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1 Notas importantes

VAN

Documentacion

Notas de
seguridad y
advertencia

iEste manual no sustituye a las instrucciones de funcionamiento detalladas!

iSolo se permite a especialistas técnicos con la formacidn adecuada en
prevencion de accidentes realizar trabajos de instalaciéon y puesta en marcha
observando siempre las instrucciones de funcionamiento del MOVIDRIVE®!

Leer este manual atentamente antes de realizar la instalacion y puesta en marcha
de los variadores vectoriales MOVIDRIVE® con este médulo de aplicacion.

Para utilizar este manual el usuario debe tener acceso y estar familiarizado con la
documentacién del MOVIDRIVE®, especialmente con el manual del sistema
MOVIDRIVE®.

En este manual, las referencias cruzadas estan indicadas mediante "—". Por
ejemplo, (— Apartado X.X) significa que: El apartado X.X de este manual contiene
informacion adicional.

Atenerse a las instrucciones de funcionamiento es un requisito previo para que no
surjan problemas. No obedecer estas instrucciones anula los derechos de
reclamacioén de la garantia.

iTenga en cuenta las notas de seguridad y de advertencia de esta publicacion!

QO 2>

Peligro eléctrico
Puede ocasionar: lesiones graves o fatales.

Peligro
Puede ocasionar: lesiones graves o fatales.

Situacion peligrosa
Puede ocasionar: Lesiones leves o de menor importancia.

Situacién perjudicial
Puede ocasionar: dafos en el aparato o en el entorno de
trabajo.

Consejos e informacion util.
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Campos de aplicacion

2 Descripcion del sistema
2.1 Campos de aplicacion

El médulo "Posicionamiento ampliado por medio de bus" esta indicado especialmente
para aquellas aplicaciones en las que es necesario moverse a varias posiciones a
distinta velocidad y con diferentes rampas de aceleracion. El posicionamiento con un
encoder externo es necesario cuando existe una conexién no positiva entre el eje del
motor y la carga. En este caso, se puede utilizar un encoder incremental o un encoder
absoluto.

El médulo de aplicacion "Posicionamiento ampliado por medio de bus" esta
especialmente indicado para los siguientes sectores:

* Materiales para el manejo de tecnologia

— Remolques
— Grulas
— Vehiculos de rail

* Logistica

— Unidades de ubicacidn y localizacion para el almacenaje en estanterias
— Transporte transversal

El "Posicionamiento ampliado por medio de bus" proporciona las siguientes
ventajas en estas aplicaciones:

¢ Interface de usuario de facil manejo

¢ Introducir sélo los parametros necesarios para el "Posicionamiento ampliado por
medio de bus" (porcentajes, velocidades, diametros)

* Los programas de aplicacion de facil manejo le guian a través del proceso de ajuste
de parametros, sin necesidad de una programaciéon complicada

* Modo monitor para diagnodsticos 6ptimos

* No es necesaria experiencia en programacion

¢ Largas distancias de desplazamiento disponibles (218 x unidad de desplazamiento)
¢ Los encoders incrementales o absolutos se pueden utilizar como encoders externos.
* No es necesaria una formacion extensa
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Ejemplo de aplicacion

2.2 Ejemplo de aplicacion

Transporte El transporte transversal representa un claro ejemplo de aplicacién del mddulo

transversal "Posicionamiento ampliado por medio de bus". La siguiente figura muestra el transporte
transversal en un alamacén organizado en estanterias. Los enseres que entran y salen
se transportan por los pasillos de las estanterias y por la mesa de distribucién. El carro
transversal debe recorrer largas distancias en este proceso. También tiene que acelerar
con distintas rampas y moverse a velocidades diferentes en funcion de la carga.

’,
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Fig. 1: Ejemplo de aplicacion de un carro transversal
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Identificacion de programa

2.3 Identificacion de programa

Existen dos formas de identificar el ultimo programa de aplicacion cargado en la unidad
MOVIDRIVE®.

1. Conun PC y MOVITOOLS:

 Conectar MOVIDRIVE® al PC a través del puerto serie.

¢ Iniciar MOVITOOLS.

* Seleccionar "Execute Program/Compiler" (ejecutar programa/compilador).
* En Compiler, seleccionar "Display/Program Information”.

2l % anigbles
“ariable w'atch

[Earnpare witk [nverter
Brograr Information

o e

04920AEN
Fig. 2: Inicio de la funcion de informacion del programa

* Aparece la ventana "Program Information". Las entradas indican qué aplicacion
de software est4 almacenada en MOVIDRIVE®. También se visualiza el nimero

de version.
Program Information E
The prograrn stored in the inverter has the following attibutes:
Program Size | |4
Date of Creation: |01.02.2001

Mame of Source File: IE:d.erl:led pozitioning wia bus TO1%1.00

Dpen File

04923AEN
Fig. 3: Ventana "Program Information”
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Identificacion de programa

2. Usando el teclado DBG11A, no es necesaria la utilizacion del PC:

* Seleccionar el parametro P940 "Edit IPOS variables" (editar variables IPOS).

e Ajustar el parametro P940 a ON. El teclado indica "000V."

» Pulsar la tecla T para incrementar los nimeros y la tecla — para mover el cursor
hacia la derecha. Ajustar "128V."

e El teclado visualiza el contenido de la variable H128 en decimales y
hexadecimales.

128V 0100004100
= 05F5F104 HEX

SEW

04924AXX
Fig. 4: Variable H128

* El significado del valor decimal de la primera linea es el siguiente:
01 0000 4100

\—‘—‘—Versién del programa

00001 = Posicionamiento de la mesa

00002 = Posicionamiento de la mesa por bus de campo
00003 = Posicionamiento por medio de bus

00004 = Posicionamiento ampliado por medio de bus
00005 = Posicionamiento absoluto

00006 = Reservado

00007 = Reservado

00008 = Reservado

00009 = Reservado

00010 = Devanadora central de tension constante
00011 = Reservado

00012 = Reservado

66100 = Control de grua

= Posicionamiento

= Tecnologia de devanado

= Sistema de control de secuencia
= Aplicaciéon multieje

NI AR N
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Requisitos previos

3 Planificacion del proyecto
3.1  Requisitos previos

PC y software

Variadores,
motores y
encoders

Version
tecnoldgica

Encoder de
realimentacion

MOVIDRIVE®
MDV/MDS60A

MOVIDRIVE®
compacto MCV/
MCS41A

El médulo de aplicacion "Posicionamiento ampliado por medio de bus" se ejecuta como
un programa IPOSP'US®y forma parte del paquete de software SEW MOVITOOLS. Para
utilizar MOVITOOLS, hay que tener un PC con uno de los siguientes sistemas
operativos: Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® version 4.0 o Windows® 2000.

Variadores

El "Posicionamiento ampliado por medio de bus" sélo puede ejecutarse en unidades
MOVIDRIVE® en la version tecnoldgica (...-0T).

Para el "Posicionamiento ampliado por medio de bus" es esencial tener un encoder
de realimentacion, es decir, que sélo puede ejecutarse en el MOVIDRIVE® MDV/
MDS o MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS y no en el MOVIDRIVE® MDF o
MOVIDRIVE® compacto MCF.

El "Posicionamiento ampliado por medio de bus" utiliza 6 palabras de datos del
proceso. Como resultado, sélo es posible utilizar los tipos de bus de campo
"PROFIBUS" e "INTERBUS con cable de fibra dptica". Se necesita la opcion
DFP21A, DFP11A o DFI21A del MOVIDRIVE® correspondiente al tipo de bus que
se va a utilizar.

Se necesita un encoder externo para el posicionamiento en aplicaciones con una
conexién no positiva entre el eje del motor y la carga. La opcién "interface del
encoder absoluto tipo DIP11A" del MOVIDRIVE™ es necesaria de forma
complementaria si se utiliza un encoder absoluto como encoder externo.

El "Posicionamiento ampliado por medio de bus" requiere la versién MCV/MCS41A
del PROFIBUS-DP.

Posible con MOVIDRIVE®
Via de control
compacto MCV/MCS41A MDV/MDS60A
P . Si, con opcién DFP21A o

PROFIBUS-DP Si, sin opcién DFP11A
PROFIBUS-FMS,

INTERBUS con cable de No Si, con opcion DFP11A o DFI21A
fibra éptica
Motores

— Para el funcionamiento en el MOVIDRIVE® MDV o el MOVIDRIVE® compacto
MCV: Servomotores asincronos CT/CV (encoder instalado de serie) o motores
CA DR/DT/DV/D con opcién de encoder.

— Para el funcionamiento en el MOVIDRIVE® MDS o MOVIDRIVE® compacto
MCS: Servomotores sincronos DS/DY, resolver instalado de serie.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Requisitos previos

e Encoders externos

El MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS41A no puede evaluar los datos de los
encoders absolutos. Solo se pueden utilizar encoders incrementales con senales
acordes a RS-422 (5 V TTL) como encoders externos en aplicaciones con conexién
no positiva entre el eje del motor y la carga.

— Conexion positiva (= sin deslizamiento) entre el eje del motor y la carga: No se
necesita encoder externo. En el caso de que se quiera utilizar un encoder externo
para el posicionamiento cuando hay una conexién positiva, se debe proceder
exactamente igual que con una conexion no positiva.

— Conexion no positiva (= con deslizamiento) entre el eje del motor y la carga: Es
necesario un encoder externo asi como un encoder /resolver en el motor.

— encoder incremental como encoder externo — Conexion a la unidad basica X14.
- Sélo con MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: encoder absoluto como encoder
externo — Conexion en la opcién DIP11A X62.

Los encoders absolutos aprobados estan indicados en la lista de seleccion DIP (—
manual del sistema MOVIDRIVE® MD_60A, descripcion del parametro P950).

e Combinaciones del MOVIDRIVE® MDV/MDS60A:

Conexion Positiva, no se necesita - .

Eje del motor/carga T GR AT No positiva, se necesita encoder externo
Tipo de encoder externo - Encoder incremental Encoder absoluto
Desplazamiento de . .

referencia Si Si No

Tipo de bus PROFIBUS DP (12 Mbaud) — DFP21A

PROFIBUS FMS/DP — DFP11A

— Opcidn necesaria INTERBUS LWL — DFI21A

Interface del encoder
No No absoluto
Tipo DIP11A

Otra opcién
MOVIDRIVE® requerida

« Combinaciones del MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS41A:

Conexion

Positiva, no se necesita encoder

No positiva, se necesita encoder

Eje del motor/carga externo externo
Tipo de encoder externo - Encoder incremental
Desplazamiento de referencia Si Si

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus




Descripcion funcional

3.2 Descripcion funcional

Caracteristicas
funcionales

Modos de
funcionamiento

La aplicacion "Posicionamiento ampliado por medio de bus" ofrece las siguientes
caracteristicas funcionales:

Se puede especificar cualquier numero de posiciones de destino mediante el bus de
campo.

Distancia de desplazamiento grande. La maxima distancia de desplazamiento
posible depende de la unidad de desplazamiento ajustada, por ejemplo:

Unidad de desplazamiento Distancia de desplazamiento maxima posible
110 mm 26,2144 m
mm 262,144 m

La velocidad y las rampas deben ajustarse mediante el bus de posicionamiento.
Se pueden definir y evaluar los finales de carrera de software.

Los encoders incrementales o absolutos se pueden evaluar como encoders externos.
Conexidn simple al control de la maquina (PLC).

Las funciones se ejecutan mediante tres modos de funcionamiento:

Modo manual

— El accionamiento se mueve hacia la derecha o hacia la izquierda mediante los
bits 9 6 10 en la palabra de control 2 (PO1).

— La velocidad y las rampas son variables y se especifican mediante el bus de
campo.

Modo de referenciacion

— El desplazamiento de referencia arranca con el bit 8 de la palabra de control 2
(PO1). El desplazamiento de referencia establece el punto de referencia (cero de
la maquina) para el posicionamiento absoluto.

— EI desplazamiento de referencia se puede realizar incluso si se emplea un
encoder absoluto como encoder externo.

Modo automatico

— El posicionamieno arranca en modo automatico con el bit 8 en la palabra de
control 2 (PO1).

— La posicién de destino se especifica con las palabras de datos de salida del
proceso PO2 y POS.

— La posicion real se comprueba ciclicamente en las unidades de mando del
usuario con las palabras de datos de entrada del proceso PI2 y PI3.

— Lavelocidad de ajuste se especifica con la palabra de datos de salida del proceso
POA4.

— Lavelocidad real se comprueba ciclicamente con la palabra de datos de entrada
del proceso Pl4.

— Las rampas de aceleracion y deceleracion se especifican con las palabras de
datos de salida del proceso PO5 y PO6.

— La corriente activa y la utilizacion de la unidad se comprueban ciclicamente con
las palabras de datos de entrada del proceso P15 y PI6.

— Confirmacion de la posicion de destino del movimiento mediante la salida binaria
virtual "posicion de destino alcanzada".

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Limites

Descripcion funcional

n PO
i Em
Wl {T— > | POt | PO2 | PO3| PO4 | PO5| PO
“EID- . -
e P <o | P | P2 | PI3 | Pl4 | Pls | Pi
P

alc)
ge
T

—
=

Fig. 5: Intercambio de datos mediante los datos del proceso

PO

PO1
PO2
PO3
PO4
PO5
PO6

La velocidad de ajuste para el movimiento de posicionamiento se especifica con la
palabra de datos de salida del proceso PO4. Por razones de seguridad, también se
puede limitar la velocidad maxima permitida para el modo automatico y el modo por

= Datos de salida del proceso

= Palabra de control 2

= Posicién de destino alta

= Posicion de destino baja

= Velocidad de ajuste
= Rampa de aceleracion

= Rampa de deceleracién

impulsos.

