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Remarques générales
Structure des consignes de sécurité

1 Remarques générales
1.1  Structure des consignes de sécurité

Pictogramme

>

Les consignes de sécurité de la présente notice d’exploitation sont structurées de la ma-
nieére suivante.

A\ TEXTE DE SIGNALISATION !

Nature et source du danger
Risques en cas de non-respect des consignes
* Mesure(s) préventive(s)

Pictogramme Texte de Signification Conséquences en cas de
signalisation non-respect
Exemple : A DANGER!! Danger imminent Blessures graves ou mortelles
/\ AVERTIS- Situation potentiellement Blessures graves ou mortelles
Danger général SEMENT ! dangereuse
i i A ATTENTION !  Situation potentiellement Blessures légeres
dangereuse
Danger spécifique,
p. ex. d’électrocution
STOP'! Risque de dommages matériels Endommagement du systéme d’entrai-
nement ou du milieu environnant
REMARQUE Remarque utile ou conseil
@ facilitant la manipulation du sys-
1 téeme d’entrainement

1.2 Recours en cas de défectuosité

Il est impératif de respecter les instructions et remarques de la notice d’exploitation afin
d’obtenir un fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant, d’un recours en cas
de défectuosité. Il est donc recommandé de lire la notice d’exploitation avant de faire
fonctionner les appareils.

Vérifier que la notice d’exploitation est accessible aux responsables de I'installation et
de son exploitation ainsi qu’aux personnes travaillant sur l'installation sous leur propre
responsabilité dans des conditions de parfaite lisibilité.

1.3  Exclusion de la responsabilité

Le respect des instructions de la notice d’exploitation est la condition pour étre assuré
du bon fonctionnement du servovariateur multi-axe MOVIAXIS® et pour obtenir les ca-
ractéristiques de produit et les performances indiquées. SEW décline toute responsa-
bilité en cas de dommages corporels ou matériels survenus suite au non-respect des
consignes de la notice d’exploitation. Les recours de garantie sont exclus dans ces cas.
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Consignes de sécurité @
Généralités

2

2.1

2.2

2.3

Consignes de sécurité

Les consignes de sécurité générales suivantes visent a prévenir les dommages maté-
riels et corporels. L'exploitant est tenu de vérifier que les consignes de sécurité géné-
rales sont respectées. S’assurer que les responsables et exploitants d’installations ainsi
que les personnes travaillant sur I'appareil sous leur propre responsabilité ont intégra-
lement lu et compris la notice d’exploitation. En cas de doute et pour plus d’informations,
consulter I'interlocuteur SEW local.

Généralités

Ne jamais installer et mettre en route des appareils endommagés. En cas de détério-
rations, faire immédiatement les réserves d’usage auprés du transporteur.

Durant le fonctionnement, les servovariateurs multi-axes peuvent selon leur indice de
protection étre parcourus par un courant, présenter des éléments nus, en mouvement
ou en rotation, ou avoir des surfaces chaudes.

Des blessures graves ou des dommages matériels importants peuvent survenir suite au
retrait inconsidéré du couvercle, a I'utilisation non conforme a la destination de I'appa-
reil, a une mauvaise installation ou utilisation.

D’autres informations sont données dans la suite de la documentation.

Personnes concernées

Les travaux d’installation, de mise en service, d’élimination du défaut ainsi que la main-
tenance doivent étre effectués par du personnel électricien qualifié (tenir compte des
normes CEI 60364, CENELECHD 384 ou DINVDEO0100 et CEI60664 ou
DIN VDE 0110 et des prescriptions de protection nationales en vigueur).

Sont considérées comme personnel électricien qualifié selon les termes de ces
consignes de sécurité les personnes familiarisées avec l'installation, le montage, la
mise en service et I'exploitation du produit et ayant les qualifications nécessaires pour
I'exécution de leurs taches.

Les taches relatives au transport, au stockage, a I'exploitation et au recyclage doivent
étre effectuées par du personnel ayant regu la formation adéquate.

Utilisation conforme a la destination des appareils

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX sont des appareils destinés a des ins-
tallations en milieu industriel et artisanal et servent au pilotage de servomoteurs syn-
chrones triphasés a aimants permanents et de moteurs triphasés asynchrones avec re-
tour codeur. Il est important de vérifier si les moteurs utilisés peuvent étre raccordés a
un servovariateur. D’autres types de moteur ne doivent étre raccordés sur I'appareil
qu’aprés accord du fabricant.

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX sont destinés a I'utilisation en armoire
de commande métalliques. Ces armoires de commande métalliques assurent I'indice de
protection nécessaire pour I'application ainsi que la mise a la terre grace a une grande
surface nécessaire a la CEM.

La mise en service d’un servovariateur multi-axe monté sur une machine (premier fonc-
tionnement conformément a la destination des appareils) ne sera pas autorisée tant qu'’il
n'aura pas été prouvé que la machine respecte pleinement les prescriptions de la direc-
tive européenne 98/37/CE (directive Machines). Respecter les prescriptions de la
norme EN 60204.
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Fonctions de
sécurité

Consignes de sécurité
Transport, stockage

Avant toute mise en service (premier fonctionnement conformément a la destination des
appareils), il est indispensable d’apporter la preuve que la machine satisfasse aux pres-
criptions de la directive CEM (89/336/CEE).

Les servovariateurs multi-axes satisfont aux prescriptions de la directive Basse Tension
2006/95/CE. Les normes harmonisées de la série EN 61800-5-1/DIN VDE T105 avec
les normes EN 60439-1/VDE 0660 partie 500 et EN 60146/VDE 0558 s’appliquent a
ces servovariateurs multi-axes.

Les caractéristiques techniques ainsi que les instructions de raccordement mention-
nées sur la plaque signalétique et dans la documentation doivent impérativement étre
respectées.

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® ne peuvent assurer des fonctions de sécu-
rité sans étre reliés a un dispositif de sécurité de rang supérieur. Prévoir des dispositifs
de sécurité de rang supérieur pour garantir la sécurité des machines et des personnes.

Pour des applications en mode sécurisé, tenir impérativement compte des indications
des documentations suivantes :

» Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Dispositions techniques
» Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Applications

2.4 Transport, stockage

Respecter les consignes pour le transport, le stockage et une manipulation correcte.
Les conditions climatiques doivent étre conformes aux prescriptions du chapitre 9.1
"Caractéristiques techniques générales".

2.5 Installation

L’installation et le refroidissement des appareils doivent étre assurés conformément aux
prescriptions de la documentation correspondante.

Les servovariateurs multi-axes doivent étre préservés de toute contrainte mécanique.
Durant le transport et la manutention, les composants ne doivent en aucun cas étre dé-
formés ni les distances d’isolement modifiées. C’est pourquoi il faut éviter de manipuler
les composants électroniques et les contacts.

Les servovariateurs multi-axes comportent des éléments risquant de se charger élec-
trostatiquement et de se détériorer en cas de manipulation incorrecte. Les composants
électriques ne doivent en aucun cas étre endommagés ou détériorés par action méca-
nique ; dans certaines circonstances, ils présentent alors des risques d’effets négatifs
sur la santé.

Applications interdites, sauf si les appareils sont spécialement congus a cet effet :
» L'utilisation dans des zones a risque d’explosion

+ L’utilisation dans un environnement ou il existe un risque de contact avec des huiles,
des acides, des gaz, des vapeurs, des poussiéres, des rayonnements, etc.

» L'utilisation sur des appareils mobiles lorsqu’ils générent des vibrations et des chocs
dont les niveaux dépassent ceux indiqués dans la norme EN 61800-5-1.
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Consignes de sécurité @
Raccordement électrique

2.6 Raccordement électrique

En cas d’intervention sur des servovariateurs multi-axes sous tension, respecter les
prescriptions de protection nationales en vigueur (p. ex. BGV A3).

Procéder a I'installation électrique selon les prescriptions en vigueur, p. ex. sections des
cables, protections électriques, mise a la terre. Toutes les autres instructions néces-
saires se trouvent dans la documentation !

Les renseignements concernant l'installation conforme a CEM ainsi que pour le blin-
dage, la mise a la terre, la disposition des filtres et la pose des cables figurent dans la
documentation des servovariateurs multi-axes. Ces instructions doivent également étre
respectées pour les servovariateurs multi-axes conformes CE. Le respect des limi-
tations prescrites par la norme CEM est sous la responsabilité du fabricant de I'instal-
lation ou de la machine.

Prévoir les mesures et installations de sécurité conformément aux prescriptions en vi-
gueur, p. ex. EN 60204 ou EN 61800-5-1.

Mesure de protection indispensable : mise a la terre de I'appareil

L’embrochage des cables et I'activation des interrupteurs ne doivent étre réalisés que
lorsque l'appareil est hors tension.

2.7 Coupure sécurisée

L’appareil satisfait a toutes les exigences de la norme EN 61800-5-1 en matiére de sé-
paration électrique des circuits des éléments de puissance et électroniques. Pour ga-
rantir une séparation électrique sdre, il faut cependant que tous les circuits raccordés
satisfassent également a ces exigences.

2.8 Exploitation

Les installations avec servovariateurs multi-axes doivent étre équipées de dispositifs de
sécurité et de surveillance supplémentaires en fonction des diverses dispositions appli-
cables en termes de sécurité, par exemple décret sur les moyens de production tech-
niques, prescriptions de protection, etc. Des modifications des variateurs a I'aide du lo-
giciel sont autorisées.

Les éléments pouvant véhiculer une tension ainsi que les raccords pour la puissance ne
doivent pas étre manipulés immédiatement aprés coupure de I'alimentation des servo-
variateurs multi-axes en raison des condensateurs qui peuvent encore étre chargés.
Respecter a ce sujet les instructions figurant sur les plaques signalétiques du servo-
variateur multi-axe.

L’embrochage des cables et I'activation des interrupteurs ne doivent étre réalisés que
lorsque I'appareil est hors tension.

Veiller a la fermeture de toutes les protections et portes durant le fonctionnement.

L’extinction des diodes de fonctionnement ainsi que des autres organes de signalisation
ne garantit en aucun cas que I'appareil soit hors tension et coupé du réseau.

Un blocage mécanique ou des protections internes a I'appareil peuvent provoquer I'arrét
du moteur. En éliminant la cause du défaut ou en langant un reset de I'appareil, il est
possible que I'entrainement redémarre tout seul. Si, pour des raisons de sécurité, cela
doit étre évité, il faudra, avant méme de tenter d’éliminer la cause du défaut, couper I'ap-
pareil du réseau.
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2.9

® Consignes de sécurité
Température de I'apparelil

Température de I'appareil

En régle générale, les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® sont équipés de résis-
tances de freinage. Les résistances de freinage peuvent également étre intégrées dans
les boitier des modules de puissance.

La température de surface des résistances de freinage peut atteindre une valeur entre
70 °C et 250 °C.

Ne jamais toucher les boitiers des modules MOVIAXIS® et les résistances de freinage
pendant le fonctionnement ou dans la phase de refroidissement aprés la coupure.
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Composition de I'appareil

Ensemble servovariateur avec bus systéme basé sur CAN

3 Composition de I’appareil
3.1 Ensemble servovariateur avec bus systéme basé sur CAN

[l [2]

Fig. 1 : Exemple de composition d’'un ensemble servovariateur MOVIAXIS®

(1
(2]
(3]
[4]
(5]

[3] [4] [5]

[6] 71 I8l [ [10]

=TI

ﬂm—

Module maitre

Module condensateur ou module tampon
Module de puissance taille 3

Module d’axe taille 6

Module d’axe taille 5
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Module d’axe taille 4
Module d’axe taille 3
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Module d’axe taille 1
Module d’alimentation 24 V additionnel
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Composition de I'appareil
Ensemble servovariateur avec bus systeme basé sur EtherCAT

3.2 Ensemble servovariateur avec bus systéme basé sur EtherCAT

[l [2] [3] [5] [6] [7] [8] [9] (o] 1]

. : ="
—

[t 3

Fig. 2 : Exemple de composition d’'un ensemble servovariateur MOVIAXIS®

[4]

62072AXX

[11  Module maitre [71  Module d’axe taille 4
[2]  Module condensateur ou module tampon [8]  Module d’axe taille 3

[3] Module de puissance taille 3 [91 Module d’axe taille 2
[4]  Carte option bus systéme basé sur [10] Module d’axe taille 1
EtherCAT dans tous les modules d’axe
[5] Module d’axe taille 6 [11] Module d’alimentation 24 V additionnel

[6] Module d’axe taille 5
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Composition de I'appareil
Remarques importantes

3.3

Remarques importantes

Prévoir les mesures et installations de protection conformément aux prescriptions
nationales en vigueur.

Mesure de protection indispensable : mise a la terre (classe de protection I)

Installations de protection les protections contre la surintensité sont a
indispensables : dimensionner pour la protection de ligne par
fusibles des liaisons de raccordement client.

REMARQUE

Pour l'installation et la mise en service du moteur et du frein, tenir compte des instruc-
tions des notices d’exploitation correspondantes !

A AVERTISSEMENT !

Les illustrations "Composition de I'appareil” des page 23 a page 38 montrent les appa-
reils sans les caches joints a la livraison (protection contre le toucher). Les caches re-
couvrent la zone de raccordement pour le réseau et la résistance de freinage.

Raccords de puissance non protégés contre le toucher

Blessures graves ou mortelles par électrocution

* Ne pas mettre I'appareil en service si le cache n’est pas monté.
» Installer les caches conformément aux prescriptions.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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3.4

Composition de I'appareil
Plaques signalétiques et codifications

Plaques signalétiques et codifications

Selon le type de module, la plaque signalétique est divisée jusqu’en trois parties.
+ La partie "I" de la plaque signalétique contient la codification, le numéro de fabri-
cation et I'état.

+ La partie "lI" de la plaque signalétique indique les options montées en usine et la
version.

+ La partie "lll" de la plaque signalétique (plaque signalétique globale) contient les ca-
ractéristiques techniques du module.

La plaque signalétique globale est collée sur le c6té du module de puissance et du
module d’axe.

La plaque signalétique indique la version et les éléments joints a la livraison du
servovariateur multi-axe.

Des variantes sont possibles lorsque
+ des cartes option sont par exemple ajoutées ou enlevées ultérieurement,
* le firmware de 'appareil a été mis a jour.

