104 PO por encima limite superior. A continu-
del limite acién, pulsar la tecla de con-
firmacién.
. Seleccionar PO inferior a X1y
E105 PO demasiado X8. A continuacion, pulsar la
grande ) s
tecla de confirmacion.
Seleccionar X1 superior al
£106 X1 demasiado limite inferior. A continuacion,
pequeno pulsar la tecla de confir-
macion.
. Seleccionar X1 inferior al limite
X1 demasiado . . L
E107 superior. A continuacion, pul-
grande . Ly
sar la tecla de confirmacion.
Seleccionar X2 superior al
E108 X2 por debajo del| limite inferior. A continuacion,
limite pulsar la tecla de confir-
macion.
Seleccionar X2 inferior al
E109 X2 por encima limite superior. A continu-
del limite acion, pulsar la tecla de con-
firmacién.
. Seleccionar X2 superior a X1
E10A X2 derrja3|ado y X3. A continuacioén, pulsar la
pequefo ) L
tecla de confirmacion.
X3 por debajo del Seleccionar X3 superior al
E10B | limite limite inferior. A continuacion,
pulsar la tecla de confir-
macion.
Seleccionar X3 inferior al
E10C X3 por encima limite superior. A continu-
del limite acion, pulsar la tecla de con-
firmacién.

E117

Peligro de sobre-
calentamiento

La temperatura ambiente es
superior a 50° C. Coloque el
convertidor de frecuencia en
un lugar mas fresco. A con-
tinuacion, pulsar la tecla de
confirmacion.
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Ninguna config.

Seleccione una configuracion.
A, B o Cen funcion de la

E123

Interruptor temp.
no conectado

Para activar la resistencia al
frenado, el interruptor térmico
de la resistencia al frenado
debe estar conectado al
convertidor de frecuencia ED5
(24Vdc). A continuacion, pulse
el botdn de confirmacion.

E124

Sentido de giro
erréneo del eje
del husillo

Compruebe lo siguiente:
Parametros 86.02, 86.03,
86.13 y si las fases estan
conectadas correctamente.A
continuacién, pulse el botén
de confirmacién.

E125

Posicién del
husillo imprecisa

El husillo no se detiene en la
posicién inicial. Presumible-
mente la configuracion 86.01,
86.02, 86.03 no coincide con
la mecénica. A continuacion,
pulse el boton de confir-
macion.

E126

Fallo bus de
campo

Hay un fallo en el bus de
campo. Elimine el fallo y pulse
el botén de confirmacion.

E118 configuracion de hardware. A
A/B/C . .,
continuacion, pulsar la tecla
de confirmacioén.
Girar el husillo manualmente
E119 | Zona exterior de n.uevo .alla zona valida. A
continuacion, pulsar la tecla
de confirmacioén.
Seleccionar PO inferior; ideal
. . entre 0 - 10 mm. A continu-
Distancia de ., .
acion, repetir la prueba de
E11A | prueba dema- . L . .
. configuracién. A continuacion,
siado corta .
pulsar la tecla de confir-
macion.
Comprobar la configuracion.
Verificaciéon de (Mt/Mb) o (Pt/Pb) incorrecto.
E11B . . .
config. no OK. A continuacion, pulsar la tecla
de confirmacioén.
Se ha activado la parada de
emergencia. Cuando no haya
e11c|sTo mrfas problemas, desbloquee
el interruptor de parada de
emergencia y pulse el botén
de confirmacion.
Seleccionar en la configura-
Seleccionar Pt/ cion la dimensién de la rueda
E11D Pb dentada (Pt/Pb). A continu-
acion, pulsar la tecla de
confirmacion.
S2 es superior Seleccionar S2 inferior o igual
E1E
a St a S1.
E11F S3 es superior Seleccionar S3 inferior o igual
asS4 a S4.
Deje que la resistencia al fre-
Resistencia al fre-| nado se enfrie y asegurese de
E120 | nado demasiado |que el calor de la resistencia
caliente al frenado se puede disipar
mejor.
Debe definirse un tipo de
Ninguna TAP- TAPmaster en.el par.a’metro
. 86.14. La configuracién debe
E121 | master seleccio- S .
coincidir con la unidad conec-
nada . L
tada. A continuacion, pulse el
botdn de confirmacion.
Una o mas sefales de entrada
_ (ED1, ED3, ED4) estan HIGH.
E122 Senal de entrada Para confirmar el error STO, la

HIGH

sefal de entrada debe estar
LOW (0V).
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0 1. INDICACOES SOBRE

11 INDICACOES GERAIS SOBRE A TECNICA DE SEGU-
RANCA
Este Manual de Instrugbes s6 € vélido para a seguinte
maquina GEM 12,

Sé pessoal qualificado devera utiliza-las.
A A zona de trabalho deve ser delimitada de modo

a que nenhum perigo possa escapar para o ex-

terior. Deve ser livre e protegida contra um acesso nao
autorizado.

