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Description du systeme
Des solutions complétes pour la décentralisation
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1.1

Description du systeme
Des solutions complétes pour la décentralisation

Dans le domaine de l'automatisation, la décentralisation est devenue le mot d’ordre
n° 1. La rentabilité des installations est une exigence permanente vis-a-vis des cons-
tructeurs et des systémes d’entrainement. Les longues rangées d’armoires de com-
mande pleines de cables, encombrantes et éloignées des moteurs, manquent de
flexibilité et ne sont économiquement pas rentables. En choisissant un systéme d’en-
trainement complet SEW, vous étes assurés d’étre toujours équipés au mieux. Non seu-
lement, nous réduisons le nombre de sous-ensembles, mais en plus nous développons
des systémes d’entrainement toujours plus compacts et efficaces.

Les motoréducteurs MOVIMOT® avec convertisseur de fréquence intégré et les moto-
réducteurs MOVI-SWITCH® avec dispositif de commutation et de protection intégré
ainsi que les modules répartiteur de bus et les cables préconfectionnés rendent super-
flus les dispositifs centralisés de commutation et de protection ainsi que les systéemes
électroniques de régulation. lls réduisent en outre 'encombrement nécessaire dans les
armoires de commande et vous font réaliser des économies substantielles dans un sec-
teur jusqu’alors trés colteux en temps et en argent : le cablage des moteurs, des cap-
teurs et des actionneurs. Naturellement, ces sous-ensembles sont compatibles avec
tous les systémes de bus de terrain courants. Pour une décentralisation rapide, écono-
mique et flexible.

06574AXX
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Description du systeme
Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

1.2 Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

Codification Description

MOVIMOT® en exécution standard

voir
page..

m——_—m\‘
=== ==
L) [
F—— _ N == I N N
MM../AVTA1 MM../RE.A/ASA3 MM../RE.A/ASA3/AVT1 MM../RE.A/AM.6
DT/DV.../MM.. MOVIMOT® en exécution standard X - a partir de
la page 12
LJAVTL Connecteur M12 pour raccordement RS-485 X - page 16
../RE.A/IASA3 Connecteur ASA3 pour raccordement puissance - X page 16
./RE.A/IASA3/AVT1 Connecteur M12 pour raccordement RS-485 et connecteur ASA3 - page 16
pour raccordement puissance
../RE.AIAMAG6 Connecteur pour raccordement RS-485 et raccordement puissance - X page 16
../RE.AIAMD6 (AMDEG = fixation par un étrier, AMAG = fixation par deux étriers)

0 0

MLU11A MLG11A MBG11A MWA21A MDG11A

.INV.. Détecteur de proximité X X page 28
./R..Al../IBGM Commande de frein - X page 26
.IR..Al..IBSM

./R..Al.JURM Dispositif de retombée rapide du frein - X page 27
../MLU..A Alimentation 24 V X X page 29
..IMLG..A Boitier de commande local avec alimentation 24 V X X page 30
..IMBG11A Boitier de commande déporté X X page 31
IMWA21A Convertisseur de consigne X X page 32
../MDG11A Module de diagnostic X X page 33

IP.2A/ IP2A/
RO.A/APG4 RE.A/ALA4
g ALA4
@AP(M
../IP.2A/RO.A/APG4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du conver- | — X page 34
tisseur MOVIMOT® avec connecteur APG4 pour raccordement moteur
./P.2A/RE.A/ALA4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du conver- | — X page 34
tisseur MOVIMOT® avec connecteur ALA4 pour raccordement moteur

./KPFA Cable hybride installé en usine (1,5 metre) X X page 40
../KPFB Cable hybride installé en usine (3 métres) X X page 40

1) Boite a bornes standard
2) Boite a bornes modulaire
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Description du systeme
Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