Tener en cuenta que P302 "Maximal speed 1" (velocidad maxima 1) debe ser al menos

Pl

Pl
P12
PI

Pl4
P15
P16

04825AES

= Datos de entrada del proceso

= Posicién real baja

= Palabra de estado

= Posicién real alta

= Velocidad real

= Corriente activa

= Utilizacién de la unidad

un 10% mayor que los limites de ajuste para el modo automatico y el modo manual.

Ademas, el factor numerador para la escala del desplazamiento esta restringido al valor

8192.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus




Escala del accionamiento

3.3 Escala del accionamiento

Accionamientos
sin un encoder
externo
(conexion con
enclavamiento)

Accionamiento
con encoder
externo
(conexion no
positiva)

El control necesita saber el nimero de impulsos del encoder (incrementos) por unidad
de desplazamiento, de manera que pueda calcular la informacién del desplazamiento,
y posicionar el accionamiento correctamente. Por otra parte, se puede utilizar la funcién
de escala para ajustar la unidad de desplazamiento del usuario en funcion de la
aplicacion deseada.

En los accionamientos sin encoder externo, se puede realizar la escala
automaticamente mediante el procedicimiento de puesta en marcha del
"Posicionamiento ampliado por medio de bus". Para ello, hay que introducir los
siguientes datos:

e Diametro de la rueda de transmision o del paso del eje
* Coeficiente del reductor (reductor i, reduccién de velocidad)
¢ Coeficiente del reductor adicional (reductor adicional i, reduccién de velocidad)

El procedimiento de puesta en marcha calcula los siguientes factores de escala:
1. Factor de escala de impulsos/distancia [inc/mm] de acuerdo con la férmula:

Impulsos = 4096 X iyeductor X Ireductor adicional

Distancia = mt x drueda de transmision © Spaso del eje
2. Factor de escala de la velocidad (valor numerador en rpm y valor denominador en mm/s)

También se puede introducir m/min o rpm como unidad de valor del denominador.

También existe la posibilidad de introducir directamente los impulsos/distancia y el factor
de escala de la velocidad. Si se introduce una unidad diferente a los milimetros [mm]
como unidad de desplazamiento, dicha unidad se utilizara también para las posiciones
de los finales de carrera del software, el offset de referencia y las posiciones del bus.

En este caso, hay que activar y calcular el escalado del encoder externo antes de
arrancar el "Posicionamiento ampliado por medio de bus". Para ello, realizar los
siguientes ajustes en MOVITOOLS/SHELL:

e Ajustar P941 "Source actual position" (fuente de posicién real), EXTERN.ENC (X14)
con encoder incremental o ABSOL.ENC. (DIP). También se puede realizar este
ajuste durante la puesta en marcha del "Posicionamiento ampliado por medio de bus".

fim 54. IPOS Encoder H[=E3
941 Jource actual position [155(:.[_._:]1](:_ (DIF) j
942 Encoder ILAcCTOr NUMECaATOr HOTOR ENC. [X15)

FXTERN.FNC (¥14)
AOHOL-ENC, (DIE) .

943 Encoder factor denominator

944 Encoder scaling ext. encoder |x 1

02770AEN
Fig. 6: Ajuste de la posicion real de origen

e Ajustar P942 — P944 factor numerador y denominador del encoder y el escalado del
encoder externo. Estos ajustes deben realizarse en MOVITOOLS/SHELL antes del
arranque del "Posicionamiento ampliado por medio de bus".

Durante el arranque del "Posicionamiento ampliado por medio de bus" el calculo de la
escala esta bloqueado.

Para informacion mas detallada sobre el escalado de un encoder externo, véase el
manual "Posicionamiento y sistema de control de secuencia IPOSP'US®",

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Activacion del

Escala del accionamiento

S6lo con MOVIDRIVE® MDV/MDS60A: En el caso de utilizar un encoder absoluto

encoder absoluto  como encoder externo, debe poner en marcha el encoder absoluto antes de arrancar el

"Posicionamiento ampliado por medio de bus". Para ello, siga las siguientes
instrucciones:

e Ponga en marcha el variador con "MOVITOOLS/Shell".

'E SHELL MOVITOOLS® O[]
File [EEREY Paameter: Dicolay Estiae Window Help
Ma E D':Hr* W 10, Setpuint veleclion
UT IR,
Fosboring wa Bus
PO 101 Control =i 1 - ]
Extandsd positioning via bus " ontrol signal source IlLl{HLNﬂLb J
Tunrilalie
Lrane Lantrol B 70 Operating modes
) 9 T00 Operating mode 1
Al vara le
| able peshoning wa heldbues T01 Operating mods 2
Table Poszitioning

O B 9 ORi fonchions
F-E 9 IPNS paanses
- ([0 pplications

|F'm-bu-!'w Marameber saved A

04941AEN

Fig. 7: Puesta en marcha del variador

e Seleccionar "Startup/ Startup for /DIP"(puesta en marcha/puesta en marcha para/DIP).

|

— Startup far
© Mator 1 [parameter set 1)

" Mator 2 [parameter set 2)

' Speed controller

0 ahsolute encoder interface

% Zurick I Wfeiter > I Abbrechen

04992AEN
Fig. 8: Puesta en marcha del encoder absoluto

¢ Realice el proceso de puesta en marcha del encoder absoluto DIP.
Véase el manual "Posicionamiento con encoder absoluto e interface del encoder

absoluto DIP11A" para informacién mas detallada sobre la puesta en marcha de los
encoders absolutos.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus




Finales de carrera, levas de referencia y cero de la maquina

3.4 Finales de carrera, levas de referencia y cero de la maquina

Finales de carrera
del software

Leva de
referencia

Cero de Ia
maquina

Los finales de carrera del software realizan una funcién de seguridad adicional
definiendo los finales del rango de desplazamiento. Tenga en cuenta los siguientes
puntos:

Los finales de carrera del software deben estar situados dentro del rango de
desplazamiento de los finales de carrera del hardware.

Las ordenes de desplazamiento no se realizan si sus posiciones de destino se
encuentran mas alla de los finales de carrera de software.

El mensaje de fallo F78 "IPOS SW limit switch" se genera si se especifica una
posicién de destino por mayor el final de carrera del software mediante el bus de
campo. Este mensaje de fallo debe resetearse. Al hacer esto, el accionamiento
pierde su posicion de referencia.

El valor de posicién no se pierde con un reset si se esta utilizanco un encoder
absoluto para el posicionamiento. Simplemente introduzca una nueva posicion de
destino entre los finales de carrera del software y posteriormente realice el reset. De
lo contrario, el fallo F78 se genera de nuevo.

Asegurarse de que no haya un solapamiento en el momento de definir la posicion
de referencia (posicién de la leva de referencia) y los finales de carrera de software.
En el caso de solapamiento durante la referenciaciéon se genera el mensaje de fallo
F78 "IPOS SW limit switch"

Se debe introducir un offset de referencia durante la puesta en marcha del
"Posicionamiento ampliado por medio de bus" si no se quiere que el cero de la
maquina (= punto de referencia para el posicionamiento por medio de bus) esté
ubicado en el punto de referencia.

Se aplica la siguiente férmula: Cero de la maquina = Posicion de referencia + Offset
de referencia

De esta manera, se puede alterar el cero de la maquina sin necesidad de mover la leva
de referencia.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Asignacion de datos del proceso

3.5 Asignacion de datos del proceso

El control de la maquina (PLC) envia 6 palabras de datos de salida del proceso (PO1 -
POB6) al variador y recibe 6 palabras de datos de entrada del proceso (PI1 - PI6) del

variador.
PO

-|0] [ (|

et . L emo ||

e : PO1 P02 P P04 P P

iH > | POl | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | POG — > e

ool

i 3|
B ERREEND <';l P1 | P2 | PI3 | P4 | PI5 | PI6 <,':l

P i
04825AES
Fig. 9: Intercambio de datos mediante los datos del proceso
PO = Datos de salida del proceso PI = Datos de entrada del proceso
PO1 = Palabra de control 2 P = Palabra de estado (datos IPOS PI)
PO2 = Posicion de destino alta PI2 = Posicion real alta (datos IPOS PI)
PO3 = Posicion de destino baja PI3 = Posicion real baja (datos IPOS PI)
PO4 = Velocidad de ajuste (datos IPOS PO) Pl4 = Velocidad real (datos IPOS PI)
PO5 = Rampa de aceleracién (datos IPOS PO)  PI5 = Corriente activa (datos IPOS PI)
PO5 = Rampa de deceleracién (datos IPOS PO) PI6 = Utilizacién de la unidad (datos IPOS PI)
Datos de salida La asignacién de las palabras de los datos de salida del proceso se realiza de la

del proceso siguiente manera:
¢ PO1: Palabra de control 2
(15[14[13[12[11]10]/9[8 |7 |6[5|4[3[2|1]0]

Reservado LBquueo/hablhtamon
del controlador
Reservado I-[at_)ilitacién/parada
rapida
Reservado ——— L———Habilitacién/parada
Seleccién de /Mantenimiento
modo alto
Seleccion d_e Conmutador de rampa
modo bajo
Impulso - Conmutador de
parametros
Impulso + Reset de fallo
Arranque Reservado
e PO2 + POS: Posicion de destino
PO2 Posicién de destino alta PO3 Posicién de destino baja
(15[14[13[12][11[10[ 9 |8 [7[6 5[4 [3[2]|1]0] (15[14[13[12[11[10[9 |8 [7[6 5[4 [3[2][1]0]

Posicién de destino [unidad de desplazamiento definida por el usuario]

e PO4: Velocidad de ajuste

PO4 Velocidad de ajuste
(15[14[13[12[11]10] 98 [7 [6[5[4[3[2]|1]0]
Velocidad de ajuste [rpm]
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Asignacion de datos del proceso

e POS5 + PO6: Rampa de aceleracion y rampa de deceleracion

PA5 Rampa de aceleracion PA6 Rampa de deceleracion
(15[14[13[12][11[10[ 9 |8 [7[6 5[4 [3[2]|1]0] (15[14[13[12[11[10[9 |8 [7[6 5[4 [3[2[1]0]
Rampas [s]

Datos de entrada  La asignacion de las palabras de los datos de entrada del proceso se realiza de la
del proceso siguiente manera:
e PI1: Palabra de estado
(15]14[13[12[11]10] 9 [8[7|6[5[4[3[2]|1]0]
Estado del variador/cédigo de
fallo Giro del motor (n # 0)

Variador preparado

Referencia IPOS (= accionamiento
referenciado)

Posicién de destino alcanzada

Freno desbloqueado

Fallo/advertencia

Final carrera dcha.

Final de carrera izda.

* PI2 + PI3: Posicion real
PI2 Posicién real alta PI3 Posicién real baja
(15[14[13[12][11[10[ 9 |8 [7[6 5[4 [3[2|1]0] (15[14[13[12[11[10[9 |8 [7[6 5[4 |3 [2[1]0 ]
Posicién real [unidad de desplazamiento definida por el usuario]

¢ Pl4: Velocidad real
PE4 Velocidad real
(15[14[13[12[11[10] 98 [7 [6[5[4[3[2]|1]0]
Velocidad real [rpm]

e PI5: Corriente activa
PES5 Corriente activa
(15[14[13[12[11]10/9[8 |7 [6[5[4[3[2[1]0[1]0]
Corriente activa [% corriente nominal unidad]

¢ PI6: Utilizacién de la unidad
PEG6 Utilizacion de la unidad
(15[14[13[12[11]10[9[8 |7 [6[5[4[3[2[1]0[1]0]
Utilizacién de la unidad [% | x 1]

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus 17
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Software

4 Instalacion

4.1 Software
MOVITOOLS

Version
tecnoldgica
(desde la version
2.70)

El mdédulo de aplicacién "Posicionamiento ampliado por medio de bus" forma parte del
paquete de software SEW MOVITOOLS (versidn 2.60 y superiores). Siga las siguientes
instrucciones para instalar MOVITOOLS en su ordenador:

¢ Introduzca el CD MOVITOOLS en el lector de CD ROM de su PC.
¢ Seleccione "Start/Run..."
* Escriba "{Letra del lector de CD}:setup" y pulse la tecla Enter.

* Aparece el menu de configuracion de MOVITOOLS. Siga las instrucciones del
asistente de instalacion.

Ahora se puede utilizar el Program Manager para iniciar MOVITOOLS. Si conecta una
unidad MOVIDRIVE® a su PC, seleccione el puerto correcto (puerto COM del PC) y
ajuste la conexion de punto a punto. Seleccione <Update> para visualizar el variador en
la ventana de "Connected Units" (unidades conectadas).

