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Symbole:

Bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Tod oder
schwerste Korperverletzungen (Invaliditat) die Folge.

Bezeichnet eine mogliche gefahrliche Situation.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Tod oder schwerste
Korperverletzungen (Invaliditat) die Folge.

/\ VORSICHT

Bezeichnet eine mdglicherweise gefahrliche Situation.

Wenn die Information nicht befolgt wird, sind Sachschaden sowie
leichte oder mittlere Korperverletzungen die Folgen.

Bezeichnet allgemeine Hinweise, nitzliche Anwender-Tipps und
Arbeitsempfehlungen, welche aber keinen Einfluss auf die Sicherheit
und Gesundheit des Personals haben.
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1 Allgemeines

1.1 Dokumentation

Zu den Servoreglern der Reihe SE-24 sind umfangreiche Dokumentationen
vorhanden. Dabei gibt es Hauptdokumente und Erganzungsdokumente.

Es enthélt Sicherheitshinweise, die beachtet werden missen.

Hauptdokument:

vorliegend

Dokumentation / Beschreibung

= SE-24-Bedienungsanleitung

Beschreibung der technischen Daten und der Geratefunktionalitat sowie
Hinweise zu den Steckerbelegungen, Installation und Betrieb des Servoreglers

SE-24.

Es richtet sich an Personen, die sich mit dem Servoregler SE-24 vertraut

machen wollen.

/A VORSICHT

Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und ist vor der
Installation und der Inbetriebnahme von allen Geréaten der Baureihe
»SE-24“ unabhangig der Ausfiihrung zwingend durchzulesen.

6-52
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Erganzungsdokumente zur Bedienungsanleitung:

vorliegend Dokumentation / Beschreibung
= SE-24-Software-Handbuch
Beschreibung des Parametrierprogramms ,afagTools".
] =  SE-24-10-Handbuch
Beschreibung 1/0-Anschaltung des Servoreglers SE-24.
] = SE-24-Profibus-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter
PROFIBUS-DP.
] = SE-24-Programmierbeispiel Siemens S7 V5.5
Beschreibung des Programmierbeispiels fir Siemens S7 V5.5
] = SE-24-Programmierbeispiel Siemens TIA V12.0
Beschreibung des Programmierbeispiels fiir Siemens TIA V12.0
] = SE-24-EtherCAT-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter EtherCAT.
] =  SE-24-Programmierbeispiel Beckhoff TwinCAT 2
Beschreibung des Programmierbeispiels fiir Beckhoff TWinCAT 2
] = SE-24-CANopen-Handbuch
Beschreibung Feldbus-Anschaltung des Servoreglers SE-24 unter CANopen.

Diese Dokumente stehen zum Download auf unserer Homepage zur Verfigung:

www.afag.com

Software-Handbuch DE ® SE-24 m 01.06.2022 ® V1.3
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2 Sicherheitshinweise
/\ VORSICHT

Es gelten die Sicherheitshinweise der Bedienungsanleitung.
Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und ist vor
der Installation und der Inbetriebnahme von allen Geraten der
Baureihe ,,SE-24“ unabhangig der Ausfuhrung zwingend
durchzulesen.

3 Einleitung afagTools

3.1 Ubersicht Tools und Funktionen

Mit dem Programm afagTools erhélt der Anwender eine Parametriersoftware welche
die Inbetriebnahme eines SE-24 Servoreglers mit zugehorigem Afag Modul sehr
komfortabel und einfach macht. Damit kann die Inbetriebnahme bereits gemacht
werden, wenn noch keine Ubergeordnete Steuerung (SPS) angeschlossen ist.
Das Programm afagTools wurde bewusst einfach gestaltet und erlaubt eine rasche,
unkomplizierte Inbetriebnahme. Dazu enthélt es folgende Tools:

X/
L X4

X/
°

X/
°e

Status

Anzeige von Geréateinformationen und Aktualwerten.

CAN Konfiguration
Einstellung von Kommunikationsparametern und der CAN Knoten Adresse.

Profibus Konfiguration
Einstellung der Profibus Slave Adresse.

Firmwareupdate
Durchfiihrung eines Firmwareupdates.

Parameter-Download
Laden einer Konfigurationsdatei.

Manuellbetrieb

Inbetriebnahme-Tool Funktionen fir die Freigabe, Referenzierung, Tipp-Betrieb
sowie das Anfahren und Abspeichern von Positionen.

Sprachunterstitzung: Englisch, Deutsch, (in Vorbereitung: Franzdsisch,
Italienisch, Spanisch, Polnisch).
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4 Installation

4.1 Hardware Voraussetzungen
Minimale Anforderungen an den PC:

Prozessor: Pentium | oder hoher
Betriebssystem: Windows 2000/ ME / XP / Vista/ 7
Grafikkarte: Windows kompatibel, Color
Laufwerke: Festplatte (min. 400MB frei)
Arbeitsspeicher: Min. 512MB

Schnittstelle: Eine freie USB Schnittstelle (V2.0 abwéartskompatibel zu V1.1)

4.2 Installation Programm afagTools

Das Programm afagTools kann kostenlos von der Homepage der Firma Afag
Automation AG unter folgendem Link heruntergeladen und gespeichert werden:

http://www.afag.com/produkte/download/download-handling-elektrisch.html

Entpacken Sie die Datei afagTools-V1.xx.yy.zz-Setup.zip mit einem geeigneten
Programm (WinZip, 7-Zip oder ahnliche).

Fuhren Sie nun die Datei afagTools- V1.xx.yy.zz-Setup.exe aus. Folgen Sie dabei
den Installationsanweisungen des Setup Wizard wéahrend der Installation.

Software-Handbuch DE ® SE-24 m 01.06.2022 ® V1.3 9-52
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4.3 Verbindung

Folgendes Zubehdr wird bendtigt fir die Verbindung des Servoreglers SE-24 mit
einem PC.

4.3.1 Programmierkabel SE-24, 3m (50315431)

Das Programmierkabel SE-24 wird zusammen mit dem SE-24 Stick benétigt, wenn
mit dem Parametrierprogramm ,afagTools“ auf den Regler zugegriffen werden soll.

Das Programmierkabel SE-24 bildet dabei die Verbindungsleitung zwischen einem
SE-24 Servoregler und dem SE-24 Stick und kann fur alle Ausfuhrungen des SE-24
Servoreglers verwendet werden.

Abbildung 1: Programmierkabel SE-24

4.3.2 SE-24 Stick (50315432)

Der SE-24 Stick wird zusammen mit dem Programmierkabel SE-24 benétigt, wenn
mit dem Parametrierprogramm ,afagTools” auf den Regler zugegriffen werden soll.

Der SE-24 Stick stellt dabei das Gateway von USB auf CANopen dar und kann fur
alle Ausfiihrungen des SE-24 Servoreglers verwendet werden.

Abbildung 2: SE-24 Stick
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4.3.3 Installation SE-24 Stick

In diesem Kapitel wird die Installation des Gerats ,SE-24 Stick” beschrieben.

HINWEIS

Stellen Sie sicher, dass die Software ,afagTools” ab Version
V1.00.00.00 auf dem Rechner installiert ist, bevor der SE-24 Stick
angeschlossen wird.

Dazu sind Administratorrechte auf dem entsprechenden PC
notwendig.

Wenn die Software ,afagTools“ auf dem Rechner installiert ist, kann der SE-24 Stick
an einem freien USB Anschluss eingesteckt werden.

Sobald das Geréat erkannt wird, erscheint folgendes Fenster:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Willkommen

E = wird nach aktueler und aktualisierter Software auf dem
Computer, auf der Hardwareinztallations-C0 oder auf der
Windows Update»ebsite [mit [hrer Efaubniz] gesucht,

D atenzchutzrichtlinie anzeigen

Soll eine Yerbindung mit Windows Update hergestell werden,
um nach Software zu suchen?

() Ja, nur diese eine Mal

klicken Sie auf "weiter'', um den Yorgang fortzuzetzen.

[ Wieiter » ] [.ﬁ.bhrechenl

Wabhlen Sie den Eintrag ,Nein, diesmal nicht* und klicken ,Weiter >*.

Software-Handbuch DE ® SE-24 m 01.06.2022 ® V1.3 11-52
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Folgendes Fenster erscheint:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Wit diezem Azsistenten konnen Sie Saftware fur die falgende
H ardwarekomponente installieran:

miControllR] miCaM-USE device [CAM-USE Interface)

; .'\JI Fallz die Hardwarekomponente mit einer CD
_4_ oder Dizkette geliefert wurde, legen Sie diese
jetzt ein.

“Wie mochten Sie vorgehen'?

() Software automatizch instaliieren [emplohlen)

(#)iSaftware wan einer Liste oder bestimmten Quelle |
inztallieren [fur fortgezchittene Benutzen) H

Flicken Sie auf ""weiter'' um den %organg fortzusetzen.

l £ Zuriick ” Wwieiter » ] [.ﬁ.bbrechenl

Wahlen Sie den Eintrag: ,Software von einer Liste oder bestimmter Quelle
installieren (fur fortgeschrittene Benutzer)“ und klicken ,Weiter >

Folgendes Fenster erscheint:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Wahlen Sie die Such- und Installationsoptionen.