1) |2

Codification Description voir page..
MOVIMOT® avec "AS-interface” intégrée
MM../AVSK MM../RC.A/AZSK MM../RJ.A/AND3/AZSK
DT/DV.../MM..JAVSK MOVIMOT® avec "AS-interface” intégrée et un connecteur M12% pour X | —  apartir de
AS-interface la page 12
../RC.AJAZSK 3 x connecteur M12 pour AS-interface, AUX-PWR et — X | page 18
raccordement capteurs
../RJ.A/IAND3/AZSK 3 x connecteur M12 pour AS-interface, AUX-PWR, raccordement — X | page 18
capteurs et 1 x connecteur AND3 pour raccordement puissance
IP.2A/ IP.2A/
RO.A/APG4 RE.A/ALA4
[ 40 / % ALA4
I
@APG4
LINV.. Détecteur de proximité X | X | page 28
../RA.A/JURM Dispositif de retombée rapide du frein — X | page 27
../IP.2A/RO.A/APG4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du conver- — | X | page 34
tisseur MOVIMOT® avec connecteur APG4 pour raccordement moteur
..IP.2A/IRE.A/ALA4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du conver- | — | X | page 34
tisseur MOVIMOT® avec connecteur ALA4 pour raccordement moteur

1) Boite a bornes standard
2) Boite a bornes modulaire

3) Sans indication particuliere lors de la commande, le MOVIMOT® avec "AS-interface” intégrée est livré en standard avec un seul
connecteur M12
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Description du systeme
Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

1) |2

Codification Description voir page..
MOVI-SWITCH® 1E
() © ]
e
MSW/AVS1 MSW/AVS1/ASA3
DT/DV.../MSW/AVS1? MOVI-SWITCH® pour un seul sens de rotation et connecteur AVS1 pour X | — | a partir de
signaux de commande la page 55
.IAVS13/ASA3 Connecteur AVS1 pour signaux de commande et connecteur ASA3 pour | X  — | page 59
raccordement puissance
1) Boite a bornes standard
2) Boite a bornes modulaire
3) Connecteur AVS1 de série sur MSW-1E
Codification Description D | 2 | voir page..

MOVI-SWITCH® 2S avec pilotage binaire

—_ = _ N V—— =N

MSW/CBO0/RA2A MSW/CBO/RE2A/ASA3 MSW/CBO0/RJ2A/AND3
DT/DV../MSW/CBO/RA2A MOVI-SWITCH® pour deux sens de rotation® — X | apartir de
la page 67
../CBO/RE2A/ASA3 Connecteur ASA3 pour raccordement puissance - X | page 71
../CBO/RJ2A/AND3 Connecteur AND3 pour raccordement puissance — X | page 71
..ICBO/P22A/ -/CBO/P22A/
RI2A/APG4 RI2ZA/ALA4

..ICBO/P22A/RI2A/APG4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du — | X | page 76
.[CBOICC15/P22ARI2A/APG4Y MOVI-SWITCH® avec connecteur APG4 pour raccordement moteur
../CBO/P22A/RI2A/ALA4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du — X | page 76
./CBOICC15/P22A/RI2A/ALALY MOVI-SWITCH® avec connecteur ALA4 pour raccordement moteur

1) Boite & bornes standard
2) Boite a bornes modulaire

3) Le MOVI-SWITCH®-2S est, en régle générale, équipé de deux connecteurs (situés sur le couvercle MOVI-SWITCH®) pour le raccor-
dement des signaux de commande et de I'alimentation 24 V

4) Avec protection de ligne par fusibles
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Description du systeme
Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

Codification

Description

2)

voir page..

