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Notas importantes
Explicacéo dos simbolos

1 Notas importantes

Siga sempre as instrugdes de seguranca e de adverténcia apresentadas neste
capitulo!

1.1  Explicagcao dos simbolos

E®®>

Perigo

Indica uma situagao eventualmente perigosa que pode conduzir a ferimentos graves ou
fatais.

Aviso

Indica uma situagdo eventualmente perigosa causada pelo produto, que se nao for
evitada, podera conduzir a ferimentos graves ou fatais. Este sinal de aviso também
serve como indicagdo de danos materiais.

Cuidado

Indica uma situagédo eventualmente perigosa que pode conduzir a danos no equipa-
mento ou meio ambiente.

Nota

Indica uma referéncia a informagdes adicionais, por ex., a colocacdo em funciona-
mento, ou outras informagdes uteis.

Referéncia a documentagao

Indica uma referéncia a uma documentacédo, como por ex., instrucdes de operacao,
catalogo, folha de dados.
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1.2 Informagdes de segurancga e informagées gerais

Perigo de um choque eléctrico
Possiveis consequéncias: Ferimentos graves ou morte.

O controlador vectorial MOVIDRIVE® s6 deve ser instalado e colocado em funciona-
mento por electricistas com formagao adequada sob observagcédo e cumprimento dos
regulamentos sobre a prevengéo de acidentes em vigor e as Instrugdes de Operagao
do MOVIDRIVE®.

Situagao eventualmente perigosa que pode conduzir a danos no equipamento ou
meio ambiente.

Possiveis consequéncias: Danificagdo do produto

Leia por completo este manual com atengao antes de iniciar os trabalhos de instalagcao
e colocagdo em funcionamento de controladores vectoriais MOVIDRIVE® em conjunto
com este moédulo de aplicagdo. Este manual ndo substitui as Instru¢cdes de Operagao
detalhadas!

Para um funcionamento perfeito e para manter o direito a garantia, € necessario consi-
derar sempre as informagdes contidas na documentagao.

Referéncia a documentagao

O presente manual assume que o utilizador esta familiarizado com as informacdes
apresentadas na documentagao do MOVIDRIVE®, particularmente com as informagdes
contidas no Manual do Sistema MOVIDRIVE®.

Neste manual, as referéncias sédo assinaladas com o simbolo "—". Por exemplo,
(— Cap. X.X) significa que pode encontrar no capitulo X.X do manual informagdes
adicionais sobre o assunto.
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2 Descricao do sistema
2.1 Areas de aplicacao

O maddulo de aplicagao "Posicionamento via bus ampliado" adequa-se particularmente
para aplicagbes, nas quais € necessario movimentar-se para um numero qualquer de
posi¢cdes em diferentes velocidades e com diferentes rampas de aceleragdo. Para o
posicionamento num encoder externo, necessario no caso de um acoplamento nega-
tivo entre o veio do motor e a carga, pode escolher-se entre um encoder incremental ou
um encoder absoluto.

O maddulo de aplicagao "Posicionamento via bus ampliado" adequa-se particularmente
para as seguintes aplicagbes e sectores industriais:

¢ Tecnologia de transporte de materiais

— Mecanismos de deslocagcao
— Dispositivos de elevagao
— Veiculos de carris

¢ Logistica

— Sistemas de armazenamento vertical
— Veiculos transversais

O "Posicionamento via bus ampliado"” oferece as seguintes vantagens nestas
aplicagoes:

* Interface de utilizador amigavel

+ Somente tém que ser introduzidos os parametros necessarios para o "Posiciona-
mento via bus ampliado” (relagbes de transmissao, velocidades, didmetros)

» Parametrizagdo guiada sem necessidade de uma programacao complexa
* O modo de monitor oferece um diagndstico éptimo

» O utilizador ndo necessita de experiéncia em programacao

» Trajectos de deslocagéao longos possiveis (218 x unidade de percurso)

+ Como encoder externo pode ser escolhido um encoder incremental ou um encoder
absoluto

» Rapida familiarizagdo com o sistema
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2.2 Exemplo de aplicagao

Veiculos Um exemplo tipico da aplicagdo do médulo "Posicionamento via bus ampliado" é um

transversais veiculo transversal. A figura seguinte ilustra um veiculo transversal instalado num
armazém com sistema de armazenamento vertical. Os artigos a mover para dentro e
para fora das prateleiras sao transportados através dos corredores entre as prateleiras
e a mesa de distribuicdo. Durante este processo, o veiculo transversal tem que
percorrer grande distancias e, dependendo do material transportado, ser movido a
varias velocidades e com diferentes rampas.

04823AXX
Fig. 1: Exemplo de aplicagdo de um veiculo transversal
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2.3 Identificagdo do programa

Pode usar o software MOVITOOLS® para identificar qual foi o ultimo programa de apli-
cagdo carregado no MOVIDRIVE® MDX61B. Para fazé-lo, execute os seguintes
passos:

+ Ligue o MOVIDRIVE® ao PC através do interface série.

* Inicie o MOVITOOLS®.

* No MOVIDRIVE®, inicie o programa "Shell".

* No programa Shell, seleccione o item do menu [Display] / [IPOS information...].

2% SHELL MOVITOOLS® MOVIDRIVE® B — ol x|

Fila Statup Parameters | Display Edras Window Help

s 08 B DFEP & Cionle

Disphay vales
Setpointsiramp genar:
w2 Conlralsr parametars
- 3. Motor parameders
o 4 Reference signals
= @ 5. Monitoring functions
= 6. Terming assignrent
w7 Contral functions
W (@ 8. Unit functions
w0 IPOS parametars
«- [ Applications

[ ] Paramele saes 7

06710AEN
Fig. 2: Informag&o IPOS no Shell

* Ajanela "IPOS Status" é aberta. As informacgdes apresentadas nesta janela indicam
que software de aplicagao esta memorizado no MOVIDRIVE® MDX61B.

B 1POS-Status M= E

— State of program

Tazk1: W
Tazk Z: W
Tazk 3: W
H511 Pasition Encoder %15: o
H503 Pasition Encoder DIF <62 o
H510 Position Encoder X14: o

— Program infarmation

Extended pozitioning via bus
loaded modul: W 1.05 [User program]

Application modul; IYES
Frogram zize: IW

11022AEN
Fig. 3: Indicagéo da versdo actual do programa IPOS
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3 Elaboracgao do projecto

3.1
PC e Software

Controlo através
do SIMATIC S7 -
projectos de
exemplo

Controladores
vectoriais,
motores e
encoders

Verséo tecnolégica

Encoder de
realimentagéo

MOVIDRIVE®
MDX61B

Pré-requisitos

O modulo de aplicagao "Posicionamento via bus ampliado” esta implementado como
programa IPOSPUS® ¢ ¢ parte integrante do Software MOVITOOLS® da versao 4.20 ou
superior. Para poder usar o MOVITOOLS®, & necessario possuir um PC com o Sistema
Operativo Windows® 95, Windows® 98, Windows NT® 4.0 ou Windows® 2000.

Na seccdo "Software" do site da Internet da SEW (http://www.sew-eurodrive.de) pode
encontrar um projecto de exemplo para o controlo do "Posicionamento via bus
ampliado" através do SIMATIC S7.

¢ Controlador

O "Posicionamento via bus ampliado” sé pode ser implementado nas unidades MOVI-
DRIVE® MDX61B da vers&o tecnologica (...-0T).

O "Posicionamento via bus ampliado” tem que receber um sinal de feedback vindo do
encoder; por esta razdo, a aplicagdo nao pode ser implementada no MOVIDRIVE®
MDX60B.

O "Posicionamento via bus ampliado” utiliza 4 ou 6 palavras de dados do processo.
Dependendo do tipo de bus utilizado, € necessaria uma opgao MOVIDRIVE®
(— extracto da tabela "Combinagdes possiveis").

Em aplicagbes com um acoplamento negativo entre o veio do motor e a carga, é neces-
sario um encoder externo para efectuar o posicionamento. Se for utilizado um encoder
absoluto como encoder externo, é necessario instalar adicionalmente a opgéo carta de
expansao MOVIDRIVE® para encoder absoluto do tipo DIP11B.

¢ Motores

— Para a operagédo no MOVIDRIVE® MDX61B com a opgdo DEH11B: Servo-
motores assincronos CT/CV (encoder montado de série) ou motores trifasicos
DR/DT/DV/D com a opg¢ao de encoder (Hiperface®, sen/cos, TTL).

— Para a operagédo no MOVIDRIVE® MDX61B com a opgdo DER11B: Servo-
motores sincronos CM/DS com resolver instalado de série.

e Encoders externos

— Acoplamento positivo entre o veio do motor e a carga:
N&o requer um encoder externo. Se pretende utilizar um encoder externo para o
posicionamento no caso de um acoplamento positivo entre o veio do motor e a
carga, tera que proceder exactamente como para um acoplamento negativo.

— Acoplamento negativo entre o veio do motor e a carga:
Adicionalmente ao encoder/resolver do motor, € necessaria a instalagdo de um
encoder externo.
Encoder incremental como encoder externo: Ligagdo em X14 na unidade basica.
Encoder absoluto como encoder externo: Ligagdo em X62 da opgao DIP11.

+ Combinagdes possiveis

Ligagao veio do motor — carga

Positiva: Nao requer um encoder externo Negativa: Requer um encoder externo

Tipo de encoder externo

- Encoder incremental Encoder absoluto

Tipo de bus
(opgao necessaria)

PROFIBUS — DFP / InterBus — DFI / CAN-Bus — DFC / DeviceNet — DFD / Ethernet — DFE /
Systembus (SBus) — nao requer nenhuma opgao

Outras opgdes MOVI-
DRIVE® necessarias

DEH11B ou DER11B DIP11/DEH11B / DER11B
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—= Descrigao funcional

3.2 Descrigao funcional

Caracteristicas O mdédulo "Posicionamento via bus ampliado" oferece as seguintes caracteristicas
funcionais funcionais:

Trés modos de .
operagao

Um qualquer nimero de posi¢des de destino pode ser especificado através do bus
de campo.

Especificagdo da velocidade através do bus de campo (nos tipos de rampa LINEAR
e LIMITE RET., é possivel efectuar as altera¢gdes durante o movimento).

Activacao de fins de curso de software.

Sinal ciclico de resposta da velocidade actual, da posicao actual em unidades de
utilizador, da corrente activa e da utilizagdo da unidade através de dados de saida
do processo.

Confirmacéao da posigao destino através do Bit P11:3 "Posi¢ao destino alcangada" na
palavra de estado.

Origem da posig¢ao actual (encoder do motor, encoder externo ou encoder absoluto)
pode ser seleccionada livremente.

Facil ligagao ao controlo de nivel superior (PLC).

Para a operacao podem ser utilizadas 4 dados do processo em vez de 6 ( ... neste
caso, nao é necessario especificar o tipo de rampa).

Modo Jog (PO1:11 = "1" e PO1:12 = "0")

— O accionamento € movimentado no sentido anti-horario ou horario através do
bit 9 ou 10 da palavra de controlo 2 (PO1).

— A velocidade e as rampas sao variaveis e sdo especificadas pelo PLC usando o
bus de campo.

Modo de referenciamento (PO1:11 ="0" e PO1:12 = "1")

— O percurso de referéncia é iniciado com o bit 8 na palavra de controlo 2 (PO1).
Com o percurso de referéncia é definido o ponto de referéncia (ponto zero da
maquina) para os posicionamentos.

Modo automatico (PO1:11 ="1" e PO1:12 ="1")

O posicionamento ¢ iniciado no modo automatico com o bit 8 na palavra de

controlo 2 (PO1).

— A posigao destino é especificada através das palavras de dados de processo de
saida PO2 e PO3.

— O sinal ciclico de resposta da posigao actual em unidades de utilizador é proces-
sado através das palavras de dados de processo de entrada P12 e PI3.

— A velocidade de referéncia é especificada usando a palavra de dados de saida
de processo PO4.

— O sinal ciclico de resposta da velocidade actual é processado através da palavra
de dados de processo de entrada Pl4.

— As rampas de aceleragao e desaceleragao sio especificadas através das pala-
vras de dados de processo de saida PO5 e POG.

— O ssinal ciclico de resposta da corrente activa e da utilizagdo da unidade é proces-
sado através das palavras de dados de processo de entrada P15 e PI6.

— A confirmagéao da posigao destino é feita através do Bit 3 da palavra de estado

(PI1) "Posigao destino alcangada".

O trajecto de deslocagao maximo possivel depende da unidade de percurso configu-
rada. Exemplos:

10

Unidade de percurso [1/10 mm] — Trajectos de deslocagdo maximos possiveis =
26,2m
Unidade de percurso [mm] — Trajectos de deslocagdo maximos possiveis = 262 m
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3.3 Escala do accionamento

Accionamento
sem encoder
externo
(acoplamento
positivo)

O sistema de controlo tem que conhecer o nimero de impulsos do encoder (incre-
mentos) por unidade de percurso para poder posicionar o accionamento. Através da
escala, é configurada a unidade de utilizador apropriada para a aplicacéo.

Em accionamentos sem encoder externo, o sistema pode calcular o factor de escala
automaticamente durante a colocagao em funcionamento do posicionamento via bus
ampliado. Para tal, tem que introduzir os seguintes dados:

» Diémetro da roda do accionamento (dyoda do accionamento) U Passo do fuso (sq,s0)
» Relagéo de transmissao do redutor (irequtor. reducdo da velocidade)
* Relagao de transmissao do redutor adicional (irequtor adicional, redugéo da velocidade)

Sao calculados os seguintes factores de escala:
» Factor de escala Impulsos / Distancia [inc/mm] usando a férmula:
Impulsos = 4096 X irequtor X Iredutor adicional
Distancia = 1 * droda do accionamento 0d€r I % Sg;q0
» Factor de escala Velocidade
Factor numerador em [1/min] e valor de denominador em "unidade da velocidade".

Pode também introduzir directamente os factores de escala para a distancia e para a
velocidade. Se introduzir como unidade para a distancia uma unidade diferente de [mm]
ou [1/10 mm], esta unidade do utilizador sera também assumida para a posigao dos fins
de curso de software, do offset de referéncia e do trajecto maximo de deslocagao.
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Accionamento
com encoder
externo
(acoplamento
negativo)

Elaboragao do projecto
Escala do accionamento

Neste caso, o encoder externo tera que ter activado e escalado antes da colocagao em
funcionamento do Posicionamento via bus ampliado. Para o efeito, efectue as
seguintes configuragdes no programa Shell antes de colocar o Posicionamento via bus
ampliado em funcionamento (— Figura seguinte).

941
942
943
944
945
946
947

Source actual position
Encoder factor numesrator
Encoder factor denominator
Encoder scaling ext. encoder
Encoder type (X14)

Counting direction (X14)
Hiperface offset (X14) [inc]

il 94. IPOS Encoder O] x|

EXTERN.ENC (X14) =
| -
1

[1
|* 1 El
HIPERF ACE |
NORMAL j
[o

* P941 Fonte da posi¢ao actual

10091AEN

Se estiver ligado um encoder incremental ou um encoder absoluto (DIP11), confi-
gure o pardmetro P941 para "EXT. ENCODER (X14)". Esta configuragdo também
pode ser feita durante a colocagdo em funcionamento do posicionamento via bus
ampliado.

* P942 Encoder factor numerador / P943 Encoder factor denominador / P944 Escala
encoder externo

O caélculo da escala é bloqueado ao colocar o Posicionamento via bus ampliado em
funcionamento.

» Para informagdes adicionais de como escalar um encoder externo, consulte o
manual "Posicionamento e sistema de controlo sequencial IPOSPUs®",

» Ao usar um encoder absoluto, observe as informagdes respeitantes a colocagdo em
funcionamento contidas no manual "MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expansao
DIP11B para encoder absoluto".
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3.4 Fins de curso, cams de referéncia e ponto zero da maquina

Tenha em atencao as seguintes informagdes ao elaborar o projecto:

» Os fins de curso de software tém que estar dentro do trajecto de deslocagao dos fins
de curso de hardware.

* Ao definir o ponto de referéncia (posigdo do cam de referéncia) e os fins de curso de
hardware, tenha atengéo para que estes ndao se sobreponham. Em caso de uma
sobreposig¢do, € emitida a mensagem de irregularidade F78 "IPOS Fim de curso
SW" durante o referenciamento.

» Se o ponto zero da maquina nao coincidir com o cam de referéncia, pode introduzir
um offset de referéncia durante a colocagdo em funcionamento. Para tal, aplica-se
a seguinte férmula: Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de refe-
réncia. Desta forma pode alterar o ponto zero da maquina sem ter que mover a cam
de referéncia.