Todas as indicagbes de seguranca do manual de in-
strugbes 100053803 GEM 12 devem ser sempre res-
peitadas.

1ACAC NIDA
Antes da colocagao em funcionamento e da configuracéo
da unidade de comando GEM 12, é necessério certificar-
se de que a unidade de comando GEM 12 foi ligada de

acordo com o manual de instrugdes 100053803 GEM 12.

DAD ONTROLO

3.1 INFORMAGAO SOBRE O PROGRAMA

,ﬂ
%;«;

A aplicagao de comando com os parametros de contro-
lo € armazenada na unidade de memaria. A unidade de
memodria faz parte do conversor de frequéncia e esta li-
gada a interface X205.
No mddulo de meméria nao podem ser efectua-
A das quaisquer alteracdes. A representagao SUH-
NER disponibilizara informagdes adicionais.
FIRMWARE
Na tabela seguinte é possivel determinar que versdes
de firmware (consultar o manual de instru¢des adicional,

capitulo 4.3.7) séo suportadas pelas funcdes descritas
no manual de instrugdes (consultar a revisao no verso).
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M MANUAL DE c
ANUALyDE INSTRUGOES | ESQUEMA ELETRICO ONTROLLER
INSTRUGOES ADICIONAL ) FIRMWARE
REVISAO ) VERSAO VERSAO
REVISAO
AA A ART403487 (OSE-LCA) [ 1.0.0.0
AB AB ART404075 2.0.0.0

A utilizagao de uma resisténcia de travagem ou de um
maédulo adaptador de barramento requer uma verséao de
firmware de, pelo menos, 2.0.0.0. Para a realizagdo de
uma atualizagao de firmware, a unidade de memaria de-
vera ser enviada devidamente embalada para a SUHNER
em Lupfig (Suica).

Caso tenha sido feita uma atualizacéo de firm-
ware ou o conversor de frequéncia tenha sido
substituido, o conversor de frequéncia perde os
dados parametrizados do cliente. Os parametros de ati-
vacao da unidade GEM 12 deverdo, assim, ser nova-
mente definidos. Em todos os casos, os parametros defi-

nidos devem ser verificados em vazio e, se necessario,
corrigidos.

[ >

41 PAINEL DE CONTROLO
O painel de controlo é ligado ao conversor de frequéncia
na interface X13 com o cabo Ethernet fornecido.

41.2 ESTRUTURA E FUNGOES

Linha de navegacgéao: Indica a fungéo atual da tecla (2) e
as horas (1). Teclas de navegacao no menu (2). Luzes de
estado: verde = sem falha, vermelho = falha (3). Percor-
rer no menu ou na lista; aumentar ou diminuir um valor de
paréametro (4). ? para obter mais informacdes sobre os
parametros (5).

Os botdes Start, Stop e Loc/Rem do painel de

controlo nao tém qualquer fungéo.



4.2. GUIA DE INICIO RAPIDO

Apenas 0s parametros indicados a seguir podem
A ser alterados.

Prima a tecla ? para obter informagdes sobre 0s
diversos parametros no painel de controlo.

4.21 SELECAO DE IDIOMA
Vista inicial = Menu — Ajustes —= Idioma

Para poder controlar o GEM 12 através do painel de con-
trolo e das entradas e saidas digitais, pelo menos, os
paréametros basicos abaixo indicados devem estar cor-
retamente definidos.

Os paréametros 86.01 — 86.03 devem coincidir exatamente
com a unidade GEM 12.

iNDICE NowmEe
86.01 Configuracéo do fuso
86.02 Roda dentada em cima (Pt)
86.03 Roda dentada em baixo (Pb)
86.13 Direcdo da rosca
81.01...04 Ajuste da posi¢cao [mm]
83.02...06 Ajuste da rotagcao e tem. de perm.

4.2.2 VISUALIZAGAO / REPOSICAO DE FALHAS ACTIVAS

Vista inicial = Menu —> Registro eventos — Falhas

ativas

1. Percorrer as falhas utilizando o botao de seta para
cima ou para baixo

2. Resolver falhas

3. Confirmar falhas

As descricbes pormenorizadas dos parametros podem

ser consultadas no capitulo 4.3.

4.3 DESCRICAO DOS PARAMETROS

Abaixo sdo descritos os grupos de parametros 80 a 88,
essenciais para a configuragédo do GEM 12.

Em caso de novas instalacdes ou alteragbes mecanicas,
tém de ser adaptadas primeiro os parametros.