T MANALEH MUVITIHL S® SEW-FHHIDHEIVE BmhH & Ko
Langusage PC Interface Connectad lrvarbers Connect o
' .
™ Deutsch None Device Type | Addr | Signature | com| o ingle Irverter
—n & 1M1 MDGG040022/54] 0 1 [Peetdo-Peei]
" Frangais " CoM2 © Jrvvester With Address:
C LM 2 3
" COM 4
o~ Mo Invertes
™ COM5 [OFFLINE]
— o
I Hpen Execute Program
B fun Projeut Fulde: Shell
|d:\.prugrm\smu\nwviuds\pmiacts\peujadl
i ] FlashLoades =] e 1.c1 om] best_2 baf &‘
#-{_1 Kurversscheil él dip. It (] test_3raf 5
= MOVITOOLS  ['a) Md_1.gp1 2] Tect_MD.taf _ ssope |
+ ] Rin Project.c1 8] Test ‘wickles_01 241 Foroe
£ Heb ] Tabpos_1.tab =] test] DR —Conple_|
1 ’ljfr“?"“’“"‘J 8] test_1.BLI2 2] watlog b e
= °'|°°t_‘;m ] Test_01 21
j '-I.L- 2] Test_022w1 Assembbes
o 5::: ] test_1.tal =
MMl ] CAM
( " il
15YNE

Close A1 Tools |

04431BEN
Fig. 10: Ventana MOVITOOLS

El médulo de aplicacion "Posicionamiento ampliado por medio de bus" se puede utilizar
con las unidades MOVIDRIVE® MDV/MDS60A de la version tecnoldgica (-0T). Los
modulos de aplicacion no se pueden utilizar con unidades de la version estandar (-00).
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MDV/MDSG60A con la opcion "interface del encoder absoluto tipo
DIP11A"

4.2 MDV/MDSG60A con la opcion "interface del encoder absoluto tipo DIP11A"

: ® MDV (MDS
R | x13: _ MOVIDRIVE PP (MDS)
—_DI@@| 1—*/Bloqueo variador 5] !
DI@1 | 2— Habilitacion/Parada rapida 1 ®>‘ 1 @;
DI@2 | 3= Reset 219 219
DI@3 | 4—* Leva de referencia 3 @)\ 3 @‘ X11
+——— —— DI@4 | 5> /Final de carrera derecho i | 4 ®\
¢——<— ——— DI@5 | 6—* [Final de carrera izquierdo 419 5 \
[ DCOM| 7—— Referencia X13:DI@@...DIZ5 x | 5| S,
VO24 | 8~——Salida de +24V S1 [T mAo v
: - L 60| 6|9 El
DGND| 9— Potencial de ref. para sefiales binarias $12 L1 RON « OFF
ST11 [10l=— RS-485+ 79 (g5
ST12 |11}~ RS-485- 8 @)‘ 2 Ql %12
99 3l9 —
X14:(MDV/MDS) 10 @)‘ T_I ‘(@ 1
Encoder externo de entrada, — — ‘(@ 2
Encoder incremental 5V TTL 119 I_I Q3
(Conexién— Instrucciones de funcionamiento 219 119 }g 4 %
5
MOVIDRIVE®) 3|9 200l x10 & olD
| 49 39 67
X s|i9) | |[24 9!
: 61 ISE:
X15: (MDV/MDS) | 8|9 |59 8o
Encoder del motor: 710 | 6 |9 |X13 \® 10
Encoder incremental (MDV) o resolver (MDS) 89 |7 |9 e
(Conexién— Instrucciones de funcionamiento 910 8 @)\
®
MOVIDRIVE ) e 190 g\
11 @1 "SUPPLVOUTZAV=—‘
| X10: ‘
TF1 1— Entrada TF
DGND | 2—1 Potencial de ref. para sefiales binarias Lo 20
DBZQP | 3<+—/Freno X gg o
1 DO@1-C | 4 Contacto/Fallo del relé 69 oo o©
DOGT-NG 5 | Relé NAFallo %2 8¢ ° °
DO@1-NC| 6 Relé NC/Fallo
] DO@2 | 71— Ref_erenciado
_Zﬁ\\{l- VO24 8 Sallda de +24V ENCODER IN/OUT ENCODER IN
(=) VI24 9 ™ Entrada de +24V (RESOLVER IN)
DGND 10— Potencial de ref. para sefiales binarias
X60: DIP11A |
DM@ | 1—» |
DI11 | 2—»
DI12 | 3—* _. - !
D13 | 4 Sin funcion, ya que las bornas |
D14 | 5 Virtuales estan activas
DI5 | 6> |
DI16 | 7|—> |
DI17 | §— |
DCOM| 9— Referencia X22:DI1d...DI17
DGND 10— Potencial de ref. para sefales binarias I
X61: :
DO1D [1j=— I
DO11 | 2/=— |
DO12 |3=—- » I
DO13 | 4~«——Sin funcién, ya que las bornas
DO14 |5~e— virtuales estan activas |
DO15 |6=—o |
DO16 |7<—
DO17 |8f<— !
DGND |9 Potencial de ref. para sefales binarias |
|
Interfase X62: |
encoder absoluto |
ﬂ“ﬂ (Conexién— Manual "Posicionamiento con opcion |
o . encoder absoluto DIP11Ay encoder absoluto”)
Cadigo gris |
|
1
04826AES

Fig. 11: Diagrama de cableado para la unidad basica con la opcion DIP11A
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4 Instalacion del bus MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

4.3 Instalacion del bus MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

Sinopsis Para la instalacion del bus, tener en cuenta la informacion de los manuales de bus de
campo correspondientes que se adjuntan a los interfaces de bus de campo.

DFP DFP DFI
PROFIBUS PROFIBUS INTERBUS
DP FMS / DP

ADRESS FMS/DP DP ~

Remate IN
@] N
OFF - @
5
TERMINATION ]
RESISTORS =

@ 660660 @
3
@ ©@@@©©©@© @
N
1©D

= : )
X30 FMS/DP =\

PROFIBUS X33
DP

INTERBUS

N

Certified!

04827AXX
Fig. 12: Tipos de bus

20 MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus




Instalacion del bus MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

PROFIBUS
(DFP21A)

Datos técnicos

El paquete de documentacion de PROFIBUS contiene informacion detallada. Este
paquete se puede pedir a SEW. El paquete de documentacién contiene los archivos
GSD vy los archivos tipo para MOVIDRIVE® para ayudarle en la planificacion del
proyecto y en su puesta en marcha.

Opcion Interface de bus de campo PROFIBUS tipo DFP21A

0)
DFP

PROFIBUS
DP

ADDRESS

X30
PROFIBUS
DP

Numero de referencia 8236186

Recursos para puesta en marcha/diagnéstico | Software MOVITOOLS y teclado DBG11A

Opcidn protocolo PROFIBUS-DP segun EN 50170 V2 / DIN E 19245 P3
Velocidad de transmision en baudios Deteccion automatica de la velocidad de transmision en
admisible baudios de 9,6 kbaud a 12 Mbaud

Conector sub D de 9 clavijas

Asignacion de
clavijas

Conexién Asignacién segun EN 50170 V2 / DIN 19245 P3
Terminacion de bus No integrado, ejecutar en el conector PROFIBUS.
Direccién de estacion 0...125, puede ajustarse mediante el interruptor DIP
Archivo GSD SEW_6003.GSD

N¢ de identidad DP 6003 hex = 24579 dec

Peso 0,2 kg (0,44 Ib)

1. LED verde: En funcionamiento

2. LED rojo: Fallo de bus

3. Interruptor DIP para ajustar la direccién de estacion.

4. Enchufe sub D de 9 clavijas: Conexion de bus

M

@

— RxD/TxD-P (B/B)
RxD/TxD-N (A/A)
CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

=)

04434AXX
Fig. 13: Asignacion del enchufe sub D de 9 clavijas segun EN 50170 V2

I

(a[a)

ap

we
T

[CoBe>NEé NIE e R EIN]

(1) Enchufe sub D de 9 clavijas
(2) jTrenzar los hilos de sefales!

(3) jEs necesaria la conexidn conductiva entre la carcasa del enchufe y el apantallado!

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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4 Instalacion del bus MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

PROFIBUS
(DFP11A)

El paquete de documentacion de PROFIBUS contiene informacion detallada. Este
paquete se puede pedir a SEW. Este paquete de documentacién contiene los archivos
GSD vy los archivos tipo para MOVIDRIVE® para ayudarle en la planificacion del

Datos técnicos

proyecto y en su puesta en marcha.

Opcion

Interface de bus de campo PROFIBUS tipo DFP11A

FMS/DP DP

ON
4.
OFF
TERMINATION
RESISTORS

FMS/DP

Numero de referencia

822 724 1

DFP Recursos para puesta en marcha/diagnéstico | Software MOVITOOLS y teclado DBG11A
i - PROFIBUS-DP segin EN 50170 V2 / DIN E 19245 P3
Opciones protocolo * PROFIBUS-FMS segun EN 50170 V2 / DIN E 19245 P3
¢ Modo combinado PROFIBUS DP/FMS (combi-esclavo)
Deteccion automatica de la velocidad de transmision en
baudios:
o |t _ o _ * 9,6 kbaudios
o > Velocidad de transmision en baudios ¢ 19,2 kbaudios
) admisible * 93,75 kbaudios
e 187,5 kbaudios
* 500 kbaudios
¢ 1.500 kbaudios
Conexion Conector sub D de 9 clavijas
3. Asignacién segun EN 50170 V2 / DIN 19245 P3

Terminacién de bus

Puede activarse para tipo cable tipo A (hasta 1.500
kbaudios)
conforme a EN 50170 V2 / DIN 19245 P3

Direccion de estacién

0...125, puede ajustarse mediante el interruptor DIP

Parametro de bus predeterminado

Min-Tgpg para modo FMS/DP o DP
Puede seleccionarse mediante el interruptor DIP

Archivo GSD SEW_6000.GSD
" . o 5 N¢ de identidad DP 6.000 hex = 24.576 dec
X o ° .
o? Peso 0,2 kg (0,44 Ib)

1. LED verde: En funcionamiento
2. LED rojo: Fallo de bus

directamente al modo DP.

Asignacion de

3. Interruptor DIP para ajustar la direccién de estacion y cambiar del modo combinado FMS/DP

4. Interruptor DIP para conectar y desconectar la resistencia de terminacion del bus
5. Enchufe sub D de 9 clavijas: Conexién de bus

clavijas
(1
) @
[ | RxD/TxD-P (B/B)| 3
L eme [ RxD/TxD-N (A/A)| 8
0P CNTR-P 4
DGND (M5V) 5
VP (P5V) 6
DGND (M5V) 9 ,
e el e
04434AXX
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Fig. 14: Asignacion del enchufe sub D de 9 clavijas segun EN 50170 V2

(1) Enchufe sub D de 9 clavijas
(2) jTrenzar los hilos de sefales!

(3) iEs necesaria la conexién conductiva entre la carcasa del enchufe y el apantallado!
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Instalacion del bus MOVIDRIVE® MDV/MDS60A

INTERBUS con
cable de fibra
optica (DFI21A)

Datos técnicos

El paquete de documentacion de INTERBUS-LWL contiene informacion detallada. Este

paquete se puede pedir a SEW.

B

e
« O
B O
O 2.
For O
Foz O
® O

IN
(O. 5
3

w

o
™
3
o
™
=

ouT
O
>

><

><
N
]

IN
Q
o

0
™
3
=]
o
=
=

e

ouT
O
I

><

Opcion Interface de bus de campo INTERBUS tipo DFI21A (FO)
Numero de referencia 823 093 5
DFI i
INTERBUS Recursos para puesta en marcha/diagnéstico gmtel)vare MOVITOOLS, teclado DBG11A y herramienta
Velocidad de transmisién en baudios 500 kbaudios y 2 Mbaudios, activacion mediante interruptor
admisible DIP

Entrada de bus remoto: 2 enchufes F-SMA
Conexion Salida de bus remoto: 2 enchufes F-SMA
Interface FO regulado épticamente

Peso 0,2 kg (0,44 Ib)

Asignacion
conexion

LEDS de diagndstico

FO: IN remoto

FO: Entrada de bus remoto
FO: OUT remoto

FO: Continuacién bus remoto

oA ON~

Interruptor DIP para longitud de datos del proceso, longitud PCP y velocidad de transmisién en baudios

Posicion Senal Direccion Color hilo FO
3 In remoto FO Recibir datos Naranja (OG)
4 Entrada de bus remoto Enviar datos Negro (BK)
5 OUT remoto FO Recibir datos Negro (BK)
6 Salida bus remoto Enviar datos Naranja (OG)

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS41A

4.4 MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS41A

[x10: MOVIDRIVE® compacto ( 1

REF1 | fj<—+10V P 0O

Al11 22—

REF2 | 3=—-10V

A2 | 4—»

SC11 5~—Bus de sistema alto

Al21 6—Entrada TF/TH

SC12 | 7~=—Bus de sistema bajo
AGND | 81 Potencial de ref. para sefiales analdgicas ..

— —— DI®J | 9" /Bloqueo variador

DIg1 |10—* Habilitacién/Parada rapida

DIg2 |11—#® Reset

DIg3 12— Leva de referencia — ignw =
DI@4 |13—*/Final de carrera derecho e —
DIg5 [|14—* /Final de carrera izquierdo

[ DCOM |15 Referencia X10:DI@d...DI&5
V024 |16~ Salida de +24V —
DGND |17—1 Potencial de ref. para sefiales analdgicas || = —
DO@1-C |18——_ Contacto relé comun/Fallo

——&———_ DO@2

1 gij Referenciado

DO@1-NOJ20 Contacto normalmente abierto /Fallo
DBYY (21 /Freno
DO@1-NC|22 Contacto normalmente cerrado /Fallo
DGND 23— Potencial de ref. para sefiales binarias
G VI24 24— Entrada de +24V
X14: (MCV/MCS) @ [ T P py
Encoder externo de entrada, [FEEE L T, 2
Encoder incremental 5V TTL, ST, [ 2] ||
(Conexién — Instrucciones de funcionamiento == = ]
MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS) 718
®| B P PR
_D.I.QL11 12_I:I.I.m_
X15:(MCV/MCS) e
Encoder del motor: = = ROAM, 5422
Encoder incremental (MCV) o resolver (MCS) [ENGODER VO ENGODER | (oenn | T, Tooaid]
(Conexion — Instrucciones de funcionamiento et hocz |, |Thootn
MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS
P ) IS I P ST
DGND 23|24, 124
X30: (MCV/MCS41A) x10
Conexién PROFIBUS-DP
(Conexién — Instrucciones de funcionamiento

MOVIDRIVE® compacto MCV/MCS41A)

04940AES

Fig. 15: Diagrama de cableado para MOVIDRI VE® compacto MCV/MCS41A

Asignacion de
pines PROFIBUS-
DP

Véanse las instrucciones de funcionamiento del MOVIDRIVE® compacto MC_41A.