Partie 1 de la plaque Partie 2 de la plaque
signalétique signalétique

AW RS Asimd,

st 7 |;

-i‘?’.\-{ ’

Fig. 3 : Emplacement pour partie 1 de la plaque signalétique

" I [ l ) wan
S U R R R
| o iy wm& -
57521AFR
| Partie "I" de la plaque signalétique

1l Partie "ll" de la plaque signalétique

1] Partie "lll" de la plaque signalétique (plaque signalétique globale)
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Composition de I'appareil
Plaques signalétiques et codifications

Plaque signalétique module d’axe

] 2] I\ [4] "\
[2] // - \ \ . ,—ll\\ \
\ MXAB0A-048-503-00 H \ xi011A | xFP11A] XIA11A | XIA11A
01.1181003604 . 0024 \07 E 1010 | 11 1 11 10 11
[3]/-. 21 F gl 11 12 L s ----—--f.---- I . | P
0t
(1] MOVIAXIS  (SOB:01.1181003604.0024 .07 C€ @..
M /_Input Ausgang / Output
A TS,
:;;:;;;;;'3"'-‘-"' T [/ L %
Axis module :p m
Made in Germany - {0 ==
(AP CRRE R ORI Ay IiII IIIIII IlII IIlIIIIIIIIIIII I[IIIIIIIIIIIII AT Y RORUD O OAT O ANE 1AM 0t |
|
1]
61847AXX

Fig. 4 : Exemple de plaque signalétique d’'un module d’axe MOVIAXIS® MXA

| Partie "I" de la plaque signalétique : collage

sur éclisse de fixation supérieure du module (1 Codification, voir page 17

I Partie "llI" de la plague signalétique : collage

sur éclisse de fixation supérieure du module 2] Numéro de fabrication

m Partie "llI" de la plaque signalétique : collage

sur c6té du module 3] Etat

Logements pour options communication,
[4] - )
état du firmware

Plaque signalétique module de puissance

[2] \

[31/

N

(=]

~J
Sammmmam

— HXPQDFL-010-BO3—
[ MOVIRXIS &o®:01.1184270701.0002.07 c ( ONM
Ilnlln| / In_Eui Ausgang / Output
* 23X380...800V AC Uz 880V OC
m. 188 AC I: 18R (400V) °® @

t 4
D- 1“,4. Bruchsal = 10kKW Laxt 48R (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul 4’ = 80...80H= CONT.EQ. 2008
Supply module T = .40 1P 20

Made in Germany S S —

R L I!IIIIiIIIIiIIIHII!IIII!iJII!IIIlIIIiHIIIIIIHIII!IIIIIllIIlIIIHIIIIiIIHIIIIIIIIiIIIl /

T /
B3] Il

61846AXX

Fig. 5 : Exemple de plaque signalétique d’'un module de puissance MOVIAXIS® MXP

| Partie "I" de la plaque signalétique : collage

sur éclisse de fixation supérieure du module (1 Codification, voir page 17

m Partlg }II de la plaque signalétique : collage [2]  Numéro de fabrication
sur c6té du module

3] Etat

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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3 Composition de I'appareil
Plaques signalétiques et codifications

Plaque signalétique module d’alimentation 24 V additionnel

|
[1] 2
, \ m

2
[ ]\ Typ: MXSBOR- 060-503-03
(-ﬂ 01.0008283567.0005.07

ST Tl um|m|uugmﬁﬁﬂi‘mnﬁmnnimiu'nmi |I|'|1'||'||'1|il'||'||'||'||'|f||'||'|i||'|i||'n'|ﬂ|'|ilﬂ|'|iu'|iﬂ|i|'|||'|i|i||'|i|i|i|'| """""

@&0®:01.0008283567 .0005.07 c (

(™

MOVIAXIS
Eingang / Input Ausgang / Ouiput
Uext= 24V DC Ups 24V DC Upy = 24V DC
B o= 240 I;2 10A Iy, 2 10R
D-76648 Bruchsal U = 880V DC Upz 24V DC LISTED IND.
Schaltnetzt.Mod. T = 0....48 ¢ I 10A Sl U
SMPS-modul tP 20 [P = 600W
Hade in dermany e T
tlIlIItIIlIIlIiIIlIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIlIlI!IItIIIIIlIIlIIIIIIIiiIIIIIIIIIIIIIIII \
\
61849AXX

Fig. 6 : Exemple de plaque signalétique d’un module d’alimentation 24 V

| Partie "I" de la plaque signalétique : collage

sur éclisse de fixation supérieure du module (1 e

m Partie "llI" de la plaque signalétique : collage

sur coté du module [2] Numeéro de fabrication

[3] Etat

Plaque signalétique module de décharge du circuit intermédiaire additionnel

[2]
o)
™ <ob

].Iil)l(ﬁlﬂlllﬂllllglllﬂllﬂlllllllIﬂﬂllllﬂlﬂlllllllll | II|I|II|I|||||I|1II|II|II]|I1|IIIIIIIIIIﬂlliIIIIIIIIIIIIII!I!IIIIIIIIIIIIIIII

B]— |3

M
MOVIAXIS  (G0¥:01.0008282099.0014.07
Eingang / Input Ausgang / Output
U = Ssov DC U = S80v DC
RIVE = = sooos R a2 10he ® @
D-76848 Bruchsal T = 0...+48 C LISTED IND.
ZK.=Entl.=-Modul Ul ue UL
DC lk. disch. mod IP10
Made in Germany ‘m e, i i
| MR IO 0RO RO /
/ /
3] ]l
61848AXX
Fig. 7 : Exemple de plaque signalétique d’un module de décharge du circuit intermédiaire

MOVIAXIS® MXZ

| Partie "I" de la plaque signalétique : collage

sur éclisse de fixation supérieure du module (1l Codification, voir page 17

m Partie "llI" de la plaque signalétique : collage

sur coté du module [2] Numeéro de fabrication

[3] Etat
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Composition de I'appareil 3
Plaques signalétiques et codifications

Exemple de codification des MOVIAXIS® en version de base

MX A 80 A -004 5 0 3 -00

| 00 = Exécution standard

XX = Exécution spéciale

3= Raccordement triphasé

50 = U = tension de raccordement AC 380 - 500 V

Exécutions

004 = Pour modules d’axe, courant nominal, p. ex. 004 =4 A

050 = Pour modules de décharge du circuit intermédiaire,
quantité d’énergie dissipable, p. ex. 050 = 5000 Ws

010 = Pour modules de puissance, puissance nominale,
p- ex. 010 = 10 kW

050 = Pour modules condensateur, tampon ou d’amortissement,
capacité, p. ex. 050 = 5000 pF

060 = Pour module d’alimentation 24 V, puissance,
p. ex. 060 = 600 W

Génération

80 = Exécution standard

81= Exécution avec un relais de sécurité dans le module d’axe

82= Exécution avec deux relais de sécurité dans le module d’axe

Type variateur

Module d’axe

Module tampon

Module condensateur

Module d’amortissement

Module maitre

Module de puissance avec frein-hacheur

Module de puissance avec réinjection sur réseau
Module d’alimentation 24 V

Module de décharge du circuit intermédiaire

NOWITS=OOW>
Wwwnyuwnnn

MOVIAXIS®

Codification module d’axe

MXA80A-004-503-00 = Module d’axe avec courant nominal de 4 A

Codification module tampon additionnel

MXB80A-050-503-00 = Module tampon

Codification module condensateur additionnel

MXC80A-050-503-00 = Module condensateur

Coadification module maitre additionnel

MXM80A-000-000-00 = Module maitre

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 17
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Composition de I'appareil
Plaques signalétiques et codifications

Codification module de puissance

MXP80A-010-503-00
MXR80A-025-503-00 = Module de puissance 25 kW avec réinjection sur réseau (en préparation)

Module de puissance 10 kW

Coadification module d’alimentation 24 V additionnel

MXS80A-060-503-00 = Module d’alimentation 24 V

Codification module de décharge du circuit intermédiaire additionnel

Module de décharge du circuit intermédiaire avec quantité d’énergie

MXZ80A-050-503-00 = dissipable de 5000 Ws

Modules de communication optionnels pour MOVIAXIS® MXx

X 1 A

|— Génération

Version

Exécution :

GH, GS = Carte multicodeur

FP = Interface bus de terrain PROFIBUS DP-V1
FA = Interface bus de terrain K-Net

FE = Interface bus de terrain EtherCAT

SE = Bus systéme basé sur EtherCAT

0= Carte extension entrées/sorties

1A = Carte extension entrées/sorties

Module optionnel pour MOVIAXIS®

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Composition de I'appareil
Eléments fournis de série

3.5 Eléments fournis de série

Les éléments fournis de série sont joints a la livraison de I'appareil en version de base.

Base = g g
L i [
= 2 B LIS [15]
TR 3 L E' % o
T O 4
= ]
Co— I (6]
[16]
[71
[8]
9] EH [17]
= 2
L m E==" 2
H— & [20]
-1
[T - -— [21]
- M[zz]
K]
1 J [12] g - —— [23]
= ] [24]
- el ————— [25]
(5 S— —ae 26]
[13] R e — [27]
— -\
\ [28]
»
= [29]
[14]
% [30]
61637AXX

Fig. 8 : Eléments fournis de série

Les connecteurs cable correspondants sont toujours embrochés, quel que soit le type
de connecteur. Seuls les connecteurs Sub-D sont livrés sans connecteur cable.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Composition de I'appareil

Eléments fournis de série

Tableau des combinaisons modules-éléments de série

o

Dimen-
sion?

MXM

MXZ

MXS

25

MXP [kW]

50

7

(3]

2‘4‘8‘12‘16‘24 32 48‘64‘100

MXA [A]

MXC

MXB

Cache de protection contre le toucher

(1|

2x

2x

2x

2x

Barrette de circuit intermédiaire

(2]
(3]

76 mm
106 mm

3x

.3x.

3x

3x

3x

3x

3x

3x.3x.

[4]

136 mm

2x

3x

(5]
[6]

160 mm
226 mm

3x

3x

3x

3x

3x.

3x

3x

Etrie

r de blindage de I’électronique

[7]
(8]

60 mm

90 mm

1x

.1x

1x

1x

1x

1x

1x

1x.1x.

[9]

120 mm

1x

(10]
(1

150 mm
210 mm

1x

1x

1x

1x

1x

Etrie

r de blindage pour la puissance

(2]
(3]

60 mm
60 mm?

1x

1x

1x

1x

1x

1x

1x

1x

1x

[14]

60 mm?®)

1x

(18]
[16]

105 mm
105 mm

1x

1x

1x.

1x

1x

1x

1x

Liaison d’alimentation 24 V

(7]
(18]

40 mm

50 mm

1x

1x

.1x

1x

1x

(9]

80 mm

1x

1x

1x

1x

1x | 1x

[20]
[21]

110 mm
140 mm

1x

1x

1x

1x

1x

1x

1x

[22]

200 mm

1x

Liaison bus de signalisation (convient pour bus systéme basé sur CAN/E

(23]

200 mm

1x

1x

1x

therCAT)

[24]

230 mm

1x

1x

1x

1x

1x | 1x

(25]
[26]

260 mm
290 mm

.1x.

1x

1x

1x

[27]

350 mm

1x

Liaison CAN — module maitre
28] \ 520 mm \ 1x \ \

Résistance de terminaison de ligne CAN

1x

25 [

Serres-cable

[30]\ \ 3x \ \

1) Longueur des cables : longueur des cables sans connecteur

2) Etrier avec support court, largeur 60 mm
3) Etrier avec support long, largeur 60 mm

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Composition de I’appareil
Accessoires optionnels

3.6 Accessoires optionnels

) :
| (11 6]

- ~ -
f, .
|.\ , [2] [71
k. )
) _ '
[3] [8]
4
‘ 4 \ ’ ‘a
- _‘ N
: [4]
{ [9]
[10]
[5]
‘ -
[11]
61638AXX

Fig. 9 : Accessoires optionnels

Tableau des combinaisons modules-accessoires

N° Dimension / Codification / Type connecteur
Liaison bus systéme basé sur CAN (ensemble servovariateur avec autres appareils SEW)
[1] 750 mm  RJ45 / extrémité libre
[2] 3000 mm RJ45 / extrémité libre
Liaison EtherCAT — module maitre
[3] 750 mm 2 x RJ45
Liaison bus systéme basé sur EtherCAT (ensemble servovariateur avec autres appareils SEW)
[4] 750 mm 2 x RJ45 (affectation spéciale)

[5] 3000 mm 2 x RJ45 (affectation spéciale)

Liaison bus systéme CAN (ensemble servovariateur avec ensemble servovariateur)
[6] 750 mm 2 x RJ45 (affectation spéciale)

[7] 3000 mm 2 x RJ45 (affectation spéciale)

Cable adaptateur module maitre — CAN2

[8] 500 mm  Weidmuller sur Sub-D9 femelle

Liaison CAN2
[9] 3 modules Sub-D9 male/femelle
[10] 4 modules Sub-D9 male/femelle

Résistance de terminaison de ligne CAN2
[11] Sub-D9

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




3.7

[3]

Composition de I'appareil
Composition d’'un ensemble servovariateur

Composition d’un ensemble servovariateur

Les appareils sont présentés sans leur cache dans les illustrations suivantes.

(5] [7]

61507AXX

Fig. 10 : Exemple d’alimentation dans un ensemble servovariateur

22

(1
(2]
(3]
[4]
(3]
[6]
[71

X4 : raccordement circuit intermédiaire
X5a, X5b : alimentation 24 V

Module maitre

Module condensateur ou module tampon
Module de puissance taille 3

Modules d’axe (taille 6 ... taille 1)
Module d’alimentation 24 V

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Composition de I'appareil

Composition du module de puissance MOVIAXIS® MXP

3.8

Composition du module de puissance MOVIAXIS® MxP

Dans les illustrations suivantes, les appareils sont présentés sans leur cache.