As posigdes, as rotagcdes e 0os tempos de permanéncia
sdo ilustrados na descricdo do programa nas paginas 2
e 3.

r=ler

W = escrever

4.31 GRupo DE PARAMETROS 80: VISAO GERAL DOS VALORES

ATUAIS
Mi‘.:.:;ﬁ's I\II:-Iﬁ. Nowme g,’:l')' Min | Max [r/w
80.01 |- Posicao de avangofmm |-6.0 |65.0 |r
80.02 |- Posicao de avancgol in -0.24 12.56 |r
80.03 |- Rotacéo do fuso | U/min|-5000]5000 |r
80.04 |- Binario do motor | % -100 |100 |r
80.05 [IN1/IN2 | Paragem emergéncia| - 0 1 r

80.06 |DI2 Parar - 0 1 r
80.07 | DN Iniciar - 0 1 r
80.08 |DI3 Jog para a frente |- 0 1 r
80.09 |Dl4 Jog para tras - 0 1 r
80.10 |All+ Potenciémetro \ -10.0 [10.0 |r
80.11 | XRO1 Controlador pronto | - 0 1 r
80.12 | DIO1 Posicao inicial - 0 1 r
80.13 | DIO2 Ciclosemcurso |- 0 1 r
80.14 | XRO2 |Falha - 0 1 r
80.15 |- Ciclos concluidos |- 0 2% |r

Visdo geral dos valores atuais

4.3.2. GRUPO DE PARAMETROS: 81/82 AJUSTE DA POSIGAO

E recomendavel que o ponto de base PO n&o seja defi-
nido exatamente em 0,0 mm, mas, por exemplo, em 2,0
mm/0,079 pol para permitir a existéncia de alguma re-
serva.

As introducdes sdo posicoes absolutas.

Com base na unidade selecionada (consultar o parame-
tro 86.07), é ativado o grupo de parametros 81 ou 82.
Condigbes para as posigoes:

- PO diferente de X2

- X1 e X3 sdo maiores ou iguais a PO

- X1 e X3 sdo menores ou iguais a X2

Recomenda-se o seguinte:

- X1 igual a X3

- X1 e X3 maiores do que PO

- X1 e X3 menores do que X2

GRUPO DE PARAMETROS 81 AJUSTE DA POSIGAO [MM]

PARAMETROS Nowme UNibap | MiN | Max | R/w
81.01 PO mm 0.0 60.0 |w
81.02 X1 mm 0.0 60.0 |w
81.03 X2 mm 0.0 |60.0 |w
81.04 X3 mm 0.0 |60.0 (w

Introdugdo das posigbes absolutas em milimetros. Po-
sicéo inicial da formadora de rosca: PO.

GRUPO DE PARAMETROS 82 AJUSTE DA POSIGAO [IN]

PARAMETROS NomEe Unibap | Min | Max | r/w
82.01 PO in 0.000]2.362 |w
82.02 X1 in 0.000]2.362 |w
82.03 X2 in 0.000|2.362 |w
82.04 X3 in 0.000|2.362 |w

Introdugé@o das posi¢des absolutas. Posigao inicial da
formadora de rosca: PO.
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4.3.3 GRUPO DE PARAMETROS 83 AJUSTE DE ROTACAO E TEMPO
DE PERMANENCIA

PARAMETROS NomEe Unibap | Min | Max | R/w
83.01 TO S 0.0 |60.0 |w
83.02 S U/min |0 4800 (w
83.03 S2 U/min |0 4800 (w
83.04 T s 0.0 |60.0 |w
83.05 S3 U/min |0 4800 (w
83.06 S4 U/min |0 4800 (w

Introdugdo de rotagbes e tempos de permanéncia. TO
apenas pode ser selecionada se "Numero de ciclos" ou
"Ciclos infinitos" tiver sido selecionado para o parametro
86.09. Recomenda-se o trabalho no modo de funciona-
mento “Ciclo Unico”.

Condigbes para as rotacoes:

- S1 é maior ou igual a S2

- 5S4 é maior ou igual a S3

Regime de rotagdes em funcao da configuracdo do aci-
onamento:

A: 300 a 1200 rpm
B: 500 a 2400 rpm
C: 800 a 4800 rpm

Caso a configuragao do acionamento seja altera-
da, as rotacdes sado automaticamente adaptadas

ao regime de rotagdes. O grupo de parametros
83 tem de ser obrigatoriamente verificado e, se ne-
cessario, ajustado apos a alteragéo da configuragédo do
acionamento ou do passo.
As rotagbes maximas possiveis variam dependem das
posicdes, da resisténcia de travagem e das rotagdes da
rosca S2 e S3. O capitulo 4.3.4 descreve quais s&o as ro-
tacdes maximas possiveis que podem ser configuradas.
TO corresponde ao tempo de permanéncia em PO. TO
apenas pode ser editada se o parametro 86.09 tiver sido
configurado para “Numero de ciclos” ou “Ciclos infinitos”.