@)

1
@) RxD/TxD-P (B/B)

RxD/TxD-N (A/A)
CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V)

DGND (M5V)

[(eRNe>RE¢, BF - Ke - NEI]

o)e

= @

04915AXX
Fig. 16: Asignacion del enchufe sub D de 9 clavijas segun EN 50170 V2

(1) X30: Enchufe sub D de 9 clavijas
(2) jTrenzar los hilos de sefales!
(3) jEs necesaria la conexién conductiva entre la carcasa del enchufe y el apantallado!
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Conexion de los finales de carrera

4.5 Conexion de los finales de carrera

Las levas de los finales de carrera deben cubrir el rango de desplazamiento hasta la
parada.

jUtilizar los finales de carrera so6lo con contactos NC (bajo activo)!

Cw

v

A
h 4

|

ES CCW
ES CW

04437AXX
Fig. 17: Conexion de los finales de carrera

CW = Variador vectorial derecho
X = Desplazamiento

LS CwW = Final de carrera derecho
LS CW = Final de carrera izquierdo

Asegurarse de que la asignacion del final de carrera es correcta. Esto significa que el
movimiento hacia la derecha (CW) deberia realizarse hacia el final de carrera derecho
(LS CW) y el movimiento hacia la izquierda (CCW) deberia realizarse hacia el final de
carrera izquierdo (LS CCW).

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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('CD Informacién general

5
5.1

5.2

©

Puesta en marcha
Informacion general

Una planificacidn de proyecto y una instalacién precisas son los requisitos previos para
realizar una puesta en marcha correcta. Véanse los manuales de sistema de
MOVIDRIVE® MD_60A y MOVIDRIVE® compacto para instrucciones detalladas de la
planificacion de proyectos. Estos manuales de sistema forman parte de los paquetes de
documentacién de MOVIDRIVE® MD_60A y MOVIDRIVE® compacto que se pueden
solicitar a SEW.

Comprobar la instalacién, incluida la conexion del encoder, siguiendo las instrucciones
de instalacion de las instrucciones de funcionamiento del MOVIDRIVE® y las de este
manual (— Apartado Instalacion).

En caso de estar utilizando un encoder absoluto, tenga en cuenta también las
instrucciones de instalacion y de puesta en marcha del encoder absoluto incluidas en
el manual "Posicionamiento con encoder absoluto e interface del encoder absoluto
DIP11A" disponible en SEW.

Trabajos previos

Realizar los siguientes pasos antes de la puesta en marcha:

* Conectar el variador al PC a través del puerto serial (RS-232, USS21A en PC-COM)
e Instalar el software SEW MOVITOOLS (versién 2.60 o superior).

¢ Poner en marcha el variador con "MOVITOOLS/Shell".

P SHELL MOVITOOLS® [ O] =]
File m Pararaters  Ditplaw  Exvae ‘Window Halp

[ aral Oparation = - .

M 0. Sedypn sl
E E Morion B 10, Setpuint selection

100 Ectpoint Source

k Mt 101 Control =i L

E¥tanded posiioning viabus |, ontrol signal source IlLRHmme

Tiarilaldn

Lrane Cantral I 70 Operaling modes

LOPRA poRionng 700 Operating mode 1

Crarial weirm e

I ekl poshoning via heldbus 701 Operating mode &

T able Pozitioning

I B 9. Rl fonchons
=-El 9 IPOS paanses

i« ([0 pplications
T oot e Peramele soved
04941AEN
Fig. 18: Puesta en marcha del variador
* Ajustar los siguientes modos de funcionamiento:
Tipo de motor
Variadores
DR/DT/DV/D CT/CV DS/DY

MOVIDRIVE® MDV60A o
MOVIDRIVE® compacto MCV41A

MOVIDRIVE® MDS60A o
MOVIDRIVE® compacto MCS41A . SERVO&IPOS

VFC-n-CTRL& IPOS CFC & IPOS -
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Trabajos previos (‘®

¢ Funcionamiento con encoder incremental en la unidad basica: X14 como encoder
externo:

— En MOVITOOLS/SHELL, introducir los parametros P942..P944, factor
numerador del encoder, factor denominador del encoder y el escalado del
encoder externo. Véase el manual "Sistema de control de secuencia y
posicionamiento IPOSPUS®" para mas detalles sobre la descripciéon de los
parametros P942...P944.

¢ Funcionamiento con un encoder absoluto en DIP: X62 como encoder externo:
— Seleccionar "Startup / Startup for / DIP absolute encoder."

Startup

Startup for
" Motor 1 [parameter set 1)

" Mator 2 [parameter set 2
~

{+ heolute encoder inberface

Weiter > Abbrechen

04992AEN
Fig. 19: Puesta en marcha del encoder absoluto

— Realice el proceso de puesta en marcha del encoder absoluto DIP.
* Senfal "0" en la borna X13:1 (DIGJ, /Bloqueo variador).

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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|
(‘G Inicio del programa "Posicionamiento ampliado por medio de bus"

5.3 Inicio del programa "Posicionamiento ampliado por medio de bus"

Informacion * Iniciar "MOVITOOLS/Shell."

general * Seleccionar "Startup/Extended positioning via bus."

"M SHELL MOVITOODLS®

Fie QEEUls) FParameters Displap Etras Mfndow Help

= | e 2]

Maral Upcrabon...
E Ewhilng: bomilin
=N

Catended poztionmng via bus

i L U e
=38 9 IPNS paanelsz
= P

28 Posilioring via Bus
21 Cxtended poshioning via bus
3 Tuantalie
28 Crane Coritrol
@l Absalut poshanng
20 Central winder
23 Table positioning via fisldbus
23 Table Posilioning

I o Promrin s | 7

04829AEN
Fig. 20: Inicio del programa "Posicionamiento ampliado por medio de bus"

Puestaenmarcha La ventana de puesta en marcha aparece inmediatamente después de haber iniciado
inicial el "Posicionamiento ampliado por medio de bus" por primera vez.
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Parametros del
bus de campo

4o Extended positioning via bus

S EE

Fieldbus parameter

Fieldbus type |pROFIBUS FMs/DEP ¥

EBuzs address= |

Timeout wvalue |

Timeout response |RAPID STOP;’WARNGj

Baud rate | J

DIA0: fController inkibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reget
DI03: Reference Cab
DI04: Mo function
DI05: Mo furction

¥ Cancel ‘ Forwands 33

Peer-to-Peer Changed  |PROFIBUS Fi

04830AEN
Fig. 21: Ajuste de los parametros de bus de campo

e Ajustar el tipo de bus de campo correcto.
e Ajustar los parametros de bus requeridos.
e Pulsar "Forward>>" para abrir la siguiente ventana de puesta en marcha.
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Factor de escala

iy Extended positioning via bus

pledEsr &2 |

Source actual position |MOTOR ENC. (X13) j

Calculation of the =scaling

Scaling factor for distance

Scaling factor for speed

Diameter of driving wheel :J|SD Ton :J
Gearing ratio |2
external ratio |l

Unit for speed

: = ing/  |wmn
Distance |_‘I_5".-‘

Increments

; = 1/min/ |w/ =
Denominator |lSD9

Numerator

Peerto-Peer Changed  |PROFIBUS Fi

DI0D: ACantraller inkibit
DI07: Erable

DI0Z2: Fault Resat
DI03: Refersnce Cébd
DI04: Mo furnction
DI0&: Mo function

¥ Cancel ‘ << Back Forwands 53

04832AEN

Fig. 22: Ajuste del factor de escala

Ajustar "Source actual position" (fuente de posicién real). Ajustes posibles:

"MOTOR ENC. (X15)" para funcionamiento sin encoder externo.
"EXTERN.ENC (X14)" con encoder incremental como encoder externo.
"ABSOL.ENC. (DIP)" con opcién DIP11A y encoder absoluto como encoder externo.

Sdlo si "Source actual position = MOTOR ENC. (X15)": Realizar el calculo del

factor de escala. Para ello, introducir los siguientes valores:

Introducir el valor para "Diameter of driving wheel" (diametro de la rueda del
accionamiento) o "Spindle slope" (inclinacion del eje) en unidades de milimetros
[mm] o en 1/10 de milimetro [1/10 mm)].

Introducir los valores de coeficientes (i) para el reductor y el reductor adicional.
Seleccionar "Unit for speed” (unidad de velocidad).

Pulsar <Calculation> para calcular el factor de escala. Los valores "Increments/
distance" (incrementos/distancia) se introducen en [inc/mm].

También puede calcularse el factor de escala para distancia manualmente e
introducir el valor directamente. En este caso, puede introducirse otra unidad para
la distancia distinta a los milimetros.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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e "Calculation of the scaling" (célculo del factor de escala) se bloquea cuando funciona
con un encoder externo.

* "Scaling factor for distance" (factor de escala para distancia)

El "Scaling factor for distance" se calcula y se introduce automaticamente si es el
programa el que lo calcula. El factor numerador esta limitado en este caso a un max.
de 8192 inc. Hay que calcular e introducir el factor de escala manualmente si el
programa no lo calcula, por ejemplo si se esta utilizando un encoder externo.

Tener en cuenta que el factor numerador no exceda de 8192 incrementos en este
caso.

Ejemplo para el calculo del "Scaling factor for distance".

Posicionamiento en un encoder absoluto tipo WCS2 (Stahl).

Resolucién encoder fisico = 1,25 incrementos/mm

Factor de escala del encoder P955 = 8

Resolucién del encoder con factor de escala = 10 incrementos/milimetro [inc/mm]
Ajustar "Increments/Distance = 10/1 [inc/mm]."

e "Scaling factor for speed"” (factor de escala para velocidad)

El "Scaling factor for speed" se introduce automaticamente si es el programa el que
lo calcula. La unidad para el denominador es la misma que la que se ha ajustado
previamente en "Unit for speed". Hay que calcular e introducir el factor de escala
manualmente si el programa no lo calcula, por ejemplo si se esta utilizando un
encoder externo.

Ejemplo para el calculo del "Scaling factor for speed".

Posicionamiento en un encoder absoluto tipo WCS2 (Stahl).

Numerador = irequctor X Ireductor adicional %X Factor de conversion para velocidad
Numerador = 2 x 1 x 60 s/min = 120 s/min

Denominador = Circunferencia = pi x d = 3,14159 x 50 mm = 157,08 mm

Ajustar los siguientes valores:
Numerador = 12.000
Denominador = 15.708

Tener en cuenta que el valor numerador y el denominador no deben exceder de
32.767.
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Limites de ajuste

4 Extended positioning via bus

DedEsr &2 |

Software limit switch CCW Software limit switch CW
|-s000 [rara] 2000 [rara ]
Use Hardware limit switch |YES j
Peference Off=zet ||j [roum ]

Reference trawvel type ](—:‘ [ 1 ~
Ak

Maximum wvalues

Max. motor speed in Automatic |lDDEI [1imin]
Mode EEGE [rra/ =]
Max. motor speed in Jogging |_‘LDDEI [1/min]
Mods FEEE [/ =]
Mmax speed control |J_50E| [1/min]
@ DI0D: /Contraller inkibit LS COW LS
@ DI01: Enable ‘
@ DI02 Fault Reset
@ DI03: Reference CAM | | | | Tman]
@ DI04 Limit switch ! -5000 -s000 0 4000 5000
@ DI05: Limit switch COW

X Cancel ‘ << Back ‘ Forwards >3 |

DTN | Peerto-Peer Changed  |PROFIBUS Fie
04833AEN

Fig. 23: Finales de carrera, tipo de desplazamiento de referencia y valores maximos

Introducir la posicién para los finales de carrera del software. Al introducir "0" para
ambos finales de carrera se desactivan los finales de carrera del software.
Asegurarse de que las posiciones de los finales de carrera del software se
encuentran dentro de los limites de desplazamiento de los finales de carrera del
hardware. La posicién de los finales de carrera del software se visualiza en la linea
de velocidad situada en la parte inferior de la pantalla.

Introducir el offset de referencia. El offset de referencia corrige el cero de la maquina.
Se aplica la siguiente férmula: Cero de la maquina = Posicion de referencia + Offset
de referencia.
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¢ Seleccionar el modelo correcto de desplazamiento de referencia (0...7):

| Tipo 0: Sin desplazamiento de referencia. La posicién de referencia
] e [ es el pulso cero hacia la izquierda de la posicién actual.