Module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 1

L .=
)
T
5,; [t ——
o 1
B R
[ R
1 )
| ) —
. e
> —
]

i
I

;

il

E

Fig. 11 : Composition d’un module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 1

A
[

Vue du dessus

Bus signalisation
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

B
(2]

(3]

[4]
(5]

[6]
[7]
(8]
[9]
[10]
(M
[12]

Vue de I'avant (o3

Etriers de blindage de I'électronique [13]

C, E : interrupteurs DIP [14]
- C : bus systeme basé sur CAN
- E : bus systéeme basé sur EtherCAT

X12 : bus systeme CAN

S1, S2 :interrupteurs DIP pour fré-
quence de transmission CAN

S3, S4 : interrupteurs adresses d’axe
Affichage prét (Power)

Afficheur 2 x 7 segments

X5a, X5b : alimentation 24 V

X4 : raccordement circuit intermédiaire
Etrier de blindage pour la puissance
Point de mise a la terre du boitier

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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61524AXX

Vue du dessous
X3 : raccordement résis-
tance de freinage

X1 : raccordement réseau
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Composition de I'appareil

Composition du module de puissance MOVIAXIS® MXP

Module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 2

*zz::|1|! N

|

i
IR

I

(1

M2

B

plwtﬁ o -

[3]— &
“—:-
5l— @ [13]
O

[14]—
[7]—1e

e—Hi

[

N———=

Fig. 12 : Composition d’un module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 2

A
(1

Vue du dessus

Bus signalisation
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

B
[2]

(3]

[4]
(3]

[6]
[71
(8]
9]
[10]
(1]
[12]

Vue de I’'avant C

Etriers de blindage de I'électronique [13]

C, E : interrupteurs DIP [14]
- C : bus systéme basé sur CAN
- E : bus systéme basé sur EtherCAT

X12 : bus systeme CAN

S1, S2 : interrupteurs DIP pour fré-
guence de transmission CAN

S3, S4 :interrupteurs adresses d’axe
Affichage prét (Power)

Afficheur 2 x 7 segments

X5a, X5b : alimentation 24 V

X4 : raccordement circuit intermédiaire
Point de mise a la terre du boitier

Etrier de blindage pour la puissance

(@)

o}
b

JAIRNEL

I

Vue du dessous

64525AXX

X3 : raccordement résis-

tance de freinage

X1 : raccordement réseau
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Composition de I'appareil
Composition du module de puissance MOVIAXIS® MXP

Module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 3

A B
— A 5 et

7—.... SEierame mmmmm [Bl——18 |
S3iHHISHE o
——3 = 51—
— B3 |
, .

- T

[13]

[14]

55468AXX

Fig. 13 : Composition d’un module de puissance MOVIAXIS® MXP taille 3

A Vue du dessus B

[1]  Bus signalisation [2]
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

(3]

[4]
(3]
[6]
[71
(8]
[9]
[10]
(1
[12]
[13]
[14]

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

Vue de l'avant

Etriers de blindage de I'électronique

C, E : interrupteurs DIP
- C : bus systeme basé sur CAN
- E : bus systéme basé sur EtherCAT

X12 : bus systeme CAN

S1, S2 :interrupteurs DIP

S3, S4 :interrupteurs adresses d’axe
Affichage prét (Power)

Afficheur 2 x 7 segments

X5a, X5b : alimentation 24 V

X4 : raccordement circuit intermédiaire
X1 : raccordement réseau

Point de mise a la terre du boitier
Etrier de blindage pour la puissance

X3 : raccordement résistance de freinage

25



3 Composition de I'appareil
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

3.9 Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Dans les illustrations suivantes, les appareils sont présentés sans leur cache.

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 1

S [11]

X9a ij I
X9b G a I [12]
1=

. 0
il

nnmmnnl >

T

_|
ar }
—

(1] Bl—

6]—

]
|

(71

(8]——

(9]

(10 ——>

61544AXX
Fig. 14 : Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 1
A Vue du dessus B Vue de I'avant C Vue du dessous
[1]  Bus signalisation [2]  Etriers de blindage de I'électronique [11] X2 : raccordement moteur
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable
[31 X10: entrées binaires [12] X6 : commande du frein
[4]  X11: sorties binaires [13] X7 : 1 relais de sécurité

(exécution optionnelle)
[6] X12:bus CAN2
[6] Afficheur 2 x 7 segments

[71  X13: raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

[8] X5a, X5b : alimentation 24 V
[91 X4 :raccordement circuit intermédiaire

[10] Etrier de blindage pour la puissance
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Composition de I'appareil
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 2

lmi
Iil: >

[

(]

-

whbewveuebibb

Fo

|
1
1

=

il

i

o — SHESCRSA

[3]

[4]

[B]— 1% |

(6] —I
7] J{l

[8]—

[9]

Fig. 15 : Composition d’'un module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 2

(1]

Vue du dessus

Bus signalisation

B
(2]

X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

(3]
(4]

(3]
[6]
(71

(8]
(9]
(10]

Vue de I'avant

Etriers de blindage de I'électronique

X10 : entrées binaires

X11 : sorties binaires

X12 : bus CAN2

Afficheur 2 x 7 segments

X13 : raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

X5a, X5b : alimentation 24 V
X4 : raccordement circuit intermédiaire

Etrier de blindage pour la puissance

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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[12]
[13]

i B

[11]—=

M2]—=

e
-
1]

i

[13] — ==

i

Vue du dessous

X2 : raccordement moteur

X6 : commande du frein

X7, X8 : 2 relais de sécurité
(exécution optionnelle)
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3 Composition de I'appareil
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 3

A

il
Ml

4

i

rﬁ

L

1 il

1 ﬂ“““::-:

Fig. 16 : Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 3

A Vue du dessus B

[11  Bus signalisation [2]
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

(3]
[4]

(5]
[6]
[71

(8]
9]
[10]

28

61546AXX
Vue de I'avant (o Vue du dessous
Etriers de blindage de I'électronique [11] X2 : raccordement moteur
X10 : entrées binaires [12] X6 : commande du frein
X11 : sorties binaires [13] X7, X8 : 2 relais de sécurité

(exécution optionnelle)
X12 : bus CAN2
Afficheur 2 x 7 segments

X13 : raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

X5a, X5b : alimentation 24 V
X4 : raccordement circuit intermédiaire

Etrier de blindage pour la puissance
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Composition de I'appareil
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 4
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Fig. 17 : Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 4

(1]

Vue du dessus

Bus signalisation
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

B
(2]

(3]

(4]
(5]
6]
(71

(8]
(9]
[10]
(1

Vue de I'avant

Etriers de blindage de I'électronique

X10 : entrées binaires

X11 : sorties binaires
X12 : bus CAN2
Afficheur 2 x 7 segments

X13 : raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

X5a, X5b : alimentation 24 V
X4 : raccordement circuit intermédiaire
X2 : raccordement moteur

Etrier de blindage pour la puissance

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Vue du dessous

X6 : commande du frein

X7, X8 : 2 relais de sécu-
rité (exécution optionnelle)
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3 Composition de I'appareil
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 5

il
il
il

el
it

(1]

[Z]w_. e T

Fig. 18 : Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 5

A Vue du dessus B

[1 Bus signalisation [2]
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable

(3]

(4]
(3]
6]
(7]

(8]
9]
[10]
(1]

30

Vue de I'avant Cc
Etriers de blindage de I'électronique [12]
X10 : entrées binaires [13]

X11 : sorties binaires
X12 : bus CAN2
Afficheur 2 x 7 segments

X13 : raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

X5a, X5b : alimentation 24 V
X4 : raccordement circuit intermédiaire
X2 : raccordement moteur

Etrier de blindage pour la puissance

61548AXX

Vue du dessous

X6 : commande du frein

X7, X8 : 2 relais de sécu-
rité (exécution optionnelle)
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Composition de I'appareil 3
Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA

Module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 6

A B C
M2]— L =
., - -1
- S

-_—T) TR e —— ——
mn.-lu - _I “’1 — — L
AN B ll-—r -—-.-.-—_—
L L] AUTTE S D 4TS S
=t H—— 3 | L R R ——
= =:i= T e o —
T — A — ATTEUES S . D S S
- e T - S S
- — w— p— A — S S—
- . —— A S e - S l: ]
et == [6]—. T a—— —— 1 )
e 3 e Y L S AT
z - G S ) —
7] 71 33—
4

X9a
X9b
61549AXX
Fig. 19 : Composition du module d’axe MOVIAXIS® MXA taille 6
A Vue du dessus B Vue de l'avant Cc Vue du dessous
[11  Bus signalisation [2]  Etriers de blindage de I'électronique [12] X6 : commande du frein
X9a : entrée, connecteur vert sur cable
X9b : sortie, connecteur rouge sur cable
[31 X10: entrées binaires [13] X7, X8 : 2 relais de sécu-

rité (exécution optionnelle)
[4]  X11: sorties binaires
[5] X12:bus CAN2
[6]  Afficheur 2 x 7 segments

[71  X13: raccordement codeur moteur (résol-
veur ou Hiperface + sonde de température)

[8]  X5a, X5b : alimentation 24 V
[91 X4 :raccordement circuit intermédiaire
[10] X2 : raccordement moteur

[11] Etrier de blindage pour la puissance
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Composition de I'appareil
Bus systéme en variante basée sur EtherCAT ou CAN

3.10 Bus systéme en variante basée sur EtherCAT ou CAN

Les modules d’axe peuvent étre équipés de différentes variantes de bus systéme :

* bus systéme basé sur CAN

* bus systeme basé sur EtherCAT

Les illustrations des page 26 a page 31 montrent des modules d’axe avec bus systéme
basé sur CAN.

[B]

Al a [1]
e _— .': [i]
l S ° [4]
'i——- _
| r

o E

L]

o —

. B

61554AXX

Fig. 20 : Bus systeme en variante basée sur CAN ou EtherCAT

(Al
(B]
(1]

(2]

(3]
[4]
(3]

Bus systéme basé sur CAN
Bus systéme basé sur EtherCAT

Interrupteur LAM
« Position interrupteur 0 : tous les modules d’axe sauf le dernier
» Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans I'ensemble servovariateur

Interrupteur F1
* Position interrupteur O : état livraison
« Position interrupteur 1 : réservé pour extension des fonctions

Diode RUN, couleur : vert/orange ; indique I'état de fonctionnement de I'électronique de bus et de la
communication.

Diode ERR, couleur : rouge ; signale un défaut EtherCAT.
Diode Link IN, couleur : vert ; liaison EtherCAT avec I'appareil précédent active

Diode Link OUT, couleur : vert ; liaison EtherCAT avec 'appareil suivant active
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Composition de I'appareil
Composition du module maitre MOVIAXIS® MXM additionnel

3.11 Composition du module maitre MOVIAXIS® MXM additionnel

Dans lillustration suivante, 'appareil est présenté sans son cache.

Module maitre MOVIAXIS® MXM en variante MOVI-PLC basic
Le module maitre représenté est codifié : MXM80A-000-000-00/DHP11A.

(8]

58765AXX
Fig. 21 : Composition du module maitre, exécution MOVI-PLC® basic
Vue de I'avant
[1]-[6] Fonction des bornes, voir manuel "Commande MOVI-PLC® basic DHP11B"
[7] Point de mise a la terre du boitier
[8] X5a, X5b : alimentation 24 V

STOP !
Risque d’endommagement du servovariateur

Le module maitre ne peut étre exploité que s'il est intégré dans un ensemble servo-
variateur conformément aux prescriptions dans un ensemble servovariateur, tel que
décrit a la page 22. L’exploitation en déporté risque d’endommager le module maitre ;
elle est donc interdite.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Composition de I'appareil
Composition du module maitre MOVIAXIS® MXM additionnel

Module maitre MOVIAXIS® MXM en variante MOVI-PLC advanced
Le module maitre représenté est codifié : MXM80A-000-000-00/DHE41B.

[8]

62207AXX
Fig. 22 : Composition du module maitre, exécution MOVI-PLC® advanced

Vue de I’'avant

[11-[7] Fonction des bornes, voir manuel "Commande MOVI-PLC® advanced DH.41B
[8] Point de mise a la terre du boitier

[9] X5a, X5b : alimentation 24 V

STOP !

Risque d’endommagement du servovariateur

Le module maitre ne peut étre exploité que s'il est intégré dans un ensemble servo-
variateur conformément aux prescriptions dans un ensemble servovariateur, tel que
décrit a la page 22. L'exploitation en déporté risque d’endommager le module maitre ;
elle est donc interdite.
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Composition de I'appareil 3
Composition du module condensateur MOVIAXIS® MXC additionnel

3.12 Composition du module condensateur MOVIAXIS® MXC additionnel
Dans lillustration suivante, 'appareil est présenté sans son cache.

Module condensateur MXC

(1]

(2]

(3]

60433AXX
Fig. 23 : Composition du module condensateur MOVIAXIS® MxC

B Vue de 'avant
[1] Affichage prét (Power)
[2] X5a, X5b : alimentation 24 V

[3] X4 : raccordement circuit intermédiaire
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Composition de I'appareil
Composition du module tampon MOVIAXIS® MXB additionnel

3.13 Composition du module tampon MOVIAXIS® MXB additionnel
Dans lillustration suivante, 'appareil est présenté sans son cache.

Module tampon MXB

(1]

(2]

(3]

60433AXX
Fig. 24 : Composition du module tampon MOVIAXIS® MXxB

B Vue de I'avant

[1] Sans fonction

[2] X5a, X5b : alimentation 24 V

[3] X4 : raccordement circuit intermédiaire
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Composition de I'appareil
Composition du module d’alimentation 24 V MOVIAXIS® MXS additionnel

3.14 Composition du module d’alimentation 24 V MOVIAXIS® MXS additionnel

Dans lillustration suivante, 'appareil est présenté sans son cache.

Module d’alimentation 24 V

[

[2]
[3]

[4]

I

Fig. 25 : Composition du module d’alimentation 24 V

A Vue du dessus B
[1] X16 : 24 V externe [2]
(3]
[4]
(3]

Vue de I'avant
Diode State
Diode Load

X5a, X5b :

alimentation 24 V

X4 : raccordement circuit intermédiaire

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Composition de I'appareil

Composition du module de décharge du circuit intermédiaire MOVIAXIS®

3.15 Composition du module de décharge du circuit intermédiaire MOVIAXIS® MXxZ

additionnel

Dans l'illustration suivante, 'appareil est présenté sans son cache.