(#) Diese Quellen nach dem zutreffendsten Treiber durchsuchen

YWenwenden Sie die Kontrollk astchen, um die Standardsuche zu enweitern ader
einzuzchranken. Lokale Pfade und 'Wechzelmedien zind in der Standardsuche mit
einbegnffen. Der zutreffendste Treiber wird installiert.

wiechzelmedien durchsuchen [Dizkette, CO )
[“]Falgende Quelle ehenfallz durchsuchen:

() Micht suchen, sondern den zu installierenden Treiber selbst wihlen

YWenyenden Sie diege Option, um einen Geratetreiber aug einer Liste zu wahlen. Ez wird
nicht garantiert, dass der von lhnen gewahlte Treiber der Hardware am besten entzpricht.

l < 2urnick ” Wieiter » ] [Abhrechenl

Wahlen Sie die Eintrdge: ,Diese Quellen nach dem zutreffendsten Treiber
durchsuchen® und ,Folgende Quelle ebenfalls durchsuchen®.

Klicken Sie anschliessend auf: ,Durchsuchen®.
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Folgendes Fenster erscheint:

Ordner, suchen

Wahlen Sie den Crdner, der die Treiber Fir die Hardwarekomponente enthalt,

= 1) Programme ~
) 7-Zip
) Adabe
) aFaG
[C3) AGEIA Technologies
|53 Broadcom Corporation
[ ComPlus spplications
3 Del
[ DIFy
[C2) Gemeinsame Dateien
[ @oogle
D17
[ Intel
[C5) Inkernet Explorer
[C3) it-processing AG
) Java B
[C5) Kaspersky Lab
hﬁ Messenger
= (5 miConkrol
= 15 mPLE
3 Applications
hﬁ Documentation
= [C5) Drivers
[C5) DPInst
5 ParallelPort
El&] <5 |
) amdsa
0 i386
|5 Examples (English)
[5) Examples (German)
3 Pythonzs
31 Tools %

Klicken Sie auf ein Pluszeichen, um Unterordner anzuzeigen,

[ Ok ][ Abbrechen ]

O afag

Wahlen Sie nun im Installationsverzeichnis des Programms ,afagTools“ den Ordner

,USB* aus.
Der Standardpfad lautet: ,,C:\Programme\miContro\mPLC\Drivers\USB*
Klicken Sie anschliessend auf ,OK".

Software-Handbuch DE ® SE-24 m 01.06.2022 m V1.3
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Der Pfad erscheint nun auch in folgendem Fenster:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Wahlen Sie die Such- und Installationsoptionen.

() Diese Quellen nach dem zutreffendsten Treiber durchzuchen

YWenyenden Sie die Kontrollk aztchen, um die Standardzuche zu enweitern oder
einzuzchranken. Lokale Plade und Wechselmedien sind in der Standardsuche mit
einbegriffen. Der zutreffendzte Treiber wird inztalliert.

Wechzelmedien durchauchen [Dizkette, CD ...
Folgende Quelle ebenfallz durchsuchen:
C:AProgrammeimiContralsmPLCYDriversJSEB w

() Nicht suchen, sondern den zu installisrenden Treiber selbst wahlan

Yenwenden Sie diese Ophion, um einen Geratetreiber aus einer Liste zu wahlen. E= wird
nicht garantiert, daze der von lhnen gewahlte Treiber der Hardware am besten entzpricht.

[ £ Zuriick ][ Wwieiter » ] [.ﬁ.bbrechen

Wenn der Pfad richtig erscheint, klicken Sie ,Weiter >*.

Folgendes Fenster erscheint:

Assistent fiir das Suchen neuer Hardware

Fertigstellen des Assistenten

[he Software fur die falgende Hardware wurde installiert:

miControl(R] miCaM-USE device [CAN-UISE

G%P Interface)

Flicken Sie auf "Fertig stellen”, um den Vorgang abzuschliefen.

¢ Fertig stellen §

Klicken Sie nun auf: ,Fertig stellen®. Dadurch ist die Installation vom SE-24-Stick
abgeschlossen.
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5 Arbeiten mit afagTools
5.1 Programm starten

Sie konnen das Programm ,afagTools“ starten indem Sie auf die entsprechende
Desktopverknupfung klicken welche bei der Installation automatisch erstellt wurde,

afagTools

oder durch auswahlen des Programms unter: Start/Programme/miControl
mPLC/afagTools.

5.2 Hauptfenster

Nach dem Starten des Programms 6ffnet sich das Hauptfenster.
B afagTools - ¥1.00.00.02 I ] 3

Unterstitzung  Konfiguration

erbindung Tools
KnotenID 127 | Baudrate |125 kEit = | — | e | 3
EX &
SCO filr Kommunikation ISI:)C'Z"'SDO1 jv Skatus CAM Korfiguration  Profibuskenfiguration Firmwareupdate Parameter-Download
Gerat verbinden | )
[V Baudrate suchen Gerdte suchen | ||
‘ Manuellbetrish
Gardtefiste
I |Name | SDO I
Baschrabung
GerEteinformationen
Firmwareversion -
Gerdtekode -

Das Hauptfenster ist in verschiedene Bereiche aufgeteilt welche im Folgenden
erlautert werden.
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5.2.1 Unterstutzung

Uber die Funktion ,Unterstiitzung -> Sitzung starten“ wird das Programm Mikogo
gestartet, welches im Bedarfsfall eine Remote Desktop Verbindung mit dem
Software-Entwickler der Firma miControl ermoglicht welcher das Programm
afagTools entwickelt hat. Dieser muss jedoch zuerst einen Code bekanntgeben
damit eine Sitzung gestartet werden kann und ist nur Ansprechpartner fur
programmtechnische Belange und nicht fir anwendungsbezogene Unterstitzung.
Diese wird durch die Firma Afag Automation AG gewahrleistet.

B afagTools - ¥1.00.00.00
Unterstitzung  kKenfiguration

= Sitzung starten q

%
~  Sitzung beenden Hrate |125 LBt _I
SO0 Fidr Kommunikation ISDOZ+SD01 ‘I

Gerat verbinden |

5.2.2 Sprache

Die Sprache kann Uber die Funktion ,Konfiguration -> Einstellungen® gewahlt
werden.

& afagTools - ¥1.00.00.00
Unterskitzung | Konfiguration

Einstellungen

KnokenID 127 Baudrate |125 kBit ’I
SO0 Fir Kommunikation ISDOE+SDOI 'I

Gerat verbinden |

_—

Einstellungen x|
..... sprache Sprache
Ed Default: German (Swiss)
[EEnglish
[ German

Paschrabung

Andert die Sprache des Programms afagTools.

Abbruch | Ubernehmen |

In der aktuellen Version afagTools sind folgende Sprachen implementiert:

Default German (Swiss), English, German
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5.2.3 Verbindung

Eine Verbindung kann nur hergestellt werden, wenn der SE-24 Stick
am PC eingesteckt ist und Uber das Programmierkabel SE-24
korrekt mit dem SE-24 Servoregler verbunden ist.

Im Bereich ,Verbindung“ kbnnen Einstellungen vorgenommen werden um eine Verbindung

Zu einem SE-24 Servoregler aufzubauen.

Verbindung KnotenID

KniotenID I 127 Baudrate |125 kEit 'I

S0 fir Karmmunikation

Gerat verbinden |

ISD02+SDOI = l

¥ Baudrate suchen Gerate suchen |

Gerdtelste

CANopen Adresse vom SE-24
Servoregler mit welchem eine
Verbindung aufgebaut werden soll.

Die Default Knoten-ID der SE-24
Servoregler bei Auslieferung ist: 127

Baudrate

1D | Marmne

| soo |

Kommunikationsgeschwindigkeit  fur
die Verbindung mit dem SE-24
Servoregler.

Die Baudrate kann eingestellt werden
von 10k bis 1M Baud.

SDO fur
Kommunikation

Auswahl der SDO's (Service Data
Object) welche fur die Kommunikation
mit dem Parametrierprogramm
afagTools verwendet werden sollen.

Geréat verbinden

Startet die Kommunikation zum SE-24
Servoregler dessen Adresse im Feld
.KnotenlID* eingetragen ist.

Baudrate suchen

Ist diese Option aktiviert, wird der
Verbindungsaufbau beim Klicken auf
die Schaltflache ,Gerate suchen® mit
verschiedenen Geschwindigkeiten
getestet.

Geréate suchen

Die Verbindung wird getestet und alle
angeschlossenen Gerate werden im
Bereich ,Gerateliste” angezeigt.

Gerateliste

Hier werden alle angeschlossenen
Gerate eingeblendet nachdem die
Funktion ,Gerate suchen“ angewahlt
wurde.

