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1.1

Notas importantes
Explicacién de simbolos

Notas importantes

Es imprescindible tener en cuenta las notas de advertencia y seguridad incluidas
en este capitulo.

Explicacion de simbolos

Peligro

Le advierte de un posible peligro inminente que puede provocar lesiones graves o
incluso muerte.

Advertencia

Le indica un posible peligro inminente por el producto, el cual puede resultar en lesiones
graves o incluso muerte si no se toman las precauciones necesarias. Puede encontrar
este simbolo también como advertencia ante dafios materiales.

Atencion

Le advierte de una posible situacion inminente de peligro que puede provocar dafios en
el producto o en el entorno.

Nota

Le advierte de otras aplicaciones, p. €j., concernientes a la puesta en marcha y de otras
informaciones de utilidad.

Nota relativa a la documentacion

Le remite a alguna documentacion, p. ej., a las instrucciones de funcionamiento,
al catalogo o a la hoja de datos.
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1.2 Notas de seguridad e indicaciones generales

Riesgo de descarga eléctrica
Puede ocasionar: Lesiones fisicas graves o la muerte.

El variador vectorial MOVIDRIVE® sélo puede ser instalado y puesto en servicio por
personal especializado en instalaciones eléctricas, siguiendo las directivas vigentes en
prevencion de accidentes y las instrucciones de funcionamiento de MOVIDRIVE®.

Riesgo de producirse una situacion de la que pueden derivarse dafios en el
producto o el entorno.

Puede ocasionar: Deterioro del producto

Lea detenidamente este manual antes de comenzar con los trabajos de instalacion y de
puesta en marcha de los variadores vectoriales MOVIDRIVE® con este médulo de
aplicacion. jEste manual no sustituye a las instrucciones de funcionamiento detalladas!

La observancia de la documentacién es un requisito esencial para el correcto
funcionamiento y las posibles reclamaciones de garantia.

Notas relativas a la documentacién
..l El presente manual requiere tener conocimiento de la documentacién de MOVIDRIVE®,
—~—\ en especial el Manual de sistemas de MOVIDRIVE®.

Las referencias cruzadas en este manual estan marcadas con "—". Con (— Cap. X.X),

por ejemplo, se indica que en el capitulo X.X de este manual encontrara informacion
adicional.
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2 Descripcion del sistema
2.1 Areas de aplicacion

El médulo de aplicacion "Sierra voladora" es indicado especialmente para aplicaciones
en las que sea necesario cortar el material continuo en movimiento a una longitud
determinada. Otras aplicaciones son el transporte sincrono de material, estaciones de
llenado, "troquel volador" o "cuchilla voladora".

El médulo de aplicacion "Sierra voladora" resulta adecuado para las siguientes
aplicaciones:

Procesado de la madera
Papel, cartén

Plastico

Piedra

Arcilla

En general son posibles dos tipos de aplicacion:

La sierra paralela, en cuyo caso son necesarios un accionamiento para el carro de
la sierra (desplazandose con el material) y otro accionamiento para el avance de la
sierra.

La sierra diagonal, en la que es necesario un unico accionamiento, desplazandose
el carro de la sierra en diagonal respecto a la direccion de desplazamiento del
material.

La "Sierra voladora"” se caracteriza por las siguientes ventajas:

Interfaz de uso sencillo

Unicamente es necesario introducir los parametros necesarios para la "Sierra
voladora" (longitud de corte, recorrido de acoplamiento).

Introduccion de parametros guiada en lugar de una programacién complicada.
La operacion en modo de seguimiento ofrece un diagndstico éptimo.

El usuario no precisa de ninguna experiencia en programacion.
Familiarizacion en tiempo reducido.
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2.2 Ejemplo de aplicacién

Sierra voladora Puede encontrarse un ejemplo tipico de aplicacion de la "Sierra voladora" en la industria
de transformacién de la madera. Los tableros prensados de gran longitud deben ser
cortados a una longitud determinada.

57084AXX
Fig. 1: "Sierra voladora" en la industria de transformacién de la madera

1. Accionamiento para el avance del carro de la sierra a lo largo del eje de longitud
(direccién del material)

2. Accionamiento para el avance de la sierra
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2.3 Identificacion del programa

Con el paquete de software MOVITOOLS®, vd. puede identificar el ultimo programa de
aplicacion cargado en el equipo MOVIDRIVE®. Para ello proceda tal y como se indica
a continuacion:

. Conecte el PC y MOVIDRIVE® a través de la interfaz serie.
« Inicie MOVITOOLS®.

* Inicie "Shell".

» Dentro de Shell inicie "DisplaylPOS information...".
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Fig. 2: Informacién IPOS en Shell

* Aparece la ventana "IPOS Status". A partir de los datos mostrados es posible
determinar el software de aplicacion memorizado en el MOVIDRIVE®.
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Fig. 3: Indicacién de la versién actual del programa IPOS
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3 Planificacion
3.1 Requisitos previos

PC y software

Convertidores,
motores y
encoders

El mdédulo de aplicacion "Sierra voladora" se ha realizado en la forma de un programa
IPOSPIUs® v es parte integrante del software MOVITOOLS® de SEW. Para poder
aprovechar MOVITOOLS®, necesitara un PC con el sistema operativo Windows® 95,
Windows® 98, Windows NT® 4.0, Windows® Me o Windows® 2000.

+ Convertidor

La "Sierra voladora" sélo puede realizarse con los dispositivos MOVIDRIVE® en la
version tecnolégica (...-0T). Con el MOVIDRIVE® MDX61B, se puede elegir si el control
del convertidor se realiza mediante las bornas o a través del bus. Con el MOVIDRIVE®
compact MCH4_A no es posible realizar el control a través de las bornas. Puede utilizar
el sistema de bus distribuido de forma estandar, la interfaz PROFIBUS-DP (MCH41A),
la interfaz INTERBUS LWL (MCH42A) o una puerta de acceso del bus de campo.

La "Sierra voladora" requiere obligatoriamente una realimentacién del encoder y por
€s0 no puede realizarse con MOVIDRIVE® MDX60B.

posible con MOVIDRIVE®

Control a través de

MDX61B compact MCH41A compact MCH42A
Bornas Si, con la opcién DIO11B No No
Bus de sistema Si, sin opcién Si, sin opcién Si, sin opcion
PROFIBUS-DP Si, con la opciéon DFP21B Si, sin opcién No
INTERBUS LWL Si, con la opcién DFI21B No Si, sin opcién
INTERBUS Si, con la opcién DFI11B Si, con opcion UFI11A Si, con opcion UFI11A
CANopen Si, con opcion DFC11B No No
DeviceNet Si, con opcién DFD11B Si, con opcién UFD11A Si, con opcién UFD11A

- MOVIDRIVE® MDX61B: La opcién DIP11B no es soportada por el médulo de
aplicacion "Sierra voladora".

- MOVIDRIVE® MDX61B con control mediante bus: Para el funcionamiento con
control mediante bus no debe conectarse la tarjeta de entrada/salida de datos del
tipo DIO11B opcional. En caso de conectar la opcién DIO11B no sera posible la
comunicacién con las bornas virtuales a través del bus.

* Motores y encoders

— Para el funcionamiento en MOVIDRIVE® MDX61B con opcion DEH11B o
MOVIDRIVE® compact MCH4_A: Servomotores asincronos CT/CV (encoder
instalado de serie) o motores de CA DR/DT/DV con encoder (Hiperface®, sen/cos
o TTL).

— Para el funcionamiento en MOVIDRIVE® MDX61B con opcion DER11B:
Servomotores sincronos CM/DS con resolver.

* Modos de funcionamiento admisibles (P700)

— Motor asincrono (CT/CV/DR/DT/DV): Modos de funcionamiento CFC, en los
modos de funcionamiento REGULACION VFC-n no es posible utilizar la "Sierra
voladora".

— Motor sincrono (CM/DS): Modos de funcionamiento SERVO

Es imprescindible tener en cuenta que:
El accionamiento esclavo no debe presentar ningun deslizamiento.
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3.2 Descripcién del funcionamiento

Caracteristicas
funcionales

La aplicacién "Sierra voladora" ofrece las siguientes caracteristicas funcionales:
» Control via bornas, bus de sistema o bus de campo: MOVIDRIVE® MDX61B

puede controlar la "Sierra voladora" de forma opcional a través de las bornas de
entrada binarias, el bus de sistema o el bus de campo (con 1 6 3 palabras de datos
de proceso). En MOVIDRIVE® compact MCH4_A, el control sélo es posible a través
del bus de sistema o bus de campo.

Control de la longitud de corte sin sensor de material, control de la longitud de
corte con sensor de material o control mediante marca de corte: Puede
seleccionar control de la longitud de corte o control mediante marca de corte. En el
caso del control de la longitud de corte puede utilizar de forma adicional un sensor
de material que inicie el control de la longitud.

En el caso del control de la longitud de corte sin sensor de material, un
transmisor de direccion registra el avance del material a cortar. Esta informacién es
procesada por el convertidor y utilizada para el arranque del carro de la sierra. No
es necesaria ninguna marca de corte sobre el material.

w;.\“i ’

50703AXX

Fig. 4: Control de la longitud de corte sin sensor de material

En el caso del control de la longitud de corte con sensor de material, es
asimismo un transmisor de direccion el que registra el avance del material a cortar.
De forma adicional se evalua un sensor de material. Al alcanzar el material a cortar
este sensor se inicia el control de la longitud. No es necesaria ninguna marca de
corte sobre el material. Sin embargo, puede ser necesaria una marca en el borde
anterior del material que pueda ser registrada por el sensor de material.

50701AXX

Fig. 5: Control de la longitud de corte con sensor de material
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Modos de
funcionamiento

En el caso del control mediante marca de corte, un sensor registra las marcas de
corte sobre el material. La sefial de este sensor es procesada como interrupcién por
el convertidor y utilizada para el arranque del carro de la sierra.

\ eV

50700AXX

Fig. 6: Control mediante marca de corte

Proteccion del canto cortado y "separacion": Mediante la funcion de "separacion”,
el carro de la sierra avanza durante un breve instante de forma mas rapida que el
material antes de retirar la hoja de la sierra. De esta forma se crea un hueco entre
el canto cortado y la hoja de la sierra, evitandose asi que la hoja de la sierra
produzca marcas sobre el canto cortado. Esta funcion es adecuada para la
proteccioén del canto cortado en materiales delicados. Ademas, esta funciéon puede
ser utilizada para la separacion del material cortado.

Funcion de corte inmediato manual: Mediante una senal "1" en una entrada
binaria, arranca de forma inmediata el carro de la sierra.

Diagnéstico exhaustivo: Durante el funcionamiento se muestran en el monitor
todos los datos de relevancia, por ejemplo, la longitud de corte actual, la velocidad
del material y la velocidad del accionamiento de la sierra.

Conexion sencilla al control superior (PLC)

Las funciones se llevan a cabo en cuatro modos de funcionamiento:

Modo manual (DI1@ ="0" y DI11 = "0")

— Lasenal "1" en la entrada binaria DI13 "Pulsacién +" hace que el motor del carro
de la sierra gire hacia la "derecha". La sefal 1 en la entrada binaria DI14
"Pulsacién —" hace que el motor del carro de la sierra gire hacia la "izquierda".
Compruebe si utiliza un reductor de 2 6 3 escalonamientos.

— Con la sefial "0" en la entrada binaria DI15 "Marcha rapida" el modo manual se
realiza a velocidad reducida. Con la sefial "1" en la entrada binaria DI15 "Marcha
rapida" el modo manual se lleva a cabo a marcha rapida.

Busqueda de referencia (D113 = "1" y DI11 = "0")

Mediante una busqueda de referencia a uno de los dos interruptores de fin de
carrera se determina el punto de referencia. Con la sefial "1" en la entrada binaria
DI12 "Arranque” se inicia la busqueda de referencia. La sefial "1" debe permanecer
en DI12 durante toda la busqueda de referencia, en caso de sefial "0" se para la
busqueda de referencia. Durante el funcionamiento puede introducir un ajuste offset
de referencia. Mediante el ajuste offset de referencia puede modificar el punto de
puesta a cero de la maquina sin necesidad de modificar los interruptores de fin de
carrera. Se aplica la féormula:

Punto de puesta a cero de la maquina = punto de referencia + offset de referencia

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora
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Posicionamiento (DI1@ = "0"y DI11 ="1")

El modo de funcionamiento "Posicionamiento” sirve para el movimiento regulado en
funcion de la posicién del accionamiento de la sierra entre la posicion de arranque y
la posicién de estacionamiento. Con la sefial "0" en la entrada binaria DI13 se
selecciona la posicion de arranque. Con la sefal "1" en la entrada binaria DI13 se
selecciona la posicion de estacionamiento. Con la sefal "1" en la entrada binaria
DI12 "Arranque” se inicia el posicionamiento, con la sefial "0" se para el proceso de
posicionamiento. La sefal "1" debe permanecer en DI12 durante todo el proceso de
posicionamiento.

En caso de mantenerse DI12 = "1" y seleccionar con DI13 una posiciéon distinta,
el accionamiento se desplaza de inmediato a la nueva posicion.

Funcionamiento automatico (D113 = "1" y DI11 ="1")

En caso de control mediante bornas y control por bus de campo con 1 PD prefijara
durante la puesta en marcha, si estd activado el control de la longitud de corte sin
sensor de material, el control de la longitud de corte con sensor de material o el
control mediante marca de corte.

— Control de la longitud de corte sin sensor de material: Con un flanco "0"-"1" en la
entrada binaria DI12 "Arranque” (datos de salida de proceso PO1:10) se inicia el
funcionamiento automatico. La sefial "1" debe permanecer en DI12 (PO1:10)
durante todo el funcionamiento automatico. A partir del flanco "0"-"1" en DI12
"Arranque" se registra asimismo la longitud del material.

— Control mediante bornas: Seleccione en la tabla de longitudes de corte
(— puesta en marcha) la longitud de corte deseada en cédigo binario a través
de las entradas binarias DI15 ... DI17. El modo de funcionamiento (control de
la longitud de corte sin sensor de material, control de la longitud de corte con
sensor de material o control mediante marca de corte) se ajusta en el
momento de la puesta en marcha y no puede ser modificado durante el
funcionamiento. A fin de seleccionar un nuevo modo de funcionamiento es
necesario realizar de nuevo la puesta en marcha.

— Control mediante bus con 1 palabra de datos de proceso (1 PD): Seleccione
en la tabla de longitudes de corte (— puesta en marcha) la longitud de corte
deseada en codigo binario mediante los datos de salida de proceso PO1:13
... PO1:15. El modo de funcionamiento (control de la longitud de corte sin
sensor de material, control de la longitud de corte con sensor de material o
control mediante marca de corte) se ajusta en el momento de la puesta en
marcha y no puede ser modificado durante el funcionamiento. A fin de
seleccionar un nuevo modo de funcionamiento es necesario realizar de nuevo
la puesta en marcha.

— Control mediante bus con 3 palabras de datos de proceso (3 PD): Puede
ajustar la longitud de corte deseada a través del bus de campo. Es posible
conmutar el modo de funcionamiento (control de la longitud de corte sin
sensor de material, control de la longitud de corte con sensor de material o
control mediante marca de corte) también durante el funcionamiento.

— Control de la longitud de corte con sensor de material: Con un flanco "0"-"1" en
la entrada binaria DI12 "Arranque” (datos de salida de proceso PO1:10) se inicia
el funcionamiento automatico. La senal "1" debe permanecer en DI12 (PO1:10)
durante todo el funcionamiento automatico. A partir del flanco "0"-"1" en DIJ2
"Sensor (= sensor de material) se registra la longitud del material.

— Control mediante bornas: Seleccione en la tabla de longitudes de corte
(— puesta en marcha) la longitud de corte deseada en cédigo binario a través
de las entradas binarias DI15 ... DI17. EI modo de funcionamiento (control de
la longitud de corte sin sensor de material, control de la longitud de corte con
sensor de material o control mediante marca de corte) se ajusta en el
momento de la puesta en marcha y no puede ser modificado durante el
funcionamiento. A fin de seleccionar un nuevo modo de funcionamiento es
necesario realizar de nuevo la puesta en marcha.
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— Control mediante bus con 1 palabra de datos de proceso (1 PD): Seleccione
en la tabla de longitudes de corte (— puesta en marcha) la longitud de corte
deseada en cddigo binario mediante los datos de salida de proceso PO1:13
... PO1:15. El modo de funcionamiento (control de la longitud de corte sin
sensor de material, control de la longitud de corte con sensor de material o
control mediante marca de corte) se ajusta en el momento de la puesta en
marcha y no puede ser modificado durante el funcionamiento. A fin de
seleccionar un nuevo modo de funcionamiento es necesario realizar de nuevo
la puesta en marcha.

— Control mediante bus con 3 palabras de datos de proceso (3 PD): Puede
ajustar la longitud de corte deseada a través del bus de campo. Es posible
conmutar el modo de funcionamiento (control de la longitud de corte sin
sensor de material, control de la longitud de corte con sensor de material o
control mediante marca de corte) también durante el funcionamiento.

— Control mediante marca de corte: Con la senal "1" en la entrada binaria DI12
"Arranque (datos de salida de proceso PO1:10) se inicia el funcionamiento
automatico. La sefial "1" debe permanecer en DI12 (PO1:10) durante todo el
funcionamiento automatico.

Al alcanzar el accionamiento la posicion de retorno, es posible retirar la hoja de la
sierra del canto cortado mediante la funcion de "separaciéon". La sefial "1" en la
entrada binaria DI13 (datos de salida de proceso PO1:11) inicia la funcién
"Separacion”. Durante la puesta en marcha se ajusta la distancia de separacion.

Cuando el accionamiento alcanza la posicion de retorno puede iniciarse el
posicionamiento al estado inicial. La sefal "1" en la entrada binaria DI14
"Posicionamiento al estado inicial" (datos de salida de proceso PO1:12) hace que el
accionamiento se desplace a su posicion inicial. La sefal "1" puede ser aplicada de
forma permanente. Al alcanzar de nuevo la longitud de corte o con el siguiente flanco
de sefal en la entrada binaria DIJ2 "Sensor", el carro de la sierra se pone de nuevo
en marcha.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora
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3.3 Determinacion del recorrido del material y de la velocidad de la pista

A fin de ajustar la longitud de corte para el proceso de serrado es necesario conocer la
velocidad de la pista. Es posible determinar la velocidad de la pista de dos formas:

* Un encoder montado sin deslizamiento en la pista del material tan cerca de la "sierra
voladora" como sea posible. Dicho encoder se conecta como encoder externo
(= encoder maestro) en X14: del accionamiento del carro de la sierra. La velocidad
y el recorrido del material se determinan a partir de la informacién incremental de
recorrido del encoder externo (— figura siguiente).

57101AXX

Para que la determinacion de la velocidad de la pista y del recorrido del material sea
suficientemente exacta, la relacion resolucion del recorrido encoder del motor / encoder
externo ha de ser menor de 20:1.

* La informacion incremental de recorrido del encoder del motor en el accionamiento
para el avance del material se utiliza para determinar la velocidad de la pista y del
recorrido del material. Para este fin se precisa una conexion X14-X14 del variador
vectorial MOVIDRIVE® del accionamiento de la pista con el variador vectorial
MOVIDRIVE® del accionamiento del carro de la sierra (— figura siguiente).

57102AXX
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3.4

Asignacion de los datos de proceso

Es posible controlar el médulo de aplicacién "Sierra voladora" también mediante bus.
En este caso se soportan todas las opciones de bus de campo MOVIDRIVE® y el bus
de sistema (SBus) disponible de forma estandar. En el control mediante bus se utilizan
las bornas virtuales incluidas en la palabra de control 2 (— perfil de la unidad de bus de
campo MOVIDRIVE®).

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones:

» Para el control mediante bus no debe estar instalada la opcién "Tarjeta de entrada/
salida de datos del tipo DIO11B".

* En el control mediante bus con 3 palabras de datos de proceso (3 PD), los valores
de PO2 "Valor nominal para la longitud de corte" y PO3 "Posicién de retorno minima"
se transmiten al convertidor utilizando la escala "0,1 x unidad del usuario”.