Module de décharge du circuit intermédiaire MOVIAXIS® MxZ

[2]

[4]

7 i

Fig. 26 : Composition du module de décharge du circuit intermédiaire MOVIAXIS® MxZ

54427BXX

Vue de l'avant

(]
(2]
(3]
[4]
(5]

X14 : connecteur de commande

X5a, X5b : alimentation 24 V

X4 : raccordement circuit intermédiaire

X15 : raccordement résistance de freinage pour décharge

Etrier de blindage pour la puissance
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Composition de I'appareil 3
Combinaisons des options a la livraison

3.16 Combinaisons des options a la livraison

Appareils
compatibles
EtherCAT

Combinaisons
avec bus systeme
basé sur EtherCAT

Les modules d’axe sont équipés d’un systéme de logements pouvant contenir jusqu’a

trois options.
|_| [1]
| H\ (2]

T

N

A

3]

™~ (4]

56598AXX
Fig. 27 : Combinaisons des logements

[1-3] Logements 1 -3, affectation selon tableau suivant

[4] Platine de commande : composant de I'appareil de base

Le tableau suivant présente les combinaisons possibles ainsi que I'emplacement obli-
gatoire pour logement des cartes.

Les options sont possibles dans les combinaisons suivantes.

Combinaison | Emplacement1 Emplacement2 | Emplacement 3

1

2

3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7

8 XSE24A XGH
9 XIA11A XGS
10 XIA11A
11
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS xGS
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Composition de I'appareil
Combinaisons des options a la livraison

Variante CAN des  Les tableaux suivants présentent les combinaisons possibles ainsi que I'emplacement
appareils obligatoire pour logement des cartes.

Combinaisons Les options bus de terrain sont possibles dans les combinaisons suivantes.
avec bus de terrain

Combinaison | Emplacement1 Emplacement2 | Emplacement 3
1 Option bus de
terrain
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
Option bus de
6 terrain?) Aot
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
Option bus de
1 -
terrain
XGH
12 XGS Option bus de
13 XGH terrain®)
Option bus de
14 -
terrain
: . XGS
15 XGS Option l_)us de
terrain
1) Option bus de terrain :
- XFE24A : EtherCAT
ou
- XFP11A : Profibus
ou
- XFA11A : K-Net
Combinaisons Les options sont possibles dans les combinaisons suivantes.
avec XIO
Combinaison | Emplacement1 Emplacement2 | Emplacement 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
1 XIO11A XGH
12 XGS
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Composition de I'appareil
Combinaisons des options a la livraison

Combinaisons Les options sont possibles dans les combinaisons suivantes.
avec XIA
Combinaison | Emplacement1 Emplacement2 | Emplacement 3

1

2 XGH

3 XGS

4 XGS

5 XIA11A XGH XGH

6 XGS XGS

7

8 XIA11A XGH

9 XGS
Combinaisons Les options sont possibles dans les combinaisons suivantes.
avec XGH, XGS —
exclusivement Combinaison | Emplacement1 Emplacement2 | Emplacement 3

1

2 XGS XGH

3 XGH
Combinaisons Les options sont possibles dans les combinaisons suivantes.
avec XGS

exclusivement

Combinaison
1

Emplacement 1

Emplacement 2

2

XGS

Emplacement 3

XGS

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Composition de I'appareil
Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

3.17 Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Caractéristiques
techniques

La carte multicodeur compléte 'ensemble MOVIAXIS® dans le but de pouvoir exploiter
des codeurs supplémentaires.

Deux cartes multicodeurs sont proposées ; le choix se fait en fonction du type de codeur
a exploiter, voir tableau page 44. Elles offrent en plus une entrée différentielle
analogique (10 V).

XGH XGS

[X61] [X61]
[X62] [X62]
[X63] [X64]

61820AXX
Fig. 28 : Carte multicodeur en variantes XGH et XGS

Caractéristiques techniques de I'entrée différentielle X61
» Tolérance: £ 10V

* Résolution : 12 bits

» Actualisation toutes les 1 ms

L’entrée peut étre utilisée comme

+ entrée de consigne de vitesse ou de couple

* entrée de mesure générale

» valeur maximale de couple
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Composition de I'appareil
Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Caractéristiques techniques de X62

RS422
Fréquence maximale : 200 kHz

Génération de la simulation a partir du codeur moteur ou optionnel, choix via les pa-
rameétres d’appareil

Libre choix de la résolution en multiples de 2, de 26212 [tops/tour].
Multiplication des signaux de codeur possible
La vitesse maximale possible est fonction de la résolution réglée.

Nombre d’'impulsions réglé  Vitesse maximale possible [min'1]
64 - 1024 Pas de limitation
2048 5221
4096 2610
Fonctions
possibles Fonctions Variante
XGH Variante XGS
Fonctionnalité SSI - X
Fonctionnalité Hiperface
Fonctionnalité EnDat 2.1
Fonctionnalité codeur incrémental/sin-
cos
Simulation codeur X X

Mesure de la température

Entrée analogique

Alimentation en tension 24 V option-
nelle

Résolveur - -

Pour le raccordement d’'un codeur HTL, contacter l'interlocuteur SEW local.

Tous les codeurs sont raccordés a la carte multicodeur par un connecteur
Sub-D 15 pdles.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Composition de I'appareil

Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Codeurs
compatibles

Les codeurs listés dans les tableaux suivants peuvent étre exploités avec la carte

multicodeur.

Désignation codeur Désignation fabricant / Fabricant | Tension
SEW Type codeur

AL1H Codeur linéaire Hiperface L230 / SICK-Stegmann

EKOH Hiperface monotour SKS36 / SICK-Stegmann
ASOH Codeur absolu Hiperface monotour SRS36 / SICK-Stegmann
ES1H Hiperface monotour SRS50 / SICK-Stegmann
ES3H/ES4H Codeur absolu Hiperface monotour SRS64 / SICK-Stegmann
AKOH Hiperface multitour SKM36 / SICK-Stegmann
AS1H Hiperface multitour SRM50 / SICK-Stegmann
AS3H/AS4H Codeur absolu Hiperface multitour SRM64 / SICK-Stegmann
AV1H Codeur absolu Hiperface SRM50C3 / SICK-Stegmann
EV1C HTL ROD436 1024 / Heidenhain
EV1IR TTL ROD466 1024 / Heidenhain
EV1S Sinus ROD486 1024 / Heidenhain
EVIT TTL ROD426 1024 / Heidenhain
EV2R Codeur OG71-DN 1024R / Hibner 12V
EV2T Codeur OG71-DN 1024TTL / Hibner
AV1Y Codeur absolu SSI ROQ424SSI / Heidenhain
ES1S OG72S-DN1024R / Hibner
ES2S OG72S-DN1024R / Hibner
EV2S OG71S-DN1024R / Hibner
EH1S HOG74-DN1024R / Hubner
ES1R OG72-DN1024R / Hiibner
ES2R Codeur OG72-DN1024R / Hibner
EH1R HOG74-DN1024R / Hubner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hubner
ES2T OG72-DN1024TTL / Hiibner
EH1T HOG74-DN1024TTL / Hlbner
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Type codeur Désignation fabricant / Fabricant | Tension
Télémeétre laser DME4000 / SICK-Stegmann
Télémeétre laser DME4000 / SICK-Stegmann 24V
Codeur absolu Hiperface monotour SRS60 / SICK-Stegmann
Codeur absolu Hiperface multitour SRM60 / SICK-Stegmann 12V
Codeur absolu monotour ECN1313 / Heidenhain
Codeur absolu multitour EQN1325 / Heidenhain
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf 24V
GM401 /IVO 12V
AMS200/200 / Leuze
OMS1 / Leuze
WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs 24V
DME 3000 111 / Sick
DME 5000-111 / Sick
ss! AG100 MSSI / Stegmann 12V
AG626 / Stegmann 24V
CE58 /T&R 12V
LE100/ T&R
EDM / Visolux 24V
OMS2 / Leuze
24V

WCS2A / Pepperl & Fuchs

Raccordement et fonction des bornes de la carte

Affectation des

broches de X61 Deserinti
Borne | Affectation escrlp. fon Type connecteur
sommaire
X61
Al O+ Entrée différentielle
— Al 0- analogique
e Référence pour | Mini Combicon 3.5,
: DGND broche 2’ 5 poles.
+0 > ; : _ Section de cable
ncgJj—5 Alimentation en max : 1,5 mm 5
- 24V tension optionnelle | min : 0,75 mm
du codeur
n.c.
REMARQUE
° L’alimentation 24 V sur la broche 4 n’est admissible qu’en cas d’utilisation de codeurs

24 V. Prévoir une protection conforme a UL. A ce sujet, voir le chapitre "Installation

conforme a UL", page 99.

L’alimentation doit étre commutée par une diode avec une capacité de charge en cou-

rant suffisante.
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Restrictions quant au traitement des entrées en cas de module d’axe avec cartes multicodeurs et E/S

REMARQUE

Si le module d’axe est équipé de deux cartes E/S et d’'une carte multicodeur ou d’'une
carte E/S et de deux cartes multicodeurs (voir tableau suivant), les restrictions sui-
vantes s’appliquent pour le traitement des entrées et sorties.

Les entrées et sorties (disponibles) de deux cartes seulement peuvent étre

Schémas de raccordement pour codeurs avec alimentation externe

46

traitées.
Variante Carte embrochée Carte embrochée Carte embrochée ‘
1 Carte E/S Carte E/S Carte multicodeur
2 Carte E/S Carte multicodeur Carte multicodeur

Les schémas présentent le raccordement de une et deux carte(s) multicodeur(s). Dans
le cas de codeurs 12 V, une alimentation externe n’est nécessaire qu’a partir de deux

cartes multicodeurs si la somme des courants des codeurs est > 800 mA.

[2] ]
x61 | T
[ o ]
(DGND) 3 | I GND
(+24 V) 4 E K] *24V
o)
)
X631/ %64 | |2
2 3]
[ |

62357AXX

Fig. 29 : Schéma de raccordement avec une carte multicodeur

Légende, voir fig. 30.
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Affectation des
broches de X62
Signaux
d’émulation codeur

(2]

(1]

x61 | 3
[ ]
(DGND)3 | I —
w24v) 4 | T
(24V) 41 - F
(o)
g
)
x63/x64 | |°
) 3]
[2]
x61 | T
3 |0
4 E K]
(o)
<
)
x63/x64 | |3°
) 3]

GND
+24V /+12V

Fig. 30 : Schéma de raccordement avec deux cartes multicodeurs

[1]  Source de tension
[2] Carte multicodeur
[3] Codeur

62358AXX

Borne

Affectation

Description
sommaire

Type connecteur

X62

Signal voie A (cos+)

Signal voie B (sin+)

Signal voie C

n.c.”
DGND

Signaux d’ému-
lation codeur

Signal voie A_N (cos-)

Signal voie B_N (sin-)
Signal voie C_N

©| o N o o M WIN =

nc.’

Sub-D 9 pdles
(male)

1) Ne pas raccorder de cable.
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Affectation des

broches de X63 - -

XGH, X64 XGS Borne Fonction sur codeurs TTL, sin/cos Type
connecteur

avec codeurs TTL,
sin/cos

X63 (XGH)

Signal voie A (cos+)

Signal voie B (sin+)

Signal voie C

nc.)

n.c.1)
TF/TH/KTY-

I"I.C.1)
DGND

Signal voie A_N (cos-)

Sub-D 15 pbles
(femelle)

OO 0 N O o d WOIN -

-

Signal voie B_N (sin-)

N
N

Signal voie C_N

n.c.

-
N

n.c.”
TF/TH/KTY+
Us

N N
N

-
(¢)]

1) Ne pas raccorder de cable.

Affectation des

broches de X63 - -

XGH, X64 XGS Borne Fonction sur codeur Hiperface Type
connecteur

avec codeur
Hiperface

X63 (XGH)

Signal voie A (cos+)

Signal voie B (sin+)

nc.

DATA+

nc.
TF/TH/KTY-

I"I.C.1)
DGND

Signal voie A_N (cos-)

Sub-D 15 pbles
(femelle)

Ol ©| 0 N O aa | WOIN -

-

Signal voie B_N (sin-)
nc.
DATA-

N
N

-
N

n.c.”
TF/TH/KTY+
Us

N N
2w

-
(¢)]

1) Ne pas raccorder de cable.
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Affectation des

broches de X63
XGH, X64 XGS
avec EnDat 2.1

Affectation des
broches de X64
XGS avec SS/

Borne

Fonction sur EnDat 2.1

Type
connecteur

X63 (XGH)

Signal voie A

Signal voie B

Horloge+

DATA+

nc.”

TF/TH/KTY-

I"I.C.1)
DGND

Signal voie A_N

Ol ©| 0 N O g | WOIN -

al =
N

Signal voie B_N

Horloge-

-
N

DATA-

ol o
2w

n.c.1)
TF/TH/KTY+

-
(¢)]

Us

Sub-D 15 pbles
(femelle)

1) Ne pas raccorder de cable.

Borne

Fonction sur SSI

Type
connecteur

X64 (XGS)

n.c.)

nc.”

Horloge+

DATA+

nc.”

TF/TH/KTY-

I"I.C.1)
DGND

n.c.

Ol ©| 0 N O o A WOIN -

all =
N

nc.

Horloge-

-
N

DATA-

N N
2w

n.c.1)
TF/TH/KTY+

-
(¢)]

Us

Sub-D 15 pbles
(femelle)

1) Ne pas raccorder de cable.
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Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A optionnelles

Affectation des

broches de X64 -
XGS avec SS/ Borne Fonction sur SSI (AV1Y) Type

(AV1Y) connecteur

X64 (XGS)

Signal voie A (cos+)

Signal voie B (sin+)

Horloge+
DATA+

nc.
TF/TH/KTY-

I"I.C.1)
DGND

Signal voie A_N (cos-)

Sub-D 15 pbles
(femelle)

Ol ©W| 0 N O a | WOIN -

-

Signal voie B_N (sin-)

N
N

Horloge-
DATA-

-
N

n.c.”
TF/TH/KTY+
Us

ol o
2w

-
(¢)]

1) Ne pas raccorder de cable.
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Composition de I'appareil
Interface bus de terrain PROFIBUS XFP11A optionnelle

3.18 Interface bus de terrain PROFIBUS XFP11A optionnelle

Fonction des

bornes
Interrupteur
Vue de face XFP11A Description DIP Fonction
Borne
RUN : diode de fonctionnement Indique le fonctionnement correct de I'électronique
PROFIBUS (vert) de bus.
L -
[}z BUS FAULT : diode de défaut Signale un défaut PROFIBUS DP.
[¢]
e ) PROFIBUS (rouge)
Fi ( Affectation
=
:,: = X31 : raccordement PROFIBUS = X31:1 n.c.
'- 20 X31:2 n.c.
. 1 X31:3 RxD / TxD-P
2 X31:4 CNTR-P
2 2 X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V /100 mA)
2 3 X31:7 n.c.
X31:8 RxD / TxD-N
4 X31:9 DGND (M5V)
2 ADDRESS : interrupteurs DIP 20 Valeur : 1
2 5 pour le réglage de I'adresse de 2! Valeur : 2
6 station PROFIBUS 22 Valeur : 4
2 23 Valeur : 8
24 Valeur : 16
n.c 25 Valeur : 32
56596AXX 26 Valeur : 64
n.c. Réservé

Affectation des
broches du
connecteur

Liaison
MOVIAXIS® /
PROFIBUS
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Le raccordement au réseau PROFIBUS est réalisé a l'aide d’'un connecteur Sub-D
9 pbles selon CEI 61158. La liaison de bus en T est a réaliser a I'aide d’'un connecteur
adapté.