4.3.4 GRUPO DE PARAMETROS 84 LIMITES DE ROTAGOES

84.01 - Caso 1

4
5

[rpm]

] >
T

PO X2

X [mm]

Maxima rotagao possivel (Sméax) se curso rapido = curso
de trabalho: (S1 = S2) e/ou (S3 = S4).

84.02 - Caso 2
F Y
s
[rpm]
Smax
AT ,
// \\ 52, 53 defined
]
// X '/
/// \\ .
# N
- : AN >
PO X1,X3 X2 X[mm]

Maxima rotagao possivel (Smax) para o curso de trabal-
ho selecionado (aceitagao: X1 = X3).

4.3.5 GRUPO DE PARAMETROS 85 MENSAGENS

PARA-

R e NomEe Unipap| MiN | Max| r/w
85.01 Mensagem de estado |- - - r
85.02 Mensagem de falha - - - r

Visualizagao de mensagens.

As mensagens de falha 85.02 sdo especificadas em he-
xadecimal. O capitulo 5 contém mais informagoes sobre
as mensagens de falha.

PARAMETROS NowmE Unipap| Min| Max |r/w| 4.3.6 GRruPO DE PARAMETROS 86 CONFIGURACAO
Caso 1: Rotagéao . PARA-
84.01 o ¢ U/min |0 |4800 |r METROS Nowme Unibap| Min [ Max [r/w
Castl) 2: Rotacéo 86.01 | Configuracao do fuso - - - w
84.02 max. de curso U/min |0 4800 |r 86.02 [Rodadentadaem cima (Pt) |- 250 w
rapido 86.03 | Roda dentada em baixo (Pb) |- 250 w
o ~ - Lo ;o N¢ de engrenagens por )
Especificacdo das rotagbes maximas possiveis para as | |86.04 polegada r/in 0 100 r
posig¢oes introduzidas (grupos de parametros 81/82). 86.05 | Passo mmr lo.oo 1500 |r
86.07 |Selecdo de unidades - - - w
86.08 | Verificagdo da configuragéo |- - - w
86.09 [Modo de funcionamento |- - - w
86.10 [ Total de ciclos - 0 2321 w
86.11 Tipo de comunicacgao - 0 (//0)| 1 (Bus)|w
86.12 |Resisténcia a travagem |- - - w
86.13 |[Direcao darosca - - - w
86.14 | TAPmaster Tipo - - - w
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Configuracdes da maquina de entrada.

86.01

86.02
86.03

86.04
86.05

86.07

86.08

86.09

86.10

Selecionar a configuracéo do fuso A, Bou C

Definir o nimero de dentes das polias den-
tadas superior e inferior para o passo. Para
obter mais informagdes sobre a configuracéo
do acionamento e o passo, consultar o ma-
nual de instru¢gdes 100053803 GEM 12. Os
parametros configurados 86.01 a 86.03 tém
de coincidir obrigatoriamente com as configu-
racOes efetivamente aplicadas no GEM 12.

Caso 86.07 esteja definido em metros, o
passo poderé ser lido em 86.05. Caso 86.07
esteja definido em polegadas, o passo podera
ser lido em 86.04. Caso 0 nUmero seja posi-
tivo, trata-se de uma rosca a direita. Caso o
ndmero seja negativo, trata-se de uma rosca
a esquerda. Caso o passo tenha sido defini-
do, verificar também o parametro 86.13 para
confirmar a correspondéncia com o sentido
darosca.

O sistema métrico esta selecionado por defei-
to. Se este parametro for alterado, os passos
86.02 e 86.03 devem ser redefinidos.

A verificagao da configuragéo deve ser

efetuada em vazio, com espago

suficiente no sentido do fuso. A area
do circuito de teste fica entre 0 e 50 mm.
A verificagao da configuragao verifica os
parametros introduzidos de 86.01 a 86.03
para conferir se s&o idénticos aos existentes
na configuracdo da maquina. A verificacéo da
configuragao comeca em PO. E recomendével
que PO seja definido entre 5 € 10 mm. Se a
verificacao da configuragao for bem-sucedida,
o fuso desloca-se de novo para PO. Caso isso
nao se verifique, o fuso para e o comando
nao funciona corretamente. A verificagao da
configurag&o deve ser ativada manualmente
antes de cada execucao.

O modo de funcionamento «Ciclo Unico»
encontra-se selecionado por defeito. Ao sinal
de inicio, o controlador executa um ciclo. Se
«Numero de ciclos» estiver selecionado, séao
executados tantos ciclos quantos os introduzi-
dos no parametro 86.10. Em 80.14 o nUmero
de ciclos concluidos pode ser assumido.
Com a configuracéao “Ciclos infinitos”, séo
executados tantos ciclos quantos os que se
executam até que, por exemplo, um comando
de paragem pare o fuso

Com a configuracdo “Numero de ciclos” ou
“Ciclos infinitos”, o parametro 83.01 também
fica disponivel.