Software-Handbuch DE ® SE-24 m 01.06.2022 ® V1.3
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Nach dem die Schaltflache ,Gerate suchen® betatigt wurde, werden die gefundenen
Gerate im Bereich ,Gerateliste” angezeigt.

Die ID vom Gerat mit welchem eine Verbindung hergestellt werden soll, muss

anschlieend im Feld ,KnotenlD“ eingetragen werden und dann die Schaltflache
,Gerat verbinden“ driicken.

‘erbindung

KnotenlD k! 127 I Baudrate |125 kBt 'l
»
300 fidr Kommunikation ISD02+SDOI 'l

Gerst verbinden |

[V Baudrate suchen

Gefundene Knoten ID eintragen
und ,Gerét verbinden” driicken.

Garatelsta

Lo name | spo |

127 | SE-24 PROFIELIS 2

Wenn nur ein Gerat gefunden wurde, wird bereits eine Verbindung hergestellt, ohne

die ID im Feld ,KnotenID“ einzutragen und ohne dass die Schaltflache ,Gerat
verbinden®“ gedriickt werden muss.
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5.2.4 Gerateinformationen

Im Bereich ,Gerateinformationen® werden Informationen zum verbundenen Gerét angezeigt.

Serstenformatienen Firmwareversion Version der aktuell geladenen
Firmwareversion 1.59.00.64 H
Geratekade 2325.0011 Firmware.
Geratekode Individueller Kode Uber welchen jedes
Gerat identifizierbar ist.
5.2.5 Tools

Der Bereich ,Tools® stellt die Sammlung aller zur Verfiigung stehenden Funktionen dar.

Tools

B & H & .

Stakus CAM Konfiguration  Profibuskonfiguration Firrnwareupdate Parameter-Download

Manuellbetrieh

Beschredung
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angezeigt.

Sobald eines der Tools angewahlt wurde, wird in diesem Bereich eine kurze Beschreibung

Seschredung

Toals

CAN Konfiguration

Manuellbetrieb

Prafibuskonfiguration Firmwareupdate Parameter-Download

3

“Status” zeigt den aktuellen Status des Gerdtes. (Sollwerte, Istwerte, Begrenzungen, EfA's Zustand und
MPU-Status)

Die Tools werden erst freigegeben, wenn eine aktive Verbindung zu einem Gerét besteht.

B afagTools - v1.00.00.02 =10l x|
Unterskitzung  Konfiguration
Verbindung Taals
knoterdD | 127 Baudrate [125 ket x| f [ [ f (==
g # =]
5D Filr Kommunikation ISDOZ+SDO1 jv Status CAM Korfiguration  Profibuskonfiguration Firrmwareupdate Parameter-Download
‘ Gerat verbinden i
FEp
Sty
V¥ Baudrate suchen Gerate suchen | [t
‘ Manuelbetrich
Gardtefiste
D | Mame | soo |
127 SE-24 PROFIBUS 2
Peschrebung
Ger&teinformationen
Firmwarewversion 1.89.00.64
Geratekode 2325.0011
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5.3 Status
E Das Tool ,Status® zeigt den aktuellen Status des Geréates.
(Sollwerte, Istwerte, Begrenzungen, E/A's Zustand und MPU-Status)

Status

Bemerkung: Da die Einheiten abhangig der jeweiligen Applikation
unterschiedlich und sehr umfangreich sind, werden diese nicht in die
Anzeige des Tools ,Status” iibernommen. Hier handelt es sich um
gangige Standardeinheiten. Die Abweichungen sind in den
nachfolgenden Beschreibungen jedoch erwahnt. Beachten sie
deshalb die Angaben bei den jeweiligen Objekten.

@ status: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127 =101 |
Gerateinformationen Aktuelle Efa Werte Aktueller Geratestatus MPU Informationen und Status
Max. Leistungsspannung 350 Y Analogeingang 0 0o v Status (hex) 0200h MPU Yersion 512
Maz. Mokarstrom 75 A Analogeingang 1 oo v Fehlerkode 1} Mazx, Prg. Grafe 1400
MNennspannung Le 24 Y . L - Max. Register 16
Statushit:
Digitsle Eingang= |4 [3[2 [1 [0 —;' ”sF' = . Max, Stackgrafie 128
L . reigegeben
Akkuelle v | =
uelle Yersorgungsspannung Digitale Ausgange [z 10 1 i e
Uelektranik (Ue) 24.7 W 2 wWlarnung 0 Programm lauft
. Halleinga H3 |HZ |H1 —
Uleistung {Up) 24.7 Y FlEIEnE 3 Bewegung 1 Fehler
Aktuelle Eegrenzungen L& | So et ectent
akruelle Sollwerte 5 Begrenzung akkiv MPU Fehlerkode 0
S — i Strombe.grenzung 6 Schleppfghler _
Freigabe i Pas. Richtung 3600 ma 7  Referenzierung Fertig
Meq. Richtung 3600 mA 8  Togglebit
Strom 0 mh Dvnamische Strombegrenzung 11 Skop oder Halt
Drehzahl 20 Uimin Spitzenskrom 3600 mé 12 Stromgrenze
SDrehzahl 0 Ufmin Dauerstrom 2000 mA 13 Drehzahlgrenze
Position 4700  Ink Spitzenzeit 500 ms 14 Positionsgrenze
TEFrETTS Drehzahlbegrenzung i | Sty
Pos. 300 Ujmin Blockierungsiberwachun
Strom 10 ma Meg. 300 Ufmin | | o g : 9
Drehzahl 0 Ufmin - | IAi=EsERE
Positionsbegrenzung 1 Fehler
Position 4700 Ink 1lir, -5700  Ink 3 espeicherter Fehler
Pos.Schleppfebler o Ink Max, 16300 Ink 4 Untere Drehzahl
0 Abrufbetrieh
Gerateinformationen
Max. Maximale Spannung welche an der Einspeisung der

Leistungsspannung

Leistungsversorgung des SE-24 Servoreglers anliegen darf.
Versorgungsstecker X1 Pin3.

Max. Motorstrom

Maximalstrom welcher vom SE-24 Servoregler an einen Motor
abgegeben werden kann.

Nennspannung Ue

Nennspannung fir welche die Reglerelektronik ausgelegt ist. Diese
Spannung soll am Versorgungsstecker X1 Pin2 anliegen.

Aktuelle Versorgungsspannung

Uelektronik (Ue) Aktuelle Ist-Spannung fur die  Elektronik  welche am
Versorgungsstecker X1 Pin2 anliegt.

Uleistung (Up) Aktuelle  Ist-Spannung  fur die  Leistung welche am
Versorgungsstecker X1 Pin3 anliegt.
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Aktuelle Sollwerte

Betriebsart

Aktuell aktivierte Betriebsart

Freigabe Aktueller Soll-Status der Betriebsfreigabe

Strom Aktueller Soll-Strom

Drehzahl Aktuelle Soll-Drehzahl fir den Drehzahlregler in der Betriebsart
,Pos" (Positionierung).
Bemerkung: Die Einheit [U/min] ist die Standardeinstellung. Je
nach Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten
angezeigt:
Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]

SDrehzahl Aktuelle Soll-Drehzahl fur den untergeordneten Drehzahlregler
Wird nur in der Betriebsart ,Vel (Drehzahl) verwendet.
Fur den SE-24 nicht relevant.

Position Aktuelle Soll-Position
Bemerkung: Die Einheit [Ink] ist die Standardeinstellung. Je nach
Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten angezeigt:
Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Istwerte

Strom Aktueller Ist-Strom

Drehzahl Aktuelle Ist-Drehzahl
Bemerkung: Die Einheit [U/min] ist die Standardeinstellung. Je
nach Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten
angezeigt:
Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]

Position Aktuelle Ist-Position

Bemerkung: Die Einheit [Ink] ist die Standardeinstellung. Je nach
Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Pos.Schleppfehler

Aktueller Positions-Schleppfehler

Bemerkung: Die Einheit [Ink] ist die Standardeinstellung. Je nach
Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Aktuelle E/A Werte

Analogeingang 0

Aktuelle Ist-Spannung fur welche am Analogeingang 0 anliegt.

Analogeingang 1

Fiur den SE-24 nicht relevant.
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Digitale Eingéange

Aktueller Ist-Status der Digitalen Eingange

Digitale Ausgénge

Aktueller Ist-Status der Digitalen Ausgange

Halleingange

Aktueller Ist-Status der Eingédnge an welchen die Hallsensoren
angeschlossen sind.

Bemerkung: Nicht alle Motoren verfiigen tber Hallsensoren.

Aktuelle Begrenzungen

Strombegrenzung

Pos.Richtung

Aktuell eingestellte Begrenzung fir den Strom flr Bewegungen in
Positiver Richtung.

Neg.Richtung

Aktuell eingestellte Begrenzung fir den Strom fiir Bewegungen in
Negativer Richtung.

Dynamische Strombegrenzung

Spitzenstrom Aktuell eingestellte Begrenzung fir den Spitzenstrom der
dynamischen Strombegrenzung.

Dauerstrom Aktuell eingestellte Begrenzung fur den Dauerstrom der
dynamischen Strombegrenzung.