(2]

RxD/TxD-P
RxD/TxD-N
CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V/100mA)
DGND (M5V)

: \[3]

©o|o|o|s o |w
I

(1]

06227AXX
Fig. 31 : Affectation des broches du connecteur Sub-D 9 péles selon CEl 61158

[1] Connecteur Sub-D 9 péles
[2] Cables de transmission de signaux torsadés par paires
[3] Enveloppe du connecteur reliée au blindage sur une grande surface

Le raccordement de I'option XFP11A au systéme PROFIBUS s’effectue en regle géné-
rale a I'aide d’une liaison bifilaire blindée avec conducteurs torsadés. Tenir compte de
la fréquence de transmission maximale autorisée lors du choix du connecteur de bus.

Le branchement de la liaison bifilaire sur le connecteur PROFIBUS se fait par les
broches 3 (RxD / TxD-P) et 8 (RxD / TxD-N). La communication passera donc par ces
deux contacts. Les signaux RS485 RxD / TxD-P et RxD / TxD-N devront étre branchés
de maniére identique chez tous les participants PROFIBUS.
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Interface bus de terrain PROFIBUS XFP11A optionnelle

1

Par I'intermédiaire de la broche 4 (CNTR-P), l'interface PROFIBUS délivre un signal
TTL pour un répétiteur ou un adaptateur fibres optiques (référence = broche 9).

REMARQUE

Dans le cas de cables de bus de grande longueur, tous les participants du bus doivent
étre reliés a un potentiel de référence commun "correct".

Fréquences de
transmission
Ssupérieures a
1,5 MBaud

Régler I’'adresse
de station

L’utilisation de la carte XFP11 avec des fréquences de transmission supérieures a
1,5 MBaud n’est possible qu’avec des connecteurs Profibus 12 Mbaud spécifiques.

L’adresse de station PROFIBUS se ré%Ie a partir des interrupteurs DIP 20 2% surla
carte option. Les variateurs MOVIAXIS™ supportent les adresses 0 a 125.

D’usine, I’adresse de station PROFIBUS réglée est 4.
& [+ e
[}z
e )
;1' |
.y x

3]

29 5 Valeur:1x0=0

.

2" 5 valeur:
22 _s Valeur :
23 5 Valeur :

24 5 valeur :
25 5 valeur:
26 5 valeur :

2x0=0
4x1=4
8x0=0

16x0=0
32x0=0
64x0=0

n.c
56596AXX

Une modification de I'adresse de station PROFIBUS pendant le fonctionnement n’est
pas immédiatement active. La modification ne sera active qu’aprés remise sous tension

(puissance + 24 V ACTIVE/DESACTIVE) du servovariateur.

& [+ e
[}z
e )

B =
e X
L3

.

n.c

06228AXX
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Exemple : réglage de I’adresse de station PROFIBUS 17

29 5 valeur

2" s valeur:
22 _ Valeur :
23 5 Valeur :

24 5 valeur :
25 5 valeur:
26 s valeur :

Tx1=1
2x0=0
4x0=0
8x0=0
16x1=16
32x0=0
64x0=0
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Composition de I'appareil

Interface bus de terrain K-Net XFA11A optionnelle

3.19 Interface bus de terrain K-Net XFA11A optionnelle

Fonction des

L’interface bus de terrain XFA11A (K-Net) est un module esclave pour le raccordement
a un bus systéme sériel de transfert de données grande vitesse. Monter une interface
bus de terrain XFA11A au maximum dans chaque module d’axe.

bornes Description sommaire Borne
|
| Raccordement K-Net X31:
(connecteur femelle RJ45) '
- Raccordement K-Net X32:
(connecteur femelle RJ45) '
as
REMARQUE
° Les connecteurs X31 et X32 peuvent servir au choix d’entrée ou de sortie.
Caractéristiques
techniques

K-Net

Isolation galvanique

non

Bande passante bus

50 Mbit/s max.

Connectique 2xRJ-45
Etendue max. du bus 50 m
Moyen de transmission Cable CAT7

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Interface bus de terrain EtherCAT XFE24A optionnelle

3.20 Interface bus de terrain EtherCAT XFE24A optionnelle

L’interface bus de terrain XFE24A est un module esclave pour le raccordement a des
réseaux EtherCAT. Intégrer une interface bus de terrain XFE24A au maximum dans
chaque module d’axe. Grace a l'interface bus de terrain XFE24A, le MOVIAXIS® peut
communiquer avec tous les systémes maitre EtherCAT. Tous les standards ETG
(EtherCAT Technology Group), comme p. ex. le cablage, sont supportés. Le cablage
doit donc étre réalisé en fagade par le client.

Caractéristiques

techniques

Option XFE24A (MOVIAXIS®)

Standards

CEI 61158, CEI 61784-2

Fréquence de
transmission

Connectique

100 MBaud duplex

2 x RJ45 (8x8 Modular Jack)

Terminaison de bus

Non intégrée, car la terminaison du bus est automatiquement activée.

Couche OSI Ethernet II
Adresse de station Réglage via maitre EtherCAT
Vendor ID 0x59 (CANopenVendor ID)

» CoE (CANopen over EtherCAT)

Services EtherCAT - VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

Etat de firmware

MOVIAXIS® a partir de la version de firmware 21 ou supérieures

'::rcv‘?z:m’es demiseen . | jiciel PC MOVITOOLS® MotionStudio & partir de la version 5.40

e er—— | [1]  Interrupteur LAM

§ ' & + Position interrupteur 0 : tous les modules d’axe sauf le dernier
b — 1] « Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans I'ensemble

servovariateur

Interrupteur F1

.RUN [2] * Position interrupteur 0 : état livraison
.ERN [3] « Position interrupteur 1 : réservé pour extension des fonctions
w.m [4] [2] Diode RUN, couleur : vert / orange
(5] [3] Diode ERR, couleur : rouge

f u«.our

[4] Diode Link IN, couleur : vert
[5] Diode Link OUT, couleur : vert

| | EthercAT

: [6]

Iz
_ e

Entrée du bus
Sortie du bus

(7]

D’autres informations sur la carte bus de terrain EtherCAT sont données dans le manuel
"Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX Interface bus de terrain XFE24A
EtherCAT".
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Composition de I'appareil

Interface bus systéme basé sur EtherCAT XSE24A optionnelle

3.21 Interface bus systéme basé sur EtherCAT XSE24A optionnelle

Le bus systéme basé sur EtherCAT XSE24A est un module d’extension interne et op-
tionnel. Ce module met a disposition du MOVIAXIS® les fonctionnalités d’'un bus sys-
téme grande vitesse basé sur EtherCAT. Le module optionnel XSE24A est une carte
bus de terrain qui ne peut pas étre utilisée pour communiquer avec les maitres

EtherCAT d’autres fabricants.

Le cablage est identique au cablage du bus systéme CAN : il doit étre réalisé coté
servovariateur a I'aide des connecteurs RJ45 joints en standard a la livraison. Avec une

XSE24A, le bus systéme CAN n’est plus disponible.

—— (1]

XSE

Lo — 1]
F1 [2]

.RUN 3]
ERR [4]
Link :IN [5] 3]
[4]

! Lok @il oUT [6]
: . (6]

(6]

(2]

Interrupteur LAM
Position interrupteur O : tous les modules d’axe sauf le dernier
» Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans I'ensemble
servovariateur

Interrupteur F1
Position interrupteur O : état livraison
Position interrupteur 1 : réservé pour extension des fonctions

Diode RUN, couleur : vert / orange
Diode ERR, couleur : rouge

Diode Link IN, couleur : vert

Diode Link OUT, couleur : vert

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Carte extension entrées / sorties XIO11A optionnelle

3.22 Carte extension entrées / sorties XIO11A optionnelle

REMARQUE

Les informations concernant les indications de masse dans les schémas de raccorde-
ment suivants sont données page 89 au chapitre "Fonction des bornes".

STOP !

Il'y a une isolation galvanique entre le servovariateur et les entrées et sorties binaires
de la carte XIO.

Noter que les entrées et sorties binaires ne sont pas isolées galvaniquement
entre elles.

Alimentation

Comportement
du module

Court-circuit

Commutation de
charges inductives

* La logique du module est alimentée par le MOVIAXIS®.

» Les entrées et sorties binaires sont alimentées a partir des bornes DCOM et 24 V sur
la face avant. La tension d’alimentation doit étre protégée a 4 A ; a ce sujet, voir éga-
lement page 99 au chapitre "Installation conforme a UL".

* Les entrées et sorties binaires sont isolées galvaniquement cété alimentation des cir-
cuits logiques.

En cas de court-circuit d’'une sortie binaire, le pilote passe en mode pulsé et s’auto-
protége. L’état de la sortie binaire reste inchangée.

Une fois le court-circuit éliminé, la sortie binaire adopte I'état actuel du MOVIAXIS®.

* Le module ne contient pas de diode de roue libre pour I'absorption de I'énergie in-
ductive produite a la commutation de charges inductives.

* La capacité de charge inductive par sortie est de 100 mJ pour une fréquence
de 1 Hz.

» L’énergie inductive est transformée en énergie thermique dans le transistor de
commutation. Apparait alors une tension de -47 V. Ce qui permet une dissipation
plus rapide de I'énergie que cela ne serait possible en cas d'utilisation d’'une diode
de roue libre.

+ La capacité de charges inductives des sorties peut étre augmentée par raccor-
dement d’'une diode de roue libre externe. Ceci permet de rallonger de maniére si-
gnificative le temps de coupure.
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Carte extension entrées / sorties XIO11A optionnelle

Couplage en
paralléle de sorties
binaires

Fonction des
bornes

+24V

Charge

DO0

XIO11A

GND_EXT

[

Logique

i
1 L
GND_EXT| GND GND

1
1

58750AFR

Fig. 32 : Schéma de principe pour I'utilisation d’une diode de roue libre au niveau de la sortie

binaire

Diode de roue libre

Le couplage en paralléle de deux sorties binaires est possible ; il conduit a 'augmen-
tation du courant nominal.

Ce module comprend

huit entrées binaires

huit sorties binaires

Séparation des potentiels entre les entrées / sorties et I'électronique.

Désignation
DCOM

Borne

Connecteur

+24V

DO O
DO 1

DO 2

DO 3
DO 4

X21

DO 5

DO 6
DO7

©| o N o o b WIN -

-
o

DIO

N

DI 1
DI 2

DI 3

DI 4
DI 5

X22

DI 6

D17

0N gl N

Taille du boitier de connecteur

COMBICON 5.08
1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

57




Composition de I'appareil
Carte extension entrées / sorties XIO11A optionnelle

Schéma de
raccordement
+24V -
A NI
|
XIO1A :
i
+24V]_ | Alimentation [
en tension :
i
ov |
GND_EXT :
i
DIO |
: Logique
i T
GND_EXT GNDiEXTi GND GND
|
i
i
I
56935AFR
Fig. 33 : Schéma de principe pour une entrée binaire
+24V _
oV
|
|
XIO11A i
i
i
:
Last I
1 i
GND_EXT ! Logique
|
| L
DOOI GND_EXT: GND GND
i
T
i
56936AFR
Fig. 34 : Schéma de principe pour une sortie binaire
REMARQUE
Si l'alimentation 24 V des sorties est coupée, les entrées ne sont plus en état de
i fonctionner.
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Carte extension entrées / sorties XIA11A optionnelle

3.23 Carte extension entrées / sorties XIA11A optionnelle

REMARQUE

Les informations concernant les indications de masse dans les schémas de raccor-
dement suivants sont données page 89 au chapitre "Fonction des bornes".

STOP !

Il n’y a pas d’isolation galvanique entre le servovariateur et les entrées et sorties
analogiques de la carte XIA.

Alimentation

Comportement
du module

Court-circuit

Commutation de
charges inductives

La logique du module est alimentée par le MOVIAXIS®.
Les entrées et sorties analogiques sont également alimentées par le MOVIAXIS®.

Les entrées et sorties binaires sont alimentées a partir des bornes DCOM et 24 V sur
la face avant. La tension d’alimentation doit étre protégée a 4 A ; a ce sujet, voir éga-
lement page 99 au chapitre "Installation conforme a UL".

Les entrées et sorties binaires sont isolées galvaniquement c6té alimentation des cir-
cuits logiques.

En cas de court-circuit d’'une sortie binaire, le pilote passe en mode pulsé et s’auto-
protege. L’état de la sortie binaire reste inchangée.

Une fois le court-circuit éliminé, la sortie binaire adopte I'état actuel du MOVIAXIS®.

Le module ne contient pas de diode de roue libre pour I'absorption de I'énergie in-
ductive produite a la commutation de charges inductives.

La capacité de charge inductive par sortie est de 100 mJ pour une fréquence de
1 Hz.

L’énergie inductive est transformée en énergie thermique dans le transistor de
commutation. Apparait alors une tension de -47 V. Ce qui permet une dissipation
plus rapide de I'énergie que cela ne serait possible en cas d’utilisation d’'une diode
de roue libre.

La capacité de charges inductives des sorties peut étre augmentée par raccor-
dement d’'une diode de roue libre externe. Ceci permet de rallonger de maniére si-
gnificative le temps de coupure.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Carte extension entrées / sorties XIA11A optionnelle

Couplage en
paralléle de sorties
binaires

Fonction des
bornes

+24V

ov

+24V

Charge
oV

DOO0

XIA11A

GND_EXT

Logique

11

L
GND_EXT. GND GND

|
T
i

56942AFR

Fig. 35 : Schéma de principe pour I'utilisation d’une diode de roue libre au niveau de la sortie

(1

binaire

Diode de roue libre

Le couplage en paralléle de deux sorties binaires est possible ; il conduit a 'augmen-

tation du courant nominal.