Se o parametro 86.09 for definido para «NU-
mero de ciclos», 0 nimero total de ciclos pode
ser introduzido aqui.

86.11

86.12

86.13

86.14

A E/S esta selecionada por defeito. Caso o
GEM 12 seja ativado através de um adaptador
de Fieldbus, este parametro deve ser alterado
para Fieldbus.

Se a comunicacéo de Fieldbus estiver

ativada, a entrada digital para o sinal

de paragem nao funciona. Para obter
mais descricdes sobre a comunicacao de
Fieldbus, consultar o capitulo 4.

Este parametro pode ser utilizado para ativar a
resisténcia de travagem.

Caso néo esteja ligada qualquer
resisténcia de travagem ao conversor
de frequéncia, a resisténcia de

travagem tem de ser obrigatoriamente
desativada. A resisténcia de travagem deve
cumprir os requisitos do manual de instrugoes

100053803 GEM 12 e ser ligada em conformi-
dade.

O sentido da rosca esta definido por defeito
para a rosca a direita. No caso de rosca a
esquerda, reconfigurar em conformidade. A
sequéncia das fases do motor ndo deve ser
alterada.

Este parametro deve ser definido para GEM
12 [1,5 kW].

4.3.7 GRuUPO DE PARAMETROS 87 VERSAO

PARA-
T NowmEe Unibap| Min| Max |Rr/w
87.01 Aplicacao - - - r
Versao atual do comando.
4.3.8 GRuPO DE PARAMETROS 88 DADOS
PARA-
S NomE Unipap| Min | Max |R/w
88.01 | Temperatura ambiente |[°C -40.0|200 |r
88.02 | Numero total de ciclos |- 0 2321 r
88.03 Tempo de funciona- h 0 o1 |,
mento
88.04 Tempo de fu,nC|cl>na- d 0 65535 |r
mento da maquina
Tempo de funcionamento
88.05 dos ventiladores (CF) d 0 65535 |

Valores atuais através do comando.

4.3.9 DESLIGAR O CONVERSOR DE FREQUENCIA DO CIRCUITO PRIN-
CIPAL

E possivel utilizar um contator para interromper o circui-

to principal no lado da rede do conversor de frequéncia

sem que o conversor de frequéncia tenha de ser reinicia-

do ou que surja uma mensagem de falha. As adaptagdes

de hardware estao incluidas no manual de instrugoes

100053803 GEM 12. O parametro que se segue deve ser

ajustado no painel de controlo:

Alterar 95.04 para “Alimentagao externa 24 V"
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4.4 FUNGOES DE SINAL (E/S)
Na condi¢cdo de os parametros do comando GEM 12
terem sido configurados corretamente e de nao existir
qualquer falha, é possivel executar comandos e receber
feedback.
LOW:

HIGH:

0 Vce
24 VCC

4.41 ENTRADAS DIGITAIS
Por razbes de seguranca, deve existir um sinal
HIGH em DI2 (SEM paragem) para que 0s co-
mandos DI1, DI3 e DI4 possam ser executados.
4,411
CONFIG.)

Na entrada 1 (DI1), em caso de um flanco de sinal positi-
vo (HIGH), pode ocorrer o seguinte:

Iniciar:

Um ciclo de abertura de rosca pode ser iniciado quando
o fuso se encontra na posic¢ao inicial (PO0).

DI (INiciar / Auto. POSIGAO INICIAL / VERIFIC. DA

Auto. Posicao inicial:

Se o fuso néo estiver na posigao de inicial (P0), pode ser
movido automaticamente para PO através de um sinal de
arranque a velocidade do modo Jog.

Verif. da configuracao:

Se a verificagdo da configuragéo for ativada pelo para-
metro 86.08 e o fuso estiver na posicao inicial (P0), pode
ser executada uma verificacao da configuragao.

Observar as instrucdes do capitulo 4.3.6 no para-
@ metro 86.08.
4.41.2 DI2 (PARAGEM / CONFIRMAR)
Beim Eingang 2 (DI2) kann bei einer negativen Signalflan-
ke (LOW) folgendes ausgelost werden:

Paragem:
Se o fuso estiver em movimento, pode ser parado ime-
diatamente.

Confirmar:
Caso se verifique uma falha e o fuso esteja parado, a
falha pode ser confirmada apos ter sido resolvida.