Spitzenzeit Aktuell eingestellte Begrenzung fir die Spitzenzeit der dynamischen

Strombegrenzung.

Drehzahlbegrenzung

Pos. Aktuell eingestellte Begrenzung fir die Drehzahl fir Bewegungen in
Positiver Richtung.
Bemerkung: Die Einheit [U/min] ist die Standardeinstellung. Je
nach Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten
angezeigt:
Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]

Neg. Aktuell eingestellte Begrenzung fir die Drehzahl fir Bewegungen in

Negativer Richtung.

Bemerkung: Die Einheit [U/min] ist die Standardeinstellung. Je
nach Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten
angezeigt:

Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]
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Positionsbegrenzung

Min. Aktuell eingestellte Begrenzung fir die Positionierung fur
Bewegungen in Negativer Richtung.
Bemerkungl: Die Einheit [Ink] ist die Standardeinstellung. Je nach
Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten angezeigt:
Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]
Bemerkung2: Da die Positionsbegrenzungen mit einem evtl.
hinterlegten Referenzoffset verrechnet werden, entspricht der hier
angezeigte Wert nicht dem Wert welcher tatséchlich gefahren
werden kann (Softwareendlage).
Siehe auch:
Berechnung Positionierbereich am Beispiel Servogreifer SG-50
Max. Aktuell eingestellte Begrenzung fur die Positionierung fir

Bewegungen in Positiver Richtung.

Bemerkungl: Die Einheit [Ink] ist die Standardeinstellung. Je nach
Applikation wird der Wert jedoch in folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Bemerkung2: Da die Positionsbegrenzungen mit einem evtl.
hinterlegten Referenzoffset verrechnet werden, entspricht der hier
angezeigte Wert nicht dem Wert welcher tatsachlich gefahren
werden kann (Softwareendlage).

Siehe auch:
Berechnung Positionierbereich am Beispiel Servogreifer SG-50

Berechnung Positionierbereich am Beispiel Servogreifer SG-50:

Pos.Grenze Min.
-6700um

Pos.Grenze Max.
15300pum

Referenzoffset = Softwareendlage neg.
(-5700um) = -1000um
Referenzoffset = Softwareendlage pos.
(-5700um) = 21000um

Demnach hat der Servogreifer SG-50 folgenden Positionierbereich:
-1000um bis 21000pum

24-52
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Aktueller Geratestatus

Status (hex)

Aktueller Geréte Ist-Status in hexadezimaler Schreibweise.

Fehlerkode Aktueller Gerate Fehlerkode
Bemerkung: Erlauterungen zu den Fehlern finden Sie im
Dokument:
~SE-24 —Bedienungsanleitung” in der Tabelle: ,Error Register”
Statusbits Aktueller Ist-Status der Statusbits vom Gerat

Blockierungstberwachung

Aktueller Ist-Status der Blockierungsiiberwachung
Fur den SE-24 nicht relevant

MPU Informationen und Status (MPU = Motion Process Unit)

MPU Version

Version der aktuell geladenen MPU.

Max. Prg. Grdsse

Maximale GroRe fir das MPU Programm

Max. Register

Maximal verfligbare Register fur das MPU Programm

Max. Stackgrosse

Maximale Stackgrosse fir das MPU Programm

Statusbits Aktueller Ist-Status der Statusbits

Programm lauft

Signalisiert dass das MPU Programm lauft

Fehler

Signalisiert Fehler vom MPU Programm

MPU Fehlerkode

Aktueller Gerate Fehlerkode

Bemerkung: Nicht zu Verwechseln mit dem
Fehlerkode*

,Geréte
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5.4 CAN Konfiguration

Das Tool ,CAN Konfiguration" setzt die CAN-Parameter des Geréates (Nodeld, CAN-
Baudrate, Autooperational).

Um die CAN-Knoten-Adresse (Node-ID) und die Kommunikationsgeschwindigkeit
(Baudrate) einzustellen, gehen Sie wie folgt vor:

1. Offnen des Parametrierprogramms ,afagTools"
2. Offnen des Tools ,CAN Konfiguration®:

AN Eonfiguration

3. Einstellen der KnotenlD und der Baudrate im nun gedffneten Fenster und
mit ,Setzen® bestatigen:

[ can konfiguration: SE-24, K N =l
Benutzer ModeId & Baudrate Auto-Cperational
knotentp [ 127 = || ¥ Bkivisren

Delay
Baudrate  [1zsket x| ||| 100 = ms
Defaultwerte | Setzen
N Bereit

4. Wichtig: Die Anderungen werden erst mit einem Neustart des Reglers
Ubernommen.

5.4.1 Baudrate CAN

Die Standardubertragungsgeschwindigkeit der Servoregler SE-24 betragt 125kBit/s
und kann eingestellt werden bis max. 1MBit/s.
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5.5 Profibus Konfiguration

Das Tool "PROFIBUS Konfiguration" setzt die PROFIBUS-Parameter des Geréates
(Adresse).

Um die Profibus-Slave-Adresse einzustellen, gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen des Parametrierprogramms ,afagTools"
2. Offnen des Tools ,PROFIBUS Konfiguration®:

Prafibuskanfigurakion

3. Einstellen der Profibus-Slave-Adresse im nun gedffneten Fenster und mit
.Setzen® bestatigen:

Profibuskonfiguration: SE-2 o [m] =S
PROFIBUS Adresse

Adresse I 24 j

Defaultwerte | Setzen
N Eereit
4. Wichtig: Die Adresse wird erst mit einem Neustart des Reglers

Ubernommen.

5.5.1 Baudrate Profibus

Der Servoregler SE-24 erkennt die Baudrate der Profibuskommunikation automatisch
und unterstitzt Geschwindigkeiten bis max. 12MBaud.
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5.6 Firmwareupdate
Das Tool "Firmwareupdate" aktualisiert oder andert die Firmware des Gerates.

/A VORSICHT

Ein Firmwareupdate I6scht samtliche auf dem Servoregler SE-
24 abgelegten Parameter inkl. der geladenen Applikation.

Ein Firmwareupdate sollte deshalb nur in zwingenden Grinden
und nur in Ricksprache mit dem Hersteller Afag Automation
AG ausgefuhrt werden.

Falls aus einem triftigen Grund dennoch ein Firmwareupdate durchgefiihrt werden
muss, ist das Vorgehen wie folgt:

1. Offnen des Parametrierprogramms ,afagTools"
2. Offnen des Tools ,Firmwareupdate“:
&>
Firmwareupdate

3. Firmwareverzeichnis 6ffnen durch Klicken der Schaltflache ,Offnen*:
=100 x|

Firmwareupdate

Firrnwaredatei |BitteeineFirmwaredatei doffnen == | i Offmen |

Léschen [
Programmieren |

Nachrihian:

START update | %

] Eereit
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4. Im nun geodffneten Verzeichnis die gewlinschte Firmwaredatei suchen,
auswahlen und durch Klicken der Schaltflache ,Offnen” bestatigen:

Choose a firmware file 21xl

Suchen in: I@firmware j @ _? ¥ '

Recent

Dateiname: ImcDSA-E5-pb-Enchmmutation-4BL.sx j Offren I
D ateityp: IFirmware files [* %) j Abbrechen |

A

5. Die gewiinschte Firmwaredatei laden durch Klicken der Schaltflache
»3 TART update®:

EgFirmwareupdate: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127 i ] |3
Firmwareupdate
Firmwaredatei mcDSA-E5-pb-EncCommutation-4BL.s l Offnen |
Léschen [
Programmieren |
Nacheichéen.:
START update
] Bereit

6. Wichtig:

/\ VORSICHT

Nach einem Firmwareupdate ist der Servoregler SE-24 ohne das
Laden der Applikation und der Parameter nicht einsatzbereit!

Software-Handbuch DE B SE-24 ® (01.06.2022 ® V1.3 29-52




O afag

5.7 Parameter Download

Das Tool "Parameter Download" aktualisiert oder andert die anwendungs-
spezifischen Parameter.

HINWEIS

Fur die Anwendungen mit Afag Handling-Modulen werden die
Parametersatze durch Firma Afag Automation AG erstellt und zur
Verfligung gestellt.