! Cero de la maquina = Pulso cero hacia la izquierda de la posicion

zZp actual + Offset de referencia

_ _ Tipo 1: La posicién de referencia es el extremo hacia la izquierda de
— la leva de referencia.
I Cero de la maquina = Posicién de referencia + offset de referencia

Tipo 2: La posicién de referencia es el extremo hacia la derecha de la
- | _ leva de referencia.
L,'/\: Cero de la maquina = Posicion de referencia + offset de referencia

- - Tipo 3: La posicién de referencia es el final de carrera hacia la
derecha. No se requiere leva de referencia para este tipo.
Cero de la maquina = Posicidn de referencia + offset de referencia

Tipo 4: La posicidn de referencia es el final de carrera hacia la
izquierda. No se requiere leva de referencia para este paso.
Cero de la maquina = Posicidn de referencia + offset de referencia

1— [ Tipo 5: Sin desplazamiento de referencia. La posicion de referencia
es la posicién actual sin referencia al pulso cero.
Cero de la maquina = Posicion actual + offset de referencia

1 I [ Tipo 6: La posicién de referencia es el extremo hacia la izquierda de
la leva de referencia.
Cero de la maquina = Posicion de referencia + offset de refer.

- L

'\-: Tipo 7: La posicién de referencia es el extremo hacia la derecha de la
I leva de referencia.
CAM Cero de la maquina = Posicion de referencia + offset de refer.

02791AXX

* En la caja de "Maximum values" (valores maximos), introduzca las velocidades
admisibles para el modo automatico, el modo manual y el regulador de velocidad.
Tener en cuenta que la maxima velocidad admisible del regulador de velocidad debe
ser al menos un 10% mayor que la del modo automatico y el modo manual.

Guardar los El programa le insta a que guarde las entradas realizadas.
cambios
Save? [ X]
P
\;) Save cument changes?
ein | abbrechen |
04444AEN

Fig. 24: Guardar los cambios
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Descargar Pulsar "Download" (descargar). Se realizan automaticamente todos los ajustes
necesarios en el variador y comienza el programa IPOS "Posicionamiento ampliado por
medio de bus".

4o Extended positioning wia bus

DedBEsl &2 |

Flease click 'Help', to getinfarmations about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

&

Help

&

To complete the commissioning of 'Positioning via bus', please press the 'Download’ buttan.

@ DI00: /Contraller inkibit LS COW LS
@ DI01: Enable ‘
@ DI0Z Fault Reset
@ D03 Reference Cabd | | | | Tmm]
@ DI04 Limit switch Cw -E000 -4000 o 4000 5000
@ DIOS: Limit zwitch COW
¥ Cancel ‘ <« Back ‘
Peerto-Peer Saved  |PROFIELUS Fiv |D:% . AMOWITOOLS \ProjectsyProject]4test_02.BLI2
04834AEN
Fig. 25: Ventana de descarga
Cambiar al modo Después de la descarga, el programa le pregunta si desea cambiar al modo monitor.
monitor
Information E
\?,) Startup of bus pozitioning successhul.
Start buzs pozitioning maonitar?
Mein |
04835AEN

Fig. 26: Monitor Si/No

Seleccionar "Yes" para cambiar al modo monitor y comenzar en el modo de
funcionamiento deseado. Seleccionar "No" para cambiar a MOVITOOLS/Shell.
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Repetir la puesta
en marcha

Modo
descodificado

El monitor "Posicionamiento ampliado por medio de bus" aparece inmediatamente si el
"Posicionamiento ampliado por medio de bus" se reinicia una vez que se ha realizado
la puesta en marcha inicial.

Existe la posibilidad de seleccionar si los datos de proceso se descodifican o se
visualizan en hexadecimales.

¥ Extended positioning via bus
=N A
Monitor 'Positioning via bus’
<> Decoded View \@ Hexadecimal View]
v Monitor mode " Control |
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
999090999 99999909 CTRL. INHIBIT 29991
free | | dortr. inkibitienable Limit switch cOW |
Ramp Enablefrapid stop Limit swwitch CW
free Enahlefstop Errar
Hatt regulstion Brake releaszed
! C Irtegrstor 1 Target position reached
Jiog - Parameter et 1 PO reference
Jog + Reszet fault Inverter ready
Start  free lotar turning
PO2{3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
0 [rrn] O [rarn]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
0 [rrirnds] 0 [rarnz]
PO5: Start ramp Pl5: Activ current
0 [ms] 0[]
FOB6: Stop ramp Pl6: Device utilisation
0 [ms] T[]
@ D100 /Contraller inkibit LS CoW L& O
> : Enable
@ DI0Z: Fault Reset
@ DI03: Reference CAM | | | Tmm]
@ DI04 Linit switch Cas G000 -4000 o 400 H000
@ DI0S: Limit switch CCW +
o Fancel | Commissioning |
Peer-to-Peer Saved  |PROFIBUS Fi D25 MOVITOOLS Projects\Project] yest_02 BLI2

04836AEN
Fig. 27: Monitor para "Posicionamiento ampliado por medio de bus", modo descodificado
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Modo hexadecimal

Yo Extended positioning via bus

e ldle e e &

?

Monitor "Positioning via bus’
{4y Decoded View <& Hexadecimal View

Setpoint position (Low word) Setpoint speed
Setpoint position (High word) Start ramp
Controlword 2 Stop ramp
PO 0000h 0000h 0000h o0noh o0noh o000h PO
FD FD FD4 FD FDE
P ﬁ ooooh [§ ooooh { oooon { ooooh { ooa6h [T
Statusword Device utilisation
Actual position {High woard) Activ current
Actual position {Low word) Actual speed
Bus address = 4-Baud rate = 0 kBaud
PROFIBUS FMS/DP
@ D00 /Controller inhibit LS CCW L o
@ DI01: Enable
@ D02 Fault Reset
@ D03 Reference CaM | * | Tmm]
@ DI04 Limit switch T 5000 -4000 il 4000 Foog
@ D105 Limit gwitch COW

<< Back

| Commiszioning |

DL [PecrtoPeer | Saved  [PROFIEUS Fiv|D:h AMOVITOOLS Projects'Project]test_02 EU2 y

04837AEN

Fig. 28: Monitor para "Posicionamiento ampliado por medio de bus", modo hexadecimal

Pulse "Startup" si quiere repetir la puesta en marcha. Entonces aparece la ventana de

puesta en marcha (— Initial startup).
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Monitor

"PI1: Status word" (PI1: palabra de estado).

Control a través
del monitor

También se puede simular un control cuando el monitor esta en funcionamiento. Para
activar el control, realizar los siguientes pasos:

Senal "0" en borna DIJY "/BLOQUEO VARIADOR/."
Cambiar al display "Decoded view" (modo descodificado).

Para ello, activar "Control" para "PO1: Control word 2."

Ahora se pueden activar y desactivar los bits individuales de la palabra de control

(PO1) y especificar los valores para las palabras de datos de salida del proceso.

Pulsar "Send PA" para enviar estas palabras de control al variador.

iy Extended pozitioning via bus

=IEEN

i Monitor mode

Meonitor ‘Positioning via bus’
I Decoded View I@ Hexadecimal View |

* Contral

PO1: Controlword 2

frele |
Ramp

free L‘

Automatic

Halt regulstion
Irtegrator 1
Jog - Parameter set 1
Jog + Reset fault

Start  free

P02/3: Setpoint position

|3000

[romn]

P04: Setpoint speed

|an

[rmm.'s]

PO&: Start ramp

1500

[mz]

POB: Stop ramp

[1500]

[mz]

Send P4, |

CTRL. INHIBIT

| dnntr.inhibitienable Limit swwitch CCWY |
Enableirapid stop
Enszhlefstop

Pl1: Statusword
999

Limit swwitch
Errar
Brake released
Target position reached
IPOS reference
Inverter reacdy
Maotar turning

Pl2/3: Actual position
0 [rnm]
FPl4: Actual speed
0 [mmz]

PI15: Activ current
0[]

Pl6: Device utilisation
A

Dioo:

Do
D0z
D04
Dil0s:

Dio: E

{Controller inhibit L Gl
nable

Fault Feget

L O

Reference Cak
Lirnit switch Cw
Lirnit zwitch COWS

|-SODD

L4OOD

X Cancel |

| Tmm]
U 4000 000

‘ Commizzioning ‘

Peer-to-Peer Saved

PROFIEUS Fiv |D:h AMOWITOOLSAProjectshProject] \test_02.BL12

Fig. 29: Simulacion de control

El variador realiza la orden de desplazamiento de acuerdo con estas especificaciones.
Soélo hay que cambiar de "Control" a "Monitor" cuando DIG@ "/BLOQUEO DE

CONTROLADOR" ="0."

El modo "Monitor" debe activarse para salir del programa "Posicionamiento

ampliado por medio de bus".

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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El monitor de "Posicionamiento ampliado por medio de bus" visualiza los datos de
proceso que se transmiten mediante el bus de campo. También se visualizan los
estados de los bits individuales de "PO1: Control word2" (PO1: palabra de control 2) y
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Parametros

Durante la puesta en marcha los siguientes parametros se ajustan automaticamente:

Numero de parametro Parametro Ajuste
P100 Fuente de consigna Bus de campo
P101 Fuente de sefial de control Bus de campo
P136 Rampa de parada 0,5s
P137 Rampa de emergencia 0,5s
P600 Entrada binaria DIG1 Habilitaciéon/Parada rapida
P601 Entrada binaria DIg2 Reset
P602 Entrada binaria DIJ3 Levas de referencia
P603 Entrada binaria DIJ4 /FIN. CARRERA DERECHA
P604 Entrada binaria DIG5 /FIN. CARRERA I1ZQUIERDA
P819 Tiempo excedido del bus de
campo 0-650s
P815 Tiempo excedido del SBus
Sin respuesta
. Parggz!ci)ncr{r?ecgisaassléallo
past desiiiﬁifn:%g Gousce | Peradde emergenciaFalo
Parada inmediata/Aviso
Parada de emergencia/Aviso
Parada rapida/Aviso
P870 Descripcion de consigna PO1 Palabra de control 2
P871 Descripcién de consigna PO2 Posicién alta
P872 Descripcion de consigna PO3 Posicién baja
Descripcién de consigna PO4 DATOS PO DE IPOS
Descripcién de consigna PO5 DATOS PO DE IPOS
Descripcion de consigna PO6 DATOS PO DE IPOS
P873 Descripcién de valor real PI1 DATOS PI DE IPOS
P874 Descripcién de valor real P12 DATOS PI DE IPOS
P875 Descripcion de valor real PI3 DATOS PI DE IPOS
Descripcién de valor real Pl4 DATOS PI DE IPOS
Descripcién de valor real PI5 DATOS PI DE IPOS
Descripcién de valor real P16 DATOS PI DE IPOS
P876 Habilitacién de datos PO On
P300 Velocidad de arranque/parada 1 0 rpm
P301 Velocidad minima 1 0 rpm
P302 Velocidad maxima 1 0...5500 rpm
P730 Funcion de freno 1 On
P941 Fuente de posicion real ir;fggg’ iigzg’a%ggﬁir

iEstos parametros no deben modificarse después de la puesta en marcha!
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5.5 Arranque del accionamiento

Modos de
funcionamiento

Después de realizar la descarga, cambiar al monitor "Posicionamiento ampliado por
medio de bus" seleccionando "Yes". Seleccionar el modo de funcionamiento mediante
los bits 11y 12 de "PO1: Control word 2."

Tener en cuenta los puntos siguientes para arrancar el accionamiento. Estos puntos se
aplican a todos los modos de funcionamiento:

La entrada binaria X13:1 "DIG@Q, "/Controller inhibit" debe recibir una sefal "1".

Ajustar el bit de control PO1:0 "Controller inhibit/enable" (bloqueo/habilitacion
controlador) = "0" y los bits de control PO1:1 "Enable/rapid stop" (habilitacién/parada
rapida) y PO1:2 "Enable/stop" (habilitacion/parada) = "1."

Palabra de control 2: Bit
Modo de funcionamiento
PO1:12 PO1:11
Modo manual "o" uq
Modo de referenciacion e "o
Modo automatico nqn nqn
Invalidado "0" 0"

e Modo manual: Ajustar los bits PO1:9 "Jog+" o PO1:10 "Jog-" para mover el

accionamiento hacia la derecha o hacia la izquierda. Mediante las palabras de datos
del proceso PO4...PO6 se especifican la velocidad y las rampas.

Modo de referenciacion: El desplazamiento de referencia a la leva de referencia
define la posicién de referencia. El offset de referencia se puede ajustar durante la
puesta en marcha y se puede utilizar para modificar el cero de la maquina sin tener
que mover la leva de referencia. Se aplica la siguiente formula:

Cero de la maquina = Posicién de referencia + offset de referencia

Modo automatico:

— El control envia las siguientes especificaciones al variador mediante los datos de
salida del proceso: la posicion de origen (PO2 y POS3), la velocidad de ajuste
(PO4), la rampa de aceleracion (PO5) y la rampa de deceleracion (PO6).

— El control arranca el posicionamiento con PO1:8 "Start" = "1". La sefial "1" debe
estar presente durante toda la secuencia del posicionamiento. El proceso de
posicionamiento se para con PO1:8 = "0".

— El variador senala de forma regular la posicion real (P12 y PI3), la velocidad real
(P14), la corriente activa (P15) y la utilizacién de la unidad (P16) al control mediante
los datos de entrada del proceso.

— Elvariador utiliza PI3:3 "Target position reached" = "1" para sefalar al control que
se ha alcanzado la posicion de destino seleccionada.

Todavia no se ha hecho referencia al accionamiento o tiene que hacerse de nuevo:
Seleccionar "Referencing mode" (modo de referenciacién) mediante la palabra de
control 2 (PO1).

No se puede seleccionar el modo automatico hasta que el desplazamiento de
referencia no se haya realizado satisfactoriamente.

Excepcion: No se requiere desplazamiento de referencia cuando se utiliza un
encoder absoluto (MOVIDRIVE® MDV/MDS60A con opcién DIP11A).