- PO
=04
H?Q 'Z:> PO 1 PO 2 PO 3
“I:ID - 4. -
o EERhe=INE PI2 PI3
Pl

54943AEN
Fig. 7: Intercambio de datos via datos de entrada y salida de proceso

PO = Datos de salida de proceso

PO1 = Palabra de control 2

PO2 = Valor nominal para la longitud de corte (IPOS PO DATA)

PO3 = Posicion de retorno minima (IPOS PO DATA)

Pl = Datos de entrada de proceso

PI1 = Palabra de estado 2

PI2 = Valor real para la longitud de corte (IPOS PI DATA)

PI3 = Posicion real del accionamiento de la sierra (IPOS Pl DATA)

Posiciéon de retorno minima: Primera posicion del carro de la sierra en la que puede
desacoplarse y en la que es posible el retorno a la posicién inicial.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora
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Asignacion de los datos de proceso

Datos de salida
de proceso

Las palabras de datos de salida del proceso tienen la siguiente asignacion:
+ PO1: Palabra de control 2

Bornas de entrada virtuales
[15]14]13]12]11]10] 9 | 8

Asignacion fija
7]6]5[4[3]2]1]0]

16

PO1:15 / DI17 H| | Bloqueo del regulador/
’ Habilitacién
. Habilitacion/
PO1:14 /D16 — Parada rapida
PO1:13/DI15 Habilitacién/Parada
. /Regulacioén de
PO1:12/DI14 mantenimiento
PO1:11 / DI13 Conmutacién
’ de rampa
PO1:10 / DI12 Conmutacion de juego
' de parametros
PO1:9/DI11 Reset fallo
PO1:8/DI10 Reservado

Asignacién de las entradas binarias DI10 ... DI17:

Entradas Modo Busqueda de Posiciona- Modo automatico
binarias manual referencia miento
(Borna o bus con 1 PD) ‘(Bus con 3 PD)
DG ng nq ng nq
DI11 ng nge nq nq
Inicio de la Inicio del
DI12 - busqueda de | posicionamiento Inicio del funcionamiento automatico
referencia
Posicion de
DI13 Pulsacion + - arranque o de Separacion
estacionamiento
DI14 Pulsacion — - - Posicionamiento al estado inicial
Modo de
Marcha . 0 funcionamiento
DI15 répida - - Longitud de corte 2 Control de la
longitud de corte
Modo de
DI16 - - - Longitud de corte 2! funcionamiento
Sensor de material
Modo de
DI17 - - - Longitud de corte 22 funcionamiento
Sensor de marca

+ PO2: Valor de consigna de la longitud de corte

[5[14]13]12]11]10] 9[8[ 7[6]5]4]312]1]10]

[0,1 x unidad del usuario]

* PO3: Posiciéon de retorno minima

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

[0,1 x unidad del usuario]
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Datos de entrada
de proceso

Las palabras de datos de entrada del proceso tienen la siguiente asignacion:

* PI1: Palabra de

Bornas de salida virtuales

estado 2

Asignacion fija

[15][14]13[12[11]10] 9| 8

7]6

[5]4f3]2[1]0]

P11:15/DO17 i

P11.14 /DO16 ——

P11:13 / DO15

P11:12/DO14

PI1:11 /DO13

P11:10/ D012

P11:9 /DO

L

P11:8 / DO10

Asignacion de las salidas binarias DO10 ... DO17:

Etapa final

habilitada

Convertidor

listo para uncionamiento
Datos PO

habilitados

Juego actual de
integrador

Juego actual de
parametros

Fallo/Advertencia

Interruptor de fin de
carrera derecho activado
Interruptor de fin de
carrera izquierdo
activado

Salidas Modo Busqueda Posiciona- Modo automatico
binarias  manual de miento (Borna o bus con 1 PD) (Bus con 3 PD)
referencia
DO1D ngn nqn ngr nq
DO11 ngn no nq nq
Posicion de
DO12 Reservado | Reservado arranque o Sincrono
de estacionamiento
DO13 Reservado | Reservado Reservado Separacion efectuada
Modo de
DO14 Reservado | Reservado Reservado Longitud de corte Bit 0 funcmnamlentc_)
Control de la longitud
de corte
Reservado | Reservado Reservado Longitud de corte Bit 1 Modo de
DO15 funcionamiento Sensor
de material
Reservado | Reservado Reservado Longitud de corte Bit 2 Modo de
DO16 funcionamiento Sensor
de marca
DO17 Reservado | Reservado | Posicion alcanzada Posicién de inicio

* PI2: Longitud de corte ajustada

[5[14]13]12]11]10] 98 7][6]5]4]312]1]10]

[0,1 x unidad del usuario]

* PI3: Posicion real del accionamiento de la sierra

[15[14]13]12]11]10] 9[8[ 7[6]5]4]3[2]1]0]

[0,1 x unidad del usuario]
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Parada segura

3.5 Parada segura

L1

El estado "Parada segura" sélo puede alcanzarse mediante la desconexién segura de
los puentes en la borna X17 (mediante el interruptor de seguridad o el PLC de
seguridad).

El estado "Parada segura activa" se visualiza en el display de 7 segmentos con una "U".
En el médulo de aplicacion, este estado se trata como el estado "BLOQUEO DEL
REGULADOR".

Puede encontrar mas informacién sobre la funcion "Parada segura” en las siguientes
publicaciones:

» Desconexion segura para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Normativas
- Desconexion segura para MOVIDRIVE® MDX60B/61B — Aplicaciones

3.6 Objeto de envio SBus

Activacion del
objeto de envio
del SBus

Ajuste de los
objetos SBus

Existe la posibilidad de configurar un objeto de envio SBus que transfiera la posicion
real ciclica del accionamiento. Con esta funcion, la "Sierra voladora" puede utilizarse
como maestro para el médulo de aplicacion "DriveSync" o cualquier programa
IPOSPIUS®,

El objeto de envio de SBus se prepara poniendo a "1" la variable IPOSPUS® H115
SwitchSBUS y reiniciando el programa IPOSPYS® (—, figura siguiente).

_lojx|
| Identifier Value ﬂ
4 3

v
A

11010AXX

Tras el reinicio del programa IPOSPUS® se inicializan automaticamente el objeto de
envio y él de sincronizacion. El contenido del objeto de envio se ajusta al encoder
IPOSPIUs®.

Objeto de envio Objeto de sincronizacion
ObjectNo 2 1
CycleTime 1 5
Offset 0 0
Format 4 0
DPointer ' Encoder IPOS -
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4 Instalacion

4.1
MOVITOOLS®

Software

Version
tecnologica

El médulo de aplicacion "Sierra voladora" es parte del software MOVITOOLS® (version
4.20 y posteriores). Para instalar MOVITOOLS® en su ordenador, proceda tal y como
se indica a continuacion:

« Introduzca el CD de MOVITOOLS® en la unidad de CD de su PC.

» Se inicia el menu de configuracion de MOVITOOLS®. Siga las instrucciones que le
guiaran de forma automatica a lo largo de la instalacion.

Ahora puede iniciar MOVITOOLS® desde el administrador de programas. Para la
puesta en marcha del variador mediante el administrador MOVITOOLS®, proceda
como se indica a continuacion:

* Marque el idioma deseado dentro del grupo "Language".

» Seleccione en el campo de seleccién "PC-COM" la interfaz de PC (p. ej. COM 1) a
la que esta conectado el variador.

» Dentro del grupo "Device Type" marque la opcién "Movidrive B".

* En el grupo "Baudrate", marque la velocidad de transmision ajustada en la unidad
basica con el interruptor DIP S13 (ajuste estandar — "57,6 kbaudios" ).

* Haga clic sobre <Update>. Se muestra el convertidor conectado.

" MANAGER MOVITOOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co  Yersion 4.10 =1 i‘
Language ~ PCinteface - Connected Irvertess Connect bo:
" Deutsch |com =l Device Type | _Addi | Signahae | com| o [_Sphgemrte]r
B - L}
' W 7 |rvesber With Address
Baudrate
+ 96 kBaud g rﬁcllﬂF'Fmv]'
57.6 kB aud [dedaull setling
* Movidive B) Update | _Geoon |
Browze for Project Foldes
|= \programime\sewmovibools\proje s\ progectl Biowese,,
- Device Type Expcute Program
™ Movimot Paran':hqar' Frogramming Special
™ Movimet ASI Dhagriosiz IFOS programs
" Mavtrac 07 shel | Compier | oM | Busmonte |
™ Movidiive
& Movidive B | isne | |
= UFx
~ Mx Sgope I Agsembler J AppBuilder I Chose &l Tack I

10985AEN
Fig. 8: Ventana MOVITOOLS®

El médulo de aplicacion "Sierra voladora" sélo puede utilizarse con los dispositivos
MOVIDRIVE® en la version tecnoldgica (...-0T). Con unidades en version estandar (-00)
no es posible utilizar los médulos de aplicacion.
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Esquema de conexiones MOVIDRIVE® MDX61B

4.2 Esquema de conexiones MOVIDRIVE® MDX61B
| X12: MOVIDRIVE® MDX61B
DGND | 1— Referencia del bus de sistema
SC11 2~ea—® Bus de sistema alto
SC12 | 3+=—» Bus de sistema bajo
| x13:
DIgD 1——= /Bloqueo regulador
DIg1 2—» Habilitacién/Parada rapida
DI@2 | 3——» Sensor de marcas de corte
DI@3 | 4—» Corte inmediato / Reset
DI@4 | 5— /Interruptor de fin de carrera derecho
DIg5 6— /Interruptor de fin de carrera izquierdo
DCOM | 7 Ref. X13:DI@@...DIZ5
VO24 | 8~+—— Salida +24 V DC
DGND | 9— Potencial de referencia para sefiales binarias
ST11 |10/ RS-485+
ST12 |11j=—» RS-485-
| x10:
TF1 1— Entrada TF/TH
DGND | 2 Potencial de referencia para sefales binarias
DB@Q | 3r<—— /Freno
I Contacto comun de relé
DO@1-C | 4 ] /Fallo
— DO@1-NO| 5 Contacto normalmente abierto de relé
DOJ1-NC| 6 Contacto normalmente cerrado de relé
DO@?2 | 7r—— Accionamiento referenciado
DC24 )V —| VO24 | 8<—— Salida +24 V DC
=3 VI24 9— Entrada +24 V DC
DGND [10/— Potencial de referencia para sefales binarias
o o o — —— — — 1
X22: DIO11B I
D@ 1— Entrada IPOS: Modo 2*0
DIt1__| 2—* Entrada IPOS: Modo 2M |
DI12 3—* Entrada IPOS: segun tabla asignacion entradas binarias |
DI13 | 4— ™ Entrada IPOS: segUln tabla asignacion entradas binarias |
DI14 5—® Entrada IPOS: segun tabla asignacion entradas binarias
DI15 6/— ™ Entrada IPOS: segun tabla asignacion entradas binarias |
DI16 7— ™ Entrada IPOS: segun tabla asignacion entradas binarias |
DI17 8™ Entrada IPOS: segun tabla asignacion entradas binarias |
DCOM | 9—— Ref. X22:DI1@...DI17
DGND 10—  Potencial de referencia para sefiales binarias I
| x23: |
DO1g | 1|~+—— Salida IPOS: Modo 20 |
DO11 2-+—— Salida IPOS: Modo 2™ |
DO12 | 3|~«—— Salida IPOS: segun tabla asignacion salidas binarias
DO13 | 4/-«—— Salida IPOS: segun tabla asignacioén salidas binarias |
DO14 | 5|-«——Salida IPOS: segun tabla asignacioén salidas binarias |
DO15 | 6|-«——Salida IPOS: segun tabla asignacion salidas binarias |
DO16 | 7|-+=——Salida IPOS: seguln tabla asignacion salidas binarias
DO17 | 8/-«——Salida IPOS: segun tabla asignacion salidas binarias I
DGND | 9 Potencial de referencia para sefiales binarias |
____________________ -
DEH11B DER11B |
, I
15 *1 16 o1 X14:
s . : . Entrada del encoder externo (HIPERFACE®, I
@—> I . sen/cos 0 DC 5V TTL) o conexion X14-X14 |
M e || (Conexion — instrucciones de funcionamiento |
2L o8 % 8'| MOVIDRIVE® MDX61B) :
—— — |
X15: 1
Encoder del motor: |
Para DEH1B: HIPERFACE®, sen/coso DC5V TTL |
Para DER11B: Resolver de 2 polos, AC 3,5 Vg, 4 kHzI
(Conexién — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® MDX61B) I

E

ClclcleX=IalC

@EEE CEE

MQOVIDRIVE® [

:

DER11B

&)

iy
an,
-

149

@

GLX

—
B,
\
©)
©
®
&)
®
©
___——
DEH11B
15)://51
x|
go o8
x
“ 15

Fig. 9: Esquema de conexiones MOVIDRIVE® MDX61B con opcion DIO11B y opcion DEH11B o DER11B

57021AES
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Asignacion de las entradas binarias DI10 ...

DI7:

Entradas | Modo manual Busqueda de Posicionamiento Funcionamiento
referencia automatico (borna)

DI1 g lIOII |I1 " ||0ll |I1 "

DI nn nn nq nqn

DI12 - Inicio de la busqueda Inicio del Inicio del funcionamiento

de referencia posicionamiento automatico
DI13 Pulsacion + - Posicion de inicio o de Separacion
estacionamiento
DI14 Pulsacion — - - Posicionamiento al
estado inicial

DI15 Marcha rapida - - Longitud de corte 20

DI16 - - - Longitud de corte 2'

DI17 - - - Longitud de corte 22

Asignacion de las salidas binarias DO10 ... DO17:

Salidas Modo manual Busqueda de Posicionamiento Funcionamiento
referencia automatico (borna)

DO19 "0" " "0" "

DO11 "0" "0" " "

DO12 Reservado Reservado Posici{)n de i_nicio / Sincrono

estacionamiento

DO13 Reservado Reservado Reservado Separacion efectuada

DO14 Reservado Reservado Reservado Longitud de corte Bit 0

DO15 Reservado Reservado Reservado Longitud de corte Bit 1

DO16 Reservado Reservado Reservado Longitud de corte Bit 2

DO17 Reservado Reservado Posicién alcanzada Posicion de inicio

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora
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4.3 Instalacién de bus MOVIDRIVE® MDX61B

Descripciéon Para la instalacion del bus, tenga en cuenta las indicaciones contenidas en los
general correspondientes manuales del bus de campo que acompanan a las interfaces de bus
de campo. Para instalar el bus del sistema (SBus), respete las indicaciones contenidas
en las instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MDX60B/61B.
DFP21B DFI21B DF1 118 DFC 11B ‘DFD 118 |
RUN@ 20 ) Moor
BUS %21 Net _’
FAULT @ 3oa ON OFF Qo
01 2M[ =0,5M R o QO B0
OuL nc a S1 O BUS-
ORC OFF
O BA 0 1
ORD NAG5) [ o — —
o = NAG)| o 1 @O
© NA@)| ®OO
NA}O}E @@@
)z giloe DR(1) 0]6]0O)
O 7 5 i 1ot
'é °o . Eg%; o s2 0]0]O),
@% 8 o Q
Or O 00| ®00
9 1 oL —
-
5 © o .
oLl -
NS X [0
Q °g §
©
/\ v
INTERBUS
w00 e CANopen bevice Nt SBus
Certified!
55273BXX

Fig. 10: Tipos de bus
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Instalacion de bus MOVIDRIVE® MDX61B

PROFIBUS
(DFP21B)

Datos técnicos

Puede encontrar informacion detallada en el manual "MOVIDRIVE® MDX61B Interfaz
de bus de campo DFP21B PROFIBUS DP", que puede pedir a SEW-EURODRIVE.
Para la puesta en marcha sencilla, puede descargarse de la pagina de inicio de SEW
(en el apartado "Software") los archivos maestros de la unidad (GSD) y los archivos de

tipo para MOVIDRIVE® MDX61B.

Opcion

Interfaz de bus de campo PROFIBUS tipo DFP21B

DFP21B
RUN@ |1.

BUS
FAULT.

01

N

) ¥

55274BXX

Referencia

824 240 2

Material auxiliar para la puesta en marcha y
diagndstico

Variante de protocolo

Software de usuario MOVITOOLS® y unidad de control
DBG60B

PROFIBUS-DP y DP-V1 segun IEC 61158

Velocidad de transmisién compatible en
baudios

Reconocimiento automatico de la velocidad de transmision
en baudios de 9,6 kbaudios ... 12 Mbaudios

Conexion

Terminacion de bus

Conector hembra de 9 pines del tipo Sub-D
Asignacion conforme a IEC 61158

No integrada, debe ser implementada en el conector
PROFIBUS.

Direccion de estacion

0...125 ajustable mediante interruptores DIP

Archivo GSD

SEWA6003.GSD

Numero de identificacion DP

6003 hex = 24579 dec.

Ndmero max. de datos de proceso

10 datos de proceso

Peso

0,2 kg (0,44 Ib)

Asignacién de
hilos del conector

LED verde: RUN
LED rojo: FALLO DE BUS

1
2.

3. Interruptor DIP para el ajuste de la direcciéon de estacion

4. Conector hembra de 9 pines del tipo sub-D: Conexion de bus

— 2l
] RxD/TxD-P 3
RxD/TXD-N g
k] CNTR-P 4 = N
838 DGND (M5V) 5 (3]
kil VP (P5V/100mA)| 6

§ DGND (M5V) | 9
-

%

]

55276AXX

Fig. 11: Asignacién del conector sub-D de 9 pines segtun IEC 61158

(1) Conector sub-D de 9 pines
(2) jTrence los cables de sefal!

(3) iEs necesaria una conexioén conductora entre la carcasa del conector y el

apantallado!
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INTERBUS con Puede encontrar informacion detallada en el manual "MOVIDRIVE® MDX61B Interfaz
cable de fibra de bus de campo DFI21B INTERBUS con cable de fibra 6ptica", que puede pedir a
optica (DFI21B) SEW-EURODRIVE.

Datos técnicos

Opcion Interfaz de bus de campo INTERBUS tipo DFI21B (LWL)
ORI 218 Referencia 8243115
Material auxiliar para la puesta en marcha y Software de usuario MOVITOOLS®, unidad de control
diagnostico DBG60B y CMD-Tool
Velocidad de transmision compatible en 500 kbaudios y 2 Mbaudios, conmutable mediante
baudios interruptores DIP
Entrada del bus remoto: 2 conectores F-SMA
Conexioén Salida del bus remoto: 2 conectores F-SMA
Interfaz LWL con regulacién éptica
Peso 0,2 kg (0,44 Ib)

X31/0UT§ X30/IN

1. Interruptor DIP para ajustar la longitud de los datos de proceso, la longitud PCP y la velocidad de
6. transmision
2. LEDs de diagnostico
3. LWL: IN remoto
4. LWL: Bus remoto de entrada
5
6.

O O O O

X33/0UT § X32/IN

LWL: OUT remoto

55288AXX LWL: Bus remoto de continuidad

Asignacién de

conexiones

Puesto Seiial Direccion Color del conductor LWL
3 IN remoto LWL Datos de recepcion Naranja (OG)

4 Bus remoto de entrada Datos de envio Negro (BK)

5 OUT remoto LWL Datos de recepcion Negro (BK)

6 Bus remoto de salida Datos de envio Naranja (OG)
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Puede encontrar informacion detallada en el manual "MOVIDRIVE® MDX61B Interfaz
de bus de campo DFI11B INTERBUS", que puede pedir a SEW-EURODRIVE.

INTERBUS
(DFI11B)

Datos técnicos

Asignacion de
hilos del conector

Opcion Opcion interfaz de bus de campo INTERBUS tipo DFI11B
Referencia 824 309 3
DFI 11B Material auxiliar para la puesta en marchay | Software de usuario MOVITOOLS® y unidad de control
50 01 diagnostico DBG60B
21 1. Velocidad de transmision compatible en 500 kbaudios y 2 Mbaudios, conmutable mediante
le 1 baudios interruptores DIP
%M 61,5M Entrada del bus remoto: Conector sub-D de 9 pines
oOu Salida del bus remoto: Conector hembra de 9 pines
L Conexién del tipo Sub-D
ORC 2 Técnica de transmision RS-485, cable de 6 conductores
O BA ’ apantallado y con pares trenzados
8 ?g Identificacién del médulo E3nex = 227400
Numero max. de datos de proceso 6 datos de proceso
@ Peso 0,2 kg (0,44 Ib)
i o
of|o
Q0|3
18¥:
(.o
B o
Qoo |4
x 1%
E %0
ﬁ 1. Interruptor DIP para ajustar la longitud de los datos de proceso, la longitud PCP vy la velocidad de
transmision
2. LEDs de diagnéstico: 4 LEDs verdes (U, RC, BA, TR); 1 LED rojo (RD)
3. Conector sub-D de 9 pines: Entrada del bus remoto
55278AXX 4. Conector hembra de 9 pines del tipo sub-D: Salida del bus remoto

Abreviaturas de los colores de los conductores conforme a IEC 757.