Ce module comprend

deux entrées analogiques (différentielles)
deux sorties analogiques
quatre entrées binaires

quatre sorties binaires

Séparation des potentiels entre les entrées / sorties binaires et I'électronique

Désignation

Borne

DCOM

24V
DO O

DO 1

DO 2
DO 3

X25

DIO

DI 1
DI 2

© O N O g~ ON -~

DI 3

-
o

Al 0+
Al 0-

Al 1+

Al 1-
AO O

X26

AO 1

DGND
DGND

0 N O a ~OIN -

COMBICON 5.08
1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?
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Carte extension entrées / sorties XIA11A optionnelle

Schéma de
raccordement
+24V o
[ -
I
XIAT1A :
i
+24v| | Alimentation !
en tension :
i
ov i
GND_EXT :
S :
: Logique
i T
GND_EXT GND_EXTi GND GND
I
I
i
I
58752AFR
Fig. 36 : Schéma de principe pour une entrée binaire
+24V .
oV
|
|
XIA11A i
+24V i
i
|
Charge I I
oV .
— 1l i
GND_EXT ! Logique
|
1 L
DOO O GND_EXT: GND GND
i
i
58753AFR
Fig. 37 : Schéma de principe pour une sortie binaire
REMARQUE
Le module entrées / sorties analogiques / binaires XIA11A ne dispose pas de diodes
i de roue libre internes.
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Composition de I'appareil
Carte extension entrées / so

rties XIA11A optionnelle

Capteur
-10V<U<10V

XIA11A

GND

Barrette de masse

+ N S+
@ \‘ l\ \‘ l\ _ » Logique
T e ) — —_\/ J_
GND

Tl

GND

GND

T
56937AFR

Fig. 38 : Schéma de principe pour une entrée analogique

Actionneur

XIA11A

Barrette de masse

56940AFR

Fig. 39 : Schéma de principe pour une sortie analogique
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Installation
Installation mécanique

4
4.1

Installation
Installation mécanique

A ATTENTION !

N’installer en aucun cas des modules d'un ensemble servovariateur multi-axe
MOVIAXIS® MX défectueux ou endommageés ; ils sont une source potentielle d’acci-
dents pour les personnes et de détériorations pour les éléments de l'installation.

* Avant le montage de chaque module d'un ensemble servovariateur multi-axe
MOVIAXIS® MX, s'assurer de I'absence de détériorations visibles et remplacer les
modules endommages.

» S’assurer que tous les éléments de la livraison sont complets.

STOP!

La plague de montage dans I'armoire de commande doit étre conductrice sur une
grande surface (pure mécaniquement avec de bonnes capacités de conduction) pour
la surface de montage du servovariateur. Seule une plaque de montage conductrice
sur une grande surface permet de garantir le montage conforme a CEM du servo-
variateur multi-axes MOVIAXIS® MX.

» Sur chaque appareil, marquer les quatre emplacements pour le percage des tarau-
dages sur la plaque de montage comme présenté dans les fig. 40 et 41 et selon les
indications du tableau suivant. Respecter une tolérance selon ISO 2768-mK pour le
positionnement des pergages.

» La distance latérale minimale entre deux ensembles servovariateur doit étre de
30 mm.

* Placer les appareils d'un méme ensemble les uns a cb6té des autres, sans
espacement.

» Réaliser les pergcages dans la plaque de montage et fixer les modules de 'ensemble
servovariateur multi-axe MOVIAXIS® MX & I'aide de vis M6. Diamétre de la téte de
vis entre 10 mm et 12 mm.

Le tableau suivant donne les cotes des parois arrieres des modules.

Cotes des parois arriéres du MOVIAXIS® MX

MOVIAXIS® MX A B c D

[mm] [mm] [mm] [mm]
Module d’axe taille 1 60 30 353 362,5
Module d’axe taille 2 90 60 353 362,5
Module d’axe taille 3 90 60 453 462,5
Module d’axe taille 4 120 90 453 462,5
Module d’axe taille 5 150 120 453 462,5
Module d’axe taille 6 210 180 453 462,5
Module de puissance taille 1 90 60 353 362,5
Module de puissance taille 2 90 60 453 462,5
Module de puissance taille 3 150 120 453 462,5
Module maitre 60 30 353 362,5
Module condensateur 150 120 453 462,5
Module tampon 150 120 453 462,5
Module d’alimentation 24 V 60 30 353 362,5
Module de décharge du circuit voir page 65
intermédiaire
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Installation mécanique

Vue de la paroi arriére des modules d’axe et des modules de puissance MOVIAXIS® MX

A?
15 B?

X
w
i
28

1) 1)

2)
2)

(!

Fig. 40 : Disposition des taraudages

06695AXX

1) Position du taraudage
2) Le tableau des cotes figure a la page 63.
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Installation mécanique

Vue de la paroi arriére du module de décharge du circuit intermédiaire MOVIAXIS® MX

120
15 90

Yl
w
o
28

288
297,5

06696AXX
Fig. 41 : Disposition des taraudages

1) Position du taraudage
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4 Installation
Installation mécanique

Dégagement » Pour garantir une bonne ventilation, respecter un dégagement de 100 mm (4 in)
minimal et sens au-dessus et en dessous de I'appareil. Veiller a ce que la circulation de I'air dans
de montage ce dégagement ne soit pas entravée par des cables ou par du matériel d’installation.

» S’assurer que les appareils ne sont pas situés directement dans la zone de dis-
sipation de I’air chaud d’autres appareils.

» Les appareils d’'un ensemble servovariateur doivent étre alignés les uns a coté des
autres, sans espacement.

» Installer les variateurs impérativement a la verticale. Le montage horizontal, trans-
versal ou téte en bas n’est pas autorisé.

min. 100 mm
(4in)

min. 100 mm
(4in)

55481BXX

Fig. 42 : Dégagement minimal et sens de montage des appareils

STOP!

Pour les liaisons de plus de 10 mm?2, tenir compte des rayons de courbure spécifiques
selon EN 61800-5-1 ; le cas échéant, les espacements devront étre augmentés.
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Installation 4
Cable de liaison entre bus systéme basé sur CAN et module maitre option-

4.2 Cable de liaison entre bus systéme basé sur CAN et module maitre optionnel
Les indications suivantes décrivent la mise en place des liaisons de bus signalisation du
bus systéme CAN dans I'ensemble servovariateur.

+ Embrocher les connecteurs des liaisons du bus signalisation CAN [1] (X9a, X9b),
comme décrit ci-aprés :

» Les cables ont de chaque c6té un connecteur identifié par une couleur ; les em-
brocher selon l'ordre suivant : rouge (b)- vert (a) - rouge (b) - vert (a) -
rouge (b) ...... .

— rouge (b) : sortie (RJ45), X9b

— vert (a) : entrée (RJ45), X9a

— noir (c) : sortie MXM (Weidmdiller)
— noir (d) : entrée MXP (RJ45), X9a

REMARQUE
Important : sur le dernier module d’axe de 'ensemble servovariateur, monter une ré-
i sistance de terminaison de ligne [3] (élément fourni avec le module de puissance).
Etriers de » Poser les liaisons dans l'ordre et mettre en place les étriers de blindage de
blindage I'électronique [2].

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 67




68

Installation
Liaison bus systéme basé sur CAN entre plusieurs ensembles servovaria-

4.3 Liaison bus systéme basé sur CAN entre plusieurs ensembles servovariateur

» Les différents ensembles servovariateur sont a cabler comme décrit page 67.

» Le cable de liaison CAN [1] part de la sortie rouge (X9b) du dernier module d’axe
d’'un ensemble servovariateur vers 'entrée verte (X9a) du premier module d’axe du
prochain ensemble servovariateur.

REMARQUE

Les plaques de montage sur lesquelles sont montées les ensembles servovariateur,
i doivent disposer d’une liaison a plat suffisante avec la masse, p. ex. une tresse de

masse.

Les longueurs des cables préconfectionnés pour la liaison de bus systeme [1] sont
0,75met3 m.

[1] Liaison bus systéme [2] Résistance de terminaison de ligne

REMARQUE

Important : sur le dernier module d’axe de I'ensemble servovariateur, monter une ré-
i sistance de terminaison de ligne [2] (élément fourni avec le module de puissance).
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Installation 4
Liaison bus systeme basé sur CAN avec d’autres appareils SEW

4.4 Liaison bus systéme basé sur CAN avec d’autres appareils SEW

L
[1] Liaison bus systéme [4] CAN H orange-blanc
[2] Connecteur de sortie noir [5] Résistance de terminaison de ligne
[3] CAN L orange [6] Raccorder le support de reprise de blindage
REMARQUE
Veiller a assurer un potentiel de masse commun, p. ex. par liaison de la masse 24 V
i des tensions d’alimentation.

Les longueurs des cables de liaison préconfectionnés [1] sont 0,75 m et 3 m.
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4.5 Cable de liaison entre bus systéme basé sur EtherCAT et module maitre
optionnel

Les indications suivantes décrivent la mise en place des liaisons de bus signalisation du
bus systéme basé sur EtherCAT dans I'ensemble servovariateur.
+ Embrocher les connecteurs des liaisons du bus signalisation [1] (X9a, X9b), comme
décrit ci-apres :
* Les cables ont de chaque cété un connecteur RJ45 couleur ; les embrocher selon
I'ordre suivant : rouge (b)- vert (a) - rouge (b) - vert (a) - rouge (b) ...... .
— rouge (b) : sortie (RJ45), X9b

— vert (a) : entrée (RJ45), X9a
— jaune (c) : sortie MXM (RJ45) (MOVI-PLC advanced, passerelle UFX41)

— noir (d) : entrée MXP (RJ45), X9a

[1]1  Liaison bus signalisation [2]  Interrupteur LAM
Position interrupteur 0 : tous les modules d’axe sauf le

dernier
Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans

'ensemble servovariateur

STOP !
L’interrupteur DIP LAM [2] du dernier module d’axe de I'ensemble servovariateur doit
étre réglé sur "1", sur "0" pour tous les autres modules d’axe.
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4.6

Liaison bus

systéeme basé sur EtherCAT entre plusieurs ensembles

servovariateur

Les différents ensembles servovariateur sont a cabler comme décrit page 70.

Le cable de liaison [1] part de la sortie jaune (b) du dernier module d’axe d’'un en-
semble servovariateur vers I'entrée noire (a) du premier module d’axe du prochain
ensemble servovariateur.

REMARQUE

Les plaques de montage sur lesquelles sont montées les ensembles servovariateur,
i doivent disposer d’'une liaison suffisante avec la masse, p. ex. une tresse de masse.

Les longueurs des cébles préconfectionnés pour la liaison de bus systéme [1] sont
0,75met3 m.

[1]1  Liaison bus systeme [2]  Interrupteur LAM
Position interrupteur 0 : tous les modules d’axe sauf le
dernier
Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans
'ensemble servovariateur

STOP!

L’interrupteur DIP LAM [2] du dernier module d’axe de chaque ensemble servo-
variateur doit étre réglé sur "1", sur "0" pour tous les autres modules d’axe.
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4.7 Liaison bus systéme basé sur EtherCAT avec autres appareils SEW

[31
[4]
V4

1
[1]  Liaison bus systéme [4] Participant SEW avec interface EtherCAT SEW
[2]  Connecteur de sortie jaune [5] Interrupteur LAM
Position interrupteur O : tous les modules d’axe sauf le
dernier

Position interrupteur 1 : dernier module d’axe dans
'ensemble servovariateur

[3] Connecteur d’entrée vert, RJ45

STOP !

Attention : l'interrupteur DIP LAM [5] du dernier module d’axe de I'ensemble servo-
variateur doit étre réglé sur "1", sur "0" pour tous les autres modules d’axe.

Les longueurs des cables de liaison préconfectionnés [1] sont 0,75 m et 3 m.

STOP!

Utiliser exclusivement des cables préconfectionnés SEW (affectation spécifique) pour
réaliser cette liaison.
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4.8 Caches et protections contre le toucher

Cache de Les appareils suivants sont équipés d’un cache :
protection + Module maitre (non représenté)

* Module condensateur (non représenté)

* Module tampon (non représenté)

* Module de puissance, toutes les tailles

* Module d’axe, toutes les tailles

* Module d’alimentation 24 V (non représenté)

* Module de décharge du circuit intermédiaire, toutes les tailles (non représenté)

57346AXX
Fig. 43 : Cache et protection contre le toucher

[1] Cache de protection

[2] Cache de protection contre le toucher

Le couple de serrage pour la fixation du cache est de 0,8 Nm.

Lors de la mise en place des vis autotaraudeuses, veiller a ce que la vis se loge dans le
taraudage prévu.

Protection contre le toucher

A AVERTISSEMENT !

Pas de protection contre le toucher en place

Blessures graves ou mortelles par électrocution

» Placer les protections contre le toucher a la gauche et a la droite de I'ensemble ser-
vovariateur de maniére a écarter toute possibilité de contact avec des éléments
conducteurs électriques.

Chaque module de puissance est livré avec deux protections contre le toucher.
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4.9 Installation électrique

Aprés coupure de 'alimentation réseau de 'ensemble servovariateur complet, des ten-
sions dangereuses peuvent subsister a I'intérieur de I'appareil et au niveau des bor-
niers jusqu’a 10 minutes aprés la mise hors tension.

Blessures graves ou mortelles par électrocution
Pour éviter I'électrocution,

N

» couper 'ensemble servovariateur du réseau et attendre 10 minutes avant de retirer
les caches de protection.

* Une fois les travaux terminés, ne mettre en route 'ensemble servovariateur que
lorsque les caches de protection sont en place ; dans le cas contraire, 'appareil n’a
que l'indice de protection IP00.

Sur les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX, un courant de fuite > 3,5 mA peut
apparaitre pendant le fonctionnement.

Blessures graves ou mortelles par électrocution

Pour éviter les courants dangereux pour le corps humain :

« Avec un cable d’alimentation <10 mm?, raccorder par des bornes séparées un

deuxiéme céble de protection PE de section identique a celle du cable d’alimen-
tation. Il est également possible d’utiliser un céble de protection avec une section
de cuivre de > 10 mm? ou d'aluminium de > 16 mm?.