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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5.6 Modo manual

e PO1:12="0"y PO1:11 ="1"

En el modo manual, se pueden ajustar los bits de control PO1:9 "Jog+" y PO1:10 "Jog-
" para mover el accionamiento hacia la derecha o hacia la izquierda.

Hay que especificar la velocidad de ajuste mediante la palabra de datos de salida del
proceso PO4.

Especificar las rampas por medio de las palabras de datos de salida del proceso PO5
y POB6.

i Extended positioning via bus
==
Monitor 'Positioning via bus®
< Decoded View I(?} Hexadecimal View]
" Monitor maode {* Control | e Pa; |
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
99909 29999 P TECHNOLOG.ORTION | @& &P
free | | dertr. inkibitienable Limt switch cCay |
Ratng Enableftapid stop Limit swwiteh G
free Enablesstop Error
. Halt regulation Brake releazed
dogaing Moce Itegrator 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start free Miotor turning
P0243: Setpoint position P12/3: Actual position
|n (] 784 [rmm]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[100 [rrn/s] 98 [ram/s]
POL: Start ramp PI5: Activ current
[1000 [ms] 1.5[%]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 [ms] 9%
@ D100 /Contraller inhibit LS CCW LS O
@ DI0: Enable ‘
@ [DI02 Fault Rezet
@ DI03: Refersnce Cabd | | | | Tran]
@ DI04 Limit switch T -&000 -4000 0 4000 5000
@ D105 Limit switch COw T
x Cancel ‘ ‘ Commissioning |
Peerto-Peer Saved  |PROFIEUS Fiv|Di%. AMOVITOOLS \ProjectsyProject14test_02.BL2

04856AEN
Fig. 30: Modo manual

La flecha verde en la linea de velocidad indica la posicién actual del accionamiento.
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5.7 Modo de referenciacion

PO1:12="1"y PO1:11 ="0"

La posicién de referencia esta definida por el desplazamiento de referencia a la leva de
referencia. El offset de referencia se puede ajustar durante la puesta en marcha y se
puede utilizar para modificar el cero de la maquina sin tener que mover la leva.

Se aplica la siguiente formula: Cero de la maquina = Posicion de ref. + offset de ref.

4 Extended positioning via bus

==
Monitor 'Positioning via bus®
<& Decoded View |® Hexadecimal View]
" Monitor maode {+ Control | SERd PA; |
FO1: Controlword 2 PI1: Statusword
99979097 | 9999901 TECHNOLOG.OPTION | @@ & S
free | | dortr. inkistienable Limt switch CCvy |
Ratng Enableftapid stop Limit swwiteh G
free Enablesstop Error
Halt regulation Brake released
eference Travel Imtegratar 1 Target position reached
Jog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start free Miotor turning
P0243: Setpoint position P12/3: Actual position
|0 [rm] 2634 [rmm]
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PO5: Start ramp PI5: Activ current
[1000 [ms] 0.9[%]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
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@ DI0Z Fault Reset
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Fig. 31: Modo de referenciacion

Se debe haber ajustado el tipo correcto de desplazamiento de referencia durante la
puesta en marcha. Si no es éste el caso, reiniciar el procedimiento de puesta en
marcha y ajustar el tipo correcto de desplazamiento de referencia.

Arrancar el desplazamiento de referencia con el bit PO1:8 "Start" = "1". La sefal "1"
debe estar presente durante todo el desplazamiento de referencia. Tener en cuenta
que no se realizan desplazamientos de referencia en los tipos 0 al 5 (— pagina 32).

Si el accionamiento alcanza la leva de referencia (DIQ3 "Reference cam” (leva de
referencia = "1"), el accionamiento continda moviéndose a la velocidad de referencia
2y se para con el control de posicion cuando deja la leva de referencia (DIJ3 "1" —
"0"). El bit PI1:2 "IPOS reference" se ajusta a "1" en la palabra de estado PI1.
Revocar la sefal "1" en PO1:8.

El accionamiento ya esté referenciado. Se puede arrancar el modo automatico.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Modo automatico

5.8

e PO1:12="1"y PO1:11 ="1"

Arrancar el desplazamiento de pos. con el bit PO1:8 "Start" = "1". El accionamiento se
mueve a la posicién de destino especificada mediante las palabras de los datos de salida
del proceso PO2 y POS3. El desplazamiento de pos. se interrumpe con PO1:8 = "0".

El variador sefiala regularmente la posicion real al control mediante las palabras de
datos de entrada del proceso P12 y PI3. Por otra parte, el variador sefala la velocidad
real, la corriente activa y la utilizacion de la unidad al control via P14, P15 y FPI6.

El bit PI1:3 "Target position reached" = "1" se ajusta en la palabra de estado PI1 cuando
el accionamiento ha alcanzado la posicion de destino.

El accionamiento se mueve inmediatemente a una nueva posicion si el bit de control PO1:8
permanece en "1" y se especifica una nueva posicion de destino mediante PO2 y POS.

El parametro P916 "Ramp type" (tipo de rampa) debe ajustarse a LINEAR si se desea
cambiar la posicion de destino a la vez que la velocidad de ajuste durante el movimiento.
Si se quiere cambiar la posicion de destino junto con la velocidad de ajuste en los tipos
de rampa SQUARED o SINE, DIO@ "/CONTROLLER INHIBIT" debe estar en "0".

El desplazamiento se lleva a cabo inmediatamente hasta la posicién de destino ajustada
con PO2 y PO3 si el bit de control PO1:8 ="1" y cuando se conmuta al modo automatico.

= Cxtended positioning via bus

Hesw &2 |
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Monitor ‘Positioning via bus’
> Decoded View \@ Hexadecimal Viewl
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Start free Mator turning
P02/3: Setpoint position PI12/3: Actual position
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POA4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
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FPO%5: Start ramp Fl15: Activ current
[1000 | 11(%]
POG: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | lms) 1z
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W DI Heterence LAM | I I | Tmm]
W DI04: Limit switch CW s 400 L s LT
@ DIDS: Limit switch COW
x Canrel | | Cnmmizinning |
T Pocrto Peer Saved  |PROFIBUS Fi D:\. AMOVITOOLS\Projects\Project Mest_02.BU2

Fig. 32: Modo automatico
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La flecha verde en la linea de velocidad indica la posicién actual del accionamiento.
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6 Funcionamiento y mantenimiento
6.1 Diagramas de movimiento

Los siguientes requisitos previos se aplican a los diagramas de movimiento:

¢ Puesta en marcha realizada correctamente
e DIG@ "/Controller inhibit" = "1" (sin bloqueo)

e DIG1 "Enable/rapid stop" = "1"
Modo manual
PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA1:9

PA1:10

o
PA4 03E8 hex|0BB8 hex

n [1/min]
n2

N L

03E8 hex|;

(1) @)

DB@@

04852AXX

Fig. 33: Diagrama de movimiento para el modo manual

PO1:0=PA1:0= Bloqueo/habilitacién del variador
PO1:1=PA1:1= Habilitacién/parada rapida
PO1:2=PA1:2= Habilitacién/parada
PO1:11=PA1:11= Seleccién de modo
PO1:12=PA1:12= Seleccion de modo
PO1:9=PA1:9= Jog+

PO1:10=PA1:10= Jog-

PO4=PA4= Velocidad de ajuste de palabras de
datos del proceso

DBOWJ =/Freno

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus

(1) = Arrancar el modo manual, Jog+
(2) = Nueva velocidad de ajuste mediante PO4

(3) = Arrancar el modo manual, Jog-

n1 = Velocidad 1
n2 = Velocidad 2
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Modo de

referenciacion
PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

DIg3

PA1:8

PE1:2

n [1/min]

DB@@

04854AXX

Fig. 34: Diagrama de movimiento del modo de referenciacion

PO1:0=PA1:0= Bloqueo/habilitacién del variador (1) = Arrancar el modo de referenciacion

PO1:1=PA1:1= Habilitacién/parada rapida (2) = Posicion de referencia alcanzada

PO1:2=PA1:2= Habilitacion/parada

PO1:11=PA1:11= Seleccién de modo

PO1:12=PA1:12= Seleccion de modo

DI@3 = Levas de referencia

PO1:8=PA1:8= Arrancar

PI1:2=PE1:2= Referencia IPOS

DB@WJ =/Freno

44 MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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Modo automatico

PA1:0

PA1:1

PA1:2

PA1:11

PA1:12

PA4

PA1:8

PA2

PA3

0001 hex

24F8 hex

PE1:3

n [1/min]
n2

n1

-n1

-n2

DBQ@@

3) 4)

Fig. 35: Cronograma del modo automaético

PO1:0=PA1:0= Bloqueo/habilitacién del variador
PO1:1=PA1:1= Habilitacién/parada rapida
PO1:2=PA1:2= Habilitacion/parada
PO1:11PA1:11= Seleccién de modo
PO1:12=PA1:12= Seleccioén de modo

PO4=PA4= Velocidad de ajuste de palabras de
datos del proceso

PO1:8=PA1:8= Arrancar

PO2=PA2= Posicién de destino alta
PO3=PA3= Posicién de destino baja
PI11:3=PE1:3= Posicion de destino alcanzada
DBO@ = /Freno

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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(1) = Arrancar el modo manual
(2) = Posicién 50000 alcanzada
(8) = Posicion 100000 alcanzada
(4) = Posicién 75000 alcanzada

n1 = Velocidad 1

n2 = Velocidad 2

45




6

46

/

\\ -~

— —_ Diagramas de movimiento

Espaciamiento de
los finales de
carrera

Cuando el accionamiento se acerca a un final de carrera (DIJ4 o DI@5 = "0"), el bit
PI1:5 "Fault" (fallo) se ajusta a "1" y el accionamiento se para con una parada de
emergencia.

Proceder como se indica a continuacién para alejar el accionamiento de nuevo.

1. Ajustar el "Jog mode" (modo manual) como modo de funcionamiento (PO1:12 = "0"
y PO1:11 ="1").

2. Ajustar el bit PO1:6 o la entrada binaria DIQ2 "Error reset" a "1;" de esta manera se
ajusta el bit PI1:5 "Fault" a "0."

3. Ajustar el bit PO1:6 o la entrada binaria DI&2 de nuevo a "0" tan pronto como el bit
PI1:5="0."

4. Esto da lugar a que el accionamiento se aleje automaticamente a una velocidad de
motor n = 100 rpm.

5. Una vez que el accionamiento se ha alejado, DIJ4 o DIJ5 se ajusta desde "0" —
"1". Ajustar PO1:6 = "0". Ajustar el modo de funcionamiento requerido como por
ejemplo el modo automatico (PO1:12 ="1"y PO1:11 ="1").

PA1:0
PA1:1
PA1:2
 — (1) (2)
DIg4 N\
L
PA1: 11 /I |
— B) ye 4) re 3
PA1: 12
PE1:5 \
PA1: 6
04855AXX

Fig. 36: Espaciamiento de los finales de carrera

PA1:0=PO1:0= Bloqueo/habilitacién variador (1) = Final de carrera alcanzado
PA1:1=PO1:1= Habilitacién/parada rapida (2) = Alejado del final de carrera
PA1:2=P0O1:2= Habilitacién/parada (3) = Modo automatico

DI@4 = Final de carrera hacia la derecha (4) = Modo manual

PA1:11=PO1:11= Seleccién de modo
PA1:12=P0O1:12= Seleccién de modo
PE1:5=PI1:5= Fallo

PA1:6=PO1:6= Reset

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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6.2 Informacion de fallo

Reset

Tiempo excedido
activo

La memoria de fallo (P080) guarda los ultimos cinco mensajes de fallo (fallo t-0...t-4).
Cuando aparecen mas de cinco mensajes de fallo, se borra el mas antiguo. En caso de
que ocurra algun problema se guarda la siguiente informacién:

Fallo ocurrido e Estado de las entradas/salidas binarias ¢ Estado de funcionamiento del
variador e Estado del variador e Temperatura del radiador e Velocidad e Corriente de
salida e Corriente activa ¢ Utilizacion de la unidad e Tension de circuito CC e Horas de
conexién e Horas de habilitacion e Ajuste de parametro e Utilizacion de motor.

Existen tres respuestas de desconexién dependiendo del fallo; el variador se bloquea
cuando se encuentra en estado de fallo:

¢ Desconexion inmediata:

La unidad ya no puede frenar el accionamiento; la etapa de salida alcanza una
resistencia muy alta en el caso de un fallo y el freno se aplica inmediatamente
(DBQQ "/Brake" = "0").

e Parada rapida:

El accionamiento se frena con la rampa de parada t13/t23. Una vez que se alcanza
la velocidad de parada, se aplica el freno (DBQJQ "/Brake" = "0"). La etapa de salida
alcanza una resistencia muy alta tras haber finalizado el tiempo de reaccién del freno
(P732 /P735).

* Parada de emergencia:

El accionamiento se frena con la rampa de emergencia t14/t24. Una vez que se
alcanza la velocidad de parada, se aplica el freno (DBJJ "/Brake" = "0"). La etapa
de salida alcanza una resistencia muy alta tras haber finalizado el tiempo de
reaccion del freno (P732 /P735).

Se puede resetear un mensaje de fallo de la siguiente manera:
* Desconectando y conectando de nuevo la alimentacion de potencia.

Recomendacion: Permitir un tiempo minimo de desconexién de 10 s para el
contactor de la red eléctrica K11.