(1)

(4)

(2)
(2) /DO |6 GN
GN 16| /DO S o DO |1 YE
YE 11/ DO o ° Dl |7 PK
i ] ' o
o M |3 BN

BN 13| COM 51 = (3)

3) 9%

04435AXX

Fig. 12: Asignacién del conector hembra sub D de 9 pines del cable de bus remoto de entrada y
del conector sub-D de 9 pines del cable de bus remoto de salida

(1) Conector hembra de 9 pines de tipo sub-D del cable de bus remoto de entrada

(2) jTrence los cables de senal!

(3) iEs necesaria una conexioén conductora entre la carcasa del conector y el

apantallado!

(4) Conector de 9 pines de tipo sub-D del cable de bus remoto de salida

(5) jPuentee los pines 5y 9!
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CANopen
(DFC11B)

Datos técnicos

Puede encontrar informaciéon detallada en el manual "Comunicacion", que puede
encargar a SEW-EURODRIVE (previsiblemente a partir de 03/2005).

Opcidn Interfaz de bus de campo CANopen tipo DFC11B
Referencia 824 317 4
DFC 11B Material auxiliar para la puesta en marcha y Software de usuario MOVITOOLS® y unidad de control
diagnostico DBG60B
Ajuste con parametro P894:
ON_OFF ) L . * 125 kbaudios
R 81 1 E)/aechjcigi:d de transmision compatible en . 250 kbaudios
ne {oul + 500 kbaudios

* 1.000 kbaudios

Conector sub-D de 9 pines (X30)
Conexioén Asignacién conforme al estandar CiA

g % 9 Cable trenzado de 2 conductores conforme a ISO 11898
gi== Terminacion de bus Conectable a través del interruptor DIP (120 Q)
X31
Rango de direcciones 1 ... 127 ajustable mediante interruptores DIP
Peso 0,2 kg (0,44 Ib)
3.
1. Interruptor DIP para ajuste de la resistencia de terminacion para el bus
2. X31: Conexion de bus CAN
55284AXX | 3. X30: Conector sub-D de 9 pines: Conexion de bus CAN
Conexion La conexién de la opcion DFC11B al bus CAN se realiza a través de X30 o X31, de
MOVIDRIVE® - forma analoga al SBus en la unidad basica (X12). En contraposicion al SBus1, el SBus2
CAN esta aislado eléctricamente y se pone a disposicion mediante la opcion DFC11B.

Asignacion de
conectores (X30)

26

B B

@
e

DGND
CAN High
\ CAN Low

DGND
L §/

© 5 T8

I —

O O O O

R R
O O 0 O O
Q
Q

WiN ([N |O®

06507AXX
Fig. 13: Asignacion del conector hembra de 9 pines del tipo sub-D del cable del bus

(1) Conector hembra de 9 pines del tipo Sub-D

(2) jTrence los cables de sefal!

(3) jEs necesaria una conexion conductora entre la carcasa del conector y el
apantallado!
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Instalacion

Instalacion de bus MOVIDRIVE® MDX61B

DeviceNet
(DFD11B)

Datos técnicos

Puede encontrar informacion detallada en el manual "MOVIDRIVE® MDX61B Interfaz
de bus de campo DFD11B DeviceNet", que puede pedir a SEW-EURODRIVE. Para la
puesta en marcha sencilla, puede descargarse de la pagina de inicio de SEW (en el
apartado "Software") los archivos EDS para MOVIDRIVE® MDX61B.

Opcion Interfaz de bus de campo DeviceNet tipo DFD11B
Referencia 8249725
DFD 11B - — - ® -
Material auxiliar para la puesta en marcha y Software de usuario MOVITOOLS™ y unidad de control
O MOD/ diagnostico DBG60B
Net
O Pio Ajustable mediante interruptores DIP:
1. Velocidad de transmision compatible en * 125 kbaudios
Osio baudios « 250 kbaudios
(O BuUs + 500 kbaudios
OFF
Borna Phoenix de 5 polos
0 1 Conexioén Asignacién conforme a la especificacion para DeviceNet
NAG) [ (volumen I, apéndice A)
NA(4)| 0
mg; = st Seccién permitida de cable Conforme a la especificacion para DeviceNet
mgag E Utilizacion de conectores de bus con resistencia de
— 2. Terminacién de bus terminacion para el bus integrada (120 Q) al principio y
B§§8§ o al final de una seccion de bus
EB%‘; % Rango de direcciones ajustable (MAC-ID) 0...63, ajustable mediante interruptores DIP
PD(2 )
EB§8§ - Peso 0,2 kg (0,44 Ib)
F3 | O
F2 |
F1 L
1
2
3 3.
4
5
<30 1. Display LED
2. Interruptor DIP para el ajuste de la direccién de los nodos (MAC-ID), la longitud de datos del proceso y
la velocidad de transmision en baudios
55280AXX 3. Borna Phoenix de 5 polos: Conexion de bus
Asignacion La descripcion de la asignacion de las bornas de conexiéon se encuentra en la
de bornas especificacion DeviceNet Volume |, apéndice A.
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Borna Significado Color

X30:1 V- (0V24) Negro (BK)
X30:2 CAN_L Azul (BU)

X30:3 ' DRAIN Metalico/Sin color
X30:4 CAN_H Blanco (WH)
X30:5 V+ (+24 V) Rojo (RD)
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Instalaciéon
Conexion del bus de sistema (SBus 1)

4.4

Conexion del bus de sistema (SBus 1)

Sélo si P816 "Veloc. trans. en baudios del SBus" = 1000 kbaudios:

En

la combinacion del sistema no es posible combinar unidades MOVIDRIVE® compact

MCH4_A con otras unidades MOVIDRIVE®,

En

el caso de velocidades de transmision en baudios # 1000 kbaudios es posible

combinar las unidades.

Mediante el bus de sistema (SBus) pueden direccionarse un maximo de 64 unidades
del bus CAN. Utilice un repetidor, en funcién de la longitud y la capacidad del cable,
después de 20 a 30 aparatos. El SBus es compatible con la técnica de transmision de
acuerdo a ISO 11898.

Encontrara informacion mas detallada acerca del bus de sistema en el manual
"Comunicacién en serie" adquirible en SEW-EURODRIVE.

Esquema de conexiones de SBus

Equipo de control

Equipo de control Equipo de control

Bus del sistfrgv?’ -

Bus de sistema Bus de sistema Bus de sistema

Resistencia de terminacion E S12 Resistencia de terminacion ljl S12 Resistencia de terminacion E S12

ON| OFF ON| OFF ON| OFF
X12: X12: X12:
Referencia de| bus Referencia del bus Referencia del bus
ge sistema DGND ge sistema DGND 89 sistema DGND
Bus del S'Stﬁfgﬁ -« SC11 Bus del SIStﬁESﬁ -« SC11 Bus del SIStﬁBﬁ -« SC11

SC12 SC12 SC12

Bus del sistf]a_ma<—> Bus del sistima<—>
ow ow

\_/_\I

\_/_\l \_/_\I

o] @

54534AES

Fig. 14: conexion del bus de sistema

Especificacion
del cable

Colocacién de
la pantalla

Longitud de cable

Resistencia de
terminacion

Utilice un cable de cobre apantallado de 4 conductores trenzados (cable de
transmision de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las
siguientes especificaciones:

— Seccion del conductor 0,25 ... 0,75 mm? (AWG 23 ... AWG 18)
Resistencia especifica 120 Q a 1 MHz
— Capacitancia <40 pF/m a 1 kHz

Son adecuados, por ejemplo, los cables del bus CAN o DeviceNet.

Coloque la pantalla a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electronica de apantallado del convertidor o del control maestro.

La longitud total de cable permitida depende de la velocidad media de transmisién
ajustada del SBus (P816):

— 125 kbaudios — 320 m
— 250 kbaudios — 160 m
— 500 kbaudios — 80m
— 1.000 kbaudios — 40 m

Conecte tanto al comienzo como al final de la union del bus de sistema la resistencia
de terminacién (S12 = ON). Desconecte en las otras unidades la resistencia de
terminacioén (S12 = OFF).

Entre las unidades conectadas mediante el SBus no debe producirse ninguna
diferencia de potencial. Evite la diferencia de potencial tomando las medidas
necesarias, por ejemplo, mediante la conexién de las masas de las unidades con un
cable separado.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora




Instalacién
Esquema de conexiones de MOVITRANS® compact MCH4_A

4.5 Esquema de conexiones de MOVITRANS® compact MCH4_A

[ x10: MOVIDRIVE® compact MCH ( OW
REF1 | 1=—+10V O
Al11 2—»
Al12 3
Al21 4— Entrada n2(0...10V)/TF/TH
g <4—» AGND | 51 Pot. de ref. para las sefales analdgicas
m REF2 6<—-10V
%) <+“—» SCn1 7~—»Bus de sistema alto
SC12 | 8= »Bus de sistema bajo I
g <4+—» DGND | 91 Pot. de referencia para sefiales binarias
o SC11__ |10+ Bus de sistema alto
N <4— ¥ SC12 [11+—> Bus de sistema bajo
| x11: - (lsew =
— ~— DI@@ [ 1—>/Bloqueo regulador =
DIg1 2—> Habilitacién/Parada rapida ]
DI@2 3— Sensor de marcas de corte L
DIg3 | 4—® Corte inmediato / Reset || |
— DI@4 | 5—> /Interruptor de fin de carrera derecho | B
+——— ——  DIF5 6— /Interruptor de fin de carrera izquierdo
] DCOM | 7 Referencia X10:DI@dJ...DIZ5
VO24 | 8~——Entrada +24 V DC
DGND | 91 Pot. de referencia para sefales binarias
|x12:
DBYY | 1=—/Freno
DO@1-C |2 Contacto de relé /Fallo
DO@1-NO| 3— ] Contacto normalmente abierto de relé / fallo ||| )} N | L
DO@1-NC| 4 Contacto normalmente cerrado de relé /fallo - i i T
®DC24 v DO@Y2/A01| 5<—— Accionamiento referenciado - i ] 1]REF1
—(=) VI24 | 6—» Entrada +24 V DC 59529 52 2o
DGND |71 Pot. de referencia para sefiales binarias 0000000 s 41AI21
x10(Qe o[5]AGND —
® ol 3| [EeRe
X14: D | ey = 8]sC12
-3 i TDSCo
Entrada del encoder externo HIPERFACE®, Qf||es L@ 5 1]5C22
@—’ sen/cos 0 DC 5V TTL) o conexién X14-X14 Bl 1120 | [romoom [1Dige
.y . . . . S 0? x31_out 12 IDIg1
(Conexion — instrucciones de funcionamiento allles X11 %g:gg
® < - 14|
MOVIDRIVE® compact MCH) g 5 ’%3}8‘;
Remote OUT)| 7 :)COM
X15: . ﬂ X12 [1]DBOG
z © [2|p021-C
Encoder del motor (HIPERFACE®, sen/cos o 3 —— 4 BoaTNG
DC5VTTL) g 5oz
(Conexién — instrucciones de funcionamiento e ﬂ q 7DGND
MOVIDRIVE® compact MCH) = ﬂﬁ"“‘ 42A

X30:(MCH41A)

Conexion PROFIBUS-DP
(Conexién — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCH)

X30: (MCH42A) IN remoto LWL
Datos de recepcion

\
-
/\ X31: (MCH42A) IN remoto LWL
Datos de envio

X32: (MCH42A) OUT remoto LWL

Certified! Datos de recepcion

X33: (MCH42A) OUT remoto LWL
Datos de envio

Conexiéon INTERBUS-IwI
(Conexion — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCH)

57022AES
Fig. 15: Esquema de conexiones de MOVIDRIVE® compact MCH4_A
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Instalacién
Esquema de conexiones de MOVITRANS® compact MCH4_A

Asignacién de Tenga en cuenta las indicaciones que encontrara en las instrucciones de funcionamiento
conectores del del MOVIDRIVE® compact (MCV/MCS o MCH).
PROFIBUS DP 2
(MCH41A) M RxD/TxD-P (B/B)] 3
. RxD/TxD-N (A/A)| 8
CNTR-P 4
DGND (M5V) 5
VP (P5V) 6
DGND (M5V) |9

= (3
04915AXX
Fig. 16: Asignacion de hilos en el conector de 9 pines tipo Sub-D
segun EN 50170 V2

(1) X30: Conector sub-D de 9 pines
(2) i Trence los cables de sefial!

(3) iEs necesaria una conexién conductora entre la carcasa del conector y el
apantallado!

Asignacion de Tenga en cuenta las indicaciones que encontrara en las instrucciones de funcionamiento
conectores del del MOVIDRIVE® compact MCH.
INTERBUS LWL

(MCH42A) . 59
S8FEERR SOREERS
0000000 %10 0006000
X30 X30
oG R E=S oG iR @
-\ <I{/23]]]  xa1 <I1[es]|] xa1
°3 X1 °Q
BK 5 M BK S8).n'S
| xa2 .
y e X12
%) gg O | ©
|2z x33 x
oG - —~
[ eele | @] g
05208AXX
Fig. 17: Asignacién de conductores LWL
Conexion Senal Direccion Color del conductor LWL
X30 IN remoto LWL Datos de recepcion Naranja (OG)
X31 (bus remoto de entrada) Datos de envio Negro (BK)
X32 OUT remoto LWL Datos de recepcion Negro (BK)
X33 (bus remoto de salida) Datos de envio Naranja (OG)
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Instalacion

Esquema de conexiones de MOVITRANS® compact MCH4_A

Bus de sistema
(SBus) MCH

Puede obtener informacion mas detallada en el manual "Bus de sistema (SBus)"
adquirible en SEW-EURODRIVE.

Con el bus de sistema (SBus) pueden unirse entre si un maximo de 64 unidades del
bus CAN. El SBus es compatible con la técnica de transmision de acuerdo a ISO 11898.

Sélo si P816 "Veloc. trans. en baudios del SBus" = 1000 kbaudios:

En la combinacién del sistema no es posible combinar unidades MOVIDRIVE® compact
MCH4_A con otras unidades MOVIDRIVE®.

En el caso de velocidades de transmisién en baudios # 1000 kbaudios es posible
combinar las unidades.

E quipo de control

E quipo de control E quipo de control

X10:) X10:| x10:

1 1 1

2 2 2

3 3 3

4 4 4

5 5 5

6 6 6

Bus del sistema alto -«—»~ SC11 | 7 Bus del sistema alto <e«—»~ SC11 | 7 Bus del sistema alto <—#~ SC11 | 7

Bus del sistema bajo-e—®{ SC12 | 8 Bus del sistema bajo<t—#- SC12 | 8| _ | Bus del sistema bajo<¢—#= SC12 | 8

Potencial de referencia —— DGND | 91----- -t1 |Potencial de referencia DGND | 9~-------- | i [Potencial de referencia DGND | 9f------

Bus del sistema alto --—® SC21 [10 i | Bus del sistema alto <¢—m~ SC21 |10 | i | Bus del sistema alto -e«—» SC21 [10
Bus del sistema bajo-e—® SC22 |11 i |Bus del sistema bajo-e—m~ SC22 |11 Bus del sistema bajo -¢—#~ SC22 |11 ‘
Bus del sistema ON |OFF A Bus del sistema ON |OFF { e e Bus del sistema ON |OFF T
Resistencia de terminacion S 12 Resistencia de terminacion S 12 Resistencia de terminacion S 12 : ;

| % J i % J } [
@) @) @ @)
05210AES

Fig. 18: Conexién del bus de sistema MOVIDRIVE® compact MCH4_A

Especificacion
del cable

Colocacion de la
pantalla

Longitud de cable

Resistencia de
terminacion

Utilice un cable de cobre apantallado de 2 hilos trenzados (cable de transmision de
datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las siguientes
especificaciones:

— Seccion del conductor 0,75 mm? (AWG 18)

— Resistencia especifica 120 Q a 1 MHz

— Capacitancia <40 pF/m a 1 kHz

Son adecuados, por ejemplo, los cables del bus CAN o DeviceNet.

Colocar la pantalla a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electrénica de apantallado del convertidor o del control master y unir de forma
adicional los extremos de la pantalla con DGND.

La longitud total de cable permitida depende de la velocidad de transmisién en
baudios ajustada del SBus (P816):

— 125 kbaudios — 320 m
— 250 kbaudios — 160 m
— 500 kbaudios — 80m
— 1.000 kbaudios — 40 m

Conecte tanto al comienzo como al final de la union del bus de sistema la resistencia
de terminacion (S12 = ON). Desconecte en las otras unidades la resistencia de
terminacion (S12 = OFF).

Entre las unidades conectadas mediante el SBus no debe producirse ninguna
diferencia de potencial. Evite la diferencia de potencial tomando las medidas
necesarias, por ejemplo, mediante la conexién de las masas de las unidades con un
cable separado.
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(‘@ Puesta en marcha

@ Informacién general

5 Puesta en marcha
5.1 Informacion general

La condicién primordial para una puesta en marcha satisfactoria es la planificacion
correcta y la instalacion libre de fallos. Puede encontrar indicaciones detalladas sobre
planificacién en los manuales de sistema MOVIDRIVE® MDX60/61B y MOVIDRIVE®
compact.

Compruebe la instalacion y también la conexion de los encoders siguiendo las
instrucciones de instalacion que encontrara en las instrucciones de funcionamiento del
MOVIDRIVE® y en este manual (— cap. Instalacion).

5.2 Trabajos previos

Antes de la puesta en servicio debe realizar los siguientes pasos:
» Conecte el convertidor con el PC a través de la interfaz serie.

— Para MDX61B: Xterminal via opcion UWS21A con PC-COM
— En caso de MCH4_A: TERMINAL via opcién USS21A con PC-COM

« Instale el software de SEW MOVITOOLS® (version 3.0 y posteriores).
» Ponga el convertidor en funcionamiento mediante "MOVITOOLS/Shell".

— MDX61B o MCH4_A con motor asincrono: Modos de funcionamiento CFC
— MDX61B o MCH4_A con motor sincrono: Modos de funcionamiento SERVO

+ Seleccione el punto de menu [MOVITOOLS/Shell/Startup/Select Technology
Function ...".

'FSHELL MOVITOOLSE MOVIDRIVES B ) =10l x|
File | Startup Parameters Displey Extras ‘Window Help

mm:u [Paramater saved &

11091AEN
Fig. 19: Puesta en marcha del convertidor
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Puesta en marcha (‘@ 5

Inicio del programa "Sierra voladora" @

» Aplique una sefial "0" a la borna DIZJ "/BLOQUEO DEL REGULADOR/".
» Seleccione la funcién tecnolégica "ISYNC".