Die Parameterdateien haben die Bezeichnung *.par

Um eine solche Parameterdatei zu laden, gehen Sie wie folgt vor:
1. Offnen des Parametrierprogramms ,afagTools*
2. Offnen des Tools ,Parameter Download*:
&

il

Parameter-Download

3. Parameterdatei 6ffnen durch Klicken der Schaltflache ,Offnen:

Erarameter-Download: SE-24 PROFIBUS, Kna o ] o3
Par amneter-Download
Parameterdatei | Bitte eine Parameterdatei dffnen ==>| . Offnen 4|

r Zeig die gesetzte Parameter
[ Setz die Parameter auf Defaultwert vor der Programmmierung

¥ speicher die Parameter nach der Programmierung

Nachrihian:

START Download

] Eereit
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4. Im nun gedffneten Verzeichnis die gewinschte Parameterdatei suchen,
auswahlen und durch Klicken der Schaltflache ,Offnen bestatigen:

Choose a parameter file 21xl

Suchen in: I@Parameter j @ _? ¥ '

Recent

Dateiname: ISG-SD.par j Offnen I
D ateityp: I Firrmware files [ par) j Abbrechen |

A

5. Option ,Speicher die Parameter nach der Programmierung“ aktivieren und
anschlielend die gewiinschte Parameterdatei laden durch Klicken der
Schaltflache ,START Download*:

EParameter—Download: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=1 o ] 4

Pararneter-Download

Parameterdatei | SG-50.par | Sffrien |
r Zeig die gesetzte Parameker
O pt|0 n: ” Spelcher d[e [" Setz die Parameter auf Defaulbwert vor der Programmierung
Param ete I nac h d er ———————— ¥ speicher die Parameter nach der Programmierung
° “
Programmierung S
aktivieren.
7

START Download

] Bereit
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5.8 Manuellbetrieb

= Das Tool ,Manuellbetrieb® ist das Hauptanwendungs-Tool
fur den Anwender.

Manuelbetrieb Es erméglicht den manuellen Betrieb der angeschlossenen
Servoachse, so wie das Einstellen, Sichern und Laden der
positionsbezogenen Parameter.

Bl Manuellbetrieb: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127 = o]
Dratei
Freigabe Sperren Referenzierung | {."h) afag
Akrueller Applikationstatus Einstellungen
Stakus (hex) 0001h Positianierfenster | 100 um Stromfenster 100 ma
Stakushits Positionierfenster - Zeit I S0 ms Stromfenster - Zeit I S0 ms
0 Bereit .
,—1 e Stromaushblendzait 200 ms
2 | [RelieEneER Positionierungssatze
3 Bewegung OK )
,— ACK Position Geschwindigkeit  Beschleunigung Verzigerung Strom Delay Relative
4 Pasitionistung
Aktueler Geratestatus - s 52 mms2 i S
Status (hex) 0200h L o o | - | r Ieizzn
Fehlerkade o 2. | o o o o o o Setzen
Statuskits | o | o | 0| o O o | i il Seteen
0  Freigegeben
T s 4 | o | o | 0| o o | 0 I Setzen
2 ‘Warnung 5 o o [ [ [ 0 - Sietzen
3  Bewegung
4 Sollwert erreicht 5 | 0/ 08 | 0 S i | o - Tetzzn
5 Begrenzung akkiv | o | o | 0| o O o | i - Sebzen
6 Schleppfehler
—— g, 1] 1] Ll ul ul ul Sek;
7 Referenzierung fertig I I I I I_I I r SEEl
9 1] 1] ul u] u] u] Set;
IT Togglebit I I I I r I I r SEEl
B kommando - toggle bit 10, | o o [ [ | [ il ' Setzen
10 Kemmands - error
— 11, 1) 1) Ll o o o el
11 Stop oder Halt I I I I r I I r ZEEl
12 Stromgrenze 12, | o | o | 0| o o | r Setzen
13 Drehzahlgrenze
14 Positionsgrenze i I v I v I 0 I 0 = I o I o r 2280
15 S¥el-Begrenzung 14, | o 200 | 2000 | 200 [ [ 200 - Setzen
[SFReEis 15, | z0000 | zn | zon | Ea i | 0| 200 r Sebzen
Strom g e Speichern im Gerat |
ek 0 e Reversierbetrieh Jog
Ziglpositian 4700 urn .
P — i um IPos. 1 ﬂ e IPos. 3 j Geschwindigheit I 4 mmfs Jogs:
Pz, Schleppfehler 1] um Eeschlsunigun I 1000 mmfs2 Joig-
e Eas. 1 ss==Pos5, & | e f L

[ abrufbetrieb

HINWEIS

Gilt nur fur die Geréateausfiuhrung: SE-24 CANopen

Damit die Funktionen des Tools ,Manuellbetrieb® fir die Gerate SE-
24 CANopen genutzt werden kdnnen, muss die Kommunikation tber
CANopen mit einer Ubergeordneten Steuerung (SPS) gestoppt
werden.
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5.8.1 Kommandos

Bl Manuellbetrieb: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127

Dakei

Freigabe | Sperren | Referenzierung |

Akkueller Applikationstatus

Stakns the nnnih DrcibimriceFarchar [ .

Freigabe Die Regelfreigabe wird eingeschaltet und der Motor wird
bestromt.

Sperren Die Regelfreigabe wird ausgeschaltet und der Motor wird
nicht mehr bestromt.

STOP Eine laufende Bewegung wird sofort gestoppt.

Referenzierung

Startet eine Referenzfahrt.

Bemerkung: Die Funktion ist nur wenn die

Regelfreigabe aktiv ist.

aktiv,

/A VORSICHT

Durch Betatigen der Schaltflache ,,Referenzierung® wird eine
Bewegung ausgelost!
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5.8.2 Aktueller Applikationsstatus

aktueller Applikationstatus
Status (hex) 0001h
Stakushits

’T Bereit

|1 Freigegeben

,T Referenzierung Fertig
’T Eewegung Ok

[4 ax

Status (hex)

Aktueller Applikations-Ist-Status in hexadezimaler
Schreibweise.

Statusbits

Detaillierte Informationen entnehmen Sie bitte den Schnittstellenbeschreibungen in den
entsprechenden Handbuchern fur die jeweiligen Ausfihrungen der SE-24 Servoregler.

Bereit

Das Gerat ist betriebsbereit, es sind keine aktiven Fehler
anstehend.

Bemerkung: Entspricht dem Schnittstellen-Signal: ,ready*

Freigegeben

Die Regelung ist aktiv und der Motor wird bestromt.

Bemerkung: Entspricht dem Schnittstellen-Signal:
,drive_enable_ok*

Referenzierung fertig

Eine gultige Referenzfahrt wurde ausgefihrt.

Bemerkung: Entspricht dem Schnittstellen-Signal:
Lref valid”

Bewegung OK

Eine Fahrt wurde ausgefihrt.

Bemerkung: Entspricht dem  Schnittstellen-Signal:
,move_ok“

ACK

Toggle-Bit welches signalisiert, dass ein Auftrag (in der
Applikation) erkannt wurde.

Bemerkung: Dieses Signal wird intern verwendet.
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5.8.3 Aktueller Geratestatus

Aktueller Geratestatus

Status (hex) 0200h
Fehlerkode: 0

Stakusbits

o Freigegeben

Fehler

Warnung

Eewegung

Sollwert erreicht
Begrenzung akkiv
Schleppfehler
Referenzierung Fertig

Togglehit

Kommando - toggle bit
Kommando - error
Stop oder Halt
Skrormgrenze
Drehzahlgrenze
Positionsgrenze
SWel-Begrenzung

—
o

—
—-

—
ra

[ [Py e
LRI SR )

Status (hex)

Aktueller Gerate Ist-Status in hexadezimaler Schreibweise.

Fehlerkode Aktueller Gerate Fehlerkode
Bemerkung: Erlauterungen zu den Fehlern finden Sie im
Dokument:
~SE-24 —Bedienungsanleitung” in der Tabelle: ,Error
Register”

Statusbits

Freigegeben

Die Regelung ist aktiv und der Motor wird bestromt.

Bemerkung: Entspricht dem Schnittstellen-Signal:
,drive_enable_ok*

Fehler Ein Fehler ist aktiv.
Warnung Eine Warnung ist aktiv.
Bewegung Die angeschlossene Servoachse fiihrt eine Bewegung aus.

Sollwert erreicht

Sollwert der Positionsvorgabe wurde erreicht.

Begrenzung aktiv

Eine Begrenzung ist aktiv.

Schleppfehler

Schleppfehler ist aktiv.

Referenzierung fertig

Eine gultige Referenzfahrt wurde ausgefuhrt.

Bemerkung: Entspricht dem Schnittstellen-Signal:
Jref valid

Togglebit

Toggle-Bit welches seinen Status &andert, wenn ein
Kommando ausgefuhrt wurde.

Bemerkung: Dieses Signal wird intern verwendet.
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Kommando — toggle bit Toggle-Bit welches signalisiert, dass ein Kommando
erkannt wurde.
Bemerkung: Dieses Signal wird intern verwendet.

Kommando — error Ein Kommando-Fehler ist aktiv.

Stop oder Halt Stopp oder Halt wird ausgefuhrt.

Stromgrenze Die Stromgrenze ist erreicht.

Drehzahlgrenze Die Drehzahlgrenze ist erreicht.

Positionsgrenze Die Positionsgrenze ist erreicht.

SVel-Begrenzung Dli<e_ Begrenzung fur den untergeordneten Drehzahlregler ist
aktiv.
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5.8.4 Istwerte

Isbwerte

Skram 9 i
Geschwindigkeit 0 mmys
Zielposition 4700 urm
Akt. Position 4702 urn
Pos.5chleppfehler 0 urm

Schnittstellen-Objekte

Detaillierte Informationen Uber die Objekte welche auch als Schnittstellen-Objekte
ausgefuhrt sind, entnehmen Sie bitte den Schnittstellenbeschreibungen in den
entsprechenden Handbuchern fir die jeweiligen Ausfihrungen der SE-24 Servoregler.