Observe também as informagdes apresentadas no capitulo "Fins de curso de software".
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EEEE Atribuicdo dos dados do processo

3.5 Atribuicao dos dados do processo

O comando de nivel superior (PLC) envia 6 palavras de saida de dados (PO1 ... POG6)
ao controlador e recebe deste 6 palavras de entrada de dados (PI1 ... PI6).

PO
0] =
o |m!
ol ; PO1 | PO2 | PO3 | PO4 | PO5 | PO6
Hi =>
m i}
f 1|
e EREEN c:l Pt | PI2 | PI3 | P4 | PI5 | PI6
Pl
56163AEN
Fig. 4: Troca de dados através de dados do processo
PO = Dados de saida do processo Pl = Dados de entrada do processo
PO1 = Palavra de controlo 2 PI1 = Palavra de estado (Dados IPOS PI)
PO2 = Posigao de destino alta PI2 = Posigao actual alta (Dados IPOS PI)
PO3 = Posigao de destino baixa PI3 = Posigao actual baixa (Dados IPOS PI)
PO4 = Velocidade de referéncia (Dados IPOS PA)  Pl4 = Velocidade actual (Dados IPOS PI)
PO5 = Rampa de aceleragdo (Dados IPOS PA) P15 = Corrente activa (Dados IPOS PI)
PO6 = Rampa de desac. (Dados IPOS PA) Pi6 = Utilizagao da unidade (Dados IPOS PI)
Dados de saida As palavras de dados de saida do processo tém a seguinte atribuicdo:

do processo « PO1: Palavra de controlo 2

[15]74]13[12]11][10] 9] 8] 7]6]5]4]3] 2] 1] 0]

J Controlador inibido /
ISWLS Habilitagdo do
controlador
Reservado Hapllltado/Paragem
rapida
Reservado ——— L Habilitagdo/Paragem
Modo alto —8 — L —/Controlo de retengao
Modo baixo ——mM8MmMm L Comutagao da rampa
Jog - Comutacéo do jogo de
9 parametros
Jog + Reset a irregularidade
Arranque Reservado
*+ PO2 + PO3: posicao de destino
PO2 Posigao de destino alta PO3 Posigao de destino baixa
|15[14]13[12]11]10] 9|87 |6 ]| 5[4 [3]|2]1]0] [15]14]13[12]11]10] 9|87 6[5]4]3|2]1]0]

Posigéo de destino [Unidade do utilizador]

« PO4: Velocidade de referéncia

|15]14]13]12]11]10] 9 [8]7[6[5]4[3]2]|1]0]
Velocidade de referéncia [rpm]
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+ PO5 + PO6: Rampas de aceleragao e de desacelaragao

PO5 Rampa de aceleragao PO6 Rampa de desaceleragéo
[15[14]13[12]11]10] 9|87 |6 |54 [3]|2]1]0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]| 6[5]4]3|2]1]0]
Rampas [s]

Dados de entrada  As palavras de dados de entrada do processo tém a seguinte atribuicao:
do processo « PI1: palavra de estado

|15]14]13]12]11]10] 9|87 [6 ]| 5[4 [3|2]1] 0|
Cédigo de irregularidade/
estado do controlador Motor em rotagdo (n # 0)

Controlador pronto a funcionar

Referéncia IPOS (= accionamento
referenciado)

Posigao de destino alcangada

Freio liberto

Irregularidade/Aviso

Fim de curso direito

Fim de curso esquerdo

* PI2 + PI3: Posi¢ao actual

P12 Posigao actual alta P13 Posigéo actual baixa
[15[14]13[12]11]10] 9|87 |6 |54 [3]|2]1]0] [15]14]113[12]11]10] 9|87 ]| 6[5]4]3|2]1]0]
Posigao actual [Unidade do utilizador]

* PIl4: Velocidade actual

P14 Velocidade actual
[15]14]13]12[11]10]9 | 87| 6[5]4[3]2[1]0]
Velocidade actual [rpm]

« PI5: Corrente activa

P15 Corrente activa
[15]14]13][12[11]10] 9| 87| 6|54 [3]2[1]0]1]0]
Correcte activa [% corrente nominal da unidade

* PI6: Utilizagao da unidade

P16 Utilizagdo da unidade
[15[14]13]12]11]10] 9|8 |7 [6[5[4[3[2[1]0]1]0]
Utilizagao da unidade [% | x 1]
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—— Fins de curso de software

3.6 Fins de curso de software

Informacgéo geral

Movimento livre
em relagédo aos
fins de curso de
software

Caso 1

A fungdo de monitorizagao "Fins de curso de software" tem como fungao controlar se a
posi¢do destino esta configurada para valores apropriados. Durante este processo, €
indiferente em que posig¢édo o accionamento se encontra. Em contraste a monitorizagéo
dos fins de curso de hardware, a fungado de monitorizagao dos fins de curso de software
possibilita detectar se existe uma irregularidade na posi¢cdo de destino especificada
antes do eixo se mover. Os fins de curso de software estdo activos quando o eixo
estiver referenciado, ou seja, quando o bit 1 "Referéncia IPOS" estiver configurado
em PI1.

Se for utilizado um encoder absoluto ou um encoder Hiperface® Multi-volta, é neces-
sario que o accionamento possa também ser movido dentro dos valores dos fins de
curso de software, por ex., apds uma substituicdo do encoder. Para o efeito, o bit 15 da
palavra de dados de saida do processo 1 (PO1) foi configurado para "/SWLS" (= movi-
mento livre em relagéo aos fins de curso de software).

O bit 15 "/SWLS" s6 esté disponivel nos modos de operagéo Jog e de referenciamento.
Se o bit 15 estiver colocado, o accionamento podera ser movido da area de posiciona-
mento valida para os fins de curso de software (— Caso 3).

Sao distinguidos entre os trés casos seguintes:
* Pré-requisitos:
— O bit 15 "/SWLS" nao esta colocado na palavra de dados de saida do processo
1 (PO1).
— O accionamento encontra-se na area de posicionamento valida.
— A monitorizagao dos fins de curso de software esta activa.

PO1: Control word

@ona 999 99999999
SWLS

3 x Position window

« L,
SWLS left f SWLS right

Position of motor

10981AEN

No modo de operagéo Jog, o accionamento move-se até trés janelas de posiciona-
mento (P922) antes do fim de curso de software, e para nessa posig¢ao.

No modo de operagédo automatica, o accionamento pode ser posicionado até aos
fins de curso de software, mas nao além desta posigao.

No modo de referenciamento, os fins de curso de software ndo estdo activos, ou
seja, as suas posi¢des poderdo ser ultrapassadas durante o percurso de referéncia.
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* Pré-requisitos:
— O bit 15 "/SWLS" ndo esta colocado na palavra de dados de saida do processo
1 (PO1).
— O accionamento encontra-se fora da area abrangida pelos fins de curso de
software.

FO1: Control word

@99900290 90009000
FSWLS

Nmax Reference speed 2
(P902)

< —————p

<« l >
SWLS left SWLS right T

Position of motor

10982AEN

Apods a habilitagdo do accionamento, é apresentada a seguinte mensagem de irre-
gularidade:

“f? 254 F78 IPDS SW LIM.SW. MDX61B0DD8-543 “ i =10 x|
54 FAEE 5w, [MDiE1 0003543 g D Help
10983AEN

A mensagem de irregularidade pode ser confirmada premindo o botdo Reset.
A fungdo de monitorizagcdo é desactivada. Dentro da area dos fins de curso de
software, o accionamento pode ser movido a duas velocidades da seguinte forma:

— Com a a velocidade de referéncia 2 (P902) para dentro da area de percurso dos
fins de curso de software.

— Com a velocidade maxima para fora da area de percurso dos fins de curso de
software.

A fungéo de monitorizagdo é novamente activada quando:

— A posicao actual do accionamento configurada com P941 voltar a estar dentro da
area de posicionamento valida.

— For processada uma ordem de posicionamento através do fim de curso de
software oposto.

— A unidade for desligada e novamente ligada.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Posicionamento via bus ampliado
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EEEE Velocidade de processamento do IPOSplus®

Caso 3 * Pré-requisito:
— Obit 15 "/SWLS" esta colocado na palavra de dados de saida do processo 1 (PO1).

. PO1: Control word
.
(09999999 990999299
JSWLE
« >
_’
- I
SWLS left SWLS right

10984AEN

Nos modos de operagéo "Modo Jog" e "Modo de referenciamento” a fungédo de moni-
torizagéo esta desactivada. O accionamento pode ser movido dentro do trajecto de
deslocacéo dos fins de curso de software e da area de posicionamento para dentro
da area controlado pelos fins de curso de software, sem que seja emitida uma
mensagem de irregularidade. A velocidade é variavel.

Comutacio do estado da fungdao de monitorizagao dos fins de curso de software
durante a operagao!

Possiveis consequéncias: perigo de ferimentos.

Nao é permitido comutar o estado da fungdo de monitorizagdo dos fins de curso de
software (PO1, bit 15 "/SWLS") durante a operagéao (i.e., com o eixo em movimento).

3.7 Velocidade de processamento do IPOSP!US®

A velocidade de processamento do programa IPOSPIUs® 4o MOVIDRIVE® MDX61B
pode ser alterada usando os seguintes pardmetros:

+ P938 Velocidade IPOS TASK1, gama de ajuste: 0 ... 9
+ P939 Velocidade IPOS TASK2, gama de ajuste: 0 ... 9

Se for configurado o valor "0" em ambos os parametros, isto resulta numa velocidade
de processamento IPOSPUS® jgual a velocidade do MOVIDRIVE® MD_60A:

+ P938=0 A TASK1 =1 Comando / ms

+ P938 =0 A TASK2 = 2 Comandos / ms

Valores superiores a zero s&do adicionados ao valor da velocidade de processamento
IPOSPUs® 4o MOVIDRIVE® MD_60A. Tenha em atencdo que a soma dos comandos
por milisegundo (comandos / ms) de TASK1 e TASK2 nao pode ser superior a 9.

A colocagédo em funcionamento do médulo de aplicagdo num MOVIDRIVE® MDX61B
causa a seguinte configuragdo dos pardmetros durante uma sequéncia optimizada por
tempo:

« P938=5 2 TASK1 =1 comando / ms + 5 comandos / ms = 6 comandos / ms
« P939 =4 A TASK2 =2 comandos / ms + 4 comandos / ms = 6 comandos / ms
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Paragem segura EEEE

3.8 Paragem segura

LU

3.9 Objecto de envio SBus

Activagao do
objecto de envio
SBus

Configuracées
para os objectos
SBus

O estado "Paragem segura" pode ser alcangado através de uma desconexao segura
dos shunts do terminal X17 (através de um relé de seguranca ou de PLC de seguranga).

O estado "Paragem segura activa" é indicado pela letra "U" no visor de 7 elementos. No
moédulo de aplicacéo, este estado é tratado como o estado "CONTROLADOR INIBIDO".

Informagdes adicionais sobre a fungdo de "Paragem segura" podem ser encontradas

nas seguintes publicacbes:

» Desconexao segura para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Condigdes
- Desconex&o segura para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Aplicagbes

Existe a possibilidade de configurar um objecto de envio SBus para transmitir a posigao
actual ciclica do accionamento. Com esta fungédo, o médulo "Posicionamento via bus
ampliado” pode ser utilizado como mestre para o moédulo de aplicagdo "DriveSync" ou

para qualquer programa IPOS

plus®

O objecto de envio SBus é configurado colocando o valor "" na variavel [POSPUS®
H115 SwitchSBUS e reiniciando depois o programa IPOSP'YS® (—, Figura seguinte).

I 1POS Yariables

| Identifier

=1o|x|

Yalue ﬂ

r./
¥

11010AXX

Os objectos de envio e de sincronizagdo sdo automaticamente inicializados apoés a
reinicializagdo do programa IPOSPUS® O contetido do objecto de envio é configurado

para encoder [POSPIUS® .

Objecto de envio

Objecto de sincronizagao

ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer Encoder IPOS -
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4 Instalacao
4.1  Software MOVITOOLS®

MOVITOOLS®

Verséao
tecnolégica

20

O moddulo de aplicagdo "Posicionamento via bus ampliado" é parte integrante do
Software MOVITOOLS® (versdo 4.20 ou superior). Proceda da seguinte maneira para
instalar o MOVITOOLS® no seu computador:

+ Insira o CD do MOVITOOLS® no leitor de¢ CDROM do seu PC.

* O menu de instalagédo do MOVITOOLS® ¢ iniciado. Siga as indicagdes apresen-
tadas no ecra. O programa guia-o através da instalagao do software.

Pode agora aceder ao programa MOVITOOLS® através do Gestor de Programas.
Procedimento para a colocagao em funcionamento do controlador vectorial através do
MOVITOOLS®:

» Seleccione a lingua desejada na area "Language".

» Seleccione na opgéo "PC-COM" o interface do PC no qual o controlador vectorial
esta ligado (por ex., COM 1).

» Seleccione a opgao "Movidrive B" na secgéo "Device type".

» Na seccgdo "Baudrate”, seleccione a velocidade de transmissédo dos dados configu-
rada na unidade basica com o micro-interruptor S13 (Configuragdo de defeito
— "57,6 kBaud").

» Clique no botdo <Update>. O controlador vectorial ligado ao sistema é indicado.

T MANAGER MOVITOOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co  Version 4.10 i =100 =]
Language PC Inteface Connected |rveiters Connect o
" Deutsch ID‘JM 1 j Device Type | addr] Signature [ com] ~ gingle Invertar
[Pearto-Pesr]
& Engiih )
) Francais PCLOM ™ |rerten With Addrass:
Baudiate
¥ 9 kBawd = No lrwester
o * [DFFLINE]
576 kB aud [delaul selling 0
T Movidiee B) el Gpien_|
Biowize fof Project Folder
|c:\uegarrme\eenﬁnmlndawqactg'uqam Broweze...
Device Type Exzcute Program
= Mevimal Parameters, Frogramming Special
 Movinat ASI Diagriozic IPDS Cgran:
- :
Morares (17 stel | Compler | oM | Buswenie |
= Muovidive
& Hovidive B isyne | o |
™ UFx
s Seope Assembles AppBuilder |
s | | Close A1 Tools

10985AEN
Fig. 5: Janela MOVITOOLS®

O mdédulo de aplicagédo "Posicionamento via bus ampliado" sé pode ser usado com as
unidades MOVIDRIVE® das versdes tecnoldgicas (-0T). Os modulos de aplicagdo ndo
podem ser usados com a versao standard (-00).
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4.2 Esquema de ligagcées para o MOVIDRIVE® MDX61B

| X12: MOVIDRIVE ® MDX61B
%) DGND | 1—] Referéncia do bus do sistema
S<4—P» SC11 | 2|~ Bus do sistema alto
m <4—P» SC12 | 3~ Bus do sistema baixo ——

| X13:
DIZG | 1 /Contr. inibido ISEW,
DIg1 2—m Habilitado/Paragem rapida <
DIg2 3—m» Reset
DI@3 4—» Cam de referéncia
DI@4 | 5— /Fim de curso direito [
DIg5 6— /Fim de curso esquerdo
DCOM | 7— Ref. X13:DIZd...DIA5 —
V024 | 8—— Saida de +24V
DGND | 9+ Potencial de referéncia para os sinais binarios
ST11 |10(=—» RS-485 +
ST12 |11a—» RS-485 -
| X10:
TF1

1—» Entrada TF/TH
DGND | 2— Potencial de referéncia para os sinais binarios =
DBO@Q | 3r+—— /Freio @ @ @
DOZ1-C | 4 Contacto de relé operacional X (K :) '/
—& DOG1-NO| 5 | Contacto NA ® @
DO@1-NC| 6 Contacto NF ®@®®
DO@2 | 7—— /Irregularidade _
24V VO24 | 8+ Saida de +24V ®@
- +
+—=(=*— VI24 | 9— Entrada de +24V — —
DGII\P 10— Potencial de referéncia para os sinais binarios @ @ @
———————————————————— 1 — —=
DEH11B DER11B I @
@) (@] . ®O0
0 — o .
15: M 15: M Entrada de encoder externo (HIPERFACE®, sen/cos ou |
@_, .. s o || TTL5V)ouligagdo X14-X14 I
) ® .
9:\:8 9:\:8 (Ligagéo: Instrugcdes de Operagédo I
= e MOVIDRIVE® MDX60B/61B) |
I )
RN
& ) =
8 X15: |
90 o Encoder do motor: |
o
04 Para DEH11B: HIPERFACE®, sen/cos ou TTL 5V >
@ ° 2 Para DER11B: Resolver de 6 polos, 3,5V, . 4kHz : g
° x
150 ¢
Lot (Ligagéo: Instrugdes de Operacéo | -
MOVIDRIVE® MDX60B/61B) :
DER11B DEH11B
160 o1 160 3
S EE x|l
S S
9: . 9: .
L8 o
&
@
98 °
x xlse
& a oo
)
150 51
A
55257APT

Fig. 6: Esquema de ligagcbes para o MOVIDRIVE® MDX61B com as opg¢bes DEH11B ou DER11B
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4.3 Instalagdo com bus para o MOVIDRIVE® MDX61B

Vista geral

Para a instalagcdo via Bus observe por favor as indicagdes contidas nos respectivos
manuais de instru¢cdes dos Bus de Campo fornecidos juntamente com os interfaces.
Para a instalagao do bus de sistema (SBus), consulte por favor as informagdes contidas
nas instrugdes de operagao do MOVIDRIVE® MDX60B/61B .