4.41.3 DI3 (JoG PARA A FRENTE) / D14 (JOG PARA TRAS)

Os comandos do modo Jog devem ser utilizados para a
operagao manual do fuso para a posicao pretendida. A
seguinte rotacao do modo Jog é definida para a respetiva
configuracdo do acionamento:

A 300 rpm
B: 500 rpm
C: 800 rpm

Para as entradas 3 e 4 (DI3/DI4), o comando do modo
Jog pode ser acionado por um flanco de sinal positivo
(HIGH). O comando do modo Jog é executado enquanto
o sinal for HIGH.

4415 DI5 (MONITORIZACAO DA TEMPERATURA DA RESISTENCIA
DE TRAVAGEM)
Se o GEM 12 for operado com uma resisténcia de tra-
vagem, o interruptor térmico da resisténcia de travagem
tem de ser obrigatoriamente conectado a esta entrada.
Se a resisténcia de travagem ficar demasiado quente, o
interruptor térmico na resisténcia de travagem interrompe
o sinal e o comando GEM 12 entra em modo de falha.
Para ativar a resisténcia de travagem através do
parametro 86.12, € necessario haver um sinal
(HIGH) em DI5.
4.4.2 SAIDAS DIGITAIS

4421 DIO1 (PosIGAO INICIAL)

Se o fuso estiver na posicéo inicial (P0), esta saida é
HIGH.

Tolerancia da posigao inicial: 4+/- 2 mm a partir de PO

4.4.2.2 DIO2 (CicLo EM CURSO)

Esta salda passa a HIGH assim que o GEM 12 recebe um
comando de arranque. Esta saida passa a LOW assim
que o fuso atinge a posigao inicial apds o ciclo de aber-
tura de rosca e fica parado.

4.4.2.3 XRO1 (CONTROLADOR PRONTO)
Se o inversor de frequéncia tiver sido iniciado com éxito,
esta safda sera HIGH.

4424 XRO2 (FALHA)

Assim que ocorrer uma falha no conversor de frequén-
cia, esta saida seré HIGH. A falha podera ser confirmada
através do painel de controlo ou de ED2.

4.5 FIELDBUS

Séao suportados os seguintes Fieldbus:
- Modbus TCP

- Profinet 10

- EtherNet IP

- Powerlink

- EtherCAT

- Profibus DP

- Modbus RTU

4.51 FICHEIROS DE DESCRIGAO DE DISPOSITIVOS

Os ficheiros de descricdo de dispositivos necessérios
(GSD, EDS, etc.) para o comando hierarquicamente su-
perior podem ser descarregados a partir das seguintes
hiperligacdes:



- Profinet 10
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profinet/fpno-21

- EtherNet IP
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-ip/feip-21

- Powerlink
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethernet-powerlink/ethernet-powerlink-fepl
- EtherCAT
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/ethercat/ethercat-feca-01

- Profibus DP
https:/new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-
connectivity/profibus/profibus-dp-fpba

4.5.2 CONFIGURAGAO DE CONVERSORES DE FREQUENCIA
Configurar os seguintes parametros utilizando o painel
de controlo:
1. 86.11: Modo de comunicacéo: Fieldbus
2. 50.01: Selecionar a ranhura adequada, sendo reco-
mendada a ranhura 1
3. 51.01: E definido automaticamente
4. 51.02:
a. Profinet 10 = MB/TCP T16
b. EtherNet/IP = EiP T16
c. Powerlink = CiA 402
d. EtherCAT = CiA 402
5. 51.04 - 51.09: Configurar os parametros de rede
6. Proceder ao mapeamento
a. 52.02—= Outro = 74.01 = NUmero inteiro
16 bits = ou
etc.
52.03 = 74.02
52.04 —= 74.03
52.056 —= 74.04
52.06 = 74.05
52.07 —= 74.06
52.08 = 74.07
52.09 —= 74.08

SaQ@ ™0 000

53.02 = 75.01
53.03 = 75.02
53.04 = 75.03
53.06—=75.04
53.06 = 75.05

® Q06 0.

7. Nos subcapitulos do respetivo Fieldbus sédo descri-
tos outros parametros.

8. 96.07 = Guardar parametros para que as entradas
figuem gravadas.

9. 51.27 —> Atualizar FBA A Par, a fim de atualizar os
valores introduzidos.

10. Nos grupos de parametros

a. 74 = O conversor de frequéncia transmite
b. 75 = O conversor de frequéncia recebe
é possivel visualizar os valores individuais.

11. Se necessério, podem ser configurados outros para-
metros nos grupos 50-56. Caso contrario, manter a
predefinicao. Se forem feitas outras alteragdes aos
grupos de parametros 50-56, estes devem ser atua-
lizados utilizando o parametro 51.27.