* Resetear mediante la entrada binaria DI&J2. La puesta en marcha del
"Posicionamiento ampliado por medio de bus" origina que esta entrada binaria tenga
asignada la funcion de "Reset".

¢ Pulsar el botdn de reset en el administrador MOVITOOLS.
e En palabra de control 2 bit PO1:6 "Reset" ="0" — "1" — "0".

;254 AT LIMIT SWITCH MDVE0ADDS5-5A3

254 AT LIMIT SWITCH [MDVEOADDSS-5A3

iy Help |

02771AEN

Fig. 37: Reset con MOVITOOLS

* Reset manual en MOVITOOLS/Shell (P840 = "YES" o [Parametro] / [Reset manual)).

* Reset manual mediante DBG11A (pulsar la tecla <E> en caso de fallo permite el
acceso directo al parametro P840).

Si el variador se controla mediante un interfase de comunicacién (bus de campo, RS-485
0 SBus) y la potencia se desconectd y volvid a conectar de nuevo o se produjo un reset
de fallo, la habilitacién permanece desactivada hasta que el variador reciba una vez mas
los datos validos a través del interfase monitorizado con un tiempo de desbordamiento.

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus

6

47



48

S

— < Mensajes

de fallo

6.3 Mensajes de fallo

Display El codigo de fallo o de advertencia se visualiza en formato BCD. En la siguiente
secuencia de display se observa que:

Parpadea, aprox. 1's

El display se apaga, aprox. 0,2 s

Decenas, aprox. 1's

El display se apaga, aprox. 0,2 s

Unidades, aprox. 1 s

El display se apaga, aprox. 0,2 s

01038AXX

El display conmuta al display de funcionamiento en caso de un reset o si el codigo de
fallo o de advertencia recupera de nuevo el valor "0".

Lista de fallos La tabla siguiente muestra una seleccidn de la lista completa de fallos (— Instrucciones
de funcionamiento del MOVIDRIVE® MD_60A). Sélo indica aquellos fallos que pueden
producirse con el "Posicionamiento ampliado por medio de bus".

Un punto en la columna "P" significa que la respuesta es programable (P83_ Error
response). La respuesta de fallo determinada en fabrica se indica en la columna

"Respuesta”.
Cddigo Nomb R Plc ibl Accié
de fallo|Nombre espuesta ausa posible ccion
00 Sin fallo -
* Ampliar las rampas de
deceleracion
Sobretension Desconexién | | Tensién en el circuito intermedio | Comprobar los cables de
07 en el circuito inmediata demasiado alta conexién de la resistencia de
intermedio frenado
e Comprobar datos técnicos de
la resistencia de frenado

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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e Parametros del regulador de
velocidad ajustados
incorrectamente

e Valor para tolerancia de fallo
de vigilancia demasiado bajo

Cadigo . e
de fallo Nombre Respuesta |P|Causa posible Accion
e Reducir la carga
. ! Aumentar el tiempo de retardo
regulador de cormente on l (PsotoPS03)
modo de funcionamiento VFC encoger intercambiar los pares
sin encoder) trabaja en el limite AA v BB :
de ajuste debido a la c y b er|1 calso netce_sgan(é
08 Control de Desconexion sobrecarga mecanica o fallo de te%r;]iggodg{eigolgneern acion de
velocidad inmediata fase en la red o el motor. . G bar Ia limitacién d
*  Encoder conectado c:rrr?gr:?e aria limitacion de
g‘ﬁg;f;"g?gei?ée o direccién Ampliar las rampas en caso
necesario
* génr?{rgled%)l(czdre durante el e Comprobar el cable del motor y
p el motor
e Comprobar las fases de la red
e Cable o apantallado del encoder | Comprobar que el cable del encoder
Desconexién no conectado correctamente y el apantallamiento estén
14 Encoder inmediata e  Cortocircuito/circuito abierto en |conectados correctamente, no
el cable del encoder presenten cortocircuito ni ruptura del
*  Encoder defectuoso cable.
¢ Circuito abierto/faltan ambos e Comprobar la conexién de los
. finales de carrera finales de carrera
27 ggl:::;r:rfg:sles Er?\r:rd%gga e Los finales de carrera se han ¢ Intercambiar las conexiones de
9 intercambiado en relacion a la los finales de carrera
direccion de giro del motor *  Reprogramar las bornas
) Comprobar la rutina de
Tiempo de ° obar
desbordamient No hubo comunicacién maestro- CA%nlljiglrcgl(:':i()e%d?)l ?eaestro
28 o del bus de Parada rapida | e |esclavo en el periodo de vigilancia desrk))ordamientg del bus de
campo configurado de la respuesta. dido (P819
excedido campo excedido (P819) o
desconectar la vigilancia
Final de Parada de Final de carrera alcanzado en el Comprobar el rango de
29 carrera emergencia modo de funcionamiento IPOS desplazamiento )
alcanzado : Corregir el programa de usuario
¢ Motor demasiado caliente, se
ha disparado la sonda TF ¢ Dejar enfriar el motor y resetear
e Lasonda TF del motor no es-ta el fallo
conectada en absolutoono estd ¢  Comprobar las conexiones /
Sin conectada correctamente vinculos entre MOVIDRIVE® y
31 Sonda TF respuesta e|*  Conexion MOVIDRIVE™y TF
P conexion TF del motor e SiTF no esta conectada:
interrumpidas Puentear X10:1 a X10:2. Con
e Falta el puente entre X10:1y MDS: Puentear X15:9 a X15:5.
X10:2. Con MDS: Pérdidade |  Ajustar P834 a "Sin respuesta"
conexion X15:9 — X15:5.
*  Utilizar la tarjeta opcional
*  Tarjeta opcional no homologada correcta
* Fuente de consigna, fuente de |*  Ajustar la fuente de consigna
control o modo de correcta (P100)
36 Sin instalar Desconexion funcionamiento no e Ajustar la fuente de sefial de
opcién inmediata homologados para esta tarjeta control correcta (P101)
opcional e Ajustar el modo de funciona-
e Ajuste del tipo de encoder para miento correcto (P700 o P701)
DIP11A incorrecto e  Ajustar el tipo de encoder
correcto.
* Elgnt;i%/aleva de referencia o no Comprobar la leva de ref.
. - Comprobar la conexién de los
Desplaza- Desconexién Finales de carrera conectados finales de carrera
39 miento de h f incorrectamente ’ :
: inmediata : " Comprobar el ajuste del tipo de
referencia *  Eltipo de desplazamiento de despl iento de ref :
referencia cambi6 durante el esplazamienio de rele-rencia y
desplazamiento de ref los parametros necesarios
*  Comprobar la conexion del
e Encoder incremental iﬂfﬂ?;ﬂgg 98'1:3' as
conectado incorrectamente Ai pt i p te P
e Rampas de aceleracion “fs ar & c?tmponen erFaun
demasiado cortas . Xz-i 0{ mgs atto | smet
e Componente P del controlador ”ljs ar |e nuevo ols parametros
4p  |Fallode —IDesconexion | | de posicionamiento + Incromentar a toleranda de
seguimiento  |inmediata demasiado pequefio

fallo de vigilancia

e Comprobar el cableado del
encoder, motor y fase de la red
Comprobar que los
componentes mecanicos se
puedan mover libremente,
posiblemente bloqueados

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus

6

49



6

50

Q)

—

/-

— Mensajes de fallo

g:?alﬁz Nombre Respuesta |P|Causa posible Accion
Sélo en modo de
funcionamiento IPOS: e Comprobar el programa de
Finales de La posicién de destino usuario
78 carrera SW  |Sin respuesta| |programada esta fuera delrango |  Comprobar la posicién de los
IPOS de desplazamiento limitado por finales de carrera del
los finales de carrera del software
software.
Sélo con la opcién DIP11A:
El accionamiento ha
i sobrepasado el area de trabajo |Comprobar los parametros de
92 ﬁ;izjccl)eDlP zrirg%?ar?si a permitida del encoder absoluto. |offset de posicién y de offset
El ajuste del tipo de encoder/ cero.
parametros DIP del area de
trabajo debe ser incorrecto.
Sélo con la opcion DIP11A:
El encoder sefala un fallo, p. ej.
fallo de potencia. * Comprobar la conexién del
e Elcable de conexién entre el encoder absoluto
encoder y DIP no cumple los |*  Comprobar los cables del
requisitos (par trenzado, motor
93 Fallo del Parada de apantallado) e Ajustar el ciclo de frecuencia
encoder DIP  |emergencia * Frecuencia de ciclo correcto
demasiado elevada parala |* Reducir la velocidad max. de
longitud del cable desplazamiento o la rampa
* Velocidad max. permitida/ |* Colocar un encoder absoluto
aceleracion del encoder nuevo
excedidas
* E ncoder defectuoso
Suma de - .
L . Electronica del variador
94 ggnlwaprobacmn il?%s:;r;f:on alterada, posiblemente debido al |Enviar la unidad a reparar.
EEPROM efecto de CEM o a un defecto.
Sélo con la opcién DIP11A:
Incapaz de determinar una e Ajustar el tipo de encoder
posicién plausible. correcto.
e Ajuste del tipo de encoder |* Comprobar los parametros
incorrecto de desplazamiento IPOS
Fallo de Parada de e Ajuste del parametro de e Comprobar la velocidad de
95 plausibilidad . desplazamiento IPOS desplazamiento
DIP emergencia incorrecto e Corregir el factor numerador/
g
* Ajuste del factor del denominador
numerador/denominador * Resetear después ajustar a
incorrecto cero
* Ajuste a cero realizado e Sustituir el encoder absoluto
* encoder defectuoso

MOVIDRIVE®, Posicionamiento ampliado por medio de bus
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LIMITED Telefax +27 21 552 98 30
Rainbow Park Telex 576 062
Cnr. Racecourse & Omuramba Road
Montague Gardens, 7441 Cape Town
P.O.Box 53 573
Racecourse Park, 7441 Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) Teléfono +27 31 700 34 51