DFP21B DFI21B DFI 11B DFC 11B DFE 11B DFD 11B
RUN@ o O] o fig
2 o
BUS ® 2 %i e
FAULT 5 l ON OFF 24 % 2 O o
0 1 2M| Ho,5M N ae- Osio
OUL nc [CH]|S1 27 (O] O BUS-
ORC OHEP] OFF @
O BA 0 1 s
ORD Q© status NAG) [ & — —
O TR — © 1oomBit mg; % 1 @
o) © e NAR)| ®OO
= NA}O}E ®06
© EEEED DR(1) 0]6]O)
@8 Pl G = o
) g o y Egﬁ; g S2 @@
s 6 o ©
O | Le | o) 2 o
— 9 ' X30 oS
aH
Qf | 1 2 o ; :
2l |<ifo2 X30 i e
~3 |&1[s3 :
& o u S
"x’ ) % §
©
o
s
PERNOJFN | M
A00e0 Cﬂ"open ETHERNET  SBus
INTERBUS Device Net
Certified!
56363AXX

Fig. 7: Tipos de Bus
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PROFIBUS Para informag¢des mais detalhadas consulte o manual "MOVIDRIVE® MDX61B Inter-
(DFP21B) face de bus de campo DFP21B PROFIBUS DP". Este manual pode ser solicitado a
SEW-EURODRIVE. Para facilitar o processo de colocagao em funcionamento, pode
descarregar os ficheiros GSD e de tipo para o MOVIDRIVE® MDX61B do site da SEW
(seccao "Software").
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface Bus de Campo PROFIBUS, tipo DFP21B
— Referéncia 824 240 2
DFP21B . - = : ®
Meios auxiliares para a colocagdo em funcio- | Software MOVITOOLS™ e consola DBG60B
RUN@ |1 namento e diagndstico
FABLJUS ® 2 Variante de protocolo PROFIBUS-DP e DP-V1 de acordo com IEC 61158
01 . o Reconhecimento automatico de
201 Velocidades de transmisséo suportadas 9.6 kBaud ... 12 MBaud
2; LI 3. Ligacdo Tomada Sub-D de 9 pinos
33 g 9a¢ Atribuicdo dos pinos segundo IEC 61158
24 Terminagao do bus Nao integrada, tem que ser realizada na ficha PROFIBUS
25 IO Enderego da estagao 0...125, ajustavel através de micro-interruptores
26| ] L
nel ) Ficheiro GSD SEWA6003.GSD
Numero de identificagao DP 6003 hex = 24579 dec
Numero maximo de dados do processo 10 Dados do processo
Peso 0.2 kg (0.44 Ib)
4.
1. LED verde: RUN
2. LED vermelho: BUS FAULT
3. Micro-interruptor para o ajuste do endereco da estagao
55274AXX | 4. Tomada Sub-D de 9 pinos: ligagéo do bus
Atribuigcédo dos

pinos

(2]

RxD/TxD-P

T

RxD/TxD-N

CNTR-P

Tame

QEE0 8a
QREE B8
[slc[cleXolS]

DGND (M5V)

N (3]

VP (P5V/100mA)

DGND (M5V)

O o0 » |0 |(w

Fig. 8: Atribuigédo dos 9 pinos da ficha Sub-D, de acordo com IEC 61158

(1) Ficha Sub-D de 9 pinos
(2) Torga os condutores do sinal!

(3) E necessaria a ligagéo condutora entre a caixa da ficha e a blindagem!
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INTERBUS de Para informag¢des mais detalhadas consulte o manual "MOVIDRIVE® MDX61B Inter-
fibra dptica face de bus de campo DFI21B INTERBUS com fibra 6ptica". Este manual pode ser soli-
(DFI21B) citado a SEW-EURODRIVE.
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface de Bus de Campo INTERBUS, tipo DFI21B
(FO)
OF1 218 Referéncia 8243115
Meios auxiliares para a colocagdo em funcio- | Software MOVITOOLS®, consola DBG60B e ferramenta
namento e diagndstico CMD-Tool
. . 500 kBaud e 2 MBaud, comutavel através de micro-inter-
Velocidades de transmisséo suportadas
ruptores
ou, Entrada do Bus remoto: 2 conectores F-SMA
Occ Ligagcéo Saida do Bus remoto: 2 conectores F-SMA
8i§ 5 Interface FO controlada via sinais opticos
®)
o o Peso 0.2 kg (0.44 Ib)
O TR
O)E
§ 3.
g
N2
Ol
))E
Qjl5
/A\ 1. Micro-interruptores para configuragdo do comprimento dos dados do processo, do comprimento PCP e
Q 6. da velocidade de transmisséo dos dados
2. LEDs de diagnostico
3. FO: Remote IN
4. FO: Bus remoto de chegada
5. FO: Remote OUT
55288AXX | 6. FO: Bus remoto de partida
Atribuicéo da
ligagao - : o
Posicao Sinal Direcgao Cor do condutor FO
3 FO Remote IN Recebe dados Laranja (OG)
4 Bus remoto de chegada Envia dados Preto (BK)
5 FO Remote OUT Recebe dados Preto (BK)
6 Bus remoto de partida Envia dados Laranja (OG)
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INTERBUS Para informag¢des mais detalhadas consulte o manual "MOVIDRIVE® MDX61B Inter-
(DFI11B) face de bus de campo DFI11B INTERBUS". Este manual pode ser solicitado a SEW-
EURODRIVE.
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface de Bus de Campo INTERBUS, tipo DFI11B
Referéncia 824 309 3
DFI 11B Meios auxiliares para a colocagéo em funcio- | Software MOVITOOLS® e consola DBG60B
20 namento e diagndstico
221 1 Velocidades de transmisséo suportadas 500 kBaud e 2 MBaud, comutavel através de micro-inter-
% 1 ruptores
%M §,5M Entrada do Bus remoto: Ficha Sub-D de 9 pinos
Ou Ligacdo Saida do Bus remoto: Tomada Sub-D de 9 pinos
L 9ag Tecnologia de transmissdo RS-485, cabo de 6 fios e
ORC > condutores de pares torcidos
O BA : . =
ORD Modulo ID E3hex = 227 4ec
O TR Numero max. de dados do processo 6 Dados do processo
@ Peso 0.2 kg (0.44 Ib)
[e]
o [}
Qiloc]||3
°
o
o
Siog] |4
X 1%
i %0
ﬁ 1. Micro-interruptores para configuragao do comprimento dos dados do processo, do comprimento PCP e
da velocidade de transmisséo dos dados
2. LEDs de diagnostico: 4 LEDs verdes (U, RC, BA, TR); 1 LED vermelho (RD)
3. Ficha Sub-D de 9 pinos: entrada do Bus remoto
55278AXX | 4. Tomada Sub-D de 9 pinos: saida do Bus remoto
Atribuigéo dos Abreviaturas das cores dos condutores de acordo com IEC 757.
pinos
1M (4)
)
2) /DO | 6 GN
GN 16| /DO o DO |1 YE
YE 1] DO oo DI _[7 PK
PK 17| /DI 0 © DI 2 GY
GY 12| DI o2 COM |3 BN
BN 13| com 5 = 3
= 9
®) )
04435AXX

Fig. 9: Atribuicdo dos pinos da tomada Sub-D de 9 pinos do cabo do bus remoto de chegada e
da ficha Sub-D de 9 pinos do cabo de bus remoto de partida

(1) Tomada Sub-D de 9 pinos do cabo do Bus remoto de chegada

(2) Torga os condutores do sinal!

(3) E necessaria a ligagéo condutora entre a caixa da ficha e a blindagem!
(4) Ficha Sub-D de 9 pinos do cabo do Bus remoto de partida

(5) Faga um shunt entre o pino 5 e o0 pino 9!
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CANopen Para informagdes mais detalhadas consulte o manual "Comunicagéo". Este manual
(DFC11B) pode ser solicitado a SEW-EURODRIVE (previsto a partir de 03/2005).
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface de Bus de Campo CANopen, tipo DFC11B
Referéncia 824 317 4
DFC 11B Meios auxiliares para a colocagao em funciona- | Software MOVITOOLS® e consola DBG60B
mento e diagnostico
Configuragdo através do parametro P894:
ON_OFF * 125 kBaud
R s1 1. Velocidades de transmisséo suportadas « 250 kBaud
nejcdl - 500 kBaud
+ 1000 kBaud
Ficha Sub-D de 9 pinos (X30)
Ligacédo Atribuicdo dos pinos segundo CiA-Standard
g % 5 Cabo torcido de 2 fios segundo ISO 11898
gi== Terminagéo do bus Pode ser activado através de micro-interruptores (120 Q)
X31
Gama de enderegos 1... 127, pode ser configurado através de micro-interruptores
Peso 0.2 kg (0.44 Ib)

55284AXX

Ligacéo
MOVIDRIVE® —
CAN

Atribuigéo dos
pinos (X30)

26

Micro-interruptores para configurar a resisténcia de terminagéo do bus
2. X31: Ligagéo do bus CAN
3. X30: Ficha Sub-D de 9 pinos: Ligagdo do bus CAN

N

A opcao DFC11B é ligada ao CANBus via X30 ou X31, de forma analoga ao SBus na
unidade basica (X12). Em contraste com o SBus1, o SBus2 é isolado electricamente e
colocado a disposic¢ao através da opgédo DFC11B.

(1)
LR

()
I 6 | DGND N 2 55

7 | CAN High o 288

[ ] o I9Jo00]

\ / 2 | CAN Low 2 o °%¢]

3 | DGND o ;

¥ (3) i

06507AXX
Fig. 10: Atribuigdo dos pinos da tomada Sub-D de 9 pinos do cabo de bus

(1) Tomada Sub-D de 9 pinos
(2) Torga os condutores do sinal!
(3) E necessaria a ligacdo condutora entre a caixa da ficha e a blindagem!
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DeviceNet Para informag¢des mais detalhadas consulte o manual "MOVIDRIVE® MDX61B Inter-
(DFD11B) face de bus de campo DFD11B DeviceNet". Este manual pode ser solicitado a SEW-
EURODRIVE. Para facilitar o processo de colocagao em funcionamento, pode descar-
regar os ficheiros EDS para o MOVIDRIVE® MDX61B do site da SEW (seccéo

"Software").
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface de Bus de Campo DeviceNet, tipo DFD11B
— Referéncia 8249725
DFD 11B ; - = : ®
Meios auxiliares para a colocagdo em funcio- | Software MOVITOOLS™ e consola DBG60B
O MOD/ namento e diagndstico
Net
O Pio Configuravel através de micro-interruptores:
O 1. Velocidades de transmisséo suportadas * 125kBaud
BIO + 250 kBaud
BUS- .
O oFF 500 kBaud
Terminal Phoenix de 5 pinos
0 1 Ligagcao Atribuicdo de acordo com a especificagao DeviceNet
NA(5) | 5 (Volume I, Apéndice A)
NA(4)| 0
mg; i Y Secgao transversal max. admitida para o De acordo com a especificagdo DeviceNet
NA(1)| cabo
NA(0) L™
— 2. Terminacio do bus Uso de conectores de bus com resisténcia de terminagao
BEE&; o ¢ (120 Q) no inicio e no fim do segmento do bus
P = 0...63, pode ser seleccionado através de micro-interru
ﬁg?; o s Gama de enderegos configuraveis (MAC-ID) | -~ ™ P ) p-
PD(1)| 0
PD(0)| P
F3 |9 eso 0.2 kg (0.44 Ib)
F2
F1o L5
1
2
3 3.
4
5
1. LEDs de sinalizagao
Micro-interruptores para configuragédo do endereco de né (MAC-ID), do comprimento dos dados do
processo e da velocidade de transmissao dos dados
55280AXX | 3. Terminal Phoenix de 5 pinos: ligagéo do bus
Atribuigdo dos A atribuicdo dos terminais de ligagao esta descrita na especificagdo DeviceNet Volume |,
terminais Apéndice A.
Terminal Significado Cor
X30:1 V- (0V24) Preto (BK)
X30:2 CAN_L Azul (BU)
X30:3 DRAIN Sem cor
X30:4 CAN_H Branco (WH)
X30:5 V+ (+24 V) Vermelho (RD)

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Posicionamento via bus ampliado 27




28

Instalagao
Instalagcdo com bus para o MOVIDRIVE® MDX61B

Ethernet Para informag¢des mais detalhadas consulte o manual "MOVIDRIVE® MDX61B Inter-
(DFE11B) face de bus de campo DFE11B Ethernet". Este manual pode ser solicitado a SEW-
EURODRIVE.
Informacgéao
Técnica
Opcao Interface de Ethernet do tipo DFE11B
Referéncia 1820 036 2
DFOE 118 Meios auxiliares para a colocagao em funciona- | Software MOVITOOLS® e consola DBG60B
%? % mento e diagnostico
%g % g Dgteggéo automatica da velocidade de trans- 10 MBaud / 100 MBaud
2|2 | 1. missdo
gg % - Ligacdo Modular Jack RJ45 8-8
DHECP Enderegcamento Endereco IP de 4 bytes
@ s Peso 0.2 kg (0.44 Ib)
© 1oomsit 2
Q© linklact.

e

X30

MAC ID: 00-0F-69-FF-FF-06

1. Micro-interruptores para o ajuste do byte menos significativo (LSB) do endereco IP
a 2. LED "Status" (vermelho/amarelo/verde), "100 Mbit" (verde), "link/act" (verde)
— 3. X30: Ligagao de Ethernet

56362AXX | 4. Endereco MAC
Ligacéo Para ligar a DFE11B a Ethernet, ligue o interface de Ethernet X30 (conector RJ45) ao
MOVIDRIVE® - Hub ou ao Switch previsto usando um cabo twisted-pair da categoria 5 e da classe D,
Ethernet de acordo com IEC 11801 edig&o 2.0. Use um cabo patch (1:1).

6] B2
Y .
A B

54174AXX
Fig. 11: Atribuigdo dos pinos do conector de ficha RJ45

A = Vista frontal [1] Pino 1 TX+ "Transmit Plus"
B = Vista traseira [2] Pino 2 TX- "Transmit Minus"
[3] Pino 3 RX+ "Receive Plus" [6] Pino 6 RX— "Receive Minus"

Se pretender ligar a carta opcional DFE11B directamente ao seu computador de elabo-
ragdo de projectos, terd que usar um cabo cruzado (cross over).
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4.4

Ligagao do bus do sistema (SBus 1)

S6 para P816 "velocidade de transmissdao SBus" = 1000 kBaud:

Na rede do bus do sistema n&o devem ser utilizadas unidades MOVIDRIVE® compact
MCH4_A com outras unidades MOVIDRIVE®.

As unidades poderéo ser utilizadas para velocidades de transmissédo # 1000 kBaud.

Usando o bus do sistema (SBus), podem ser atribuidos enderegos no maximo a 64
estagdes de bus CAN. Use um repetidor apés cada 20 a 30 estagdes, dependendo do
comprimento e da capacidade do cabo. O SBus suporta sistemas de transmissdo em
conformidade com ISO 11898.

O manual "Comunicagédo série" contém informagbes detalhadas sobre o bus do
sistema. Este manual pode ser obtido através da SEW-EURODRIVE.

Esquema de ligacées do SBus

Unidade de controlo

Resisténcia de terminagéo

Bus de SIStemaE s 12

Unidade de controlo I

Bus de SIStemaE s 12

Resisténcia de terminagao

Unidade de controlo I

Bus de 5|stemalj| s 12

Resisténcia de terminacao

oN|oFF ON| OFF ON| OFF
B X12: B X12: B X12:
Referen e 0 s DGND Refere e s DGND Refere e 0 s DGND
sistenswgsaﬂg <> SC11 sister%gsaﬁo <+ SC11 sistenslgsaﬂo <+ SC11
 Bys do<—# SC12  "Bus doe—#= SC12 " "Bus doe—B= SC12
\7

ol e

54534APT

Fig. 12: Ligac&o do bus de sistema

Especificagdo do
cabo

Efectuar a
blindagem

Comprimento do
cabo

Resisténcia de
terminagdo

Utilize um cabo de cobre de 4 fios torcidos e blindado (cabo de transmissédo de
dados com blindagem feita de um trangado de fios em cobre). O cabo deve respeitar
as seguintes especificagdes:

— Secg3o recta dos condutores: 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)

— Resisténcia do cabo: 120 Q a 1 MHz

— Capacitancia por unidade de comprimento < 40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Cabos adequados séo, por exemplo, os cabos para bus CAN e para DeviceNet.