12. Nos subcapitulos que se seguem séo descritas mais
informacdes sobre o respetivo mestre do Fieldbus

13. Se o parametro 51.31 estiver definido para On-line,
verifica-se uma ligagao funcional ao mestre de Field-
bus.

VisA0 GERAL MAPEAMENTO

PARA- . Mur-
=T NomEe DESCRIGAO =
Controlador 0: Sinal controlador nao
52.02 X pronto 1
pronto 1: Sinal controlador pronto
L 0: Fuso nao na posigao
o|52.03| 08980 inicia 1
- inicial 1F o
£ : Fuso em posigao inicial
& 0: Mandril ndo funciona em
o Ciclo em ciclo
=(52.04 _ . 1
© curso 1: Mandril funciona em
e ciclo
@
> 0: Sem falhas
g152.05 | Falha 1
2 1: Falha
(0]
© Rotacao do
= |52.06 ¢ -4800 ... 4800 1
? fuso [rpm]
o .~
> Posicao de
g|s2.07 | ¢ 0...600 10
3 avanco [mm]
Posicao de
52.08 | 0S990 C€ 15 2360 1000
avanco [in]
Binario do
52.09 -100 ... 100 1
motor [%]
[ . 0: Sem sinal Inicio
2(53.02 Iniciar . . 1
3 1: Sinal Inicio
)
p 0: Sem paragem do fuso
‘5|53.03 | Paragem
c 1: Paragem do fuso
(ug,_ Confirmar a 0: Nao confirmar nenhuma
o|53.04 falha 1
B aiha 1: Confirmar a falha
2 Jog para a 0: Nao jog para a frente
5(53.05 |29 P ' 1
S frente 1: Jog para a frente
g , | 0: Nao jog para trés
83| 583.06 | Jog para tras ) 1
1: Jog para tras

Vista geral de quando tudo tiver sido configurado como
descrito no passo 6. Cada parametro tem um tamanho
de 16 bits.

A sequéncia de bytes é sempre Big-Endian (MSB primei-
ro). Consoante o tipo de Fieldbus, isto pode ser ajustado
no grupo de parametros 51. Antes da operagao, verificar
se os valores séo 0s necessarios. Senao, trocar a se-

51
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o
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https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/profinet/fpno-21
https://new.abb.com/drives/connectivity/fieldbus-connectivity/ethernet-ip/feip-21
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quéncia de bytes no comando hierarquicamente superior
do lado do cliente.

Antes da operagao, € essencial verificar que, caso ocorra
um problema no Fieldbus, por exemplo, devido a uma
perda de comunicacéo, a maquina entrara em modo de
falha.

Se tiver perguntas a fazer ao fabricante, tenha em méaos a
verséao de aplicagao, ver parametro 87.01.

E10D

S1 demasiado
alto -> 84.01

Selecione a rotagdo maxima
S1... (veja o parametro 84.01).
A sequir, premir a tecla de
confirmacao.

E10E

S2 demasiado
alto -> 84.01

Selecione a rotagdo maxima
S2... (veja o parametro 84.01).
A seguir, premir a tecla de
confirmacéo.

E10F

S3 demasiado
alto -> 84.01

Selecione a rotagado maxima
S3... (veja o parametro 84.01).
A seguir, premir a tecla de
confirmacao.

E110

S4 demasiado

Selecione a rotagdo maxima
S4... (veja o parametro 84.01).