Selection of the technology funckion |

Select the technology function:

" STANDARD
i Cam
& |SYNC
" AUTO ASK
" SBUS/TF

" ROTARY KMIFE

Ok I | Cancel I

11092AEN
Fig. 20: Seleccionar la funcién tecnologica "ISNYC"
5.3 Inicio del programa "Sierra voladora”
Informacion * Inicie "MOVITOOLS/Shell".
general + Inicie "Startup/Flying saw".
F SHELL M0YITOOLSE MOVIDRIVES B =101 x|
1 Startup Parametess Display  Extras Windes  Hilp
=
[ ma
[=
=
] I—
T <ok 0 [parameter saved 4
11135AEN
Fig. 21: Inicio del programa "Sierra voladora"
Primera puesta Al iniciar "Sierra voladora" por primera vez, aparece de inmediato la ventana para la

en marcha puesta en marcha.
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(‘@ Puesta en marcha

@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Paso 1:

Fuente de control,
parametros del
bus de campo y
asignacion de los
datos de proceso

Control a través de las bornas:

[Cryingsaw 1ol ]
0| &% &k ® 2|0

Control signal source

"Cuntml signal source

TERMINALS =

Inputs | Dutputs |

@0I00: Contr. inh.
@DI0N: Enable
WOI0Z: Senzor signal
@003 Im. cut-Reset
@DI04: ALim. sw. cw
@DI05: ALim. sw. cow

-l

<4 Back Mext »»

Online |FiS T

[TERMINALS 4
11093AEN

Fig. 22: Ajustar la fuente de control

Control signal source: Con control mediante bornas (es decir, que esta instalada
la opcion DIO11B) queda ajustado automaticamente "TERMINALS".
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Inicio del programa "Sierra voladora" @

Control a través de SBus / bus de campo con 1 PD 6 3 PD (opcién de bus de
campo, p. ej. DFP21B, esta instalada; la opciéon DIO11B no esta instalada):

Fyngsw ol
0| 2= 0 Slee| & 2| D)

—Control signal source
Caontral signal source SBus j

~Fieldbus parameter

Fieldbus tvpe SBus j
Bus address 1
Timeoutvalue n
Timeout response EMERG.STORFALULT j
Baud rate 500 kBaud -

~Process data description

Setpoint description PO Contralward?
Setpoint description PO2 Cut length setp. j
Setpoint description PO3 Min. ress. pas,
Actualvalue description PN Statusword?
Actualvalue description PI2 Act cut length
Actual value description FI3 Act. position
Inputs | Dutputsl a—
@0100: Contr. inh. @010 Mods 28 £
@0101: Enable @017 Mode 21
W@DI02: Sensor gignal  @DI12: Res.
@010 Im, cut-Reset @013 Jog +
@004 ALim. sw. cw  PDI4: Jog- )
@005 ALim. sw. cow @015 Bapid speed -'
@LI1E: Res. [
@017 Res.
<< Back Mest =2
obline  |EEEE TN | changed  |sBus [ v

11117AEN
Fig. 23: Ajuste de la fuente de control, los parametros del bus de campo y la asignacién de
los datos de proceso

+ Control signal source: Con control mediante bus, queda ajustado automaticamente
"FIELDBUS" o "SBUS".

* Fieldbus parameters: Ajuste los parametros del bus de campo. Los parametros no
regulables se encuentran bloqueados y no pueden ser modificados desde esta posicion.

* Process data description: Ajuste la funcion de la palabra de datos de salida del
proceso PO2. De forma opcional, puede ajustar una de las siguientes funciones:

— No function: Ajuste en el caso del control mediante marca de corte y
funcionamiento con 1 PD. Las longitudes de corte se encuentran disponibles en
forma de tabla de valores.

— Setpoint cut length: Ajuste en el caso del funcionamiento con 3 PD y control de la
longitud de corte. La longitud de corte se especifica como variable a través del bus.

En el caso del ajuste "No function", la palabra de datos de salida de proceso PO3 no

tiene ninguna funcion. En el caso del ajuste "Setpoint cut length", PO3 contiene la

funcién "Minimum reversing position". La posicion de retorno minima es la primera
posicion del accionamiento en la que puede desacoplarse y en la que es posible el
retorno a la posicion inicial.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora




36
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Paso 2:
Célculo de la
escala del maestro

T
D &E %S k| & 2 O
—Calculation of the scaling - master
ISpindIe slope j [rnm] 170

Gearing ratio 7

External ratio 1

Encoder resolution [Ing] (1024 v|

Fulses 14336
D = Incf |mim
Distance finc/ 1 a5
Inputs I Dutputsl — Al
@000 Contr. ink. @010 Mode 20 £
@0I(01: Ensble @D17; Mode 21
@DI02 Senzor signal D2 Res.
@003 Im. cut-Fezet @013 Jog +
@DI04 ALim, sw. cwe @014 Jog -
@DI05: fLim. 2w cow D5 Rapid speed
@DI1E: Res. |
@DI17: Res.
x LCancel | <¢ Back Mest »»

[Tl |ADDR: O [ changed  [sBus [ v

11094AEN

Fig. 24: Ajuste de los parametros para el calculo de la escala del maestro

Diameter of driving wheel or spindle slope: Seleccione si debe introducir
"Diameter of driving wheel" o "Spindle slope". Introduzca el valor en [mm ]. Como
maximo, se toman en consideracion 2 decimales.

Gearing ratio (i gear unit): Introduzca la transmisién del reductor. Como maximo,
se toman en consideracién 3 decimales.

External ratio (i additional gear): En caso de utilizar un engranaje intermedio,
introduzca la transmisién de éste. En caso de no utilizar un engranaje intermedio
introduzca el valor 1. Como maximo, se toman en consideracion 3 decimales.

Encoder resolution [Inc]: Introduzca la resolucién del encoder en incrementos de
acuerdo a la placa de caracteristicas.

Calculating the master scaling: Haga clic en el botén <Calculation>, el programa
calcula entonces los impulsos en funcion a la distancia en las unidades
[incrementos/mm].
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Paso 3:
Célculo de la
escala del esclavo

Inicio del programa "Sierra voladora" @

Stiffness synchronous drive control: Es posible ajustar la rigidez del circuito de
regulacion para la regulacién del funcionamiento sincrono. El valor 1 se ajusta como
valor estandar. Si el accionamiento esclavo muestra una tendencia a vibrar, ajuste
a un valor inferior a 1. Si el esclavo no puede seguir al maestro (anomalia de
seguimiento), ajuste a un valor superior a 1. Lleve a cabo cada modificacién en
pequefos incrementos, por ejemplo 0,01. El rango habitual de valores es 0,7 ... 1,3.
Una entrada en el campo "Stiffness synchronous drive control" influye sobre el
parametro P228 Control previo de filtro. Durante la siguiente puesta en marcha se
sobreescribe P228.

User travel unit [Inc/...]: Por defecto se ajusta "mm" como unidad del usuario. En
el caso de distancias de desplazamiento superiores a 6,50 m es necesario introducir
una unidad de distancia mayor, por ejemplo "cm". En este caso debe modificar el
factor de conversion a mano, por ejemplo "60" en lugar de "6" para la unidad de
distancia "cm" en lugar de "mm".

Y
D= =% gl % 20

—Calculation of the scaling - slave

ISpindIe slope j [mm] (170
Gearing rafio 10
External ratio 1

Fulses [incjmrm]
= ncmm
Distance 17
Diaganal cut- Angle [7 |0
Diagonal cut- Caorrection [2] |0

Stitfness synchronous drive contral |1

Inputs |Dulputs| —
@ D100: Cortr. inh. @0110: Mode 22 N
@LI07: Enable @017 Mode 21
@DI0Z: Senzor zsignal  @DI12 Res.
®LI03: Im, cut-Heset  @ODI13: Jog +
PDI04: ALim. sw. oo @014 Jog - )
@DI0E: /Lim. 2w, cow  @DI15: Rapid speed f
@D[1E Bes. |
@017 Fes.

x LCancel | ¢ Back Mest »» |

otline  |EEGERY | changed  |SEus | jl

11095AEN

Fig. 25: Ajuste de los parametros para el célculo de la escala del esclavo
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Puesta en marcha
Inicio del programa "Sierra voladora"

Diameter of driving wheel or spindle slope: Seleccione si debe introducir
"Diameter of driving wheel" o "Spindle slope". Introduzca el valor en [mm ]. Como
maximo, se toman en consideracion 2 decimales.

Gearing ratio (i gear unit): Introduzca la transmision del reductor. Como maximo,
se toman en consideracion 3 decimales.

External ratio (i additional gear): En caso de utilizar un engranaje intermedio,
introduzca la transmision de éste. En caso de no utilizar un engranaje intermedio
introduzca el valor 1. Como maximo, se toman en consideracion 3 decimales.

Calculating the slave scaling: Haga clic en el boton <Calculation>, el programa
calcula entonces los impulsos en funcion a la distancia en las unidades
[incrementos/mm].

Changing direction of rotation: Utilice este ajuste cuando el esclavo se mueve en
sentido contrario al maestro. No utilice el parametro P350 "Inversion del sentido de
giro".

Diagonal cut: En caso de utilizar una sierra diagonal, introduzca el angulo deseado
entre la direcciéon de avance de la sierra y la direccion de avance del material.
Mediante el valor de correccion puede ajustar de forma exacta el angulo de corte.
Introduzca como maximo un angulo de correccion de +10 %, la resolucién es 0,01 %.
En caso de no utilizar una sierra diagonal, introduzca el valor 0 como valor para el
angulo y la correccion. Como maximo, se toman en consideracion 2 decimales.
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C &9,

Paso 4:

Modo manual,
busqueda de
referencia y
posicionamiento

Fyngsaw
D2 W0 S| & 20

=101 ]

—Jog mode
Fapid speed [rpm] {1000
Slow speed [rpra] |100
Famp [=] |05
—Reference travel
Software limit switch C [rm] |0
Software limit switch CCW [rm] |0
[ram] |0

Reference Offset ]

Feference travel type

—Positioning mode

Fositioning speed [rpm] |3000
Fositioning ramp [5] |0.5
Home position (valid also for automatic mode) [rrn] |0
Farking position [mrn] 500
Inputs |Uutputs| ——
@DI00: Contr. inh. @D0110: Mods 22 £y
@001 Enable @011 Mode 21 [ |
@002 Senzorzignal @D E: Res.
PDI03: Im, cut-Rezet  @DI13: Jog +
@004 ALim sw. o @014 Jog -
@DI05: fLim. sw. cow @015 Rapid speed
@LI1E: Hes |
@017 Res.
X Cancel | << Back Mest >>
S s=a [5COR: 0 | changed  |sBus | .

11096AEN

Fig. 26: Parametros para el modo manual, busqueda de referencia y posicionamiento

Jog mode: Ajuste los parametros "Rapid speed"”, "Slow speed" y "Ramp".

Reference travel: Fije la posicion de los interruptores de fin de carrera de software,

el ajuste offset de referencia y el tipo de busqueda de referencia. Mediante el ajuste

offset de referencia puede modificar el punto de puesta a cero de la maquina sin

necesidad de modificar el punto de referencia. Puede ajustar los siguientes tipos de

busqueda de referencia:

— Tipo 0: Referencia al siguiente impulso de puesta a cero del encoder

— Tipo 3: Referencia al interruptor derecho de fin de carrera (flanco descendente
del interruptor de fin de carrera)

— Tipo 4: Referencia al interruptor izquierdo de fin de carrera (flanco descendente
del interruptor de fin de carrera)

— Tipo 5 o tipo 8: Sin busqueda de referencia, la posicién actual es el punto de
puesta a cero de la maquina

Positioning parameters: Ajuste los parametros "Positioning speed", "Positioning

ramp", "Home position" y "Parking position". Home position es la posicion de reposo

de la "sierra voladora". Desde la Home position se inicia el proceso de serrado.

Puede utilizar Parking position para desplazar la "sierra voladora" fuera de la zona

de trabajo en las tareas de mantenimiento.

Debera tener en cuenta: Ajuste el parametro P302 Velocidad maxima 1 a un 10 %
superior a la velocidad de avance maxima ajustada.
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(‘@ Puesta en marcha

@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Paso 5: Introducir
parametros para
la sierra

Fije en esta ventana de puesta en marcha el tipo de control para la "sierra voladora".

Los ajustes que se describen en este apartado "Control de la longitud de corte con
/ sin sensor de material” y "Control mediante marca de corte" sélo son validos para
control mediante bornas y control por bus de campo con 1 PD (— caso 1 a caso 3).
En caso de activaciéon con bus de campo con 3 PD es valido caso 4.

Caso 1: Control de la longitud de corte sin sensor de material

Usted especifica la longitud de corte. Para la medicion del desplazamiento del material
se utiliza o bien un encoder externo en la pista o bien el encoder del motor de
accionamiento de la pista. En el caso del control via bornas (MDX61B con opcion
DIO11B) o via bus (bus de campo o bus de sistema) con 1 palabra de datos de proceso
(1 PD) puede fijar un maximo de 8 longitudes de corte durante la puesta en marcha. La
seleccidon de las longitudes de corte validas para cada proceso de serrado se debe
realizar mediante cédigo binario en las entradas binarias DI15, DI16 y DI17 (control
mediante bornas) o los datos de salida de proceso PO1:13, PO1:14 y PO1:15 (control
mediante bus con 1 PD).

ryngsaw =Y
02 |0 Sk & 2 @

—Parameter for the 'Flying saw"

Automatic mode ICutIength cantrol j
Engaging distance [mm] 100
No. Cut length [mm] |

. Cut length 100
. Cut length 150
. Cut length 200
. Cut length 250
. Cut length 300
. Cut length 350
. Cut length 400
. Cut length 450

| [ =
o
o

Delete

| | | M| Ia| | M| =

Inputs | Outputs | —
@100 Contr. ink. @00 Mode 22 foo N
@DI01: Enable @DI111: Maode 21
@DI0Z: Senszorsignal  @DIZ: Res.
@DI03: Im, cut-Resst  @DI3: Jog +
@0104: /Lim. sw. cw @014 Jog - )
W®DI0S: fLim. aw. cow @05 Bapid speed f
@LIE Res. |
@017 Res

X Cancel | << Back | Mext > |

(ool [ADDR.: 0 | changed  [5Bus [ 4
11097AEN

Fig. 27: Control de la longitud de corte sin sensor de material (borna o bus con 1 PD)
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C &9,

— Engaging distance: Introduzca el recorrido en [mm] para el proceso de acoplamiento.
Durante el proceso de acoplamiento, el accionamiento esclavo (= carro de la sierra)
se sincroniza con el accionamiento maestro (= avance del material).

— Longitud de corte [mm]: Introduzca las longitudes de corte deseadas. Puede fijar
un maximo de 8 longitudes de corte diferentes. Seleccione después la longitud de
corte deseada a través de las entradas binarias DI15 ... DI17 (control mediante
bornas) o a través de los datos de salida de proceso PO1:13 ... PO1:15 (control por

bus con 1 PD).

Entrada binaria o datos de salida de
proceso PO1

Longitud de corte num.

1 2 3 4 5 6 7 8
DI15 0 PO1:13 "0" " "0" " "0" "1" "0" "
DI16 o PO1:14 "0" "0" " " "0" "0" " "
DI17 o PO1:15 "0" "0" "0" "0" " "1 " "

En el caso del control mediante bus de campo con 3 palabras de datos de proceso
(3 PD) no es necesaria esta tabla de longitudes de corte. La longitud de corte se
introduce mediante la palabra de datos de salida de proceso PO2 de forma variable via

bus de campo.
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Inicio del programa "Sierra voladora"

Caso 2: Control de la longitud de corte con sensor de material

Tal y como en el caso del control de la longitud de corte, usted especifica la longitud de
corte. El control se realiza mediante un sensor situado detras del accionamiento de la
sierra. La sefial del sensor se transmite a la entrada binaria DIJ2. Cuando el material
alcanza dicho sensor, el carro de la sierra se activa en funcién de la longitud de corte
ajustada. Tenga en cuenta la siguiente regla durante la introduccién de la longitud de
corte:

Longitud de corte = distancia del sensor + recorrido de acoplamiento

(distancia del sensor = distancia entre la posicion inicial de la sierra y el sensor de
material)

| Flyngsaw ol
0 3 |0 Ske| & 2 @

—Parameter for the 'Flying saw'

Autormatic mode

Engaging distance [mm] {100
katerial sensor distance [rra] |200
Sensor delay time [ms] |0
No. Cut length [mm] |

A
. Cut length 100 Delste |

1

2. Cut length 150
3. Cut length 200
4. Cut length 250
5. Cut length 300
6. Cut length 350
7. Cut length 400
8. Cut length 451

Inputs | Qutputs |

@000 Contr. ink. @00 Mode 22
@007 Enable @011 Mode 2
@002 Senzor signal  @DI12: Res.
@003 Im, cut-Feset @013 Jog +
@DI04: fLim. sw. cw @DI14: Jog -
@0I05: ALim. sw. cow  @DI15: Rapid speed

@DI1E: Res.

@017 Res.

X Cancel | << Back | Mext 3> |

(S |ADDR.: 0 | changed  SBus | Y

11098AEN
Fig. 28: Control de la longitud de corte con sensor de material (borna o bus con 1 PD)

Ademas de los correspondientes al control de la longitud de corte, es necesario que
introduzca los siguientes valores:

— Material sensor distance: Introduzca la distancia entre la posicion inicial de la
sierra y el sensor de material en [mm].

— Sensor delay time: Introduzca el tiempo de retardo del sensor de material en [ms].
Este valor influye sobre el control del acoplamiento para el accionamiento de la
sierra.
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Caso 3: Control mediante marca de corte

Son necesarias las marcas de corte sobre el material a serrar. Un sensor debe detectar
las marcas de corte. La sefial del sensor se transmite a la entrada binaria DIJ2 y activa
el carro de la sierra.

ryngsw = 1ol x|
MEELEET A

Parameter for the 'Flying saw'

Automatic mode

Engaging distance [mm] {100
Label sensor distance [mm] 200
Sensor delay time [ms] |0

Inputs I Dutputsl
@000 Contr. inh. @010 Mode 22
@D0107: Enable @0117: Mode 21
@DI02: Senzor zsignal  @ONZ: Res
SO0 Im, cut-Reset @013 Jog+
@004 ALim. s o @D Jog-
@005 ALim. sw. cow @015 Rapid speed

@LIE Res.

@ON7: Res.

X Cancel | << Back | Mext >3

otline |FERGI] | changed |sBus | v

11099AEN
Fig. 29: Control mediante marca de corte (borna o bus con 1 PD)

— Label sensor distance: Introduzca la distancia entre la posicion inicial de la sierra
y el sensor de marcas en [mm].

— Sensor delay time: Introduzca el tiempo de retardo del sensor de marcas en [ms]
(— hoja de datos del sensor). Este valor influye sobre el control del acoplamiento
para el accionamiento de la sierra.
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Caso 4: En el caso de control por bus de campo con 3 PD introduzca la longitud de
corte con palabra de datos de salida de proceso PO2 de forma variable.

ol x|
02 |0 Skl & 20

—Parameter for the 'Flying saw'
Engaging distance [mrm] 1100
Label sensor distance [mm] |200
hatetial sensor distance [mm] |200
Sensor delay time [ms] |0

. |
Inputs | Dutputs | ]

@0100: Cantr. inh. @0I10: Mode 22
@DI01: Enable @DI11: Mode 2
WOI0Z Sensor zignal  WDIE: Res
@003 Im, cut-Reset @D Jog +
@DI04: Aim. sw.cw @014 Jog -
@005 i, sw. cow @015 Rapid speed

@LOI1E: Res.

@O7: Res

X Cancel | << Back [ Hestrs
(STl |SDDR: O | changed |sBus | ,,5
11100AEN

Fig. 30: Ajuste de parametros en caso de control por bus de campo con 3 PD
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C &9,

Paso 6:
Posicionamiento
al estado inicial y
separacion (en
caso de control
mediante bornas o
control por bus de
campo con 1 PD)

Crngsan RI=E
D= 8% gt %20
—FParameter for positioning back
hex. positioning back speed [rem] (1500
Min. positioning back ramp [s] |05
Srmooth positioning back |NO j
—Pulling a gap
Fulling & gap Itime-cuntrulled j
Gap [mm] |10
Synchranization speed [rr] {1500
Synchronization ramp [s] |05

_______________________________________________________ ______________________|
Inputs | Dutputsl

g -

@D0100: Contr, inh. @010 Mode 22 £
@DI01: Enable @011 Mode 21
@002 Sengor signal - @DI12 Res
@003 Im, cut-Reset @DI3 Jog +
@004 Lim. sw. v @DI14: Jog -
D05 Lim zw. cow  @DI15: Bapid speed

@LI1E Hes.

@017 Res

CMline

<4 Back

x LCancel |

Changed |SBus | v

|apoR: o [

11101AEN

Fig. 31: Ajuste de parametros para el posicionamiento al estado inicial y "separacion”

(controlada por tiempo)

+ Parameter for positioning back: Tras finalizar el proceso de serrado, el
accionamiento de la sierra ha de regresar a la posicion inicial. Este proceso toma el
nombre de posicionamiento al estado inicial. Para ello es necesario que ajuste varios
parametros.