MOVI-SWITCH®-2S avec "AS-interface" intégrée

260

—

(e

MSW/CKO/RA2A MSW/CKO/RJ2A/AND3/AVSO0 MSW/CKO/RE2A/ASA3/AVSO
DT/DV../MSW/CKO/RA2A MOVI-SWITCH® pour deux sens de rotation et "AS-interface” intégrée3 — | X | apartir de
la page 67
..CKO/RJ2A/AND3/AVS0O Connecteur M12 pour AUX-PWR et connecteur AND3 pour - X | page 73
raccordement puissance
..CKO/RE2A/ASA3/AVSO Connecteur M12 pour AUX-PWR et connecteur ASA3 pour page 73
raccordement puissance
.ICKO/P22A/ -ICKO/P22A/
RI2A/APG4 RI2A/ALA4
APG4 7/ ALA4
../CKO/P22A/RI2A/APGA4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du - | X | page 76
./CKOICC15/P22AIRI2AIAPGAY MOVI-SWITCH® avec connecteur APG4 pour raccordement moteur
../ICKO/P22A/RI2A/ALA4 Adaptateur pour montage a proximité du moteur (en déporté) du - | X | page 76
./CKOICC15/P22A/RI2A/ALALY MOVI-SWITCH® avec connecteur ALA4 pour raccordement moteur

1) Boite a bornes standard
2) Boite a bornes modulaire

3) Le MOVI-SWITCH®-2S est, en régle générale, équipé de deux connecteurs (situés sur le couvercle MOVI-SWITCH®) pour le raccor-
dement de I""AS-interface” et des entrées binaires

4) Avec protection de ligne par fusibles
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1 Description du systeme

Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

entre modules réé)artiteur de bus et moteurs

Référence/Longueur e entre MOVIMOT

et moteurs en cas de montage a proximité du moteur
« entre MOVI-SWITCH® et moteurs en cas de montage a proximité du moteur

Codification Description ‘ voir page..
Interfaces bus de terrain et modules répartiteur de bus
wl 7
o —
eeo n
0O¢ e s [ w—| 0 [ J
ol 7Pog
% — l|=T
© 0 O g 1 = = = ==
MF../MQ Z.3 26 2.7 2.8
MF.. Interfaces bus de terrain page 90
MFP = PROFIBUS, MFI = Interbus, MFD = DeviceNet,
MFO = CANopen, MFK = AS-interface
MQ.. Interfaces bus de terrain avec automate intégré page 92
MQP = PROFIBUS, MQI = Interbus, MQD = DeviceNet
MF../Z.3. Modules répartiteur de bus page 97
MQ../Z.3.
MF../Z.6. Modules répartiteur de bus avec interrupteur marche/arrét page 100
MQ../Z.6.
MF../MM..Z.7. Modules répartiteur de bus avec convertisseur MOVIMOT® intégré page 103
MQ../MM..Z.7.
MF../MM../Z.8. Modules ré(gartiteur de bus avec interrupteur marche/arrét et convertisseur page 107
MQ../MM../Z.8. MOVIMOT™ intégré
IAF.. Connectique pour modules répartiteur de bus a partir de
— AFO0 = Entrée de cable métrique la page 97
‘ @- AF1 = Avec connecteur Micro-Style/M12 pour DeviceNet et CANopen
A O AF2 = Connecteurs M12 pour PROFIBUS
AF3 = Connecteurs M12 pour PROFIBUS +
connecteur M12 pour alimentation 24 Vpc
AF6 = Connecteur M12 pour AS-interface
Outils de diagnostic
MFG11A MWS21A
MFG11A Boitier de commande dans le module de bus (console de paramétrage) page 95
MWS21A Kit de diagnostic bus de terrain page 96
Céble hybride
Indications a fournir lors de la Pour liaison page 117
commande : .

10
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Description du systeme
Les sous-ensembles composant les systemes d’entrainement décentralisés

Codification Description voir page..
Moteurs triphasés avec connecteur?)
:
= ®|
: 8|
DT/DV../ASB4 DT/DV../APG4 DT/DV../IS
DT/DV../ASB4 Moteur triphasé avec connecteur ASB4 page 115
DT/DV../APG4 Moteur triphasé avec connecteur APG4 page 114
DT/DV../IS Moteur triphasé avec connecteur intégré IS page 116
bus Z.7., Z.8 et en cas de montage a proximité du moteur du MOVIMOT®/MOVI-SWITCH® avec

1) Pour modules répartiteur de
option P.2A
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