Efectue a blindagem em ambas as extremidades no grampo de blindagem electré-
nica do controlador vectorial ou do controlador mestre.

A extensao total da linha permitida depende da velocidade de transmissao do SBus
configurada (P816):

~ 125kBaud  — 320 m (1056 ft)
_ 250kBaud  — 160 m (528 ft)
— 500kBaud — 80 m (264 ft)

1000 kBaud  — 40 m (132 ft)

Ligue a resisténcia de terminagéo do bus (S12 = ON) no inicio e no fim da ligagao
do bus do sistema. Desligue a resisténcia de terminacdo nas unidades intermédias
(S12 = OFF).

Entre as unidades ligadas com o SBus nao pode existir diferenga de potencial. Evite
a diferenga de potencial tomando as medidas adequadas, por exemplo, ligando a
unidade a massa usando uma linha separada.
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4.5 Ligacao dos fins de curso de hardware

Os cam dos fins de curso de hardware tém que cobrir toda area de percurso até ao fim.

Utilize fins de curso de hardware com contactos NF (de activagao baixa)!

CWwW R
X
/] —

= =

0 O

O %)

7] L

L

04437AXX

Fig. 13: Ligacao dos fins de curso de hardware
Ccw = Controlador vectorial de movimento no sentido horario
X = Percurso

ES CW = Fim de curso de hardware direito
ES CCW = Fim de curso de hardware esquerdo

Tenha atengéo que os fins de curso de hardware estejam correctamente atribuidos. l.e.,
um movimento no sentido horario (CW) devera ser dado em direcgao ao fim de curso
de hardware direito (ES CW) e um movimento no sentido anti-horario (CCW) em
direcgao ao fim de curso de hardware esquerdo (ES CCW).
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5
5.1

5.2

Informacgao geral @

Colocacao em funcionamento
Informacgéao geral

O projecto e a instalagao correctos sao pré-requisitos para uma colocagéo em funcio-
namento com sucesso. Consulte o manual do sistema do MOVIDRIVE® MDX60/61B
para informagdes detalhadas sobre a elaboragao do projecto.

Verifique a instalagdo, a ligacdo dos encoders, e a instalagdo das cartas de bus de
campo, seguindo as instrugdes de instalagdo contidas nas Instrugdes de Operagéo do
MOVIDRIVE® MDX60B/61B, nos manuais de bus de campo e neste manual (— Cap.
"Instalagéo").

Utilize um encoder absoluto como encoder externo (ligado a X62 da opgao DIP11B).
Observe também as informagdes respeitantes a instalagao e colocagao em funciona-
mento contidas no manual "MOVIDRIVE® MDX61B Carta de expansao DIP11B para
encoder absoluto”.

Trabalho preliminar

Realize os seguintes passos antes da colocagdo em funcionamento do médulo "Posi-
cionamento via bus ampliado":

» Ligue "Xterminal" do controlador vectorial a PC-Com através da opgao UWS21A
(interface série).

* Instale o programa MOVITOOLS® (verséo 4.20 ou superior).
» Coloque o controlador vectorial em funcionamento através do "MOVITOOLS/Shell".

— MDX61B com motor assincrono: modos de operagdo CFC / VFC-n-Control
— MDX61B com motor sincrono: modos de operagao SERVO

+ S6 em operagdo com um encoder externo (encoder absoluto ou incremental):

— Encoder absoluto: Coloque a carta de expansao DIP11 para encoders em funci-
onamento. Os pardmetros P942 ... P944 sao configurados durante a colocacao
em funcionamento (— Manual "MOVIDRIVE® MDX61B Carta de expansio
DIP11B para encoder absoluto").

— Encoder incremental: Configure os parédmetros P942...P944 Encoder factor
numerator, Encoder factor denominator e Encoder scaling ext. encoder no
programa Shell. Para uma descricdo detalhada dos pardmetros, consulte o
manual "Sistema de posicionamento e controlo sequencial IPOSP!US®".

» Seleccione a fungéo tecnologia "Extended positioning via bus" no menu [MOVI-
TOOLS] / [Shell] / [Startup].

* Introduza o sinal "0" no terminal DIZ@ "/CONTRL. INIBIDO".
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(‘G) Colocacgao em funcionamento

@ Inicializagao do programa de posicionamento por bus ampliado

5.3 Inicializagdo do programa de posicionamento por bus ampliado
Informacgéo geral * Inicie [MOVITOOLS] / [Shell].

» Seleccione a opgao [Extended positioning via bus] do menu [Startup].

:'® SHELL MOVITOOLSE MOVIDRIVEE B
File | Startup Parameters Display Extras  Window  Help

Select Technology Funckion, ..
Startup.,,

i Starbup,, .

Limeat makat., .

] 5| "

ranual Operation. ..

Positioning via Bus

Extended positioning via bus
Modulo Positioning

Flying sav

absolute positioning

Sensor based positioning via bus
Center winder

Table positioning via Fieldbus
H Table Positioning

| |Parameter saved |

4

Fig. 14: Inicializagdo do programa de posicionamento por bus ampliado

11013AEN
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Inicializagao do programa de posicionamento por bus ampliado @

Configuracao dos
parametros do
bus de campo

Apbs o programa de posicionamento por bus ampliado ter sido iniciado, séo lidos todos
0s parametros relevantes para o posicionamento.

Se ainda néo tiver sido carregado nenhum médulo de aplicagéo valido no controlador
vectorial, a seguinte janela aparecera no ecra apés o posicionamento via bus ampliado
ter sido iniciado:

¥ Extended positioning via bus

s S

2| @|

~Fieldbu=s parametex

Fieldbus type

Bus address

Timeout value

Timeout response IRAPID STOP;"WARI‘-IGj

Baud rate ID kBaud j

DI00: /Contraller inkibit
DI01: Enable

DI0Z: Fault Reset

DI03: Reference Chkd
DI04: ALimit switch Ciad
DI0S: ALimit switch COW

LCancel | << Back Mext =5

Sl Feer-to-Feer | Changed  |PROFIEUS DR | y
11014AEN
Fig. 15: Configuragdo dos parédmetros do bus de campo

Nesta janela tem que efectuar as seguintes configuragdes:

+ Configuragdo dos parametros do bus de campo: Configure os parametros do bus
de campo. Parametros fixos estao bloqueados e ndo podem ser alterados.

O bus do sistema (SBus) pode ser sempre configurado. Para este efeito ndo é
necessaria nenhuma opgao.

Se estiver instalada uma carta de bus de campo (DFP, DFIl, DFC, DFD ou DFE) no
slot de bus de campo, podera também ser adicionalmente seleccionado PROFIBUS,
INTERBUS, CAN, DEVICENET ou ETHERNET.
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©

Configuracao dos
factores de
escala para
distdncia e para a
velocidade

Nesta janela podera configurar os factores de escala para a distancia e para a veloci-
dade.

¥ Extended positioning via bus

0|3 | 0z & pe| 4 2| @

Source actual position IMOTOR ENC. (X13) j

—Calculation of the scaling

-] |znu -— =

|12.34

Diameter of driving wheel

Gearing ratio

external ratino Il
Im,v"min j
|way 5

encoder resolution Il

Unit for speed

Place of aksolute encoder

inc/

‘ LCalculation I

—Scaling factor for distance
125 [Wlic]

= IlD.‘L ine/  |ren

Increments

Distance

—Scaling factor for speed

[22759 [Unit]
= 1/min/ jm/min
|166El

Numerator

Denominator

DI0D: /Controller inhibit
DI07: Enable

DI02: Fault Rezet

DI03: Reference Cakd
DI04: ALimit swatch Ciad
DI05: ALimit switch CCW

<¢ Back MHext »»

Lancel |

Ohlline

[PrOFIEUS P | 4
11015AEN

|Peer-to-Peer | changed

Fig. 16: Configuragdo do escalamento

Nesta janela tem que efectuar as seguintes configuragoes:

+ Campo de selecgdao "Source actual position": Seleccione que encoder sera
usado para medir a distancia durante o posicionamento:

"MOTOR ENC. (X15)" (encoder do motor (X15)).

— "EXT. ENCODER (X14)", se for usado um encoder incremental como encoder
externo.

— "ABSOLUTE ENCODER (DIP)", se for usado um encoder absoluto como
encoder externo ou no veio do motor.

Se usar um encoder absoluto, tera que realizar a colocagdo em funcionamento da
opc¢ao DIP11B antes de colocar em funcionamento o médulo de aplicagéo "Posiciona-
mento via bus ampliado”!
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Inicializagao do programa de posicionamento por bus ampliado @
Célculo dos e Caso 1: Encoder de motor ou encoder absoluto no veio do motor (origem da
factores de escala posicao actual)

Seleccione a unidade correspondente no campo de selecgéo "Diameter of driving
Wheel" ou "Spindle slope" (s6 em caso de encoders de motor). Como unidade
pode escolher entre milimetros [mm] e 1/10 milimetro [1/10 mm].

Introduza a relagédo de transmissao do redutor no campo de introdugao "Gearing
ratio" e a relagao de transmissao do redutor adicional no campo "External ratio".
Seleccione entre [mm/s], [m/min] e [1/min] no campo de selecgado "Unit for
speed".

Para o posicionamento com um encoder absoluto, seleccione a opgao "Motor
shaft" no campo de selecgéo "Place of absolute encoder”.

Clique no botéo <Calculation>. O programa calcula os factores de escala para a
distancia e para a velocidade.

e Caso 2: Encoder externo ou encoder absoluto no trajecto (origem da posicao
actual)

Se usar um encoder externo ou um encoder absoluto no trajecto, tera que calcular
manualmente o factor de escala para a distancia. O factor de escala para a veloci-
dade pode ser calculado automaticamente (— Secg¢ao seguinte) ou manualmente
(— Exemplo 2).

Calculo automatico do factor de escala para a velocidade:

3

Seleccione a opgao "Motor encoder" no campo de selecgao "Source actual posi-
tion".

Introduza um valor no campo de introdugéo "Diameter of driving wheel" ou
"Spindle slope". Seleccione [mm] ou [1/10 mm] como unidade no campo de
selecgdo adjacente.

Introduza os respectivos valores para as relagdes de transmissdo nos campos de
introdugéo "Gearing ratio" e "External ratio".

Clique no botdo <Calculation>. O programa calcula o factor de escala para a
velocidade.

Calculo do factor de escala para a distancia:

Seleccione agora a opgao "External encoder" ou "Absolute encoder" no campo
de selecg¢ado "Source actual position". Para o posicionamento com um encoder
absoluto, seleccione a opgéo "Way" no campo de selecgao "Place of absolute
encoder".

Introduza o numero de impulsos emitidos pelo encoder por cada unidade de
percurso no campo de introdugéo "Increments" da secgéo "Scaling factor for
distance" da janela. A unidade para os impulsos € sempre "Incrementos [inc]".
Introduza a respectiva distancia no campo de introdugéao "Distance".

Introduza a unidade do factor de escala para a distancia no campo de introdugéo
"Unit" da secgéo "Scaling factor for distance" da janela. As restantes informa-
¢bes, como por ex., fins de curso de software, offset de referéncia ou posigcéo
destino especificada, sdo indicadas na unidade definida.
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Colocagao em funcionamento
Inicializagao do programa de posicionamento por bus ampliado

O factor de escala para a distancia (impulsos / distancia) é usado para determinar a
unidade de percurso do utilizador (por ex., mm, rotagdes, ft). Para o posicionamento
com um encoder de motor, o factor de escala para a distancia podera ser calculado
automaticamente. Podem ser seleccionadas as seguintes unidades para o célculo auto-
matico:

* mm

* 110 mm

Se usar um encoder externo ou um encoder absoluto no trajecto, tera que calcular
manualmente o factor de escala para a distdncia (— Exemplo 1 e 2).

Exemplo 1: O accionamento deve ser posicionado usando um encoder absoluto no
percurso. A velocidade deve ser especificada na unidade [m/min].

e Dados do accionamento:

— Relagao de transmissao do redutor (redutor i) = 12,34
— Relacao de transmisséo do redutor adicional (redutor adicional i) = 1
— Diametro do cubo de acoplamento = 200 mm

¢ Dados do encoder:

— Tipo: Encoder absoluto Stahltronik WCS3

— Resolugao fisica = 1 incremento / 0,8 mm

— Escala do encoder P955 = x8 (— configurado automaticamente durante a colo-
cagao em funcionamento da opg¢ao DIP11B).

» Calculo automatico do factor de escala para a velocidade:
Numerador / Denominador = 32759 / 1668; unidade: [m/min]
» Calculo manual do factor de escala para a distancia:

— Resolugao eléctrica = 1 incremento / 0,8 mm x P955 Escala do encoder
Resultado: 1 incremento / 0,8 mm x 8 = 8 [inc/0,8 mm]

Resultado: Impulsos / Distancia = 80 / 8 [mm]

Exemplo 2: O accionamento deve ser posicionado usando um encoder externo no
percurso.

» Dados do accionamento:

— Relagao de transmisséo do redutor (redutor i) = 12,34
— Relagao de transmissao do redutor adicional (redutor adicional i) = 1

* Dados do encoder:

— Resolugao fisica = 1024 incrementos / volta
— Diémetro do cubo de acoplamento (dcypo de acopl.) = 65 mm
— Escala do encoder P944 = x2

» Calculo manual do factor de escala para a distancia:

— Impulsos = Nimero de incrementos / Volta x 4 x P944
Impulsos = 1024 incrementos / Volta x 4 x 2 = 8192 incrementos

— Distancia =M x dCubo de acopl.
Distancia = 3,14 x 65 mm = 204,2 mm
Resultado: Impulsos / Distancia = 8192 / 204; unidade: [mm]

Se o numerador (impulsos) ou o denominador (distancia) nao forem numeros inteiros,
podera alcangar uma maior precisao de calculo, multiplicando o numerador € o deno-
minador pelo mesmo factor de ampliagao (por ex., 10, 100, 1000, ...). Desta ampliagao
nao resultam limitagbes na area de percurso. O valor maximo para "Impulsos" ou
"Distancia" é 32767.
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Na seccao "Calculation of the scaling", pode seleccionar entre trés unidades diferentes
no menu dropdown "Unit for speed", e deixar que o programa calcule automaticamente
os factores de escala. Pode seleccionar entre as seguintes unidades para a velocidade:

1/min
mm/sec
m/min

Se quer indicar a velocidade numa outra unidade, pode calcular manualmente o factor
de escala para a velocidade (— Exemplo seguinte).

Exemplo 1: O accionamento deve ser posicionado usando um encoder absoluto no
percurso. A velocidade deve ser especificada mm/s.

Dados do accionamento:

— Relagao de transmisséo do redutor (redutor i) = 15,5
— Relagao de transmissao do redutor adicional (redutor adicional i) = 2
— Diametro da roda do accionamento (droga do accio.) = 200 mm

Dados do encoder:

— Tipo: Instrumento linear de medi¢éo da distancia Stahltronik WCS2

— Resolugao fisica = 0,833 mm 2 1,2 incrementos/mm

— Escala do encoder P955 = x8 (— configurado automaticamente durante a colo-
cagao em funcionamento da op¢ao DIP11B)

Numerador = irequtor X iredutor adicional * 60
Numerador = 15,5 x 2 x 60 = 1860

Denominador = N % droqga do accio. (OU passo do fuso)
Denominador = 3,14 x 200 = 628

Unidade = mm/s

Se o numerador ou o denominador nao forem numeros inteiros, podera alcangar uma
maior precisdo de calculo, multiplicando o numerador e o denominador pelo mesmo
factor de ampliagéo (por., ex., 10, 100, 1000, ...). Desta ampliagdo n&o resultam limita-
¢bes na area de percurso. O valor maximo para o numerador ou para o denominador é
32767.
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Configuracdo dos
tempos de rampa
e dos limites

ended po 0 1 abD — D x
D& H % &kl @20
Software limit switch COOW Software limit switeh oW
|-1000 [rara ] [tooo [rara ]
Use Hardware limit switch IYES j
Reference Offset ||:| [1arm ]
Reference trawvel type }—~ [ "
rMaximum wvalues
Max. motor speed in Automatic 1000 [1/min]
Made 50.917 [m/min]
Max. motor speed in Jog Mode i00o [1/min]
50.917 [m/min]
Mmax speed control 3000 [1/min]
@ D00 {Contraller inhibit [LE GO ILs T
@ [I01: Enable
@ DI0Z Fault Reset
@ DI03: Reference CaM | | | [mm1
@ DI04 ALimit switch T -1000 -500 0 500 1
@ DI0S: ALimit switch COW
Cancel | ¢ Back | Mext > |
SN Feer-toFeer | Changed  |PROFIBUS DR | v
11016AEN
Fig. 17: Configuragdo dos tempos de rampa e dos limites

Nesta janela tem que introduzir a posi¢ao dos fins de curso de software, o offset de refe-
réncia, o tipo de percursos de referéncia, os tempos de rampa e os limites. As introdu-
¢Oes sao feitas nas unidades do utilizador especificadas na definicdo da escala.