Strom Aktueller Ist-Strom
Bemerkung: Entspricht dem  Schnittstellen-Obijekt:
Lcurrent_value® (nicht verfiigbar bei der Ausfihrung: SE-24
1/0).

Geschwindigkeit Aktuelle Ist-Drehzahl
Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:
Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]

Zielposition Aktuelle Soll-Position
Bemerkungl: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:
Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]
Bemerkung2: Entspricht dem  Schnittstellen-Objekt:
Jtarget_position® (nicht verfigbar bei der Ausfihrung: SE-24
1/0).

Akt. Position Aktuelle Ist-Position

Bemerkungl: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Bemerkung2: Entspricht dem  Schnittstellen-Objekt:
Lposition_value® (nicht verfigbar bei der Ausfihrung: SE-24
I/0).

Pos.Schleppfehler

Aktueller Positions-Schleppfehler

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]
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5.8.5 Jog (Tippbetrieb)

Der Jogbetrieb oder auch Tippbetrieb genannt, ist ein nitzliches Hilfsmittel um bei der
Inbetriebnahme erste, langsame Bewegungen auszufiihren und auch um die Positionen fr
die spateren Positionierungen zu ermittel.

Geschwindigheit | 4 mmys Jogt
Beschleunigung | 1000 mm/s2 Jog-

Jog

Geschwindigkeit

Soll-Verfahrgeschwindigkeit welche fur den Jogbetrieb
verwendet werden soll.

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/s]

Beschleunigung

Soll-Beschleunigung welche fir den Jogbetrieb verwendet
werden soll.

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [mm/s?] Rotatorisch: [°/s?]

Jog+

Durch Betatigen und Halten der Schaltflache ,Jog+*
beschleunigt der Antrieb mit der fir den Jogbetrieb
eingestellten Beschleunigung auf die ebenfalls fir den
Jogbetrieb eingestellte Fahrgeschwindigkeit in positiver
Richtung.

Wird die Schaltflache wieder losgelassen, bremst der
Antrieb  mit der fir den Quickstopp hinterlegten
Bremsbeschleunigung in den Stillstand ab.

Bemerkung: Die Funktion ist nur aktiv, wenn die
Regelfreigabe aktiv ist, eine glltige Referenzfahrt muss
jedoch nicht ausgefihrt sein.

Jog-

Durch Betatigen und Halten der Schaltflache ,Jog-*
beschleunigt der Antrieb mit der fir den Jogbetrieb
eingestellten Beschleunigung auf die ebenfalls fir den
Jogbetrieb eingestellte Fahrgeschwindigkeit in negativer
Richtung.

Wird die Schaltflache wieder losgelassen, bremst der
Antrieb  mit der fir den Quickstopp hinterlegten
Bremsbeschleunigung in den Stillstand ab.

Bemerkung: Die Funktion ist nur aktiv, wenn die
Regelfreigabe aktiv ist, eine glltige Referenzfahrt muss
jedoch nicht ausgefihrt sein.
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U

5.8.6 Einstellungen

HINWEIS

Die Werte im Bereich ,Einstellungen“ beziehen sich ausschlief3lich
auf das Signal ,Bewegung OK" welches dem Schnittstellen-Signal
.,move_ok*“ entspricht.

Detaillierte Informationen zu den Funktionen entnehmen Sie bitte der
Funktionsbeschreibung im Handbuch ,SE-24 Bedienungsanleitung®
Kapitel ,Funktionsbeschreibung®.

Einstellungen

Pasitionierfenster | 100 um Skromfensker 100 ma
Positionietfensker - Zeit I 50 ms Stromfensker - Zeit I 50 e

Stromausblendzeit 200 ms

Einstellungen fur das Signal ,,Bewegung OK“ im Positionsmodus.

Positionierfenster Dieser Wert entspricht der Toleranz flir das
Positionierfenster und wird als symmetrischer +/- Wert um
die Zielposition gelegt.

Bemerkung: Der doppelte Wert entspricht dem Wert
Lposition_tolerance® in der Abbildung 3: Positionsmodus.

Positionierfenster - Zeit Mit diesem Wert wird die Verzogerungszeit eingestellt,
welche gewartet wird, vom Zeitpunkt, wenn sich der
Positions-Ist-Wert im Positionierfenster befindet, bis das
Signal ,Bewegung OK" gesetzt wird.

Bemerkung: Dieser Wert entspricht dem Wert
Lposition_delay time* in der Abbildung 3: Positionsmodus.

Bemerkung: Nach Ablauf der Verzogerungszeit fir die Position innerhalb des
Positionierfensters wird das Signal ,Bewegung OK* gesetzt.

X = position_value (Istposition) Y = target_position (Zielposition)
Strom = Maximalstrom (von Parametrierung)
Abbildung 3: Positionsmodus

X Y

| o

position_tolerance

position_delay_time

move_ok | |

|—> Weiter zum nachsten Positionssatz
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Einstellungen fiir das Signal ,,Bewegung OK“ im Strommodus.

Stromfenster

Dieser Wert entspricht der Toleranz fur das Stromfenster
und wird als symmetrischer +/- Wert um den Zielstromwert
gelegt.

Bemerkung: Der doppelte Wert entspricht dem Wert
scurrent_tolerance® in der Abbildung 4: Strommodus.

Stromfenster - Zeit

Mit diesem Wert wird die Verzogerungszeit eingestellt,
welche gewartet wird, vom Zeitpunkt, wenn sich der Strom-
Ist-Wert im Stromfenster befindet, bis das Signal
.Bewegung OK" gesetzt wird.

Bemerkung: Dieser Wert entspricht dem Wert
Lcurrent_delay time*in der Abbildung 4: Strommodus.

Stromausblendzeit

Dieser Wert dient zum Ausblenden des Anlaufstromes beim
Start einer Bewegung.

Wahrend dieser Zeit nach dem Anfahren wird das Signal
.Bewegung OK“ nicht gesetzt, obschon sich der Stromwert
innerhalb des Stromfensters befindet.

Bemerkung: Dieser Wert entspricht dem Wert
Lcurrent_gating time*“ in der Abbildung 4: Strommodus.

Bemerkung: Nach Ablauf der Stromausblendzeit und der Verzégerungszeit fir den Strom

innerhalb des Stromfensters wird das Signal ,Bewegung OK* gesetzt.

X = position_value (Istposition)

Strom = target_current
Abbildung 4: Strommodus

position_tolerance

Teil vorhanden | ‘*I

40-52

target_current /\
L/—j A
dynamische Strombegrenzung

current_gating_time current_delay_time

current_tolerance

Stromverlauf
move_ok |

|_> Weiter zum nachsten Positionssatz

kein Teil |
(Fehler) |

\._I
|

move_ok
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5.8.7 Positionierungssatze

Die Positionierungssatze sind nicht in allen Anwendungsfallen zu
verwenden.

In folgenden Fallen kommen die Positionierungssatze zur Anwendung:
e Fur die Inbetriebnahme des Servoreglers und der zugehérigen Servoachse.
e Fir den Betrieb der Servoregler-Ausfiihrung ,SE-24 1/0.

e FUr den Betrieb der Servoregler-Ausfuhrungen mit Feldbusanschluss nur,
wenn die Positionierungssatze uber die Signale ,pos_nr_bit0 bis 3“ angewahlt
werden.

Im folgenden Fall kommen die Positionierungssatze nicht zur Anwendung:

e FUr den Betrieb der Servoregler-Ausfuhrungen mit Feldbusanschluss, wenn
die Sollwerte fur einen Fahrsatz mit dem jeweiligen Busprotokoll tbermittelt
werden und die Signale ,pos_nr_bit0 bis 3“ unbenutzt bleiben.

Bemerkung: Dieser Betrieb wird fur Servoregler-Ausfiuhrungen mit
Feldbusanschluss empfohlen.

/\ VORSICHT

Vorsicht bei der Eingabe der Werte!

Bei Falscheingabe kann es zu ungewollten Bewegungen,
unbeabsichtigt hohen Geschwindigkeiten und/oder Kraften und
dem Anfahren von nicht gewinschten Positionen kommen.

Dies kann Kdorperverletzungen und /oder Sachschaden zur
Folge haben!
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Auf dem Servoregler SE-24 konnen maximal 15 Positionierungssatze mit folgendem

Inhalt abgelegt werden:

Position

Zielposition

Der Positionssollwert wird in Abhangigkeit der Option
.Relative Positionierung” als absolute oder relative Angabe
interpretiert.

Bemerkungl: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [um] (um) Rotatorisch: [°/1000]

Bemerkung2: Fir den Betrieb im Strommodus muss diese
Position hinter dem Auftreffen auf das Objekt liegen.