Smooth repositioning: "YES" o "NO". "YES" significa que el proceso de
posicionamiento al estado inicial sera llevado a cabo con la menor aceleracion
posible y, en tanto que sea posible, sin sacudidas. De esta forma se protege la
mecanica de la instalacion y disminuye el tiempo de espera en la posicion inicial.
Max. repositioning speed: Indique en [r.p.m.] la velocidad maxima de giro con la
que debe llevarse a cabo el proceso de posicionamiento al estado inicial. Ajuste
el parametro P302 Velocidad maxima 1 a un 10 % superior a la velocidad de
posicionamiento al estado inicial maxima ajustada.

Min. repositioning ramp: Indique en [s] el tiempo minimo de rampa con el que el
accionamiento de posicionamiento al estado inicial debe acelerarse.

Minimum reversing position (s6lo para control mediante bornas o control por bus
de campo con 1 PD): Indique en [mm] la posicion a partir de la cual el accionamiento
de la sierra debe responder a la sefial de posicionamiento al estado inicial.
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Debera tener en cuenta: En el caso de control por bus de campo con 3 PD se define
la posicién de retorno minima a través del bus de campo.

+ Pulling a gap: Mediante la funcién de "Separacion” la hoja de la sierra se retira del
material tras finalizar el proceso de serrado. De esta forma es posible llevar a cabo
la denominada "proteccion del canto cortado”. Al retirar la hoja de la sierra se evitan
marcas adicionales sobre el canto cortado. Mediante esta funcion es posible
asimismo separar el material cortado a fin de facilitar el procesamiento posterior.

Flying savw =101 x|

Nesear %20

Pulling a gap: "controlada por tiempo" o "controlada por la posicién”. "Controlada
por tiempo" significa que la separacion se hace con los valores "Synchronization
speed" y "Synchronization ramp". El ajuste con "control por la posicién" significa
que la separacion se hace con el valor "Master distance".

Gap: Indigue en [mm] el tamafio del hueco.

Synchronization speed (s6lo en el caso de "control por tiempo"): Velocidad del
motor para la "separacién" controlada por tiempo. Tenga en cuenta que
"Synchronization speed” ha de ser mayor que la velocidad de la pista.
Synchronization ramp (s6lo en el caso de "control por tiempo): Rampa de
aceleracion para el la "separacién” controlada por tiempo.

Master distance (sélo en el caso de "control por la posicién"): Cuando el material
recorre dicha distancia, el proceso "Separacion” esta finalizado.

Parameter for positioning back

Wex. postioning back speed [rem] 1500
Min. posiioning back ramp [s] |05

Smooth positioning back |\|r_'. j

Pulling a gap
Pulling a gap
Gap [mra] (10
Master distance [rm] (100

posthon-de

Inputs: | Dutputs | —

L L Jv]
01: Enable W01 Mode 2
(2 Sensoi sgnal W

10 Mode 28

D2 Res

Im. cut-Rezet  @DITE Jog +
Jlmogw. ow D14 Jog -

JUm sw. cow MRDIS Aapid speed
WOINE Res
WOIT: Res

I coR: 0 Changed  [SBus y

X Cancel | <¢ Back I et 53 I

11102AEN

Fig. 32: Ajuste de parametros para el posicionamiento al estado inicial y "separacion”

(controlada por la posicién)
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Paso 7:
Guardar los
cambios

Descarga

Inicio del programa "Sierra voladora" @

En la siguiente ventana se le pedird que guarde los valores que ha introducido. Los
datos de puesta en marcha permaneceran en su sistema de archivos a su disposicién
para futuras tareas.

x
G’
H Save current chanoes?

04444AEN
Fig. 33: Guardar los cambios

Al pulsar "Download", todos los ajustes necesarios se realizan en el convertidor y el
programa IPOSP'US® "Sjerra voladora” se inicia.

I [=lh
D& =% &k & 20

Flease click 'Help', to get information about the wiring of the terminals and the walues of the
parameters.

? Help |

Tafinish the installation please click 'Download'

= Don't change (POS-Programm
{* Download seres (FOS program

{&ctual IPOS program version: [MD E)
[Mew IPOS program version: [MD E) Wo1.03

. _______________________________________________________|
Inputs | Outputs | g \

@ 0100:; Cantr, inh. @01
@DI01: Enable - Julj
@DI0Z: Sensar signal @D
@DI0Z: I, cut-Reset  @DIT3:
@DI04: Aim. sw. o @DIT4: Jog -
@005 ALim. sw. cow @D

" July

@0

ol

e

x Lancel | << Back

COhline |Peer—t0—Peer | Changed |SBus | S
11103AEN

Fig. 34: Ventana de descarga
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Cambio al monitor ~ Tras la descarga se le preguntara si desea arrancar el monitor.

ﬂ

[3) The setup of the flying saw

was successfull
Do wou want to start the monitor?

05884AEN
Fig. 35: Monitor Yes/No

Seleccionando "Yes" cambia al monitor desde donde es posible iniciar el modo de
funcionamiento que se desee. Con "No, cambia a MOVITOOLS/Shell.
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Inicio del programa "Sierra voladora" @

Monitor Al volver a activar la "sierra voladora" tras finalizar la primera puesta en marcha aparece
de inmediato el monitor con la indicacién de estado.

» Funcionamiento sin bus: Es posible elegir entre "Status” y "State".

» Funcionamiento con bus de campo/bus de sistema: Ademas de "Status" y "State"
puede hacer que se muestren "Fieldbus process data 1"y "Fieldbus process data 2".

Estatus
e £
O @ & el & 2o
Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata 2 Status |State |
Max 0 Maz
Master speed | 1 | 4.8 m
M az a Max
Slave speed | | 0 mmjs
|DI11 DI10| Dperating mode
y | @ |[3og mode Slave position I 0 mm
| @ || Rel. travel |
@ | Positioning i . f f f ) ' ' ! ' |
@ D | A tic SWLS COw SWLS Ow
L ]
Inputs ||:lupus] —
@0(00 Conr. . @DI10: Mods 28
N
. SENS0r . Hes.
WDI03: Im, c-ut—F?g;et @03 Jog+
SO0 e, SENN
K m. L L
@OIE Ao
@07 Res.
X Cancel | i Commissioning
T Peer-to-Peer Charged  PROFIBUSDP | 7
05913AEN
Fig. 36: Monitor "sierra voladora", indicacién de estatus
Nueva puesta Pulse "Commissioning" si desea realizar una nueva puesta en marcha. Aparecen las
en marcha ventanas de puesta en marcha (— Primera puesta en marcha).
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Estado En el indicador "State" es posible observar los estados posibles de la "sierra voladora"
a partir de un grafico de estados. La figura muestra el estado actual y la direccion en la
que es posible un cambio de estado.

(=l
O - @ & el & 2o

Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata 2 | Status State

Fulling a gap

N

FPositioning Synchronization
Inputs | Dutputs | e
@0100: Cantr. mh, 2010 Mode 2°
WDI01: Enable wONT: Mode 2

D02 Sensor signal D2 Res.
®DI03: Im, oul-F?g;et W03 Jog +
W00 ALim, sw. cw D14 Jog -
D05 ALim, sw. cow 08"35 Eq:ud speed

WLOIE Res.
@017 Res.

Eact Commis sioning

ol

T Peer-to-Peer Changed  [PROFIBUSCP |

05914AEN
Fig. 37: Monitor "sierra voladora", indicacién de estado
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Funcionamiento
con bus de
campo / bus

de sistema

Datos de proceso
del bus de
campo 1

En el caso del funcionamiento con bus de campo / bus de sistema es posible mostrar

también los datos de proceso del bus de campo.

En el caso del funcionamiento con bus de campo / bus de sistema (1 PD):

Flying saw E o ] 1

Nl e el & o

Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata 2 | Status | State |

#@ | 0000n f 0000h & 0000h PQH
ﬂ@@g = | ooceh d 0000h o 0000h e

Bus address = 4 - Baud rate = 0 kBaud
PROFIBUS DP

.
Inputs | Dutputs | e

@0I00; Cantr. mnh, @010 Mode 22
@DI0: Enable @011 Mode 20
@DI02: Senzor signal D2 Res.
@003 Im. cut-Feset W03 Jog +
SOIS /Lim v cow  @DITS Fad speed
: ALim. s cow : Hapid 5
@018 Res.
DIV Res,

|Peer—to—Peer Changed

Fig. 38: Monitor "sierra voladora”, datos de proceso del bus de campo 1
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Puesta en marcha
Inicio del programa "Sierra voladora"

Datos de proceso En el caso del funcionamiento con bus de campo/bus de sistema (1 PD):

del bus de
campo 2

[CFyingsaw 1ol x|
0|2 = &k & 2| @

Fieldbus Processdata 1 Fieldbus Processdata 2 |S’ra’ru5 | State |

¥ Monitor mode " Contral Siend P, I

PO1 [Controlword?]

Fes. | | Cantr. inhibit/enable
Fies. Enable/rapid stop
Res. Enable/stop
Puoz. back Halt regulation
Gap Integrator 1
Start Farameter zet 1
Mode 21 Fiezet fault
Mode 22 free

PI1 [Statusword?)

H ;. Output state enabled .
Res. PO enabled
Res. Selected ramp )| || Jog mode
Gap end Selecte_d parameter set | @ || Ret. travel
Synchranous Fault/warning L
Made 2! i limit switch @ | ) || Positioning
Mode 22 COW limit switch ' ' Automatic

Inputs ~ Cutputs

@D001: /Errar
@D00Z: IPOS ref.

- Bes.
: Res.
- Home pos.

Lot0
Lot
ootz
0o13
DO14: Res.
Lo1s
LO16
Loty

<< Back Commizsioning

Ohline |Peer—tn—Peer | Changed |SBus | v
11104AEN

Fig. 39: Monitor "sierra voladora", datos de proceso del bus de campo 2

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Aplicacién de sierre voladora




Puesta en marcha (‘@

Inicio del programa "Sierra voladora" @

En el caso del funcionamiento con bus de campo (3 PD):

[rtyingsaw o] x|
0| o | alee| &) 2| @)

Fieldbus Processdata 1 Fieldbus Processdata 2 |S‘ra’rus | State |

* Monitor mode " Control Send P I
PO1 [Controlword2) PO2 [Cut length setp.] P03 [Min. rev. pos.]

999999009 99099099 | | om0 |t

Label zensor | | Contr. inhibit/enable
M aterial 5. Enablerapid stop
Length contr. Enable/stop
Foz. back Halt regulation
Gap Integrataor 1
Start Parameter set 1
ode 21 Reset fault
Mode 22 free
PI1 [Statusword2) Pl12 [Act. cut length] P13 [Ack. position])
| 999999009 99099009 | 0 [} | 0 from]
Hame |:u:u:s. | | | IDutput ztate enabled N
Label zenzor Fieady for operation DI11/DI10| Operating mode
M aterial 5. PO enabled
Length cantr. Selected ramp *—) *—:] Jog mode
Gap end Selected parameter et | @ || Ref. ravel
Synchronous FaultAwarning -
tode 21 Cw/ limit switch & | ) || Positioning
Mode 22 COW limit switch . ' Aulomatic

Inputz  Outputs

@000: /Eror @0010: Mode 22
@000 1POS ref. @0011: Mode 21

@D012: Synchronous

®0013% Gapend

@ D014: Length contr.

@D015: Material =

W@ D016 Label sengor

@ 0017: Home pos.

xgancel <4 Back Commizsioning
Ohline |Peer-t0-Peer | Changed |SBus | v
11105AEN

Fig. 40: Monitor "sierra voladora”, datos de proceso del bus de campo 2
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@ Inicio del programa "Sierra voladora"

Control en
el monitor

ECT =

Ademas de la operacion basica del monitor, es posible simular el control desde la
pantalla Fieldbus process data 2.

Sefal "0" en la borna DIZJ "/BLOQUEO DE REGULADOR/".
Marque para ello encima de "PO1: Controlword" la opcién "Control".

A partir de este momento es posible activar y desactivar cada uno de los bits de la
palabra de control (PO1) y asignar los valores para las palabras de datos de salida
del proceso PO2 y PO3.

Pulse el botén "Send PO" para enviar dichas palabras de control al convertidor.

N e alel ® 20

Fieldbus Processdata 1 Fieldbus Processdata 2 | Status | State |

©* Maritor mode @ {Coniol Send PO |

FPO1 [Controlword2)

90000 9 Q90000 9

FRes. |
Res.
Res.
Res.
Fies.
Shaut red.
Mode 2!

Made 20§
PI1 [Status

| Eortr. inkibit/enable
Enable/rapid stop
Enable/stop
Halt regulation
Integrator 1
Parameter sat 1
Reset fault

1]
word2)

99000000 990 9

Res. |

| Dutput state enabled

fes il DI11/DI10] Operating mode
Fes. PO enabled |
Res. Selected ramp AR I
Res. Selected patameter set & | Ref. tavel
Res. Fault/waming o
Mode 2! O limit switch & Pasitioning
5 A iE
Mode 28 COW limit switc @ @ | Avomatic
—_————
Inpests | Qutputs | R
@ D00 Conkr. inh D0 Mode 27
@D|01: Enable @011 Mode 2*
W0|02 Sersor signal D112 Res
@003 Im cut-Rez=t D13 J
@004 /Lim. sw. cw  ®DI14 Jog -
@005 /Lim. sw. cow D19 Rapd speed
@016 Res
@017 Res.
X Cancel | Back Commissioning
GO Peer-to-Peer | Changed PROFIBUSDP | 4

Fig. 41: Simulacién del control

05917AEN

El convertidor ejecuta ahora el comando de avance conforme a los datos previamente

introducidos.

+  Unicamente ajustando DIZ@ "/BLOQUEO DE REGULADOR" = "0" es posible cambiar

de "Control" a

"Monitor".

» Para cerrar el programa "Sierra voladora" es necesario que la opcion "Monitor" se

encuentre activa.
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5.4  Parametros y variables IPOSPIUs®

Mediante la puesta en marcha se ajustan de forma automética los siguientes
parametros y variables IPOSPIUs® que posteriormente se cargaran en el convertidor
durante la descarga.

Numero del parametro P.. indice Descripcion

100 8461 Fuente de consigna

101 8462 Fuente de la sefal de control

228 8438 Control previo de filtro (DRS)

240 8513 Velocidad sincrona

241 . 8514 . Rampa sincrona

600 8335 Entrada binaria DI01

601 8336 ' Entrada binaria DI02

602 8337 Entrada binaria DI03

603 8338 Entrada binaria DI04

604 8339 ' Entrada binaria DI05

605 8919 Entrada binaria D106 (s6lo para MDX61B)
606 8920 Entrada binaria DI07 (s6lo para MDX61B)
610 18340 ' Entrada binaria DI10

611 8341 Entrada binaria D111

612 8342 Entrada binaria D112

613 8343 ' Entrada binaria DI13

614 8344 Entrada binaria D114

615 8345 Entrada binaria DI15

616 8346 ' Entrada binaria DI16

617 8347 Entrada binaria DI17

620 8350 ' Salida binaria DOO1

621 8351 Salida binaria DO02

622 8916 Salida binaria DO03 (s6lo para MDX61B)
623 8917 ' Salida binaria DO04 (s6lo para MDX61B)
624 8918 Salida binaria DO05 (s6lo para MDX61B)
630 8352 Salida binaria DO10

631 8353 ' Salida binaria DO11

632 8354 Salida binaria DO12

633 8355 Salida binaria DO13

634 8356 ' Salida binaria DO14

635 8357 Salida binaria DO15

636 8358 Salida binaria DO16

637 8359 ' Salida binaria DO17

700 8574 Modo de funcionamiento

803 8595 Bloqueo de parametros

813 8600 ' Direccion SBus

815 8602 Tiempo de desbordamiento SBus
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Numero del parametro P.. indice Descripcion

816 8603 Velocidad de transmision SBus

819 8606 Tiempo de desbordamiento bus de campo
831 8610 Reaccion tiempo de desbordamiento bus de campo
870 8304 Descripcion del valor de consigna PO1
871 8305 Descripcion del valor de consigna PO2
872 8306 Descripcion del valor de consigna PO3
873 8307 Descripcion del valor real P11

874 8308 Descripcion del valor real P12

875 8309 ' Descripcion del valor real PI3

876 8622 Habilitar datos PO

900 8623 . Ajuste offset de referencia

903 8626 Tipo de busqueda de referencia

920 8633 Interruptor derecho de fin de carrera de software
921 . 8634 . Interruptor izquierdo de fin de carrera de software
960 8835 Funcion moédulo

Variable IPOSP!Us® Descripcion

HO Fuente de control para el programa IPOS

HA ' Descripcion de PO2

H2 Tipo de esclavo

H3 Valor del esclavo

H4 . Engranaje | esclavo

H5 Engranaje intermedio | esclavo

H6 Impulsos del esclavo

H7 . Distancia del esclavo

H8 Angulo diagonal

H9 Tipo de maestro

H10 . Valor del maestro

H11 Engranaje | maestro

H12 Engranaje intermedio | maestro

H13 . Impulsos del maestro

H14 Distancia del maestro

H15 Rigidez

H16 " MFilterTime

H17 GFMaster

H18 GFSlave

H19 ' Unidad esclavo 1

H20 Unidad esclavo 2

H21 Unidad maestro 1

H22 . Unidad maestro 2

H26 Velocidad marcha rapida

H27 . Velocidad marcha lenta

H28 Rampa pulsacion

H29 Interruptor de fin de carrera de software dcha. — usuario
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Variable IPOSP!Us®

Descripcion

H30

Interruptor de fin de carrera de software izda. — usuario

H31

Utilizacion del interruptor de fin de carrera de hardware

H32

Ajuste offset de referencia — usuario

H33

Viaje de referencia — usuario

H34

Velocidad de avance

H35

Rampa

H36

Posicion de inicio — usuario

H37

Posicion de inicio

H38
H39

Posicion de estacionamiento — usuario

Posicion de estacionamiento

H41
H42

Modo automatico para el programa IPOS

Recorrido de acoplamiento — usuario

H43

Recorrido de acoplamiento

H44
H45

Distancia del sensor de marcas — usuario

Distancia del sensor de marcas

H46

Tiempo de retardo del sensor — usuario

H47
H48

Tiempo de retardo del sensor

Numero de longitudes de corte para el programa IPOS

H49

Longitud de corte 1 — usuario

H50
H51

Longitud de corte 1

. Longitud de corte 2 — usuario

H52

Longitud de corte 2

H53
H54

Longitud de corte 3 — usuario

Longitud de corte 3

H55

Longitud de corte 4 — usuario

H56
H57

Longitud de corte 4

Longitud de corte 5 — usuario

H58

Longitud de corte 5

H59
H60

Longitud de corte 6 — usuario

. Longitud de corte 6

H61

Longitud de corte 7 — usuario

H62
H63

Longitud de corte 7

Longitud de corte 8 — usuario

H64

Longitud de corte 8

H65
H66

Numero real de longitudes de corte

Modo automatico — usuario

H70
H71

Suave posicionamiento al punto de inicio

. Velocidad de avance

H72

Rampa

H73
H74

Posicion de retorno minima — usuario

Posicion de retorno minima

H75

Posicion de retorno maxima — usuario

H76
H77

Posicion de retorno maxima

Longitud de corte minima — usuario

H78

Longitud de corte minima
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Variable IPOSP!Us® Descripcién

H79 Velocidad del maestro maxima — usuario

H80 Velocidad del maestro maxima

H81 Unidad velocidad giro

H82 Separacion

H83 Separacién — usuario

H84 Hueco

H85 Hueco distancia maestro — usuario

H86 Hueco distancia maestro

H90 . Tipo de bus para comando GetSys

H91 Resolucién del encoder maestro

H92 Correccién corte diagonal

H93 Distancia del sensor de material — usuario

H94 Distancia del sensor de material

H100 . MasterSource

H111 Valor del esclavo (diameter of driving wheel o spindle pitch) con
escala nueva

H112 Valor del maestro (diameter of driving wheel o spindle pitch) con
escala nueva

iNo esta permitido variar estos parametros y variables IPOSPIUs® tras |a puesta en

marchal!
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5.5 Grabacién de variables IPOSPIUs®

Ejemplo

Durante el funcionamiento, las variables IPOSP!S® pueden grabarse con el programa
"Scope" en MOVITOOLS®. Sin embargo, esto sdélo es posible para los convertidores
MOVIDRIVE® MDX61B.