51 MENSAGENS DE FALHA alto -> 84.01 A seguir, premir a tecla de
CobE NamE BESCHREIBUNG confirmagao.
Config. errada Verificar a configuracao da Selecione a rotagao maxima
E100 de Ptg. roda dentada Pt. A seguir, E111 S1 demasiado S1... (veja o parametro 84.02).
premir a tecla de confirmagao. alto -> 84.02 A seguir, premir a tecla de
Confia. errada Verificar a configuracéo da conflr.magao. —
E101 o Pbg. roda dentada Pb. A seguir, . SeIeC|or?e a rotaﬁgao maxima
premir a tecla de confirmacéo. E112 S2 demasiado S2... (veja o parametro 84.02).
— - — alto -> 84.02 A seguir, premir a tecla de
Verificar a configuracao das confirmacao
E102 Config. errada de |rodas dentadas Pt e Pb. A ge0.
Pt/Pb seguir, premir a tecla de con- Selecione a rotagao maxima
firmagao. E113 S3 demasiado  [S3... (veja o pardmetro 84.02).
PO abaixo do Selecionar o PO maior do alto -> 84.02 A seguir, p_remir ateclade
E103 limite que o limite inferior. A seguir, confirmagéo.
premir a tecla de confirmacao. . - "
Selecione a rotagao maxima
PO acima do Selecionar o PO menor do E114 S4 demasiado S4... (veja o parametro 84.02).
E104 limite que o limite superior. A seguir, alto -> 84.02 A sequir, premir a tecla de
premir a tecla de confirmagao. confirmacéo.
PO demasiado | S€'€cionar o PO menor do que Verifique se o potenciémetro
E105| @ de X1 e X3. A seguir, premir a Imobilizacao do esta ligado ou se acorreia
g tecla de confirmacao. E115 fuso dentada esta avariada. A
- - seguir, premir a tecla de con-
X1 demasiado Selecpna}r 0 X1 maior do . firmagao.
E106 que o limite inferior. A seguir, - ,
pequeno . . - A temperatura ambiente é
premir a tecla de confirmacao. . . o
Ri d b inferior a -40° C. Posicionar o
: Selecionar o X1 menor do Efte | 000 9€SUDAT 10 versor de frequéncia num
X1 demasiado L . . refecimento
E107 grande que o limite superior. A seqguir, local mais quente_ A Seguir,
premir a tecla de confirmacgao. premir a tecla de confirmagao.
X2 abaixo do Selecionar o X2 maior do A temperatura ambiente é
E108 limite que o limite inferior. A seguir, Risco de so- superior a 50° C. Posicionar
premir a tecla de confirmagao. E117 breaquecimento | © conversor de frequéncia
%2 acima do Selecionar o X2 menor do . num I.ocal mais frio. A.segui[,
E109 | e que o limite superior. A seguir, premir a tecla de confirmacao.
premir a tecla de confirmacao. Selecionar uma configuragao.
X2 demasiado Selecionar o X2. menor-do que Nenhuma config. A, B.ou C, (?ependendo da
E10A eqUeno X1 e X3. A seguir, premir a E118 A/B/C configuracao do hardware.
peq tecla de confirmacéao. A seguir, premir a tecla de
. Selecionar o X3 maior do confirmagao.
X3 abaixo do L . .
E10B|,. . que o limite inferior. A seguir,
limite . . - Rodar de novo o fuso manu-
premir a tecla de confirmacao. almente para a rea aplicavel
. Selecionar o X3 menor do E119 | Area exterior . P . P '
X3 acima do L . . A seguir, premir a tecla de
E10C|,. . que o limite superior. A seguir, ; -
limite . i - confirmacéo.
premir a tecla de confirmacao.
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E11A

Curso de teste
demasiado curto

Selecionar o PO menor, de
preferéncia entre 0 - 10 mm.
A sequir, repetir o teste de
configuracao. A seguir, premir
a tecla de confirmacéo.

E11B

Verificagao de
config. nao OK

Verificar a configuragao. (Mt/
Mb) ou (Pt/Pb) esta errado.
A sequir, premir a tecla de
confirmagao.

E125

Posicao do fuso

O fuso néo péra na posicao
inicial. Presumivelmente, a
configuracéo 86.01, 86.02,

E11C

STO

A paragem de emergéncia

foi acionada. Nao havendo
mais problemas, desbloquear
o interruptor de paragem de
emergéncia e, a seguir, premir
0 botéo de confirmacéao.

imprecisa 86.03 nado corresponde a
mecanica. A seguir, premir o
botao de confirmagao.
Existe um falha no fieldbus.

E126 | Falha fieldbus Eliminar o falha e, em segui-

da, premir o botao de confir-
macao.

E11D

Selecionar Pt/Pb

Verificar a configuracao da
dimensao das rodas dentadas
(Pt/Pb.). A seguir, premir a
tecla de confirmagéo.

E1E

S2 é superior a
S

Selecionar S2 menor ou igual
a St.

E11F

S3 é superior a
S4

Selecionar S3 menor ou igual
a S4.

E120

Resisténcia a
travagem dema-
siado quente

Permitir que a resisténcia a
travagem arrefeca e assegu-
rar uma melhor dissipacao
do calor da resisténcia de
travagem.

E121

Nenhuma TAP-
master selecio-
nada

Um tipo TAPmaster deve ser
definido no parametro 86.14.
A configuragao deve corre-
sponder ao aparelho ligado.
A seguir, premir o botao de
confirmagao.

E122

Sinal de entrada
HIGH

Um ou mais sinais de entrada
(ED1, ED3, ED4) sao HIGH.
Para confirmar o erro STO, o
sinal de entrada deve ser LOW
(V).

E123

Interruptor de
temp. nao ligado

Para ativar a resisténcia a
travagem, o interrutor térmico
da resisténcia a travagem
deve ser ligado ao conversor
de frequéncia DI5 (24Vdc).

A seguir, premir o botéo de
confirmagao.

E124

Direcéo de ro-
tacao errada do
eixo do fuso

Verificar o seguinte: Paramet-
ros 86.02, 86.03, 86.13 e se
as fases estao ligadas cor-
retamente. A seguir, premir o
botéo de confirmagao.
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