« Avec un cable d'alimentation >10 mm?, I'utilisation d’un cable de protection avec
une section de cuivre de =10 mm? ou d’aluminium de > 16 mm? est suffisante.

» Dans les cas ou un disjoncteur différentiel suffit pour la protection contre le toucher
direct et indirect, ce disjoncteur devra néanmoins étre de type universel (RCD

type B).
REMARQUE
° Installation avec coupure sécurisée
1 L’appareil satisfait a toutes les exigences de la norme EN 61800-5-1 en matiére de sé-
paration électrique des circuits des éléments de puissance et électroniques. Pour ga-

rantir une séparation électrique slre, tous les circuits de signaux raccordés doivent
étre raccordés selon SELV (Safe Extremly Low Voltage) ou PELV (Protective Extra
Low Voltage). L'installation doit satisfaire aux exigences en matiére de séparation
sare.
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Sondes de
température dans
le moteur
A AVERTISSEMENT !
Présence de tensions de contact dangereuses sur les bornes de I'appareil en cas de
raccordement des mauvaises sondes de température
Blessures graves ou mortelles par électrocution
* Pour la surveillance de la température, ne raccorder que des sondes de tempéra-
ture avec dispositif de coupure sécurisée vers le bobinage moteur. Dans le cas
contraire, les exigences pour la coupure sécurisée ne sont pas satisfaites. En cas
de défaut, des tensions de contact dangereuses, générées par les bornes pour si-
gnaux électroniques, pourraient apparaitre sur les bornes de I'appareil.
Contacteurs + Ultiliser des contacteurs réseau et des contacteurs frein de la catégorie d’utilisation
réseau et AC-3 (CEI 158-1).
contacteurs frein ., | jzison réseau : section en fonction du courant nominal d’entrée |,z & charge
nominale
+ Liaison moteur : section en fonction du courant nominal de sortie Iy
» Liaisons électroniques :
— un fil par borne 0,20 ... 2,5 mm?
— deux fils par borne 0,25 ... 1 mm?
En sortie de
I'appareil
STOP !
Le raccordement d’'une charge capacitive sur un module d’axe risque d’endommager
ce module.
+ Seule une charge résistive/inductive (moteur) doit étre reliée a la sortie de
I'appareil.
* N’installer en aucun cas une charge capacitive !

55482AXX
Fig. 44 : Ne raccorder qu’une charge résistive / inductive ; n’installer en aucun cas une

charge capacitive
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Raccordement » Protéger la résistance de freinage avec un relais de protection, voir fig. 47. Régler
des résistances le courant de déclenchement en fonction des caractéristiques techniques de la
de freinage résistance de freinage, voir page 199.

+  SEW recommande le raccordement de la résistance de freinage tel que décrit dans
la fig. 46. L’interrupteur F16 doit étre placé a proximité de 'ensemble servovariateur.
Sila liaison entre I'interrupteur F16 et le module de puissance est non blindée, la pré-
voir la plus courte possible. Le cable de liaison avec la résistance de freinage sera
de préférence de type blindé ou avec des conducteurs torsadés. La section est fonc-
tion du courant nominal de la résistance de freinage.

Fonctionnement » Sous fonctionnement nominal, les cables vers la résistance de freinage véhiculent
des résistances une tension continue élevée d’environ 900 V.
de freinage

A AVERTISSEMENT !

Les surfaces des résistances de freinage atteignent sous charge nominale Py des tem-
pératures élevées pouvant atteindre 250 °C.

Risque de brdlures et d’'incendie

» Choisir un emplacement de montage adéquat. En régle générale, les résistances
de freinage sont installées sur 'armoire de commande.

* Ne pas toucher les résistances de freinage.

Entrées et sorties + Les entrées binaires sont isolées galvaniquement grace a des optocoupleurs.
binaires

STOP!

Les sorties binaires sont protégées contre les courts-circuits, mais restent sen-
sibles aux tensions externes. Des tensions externes peuvent endommager les sor-
ties binaires.

Types deréseaux =+ Les MOVIAXIS® sont prévus pour fonctionner sur des réseaux d’alimentation avec

possibles point étoile directement relié a la terre (réseaux TN et TT). Le fonctionnement sur des
réseaux avec point étoile non relié a la terre (par exemple réseaux IT) est également
possible. Dans ces cas, il est recommandé d'utiliser des contrbleurs d’isolement
avec procédé de mesure par impulsions codées. Cela évite les déclenchements in-
tempestifs du contrdleur d’'isolement dus aux courants capacitifs a la terre du
servovariateur.

» Les valeurs maximales d’émissivité ne sont pas spécifiées pour les réseaux a neutre
impédant ou non relié a la terre (réseaux IT). L’efficacité d’un filtre-réseau dans ce
cas est trés limitée.
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Installation
électrique

Brancher les bornes de raccordement de tous les appareils de 'ensemble servo-
variateur MOVIAXIS® MX selon les indications des schémas de raccordement cor-
respondants du chapitre "Schémas de raccordement”, page 78 et suivantes.

Vérifier si la combinaison servovariateur multi-axe et moteur correspond aux don-
nées de détermination.

Vérifier si tous les cables de mise a la terre sont raccordés.

Empécher tout démarrage involontaire du moteur par des mesures appropriées (par
exemple en déconnectant le bornier électronique X10 du module d’axe). En fonction
du type d’application, prévoir des mesures de sécurité complémentaires pour assu-
rer la protection des personnes et des machines.

Pour le raccordement sur les boulons a visser, utiliser exclusivement des cosses fer-
mées afin d’empécher la sortie de brins de cable.
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4.10 Schémas de raccordement

Remarques générales concernant les schémas de raccordement

Les caractéristiques techniques des raccordements pour I'électronique de puissance
et de commande sont décrites au chapitre "Caractéristiques techniques", page 187.

Tous les appareils d’'un ensemble servovariateur doivent étre reliés entre eux via la
boucle de circuit intermédiaire (PE, + Uz, - Uz), 'alimentation 24 V (X5a, X5b) et le
bus signalisation (X9a, X9b).

Le contacteur réseau "K11" doit étre installé devant le filtre-réseau.

REMARQUE

Raccorder le redresseur de frein par une liaison réseau séparée.
En aucun cas, ne le raccorder a la tension aux bornes du moteur.

REMARQUE

Si le raccordement du frein et du moteur se fait via un cable de puissance, la liaison
frein doit étre blindée séparément. Le blindage du cable de puissance et du cable
de frein doit étre relié au conducteur PE du moteur et du servovariateur.

En cas de cablage séparé du frein, le cable de frein doit également étre blindé.

Tenir compte des différents criteres de détermination pour définir la longueur des
liaisons frein et moteur.

Redresseur de
frein dans 'armoire
de commande

En cas d’installation du redresseur de frein dans I'armoire de commande, poser les
liaisons entre le redresseur de frein et le frein dans des gaines séparées de celles qui
véhiculent les cables de puissance. Le cheminement commun n’est autorisé que si les
cables de puissance sont blindés.
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Raccordement module de puissance, modules d’axe et module condensateur ou tampon
Céblage des raccords de puissance

L1

L2
L3
PE
D00 «n
L L1 L2 L3
Filtre-réseau
L L2 L3/Longueur de liaison < 600 mm
X4 X4 X4 X4
P e PE[T] PE[T] PE[@
+ E + 1 + 7 + 7 + E
- = 1 -1 -1 -1
Module Module de puissance Module d'axe Module Module
conden- d'axe d'axe
sateur PE +R -R PEU VW
X6 X2 T
] i Commande
. I de frein
F16 |
doit faire |
retomber |
K11 |
o] =
- D =PE (point de mise a la terre du boftier)
LD' ® = étrier de blindage pour borne de puissance

Résistance de freinage

La disjonction de F16 (contact de déclenchement
sur relais de surcharge) doit faire retomber K11

et la borne DIZJ "Libération étage de puissance"
doit recevoir un signal "0".

F16 est un contact de signalisation, ce qui signifie
que le circuit de la résistance ne doit pas étre
interrompu.

62359AFR
Fig. 45 : Schéma de raccordement MOVIAXIS® MX, cablage préconisé
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Raccordement module de puissance, condensateur/tampon, modules d’axe, freins et module
d’alimentation 24 V

L1
L2

L3
PE

000  «
i

L L1 L2 L3
Filtre-réseau
L1 L2°L3"

xa" xa" xa" xa? i
PE@ PE@ PE =1 PE 73] :
= + [T + S
" 21 21 21 =
Module H
d Madule de Module d'axe Module Module Alimen- |
conden- puissance p p on
sateur axe axe i 24V i
PE +R R PEU V W ! i ! ; : i

1 2 b H H H H

Commande

" ) X4 = boucle de circuit intermédiaire
de frein

F16
doit faire
retomber

K11

= 7l D =PE (point de mise a la terre du boitier)

Résistance de fremagei ® = étrier de blindage pour borne de puissance

62360AFR
Fig. 46 : Exemple de raccordement MOVIAXIS® MX et frein, cablage préconisé

*

Si F16 déclenche (contact de déclenchement sur relais de surcharge), K11 doit étre ouvert et DIOO
"Libération étage de puissance" contenir un signal "0". F16 est un contact de signalisation, c’est-a-
dire que le circuit de la résistance ne doit pas étre interrompu.

**  Pour I'alimentation des freins en 24 V, veiller au blindage séparé des liaisons frein. C’est pourquoi

SEW recommande I'utilisation des cables hybrides qui disposent tant d’un blindage complet avec
support de reprise des blindages que d’un blindage séparé pour la liaison frein.

En cas d’installation du redresseur de frein dans I'armoire de commande, poser les liaisons entre le
redresseur de frein et le frein dans des gaines séparées de celles qui véhiculent les cables de puis-
sance. Le cheminement commun n’est autorisé que si les cables de puissance sont blindés.
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Commande de frein

Commande de frein BMK
Variante de raccordement par boite a bornes

X6

*%
Commande
de frein

K11

Boite a bornes

Commande de frein BME
Variante de raccordement par boite a bornes

X6

*%
Commande
de frein

DB00
K12

DGND

Moteur

Frein

Boite a bornes

Fig. 47 : Variantes de commande de frein

Notes de bas de page, voir page 80.

*%
Commande

Commande de frein BMK

Variante de raccordement par connecteur

X6

de frein

Moteur

Frein

frein

Connecteur
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Frein moteur piloté directement

X6

*%
Commande

de frein

Moteur

Frein

62361AFR
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Raccordement du module de puissance

Céblage de I'électronique de commande

—- -
Interrupteurs DIP
X9a X9b CAN/EtherCAT
X12
— non affectée
oD, L CAN L
CANH —— DGND
T CAN_L
Résistance de
terminaison de bus,
intégrée au module
2 x affichage 7 segments
1] Etats de
Modules de puissance I e
tailles 1-3 le fonctionnement
du module de puissance
X5a |X5b
10| |o 1| 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24V
40| |o 4| BGND [
— ]:
DGND -~ pPE
24V pour Alimentation 24 V pour
alimentation frein* @+ @+ électronique de commande™
53664AFR
Fig. 48 : Schéma de raccordement de ['électronique de commande du module de puissance
MOVIAXIS® MXP

*  Raccordement a I'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison

X9a Entrée bus signalisation

X9b Sortie bus signalisation
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Raccordement des modules d’axe
Céblage de I'électronique de commande

O
X9a X9b

Entrée bus  Sortie bus
signalisation ~ signalisation

Bornes de blindage

de |'¢lectronique

3 . i

ol —nicht belegt'

poo et —wtee

GANTH *4——DGND Commande
e & CAN_L i
non affectée- o non affectée amont
! API
figée sur
Libération étage de pui DIZ@ | 1
Module d'axe p DIZ1 |2
tailles 1 -6 pr Dig2 |3
s Dizs |4 Sorties binaires
P DIZ4 | 5
prog! DIZ5 | 6
prog DIZ6 | 7
3 DIZ7 | 8
pro DIZ8 | 9
Potentiel de référence pour signaux binaires DIZQ .. DIZ8 DCOM|10]
Potentiel de référence général }7 DGND|11
N pour I'électronique de commande
2 x affichage 7 segments
7‘ § Etats de X1
|__||fonctionnement, voir K
[_|[_|} affichages durant prog Doz 1
—1=1le fonctionnement P DO@Z1| 2 . o
du module d'axe p DOZ2[3 Entrées binaires
p DOZ3| 4
Potentiel de référence pour signaux binaires DOZJ .. DOZ3 }7 DGND| 5 }
X13

Raccordement codeur moteur
et

capteur de température

Bobine et contact a ouverture
relais de sécurité |

en option

N

Bobine et contact a ouverture
relais de sécurité Il

]

X5a X5b
10| |0 1| 24V
20| |o 2| DGND
30| |0 3] 24V
40| |o 4 BGND

Fig. 49 : Schéma de raccordement de I'électronique de commande des modules d’axe

MOVIAXIS® MXA

*
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DGND =~ pE
> g fa)
Zlslo Z|
X7 9502 X8 |50l
4 o 4| ]
11234 112]3[ 4 24V pour Alimentation 24 V pour API
alimentation frein* NV, NV et électronique de commande*

Raccordement a I'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison

53659AFR
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Schéma de raccordement des entrées et sorties binaires

DI0O1..8
DCOM

+24VEe DGND
* h

o

Logique

L

60888AFR
Fig. 50 : Schéma de principe pour une entrée binaire
+24VE DGND
I
Logique
——0 D00 1..4
L
re
DGND
60889AFR

Fig. 51 : Schéma de principe pour une sortie binaire
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Raccordement du module maitre additionnel
Céblage

X5a |X5b

10| (o 1| 24V¢
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |o 4| BGND —

PE DGND -~ PE

24V pour Alimentation 24 V pour
alimentation frein* @,, @,, électronique de commande*

PE (point de mise a la terre du boitier)

6224AFR
Fig. 52 : Schéma de raccordement du module maitre MOVIAXIS® MXM

*

Raccordement a I'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison

STOP!