Para la grabacién estan disponibles las dos variables 32-Bit IPOSPIUS® 1474 y H475.
Mediante dos variables de puntero (H125/H126) en H474 y H475, puede grabarse
cualquier variable IPOSPIUS® o gl programa "Scope":

+ H125 — Scope474Pointer

+ H126 — Scope475Pointer

El nimero de la variable IPOSPUs® que desea grabarse con el programa "Scope", debe

introducirse mediante la ventana de variables del programa de ensamblaje IPOS o del
compilador en una de las variables de puntero H125 o H126.

Va a grabarse la variable IPOSPYS® 1511 Posicion actual del motor. Proceda como se
indica a continuacion:

» En el programa "Scope", en la ventana de variables, introduzca el valor 511 en la
variable H125.

-lo/x]

Identifier Value ‘;l

Hiz4 a |

H1Z#6 0

H1z27 a -
K W

10826AXX

+ En el programa "Scope", escoja [File] / [New]. Parametrice el canal 3 a Variable
IPOS H474 LOW'y el canal 4 a Variable IPOS H474 HIGH. Ahora, el programa
"Scope" esta grabando el valor de la variable IPOSPUS® H511.

Scope Setup el Fd

Measurement Y alues

.0 Trigger active

] Data avaiable Chanmel 'I:I.-’-'-.u:tual zpeed [1pm] j

_} Recording active Chanmel 2:|Set|:u:|int speed [1pm] j
Channel 3{IPOS W ariable H474 LOW |

G EGGEERE PO S A aniable H4 74 HIGH

10827AEN

- Lacopia de las variables de puntero a las variables IPOSPYS® H474 6 H475 se lleva
a cabo en el programa IPOSPUs® gn TASK 3.

* La velocidad (comandos/ ms) del Task 3 depende del grado de utilizacion del
procesador del MOVIDRIVE® MDX61B.

+ Enlavariable H1002 se indica el tiempo (ms) que se necesita en Task 3 para copiar
los valores desde la variable de puntero a las variables IPOSPIUS® H474 y H475.
Si el valor indicado es cero, el proceso de copia durara menos de 1 ms.
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Iniciar el accionamiento

6 Funcionamiento y servicio
6.1 Iniciar el accionamiento

Modos de
funcionamiento

Tras la descarga, seleccione "Yes" a fin de cambiar a la pantalla de "sierra voladora".
Mediante las bornas DI1d y DI11 en el caso de control mediante bornas o los bits 8 y 9
de "PO1: palabra de control" en el caso de control mediante bus es posible seleccionar
el modo de funcionamiento.

Para poder activar el accionamiento es necesario que tenga en cuenta las instrucciones
siguientes. Esto es valido para todos los modos de funcionamiento:

Las entradas binarias DIZJ "/BLOQUEO DEL REGULADOR/" y DI@1 "HABILITACION/
PARADA RAPIDA", deberan contener una sefial "1".

Sdlo en el funcionamiento via bus de campo/bus del sistema: Ajuste el bit de
control PO1:0 "BLOQUEO DE REGULADOR/HABILITACION" = "0" y los bits de
control PO1:1 "HABILITACION/PARADA RAPIDA" y PO1:2 "HABILITACION/
PARADA" = "1".

Borna (en el caso de funcionamiento con bus borna virtual
Modo de funcionamiento en la palabra de control PO1)
DI1@ (PO1:8) DI11 (PO1:9)
Modo manual "o" ng
Busqueda de referencia " "o
Posicionamiento "o" nqn
Modo automatico Uk nqn

Modo manual (D119 = "0", DI11 = "0"): Sentido de giro mirando hacia el lado A del
motor.

— DI13 ="1": El motor gira en sentido horario.

— DI14 ="1": El motor gira en sentido antihorario.

— DI15 ="0"/"1": Modo manual en marcha lenta/marcha rapida

— Compruebe en relacion al sentido de giro si utiliza un reductor de 2 6
3 escalonamientos.

Busqueda de referencia (D119 = "1", DI11 = "0"):

— Mediante DI12 = "1" se inicia la busqueda de referencia.

— EIl punto de referencia se determina con un movimiento de busqueda de
referencia. Mediante el ajuste offset de referencia, ajustado durante la puesta en
marcha, puede modificar el punto de puesta a cero de la maquina sin necesidad
de modificar el interruptor de fin de carrera.

— Se aplica la férmula: Punto de puesta a cero de la maquina = punto de referencia
+ ajuste offset de referencia

Posicionamiento (DI19 = "0", DI11 = "1"):

— Mediante DI12 = "1" se inicia el posicionamiento.

— DI13 ="0"/"1": Se activa la posicién de inicio/posicion de estacionamiento.

— EIl posicionamiento sirve para el movimiento regulado entre la posicion de
arranque y de estacionamiento.
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* Funcionamiento automatico (DI19 = "1", DI11 ="1")

— Mediante DI12 = "1" se inicia el funcionamiento automatico.

— Mediante DI14 = "1" se desplaza el accionamiento a la posicioén de inicio.

— Control mediante bornas o bus de campo con 1 palabra de datos de proceso
(1 PD): En la puesta en marcha de la "sierra voladora" indique si en el
funcionamiento automatico se activa el control de la longitud de corte o el control
mediante marcas de corte.

— Bus de campo con 3 palabras de datos de proceso (3 PD): Es posible conmutar
durante el funcionamiento entre los modos de funcionamiento automatico control
de la longitud de corte y control mediante marcas de corte.

Modo manual

- DI1@ (PO1:8) ="0"y DI11 (PO1:9) = "0"

Introduccion del sentido de giro mirando hacia el lado A del motor. Compruebe en
relacién al sentido de giro si utiliza un reductor de 2 6 3 escalonamientos.

DI13 = "1" = El motor gira en sentido horario (CW).
DI14 = "1" = El motor gira en sentido antihorario (CCW).
DI15 ="0" = Modo manual en marcha lenta.

DI15 = "1" = Modo manual en marcha rapida.

Las velocidades para la marcha lenta y la marcha rapida y la rampa se indican durante
la puesta en marcha de la "sierra voladora".

L]
Ok ar & e

Fieldbus Processdata 1| Fieldbus Processdata 2 Status |Siaie |
Max 1] Max
Master speed | | 48 |'|
Max 1] Max
Slave speed [ | 0 mm/s
DI11 DI10| Operating mode |
o | Jog mde - f Slave pusitian I 0 mm
0 @ | Ref. wavel |
& | Positioning i . ! ' ' ! ' ! . :
@ @ | Automatic _ SWLS COW SWLS OW

e ———-
Inputs | Dutputs | =

SEELE
Elzlsl=is
=
g
s
2
2
CELEELET
j=i=i =il ]
S

X Cancel | Ba Commissioning
BT eertoPeer | Changed  |PROFIBUS DP p

06256AEN
Fig. 42: Modo manual
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6.3 Busqueda de referencia

- DI1g (PO1:8)="1"y DI11 (PO1:9) ="0"
DI12 = "1" se inicia la busqueda de referencia.

El punto de referencia se determina con un movimiento de busqueda de referencia.
Mediante el ajuste offset de referencia, ajustado durante la puesta en marcha, puede
modificar el punto de puesta a cero de la maquina sin necesidad de modificar el
interruptor de fin de carrera.

Se aplica la formula: Punto de puesta a cero de la maquina = punto de referencia +
offset de referencia

ECTE i1

o gty gl & e @

Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata2 Status |State |

Op. mode ‘ Reference travel
P 0 Max

Master speed | 1 | b8 ¥
L E L] bl

Slave speed | | 0 mm/s

DI11 D110 Operating mode

) || 2og mads Slave position , 0 mm
| @ | Rel. travel |
| Paositioning i . . i ; 3 i p r . :
D D | Au tic SWLS COW SWLS Cw

@0100: Contr. inh. @010 Mode 28

01; Enable @0117: Mode 21

02: Sensor signal D172 Stack ref.
3 Im, cut-Fieset  @DI13: Res.

5: /Lim. sw. cow DS Res. |
@DI16: Res.
@07 Bes.

oD
*0
o0
[ Jull
Ll

X Cancel ] Bac Commissioning
T Peer-to-Peer Changed  PROFIBUSDP | i

06258AEN
Fig. 43: Busqueda de referencia
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6.4 Posicionamiento

- DI1@ (PO1:8)="0"y DI11 (PO1:9) = "1"
DI12 ="1" = se inicia el posicionamiento.

DI13 = "0" = desplazamiento a la posicion de inicio.

DI13 = "1" = desplazamiento a la posicién de estacionamiento.

[

~

El posicionamiento sirve para el movimiento regulado entre la posicion de arranque y
de estacionamiento. Ambas posiciones, asi como la velocidad de avance y la rampa se
ajustan durante la puesta en marcha.

D gt gkl & 2 o

—ioix

Fieldbus Processdata 1| Fieldbus Processdata 2 Status ISta’te |

Dp. mixie . postonng
Max 1] bl
Master speed | 1 6.2  |ELIZNNNN. -
Max a s

Slave speed [ [ 0 mm/s

DI11|DI10/| Operating mode

3 | @ || dop med Slave position | 0 mm

1 @ | Ref. wavel |

@ | | Positioning i . . . |
' ' Ry SWLS COw SWLS Ow
Inpess | Duitputs | — 2
@DI00: Contr. inb S0 Mode 22
@0I01: Enable #0(171: Mode 2* 3
@002 Sensor signal D12 Start pos.
@003 Im. cut-Feset  WD13 Park.-/Homep.
@DI04: /Lim. sw. cw  WDI14: Res
@005 /Lim. sw. cow D15 Res

@016 Res.
@017 Aes.
R -

X Carcel J

Commizsioning

COlline

|Peer-to-Peer | Changed [PROFIBUSDP |

g

Fig. 44: Posicionamiento
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Modo automatico

Control de Ia
longitud de corte

+ DM@ (PO1:8)="1"yDI11 (PO1:9) ="1"
DI12 = "1" = se inicia la busqueda de referencia.
DI14 = "1" = se inicia el posicionamiento al estado inicial.

En caso de control mediante bornas o bus de campo con 1 palabra de datos de proceso
(1 PD): En la puesta en marcha de la "sierra voladora" indique si en el funcionamiento
automatico se activa el control de la longitud de corte o el control mediante marcas de
corte.

En el control mediante bus de campo con 3 PD es posible conmutar durante el
funcionamiento entre los modos de funcionamiento automatico control de la longitud de
corte o control mediante marcas de corte.

Cuando el control de la longitud de corte se ha activado, el valor de consigna para la
longitud de corte se especifica de tres formas:

1. Con control mediante bornas, en codigo binario a través de las entradas binarias
DI15 ... DI17. Como maximo son posibles 8 longitudes de corte.

2. En el caso del control mediante bus de campo o bus de sistema con 1 PD, la longitud
de corte se especifica en codigo binario mediante los datos de salida de proceso
PO1:13, PO1:14 y PO1:15.

3. En el caso del control mediante bus de campo con 3 PD, la longitud de corte y la

posicion de retorno minima se especifican mediante los datos de salida de proceso
PO2y PO3.

ErTEEE— =

1= a0y aleel & 2@
Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata 2 Status |State |

Op. mode | Automatic - cut length control

Current cut length | 100 mm

P 0 Ma
Master speed | 1 | 6.2 ¥
M o Man
Slave speed | | 0 mm/s
DI11 DI10| Operating mode
) || Sog mads Slave position I 0 rmm
1} Ref. travel J
1 | Positioning i . '
) | @ || Automatic SWLS COw SWLS Cw
Inpes | Dutputs | —
@0100: Contr. inh. @010 Mode 28
W00 Enable @D0111; Mode 21
@002 Sensor signal D112 Start
@003 Im, cut-Rezet @D 3 Gap
@004 ALm. sw. cw D14 Pos, back
@DIO5: /Lim. sw. cowe  @DI5: Length 22
D16 Length 2!
@07 Length 2
X Cancel | Commissioning
BT et to-Peer Changed  PROFIBUSDP | 7

06260AEN
Fig. 45: Funcionamiento automatico con control de la longitud de corte
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Secuencia del Tenga en cuenta la siguiente secuencia en el control de la longitud de corte:

control de la .
longitud de corte

Ajuste las sefiales "1" en las entradas binarias DIFd "/Bloqueo de regulador" y DI&1
"Habilitacion/Parada rapida".

Solo en caso de control mediante bus de campo/bus de sistema: Ajuste los
siguientes bits de control:

— PO1:0 "Bloqueo de regulador/Habilitacion™ = "0"

— PO1:1 "Habilitaciéon/Parada rapida" = "1"

— PO1:2 "Habilitacion/Parada" = "1"

En caso de control mediante bornas o bus de campo con una palabra de datos de
proceso (1 PD): Seleccione la longitud de corte deseada a través de DI15 ... DI17 o
PO1:13 ... PO1:15.

Control mediante bornas o bus de campo con 3 palabra de datos de proceso (3 PD):
Introduzca con palabra de datos de salida de proceso PO2 la longitud de corte y
ponga Bit PO1:13 "Control de la longitud" = "1".

Inicie el funcionamiento automatico mediante DI12 (PO1:10) "Arranque” = "1". La
senal "1" debe permanecer activa durante toda la duracién del posicionamiento.
Introduzca la sefial "1" en la entrada binaria D114 (PO1:12) "Posicionamiento al estado
inicial". La sefial debe permanecer al menos hasta alcanzar la posicion inicial.

A partir de este momento, el accionamiento se desplaza a la posicion inicial y
permanece alli hasta que la longitud de material ajustada haya sido alcanzada. En
el caso del control de la longitud de corte sin sensor de material, a partir del flanco
"0"-"1" en DI12 "Arranque" se cuenta la longitud del material. En el caso del control
de la longitud de corte con sensor de material se cuenta la longitud del material sélo
a partir del flanco "0"-"1" en DI&2 "Sensor".

Al alcanzar la longitud del material, el accionamiento se acopla automaticamente y
se sincroniza con el material a cortar. Durante el funcionamiento sincrono, esta
ajustada la salida binaria DO12 (P11:10) "Accionamiento sincrono" = "1".

Cuando el accionamiento alcanza la posicion de retorno ajustada es posible
mediante una sefial "1" en la entrada binaria DI14 (PO1:12) "Posicionamiento al
estado inicial" el retorno al estado inicial. El accionamiento se desacopla y regresa
a la posicion de inicio regulado en funcion de la posicion.

Cuando el accionamiento alcanza la posicion de inicio, se ajusta la salida binaria
DO17 (PI1:15) "Posicion inicial alcanzada" = "1". El accionamiento permanece
parado y regulado en funcion de la posicion.

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones:

En la entrada binaria DI14 (PO1:12) "Posicionamiento al estado inicial" puede
permanecer la sefal "1". El accionamiento se desacopla al alcanzar la posicion de
retorno minima y regresa a la posicion de inicio.

Si permanece D114 (PO1:12) "Posicionamiento al estado inicial" = "0", permanece

asimismo el accionamiento en funcionamiento sincrono.

Para separar el material tras el corte utilice la funcién "separacion”. Para ello

proceda tal y como se indica a continuacion:

— Introduzca la sefial "1" en la entrada binaria DI13 (PO1:11) "Hueco". Tras
alcanzar la posicion de retorno minima se ajusta un offset igual al valor de puesta
en marcha. La sefial "1" puede permanecer.

— Cuando el accionamiento alcanza el valor de ajuste offset, se ajusta la salida
binaria DO13 (PI1:11) "Separacion finalizada" = "1". El accionamiento permanece
en funcionamiento sincrono.

En caso de seleccionar una longitud de corte tan reducida que el avance del material

supera la longitud de corte nada mas alcanzar la posicion de inicio se genera el error

F42 "Anomalia de seguimiento”. Solucién: Reduccién del avance.

La longitud de corte se acepta durante el primer arranque tras la seleccién del modo

automatico y posteriormente cada vez que la sierra se hace sincrona. Si durante el

funcionamiento sincrono se ajusta una nueva longitud de corte, ella estara en efecto
s6lo dos cortes después.
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Control mediante  Cuando el control mediante marca de corte se ha activado, el valor de consigna para la

marca de corte

longitud de corte se especifica a través de la distancia entre marcas de corte. Las

marcas de corte deben encontrarse sobre el material a cortar y se detectan mediante

con un sensor.

RIS
DedRar &2 0
Fieldbus Processdata 1| Fieldbus Processdata 2 Status |Slale ]
Op. mode | Automatic-labelsensor
Max 1] Max
Master speed [ i | 6.2 -
Max 1] Max
Slave speed | | 0 mm{s
DI1/DI10| Operating mode |
D | @ [ s0nmos Slave position | 0 mm
|| Ret. travel
&) | Positioning J ' ' ' ' g ; g ) ; J
@ | @ || Automatic SWLSC SWLS O
-—
Inputs. | Dutputs | —
@DI00: Conkr inh.  @DI0: Mode 29 s
@001 Enable @011 Mode 2* Yol
@DI0Z: Sensor signal - DI 2: Start
@DI0F m cutReset @DI13 Gap
P0I04: /Lim. sw. cw D114 Pos. back
w0I05; Lim. sw. cow D15 Res.
$DNE: Res.
@017 Rex.
X Cancel | Each I Commissioning
Tl Peer-to-Peer | Changed |PROFIBUSDP | £

06262AEN

Fig. 46: Funcionamiento automético con control mediante marcas de corte
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Modo automatico — o=

Secuencia del Tenga en cuenta la siguiente secuencia en el control mediante marcas de corte:

control mediante .
marcas de corte

Ajuste las sefiales "1" en las entradas binarias DIFd "/Bloqueo de regulador" y DI&1
"Habilitacion/Parada rapida".

Sélo en caso de control mediante bus de campo/bus de sistema: Ajuste los
siguientes bits de control:

— PO1:0 "Bloqueo de regulador/Habilitacion" = "0"
— PO1:1 "Habilitacién/Parada rapida" = "1"
— PO1:2 "Habilitacion/Parada" = "1"

Inicie el funcionamiento automatico mediante DI12 (PO1:10) "Arranque” = "1". La
senal "1" debe permanecer activa durante toda la duracién del posicionamiento.

Introduzca la sefial "1" en la entrada binaria DI14 (PO1:12) "Posicionamiento al
estado inicial". La sefial debe permanecer al menos hasta alcanzar la posicién inicial.

A partir de este momento, el accionamiento se desplaza a la posicién inicial y
permanece alli hasta que el proceso de serrado se inicie con un flanco de sefal
"0"-"1" en la entrada binaria DIJ2 "Sensor".

El accionamiento se acopla automaticamente y se sincroniza con el material a
cortar. Durante el funcionamiento sincrono, esta ajustada la salida binaria DO12
(P11:10) "Accionamiento sincrono" = "1".

Cuando el accionamiento alcanza la posicion de retorno ajustada es posible
mediante una sefial "1" en la entrada binaria DI14 (PO1:12) "Posicionamiento al
estado inicial" el retorno al estado inicial. El accionamiento se desacopla y regresa
a la posicioén de inicio regulado en funcion de la posicion.

Cuando el accionamiento alcanza la posiciéon de inicio, se ajusta la salida binaria
DO17 (PI1:15) "Posicion inicial alcanzada" = "1". El accionamiento permanece
parado y regulado en funcion de la posicion.

Tenga en cuenta las siguientes indicaciones:

En la entrada binaria DI14 (PO1:12) "Posicionamiento al estado inicial" puede
permanecer la sefial "1". El accionamiento se desacopla al alcanzar la posicion de
retorno minima y regresa a la posicion de inicio.

Si permanece D114 (PO1:12) "Posicionamiento al estado inicial" = "0", permanece
asimismo el accionamiento en funcionamiento sincrono.

Para separar el material tras el corte utilice la funcién "separacion”. Para ello
proceda tal y como se indica a continuacion:

— Introduzca la sefal "1" en la entrada binaria DI13 (PO1:11) "Hueco". Tras
alcanzar la posicion de retorno minima se ajusta un offset igual al valor de puesta
en marcha. La sefial "1" puede permanecer.

— Cuando el accionamiento alcanza el valor de ajuste offset, se ajusta la salida
binaria DO13 (P11:11) "Separacion finalizada" = "1". El accionamiento permanece
en funcionamiento sincrono.
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6.6 Diagramas de tiempos

Para los diagramas de tiempos tienen validez las siguientes condiciones:
» Se hallevado a cabo correctamente la puesta en servicio.