LIMITED

2 Monaceo Place

Pinetown

Durban

P.O. Box 10433, Ashwood 3605

Telefax +27 31 700 38 47
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Argelia
Oficina técnica Argel Réducom Teléfono 2 82 22 84
16, rue des Fréres Zaghnoun Telefax 2 82 22 84
Bellevue El-Harrach
16200 Alger
Argentina
Montaje Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Teléfono (3327) 45 72 84
Ventas Centro Industrial Garin, Lote 35 Telefax (3327) 45 72 21
Servicio Ruta Panamericana Km 37,5 sewar @ sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin
Australia
Montaje Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Teléfono (03) 99 33 10 00
Ventas 27 Beverage Drive Telefax (03) 99 33 10 03
Servicio Tullamarine, Victoria 3043
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Teléfono (02) 97 25 99 00
9, Sleigh Place, Wetherill Park Telefax (02) 97 25 99 05
New South Wales, 2164
Austria
Montaje Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Teléfono (01) 6 17 55 00-0
Ventas Richard-Strauss-Strasse 24 Telefax (01) 6 17 55 00-30
Servicio A-1230 Wien sew @ sew-eurodrive.at
Bangladesh
Dhaka Triangle Trade International Teléfono 02 89 22 48
Bldg-5, Road-2, Sec-3, Telefax 02 89 33 44
Uttara Model Town
Dhaka-1230 Bangladesh
Bélgica
Montaje Bruselas CARON-VECTOR S.A. Teléfono (010) 23 13 11
Ventas Avenue Eiffel 5 Telefax (010) 2313 36
Servicio B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info @ caron-vector.be
Bolivia
La Paz LARCOS S.R. L. Teléfono 02 34 06 14
Calle Batallon Colorados No.162 Piso 4 Telefax 02 3579 17
La Paz
Brasil
Fabricacion Sao Paulo SEW DO BRASIL Teléfono (011) 64 60-64 33
Ventas Motores-Redutores Ltda. Telefax (011) 64 80-46 12
Servicio Rodovia Presidente Dutra, km 208 sew @ sew.com.br
CEP 07210-000 - Guarulhos - SP
Bulgaria
Ventas Sofia BEVER-DRIVE GMBH Teléfono (92) 9 53 25 65
Bogdanovetz Str.1 Telefax (92) 9 54 93 45
BG-1606 Sofia bever@mbox.infotel.bg
Camerun
Oficina técnica Douala Electro-Services Teléfono 43 22 99
Rue Drouot Akwa Telefax 42 77 03
B.P. 2024
Douala
Canada
Montaje Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Teléfono (905) 7 91-15 53
Ventas 210 Walker Drive Telefax (905) 7 91-29 99
Servicio Bramalea, Ontario LET3W1
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Teléfono (604) 9 46-55 35
7188 Honeyman Street Telefax (604) 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Teléfono (514) 3 67-11 24
2555 Rue Leger Street Telefax (514) 3 67-36 77
LaSalle, Quebec H8N 2V9
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Chile
Montaje Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE Teléfono (02) 6 23 82 03+6 23 81 63
Ventas Chile Motores-Reductores LTDA. Telefax (02) 6 23 81 79
Servicio Panamericana Norte No 9261
Casilla 23 - Correo Quilicura
RCH-Santiago de Chile
Oficina técnica Concepcion SEW-EURODRIVE CHILE Teléfono (041) 25 29 83
Serrano No. 177, Depto 103, Concepcién Telefax (041) 25 29 83
China
Fabricacion Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Teléfono (022) 25 32 26 12
Montaje No. 46, 7th Avenue, TEDA Telefax (022) 25 32 26 11
Ventas Tianjin 300457
Servicio
Colombia
Montaje Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Teléfono (0571) 5 47 50 50
Ventas Calle 22 No. 132-60 Telefax (0571) 5 47 50 44
Servicio Bodega 6, Manzana B sewcol @andinet.com
Santafé de Bogota
Costa de Marfil
Oficina técnica Abidjan SICA Teléfono 25 79 44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Telefax 25 84 36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Corea
Montaje Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Teléfono (031) 4 92-80 51
Ventas B 601-4, Banweol Industrial Estate Telefax (031) 4 92-80 56
Servicio Unit 1048-4, Shingil-Dong
Ansan 425-120
Croacia
Ventas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Teléfono +385 14 61 31 58
Servicio PIT Erdédy 4 I Telefax +385 14 61 31 58
HR 10 000 Zagreb
Republica Checa
Ventas Praga SEW-EURODRIVE S.R.O. Teléfono 02/20 121234 + 20 12 12 36
Business Centrum Praha Telefax 02/20 12 12 37
Luné 591 sew @sew-eurodrive.cz
16000 Praha 6
Dinamarca
Montaje Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Teléfono 4395 8500
Ventas Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Telefax 4395 8509
Servicio DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew @ sew-eurodrive.dk
Egipto
El Cairo Copam Egypt Teléfono (02) 2 56 62 99-2 41 06 39
for Engineering & Agencies Telefax (02) 2 59 47 57-2 40 47 87
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo
Eslovenia
Ventas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Teléfono 00386 3 490 83 20
Servicio Ul. XIV. divizije 14 Telefax 00386 3 490 83 21
SLO — 3000 Celje pakman @siol.net
Espana
Montaje Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Teléfono 9 44 31 84 70
Ventas Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Telefax 9 44 31 84 71
Servicio E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain @ sew-eurodrive.es
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Espana
Oficina técnicas Barcelona Delegacion Barcelona Teléfono 9 37 16 22 00
Avenida Francesc Macia 40-44 Oficina 3.1 Telefax 9 37 23 30 07
E-08206 Sabadell (Barcelona)
Lugo Delegacion Noroeste Teléfono 6 39 40 33 48
Apartado, 1003 Telefax 9 82 20 29 34
E-27080 Lugo
Madrid Delegacion Madrid Teléfono 9 16 34 22 50
Gran Via. 48-2° A-D Telefax 9 16 34 08 99
E-28220 Majadahonda (Madrid)
Estonia
Ventas Tallin ALAS-KUUL AS Teléfono 6 59 32 30
Paldiski mnt.125 Telefax 6 59 32 31
EE 0006 Tallin
Filipinas
Oficina técnica Manila SEW-EURODRIVE Pte Ltd Teléfono 0 06 32-8 94 27 52 54
Manila Liaison Office Telefax 0 06 32-8 94 27 44
Suite 110, Ground Floor sewmla@i-next.net
Comfoods Building
Senator Gil Puyat Avenue
1200 Makati City
Finlandia
Montaje Lahti SEW-EURODRIVE OY Teléfono (3) 589 300
Ventas Vesiméaentie 4 Telefax (3) 780 6211
Servicio FIN-15860 Hollola 2
Gabon
Oficina técnica Libreville Electro-Services Teléfono 73 40 11
B.P. 1889 Telefax 73 40 12
Libreville
Gran Bretana
Montaje Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Teléfono 19 24 89 38 55
Ventas Beckbridge Industrial Estate Telefax 19 24 89 37 02
Servicio P.O. Box No.1
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR
Grecia
Ventas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Teléfono 14 22 51 34
Servicio 12, Mavromichali Street Telefax 14 22 51 59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus Boznos @otenet.gr
Hong Kong
Montaje Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Teléfono 2-7 96 04 77 + 79 60 46
Ventas Unit No. 801-806, 8th Floor 54Telefax 2-7 95-91
Servicio Hong Leong Industrial Complex 29sew @ sewhk.com
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Hungria
Ventas Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Teléfono +36 1 437 06 58
Servicio H-1037 Budapest Telefax +36 1 437 06 50
Kunigunda u. 18
India
Montaje Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Teléfono 0 265-83 10 86
Ventas Plot No. 4, Gidc Telefax 0 265-83 10 87
Servicio Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 sew.baroda@gecsl.com
Gujarat
Indonesia
Oficina técnica Yakarta SEW-EURODRIVE Pte Ltd. Teléfono (021) 535-90 66/7
Jakarta Liaison Office, Telefax (021) 536-36 86
Menara Graha Kencana
JI. Perjuangan No. 88, LT 3 B, Kebun Jeruk,
Jakarta 11530
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Islandia
Hafnarfirdi VARMAVERK ehf Teléfono (354) 5 65 17 50
Dalshrauni 5 Telefax (354) 5 65 19 51
IS - 220 Hafnarfirdi varmaverk @ varmaverk.is
Irlanda
Ventas Dublin Alperton Engineering Ltd. Teléfono (01) 8 30 62 77
Servicio 48 Moyle Road Telefax (01) 8 30 64 58
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Israel
Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Teléfono 03-6 24 04 06
126 Petach-Tikva Rd. Telefax 03-6 24 04 02
Tel-Aviv 67012
Italia
Montaje Milan SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Teléfono (02) 96 98 01
Ventas Via Bernini,14 Telefax (02) 96 79 97 81
Servicio I-20020 Solaro (Milano)
Japon
Montaje Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Teléfono (0 53 83) 7 3811-13
Ventas 250-1, Shimoman-no, Telefax (0 53 83) 7 3814
Servicio Toyoda-cho, lwata gun
Shizuoka prefecture, P.O. Box 438-0818
Libano
Oficina técnica Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Teléfono (01) 49 47 86
B. P. 80484 (01) 498272
Bourj Hammoud, Beirut (03) 27 45 39
Telefax (01) 49 49 71x
Gacar@beirut.com
Luxemburgo
Montaje Briissel CARON-VECTOR S.A. Teléfono (010) 23 13 11
Ventas Avenue Eiffel 5 Telefax (010) 2313 36
Servicio B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
Macedonia
Ventas Skopje SGS-Skopje / Macedonia Teléfono (0991) 38 43 90
"Teodosij Sinactaski” Telefax (0991) 38 43 90
6691000 Skopje / Macedonia
Malasia
Montaje Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Teléfono (07) 3 54 57 07 + 3 54 94 09
Ventas No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Telefax (07) 3 5414 04
Servicio 81000 Johor Bahru, Johor
West Malaysia
México
Tultitlan SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Teléfono 00525 8 88 29 76
S.A.de C.V. Telefax 00525 8 88 29 77
Boulevard Tultitlan Oriente #2 "G" scmexico @ seweurodrive.com.mx
Colonia Ex-Rancho de Santiaguito
Tultitlan, Estado de Mexico, Mexico 54900
Marruecos
Casablanca S.R. M. Teléfono (02) 61 86 69/61 86 70/61 86
Société de Réalisations Mécaniques 71
5, rue Emir Abdelkader Telefax (02) 62 15 88
05 Casablanca SRM@marocnet.net.ma
Noruega
Montaje Moss SEW-EURODRIVE A/S Teléfono (69) 2410 20
Ventas Solgaard skog 71 Telefax (69) 2410 40
Servicio N-1599 Moss sew @sew-eurodrive.no
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Nueva Zelanda

Montaje Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Teléfono 0064-9-2 74 56 27
Ventas P.O. Box 58-428 Telefax 0064-9-2 74 01 65
Servicio 82 Greenmount drive sales @ sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Teléfono (09) 3 84 62 51
10 Settlers Crescent, Ferrymead Telefax (09) 3 84 64 55
Christchurch sales @ sew-eurodrive.co.nz
Paises Bajos
Montaje Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Teléfono (010) 4 46 37 00
Ventas Industrieweg 175 Telefax (010) 4 15 55 52
Servicio NL-3044 AS Rotterdam
Postbus 10085
NL-3004AB Rotterdam
Pakistan
Oficina técnica Karachi SEW-EURODRIVE Pte. Ltd. Teléfono 92-21-43 93 69
Karachi Liaison Office A/3,1 st Floor, Telex 92-21-43 73 65
Central Commercial Area
Sultan Ahmed Shah Road
Block7/8, K.C.H.S. Union Ltd., Karachi
Paraguay
Asuncion EQUIS S. R. L. Teléfono (021) 67 21 48
Avda. Madame Lynchy y Sucre Telefax (021) 67 21 50
Asuncion
Peru
Montaje Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Teléfono (511) 349-52 80
Ventas S.A.C. Telefax (511) 349-30 02
Servicio Los Calderos # 120-124 sewperu @terra.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima
Polonia
Ventas Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Teléfono (042) 6 16 22 00
ul. Pojezierska 63 Telefax (042) 6 16 22 10
91-338 Lodz sew @ sew-eurodrive.pl
Oficina técnica Katowice SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Teléfono (032) 217 50 26 + 2 17 50 27
ul. Nad Jeziorem 87 Telefax (032) 2277910 +2 17 74 68 +
43-100 Tychy 2
175026 +2 17 50 27
Portugal
Montaje Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Teléfono (0231) 20 96 70
Ventas Apartado 15 Telefax (0231) 20 36 85
Servicio P-3050-901 Mealhada infosew @ sew-eurodrive.pt
Rumania
Ventas Bucarest Sialco Trading SRL Teléfono (01) 2 30 13 28
Servicio str. Madrid nr.4 Telefax (01) 2 30 71 70
71222 Bucuresti sialco@mediasat.ro
Rusia
Ventas San ZAO SEW-EURODRIVE Teléfono (812) 326 09 41 + 5 35 04 30
Petersburgo P.O. Box 193 Telefax (812) 5 35 22 87
193015 St. Petersburg sewrus @ post.spbnit.ru
Oficina técnica Moscu ZAO SEW-EURODRIVE Teléfono (095) 2 38 76 11
113813 Moskau Telefax (095) 2 38 04 22
Senegal
Dakar SENEMECA Teléfono 22 24 55
Mécanique Générale Telefax 22 79 06
Km 8, Route de Rufisque Telex 21521
B.P. 3251, Dakar
Singapur
Montaje SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Teléfono 8 62 17 01-705
Ventas No 9, Tuas Drive 2 Telefax 8 61 28 27
Servicio Jurong Industrial Estate Telex 38 659

Singapore 638644
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Sri Lanka
Colombo 4 SM International (Pte) Ltd Teléfono 941-59 79 49
254, Galle Raod Telefax 941-58 29 81
Colombo 4, Sri Lanka
Suecia
Montaje Jénkoping SEW-EURODRIVE AB Teléfono (036) 34 42 00
Ventas Gnejsvagen 6-8 Telefax (036) 34 42 80
Servicio S-55303 Jonkdping www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jénkdping
Suiza
Montaje Basel Alfred Imhof A.G. Teléfono (061) 41717 17
Ventas Jurastrasse 10 Telefax (061) 4 17 17 00
Servicio CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Tailandia
Montaje Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Teléfono 0066-38 21 40 22
Ventas Bangpakong Industrial Park 2 Telefax 0066-38 21 45 31
Servicio 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh
Muang District
Chon Buri 20000
Taiwan (R.O.C.)
Nan Tou Ting Shou Trading Co., Ltd. Teléfono 00886-49-255-353
No. 55 Kung Yeh N. Road Telefax 00886-49-257-878
Industrial District
Nan Tou 540
Taipei Ting Shou Trading Co., Ltd. Teléfono (02) 7 38 35 35
6F-3, No. 267, Sec. 2 Telefax (02) 7 36 82 68
Tung Hwa South Road, Taipei Telex 27 245
Tanez
Tanez T. M.S. Technic Marketing Service Teléfono (1) 43 40 64 + 43 20 29
7, rue Ibn El Heithem Telefax (1) 43 29 76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh
Turquia
Montaje Estambul SEW-EURODRIVE Teléfono (0216) 4 419163 +4 41 91 64
Ventas Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti +3838014+3838015
Servicio Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Telefax (0216) 3 05 58 67
TR-81540 Maltepe ISTANBUL seweurodrive @ superonline.com.tr
Uruguay
Montevideo SEW-EURODRIVE S. A. Sucursal Uruguay Teléfono 0059 82 9018 189
German Barbato 1526 Telefax 0059 82 9018 188
CP 11200 Montevideo sewuy @ sew-eurodrive.com.uy
USA
Fabricacion Greenville SEW-EURODRIVE INC. Teléfono (864) 4 39 75 37
Montaje 1295 Old Spartanburg Highway Telefax Sales (864) 439-78 30
Ventas P.O. Box 518 Telefax Manuf. (864) 4 39-99 48
Servicio Lyman, S.C. 29365 Telefax Ass. (864) 4 39-05 66
Telex 805 550
Montaje San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Teléfono (510) 4 87-35 60
Ventas 30599 San Antonio St. Telefax (510) 4 87-63 81
Servicio Hayward, California 94544-7101

Filadelfia/PA SEW-EURODRIVE INC. Teléfono (856) 4 67-22 77
Pureland Ind. Complex Telefax (856) 8 45-31 79
200 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 08014

Dayton SEW-EURODRIVE INC. Teléfono (9 37) 3 35-00 36
2001 West Main Street Telefax (9 37) 4 40-37 99
Troy, Ohio 45373

Dallas SEW-EURODRIVE INC. Teléfono (214) 3 30-48 24

3950 Platinum Way
Dallas, Texas 75237

Telefax (214) 3 30-47 24
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Venezuela

Montaje Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Teléfono +58 (241) 8 32 98 04
Ventas Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Telefax +58 (241) 8 38 62 75
Servicio Zona Industrial Municipal Norte sewventas @cantr.net

Valencia

sewfinanzas @ cantr.net
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