* Introduza a posicdo dos fins de curso de software nos campos de introdugcéo
"Software limit switch left / right". Tenha atencao para que as posigdes dos fins de
curso de software residam dentro da distancia de percurso dos fins de curso de
hardware e ndo se sobreponham com o ponto de referéncia. Os fins de curso de
software serdo desactivados se for introduzido o valor "0" em ambos dos campos de

introducao.

* Introduza o offset de referéncia no campo de introdugao "Reference offset". Com o
parametro de offset de referéncia é corrigido o ponto zero da maquina. Para tal,

aplica-se a seguinte formula:

Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia
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» Seleccione o tipo de percurso de referéncia correcto (0 ... 8) no campo de selec¢ao
"Reference travel type". O tipo de percurso de referéncia especifica qual a estratégia
para o percurso de referéncia, em que deve ser estabelecido o ponto zero da
maquina. Com a variavel IPOSPIUS® H127 ZeroPulse é especificado se o percurso
de referéncia devera reagir a mudancga de flanco do cam de referéncia ("0") ou ao
impulso zero do encoder ("1") que sucede esta mudanca. A variavel IPOSPUS® H127

pode ser editada usando o compilador IPOS.

el

55260AXX

Tipo 0: A posi¢ao de referéncia € o primeiro impulso zero a esquerda
da posigao inicial do percurso de referéncia.

= 1

CAM
54947AXX

54948AXX

Tipo 1: A posicao de referéncia é o fim direito da cam de referéncia.
Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia

H127 = "1" Referenciamento para o impulso zero do encoder
H127 = "0" Referenciamento para a mudanca de flanco

Tipo 2: A posicao de referéncia € o fim direito da cam de referéncia.
Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia

H127 = "1" Referenciamento para o impulso zero do encoder
H127 = "0" Referenciamento para a mudanca de flanco

54949AXX

Tipo 3: A posigéo de referéncia é o fim de curso de hardware direito.
Nao é necessario uma Cam de referéncia. Apds deixar o fim de curso
de hardware (flanco positivo), o accionamento continuara a mover-se
livremente durante 4096 incrementos.

Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia
— 4096

= 1

54950AXX

Tipo 4: A posicao de referéncia é o fim de curso de hardware
esquerdo. Nao é necessario uma Cam de referéncia. Apos deixar o
fim de curso de hardware (flanco positivo), o accionamento conti-
nuara a mover-se livremente durante 4096 incrementos.

Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia
+ 4096

]

54951AXX

Tipo 5: Sem percurso de referéncia. A posigao de referéncia é a
posicao actual sem referéncia a um ponto zero.

Ponto zero da maquina = posicdo momentanea + offset de referéncia

CAM
54952AXX

Tipo 6: A posicao de referéncia é o fim do lado direito da cam de
referéncia.

Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia

I

CAM
54953AXX

Tipo 7: A posicao de referéncia é o fim do lado direito da cam de
referéncia.

Ponto zero da maquina = ponto de referéncia + offset de referéncia

]

54951AXX

Tipo 8: Sem percurso de referéncia. A posigao de referéncia é a
posicao actual sem referéncia a um ponto zero. Em oposi¢éo ao tipo
5, o percurso de referéncia do tipo 8 também pode ser realizado no
estado do sistema diferente de "A".

Ponto zero da maquina = posicdo momentanea + offset de referéncia
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@ Inicializagao do programa de posicionamento por bus ampliado

Configuragéo dos
tempos de rampa
no modo Jog e
automaético

Download

* Na secgao "Ramps", tera que introduzir os tempos de rampa nos campos de intro-
ducgdo "Ramp value jog mode" e "Ramp value auto.mode (1) and (2)". A comutagéo
entre a rampa 1 e a rampa 2 no modo automatico é realizada através do bit 15 da
palavra de dados de saida do processo 1. A aceleragéo correspondente é indicada
na unidade [mm/s?].

O tempo de rampa refere-se sempre a uma velocidade de 3000 min~1.

Para um tempo de rampa de 1 s, 0 accionamento seria acelerado para uma velocidade
de 1500 min~" em 500 ms.

A janela de download aparece ap6s os dados terem sido memorizados.

H=; Extended positioning ¥ia bus

2| @|

=

Flease click 'Help'. to get infarmation about the wiring of the terminals and the values of the
parameters.

7 Help |

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

| I~ Run extended startup

= Don't change IPOS Programm
&+ Download senes IPOS prograr

{&ctual IPOS program version: (MO B] IJSERPROGRAK % 1.05
[New IPOS program version: (MO E) YWo1.08

DIOD: /Cantraller inhibit
DI01: Enable
DIDZ: Fault Reszet

DIOZ: Referehce Cak
DI04: ALimit switch Cw
DI0S: ALimit switch CCW

LCancel | << Back Download

OMline |Peer—t0—Peer | CAMopenl | 2

10824AEN
Fig. 18: Janela de Download

Clique no botdo <Download>. Os ajustes da configuracdo sao automaticamente execu-
tados no controlador vectorial e o programa IPOSPIUS® "posicionamento via bus
ampliado" é iniciado.
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Apbs o download dos parametros, é-lhe perguntado se deseja comutar para o monitor.
Neste programa, podera efectuar um diagnédstico da sua aplicagao e controlar os sinais
de controlo.

Information m |
Startup of bus positioning successful,
Skart bus positioning monitor?

Ja Mein |

11023AEN
Fig. 19: Iniciar o programa de monitor: Sim/N&o

Seleccione <Yes> para chamar o programa de monitor onde pode iniciar o modo de
operagao desejado. Seleccione <No> para regressar ao MOVITOOLS/Shell.
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@

Monitor O monitor aparece imediatamente se o "Posicionamento via bus ampliado" for

reiniciado ap@s ter sido executado o processo de colocagao em funcionamento.

@0y & kel ¢ e q

Monitor ‘Positioning via bus’
{» Decoded View I@ Hexadecimal Viewi
& Monitor mode ¢ Control Send Pt l
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
11— 909999999 (0000099090 | crineT (99999999 [2]
s | | dontr. inhikitienabie Limt swich cow |
Ramp 2 Enableirapid stop Limit swvitch Cvy
fres Enablefstop Error
Halt regulation BErake released
| Reserved Integrator 1 Target posttion reached
dog - Parameter set 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter resdy
Start  free Motor turning
P02/3: Setpoint position Pl12/3: Actual position
B 0fnc] | 0 finc] (3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
3]+ 0 [1/mi] | 0[1/min] 3]
POS5: Start ramp P15: Activ current
B1-— 0 rne] | 0[%] 3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
EIR 0 fms] I 51%] 3]
SR
(4] @ DIOZ Fault Reset —+4 [5]
@ DI0Z Reference CAM
@ DI04 Mo function
@ DIOS: No function
 Cancel | Commissioning
BEITT Peer-to-peer Changed  PROFIBUS DP | y
11018AEN

Fig. 20: Monitor do posicionamento por bus ampliado

[1] PO1 Palavra de controlo 2, descodificada em bits individuais

[2] PI1 Palavra de estado, descodificada em bits individuais

[3] Dados do processo no formato decimal e em unidades de utilizador

[4] Estado das entradas binarias da unidade basica

[5] Posigéo dos fins de curso de software e posigédo actual do accionamento

Recolocagédo em
funcionamento

Clique em <Commissioning> se deseja repetir o processo de colocagédo em funciona-
mento. A janela de configuragdo dos parametros do bus de campo aparece no ecra
(— Seccgao "Configuragdo dos parametros do bus de campo").
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5.4 Parametros e varidveis IPOSP!Us®

Com a colocacao em funcionamento, sdo automaticamente configurados os seguintes
parametros e variaveis IPOSPIUS® que sdo carregados para o controlador vectorial com

o download:
Parametro n°. P... | indice  Descrigdo Valor
100 8461 Origem da referéncia Bus de campo
101 8462 Origem do sinal de controlo Bus de campo
300 Rotacéo 1 de arranque/paragem 0
301 Rotagéo minima 1 0
302 . Rota¢do maxima 1 Pode ser configurado na janela
600 8335 Entrada binaria DI01 Habilitagdo/Paragem rapida
601 8336  Entrada binaria DIO2 Sem fungao
602 8337 | Entrada binaria DI03 Cam de referéncia
603 8338 Entrada binaria DI04 /Fim de curso direito
604 8339 . Entrada binaria DI0O5 /Fim de curso esquerdo
605 8919 | Entrada binaria DI06 Sem alteragéo
(s6 para MDX61B)
606 8920 . Entrada binaria DI0O7 Sem alteragéo
(s6 para MDX61B)
610 8340 . Entrada binaria DI10
611 8341 Entrada binaria DI11
612 8342 | Entrada binaria DI12
613 8343  Entrada binria DI13 ~
614 8344 Entrada binaria D114 Sem fungéo
615 8345 | Entrada binaria DI15
616 8346 . Entrada binaria DI16
617 8347 Entrada binaria DI17
620 8350  Saida binaria DOO1 /Irregularidade
621 8351 Saida binaria DO02 Operacional
630 8352  Saida binaria DO10
631 8353 | Saida binaria DO11
632 8354 | Saida binaria DO12
633 8355  Saida binaria DO13 _
634 8356 | Saida binaria DO14 Sem fungéo
635 8357 | Saida binaria DO15
636 8358  Saida binaria DO16
637 8359 | Saida binaria DO17
700 8574 . Modo de operagao ... & IPOS
730 8584 | Funcao freio 1 LIG.
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Parametro n°. P... | indice  Descrigdo Valor
813 8600 Enderego SBus
815 8602 | Tempo Timeout SBus
816 8603  Velocidade de transmissdo Sbus
819 8606 | Tempo Timeout do bus de campo Pode ser configurado na janela
831 8610 Reacgéo de Timeout do bus de
campo
836 8615 . Reacgao do Timeout do SBus
870 8304 Descrigao do valor da referéncia PO1 | Palavra de controlo 2
871 8305 Descrigao do valor da referéncia PO2
872 8306 . Descrigao do valor da referéncia PO3
873 8307 Descrigao do valor actual P11 IPOS PA-DATA
874 8308 Descrigao do valor actual P12
875 8309 . Descrigao do valor actual PI3
876 8622 Habilitagado de dados PO LIG.
900 8623 . Offset de referéncia
903 8626 | Tipo de referenciamento Pode ser configurado na janela
941 Fonte da posi¢ao actual
Variavel IPOSPUs® Descrigédo
HA1 Velocidade méx. do motor no modo automatico
H2 Velocidade max. do motor no modo jog
H3 Numerador do factor de escala para a distancia
H4 Denominador do factor de escala para a distancia
H5 Numerador do factor de escala para a velocidade
H6 Denominador do factor de escala para a velocidade
H7 Rampa 1
H8 Rampa 2
H102 Diametro da roda do accionamento (x1000)
H103 Redutor i (x1000)
H104 Redutor adicional i (x1000)
H115 Switch-SBUS
H125 Ponteiro na variavel Scope H474
H126 Ponteiro na variavel Scope H475
H127 Referenciamento para o impulso zero do encoder
H496 SLS_right Fim de curso de software do lado direito (INCR)
H497 SLS_left Fim de curso de software do lado esquerdo (INCR)
H509 ActPos_Abs Posigao actual DIP
H510 ActPos_Ext Posicado actual X14
H511 ActPos_Mot Posigao actual X15
H1002 Retardo Scope

Estes parametros e variaveis IPOSPIUS® p3o podem ser alterados depois de ter
sido efectuada a colocagao em funcionamento!
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5.5 Gravagao de varidveis IPOSPUs®

As variaveis |IPOSPUs® podem ser gravadas durante a operagédo usando o programa
"Scope" do MOVITOOLS®. No entanto, isto s6 & possivel para os controladores vecto-
riais MOVIDRIVE® MDX61B.

Para a gravacao estdo disponiveis as duas variaveis IPOSPIUS® ge 32 bits H474 € H475.
Duas variaveis de ponteiro (H125/H126) em H474 e H475 podem ser usadas para
gravar qualquer variavel IPOSPUS® com o programa "Scope".

* H125 — Scope474Pointer
* H126 — Scope475Pointer

O numero da variavel IPOSPUS® g ser gravada com o programa "Scope" tem que ser
introduzido numa das variaveis de ponteiro H125 ou H126 na janela de variaveis do
Assembler IPOS ou do Compilador IPOS.

Exemplo Pretende gravar a variavel IPOSPYS® H511 Posicdo actual do motor. Para fazé-lo
proceda da seguinte forma:

* No programa "Scope", introduza o valor 511 na variavel H125 na janela de variaveis.

-[olx]

Identifier Value B
Hiz4 o |
Hiz6 (]

H1z27 (] -
< | W

10826AXX

* No menu [File] / [New] do programa "Scope", configure o canal 3 para o valor IPOS-
Variable H474 LOW e o canal 4 IPOS-Variable H474 HIGH. O programa "Scope"
gravara agora o valor da variavel IPOSPYS® H511.

Scope Setup x|
il Tiiggen active Measurement Walues
_J Data available Channe 1:] ctual speed [rpm] =
I Recording active Chanrel 2:ISE':F":'i”': speed [1pm] j
Channel 3| IPOS Variabls H474 LOW |
B ENE P S - ariable H474 HIGH

10827AEN
« As varidveis de ponteiro sdo copiadas para as variaveis IPOSPUS® H474 ou H475
em TASK 3 do programa IPOSPUs®

* A velocidade (comandos / ms) da tarefa 3 (TASK 3) depende da utilizagdo do
processador do MOVIDRIVE® MDX61B.

+ O tempo (em ms) necessario em "Task 3" para copiar os valores da variavel de
ponteiro para as variaveis IPOSPIUS® H474 ¢ H475 & apresentado na variavel H1002.
Se o valor for zero, a operacao de copia dura menos de 1 ms.
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6 Operacao e Assisténcia
6.1 Arranque do accionamento

Modos de
operacgao

Apds o download, clique em "Yes" para mudar para o monitor do "Posicionamento via
bus ampliado". Com os bits 11 e 12 de "PO1: Palavra de controlo 2", pode seleccionar
0 modo de operagao.

Para iniciar o accionamento, considere, por favor, os seguintes pontos: Estas indica-
¢des aplicam-se para todos os modos de operagao:

« As entradas binarias DI@@ "/CONTRL. INIBIDO/" e DI@3 "HABILITACAO/
PARAGEM RAPIDA" tém que ter um sinal "1".

« Para controlo através de bus de campo ou bus de sistema: Coloque o bit de
controlo PO1:0 "CONTRL. INIBIDO/HABILITACAQ" para "0" e os bits de controlo
PO1:1 "HABILITACAO/PARAGEM RAPIDA" e PO1:2 "HABILITACAO/PARAGEM"
para "1".

A palavra de dados de saida do processo (PO1) tem a seguinte atribuigao:
+ PO1: Palavra de controlo 2

[75]7a]13][12]11]10] 9] 8] 7]6]5]4]3]2]1]0]

1 [__Contr. inibido/
[SWLS Habilitacdo
Habilitagao/
Rampa 1/2 (4 PD) —_ Paragem rapida
Reservado Habilitagao/
Paragem
Seleccédo do Modo | Controlo de
21 retencéo
Selecg¢édo do Modo Rampas
20 Comutagéo
Jo Comutagéo do jogo
9 de parametros
Reset a irregulari-
Jog + dade
Arranque Reservado

A opgéo "Movimento livre em relagdo aos fins de curso de software"” no modo Jog
(Bit 15:/SWLS) s6 esta disponivel em conjunto com o MOVIDRIVE® MDX61B.

* Modo Jog (DI11 ="1" e DI12 = "0")

— No modo Jog (manual), o accionamento pode ser movido no sentido horario ou
no sentido anti-horario através do bit 9 ou 10 da palavra de controlo 2 (PO1).

— Neste modo, a velocidade é variavel e é definida pelo PLC através do bus.

¢ Modo de referenciamento (DI11 ="0" e DI12 ="1")

No modo de referenciamento, pode ser iniciado um percurso de referéncia com o bit 8
na palavra de controlo 2 (PO1). Com o percurso de referéncia é definido o ponto de
referéncia (ponto zero da maquina) para os posicionamentos absolutos.
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* Modo automatico (DI11 ="1" e DI12 ="1")

A posicao destino refere-se ao ponto zero da maquina previamente definido através
de um percurso de referéncia. O percurso de referéncia € mandatorio.