+ DIg@ "/BLOQUEO DEL REGULADOR" ="1" (sin bloqueo)

+ DI@1 "HABILITACION/PARADA RAPIDA" = "1"

En el caso del control mediante bus de campo/bus de sistema debe ajustar los
siguientes bits en la palabra de control PO1:

+ PO1:0 ="0" (BLOQUEO DE REGULADOR/HABILITACION)
+ PO1:1="1" (HABILITACION/PARADA RAPIDA)
+ PO1:2 ="1" (HABILITACION/PARADA)

Modo manual

DM@

DI11

DI13

DI14

DI15

n [1/min]

n2
n1

0

) 3) 4)

06255AXX
Fig. 47: Diagrama de tiempos del modo manual

DI1g = Selecciéon de modo (1) = Inicio del modo manual, giro dcha.
DI11 = Seleccién de modo (2) = Conmutacién marcha lenta — marcha rapida
DI13 = Giro dcha. (3) = Conmutacién marcha rapida — marcha lenta
D14 = Giro izquierda (4) = Inicio del modo manual, giro izda.
DI15 = Marcha lenta/marcha rapida n1 = Velocidad de marcha lenta para modo manual
DBJYJ = /Freno (se ajusta durante la puesta en marcha)
n2 = Velocidad de marcha rapida para el modo manual
(se ajusta durante la puesta en marcha)
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Funcionamiento y servicio

.
~

Buasqueda de
referencia

(2]

(1]

PO1:8

1

Fig. 48: Diagrama de tiempos de la busqueda de referencia

PO1:12
DIO3
PI1:2
n [1/mi
P901
P902
PO1:8

54964BEN

Inicio

Modo bajo
Modo alto

PO1:11

PO1:12
DIO3

Interruptor de fin de carrera

Referencia IPOS

PI1:2

[1] = Inicio de la busqueda de referencia (Busqueda de referencia del tipo 3)

[2] = Leva de referencia alcanzada por el accionamiento

[3] = Leva de referencia abandonada por el accionamiento

Cuando el accionamiento esta parado, se ajusta PI1:2 "Referencia IPOS". Entonces, el

accionamiento estara referenciado.

(4]
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Movimiento de

icionamien
posicionamiento DI

DIM1

DI12

DI13

n [1/min]

n1

-n1

DO17

(1) 2 ©) 4)

06440AXX
Fig. 49: Diagrama de tiempos del desplazamiento
DI1g = Seleccion de modo (1) = Inicio del viaje de desplazamiento
DI11 = Seleccién de modo (2) = Objetivo = Posicion de inicio alcanzada
DI12 = Iniciar el desplazamiento (3) = Posicion de estacionamiento

seleccionada como objetivo

DI13 = Seleccionar el viaje de (4) = Objetivo = Posicion de estacionamiento
desplazamiento alcanzada

"0" = Posicion de inicio, "1" = Posicién de
estacionamiento
DO17 = Posicién de destino alcanzada
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Modo automatico

Control de la
longitud de corte
sin sensor de
material
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En caso de control mediante bornas o bus de campo / bus de sistema con 1 PD:

DI10/PO1:8 4
|

DI11/PO1:9 4

DI12/PO1:10 —‘*'

|
|
DI13/ PO1:11 —‘*_l

DI14 / PO1:12 ‘

I
|
DI15/PO1:13 —‘*__1

DI16/PO1:14 4

DI17 / PO1:15 — 1
A 1
DO12/PI1:10 — : — - l
DO13 / PI1:11 I | L 3 | I
DO17/ PI1:15 — | L : l :
(11 213l [4] [5116] [‘7] [8l [0l
57023AEN

Fig. 50: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico — control de la longitud de corte sin

sensor de material

DI1@ = Seleccién de modo
DI11 = Seleccién de modo

DI12 = Iniciar el funcionamiento
automatico

DI13 = Separacion

DI14 = Posicionamiento al estado
inicial

DI15 = Longitud de corte en
cédigo binario 20

DI16 = Longitud de corte en
codigo binario 2°

DI17 = Longitud de corte en
codigo binario 22

DO12 = Accionamiento en
funcionamiento sincrono
DO13 = Separacion finalizada

DO17 = Posicioén de inicio alcanzada

(1) = Seleccion del funcionamiento automatico

(2) = Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion de
la longitud de corte seleccionada con DI15, DI16, DI17

(3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial
(con DI14)

(4) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)

(5) = Avance de material alcanza la longitud de corte,
inicia el proceso de acoplamiento

(6) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12), aceptacion
de la longitud de corte seleccionada con DI15, DI16, DI17
para el corte siguiente

(7) = Posicion de retorno minima esta alcanzada, inicio
de separacion

(8) = Separacion efectuada (DO13), inicio del
posicionamiento al estado inicial

(9) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)
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En el caso de control por bus de campo con 3 PD.

DI10/PO1:8 4
|
DI11/PO1:9 4

DI12/PO1:10 —‘*'

DI13/PO1:11

t

DI14 / PO1:12
|

DI15/PO1:13 4

DI16/PO1:14

DI17 / PO1:15

o
-

]

DO12/PI1:10

DO13/PI1:11

T
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
T T
| |
| |
| |
T T
| |

[

4] [5] [6] 1 I

!_
—

DO17 /PI1:15

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
:
8

o -4---4---4-- - - - -—--—-——--“4-—~ -~ -~~~y _J_____4_
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T
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:
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|
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Fig. 51: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico — control de la longitud de corte sin
sensor de material

(1]

DM@ = Seleccién de modo (1) = Seleccion del funcionamiento automatico

DI11 = Seleccién de modo (2) = Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion de
la longitud de corte, aceptacion del control de la longitud
de corte (DI15)

DI12 = Inicio del funcionamiento (3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial

automatico (con DI14)

DI13 = Separacion (4) = Posicién de inicio alcanzada (DO17)

DI14 = Posicionamiento al estado  (5) = Avance de material alcanza la longitud de corte,

inicial inicia el proceso de acoplamiento

DI15 = Control de la longitud (6) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12), aceptacion

de corte de la longitud de corte para el corte siguiente, aceptacion
control de la longitud de corte (DI15)

DI16 = Sensor de material (7) = Posicion de retorno minima esta alcanzada,
inicio de separacién

DI17 = Sensor de marca (8) = Separacion efectuada (DO13), inicio del
posicionamiento al estado inicial

DO12 = Accionamiento en (9) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)

funcionamiento sincrono
DO13 = Separacion finalizada
DO17 = Posicién de inicio alcanzada
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Control de la En caso de control mediante bornas o bus de sistema / bus de campo con 1 PD.
longitud de corte

con sensor de Borna DI02 --- |_|

material -

DI10/PO1:8 J

|
DI11/PO1:9 J‘
DI12/PO1:10 —i—‘
DI13/PO1:11 —,—,—I

DI17 /PO1:15 —. — - :
A b l
DO12/PI1:10 l — —— — — l
DO13 / PI1:11 1 — —- — : | l—
DO17 / PI1:15 M | — l l ‘
M1 [21EB] @4 [5] [6] [7] 8] [9] [10]
57024AES

Fig. 52: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico con control de la longitud de corte
con sensor de material

DI@2 = Sensor de material (1) = Seleccion del funcionamiento automatico

DI1g = Seleccion de modo (2) = Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion de la longitud de
corte seleccionada con DI15, DI16, DI17

DI11 = Seleccién de modo (3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial (con DI14)

DI12 = Iniciar el funcionamiento automatico (4) = Posicién de inicio alcanzada (DO17)

DI13 = Separacion (5) = Sensor de material detecta canto delantero del material

DI14 = Posicionamiento al estado inicial (6) = Avance de material alcanza la longitud de corte, inicia el proceso

de acoplamiento

DI15 = Longitud de corte en codigo binario 2°  (7) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12), aceptacion de la longitud
de corte seleccionada con DI15, DI16, DI17 para el corte siguiente

DI16 = Longitud de corte en cédigo binario 2! (8) = Posicion de retorno minima esta alcanzada, inicio de separacion

DI17 = Longitud de corte en cddigo binario 22 (9) = Separacion efectuada (DO13), inicio del posicionamiento al
estado inicial

D012 = Accionamiento en funcionamiento (10) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)
sincrono

DO13 = Separacion finalizada
DO17 = Posicién de inicio alcanzada
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En el caso de control por bus de campo con 3 PD.

Borna DI02

DI10/PO1:8 4
|

DI11/PO1:9 4

DI12/PO1:10 —‘*‘

1

DI13/PO1:11

1

DI14 / PO1:12

DI15/P0O1:13

L]

DI16/PO1:14

DI17 / PO1:15

[
-

DO12/PI1:10

DO13/PI1:11

DO17 /PI1:15

=

_\44444444444444444444444444444444444
o -4---4---4-------—-—--- -~ -~ -~~~ -~y -~ J_4___

—

IR

B8] [ [10]
57027AES

[3] [61 7]

Fig. 53: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico con control de la longitud de corte

con sensor de material

DI@2 = Sensor de material
DI1@ = Selecciéon de modo
DI11 = Seleccién de modo

DI12 = Iniciar el funcionamiento
automatico

DI13 = Separacion

DI14 = Posicionamiento al estado
inicial

DI15 = Control de la longitud

DI16 = Sensor de material

DI17 = Sensor de marca

DO12 = Accionamiento en
funcionamiento sincrono

DO13 = Separacion finalizada

DO17 = Posicion de inicio alcanzada

(1) = Seleccion del funcionamiento automatico

(2) = Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion de
la longitud de corte, aceptacion del control con sensor de
material (DI16)

(3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial

(con DI14)

(4) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)

(5) = Sensor de material detecta canto delantero del
material

(6) = Avance de material alcanza la longitud de corte,
inicia el proceso de acoplamiento

(7) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12), aceptacion
de la longitud de corte para el corte siguiente, aceptacion
control con sensor de material (DI16)

(8) = Posicion de retorno minima esta alcanzada,

inicio de separacion

(9) = Separacion efectuada (DO13), inicio del
posicionamiento al estado inicial

(10) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)
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Control mediante
marca de corte

En caso de control mediante bornas o bus de sistema / bus de campo con 1 PD.

Borna DI02

DI10/PO1:8 4
|

DI11/PO1:9 J
|

|
DI12/PO1:10 —‘*'

DI13/PO1:11

DI14 / PO1:12 ‘
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DO13/PI1:11

| Lo
| | | _——
DO17 / PI1:15 —‘*‘P‘*’_ | ‘

M 218 [

!_
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I

|

I

I

I
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I

I

I
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T

|

I

I

|

l ‘

9] [10]
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Fig. 54: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico con control mediante marca de corte

DI@2 = Sensor de marca

DI1g = Seleccién de modo

DI11 = Seleccién de modo

DI12 = Iniciar el funcionamiento
automatico

DI13 = Separacion

DI14 = Posicionamiento al estado
inicial

DO12 = Accionamiento en
funcionamiento sincrono

DO13 = Separacion finalizada

DO17 = Posicion de inicio
alcanzada

(1) = Seleccién del funcionamiento automatico

(2) = Inicio del funcionamiento automatico

(3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial (con DI14)
(4) = Posicién de inicio alcanzada (DO17)

(5) = Sensor de marca detecta marca de corte

(6) = Avance de material alcanza el ajuste offset ajustado
durante la puesta en marcha

(7) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12)

(8) = Posicion de retorno minima esta alcanzada, inicio de
separacion

(9) = Separacion efectuada (DO13), inicio del
posicionamiento al estado inicial

(10) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)
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En el caso de control por bus de campo con 3 PD.
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Fig. 55: Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico con control mediante marca de corte

DI@2 = Sensor de marca
DI1@ = Selecciéon de modo

DI11 = Seleccién de modo

DI12 = Iniciar el
funcionamiento automatico
DI13 = Separacion

DI14 = Posicionamiento al
estado inicial

DI15 = Control de la longitud

DI16 = Sensor de material
DI17 = Sensor de marca

DO12 = Accionamiento en
funcionamiento sincrono

DO13 = Separacion finalizada
DO17 = Posicion de inicio
alcanzada

(1) = Seleccion del funcionamiento automatico

(2) = Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion
del control con sensor de marca (DI17)

(3) = Inicio del posicionamiento al estado inicial (con DI14)

(4) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)

(5) = Sensor de marca detecta marca de corte

(6) = Avance de material alcanza el ajuste offset ajustado
durante la puesta en marcha, inicia el proceso de acoplamiento

(7) = Velocidad sincrona alcanzada (DO12),
aceptacion del control con sensor de marca (DI17)

(8) = Posicion de retorno minima esta alcanzada,

inicio de separacion

(9) = Separacion efectuada (DO13), inicio del

posicionamiento al estado inicial

(10) = Posicion de inicio alcanzada (DO17)
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6.7 Informacion de anomalias

Reset

Tiempo de
desbordamiento
activado

La memoria de anomalias (P080) guarda los cinco ultimos mensajes de anomalia
(anomalias t-0...t-4). Cada vez que se producen mas de cinco mensajes de anomalia
se elimina de la memoria el mensaje mas antiguo almacenado. En el momento en que
se produce la anomalia se memoriza la siguiente informacién:

Anomalia producida + Estado de las entrada/salidas binarias * Estado de
funcionamiento del convertidor * Estado del convertidor « Temperatura del radiador *
Velocidad ¢ Corriente de salida * Corriente activa ¢ Utilizacion de la unidad ¢« Tensién de
circuito intermedio « Tiempo de conexion « Tiempo habilitado « Juego de parametros
Utilizacién del motor.

En funcién de la anomalia existen tres posibles reacciones de desconexién. El convertidor
permanece bloqueado en estado de anomalia:

 Desconexiéon inmediata:

La unidad no puede frenar el accionamiento. En caso de anomalia, la etapa final
adquiere una alta resistencia y el freno se activa de forma inmediata (DB@@ "/Freno"
= "0")_

+ Parada rapida:

Se produce un frenado del accionamiento en la rampa de parada t13/t23. Al alcanzar
la velocidad de parada, el freno se activa (DBJJ "/Freno" = "0"). La etapa final
adquiere una alta resistencia una vez transcurrido el tiempo de activacion del freno
(P732/ P735).

+ Parada de emergencia:

Se produce un frenado del accionamiento en la rampa de emergencia t13/t23. Al
alcanzar la velocidad de parada, el freno se activa (DB "/Freno" = "0"). La etapa
final adquiere una alta resistencia una vez transcurrido el tiempo de activacion del
freno (P732 / P735).

Es posible resetear un mensaje de fallo mediante:
» Desconexion y nueva conexion a la red.

Recomendacion: Para el contactor de red K11 debera mantenerse un tiempo
minimo de desconexién de 10 s.

* Reset via entrada binaria DIJ3. Al poner en marcha la "sierra voladora" se asigna la
funcién Reset a esta entrada binaria.

» Sdlo en caso de control mediante bus de campo/bus de sistema: Senal "0"—"1"—"0"
en Bit PO1:6 en la palabra de control PO1.

» Pulse el botén Reset en el Manager MOVITOOLS®.

-5A3 " . =101 x|

[MD3E1B0015-543 Help_|

11136AEN

Fig. 56: Reset con MOVITOOLS®

* Reset manual en MOVITOOLS/Shell (P840 ="Si" o [Parameter] / [Manual Reset]).
* Reset manual con DBG60B (MDX61B) o DBG11A (MCH4_A).

Si el convertidor se controla a través de una interfaz de comunicacioén (bus de campo,
RS-485 o SBus) y se lleva a cabo una desconexién y una nueva conexién a red o un
reset de fallo, la habilitacién permanece inefectiva hasta que el convertidor no reciba
nuevamente datos validos a través de la interfaz que es controlada con un tiempo de
desbordamiento.
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6.8 Mensajes de error

Indicaciéon El cddigo de anomalias o de advertencias se muestra de forma codificada binaria de
acuerdo con la siguiente secuencia de indicaciones:

v
--- — ---- Parpadea, aprox. 1s
v
}7} Indicacién desconectada, aprox. 0,2 s
v
:_: Decenas, aprox. 1's
v
‘7} Indicacion desconectada, aprox. 0,2 s
v
T_: Unidades, aprox. 1 s
v
H Indicacién desconectada, aprox. 0,2 s
I

01038AXX

Después del reset o cuando el cdédigo de anomalias o advertencias tenga de nuevo el
valor "0", la indicacién conmuta a indicacién de funcionamiento.

Lista de fallos La siguiente tabla muestra una seleccion a partir de la lista completa de fallos
(— Instrucciones de funcionamiento del MOVIDRIVE®) Sélo incluye los fallos que
pueden darse de forma especial para esta aplicacion.

Un punto en la columna "P" significa que la reaccion es programable (P83 _ Reaccion
de anomalia). En la columna "Reaccion" esta indicada la reaccion de anomalia ajustada

en fabrica.
Codlgo’de Denominacién |Reaccion P Causa posible Medida
anomalia
00 Sin anomalia -
* Prolongar las rampas de deceleracion
L L L . Comprobar la linea de alimentacion a la
L Desconexion Tension del circuito intermedio ] p
07 Sobretension Uz inmediata demasiado alta resistencia de frenado
*  Comprobar los datos técnicos de la
resistencia de frenado
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Mensajes de error

Codigo de ey} A . .
anomalia |Penominacién Reaccion P Causa posible Medida
* Elregulador de velocidad o el EEdUC'; la clatr_ga de retardo aiustad
regulador de corriente (en el modo ;Srg?n aFr)SeO:;empo ¢ retardo ajustado
de funcionamiento VFC sin . (C Ob | ) ion del d if
encoder) trabaja al limite ajustado omprobar la conexion del encoaer, sifuera
debido a la sobrecarga mecanica o necesario cambl_ar a pares ARy B/B
Desconexion fallo de fase en lared o en el »  Comprobar |a alimentacion de tensién del
08 Vigilancia n . . encoder
inmediata motor. . C bar Ia limitacion d ient
+ Elencoder no esta correctamente omprobar fa imitacion de corriente
conectado o el sentido de giro s © Si fuera necesario, prolongar las rampas
incorrecto 9 Comprobar la linea de alimentacion del
» Enlaregulacién del par se . gotor Y sl mlotofr del sist d
sobrepasa n omprobar las fases del sistema de
max- alimentacion
Comprobar el contenido de la memoria del
gﬁéhnaegeetﬁci;ag%ggcci:grr]nda;do programa y, si fuera necesario, corregirlo.
10 IPOS-ILLOP Parada de programa IPOSJp'“s® « Cargar el programa correcto en la memoria
emergencia Condiciones erréneas en la gel Erogrla(;na. lo del
ejecucion del comando robar el desarro Io ®e programa
: (— Manual IPOSPUS®)
+ Cable del encoder o
apantallamiento conectado Comprobar que el cable del encoder y el
14 Encoder Desconexion incorrectamente apantallamiento estén conectados
inmediata *  Cortocircuito/ruptura del conductor correctamente, no presenten cortocircuito ni
del cable del encoder ruptura del conductor.
» Encoder defectuoso
» Consultar el ajuste de fabrica, llevar a cabo
el reset y establecer de nuevo los
25 EEPROM Parada Fallo al acceder a la memoria parametros.
rapida EEPROM o a la tarjeta de memoria » En caso de producirse nuevamente este
fallo consultar al servicio de SEW
+ Cambiar la tarjeta de memoria.
Bus de campo No se ha producido comunicacion Comprobar la rutina de comunicacion del
) Parada maestro
28 Tiempo de rapida * entre el maestro y el esclavo durante Prolongar el tiempo de desbordamiento del
desbordamiento P la vigilancia de respuesta planificada 9 P
bus de campo (P819)/Desconectar el control
Interruptor de fin Parada de Enel r;no(go de funcionamiento Comprobar la zona de avance
plus .
29 de carrera emergencia .IPOS se h_a alcanzado un +  Corregir el programa de usuario.
alcanzado interruptor de fin de carrera.
*  Motor demasiado caliente, TF se
. .T.i (élesr)r?]?t(é(r) no esta conectado Dejar enfriar el motor y subsanar el fallo
correctamente o no esta Comprobar las conexiones entre
. Ninguno MOVIDRIVE® y TF.
31 Disparador TF R . . conectado en absoluto - S . .
eaccion - Conexién interrumpida entre Si no se conecta ningun TF: Puente X10:1
MOVIDRIVE® y TF en el motor gon X1°F-,§'35 s o
» Falta el puente entre X10:1y justar en sin reaccion’.
X10:2.
: Tleprcr)n(ijt%;[)arjeta opcional no Insertar la tarjeta opcional correcta.
. Iguente dé valor de consigna Ajustar la fuente correcta de valor de
i Desconexion fuente de control o modo de consigna (P100).
36 Falta opcién . ] . ; - Ajustar la fuente correcta de control (P101).
inmediata funcionamiento no permitido para Ai | d de funci .
esta tarjeta opcional. F])L;%tgl’ ePr7n001 o correcto de funcionamiento
« Ajustado un tipo de encoder . (A o i )- d d
incorrecto para DIP11A. justar el tipo correcto de encoder.
» Encoder de giro conectado »  Comprobar la conexion del encoder de giro
incorrectamente * Prolongar las rampas
* Rampas de aceleraciéon » Ajustar una cuota P mayor
demasiado cortas « Ajustar de nuevo los parametros del
Fallo de Desconexién Cuota P del regulador de posicién regulador de velocidades
42 sequimiento inmediata demasiado pequefia * Aumentar la tolerancia de anomalia de
9 Parametros del regulador de seguimiento
velocidad ajustados +  Comprobar el cableado del encoder, del
incorrectamente motor y de las fases de red
* Valor de tolerancia de fallo de *  Comprobar la dureza del sistema mecanico
seguimiento demasiado bajo o si éste golpea algun obstaculo
Suma de L Desconexion Fallo en los circuitos electronicos del L .
94 comprobacion . ] h ; Encargar la reparacion de la unidad.
EEPROM inmediata convertidor. Posiblemente de
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7 Compatibilidad de MOVIDRIVE® A/ B/ compact
7.1  Notas importantes

Planificacion
MOVIDRIVE®
MD_60A /
MOVIDRIVE®
compact

Compatibilidad
de los terminales
de hardware

Interruptor de
fin de carrera
de software

Grabacion de
variables
IPOSPIS®

Objeto de envio
SBus para
DriveSync-Slave

El médulo de aplicacion "Sierra voladora" para MOVIDRIVE® MDX61B ofrece diferentes
funciones adicionales que no estan disponibles al utilizar MOVIDRIVE® MD_60A o
MOVIDRIVE® compact. Este capitulo le ofrece informacion sobre las diferencias en el
uso del médulo de aplicacién cuando se trata de la unidad MOVIDRIVE® MD_60A o de
la unidad MOVIDRIVE® compact y qué tiene que tener en cuenta durante la
planificacion.