Geschwindigkeit

Soll-Verfahrgeschwindigkeit

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [mm/s] Rotatorisch: [°/5]

Beschleunigung

Soll-Beschleunigung

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [mm/s?] Rotatorisch: [°/s?]

Verzogerung

Soll-Verzdgerung (Brems-Beschleunigung)

Bemerkung: Je nach Applikation wird der Wert in
folgenden Einheiten angezeigt:

Translatorisch: [mm/s?] Rotatorisch: [°/s?]
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Strom (Anwahl Option) Wird diese Option  aktiviert, qilt  fir  diesen
Positionierungssatz ~ Strommodus,  ansonsten  bleibt
Positionsmodus.

Strom (Wert) Zielstromwert in %

Bemerkung: Dieser Wert ist nur aktiv, wenn bei diesem
Positionierungssatz der Strommodus durch Anwahl der
Option Strom aktiviert ist.

Delay Dieser Wert stellt eine Anfahrverzégerung fir diesen
Positionierungssatz dar.

Relative Positionierung Ist diese Option aktiviert, wird der Positions-Soll-Wert als
(Anwahl Option) relative Angabe interpretiert, ansonsten bleibt absolut,
bezogen auf den Referenzpunkt.

Setzen Durch Betatigen dieser Schaltflache wird der zugehdrige
Positionierungssatz gestartet.

Bemerkung: Die Funktion ist nur aktiv, wenn die
Regelfreigabe aktiv ist und eine gultige Referenzfahrt
ausgefuhrt wurde.

/\ VORSICHT

Durch Betatigen der Schaltflache ,,Setzen* wird eine Bewegung
ausgelost!

Speichern im Gerat Durch Betatigen dieser Schaltflache werden die
eingetragenen Werte auf dem Servoregler dauerhaft
gespeichert.

Anderungen bleiben nach einem Neustart des Reglers nur erhalten,
wenn diese durch Betatigen der Schaltflache ,Speichern im Gerat®
dauerhaft abgelegt wurden.
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5.8.8 Reversierbetrieb

Der Reversierbetrieb ist ein nitzliches Hilfsmittel um bei der Inbetriebnahme die Parameter
fur die spateren Positionierungen zu ermittel.

Reversierbetrieh Reversierbetrieh

IPos. 1 j L IPos. 2 j IPos. 5 j == IPos. G j
Pas, 1 <--=Faos, 2 | BSp Pos, 5 <--=Pos. 8 |
Auswabhlfeld Pos.X Mit diesem Auswabhlfeld kann aus den 15

Positionierungsséatzen ein beliebiger Satz ausgewahlt
werden, welcher beim Starten des Reversierbetriebs als
erstes ausgefihrt werden soll.

Auswahlfeld Pos.Y Mit  diesem Auswahlfeld kann aus den 15
Positionierungsséatzen ein beliebiger Satz ausgewahlt
werden, welcher beim Starten des Reversierbetriebs als
zweites ausgefiihrt werden soll.

Pos.X <--> Pos.Y Durch Betatigen der Schaltflache ,Pos.X <--> Pos.Y* wird
der Reversierbetrieb gestartet. Das heisst, die zwei
ausgewahlten Positionierungssatze werden nacheinander
kontinuierlich angefahren.

Der Reversierbetrieb kann durch Betatigen der Schaltflache
-5 10P“ angehalten werden, in diesem Fall wird die
Bewegung mit der fir den Quickstop hinterlegten
Bremsbeschleunigung abgebremst.

Alternativ kann der Reversierbetrieb auch durch Betétigen
der Schaltflache ,Sperren” abgebrochen werden, in diesem
Fall trudelt der Motor jedoch aus.

Bemerkung: Die Funktion ist nur aktiv, wenn die
Regelfreigabe aktiv ist und eine glltige Referenzfahrt
ausgefuhrt wurde.

/\ VORSICHT

Durch Betatigen der Schaltflache ,,Pos.X <--> Pos.Y* wird eine
Bewegung ausgel6st!

HINWEIS

Anderungen an den fir den Reversierbetrieb verwendeten
Positionierungssatzen bei laufendem Reversierbetrieb werden
ignoriert. Um die Anderungen zu (bernehmen, muss der
Reversierbetrieb gestoppt und anschlieend erneut gestartet
werden.
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5.8.9 Positionswerte in eine Datei Speichern

Es empfiehlt sich die im Tool ,Manuellbetrieb® eingestellten Werte in einer Datei zu
speichern und dadurch zu sichern.

Hierzu wéhlen Sie im Tool ,Manuellbetrieb“ die Funktion unter ,Datei -> Speichern
als”.

E™Manuellbetrieb: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127

Datei

Laden

Speichern

- — STOH
Akkueller Applikationstatus

Status (hex) 0001h Positionierfenster

Statushits Positionierfenster

- Biereit

1 Freioeaeben

Im nun geodffneten Fenster kdnnen Sie das gewinschte Verzeichnis wéahlen und die
Datei sichern durch klicken der Schaltflache ,Speichern®.

Auswahl einer Parameterdatei zum Speichern 21l
Speichern in: IE}F’ositionen j @ ? — 3 '

[rateiname: EiE-EI:I_ 0 j Speichermn I
Drateityp: IParameter files [ pos) j Abbrechen |

A
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5.8.10 Positionswerte aus einer Datei Laden

Um eine gespeicherte Positionsdatei in den Servoregler zu Laden, wahlen Sie die
entsprechende Funktion im Tool ,Manuellbetrieb unter ,Datei -> Laden®.

Manuellhetrieh: SE-24 PROFIBUS, KnotenID=127

Datei

Speichetn . —
Speichern als DEFTEn

Akrueller Applikationstatus

Status (hex) 00D1h Positionierfenster
Statushits Positionierfenster - ;
- Eereit

L '

Im nun getffneten Fenster konnen Sie das gewiinschte Verzeichnis 6ffnen und die

Datei auswahlen. Durch klicken der Schaltflaiche ,Offnen“ wird die Datei
anschlieBend in den Servoregler geladen.

Auswahl einer Parameterdatei zum Laden

2l x|
Suchen in: IE}Positionen j Q N
Recent
D ateiname: ISG-SU.DDS j Offren I
Dateityp: IF‘arameter files [*. pos) j Abbrechen |
P
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6 Inbetriebnahme Kurzanleitung

Im Folgenden sind alle notwendigen Schritte fir die Inbetriebnahme eines SE-24
Servoreglers mit zugehorigem Afag Handling Modul kurz beschrieben.

Beschrieben ist das Standardvorgehen. Dieses Vorgehen ist exemplarisch
beschrieben, je nach Applikation kann ein anderes Vorgehen sinnvoll sein.

Die Sicherheitshinweise sind jedoch in jedem Fall zu befolgen!

/\ VORSICHT

Bevor die Inbetriebnahme durchgefuhrt werden darf sind
folgende Punkte sicherzustellen:

Die Bedienungsanleitung muss vollstandig gelesen und verstanden
worden sein.

Die Zusatzdokumente gemdass Bedienungsanleitung, fur die jeweilige
Ausfihrung der Servoregler mussen vollstandig gelesen und
verstanden worden sein.

Die in der Bedienungsanleitung und in den Zusatzdokumenten
enthaltenen Sicherheitshinweise sind zwingend einzuhalten.

Nur ausgebildetes und qualifiziertes Personal im Sinne der
Bedienungsanleitung ist berechtigt eine Inbetriebnahme
durchzufihren.

6.1 Inbetriebnahme Checkliste

Tabelle 1: Inbetriebnahme Checkliste
Schritt Aktivitat OK

Schlie3en Sie die Kabel fiir die Motorleistung, den Encoder und den
1 Referenzsensor am Afag Handling Modul an.

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

Schlieen Sie die Kabel fiir die Motorleistung, den Encoder und den
2 Referenzsensor am Afag Servoregler SE-24 an.

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

Schliel3en Sie das Powerkabel SE-24/SE-48 an eine geeignete 24V DC
3 Spannungsversorgung an.

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

Stellen Sie sicher, dass das Powerkabel SE-24/SE-48 noch spannungsfrei
ist.

(0 I I T I I I
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Schritt Aktivitat OK

Stellen Sie sicher, dass die Leistungsversorgung vom Servoregler SE-24
(Powerkabel SE-24/SE-48 Ader Nr.3) im Bedarfsfall durch ein geeignetes
Not-Halt-Schaltgerét getrennt werden kann, die Elektronikversorgung und

S der Ground (Powerkabel SE-24/SE-48 Adern Nr.2+1) jedoch erhalten D
bleiben.

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

SchlieRen Sie das Powerkabel SE-24/SE-48 am Afag Servoregler SE-24

6 an. |:I

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

Stellen Sie sicher, dass die Parametrierprogramm afagTools auf Ihrem PC

. installiert ist. I:I
Fur eine allfallige Installation folgen Sie dem Kapitel ,4.2 Installation

Programm afagTools“in diesem Handbuch.

Schlie3en Sie das Programmierkabel SE-24 am Afag Servoregler SE-24

8 an. |:I

Hinweise dazu finden Sie im Dokument ,SE-24 Bedienungsanleitung®.