O trajecto de deslocagao maximo possivel depende da unidade de percurso configu-
rada. Exemplos:

* Unidade de percurso [1/10 mm] — Trajecto de deslocagéo = 3,27 m
* Unidade de percurso [mm] — Trajecto de deslocacédo = 32,7 m
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Modo de monitorizagcao

No modo de monitorizagdo do "Posicionamento via bus ampliado" sédo indicados os
dados transmitidos através do bus de campo. Os dados de entrada e de saida do
processo sao lidos de forma ciclica e apresentados no formato hexadecimal.

(1l

Extended positioning via bus

N e aw ¢ )
Monitor "Positioning via bus’
 Decoded View |® Hexadecimal View|
i Monitor mode " Caontrol |
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
— 99000000 (00000009 CTRL NHET | 99999909 [2]
maLs| | dortr. inkibitienabie Limt switch covy |
Ramp 2 Enablefrapid stop Limit switch W
free Enableistop Error
Halt regulation Brake released
Integrator 1 Target posttion reached
Jog - Parameter sst 1 IPOS reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Iotor turning
P02/3: Setpoint position Pl12{3: Actual position
| 0inc] 0 finc] 3]
PO4: Setpoint speed Pl4: Actual speed
L 0[1/min] 0[1/min] (3]
PO5: Start ramp P15: Activ current
- 0 [ms] 0[%) - [3]
POB: Stop ramp Pl6: Device utilisation
L 5 (%) (3]
@ D0k /Controller irhabit
_ @ DIOT: Enable
@ DI0Z Fault Reset +[5]
@ D103 Reference CAM
@ DI04 Mo function
@ DI05: No function
Commissioning |
T Feer-to-peer Changed  PROFIBUS DP | 7
11018AEN

Fig. 21: Modo de monitorizagdo

Os dados de entrada e de saida do processo sdo apresentados na area central da
janela.

Seleccionando a op¢ao "Monitor mode" ou "Control", pode comutar a fonte do sinal
de controlo:

Monitor: Os dados do processo sao lidos por um controlo de nivel superior

através do bus de campo.

Controlo: Os dados do processo séo especificados usando um PC. O acciona-
mento pode ser controlado sem um controlo de nivel superior através de um PC.
Usando o rato, pode colocar ou apagar os bits da palavra de controlo PO1. Os
valores dos campos de introdugdo PO2 "Setpoint speed" e PO3 "Target position"
tém que ser obrigatoriamente valores numéricos. Para transmitir os dados do
processo para o controlador, clique no botdao <Send PO>.
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6.3 Modo Jog (manual)

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

O modo Jog pode ser utilizado em caso da manutencéo da unidade para mover o acci-
onamento independentemente do modo automatico. Nao é necessario um percurso de
referéncia prévio.

Y% Extended positioning via bus !El m
O @0 Sl ¢
Monitor ‘Positioning via bus®
> Decoded View |® Hexadecimal View'
" Moritar mode £+ Caontrol Send PA I
P0O1: Controlword 2 Fl1: Statusword
99002909 99090900099 | CRLNET  |I99999009
.I’S‘t-'\ILSl | énntr.inhib'rtrenahle Limit sweitch oW |
Ramp 2 Enahleiapid stop Limnit swyitch C
free Enaklefstop Etrar
Halt regulation Brake releazed
Jog Moce Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter =&t 1 PO reference
Jog + Reset fault Inverter ready
Start  free Motor turning
P02{3: Setpoint position Pl243: Actual position
[0 | il | 0 finc]
P04: Setpoint speed FPl4: Actual speed
[1000 | [l/min] | 0 [1/min]
POL: Start ramp P15: Activ current
[1000 | Il | 0[]
POBb: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | [ms] | B (%]
@ DI00: /Controller inkibit
@ DI01: Enable
@ D02 Fault Feset
@ D03 Reference CAbd
@ DI04 No function
@& D05 Mo function
Cancel | << Back Commiszioning
STl Feer-to-Feer | Changed  |[PROFIEUSDP | 4
11019AEN

Fig. 22: Modo Jog (manual)

* Arranque o accionamento colocando o bit de controlo PO1:9 "Jog +" ou PO1:10 "Jog —"
Desta forma, podera mover o accionamento nos dois sentidos. Se "Jog +" ou "Jog —"
for apagado, o accionamento para.

» A velocidade é especificada com PO2: Velocidade de referéncia.

Observe também as informagdes apresentadas no capitulo "Fins de curso de software".
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6.4 Modo de referéncia
« PO1:12="1"e PO1:11 ="0"

A posicao de referéncia é definida pelo percurso de referéncia (por ex., num dos dois
fins de curso de hardware).

Ended po 0 1 [ — O

R = D R

Monitor 'Positioning via bus’

& Decoded View |® Hexadecimal View|
= Monitar mode £+ Conbal Send PA I
PO1: Controlword 2 PI1: Statusword
| 9909299000 (900999009 | cELNHET |299909009
meLs| | dartr. inbibtienatle Limt switch co |
Ramp 2 Enableitapid stop Limit swwitch Sy
free Enakle/stop Errar
Halt regulstion Brake released
eference Travel Integrator 1 Target position reached
Jog - Parameter st 1 IPOS reference
Jog + Reszet fault Irverter ready
Statt  free hotar turning
PO2/3: Setpoint position FP12/{3: Actual position
[o | e | 0 finc]
P04: Setpoint speed Pl4: Actual speed
[1000 | [min] | 0 [1 /]
POL: Start ramp PI5: Activ current
[1000 | sl | 0[%]
POBb: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | el | 5 (%]
& D00 /Contraller inkibik
@ DI01: Enable
@ DI02: Fault Reset
@ D03 Reference CAM
@ D04: Ma function
& D05 Mo function
LCancel | << Back Commiszioning
el Feer-to-Peer | Changed  |PROFIBUSDP | 4

11020AEN
Fig. 23: Modo de referéncia

» Antes de iniciar o percurso de referéncia, garanta que esta configurado o tipo de
percurso de referéncia correcto (P903). Se ndo o fez, inicie novamente o processo
de colocacdo em funcionamento e seleccione o tipo de percurso de referéncia
correcto.

» Parainiciar o percurso de referéncia, configure PO1:8 "Start" para o valor "1". O sinal
"1" tem que estar presente durante a duragéo do percurso de referéncia. Um sinal é
colocado em PI1:2 "IPOS reference" apds o percurso de referéncia ter sido comple-
tado com sucesso. O sinal "1" em PO1:8 "Start" pode agora ser apagado. O accio-
namento esta agora referenciado.

» As velocidades para o percurso de referéncia podem ser configuradas com os para-
metros P901 e P902.
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* No percurso de referéncia é usada a rampa de paragem (P136). Se o percurso de
posicionamento for interrompido eliminando o sinal "Start", € usada a rampa de posi-
cionamento 1 (P911).

» Se for realizada uma referéncia para os fins de cursos de hardware (tipos 3 e 4), o
accionamento continuara a rodar durante 4096 incrementos apés ter deixado a
posicéo dos fins de curso de hardware.

* Observe também as informagdes apresentadas no capitulo "Fins de curso de
software".
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6.5

Modo automatico

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

No modo automatico, pode posicionar o accionamento de forma absoluta com referéncia
ao ponto zero da maquina (posicéo de referéncia). O eixo tem que ser referenciado:

1. A posicéo destino é especificada através de PO2 e PO3, a velocidade através de
PO4, a rampa de aceleragao através de PO5 e a rampa de desaceleragao através

de PO6.

. Com controlo por 4 dados do processo, a rampa de posicionamento pode ser comu-

tada via PO1:15 entre duas rampas introduzidas durante o processo de colocagao

em funcionamento.

. Se a fungao da rampa (P916) estiver configurada para "LINEAR" ou "LIMITE RET.",

pode alterar a velocidade e o tempo de rampa durante o movimento do acciona-
mento. Em todos os outros tipos de rampa, sé € possivel alterar a velocidade e o
tempo de rampa com o accionamento parado ou com o eixo nao habilitado.

"% Extended positioning via bus

0| = || oy

=1 E3

Monitor ‘Positioning via bus’

< Decoded View |® Hexadecimal View |
= Monitar mode * Contral Send P I
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
999099999 99999099 CTRLINHEIT | 20990909
.fSINLSl | dnrﬁr.inhihit.l’enahle Limit weitch COW |
Ramp 2 Enahlefrapid stop Limnit swwitch G
free Ensbleistop Errar
Halt regulation Brake releazed
Automatic Interstor 1 Target postion reached
Jog - Farameter zet 1 |POS reference
Jog + Reszet fault Inverter resdy
Start  free Mator turning
P02{3: Setpoint position Pl12/3: Actual position
[10000 | ling) | 0 finc]
PO4: Setpoint speed FPl4: Actual speed
[1000  [l/min] | 0 [1 /]
FO&L: Start ramp Fl15: Activ current
[1000 | sl | 0[%]
POG: Stop ramp Pl6: Device utilisation
[1000 | sl | 517
@ DI00: /Controller inkibit
@ [|01: Enable
@ D02 Fault Reszet
@ D03 Reference Ca
@ DI04: Mo function
@ DI05: Mo function
LCancel | << Back Commissioning
el Peer-toPesr | Changed  |PROFIEUS P | 4

Fig. 24: Modo automatico

11021AEN

Para iniciar o posicionamento, configure PO1:8 "Start" para o valor "1". O sinal "1"
tem que estar presente durante a duragao do posicionamento.
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Exemplo:
Especificacdo da
posicao destino
na palavra dupla

Modo automatico @

Um sinal é colocado em PI1:3 "Target position reached" (posi¢cao destino alcangada)
apos o posicionamento ter sido completado com sucesso. O accionamento para e
permanece nesta posicdo com controlo de posigao.

Se, com o bit de controlo PO1:8 "Start" colocado, for especificada uma nova posigcéo
destino via PO3 o accionamento é imediatamente movido para essa posig¢ao.

O conversor envia um sinal ciclico para a unidade de controlo através das palavras de
dados de entrada do processo PI2 e PI3, informando sobre a posigao actual. Adicional-
mente, o conversor envia também um sinal a unidade de controlo através de P14, PI5 e
P16, informando sobre a velocidade actual, a corrente activa e a utilizacdo da unidade.

Posicao destino pedida: +70000 mm (11170hex).
Conteudo de PO2 e PO3 hexadecimal:

POSICAO ALTA:1
POSICAO BAIXA:1170

Conteudo de PO2 e PO3 decimal:

POSICAO ALTA:1
POSICAO BAIXA: 4464

Se for especificada uma posi¢do destino negativa pelo PLC, esta é representada em
ambas as palavras de dados do processo da seguinte forma:

Posigéo pedida: —70000 mm (FFFE EE90hex)
Conteldo de PO2 e PO3 hexadecimal:

— POSICAO ALTA: FFFE
— POSICAO BAIXA: EE90

Contelido de PO2 e PO3 decimal:

— POSIGAO ALTA: -2
— POSIGAO BAIXA: 61072

O parametro P917 Modo de rampa é usado para determinar o uso da rampa de posi-
cionamento 2 (P912). Se P917 estiver configurado para MODO 1, a desaceleragéo
da deslocacao para a posigao destino (frenagem destino) da-se com a rampa de
posicionamento 2 (P912).

Se a velocidade de deslocagéo se alterar durante o trajecto (P917 = MODO 1),
€ usada a rampa de posicionamento 1 (P911) para a desaceleragéo.

Se a velocidade de deslocagéao se alterar durante o trajecto e P917 estiver configu-
rado para MODO 2, é usada sempre a rampa de posicionamento 2 (P912) para a
desaceleragao.
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@ Diagramas dos ciclos

6.6 Diagramas dos ciclos

Para os diagramas dos ciclos sao aplicadas as seguintes condi¢des:
+ DIgQJ "/ICONTRL. INIBIDO" = "1" (sem inibigéo)

+ DI@1 "HABILITACAO/PAR RAPIDA" = "1"

+ PO1:1 "HABILITACAO/PARAGEM RAPIDA" = "1"

+ PO1:2 "HABILITACAO/PARAGEM" = "1"

A saida DBO0O "/Freio" & aplicada, o freio € desbloqueado e o accionamento para com
controlo de posigéo (— Visor de 7 elementos = "A")

Modo Jog
(manual)

PO1:10

PO1:11 —

PO1:12 } } }
nmin] A 1 l l
PO2 —— | /——x |
0 — N -
PO2— l l l M
vy | | | | |
54963AEN
Fig. 25: Diagrama dos ciclos, modo Jog
PO1:8 = Start [1] = O movimento do eixo ¢é iniciado aplicando o bit "Jog +"
PO1:9 =Jog+ [2] = O movimento do eixo € iniciado aplicando o bit "Jog —"

PO1:10 =Jog -
PO1:11 = Modo baixo
PO1:12 = Modo alto
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Diagramas dos ciclos

(2]

Operacao e Assisténcia

(]

Modo de referen-

ciamento

|
|

PO1:8

PO1:11

PO1:12
DIO3
PI1:2
n [1/mi
P901
P902
0
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2)
IPOS". O acciona-

éncia

éncia

(tipo do percurso de refer

éncia

Icangada
deixada

éncia

Referéncia IPOS
éncia a
éncia

Start

Modo baixo
Modo alto
Cam de refer

Quando o accionamento parar, é aplicado Pl11:2 "Refer

Inicio do percurso de refer:
mento esta entdo referenciado.

Cam de refer
Cam de refer

Fig. 26: Diagrama dos ciclos, modo de referenciamento
PO1:8

PO1:11

PO1:12

DIO3

PI1:2

(2] =

(3] =

[4] =

(1]
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Fig. 27: Diagrama dos ciclos, modo automatico

PI1:3
n [1/min]

56250AEN

Start

PO1:8

Modo baixo
Modo alto

PO1:11

PO1:12

destino alcangada

Posicéo

PI1:3

Modo automatico absoluto seleccionado

(1]

PO3)

Inicio do posicionamento (posi¢édo destino

(2]
(3]

destino alcangada

Posicéo
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Movimento para
fora dos fins de
curso de
hardware

Diagramas dos ciclos @

Assim que um fim de curso de hardware tenha sido alcangado (DI04 = "0" ou DI05
="0"), é colocado o bit PI1:5 "Irregularidade" e o accionamento para usando a fungéo
de paragem de emergéncia.

Para voltar a mover o accionamento proceda da seguinte forma:

* Modo Jog (manual): Aplique os bits PO1:9 "Jog+" = "0" e PO1:10 "Jog—" = "0".
* Modo automatico: Aplique o bit PO1:8 "Start" = "0".

» Coloque o bit PO1:6 "Reset" para "1". O bit PI1:5 "Fault" é apagado.

» O accionamento move-se automaticamente para fora do fim de curso de hardware
com a velocidade especificada em P902 Velocidade de referéncia 2.

» Assim que o accionamento se mover do fim de curso de hardware, PO1:6 "Reset"
podera voltar a ser apagado e podera seleccionar o modo de operagéo desejado.

: [1:] [?] [?] :
PO1:11 450_”‘5»
PO1:12
PO1:6
- i
DIO4

PI1:5 —

n[1/min] A i E i |

PO2 — j ! !

0 E : l l >
Po02 | ! A e
\ i 5 5 !
54968AEN

Fig. 28: Diagrama dos ciclos: Movimento para fora dos fins de curso de hardware
PO1:11= Modo baixo PO1:6= Reset
PO1:12= Modo alto PI1:5 = Erro

DI04 = Fim de curso direito

[1] = O accionamento alcanga o fim de curso de hardware direito e é travado com a
rampa de paragem de emergéncia.

[2] = PO1:6 "Reset" é colocado. O accionamento move-se para fora do fim de curso de
hardware.

[3] = O fim de curso de hardware esta livre.

Se o fim de curso de hardware alcangado pelo accionamento se encontrar defeituoso
(n&o existir um flanco positivo em DI04 e DI05 quando o accionamento deixa o fim de
curso), o accionamento tera que ser parado removendo a habilitagdo (terminal ou bus).
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Informacao de irregularidades

6.7 Informacéao de irregularidades

Reset

Timeout activo

A memoria de irregularidades (P080) armazena as ultimas cinco mensagens de irregu-
laridades (irregularidades t-0...t-4). A informacéo de irregularidade mais antiga é
apagada quando ocorrem mais de cinco irregularidades. A informacao seguinte é arma-
zenada quando ocorre uma irregularidade:

Irregularidade que ocorreu * Estado das entradas/saidas binarias « Estado operacional
do controlador vectorial « Estado do controlador vectorial * Temperatura do dissipador ¢
Velocidade * Corrente de saida « Corrente activa ¢ Utilizagdo da unidade ¢ Tensio do
andar intermédio « Horas ligado « Horas habilitado « Jogo de parédmetros « Utilizag&do do
motor.