El médulo de aplicacion "Sierra voladora” requiere obligatoriamente una realimentacion
del encoder y por eso puede realizarse unicamente con los siguientes variadores
vectoriales.

- MOVIDRIVE® MDV60A / MDS60A
- MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
— MOVIDRIVE® compact MCH41A /IMCH42A

MOVIDRIVE® MDX61B, dispone, frente a MOVIDRIVE® MD_60A, de dos entradas
digitales adicionales (DI06, DIO7) y de tres salidas digitales adicionales (DO03, DO04,
DOO05). Las entradas y salidas adicionales de hardware se parametrizan durante la
primera puesta en marcha a "Sin funcién", y no se evaltuan internamente.

El desplazamiento libre de los interruptores de fin de carrera en MOVIDRIVE® MD_60A,
MOVIDRIVE® compact MCx / MCH, sélo es posible a partir de las siguientes versiones
de firmware:

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

La grabacién de variables IPOSP'YS® con el programa MOVITOOLS® "Scope" solo es
posible con MOVIDRIVE® MDX61B.

Si usa MOVIDRIVE® MD_60A o MOVIDRIVE® compact MCx / MCH, no podra instalar
ningun objeto de envio SBus para transmitir la posicion real. Tampoco es posible la
conexion del médulo de aplicacion "DriveSync via bus de campo”.
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7.2

Esquemas de conexiones

MOVIDRIVE® compact MCH4_A

X11:
o DIg@ 1|~ /Bloqueo regulador
— DIg1 2 |—® Habilitacion/Parada rapida
— DIg2 3|—® Reset
] DI@3 4 |~ Leva de referencia
Dig4 5|~ /Final de carrera derecho
DI@5 6 | /Final de carrera izquierdo
DCOM | 7 Referencia X10:DI@@...DIZ5
VO24 8 & salida de +24V
DGND | 9)—  Potencial de referencia para sefiales binarias
[x12:
DBZJ 14— /Freno
DO@1-C 2 Contacto de relé, listo para funcionamiento
DO@1-NO | 3— ] Contacto de relé normalmente abierto
DO@1-NC | 4 Contacto de relé normalmente cerrado
DO@?2/A01 | 54— [Fallo
()Y Vi2e | 6|—»Entradade +24V
DGND 7 4{ Potencial de referencia para sefiales binarias
X14:

B[S

PIRJOJFY |

Certified!

e ()
=
o

Entrada del encoder externo (HIPERFACE®,
sen/cos 0 5V TTL) o conexion X14-X14
(Conexién — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCH)

X15:

Encoder del motor (HIPERFACE®,

sen/coso 5V TTL)

(Conexién — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCH)

X30: (MCH41A)

Conexion PROFIBUS DP
(Conexion — instrucciones de
funcionamiento MOVIDRIVE® compact MCH)

X30: (MCH42A) LWL Remote IN
Datos de recepcion

X31: (MCH42A) LWL Remote IN
Datos de envio

X32: (MCH42A) LWL Remote OUT
Datos de recepcion

MOVIDRIVE® compact MCH)

X33: (MCH42A) LWL Remote OUT
Datos de envio

Conexién INTERBUS-LWL
(Conexion — instrucciones de funcionamiento

L JC I JE JC I ] |

1 i
-
Q<O
SOREERR
0000000
Remote IN
X30 IN
o ez L&
= ©
8 e
8 Remote IN % %:g?
X31_ouT 121D
& X1 [2[DIZ2
% ﬂ i
% [5 |Dig4
Q. [6 [DI5
7 |DCOM
beiiiesl glvoai
z L] xa2 ez
U LD
5 ©= 1] [2[pogi-C
g [3]D0@1-NO|
g Remote OUT]| [4 [DOG1-NC
e X33 OUT 5 [DO@2
I.Iu.)l [6 V24
- 7 IDGND
x o C MCH 42A
r=h!

b

X1

X12

Fig. 57: MOVIDRIVE® compact MCH4_A
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MOVIDRIVE® compact MCV / MCS

X10:
REF1 1——+10V
A1 2—»
REF2 3-—-10V
Al12 4| ——m—
SC11 5 ~&—® Bus del sistema alto
Al21 6 |—® Entrada TF/TH
SC12 7 ~=— Bus del sistema bajo
AGND 81 Pot. de referencia para sefiales analogicas
] DIg@ 9 |—® /Bloqueo regulador
] DIg1 10— Habilitacion/Parada rapida
— DI@2 11— Reset
] DIg3 12— ™ Leva de referencia
] DIg4 13— [Final de carrera derecho
DI@5 14 |—= [Final de carrera izquierdo
DCOM |15 Referencia X10:DI@J...DIJ5
V024 16 ~—— Salida de +24V
DGND 17—  Potencial de referencia para sefiales binarias|
DO@1-C |18—— Contacto de relé, listo para funcionamiento
DO@2 |19~ /Fallo
DO@1-NO |20 Contacto de relé normalmente abierto
DBOZJ (21| [Freno
DO@1-NC |22 Contacto de relé normalmente cerrado
DGND |23— Potencial de referencia para sefiales binarias
- - VI24 24 |—m= Entrada de +24V

P 9

PIRJORF) |
BIUS

X14: (MCV/MCS)
Entrada de encoder externo, encoder
incremental 5V TTL,

(Conexién — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X15: (McviMCS)
Encoder del motor:
Encoder incremental (MCV) o resolver (MCS)

(Conexidn — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS)

X30: (MCV/IMCS41A)

Conexion PROFIBUS DP

(Conexiéon — instrucciones de funcionamiento
MOVIDRIVE® compact MCV/MCS41A)

REF1

X14 X15
ENCODER I/O ENCODER IN

PROFIBUS DP
X30

Rer2 |3 |4 [ am
sci1 |56 Az
sciz |7 |8 [ Aet
piog | 9 [10[ AGND
Digz |11 |12[ Dig1 |
Dioa |13[14[ Doz |
DCOM |15]16] DIg5
DGND |17[18[ vo24
Dog2 |19 [20[DOBT-C
DBOO |21 |22[D0@1-NO
DGND |23 |24[D0@1NC|

[TIAZEVN X10 vi4

Fig. 58: MOVIDRIVE® compact MCV / MCS
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X13: MOVIDRIVE® DIP MDV (MDS)
~——— DI@g | 1— /Bloqueo regulador 5 ; ,
«—— DIg1 | 2— Habilitacién/Parada rapida 1 ®‘ 1 @‘
e« DIg2 | 3—m Reset 2 @) 2 @)‘
1 D@3 | 4— > Lgva de referencia 3 ®‘ 3 ®\ X1
DIg4 | 5—® /Final de carrera derecho |
DIg5 6— /Final de carrera izquierdo E 4 @‘ 4
DCOM | 7 Referencia X13:DI@@...DI@5 E 5/ 5
V024 | 8f~¢—— Salida de +24V X60 E 6[9)
DGND | 9— Potencial de referencia para sefiales binarias
ST11_ |10/~ RS485 + | 7|9
ST12 |11 =a—m RS485 - 8 ®‘
9
10 8‘ F— §1
X14: |
Entrada de encoder externo, I—I ‘® 3
encoder incremental 5 V TTL 119 ol |
(Conexién — Instrucciones de 2 @ 1 ®‘ I8 5|0
funcionamiento MOVIDRIVE®) 3|9 2 @)‘ X10 6|0
X61 5 s kol ‘@ 8
X15: ) e[S xi3 |99
)6 |
Encoder del motor: 719 810
Encoder incremental (MDV) o resolver (MDS) 8 @ ﬂ 7 g —
8
(Conexiéon — Instrucciones de 9 @ 9 @)‘
funcionamiento MOVIDRIVE®) [ 10 ®>‘
11 @)1 (Supp\yout24v=—‘
| X10: =
TF1 1|[—® Entrada TF
DGND | 21  Potencial de referencia para sefiales binarias 00 50
DB@@ | 3 [ [Freno ° e o® 02
— 1 DOg1-C | 4 Contacto de relé, listo para funcionamiento X62 o © %o g ©
DO@1-NO| 5 ;‘ Contacto de relé normalmente abierto © g oo ©
DO@1-NC| 6 Contacto de relé normalmente cerrado
DO@2 | 7 < /Fallo
24y, T Vo |8 Salida de +24v ENCOéE!{%\I/OUT ENCO?)ER IN
=(=)* VI24 | 9|—" Entrada de +24V (Resolver IN)
DGND [10]—  Potencial de referencia para sefiales binarias
X60: DIP11A
~—— DNY —# Entrada IPOS

1
2 — Entrada IPOS
*— DI2 3 —® Entrada IPOS
4
| 5]

—® Entrada IPOS

—®= Entrada IPOS
6 —#= Entrada IPOS
7 —® Entrada IPOS
—— Dn7 8 —#= Entrada IPOS
9
0

24V DCOM Ref. X22:D11@...DI17

| Potencial de referencia para sefiales

binarias

~-4— Salida IPOS

-
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
<&—— Salida IPOS 1
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
1

~+—— Salida IPOS
~4—— Salida IPOS
~—— Salida IPOS
~—— Salida IPOS
~+—— Salida IPOS
~—— Salida IPOS
—{ Potencial de referencia para sefiales
binarias

© [0 (N (O[O0 |H|w|N| =

X62:

Encoder absoluto

(Conexién — Instrucciones de funcionamiento
"Posicionar con encoder de valor absoluto y
tarjeta de encoder de valor absoluto DIP11A")

Interfaz
|

i

Cédigo Gray

56268AES
Fig. 59: MOVIDRIVE® MDV / MDS60_A
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Alemania
Central Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabricacién Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970
Ventas D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Direccion postal sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 » D-76642 Bruchsal
Service Centro SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Ernst-Blickle-StralRe 1 Fax +49 7251 75-1711
D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strafle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (cerca de Hannover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Este SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (cerca de Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sur SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (cerca de Munich) sc-sued@sew-eurodrive.de
Oeste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrafe 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (cerca de Disseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Electrénica SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Ernst-Blickle-Strale 42
D-76646 Bruchsal

Fax +49 7251 75-1769
sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / Servicio de asistencia 24 h

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Si desea mas direcciones de puntos de servicio en Alemania pongase en contacto con nosotros.

Francia
Fabricacién Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Ventas 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Servicio B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabricacién Forbach SEW-EUROCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone Industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montaje Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Ventas Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Servicio 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +334 721537 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 Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Si desea mas direcciones de puntos de servicio en Francia pdngase en contacto con nosotros.
Algeria
Ventas Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84
16, rue des Fréres Zaghnoun Fax +213 21 8222-84
Bellevue El-Harrach reducom_sew@yahoo.fr
16200 Alger
Argentina
Montaje Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Ventas Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Servicio Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar

1619 Garin




indice de direcciones

i

Australia
Montaje Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Ventas 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Servicio Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
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
Townsville SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 7 4779 4333
12 Leyland Street Fax +617 4779 5333
Garbutt, QLD 4814 enquires@sew-eurodrive.com.au
Austria
Montaje Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Ventas Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Servicio A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Bélgica
Montaje Bruselas SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Ventas Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Servicio B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.be
info@caron-vector.be
Bielorrusia
Ventas Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 (17) 298 38 50
RybalkoStr. 26 Fax +375 (17) 29838 50
BY-220033 Minsk sales@sew.by
Brasil
Fabricacién Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 6489-9133
Ventas Avenida Amancio Gaiolli, 50 Fax +55 11 6480-3328
Servicio Caixa Postal: 201-07111-970 http://www.sew.com.br
Guarulhos/SP - Cep.: 07251-250 sew@sew.com.br
Si desea mas direcciones de puntos de servicio en Brasil péngase en contacto con nosotros.
Bulgaria
Ventas Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Camerun
Ventas Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024
Douala
Canada
Montaje Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Ventas 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Servicio Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
marketing@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 marketing@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 marketing@sew-eurodrive.ca
Si desea mas direcciones de puntos de servicio en Canada péngase en contacto con nosotros.
Colombia
Montaje Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Ventas Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Servicio Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co

Santafé de Bogota

sewcol@sew-eurodrive.com.co
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Corea
Montaje Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Ventas B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Servicio 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Ansan 425-120 master@sew-korea.co.kr
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Costa de Marfil
Ventas 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
Croacia
Ventas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Servicio PIT Erdddy 4 Il Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@net.hr
Chile
Montaje Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Ventas Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Servicio Parque Industrial Valle Grande http://lwww.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Direccion postal
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fabricacion Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montaje No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
Ventas Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Servicio http://www.sew-eurodrive.cn
Montaje Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Ventas 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Servicio Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Jiangsu Province, 215021
P. R. China
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267891
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
P. R. China
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
P. R. China
Si desea mas direcciones de puntos de servicio en China péngase en contacto con nosotros.
Dinamarca
Montaje Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Ventas Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Servicio DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
EE.UU.
Fabricacién Greenville SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montaje 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Ventas P.O. Box 518 Fax Manuf. +1 864 439-9948
Servicio Lyman, S.C. 29365 Fax Ass. +1 864 439-0566

Telex 805 550
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com

08/2007




indice de direcciones

i

EE.UU.
Montaje San Francisco SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Ventas 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6381
Servicio Hayward, California 94544-7101 cshayward@seweurodrive.com
Philadelphia/lPA SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
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 Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Si desea mas direcciones de puntos de servicio en EE.UU. pdngase en contacto con nosotros.
Egipto
Ventas El Cairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 + 1 23143088
Servicio for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
El Libano
Ventas 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
Eslovaquia
Ventas Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 49595201
Rybni¢na 40 Fax +421 2 49595200
SK-83554 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://sk.sew-eurodrive.com
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
ul. Vojtecha Spanyola 33 Fax +421 41 700 2514
SK-010 01 Zilina sew@sew-eurodrive.sk
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-97411 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Eslovenia
Ventas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Servicio Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Espana
Montaje Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Ventas Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Servicio E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
sew.spain@sew-eurodrive.es
Estonia
Ventas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri kila, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
Finlandia
Montaje Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Ventas Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Servicio FIN-15860 Hollola 2 sew@sew.fi

http://www.sew-eurodrive.fi
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Gaboén
Ventas Libreville Electro-Services Tel. +241 7340-11
B.P. 1889 Fax +241 7340-12
Libreville
Gran Bretaina
Montaje Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Ventas Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Servicio P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Grecia
Ventas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Servicio 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
Montaje Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 2 7960477 + 79604654
Ventas Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 2 7959129
Servicio Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Hungria
Ventas Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Servicio H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
India
Montaje Baroda SEW-EURODRIVE India Pvt. Ltd. Tel. +91 265 2831086
Ventas Plot No. 4, Gidc Fax +91 265 2831087
Servicio Por Ramangamdi » Baroda - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Gujarat mdoffice@seweurodriveindia.com
Irlanda
Ventas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Servicio 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11
Israel
Ventas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon office@liraz-handasa.co.il
Italia
Montaje Milan SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Ventas Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Servicio 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Japon
Montaje lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Ventas 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Servicio lwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Letonia
Ventas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com

90

08/2007




indice de direcciones

i

Lituania
Ventas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Naujoji 19 Fax +370 315 56175
LT-62175 Alytus info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.lt
Luxemburgo
Montaje Bruselas CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Ventas Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Servicio B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.lu
info@caron-vector.be
Malasia
Montaje Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Ventas No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Servicio 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
West Malaysia
Marruecos
Ventas Casablanca Afit Tel. +212 22618372
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 22618351
MA 20300 Casablanca ali.alami@premium.net.ma
México
Montaje Queretaro SEW-EURODRIVE MEXIKO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Ventas SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Servicio Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Industrial Queretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Queretaro, Mexico
Noruega
Montaje Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 241-020
Ventas Solgaard skog 71 Fax +47 69 241-040
Servicio N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Nueva Zelanda
Montaje Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Ventas P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Servicio 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Paises Bajos
Montaje Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Ventas Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Servicio NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Peru
Montaje Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Ventas S.AC. Fax +51 1 3493002
Servicio Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polonia
Montaje todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 67710-90
Ventas ul. Techniczna 5 Fax +48 42 67710-99
Servicio PL-92-518 todz http://www.sew-eurodrive.pl

sew@sew-eurodrive.pl
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Singapore 638644

Portugal
Montaje Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Ventas Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Servicio P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
Rep. Sudafricana
Montaje Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Ventas Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Servicio Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Aeroton Ext. 2 dross@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Capetown SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens dswanepoel@sew.co.za
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
Republica Checa
Ventas Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 220121234
Business Centrum Praha Fax +420 220121237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Rumania
Ventas Bucarest Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Servicio str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro
Rusia
Montaje S. Petersburgo  ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
Ventas P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Servicio 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
Senegal
Ventas 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
Serbia
Ventas Beograd DIPAR d.o.0. Teléfono +381 11 347 3244 +
Ustanicka 128a 11 288 0393
PC Kosum, IV floor Telefax +381 11 347 1337
SCG-11000 Beograd dipar@yubc.net
Singapur
Montaje Singapur SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Ventas No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Servicio Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg

sewsingapore@sew-eurodrive.com
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Suecia
Montaje Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442-00
Ventas Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442-80
Servicio S-55303 Jonkdping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonkoping info@sew-eurodrive.se
Suiza
Montaje Basilea Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Ventas Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Servicio CH-4142 Munchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Tailandia
Montaje Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Ventas 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Servicio Muang sewthailand@sew-eurodrive.com
Chonburi 20000
Tunez
Ventas Tanez T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 71 4340-64 + 71 4320-29
5, Rue El Houdaibiah Fax +216 71 4329-76
1000 Tunis tms@tms.com.tn
Turquia
Montaje Estambul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163/164 +
Ventas Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. 216 3838014/15
Servicio Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax +90 216 3055867
TR-34846 Maltepe ISTANBUL http://www.sew-eurodrive.com.tr
sew@sew-eurodrive.com.tr
Ucrania
Ventas Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Servicio Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Venezuela
Montaje Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Ventas Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Servicio Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve

Valencia, Estado Carabobo

ventas@sew-eurodrive.com.ve
sewfinanzas@cantv.net
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