9 Stecken Sie den SE-24 Stick am Programmierkabel SE-24 ein.

Stecken Sie den SE-24 Stick am PC ein.

10 Falls sich nun der Hardware-Installations-Assistent 6ffnet, wahlen Sie den
Pfad fur die Treiberinstallation gemaf} dem Kapitel ,4.3.3 Installation SE-
24 Stick“in diesem Handbuch.

Stellen Sie sicher, dass die Schnittstellenkabel zu einer Ubergeordneten
Steuerung (SPS) noch nicht angeschlossen sind.

1 Dies betrifft je nach Reglerausfihrung folgende Kabel: l:l
Das I/0 Kabel SE-24 bei einem Servoregler der Ausfiihrung SE-24 1/0.
Die Buskabel bei eine5.2.3Verbindungm Servoregler der Ausfiihrungen
mit Feldbusanschluss (Profibus, EtherCAT, CANopen).

12 Schalten Sie die Spannungsversorgung fur die Elektronikversorgung ein. |:I

Offnen Sie nun das Parametrierprogramm afagTools und betatigen die
Schaltflache ,Gerate suchen®.

Ubertragen Sie die ID vom Geréat mit welchem Sie sich verbinden mochten
13 aus der ,Geréateliste“ in das Feld ,KnotenID* und klicken anschliel3end auf |:I
,Gerat verbinden®.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.2.3
Verbindung®.
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Schritt Aktivitat OK

Fur Gerate der Ausfihrung SE-24 1/0O und SE-24 EtherCAT kdnnen Sie
diesen Schritt Uberspringen.

Fur Gerate der Ausfihrung SE-24 CANopen und SE-24 Profibus stellen
Sie nun die Gerateadresse ein.

Offnen Sie dazu das entsprechende Tool, entweder ,CAN Konfiguration*
oder ,Profibus Konfiguration®.

Beachten Sie hierzu auch die Informationen in diesem Handbuch in den D
jeweiligen Kapiteln ,5.4 CAN Konfiguration®oder ,5.5 Profibus

Konfiguration® sowie die entsprechenden Informationen in den
Dokumenten ,SE-24-CANopen-Handbuch® oder ,SE-24-Profibus-
Handbuch*

Wichtig: Die Anderungen der Bus-Einstellungen werden nur nach einem
Neustart des Servoreglers ibernommen. Schalten Sie dafur die
Spannungsversorgung aus und nach einer Wartezeit von min. 30sec.
wieder ein und klicken anschlielend wieder auf ,,Gerat verbinden®.

14

Stellen Sie sicher, dass sich keine Personen oder Gegensténde im
15 Gefahrenbereich der Servoachse befinden und schalten Sie dann die |:I
Spannungsversorgung fir die Leistung ein.

Offnen Sie das Tool ,Manuellbetrieb®.

Das Statusbit ,Bereit” Im Bereich ,Aktueller Applikationsstatus® sollte griin
16 sein, der Servoregler ist betriebsbereit. |:I

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8
Manuellbetrieb®

Schalten Sie nun die Regelfreigabe ein durch Betatigen der Schaltflaiche
.Freigabe“.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.1

Kommandos*.
17 | | | | J
Nach einem Neustart wird nun bei Motoren ohne Hallgeber ein

Kommutierungsabgleich ausgefihrt und anschlieend das Statusbit
.Freigegeben” gesetzt. Der Servomotor befindet sich nun in Regelung.

Die Schaltflachen ,Referenzierung®, ,Jog+“ und ,Jog-, sind nun aktiv.

Fihren Sie nun eine Referenzfahrt aus indem Sie diese starten durch
betatigen der Schaltflache ,Referenzierung®.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.1

18 Kommandos*. I:I
Nach einer erfolgreich ausgefiihrten Referenzfahrt wird das Statusbit

.Referenzierung fertig“ gesetzt.

Die Schaltflachen ,Setzen“ bei den Positionierungssatzen und die
Schaltflache ,Pos.1 <--> Pos.2" fiir den Reversierbetrieb sind nun aktiv.
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Schritt Aktivitat OK

Kontrollieren Sie die Einstellungen im Bereich ,Jog“ und fihren dann mit
geringer Geschwindigkeit eine Testfahrt aus indem Sie mit Hilfe der
Schaltflachen ,Jog+“ und ,Jog-, in positiver und negativer Richtung

19 verfahren. D

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.5 Jog
(Tippbetrieb)*.

Tragen Sie nun in der Tabelle mit den Positionierungssatzen
vorzugsweise auf den Zeilen 1. und 2. Werte flr Ihre Positionierung ein.

Bemerkung: Beginnen Sie mit tiefen Geschwindigkeits- und
Beschleunigungswerten.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.7

20 Positionierungssatze* D
Wenn Sie eine Zeile komplett ausgefullt haben, fahren Sie diese Position

an, durch betatigen der Schaltflache ,Setzen hinter dem entsprechenden
Positionierungssatz.

Fahren Sie die beiden Positionen abwechslungsweise an, durch betétigen
der Schaltflache ,Setzen® hinter dem entsprechenden Positionierungssatz.

Nun kdnnen Sie die einzelnen Werte anpassen und wieder testen.

Passen Sie gegebenenfalls auch die Einstellungen fur das Signal
.Bewegung OK" an.

Fir Positioniermodus die Werte ,Positionsfenster” und ,Positionsfenster —

1 Zeit". D

Fir Strommodus die Werte ,Stromfenster®, ,Stromfenster — Zeit“ und
~Stromausblendzeit”.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.6
Einstellungen®

Benitzen Sie nun die Funktion ,Reversierbetrieb” fir eine kontinuierliche
Hin- und Herfahrt.

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.8
Reversierbetrieb”

Stellen Sie hierfur sicher, dass in den beiden Auswabhlfeldern, lhre zuvor
getesteten Positionierungssatze ausgewahlt sind.

22 Starten Sie anschlieBend den Reversierbetrieb durch betatigen der |:I
Schaltflache ,Pos.1 <--> Pos.2".

Um einzelne Werte der Positionierungssatze anzupassen, stoppen Sie
den Reversierbetrieb mit der Schaltflache ,STOP*, tragen die Anderungen
ein und starten den Reversierbetrieb anschlie3end wieder.

Bemerkung: Um Wartezeiten an den einzelnen Positionen zu generieren,
tragen Sie bei der jeweiligen Folgeposition im Positionierungssatz fir das
Objekt ,Delay” die gewiinschte Zeit in Millisekunden ein.

Wenn Sie fur Ihre Applikation mehr als zwei Positionen bendtigen, testen D

23 Sie diese nach dem Selben vorgehen wie die ersten zwei Positionen.
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Schritt Aktivitat

24

Speichern Sie die Werte dauerhaft im Servoregler durch betatigen der
Schaltflache ,Speichern im Gerat".

Hinweise dazu finden Sie in diesem Handbuch im Kapitel ,5.8.7
Positionierungssatze®

afag

OK

25

Schliel3en Sie nun die Schnittstellenkabel zu einer tGbergeordneten
Steuerung (SPS) an.

Dies betrifft je nach Reglerausfihrung folgende Kabel:
Das I/0 Kabel SE-24 bei einem Servoregler der Ausfuhrung SE-24 1/0.

Die Buskabel bei einem Servoregler der Ausfiihrungen mit
Feldbusanschluss (Profibus, EtherCAT, CANopen).

26

Nehmen Sie nun den Servoregler liber die SPS Schnittstelle in Betrieb.

Beginnen Sie mit den Signalen ,drive_enable/fault_res“ um den Regler
freizugeben und ,start/stop_ref‘ um eine Referenzfahrt auszufiihren.

Hinweise zu den einzelnen Schnittstellen Objekten finden Sie in den
Handbuichern zur jeweiligen Ausflihrung der Servoregler.

27

Wenn Sie einen Servoregler der Ausfuhrung ,SE-24 1/0“ verwenden oder
mit einer Bus-Ausfuhrung die Positionierungssatze verwenden, dann
wahlen Sie den entsprechenden (vorher getesteten) Satz tber die Signale
»P0OS_nr_bit0 bis 3“ binarcodiert an und starten diesen Uber das Signal
,start/stop_move".

Ansonsten Uberspringen Sie diesen Schritt.

28

Wenn Sie einen Servoregler mit Feldbusschnittstelle verwenden und die
Positionierungssatze nicht verwenden, sondern die Werte liber das Bus-
Protokoll senden, dann verwenden Sie die Werte aus den vorher
getesteten Positionierungssatzen und starten die Bewegung Uber das
Signal ,start/stop_move*. Die Signale ,pos_nr_bit0 bis 3“ missen dazu
zwingend O sein.

Ansonsten Uberspringen Sie diesen Schritt.

Wenn sie diese Inbetriebnahme Checkliste vollstandig ausfullen konnte, haben Sie
den Servoregler SE-24 mit zugehorigem Afag Handling Modul erfolgreich in Betrieb
genommen.
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