Existem trés respostas dependendo da irregularidade; o controlador vectorial fica
inibido enquanto permanece em estado de irregularidade:

* Desligar imediato:

A unidade ndo consegue desacelerar o motor; o andar de saida passa ao estado de alta
impedancia no caso de ocorrer uma irregularidade e o freio € aplicado imediatamente
(DB@QJ "[Freio" = "0").

e Paragem rapida:

O motor é frenado com a rampa de paragem t13/t23. Uma vez alcangada a velocidade
de paragem, o freio é activado (DBJ@ "/Freio" = "0"). O estagio de saida entra em alta
impedancia apos terminar o tempo de reacgéo do freio (P732 / P735).

¢ Paragem de emergéncia:

O motor é frenado com a rampa de emergéncia t14/t24. Uma vez alcancgada a veloci-
dade de paragem, o freio é activado (DB@J "/Freio" = "0"). O estagio de saida entra em
alta impedancia apds terminar o tempo de reacgao do freio (P732 / P735).

Uma mensagem de irregularidade pode ser eliminada de uma das seguintes formas:
» Desligando e voltando a ligar a alimentagao.
Recomendacao: Aguarde 10 s antes de ligar de novo o contactor do sistema K11.

* Reset através da entrada binaria DIJ3. Esta entrada binaria € ocupada com a
funcdo de "Reset" quando o "Posicionamento via bus ampliado” é colocado em
funcionamento.

* S6no caso de controlo através de bus de campo/bus de sistema: Sinal "0"—"1"—"1"
no bit PO1:6 da palavra de controlo PO1.

+ Clique no botéo de reset no MOVITOOLS®.

=10 %]
ETRNF 14 ENCOCER MOHE1B0015-543 i - [Resst | Hep

10842AEN
Fig. 29: Reset através do MOVITOOLS®

* Reset manual no MOVITOOLS/Shell (P840 = "YES" ou [Parameter] / [Manual
reset)).

* Reset manual com a consola DBG60B (MDX61B) ou DBG11A (MCH4_A).

Se o controlador vectorial estiver a ser controlado através do interface de comunica-
cOes (bus de campo, RS485 ou SBus) e a alimentagéo tiver sido desligada e ligada de
novo ou um reset de irregularidade tiver sido produzido, entdo a habilitacdo permane-
cera sem efeito até o controlador vectorial receber informacao valida através do inter-
face que estiver a ser monitorizado com timeout.
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Mensagens de irregularidade @

6.8 Mensagens de irregularidade

Indicagéo O cédigo de irregularidade ou de aviso é visualizado em formato bindrio. A sequéncia
de visualizagio seguinte é cumprida:

4
________ Pisca aprox. 1s

v
L Sem visualizacao, aprox. 0,2 s
I
v
i Dezenas, aprox. 1's
L1
v
[ Sem visualizagao, aprox. 0,2 s
|
v
] Unidades, aprox. 1's
1
v
\:\ Sem visualizagao, aprox. 0,2 s
[

I

01038AXX

O visor comuta para a visualizagéo de operagao depois do reset ou se o codigo de irre-
gularidade ou de aviso passar para o valor "0".

Lista de A tabela seguinte apresenta uma selecgdo da lista de irregularidades completa
irregularidades (— Instrugbes de Operagao MOVIDRIVE®). S6 sdo apresentadas as irregularidades
que poderao ocorrer com esta aplicagao.
Um ponto na coluna "P" significa que a resposta é programavel (P83_ Resposta a irre-
gularidade). A resposta a irregularidade definida de fabrica esta listada na coluna

"Resposta".
Codigo
de irregu- Designacdao Resposta P Causa possivel Medida a tomar
laridade
Sem irregula-
00 ridade B
* Aumente as rampas de desaceleragao
07 Sobretensdo |Desligar Tens&o do circuito intermédio demasiado |~ x:::gq:?no cabo de ligagao da resisténcia de
Uz imediato alta '1ag i - .
» Verifique as caracteristicas técnicas da resis-
téncia de frenagem
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Codigo
de irregu- Designacao Resposta |P Causa possivel Medida a tomar
laridade
« Controlador de velocidade ou de * Reduza a carga
corrente (no modo de operagdo VFC '+ Aumente o tempo de atraso ajustado em P501
sem encoder) a funcionar no limite ou P503.
Monitori- de ajuste devido a sobrecarga meca- +  Verifique a ligagdo do encoder; Troque, se
= Desligar nica ou devido a falta de fase na necessario, os pares A/A e B/B
08 zagéo da imedi i = . Verff 30 de ali 504 d
rotagdo imediato a |mentaga_o ouno motor. erifique a t_en_sao e alimentacdo do encoder
* Encoder n&o ligado correctamente |+  Verifique o limite de corrente
ou sentido de rotagéo incorrecto * Aumente as rampas caso seja adequado
*  Npax © excedida durante o controlo |+ Verifique o motor e o cabo do motor
de binario. » Verifigue as fases da alimentagao
» Comando incorrecto detectado : \e/ir(;f:ﬂ};esc; %%T::sdéoriga memoria de programa
Paragem de durante o funcioTagento de . Carreé]ue 0 programa c;orrecto na memoria de
10 IPOS-ILLOP emeraéncia programa |[POSP'YS®, roarama
9 » Condigdes inadequadas durante a E)/ % ; sncia d
execugo do comando erifique a sequerllc% o programa
: (— manual IPOSPUS®)
* Cabo do encoder ou blindagem nao
Desligar ligados correctamente Verifique e garanta uma correcta ligagado do
14 Encoder h 9 »  Curto circuito/circuito aberto no cabo encoder e da blidagem, elimine o curto-circuito ou
imediato T
do encoder o circuito aberto.
«  Encoder defeituoso
* Reponha a definigao de fabrica, faca um reset
N e volte a configurar os parametros.
25 EEPROM Il?éarizgem ;a;:%z: acesso a EEPROMouplacade |, Se acontecer de novo consulte o servigo de
P assisténcia SEW.
*  Substitua a placa de memoria
Bus de Paragem Nao houve comunicagdo entre o mestre '«  Verifique a rotina de comunicagdo do mestre
28 campo 4 idg * e 0 escravo no ambito da monitorizagdo +« Aumente o timeout do bus de campo (P819) ou
Timeout P de reacgéao projectada. desligue a monitorizagao.
29 Fim de curso |Paragemde | |Atingido o fim de curso no modo de » Corrija a gama de percurso.
alcangado emergéncia operagao IPOSPIUS®, « Corrija o programa de utilizador
* Motor demasiado quente, sensor TF '+  Deixe o motor arrefecer e faga um reset a irre-
avariado gularidade
» Sensor TF do motor desligado ou «  Verifique as ligagbes entre 0 MOVIDRIVE® e
Nenhum : ;
31 Sensor TF Resposta . ligado incorrectamente oTF
P « Ligacdoentre o MOVIDRIVE® e o TF '+ Se nao existir sensor TF: Faga um "shunt"
interrompida no motor entre X10:1 e X10:2.
* Sem ligagdo entre X10:1 e X10:2. * Regule P835 para "Sem resposta".
* Instale a carta opcional correcta
» Tipo de carta opcional ndo permitida. + Defina correctamente a origem de referéncia
»  Origem da referéncia, de controlo ou (P100).
= Desligar modo de operagao nao permitido » Defina correctamente a origem do sinal de
36 Semopgdo . b .
imediato para esta carta opcional. controlo (P101).
« Tipo incorrecto de encoder definido |« Defina o modo de operagao correcto
para a DIP11A. (P700 ou P701).
» Defina o tipo de encoder correcto.
. Encoder incremental ligado incorrec- » Verifique a ligagdo ao encoder incremental
*  Aumente as rampas
tamente * Aumente o valor do componente P
« Rampa de aceleragdo demasiado . A
equena * Ajuste de novo os paradmetros do controlador
. peq de velocidade
Desligar « Componente P do controlador de A
42 Erro de atraso . ; . S . Aumente a tolerancia do erro de atraso
imediato posi¢ao demasiado pequeno « Verifique o encoder, o motor e as ligacdes das
« Parametros do controlador de veloci- a . 2 gad
L fases da alimentagao
dade mal definidos Verifique se os componentes mecanicos se
» Valor da tolerancia do erro de atraso q . P =
. podem mover livremente ou se estédo bloque-
muito pequeno
ados
. Electrénica do controlador vectorial
94 Checksum da !Desh_gar avariada. Possivelmente devido a efeito Envie a unidade para reparagéo.
EEPROM imediato .
EMC ou a defeito.
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7 Compatibilidade MOVIDRIVE® A /B / compact
7.1  Notas importantes

Elaboragéao do
projecto quando
utilizado o
MOVIDRIVE®
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact

Compatibilidade
entre os
terminais de
hardware

Fins de curso de
software

Gravacgéo de
varidveis
IPOSP!US®

Objecto de envio
SBus para
escravo
DriveSync

O médulo de aplicagdo "Posicionamento via bus ampliado" para o MOVIDRIVE®
MDX61B oferece varias fungdes adicionais que nao estarao disponiveis se for utilizado
um MOVIDRIVE® MD_60A ou um MOVIDRIVE® compact. Este capitulo fornece infor-
magoes sobre as diferengas entre o modulo de aplicagdo quando for usado uma
unidade MOVIDRIVE® MD_60A ou uma unidade MOVIDRIVE® compact e o que é que
tera que observar durante a elaboragéo do projecto nestes casos.

« Controlador vectorial

O médulo de aplicacao "Posicionamento via bus ampliado" tem que receber um sinal
de feedback vindo do encoder; por esta razao, a aplicagdo s6 pode ser implemen-
tada nos seguintes controladores vectoriais:

— MOVIDRIVE® MDV60A / MDS60A
- MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
— MOVIDRIVE® compact MCH41A / MCH42A

« Instalagdo com Bus para o MOVIDRIVE® MDV / MDS60A

O "Posicionamento via bus ampliado"” utiliza 6 palavras de dados do processo. Por
esta razdo, s6 podem ser utilizados os bus de campo dos tipos "PROFIBUS" e
"Interbus de fibra 6ptica". Se for utilizado um destes bus de campo, o MOVIDRIVE®
MDYV / MDS60A requer a opgdo DFP21A, DFP11A ou DFI21A.

Observe as informacgdes apresentadas nos respectivos manuais do bus de campo.

O MOVIDRIVE® MDX61B possui, em relagdo ao MOVIDRIVE® MD_60A, duas
entradas digitais adicionais (D106, DI0O7) e trés saidas digitais (DO03, DO04, DOO05). As
entradas e saidas de hardware adicionais sao configuradas para "Sem fun¢ao" durante
a primeira colocagédo em funcionamento e nido serdo avaliadas internamente.

Nas unidades MOVIDRIVE® MD_60A, MOVIDRIVE® compact MCx / MCH, a fungéo de
movimento para os fins de curso de software sé & possivel a partir das seguintes
versdes de firmware:

— MOVIDRIVE® MD_60A: 823 854 5.15
— MOVIDRIVE® compact MCx: 823 859 6.14
— MOVIDRIVE® compact MCH: 823 947 9.17

A gravacio de variaveis IPOSPUS® através do programa "Scope" do MOVITOOLS® s6
€ possivel com o MOVIDRIVE® MDX61B.

Se usar o MOVIDRIVE® MD_60A ou o MOVIDRIVE® compact MCx / MCH, nao podera
configurar nenhum objecto de envio SBus para transmitir a posigdo actual para o
controlador vectorial. Também ndo é possivel integrar o médulo de aplicagao
"DriveSync".
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Esquemas de

ligagoes
MOVIDRIVE® compact MCH4_A [ O O ]
— ﬁ
X11: SEW |
] DIZD 1|~ /Contr. inibido _
— DIg1 2 —® Habilitado/Paragem rapida
-— | DIg2 3|—® Reset L
] DIg3 4 |—® Cam de referéncia |
DIg4 5 |—® /Fim de curso direito | |
DIg5 6 |[— /Fim de curso esquerdo
DCOM 7 Ref. X10:DI@@...DIB5
V024 8 |-#—— Saida de +24V
DGND 9—  Potencial de referéncia para os
sinais binarios
X12:
DB@Q@ 14— /Freio
DOg1-C | 2 Contacto de relé operacional
DOB1-NO 34j Contacto a relé NA N
DO@1-NC | 4 Contacto a relé NF 0 I |
DO@2/A01 | 5~—— /Irregularidade
()Y2VI"Vi24 | 6|—» Entrada de +24V
DGND 7—1  Potencial de referéncia para os
sinais binarios
X14:
o
Entrada encoder externo (HIPERFACE®, E mﬂ)
sin/cos ou TTL 5V) ou ligagao X14-X14 3 b [1IDI12g
. = ~ = o al [2]DIo1
(Ligagdo — I?@strugoes de Operagao 5 I 5Bz
MOVIDRIVE®™ compact MCH) < o [4]DI53 =
< o (504 1%
o [6 DIg5
= 7|DCOM
fo 8|VO24
0 9]DGND
X15: Z o |1/DBOG
5 b 12 IDO@1-C
® ° K o [3]DOZ1-NO N
Encoder do motor (HIPERFACE™, S Q] [4]DO@1-NC ;
sin/cos ou TTL de 5 V) 5 % 38?
(Ligagéo — Instruces de Operagdo © 7 [DGND
MOVIDRIVE® compact MCH) x C MCH 42A
=h!

X30: (MCH41A)

Ligagdo PROFIBUS-DP
(Ligagéo — Instruces de Operagdo
MOVIDRIVE® compact MCH)

X30: (MCH42A) FO Remote IN
Recebe dados

a0

X31: (MCH42A) FO Remote IN
Envia dados

=~

X32: (MCH42A) FO Remote OUT

Certified! Recebe dados

Ligagdo INTERBUS FO
(Ligagé@o — Instrugdes de Operag:
MOVIDRIVE® compact MCH)

X33: (MCH42A) FO Remote OUT
Envia dados

0 )@ )0 0 e

56269APT
Fig. 30: MOVIDRI VE® compact MCH4_A
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MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

X10:
REF1 1 <+—+10V
A1 22—
REF2 3 -——-10V
Al12 4|—-
SC11 5 ~4— Bus do sistema alto
Al21 6|— Entrada TF/TH
SC12 7 |~&—® Bus do sistema baixo
AGND 8— Pot. de ref. para os sinais analdgicos
1 DIg@ 9|~ /Contr. inibido
— DIg1 10|—® Habilitado/Paragem rapida
— DIg2 11— Reset
] DIg3 12|—® Cam de referéncia
b DIg4 13|~ /Fim de curso direito
DIg5 14— /Fim de curso esquerdo
DCOM |15 Ref. X10:DI@@...DI5
V024 16 ~®—— Saida de +24V
DGND 17—  Pot. de ref. para os sinais binarios
DO@1-C |18—— Contacto de relé operacional
DO@2 |19 ~a{— /Irregularidade
DO@1-NO |20 Contacto a relé NA
DBOJ |21|-- [Freio
DO@1-NC |22 Contacto a relé NF
DGND 23 —{ Pot. de ref. para os sinais binarios
- " Vi24 24 |—m Entrada de +24V

X14: (MCV/MCS)

Entrada do encoder externo,
encoder incremental de 5V TTL,
(Ligagédo — Instrucdes de Operagao
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X15: (Mcv/MCS)

Encoder do motor:

Encoder incremental (MCV) ou Resolver (MCS)
(Ligagé@o — Instrugdes de Operagao
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X30: (MCv/MCS41A)

Ligagao PROFIBUS-DP

(Ligagdo — Instrugdes de Operagao
MOVIDRIVE® compact MCV/IMCS41A)

SEW

X14 X15
ENCODER /O ENCODER IN|
PROFIBUS DP

X30

REF1

REF2

A1

setl |5 |6[ A2
sci2 |7 |8 [ Ae
pigg | 9 [10[ "AGND
pigz_|11]12[ Dig1 |
Digs |13]|14[ D03 |
DCoM |15]16] DIg5
DGND |17| 18] vo24
Doo2 |19 [20[DoBI-C
DBOO |21|22[D0@1NO
DGND_|23|24[D0O1NC

[TIAZETY X10 vi24

Fig. 31: MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
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Compatibilidade MOVIDRIVE® A / B / compact
Notas importantes

™ /Contr. inibido

[—® Habilitado/Paragem rapida

—® Reset

[——® Cam de referéncia

—® /Fim de curso direito

Ref. X13:DI@@...DIB5

[ Saida de +24V

P RS485+

1
2
3
4
5
6—® /Fim de curso esquerdo
7
8
9
0
1

[— RS485-

N

X14:

Entrada do encoder externo,
encoder incremental de 5V TTL

(Ligagdo — Instrugdes de Operagao MOVIDRIVE®)

X15:
Encoder do motor:
Encoder incremental (MDV) ou Resolver (MDS)

(Ligagé@o — Instrucdes de Operagao MOVIDRIVE®)

X10:

Interface
SslI

1

Gray-Code

TF1 1" Entrada TF
DGND 724{ Potencial de referéncia para os sinais binarios
DB@J | 3 % /Freio
1 Dog1-C | 4 : Contacto de relé operacional
DO@1-NO| 5 ;‘ Contacto NA
DO@1-NC| 6 Contacto NF
DO@2 | 7 % /Irregularidade
24V — | V024 8 "% Saida de +24V
(=)t V24 | 9= Entrada de +24V
DGND [10]—1  Potencial de referéncia para os sinais binarios
e e e e e e e — - -
X60: DIP11A |
«—{ D@ [ 1} Entrada IPOS |
e DIf1_| 2} Entrada IPOS |
~——| D12 | 3|— Entrada IPOS |
«—— DH3 | 4 —® Entrada IPOS |
e~ DI14 | 5—Entrada IPOS |
e——— DI15 | 6 —® Entrada IPOS |
~— DI6 | 7 Entrada IPOS 1
~——— DI7 | 8 — Entrada IPOS |
24V DCOM | 9 Ref. X22:DI1@...DI17 |
+ = DGND |10 —{ Potencial de referéncia para os 1
sinais binarios |
| X61: I
1 ~#—— Saida IPOS ]
2 —— Saida IPOS |
3 ¢—— Saida IPOS 1
4 ~4—— Saida IPOS |
5 [-4—— Saida IPOS |
6 ~4—— Saida IPOS |
7 —— Saida IPOS |
8 —— Saida IPOS I
9 4{ Potencial de referéncia para os |
|
|
|
|
|
|
|
|
1

sinais binarios

X62:

Encoder absoluto

(Ligagdo — Manual "Posicionamento com
encoder absoluto e carta DIP11A para
encoder absoluto")

MOVIDRIVE®

1  Potencial de referéncia para os sinais binarios

Fig. 32: MOVIDRIVE® MDV / MDS60_A

X60

Xé1

X62

DIP MDV (MDS)
nﬁ —
2@‘ ;®>‘
30 3@} X1
E 4@‘ 4®\
)| 591 (| L8,
| 6|91 || £
719 (&5
8@\ ]
9®‘ —|
1009, — 1
5 ®2§
1|9 [ 3
% 20| | BB 64|
3® 2®\ X10‘®5E
| 4|9 30 e
| s[9)| |48 @2@
| s9]| || D5 @9%
M6 QIx13 |l
719 S0
80 0|7 (9 T—
1819
99 9@)‘
[ %1()@
L uSupply out 24\/:-‘
I
23 HIRl
©© o ©
@ l

X14 1
ENCODER IN/OUT ENCODER IN

(Resolver IN)
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indice de enderegos

i

indice de enderecos

Alemanha

Direccgao principal

Bruchsal

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

Tel.+49 7251 75-0

Fabrica de Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax +49 7251 75-1970

producgao D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de

Vendas Enderecgo postal sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal

Assisténcia Regido Centro SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.+49 7251 75-1710

Centros de Redutores/ Ernst-Blickle-Strale 1 Fax +49 7251 75-1711

competéncia Motores D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de

Regido Centro

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

Tel.+49 7251 75-1780

Electrénica Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-mitte-e@sew-eurodrive.de
Regido Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.+49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stralle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (proximo de Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Regido Este SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.+49 3764 7606-0
Dénkritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (préximo de Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Regido Sul SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel.+49 89 909552-10

DomagkstralRe 5

D-85551 Kirchheim (préximo de Miinchen)

Fax +49 89 909552-50
sc-sued@sew-eurodrive.de

Regiao Oeste

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Siemensstralle 1

D-40764 Langenfeld (proximo de Dusseldorf)

Tel.+49 2173 8507-30
Fax +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline/Servigo de Assisténcia 24-horas

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Para mais enderegos consulte os servigos de assisténcia na Alemanha.

Franca
Fabrica de Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 3 88 73 67 00
producgao 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Vendas B. P. 20185 http://www.usocome.com
Assisténcia técnica F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Linhas de Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
montagem Parc d’activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Vendas 62, avenue de Magellan - B. P. 182
Assisténcia técnica F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 472 1537 00
Parc d’Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

Zone industrielle
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil 'Etang

Fax +33 1 64 42 40 88

Para mais enderegos consulte os servigos de assisténcia em Franca.
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Africa do Sul

Linhas de
montagem

Vendas
Assisténcia técnica

Joanesburgo

SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED
Eurodrive House

Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads
Aeroton Ext. 2

Johannesburg 2013

P.O0.Box 90004

Bertsham 2013

Tel. +27 11 248-7000
Fax +27 11 494-3104
dross@sew.co.za

Cidade do cabo

SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED
Rainbow Park

Cnr. Racecourse & Omuramba Road
Montague Gardens

Tel. +27 21 552-9820
Fax +27 21 552-9830
Telex 576 062
dswanepoel@sew.co.za

Assisténcia técnica

Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250

Cape Town

P.O.Box 36556

Chempet 7442

Cape Town

Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451

2 Monaceo Place Fax +27 31 700-3847

Pinetown dtait@sew.co.za

Durban

P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Algéria
Vendas Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84

16, rue des Fréres Zaghnoun Fax +213 21 8222-84

Bellevue El-Harrach

16200 Alger
Argentina
Linha de Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
montagem Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Vendas Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
Assisténcia técnica 1619 Garin
Australia
Linhas de Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
montagem 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Vendas Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
Assisténcia técnica enquires@sew-eurodrive.com.au

Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900

9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905

New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Austria
Linha de Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
montagem Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Vendas A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
Assisténcia técnica sew@sew-eurodrive.at
Bélgica
Linha de Bruxelas SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
montagem Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Vendas B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
Assisténcia técnica info@caron-vector.be
Brasil
Fabrica de Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133
producao Avenida Amancio Gaiolli, 50 Fax +55 11 6480-3328
Vendas Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br

sew@sew.com.br

Para mais enderegos consulte os servigos de assisténcia no Brasil.
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2555 Rue Leger Street
LaSalle, Quebec H8N 2V9

Bulgaria
Vendas Sofia BEVER-DRIVE GMBH Tel. +359 (2) 9532565
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 (2) 9549345
BG-1606 Sofia bever@mbox.infotel.bg
Camaroes
Vendas Douala Servigcos de assisténcia eléctrica Tel. +237 4322-99
Rue Drouot Akwa Fax +237 4277-03
B.P. 2024
Douala
Canada
Linhas de Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
montagem 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Vendas Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
Assisténcia técnica l.reynolds@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
7188 Honeyman Street Fax +1 604 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 b.wake@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124

Fax +1 514 367-3677
a.peluso@sew-eurodrive.ca

Para mais enderegos consulte os servigos de assisténcia no Canada.

Assisténcia técnica

PIT Erdody 4 Il
HR 10 000 Zagreb

Chile
Linha de Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
montagem Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Vendas Parque Industrial Valle Grande sewsales@entelchile.net
Assisténcia técnica LAMPA

RCH-Santiago de Chile

Enderego postal

Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fabrica de Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
producao No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
Linha de Tianjin 300457 http://www.sew.com.cn
montagem
Vendas
Assisténcia técnica
Linha de Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
montagem 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Vendas Suzhou Industrial Park suzhou@sew.com.cn
Assisténcia técnica Jiangsu Province, 215021

P. R. China
Columbia
Linha de Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
montagem Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Vendas Bodega 6, Manzana B sewcol@sew-eurodrive.com.co
Assisténcia técnica Santafé de Bogota
Coreia
Linha de Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
montagem B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Vendas Unit 1048-4, Shingil-Dong master@sew-korea.co.kr
Assisténcia técnica Ansan 425-120
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158

Fax +385 1 4613-158
kompeks@net.hr
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Dinamarca
Linha de Kopenhagen SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
montagem Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Fax +45 43 9585-09
Vendas DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
Assisténcia técnica sew@sew-eurodrive.dk
Costa do Marfim
Vendas Abidjan SICA Tel. +225 2579-44

Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Fax +225 2584-36

165, Bld de Marseille

B.P. 2323, Abidjan 08
Eslévénia
Vendas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Assisténcia técnica Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21

SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Espanha
Linha de Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 9 4431 84-70
montagem Parque Tecnoldégico, Edificio, 302 Fax +34 9 4431 84-71
Vendas E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain@sew-eurodrive.es
Assisténcia técnica
Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230

Paldiski mnt.125 Fax +372 6593231

EE 0006 Tallin
EUA
Fabrica de Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
producao 1295 OId Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Linha de P.O. Box 518 Fax Manuf. +1 864 439-9948
montagem Lyman, S.C. 29365 Fax Ass. +1 864 439-0566
Vendas Telex 805 550

Assisténcia técnica

http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com

Linhas de
montagem

Vendas
Assisténcia técnica

Sao Francisco

SEW-EURODRIVE INC.
30599 San Antonio St.
Hayward, California 94544-7101

Tel. +1 510 487-3560
Fax +1 510 487-6381
cshayward@seweurodrive.com

Filadélfia/PA SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Pureland Ind. Complex Fax +1 856 467-3792
2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Dayton SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Dallas SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824

3950 Platinum Way
Dallas, Texas 75237

Fax +1 214 330-4724
csdallas@seweurodrive.com

Para mais enderegos consulte os servigos de assisténcia nos EUA.

Finlandia

Linha de Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
montagem Vesimaentie 4 Fax +358 201 7806-211
Vendas FIN-15860 Hollola 2 http://lwww.sew.fi
Assisténcia técnica sew@sew.fi

Gabun

Vendas Libreville Servigos de assisténcia eléctrica Tel. +241 7340-11

B.P. 1889
Libreville

Fax +241 7340-12
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Gra-Bretanha

Linha de Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
montagem Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Vendas P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
Assisténcia técnica GB-Normanton, info@sew-eurodrive.co.uk
West-Yorkshire WF6 1QR
Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Assisténcia técnica 12, Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
Hong Kong
Linha de Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
montagem Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 2 7959129
Vendas Hong Leong Industrial Complex sew@sewhk.com
Assisténcia técnica No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Assisténcia técnica H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
India
Linha de Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831021
montagem Plot No. 4, Gidc Fax +91 265 2831087
Vendas Por Ramangamdi - Baroda - 391 243 mdoffice@seweurodriveindia.com
Assisténcia técnica Gujarat
Escritorios técnicos | Bangalore SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 80 22266565
308, Prestige Centre Point Fax +91 80 22266569
7, Edward Road salesbang@seweurodriveindia.com
Bangalore
Mumbai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 22 28348440
312 A, 3rd Floor, Acme Plaza Fax +91 22 28217858
Andheri Kurla Road, Andheri (E) salesmumbai@seweurodriveindia.com
Mumbai
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Assisténcia técnica 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate
Glasnevin, Dublin 11
Israel
Vendas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon lirazhandasa@barak-online.net
Italia
Linha de Milao SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 2 96 9801
montagem Via Bernini,14 Fax +39 2 96 799781
Vendas 1-20020 Solaro (Milano) sewit@sew-eurodrive.it
Assisténcia técnica
Japao
Linha de Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
montagem 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Vendas Iwata sewjapan@sew-eurodrive.co.jp

Assisténcia técnica

Shizuoka 438-0818
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Assisténcia técnica

Postbus 10085
NL-3004 AB Rotterdam

Leténia
Vendas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139386
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga info@alas-kuul.ee
Libano
Vendas Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Fax +961 1 4949-71
gacar@beirut.com
Lituania
Vendas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Merkines g. 2A Fax +370 315 56175
LT-62252 Alytus info@irseva.lt
Luxemburgo
Linha de Bruxelas CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
montagem Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Vendas B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
Assisténcia técnica info@caron-vector.be
Malasia
Linha de Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
montagem No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Vendas 81000 Johor Bahru, Johor kchtan@pd.jaring.my
Assisténcia técnica Malasia Ocidental
Marrocos
Vendas Casablanca S.R. M. Tel. +212 2 6186-69 + 6186-70
Société de Réalisations Mécaniques +6186-71
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 2 6215-88
05 Casablanca srm@marocnet.net.ma
México
Linha de Queretaro SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Tel. +52 442 1030-300
montagem S.A.deC. V. Fax +52 442 1030-301
Vendas Privada Tequisquiapan No. 102 scmexico@seweurodrive.com.mx
Assisténcia técnica Parque Ind. Queretaro C. P. 76220
Queretaro, Mexico
Noruega
Linha de Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
montagem Solgaard skog 71 Fax +47 69 241-040
Vendas N-1599 Moss sew@sew-eurodrive.no
Assisténcia técnica
Nova Zelandia
Linhas de Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
montagem P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Vendas 82 Greenmount drive sales@sew-eurodrive.co.nz
Assisténcia técnica East Tamaki Auckland
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 385-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Paises Baixos
Linha de Rotterdao VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
montagem Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Vendas NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu

info@vector.nu
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Peru

Linha de Lima SEW DEL PERU Tel. +51 1 3495280

montagem MOTORES REDUCTORES S.A.C. Fax +51 1 3493002

Vendas Los Calderos # 120-124 sewperu@terra.com.pe

Assisténcia técnica Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima

Polonia

Linhas de Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90

montagem ul. Techniczna 5 Fax +48 42 67710-99

Vendas PL-92-518 Lodz http://www.sew-eurodrive.pl

Assisténcia técnica sew@sew-eurodrive.pl

Portugal

Linha de Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670

montagem Apartado 15 Fax +351 231 20 3685

Vendas P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt

Assisténcia técnica infosew@sew-eurodrive.pt

Republica Checa

Vendas Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 220121234 + 220121236
Business Centrum Praha Fax +420 220121237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz

Roménia

Vendas Bucareste Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328

Assisténcia técnica str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro

Russia

Vendas Sao ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 5357142 +812 5350430

Petersburgo P.O. Box 263 Fax +7 812 5352287

RUS-195220 St. Petersburg sew@sew-eurodrive.ru

Senegal

Vendas Dakar SENEMECA Tel. +221 849 47-70
Mécanique Générale Fax +221 849 47-71
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar

Sérvia e Montenegro

Vendas Belgrado DIPAR d.o.0. Tel. +381 11 3046677
Kajmakcalanska 54 Fax +381 11 3809380
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net

Singapura

Linha de Singapura SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701 ... 1705

montagem No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827

Vendas Jurong Industrial Estate sales@sew-eurodrive.com.sg

Assisténcia técnica Singapore 638644

Slovaquia

Vendas Sered SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 31 7891311
Trnavska 920 Fax +421 31 7891312
SK-926 01 Sered sew@sew-eurodrive.sk

Suécia

Linha de Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00

montagem Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442-80

Vendas S-55303 JOonkoping http://www.sew-eurodrive.se

Assisténcia técnica Box 3100 S-55003 Jonk&ping info@sew-eurodrive.se

Suiga

Linha de Basileia Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 41717-17

montagem Jurastrasse 10 Fax +41 61 41717-00

Vendas CH-4142 Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch

Assisténcia técnica

info@imhof-sew.ch
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Tailandia
Linha de Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
montagem Bangpakong Industrial Park 2 Fax +66 38 454288
Vendas 700/456, Moo.7, Tambol Donhuaroh sewthailand@sew-eurodrive.co.th
Assisténcia técnica Muang District
Chon Buri 20000
Tunisia
Vendas Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 1 4340-64 + 1 4320-29
7, rue Ibn El Heithem Fax +216 1 4329-76
Z.l. SMMT
2014 Mégrine Erriadh
Turquia
Linhas de Istambul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 + 216 4419164
montagem Hareket Sistemleri Sirketi + 216 3838014
Vendas Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax +90 216 3055867
Assisténcia técnica TR-81540 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Venezuela
Linha de Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
montagem Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Vendas Zona Industrial Municipal Norte sewventas@cantv.net

Assisténcia técnica

Valencia, Estado Carabobo

sewfinanzas@cantv.net
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SEW-EURODRIVE - Driving the world




Moto-redutores \ Accionamentos Electronicos \ Drive Automation \ Servigos

O mundo em movimento ...

Com pessoas de Com uma assisténcia
pensamento veloz apds vendas disponivel
que constroem o 24 horas sobre 24 ¢
futuro consigo. 365 dias por ano.
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Com uma presenca
global para rapidas e
apropriadas solugdes.

Com sistemas de acciona-
mento e comando que
multiplicam automatica-
mente a sua capacidade
de acgéo.

Com ideias inovadoras
que criam hoje a solugdo

para os problemas do
futuro.
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Com um alto nivel
Com uma vasta de qualidade, cujo
experiéncia em todos standard simplifica
os sectores da industria todas as operagées
de hoje. do dia-a-dia.
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SEW-EURODRIVE

o0 mundo em '
movimento... - A
- ]

Com acesso permanente
a informacéo e dados,
assim como 0 mais
recente software via
Internet.

—ly

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.O. Box 3023 - D-76642 Bruchsal, Germany
Phone +49 7251 75-0 - Fax +49 7251 75-1970
sew@sew-eurodrive.com

- www.sew-eurodrive.com
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