Le point de mise a la terre du boitier du module maitre doit étre relié a PE, p. ex. au
niveau de I'armoire de commande.
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Raccordement du module condensateur additionnel
Céblage de I'électronique de commande

X5a |X5b

10][o 1] 24Ve
20| |o 2/ DGND
30| |0 3] 24V
40| |o 4] BGND [

L 1
DGND ~ pPE
24V pour Alimentation 24 V pour
alimentation fpein* @; @+ électronique de coFrJnmande"
60438AFR
Fig. 53 : Schéma de raccordement de I'électronique de commande du module condensateur
MOVIAXIS® MXC

*

Raccordement a l'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison
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Raccordement du module tampon additionnel
Céblage de I'électronique de commande

X5a |X5b

10][o 1] 24Ve
20| |o 2/ DGND
30| |0 3] 24V
40| |o 4] BGND [

L1
DGND ~ pPE
24V pour Alimentation 24 V pour
alimentation fpein* @; @+ électronique de coFrJnmande"
60438AFR
Fig. 54 : Schéma de raccordement de I'électronique de commande du module tampon
MOVIAXIS® MXB

*

Raccordement a l'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison
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Raccordement du module d’alimentation 24 V additionnel

Céblage
24V externe
—1d
e
X16
X5a [X5b
1o |o 1| 24Vg
20| |0 2 DGND ——
30110 3| 24Vg —
4 rO 4 BGND —
L 1
DGND ~ pE
Alimentation 24 V pour
Alimentation 24 V pour GB 24V pour électronique de commande*
alimentation frein* @+ @+ (canal 1)

électronique de commande* (canal 2) - '+

57165AFR
Fig. 55 : Cablage du module d’alimentation 24 V
*  Raccordement a I'aide des cables préconfectionnés joints a la livraison

D’autres informations concernant I'alimentation 24 V et I'électronique de commande
sont données dans le "Manuel de détermination MOVIAXIS®".
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4.11 Fonction des bornes

REMARQUE

° Potentiels de référence internes
1 La désignation des potentiels de référence est indiquée dans le tableau suivant.
Désignation Signification
DGND Potentiel de référence général de I'électronique de commande
PE Liaison galvanique avec PE
BGND Potentiel de référence pour raccordement du frein
RGND Potentiel de référence pour relais de sécurité
DCOM Potentiel de référence pour entrées binaires
REMARQUE
° Eléments de raccordement
1 Tous les éléments de raccordement sont représentés en vue de dessus de I'appareil
dans les tableaux suivants.
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Fonction des bornes des modules de puissance MXP (10 kW, 25 kW, 50 kW, 75 kW)

1

REMARQUE

Les caractéristiques techniques des raccordements pour I'électronique de puissance
et de commande sont décrites au chapitre 9 "Caractéristiques techniques”.

Borne Fonction Description sommaire
7 X1:1 PE
X1:2 L1 . .
X1 X1:3 L2 Raccordement réseau (taille 1/ 10 kW)
T4 X1:4 L3
1 X3:1 +R
X3:2 -R . . .
X3 X3:3 n.c. Raccordement résistance de freinage (taille 1/ 10 kW)
14 X3:4 PE
X1:1 PE
X1:2 L1 . .
X1:3 L2 Raccordement réseau (taille 2 / 25 kW)
X1:4 L3
ig; Tg Raccordement résistance de freinage (taille 2 / 25 kW)
X3:3 PE
X1:PE PE
X1:1 L1 Raccordement réseau (taille 3 / 50, 75 kW)
X1:2 L2 ’
X1:3 L3
X3:PE PE
X3:1 +R Raccordement résistance de freinage (taille 3 / 50, 75 kW)
X3:2 -R
X4:PE PE
X4:1 +Uz Liaison du circuit intermédiaire
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg : . . i .
X5a:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique
X5a:3 +24 Vg . . . - . .
X5a:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X5b:1 +24 Vg . ) . y e .
X5b:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique
X5b:3 +24 Vg . . . . . .
X5b:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X9a a = entrée : bus signalisation avec connecteur vert
X9b b = sortie : bus signalisation avec connecteur rouge
§ X9b

Suite du tableau sur la page suivante
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Borne Fonction Description sommaire
X12:1 n.c.

5 ) 1) X12:2 CAN_L Bus CAN Low

=) X12:3 DGND Potentiel de référence bus CAN

X12:4 CAN_L Bus CAN Low
X12:5 Rterminaison Résistance de terminaison de bus interne a I'appareil
X12:6 DGND Potentiel de référence bus CAN

9 5 X12:7 CAN_H Bus CAN High
X12:8 CAN_H Bus CAN High
X12:9 Rterminaison Résistance de terminaison de bus interne a I'appareil

1) Uniquement pour bus systéme basé sur CAN. Sans fonction pour bus systéme basé sur EtherCAT

Fonction des bornes des modules d’axe MXA

Borne Fonction Description sommaire
X2:PE PE
H PE X2:1 u R _
i X2:2 v accordement moteur tailles 1, 2
3 X2:3 w
X2:PE PE
=) PE %3 u . _
= X2:2 v accordement moteur taille 3
-3 X2:3 w
X2:PE PE
§§; 3 Raccordement moteur tailles 4, 5, 6
X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Uz Liaison du circuit intermédiaire
X4:2 -Uz
ig:; E%:N\gi Alimentation en tension pour I'électronique
§222 *B-zéthDB Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
§gg; BZC:N\SE Alimentation en tension pour I'électronique
iggi EzéN\gB Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
E 9 ig ; ggﬁg Raccordement du frein (activé)

Suite du tableau sur la page suivante. Notes sur page suivante
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Borne Fonction Description sommaire
Exécution de I’appareil avec un relais de sécurité, option
- 1) X7:1 24V Relais de sécurité | (tailles 1-6)
REER X7:2 RGND o
X7:3 C Relais de sécurité | (tailles 1-6), contact commun
1 4 X7:4 NC Relais de sécurité | (tailles 1-6), contact a ouverture
Le connecteur est équipé d’'un détrompeur.
Exécution de I'appareil avec deux relais de sécurité, option
1) X8:1 +24 V Relais de sécurité |l (tailles 2-6)
REER X8:2 RGND T
X8:3 c Relais de sécurité |l (tailles 2-6), contact commun
1 4 X8:4 NC Relais de sécurité |l (tailles 2-6), contact a ouverture
Le connecteur est équipé d’un détrompeur.
X9a a = entrée : bus signalisation avec connecteur vert
X9b b = sortie : bus signalisation avec connecteur rouge
i % X9b
- X10:1 DI En.tree bin?ire 1, figée sur "Libération étage de
. 1 . puissance
X10:2 DIg1 e
X103 DIG2 Entre'e b!na!re 2, programmable
. Entrée binaire 3, programmable .
X10:4 DI@3 ST Hors potentiel par opto-
X10:5 DIg4 Eg::: E:g::;z g p:gg;:mmgg:z coupleurs avec référence
X10:6 DI@5 Entrée binai 6’ prog bl sur DCOM (X10:10)
X10:7 DIg6 ntrée binaire 6, programmable
X108 DIG7 Entrée binaire 7, programmable
X10:9 DIZ8 Entrée binaire 8, programmable
' Entrée binaire 9, programmable
X10:10 DCOM Potentiel de référence pour entrées binaires DIGJ...DIJ8
X10:11 DGND Potentiel de référence général de I'électronique de commande
X11:1 DOY9 Sortie binaire 1, programmable
X11:2 DO@1 Sortie binaire 2, programmable
X11:3 D0@2 Sortie binaire 3, programmable
X11:4 DO@3 Sortie binaire 4, programmable
X11:5 DGND Potentiel de référence pour sorties binaires DO@@...DOJ3
X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Bus CAN 2 Low
X12:3 DGND Potentiel de référence bus CAN
X12:4 CAN_L Bus CAN 2 Low
X12:5 Rterminaison Résistance de terminaison de bus interne a I'appareil
X12:6 DGND Potentiel de référence bus CAN
X12:7 CAN_H Bus CAN 2 High
X12:8 CAN_H Bus CAN 2 High
X12:9 Rterminaison Résistance de terminaison de bus interne a I'appareil
X13:1 S2 (SIN+)
X13:2 S1 (2C03+)
X13:3 n.c.?)
X13:4 n.c.?)
15 8 X13:5 R1 (REF+)
° X13:6 TF/ TH/ KTY-
°0 X13:7 n.c.?)
o X13:8 n.c.? Raccordement codeur moteur résolveur
2o X13:9 S4 (SIN-)
ot X13:10 S3 (ZCOS-)
1 X13:11 n.c.?
X13:12 n.c.?)
X13:13 R2 (REF-)
X13:14 TF/TH/ KTY+
X13:15 n.c.?)

Suite du tableau sur la page suivante. Notes sur page suivante
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Borne Fonction Description sommaire

X13:1 Signal voie A (COS+)

X13:2 Signal voie B (SIN+)

X13:3 Signal voie C

X13:4 n.c.?)

X13:5 n.c.?

X13:6 TF/ TH/ KTY-

X13:7 n.c.?

X13:8 DGND Raccordement codeur moteur sin/cos, TTL
X13:9 Signal voie A_N (COS-)

X13:10 Signal voie B_N (SIN-)
X13:11 Signal voie C_N
X13:12 n.c.?)

X13:13 n.c.?)

X13:14 TF/TH/ KTY+

X13:15 Us

X13:1 Signal voie A (COS+)

X13:2 Signal voie B (SIN+)

X13:3 n.c.?)

X13:4 DATA+

X13:5 n.c.2

X13:6 TF/ TH/ KTY-

X13:7 n.c.?

X13:8 DGND Raccordement codeur moteur Hiperface
X13:9 Signal voie A_N (COS-)

X13:10 Signal voie B_N (SIN-)
X13:11 n.c.2

X13:12 DATA-

X13:13 n.c.2

X13:14 TF/TH/ KTY+

X13:15 Ug

1) L’affectation des broches est identique pour les deux connecteurs (X7 et X8) ; ils peuvent donc étre intervertis. Le codage empéche
le mauvais embrochage.

2) Ne pas raccorder de cable.

Fonction des bornes du module maitre MXM

Borne Fonction Description sommaire
1 ig:; B%;N\gf Alimentation en tension pour I'électronique”
: L4 §g:2 ;zéNVDB Alimentation en tension pour I'alimentation du frein®
1 igg; B%:NVDE Alimentation en tension pour I’électronique”
: L4 ig::;i ;zéNVDB Alimentation en tension pour I'alimentation du frein®

1) Sert uniquement au repiquage.

Fonction des bornes des cartes, voir manuel "Commande MOVI-PLC® DHP11B".
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Fonction des bornes du module condensateur MXC

Borne Fonction Description sommaire

o1 PE X4:PE PE

[ X4:1 +Uz Liaison du circuit intermédiaire

o4 - X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . . . y e .
X5a:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique
X5a:3 +24 Vg . . . .- . .
X5a:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X5b:1 +24 Vg . . . i .
X5b:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique
X5b:3 +24 Vg . . . - . .
X5b:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein

Fonction des bornes du module tampon MXB

Borne Fonction Description sommaire
o1 PE X4:PE PE
© X4:1 +Uz Liaison du circuit intermédiaire
o o X4:2 -Uz
X5a:1 +24 'V . ) . . .
11 E ) 1)
X5a:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique
: X5a:3 +24 Vg . . . . . 1)
(& X5a:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X5b:1 +24 Vg " . . y N
1 X5b:2 DGND Alimentation en tension pour 'électronique
. X5b:3 +24 VB . . . - . 1)
i X5b:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein

1) Sert uniquement au repiquage.

Fonction des bornes du module d’alimentation 24 V MXS

Borne Fonction Description sommaire

X4:PE PE

X4:1 n.c. Liaison du circuit intermédiaire

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . . . s .

X5a:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique

X5a:3 +24 Vg . . . - . .
X5a:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X5b:1 +24 Vg . . . s .

X5b:2 DGND Alimentation en tension pour I'électronique

X5b:3 +24 Vg . . . s . .
X5b:4 BGND Alimentation en tension pour I'alimentation du frein
X16:1 +24 V . )

X16:2 24V Alimentation 24 V externe
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4.12 Raccordement des codeurs sur I’appareil en version de base

REMARQUE
Dans les schémas de raccordement, les codes couleur selon CEl 757 sont valables
i pour les couleurs des conducteurs des cables préconfectionnés SEW.
Des informations détaillées sont données dans le manuel "Codeurs SEW". Le manuel
est disponible auprés de I'interlocuteur SEW local.
Exemple

Vue des embases codeur d’un servomoteur

) (2]

58364AXX

Vue sur raccordement codeur
moteur sur module d’axe

—

()]

ooooooo\x
(o]

})OOOOO(/

©
&\
-

53934AXX

[1] Raccordement puissance

[2] Raccordement codeur

A AVERTISSEMENT !

raccordement des mauvaises sondes de température
Blessures graves ou mortelles par électrocution

Présence de tensions de contact dangereuses sur les bornes de I'appareil en cas de

* Pour la surveillance de la température, ne raccorder que des sondes de tempéra-
ture avec dispositif de coupure sécurisée vers le bobinage moteur. Dans le cas
contraire, les exigences pour la coupure sécurisée ne sont pas satisfaites. En cas
de défaut, des tensions de contact dangereuses, générées par les bornes pour si-
gnaux électroniques, pourraient apparaitre sur les bornes de I'appareil.

L’affectation des broches est donnée au chapitre 4.11 "Fonction des bornes", para-

graphe "Fonction des bornes des modules d’axe MXA".
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Remarques pour l'installation

Raccordement du
codeur

Raccorder le
blindage

Coté
servovariateur

Cébté codeur/
résolveur

Cébles
préconfectionnés

96

» Longueur de cable maximale : 100 m pour une capacité linéique de < 120 nF/km
- Section de conducteur : 0,20 ... 0,5 mm?

* En cas de non-utilisation d’un conducteur de la liaison codeur : isoler I'extrémité des
brins.

» Utiliser une liaison blindée avec des conducteurs torsadés par paires et mettre le
blindage a la terre aux deux extrémités :

— au niveau du presse-étoupe ou du connecteur du codeur
— au niveau du boitier du connecteur Sub-D du variateur

» Poser le cable de raccordement du codeur dans une gaine différente de celle qui vé-
hicule les cables de puissance.

Raccorder le blindage du cable codeur sur une grande surface.

Réaliser le blindage au niveau de I'étrier du connecteur Sub-D.

01939BXX
Fig. 56 : Réaliser le blindage au niveau de I'étrier du connecteur Sub-D

Réaliser le blindage du codeur uniguement au niveau des colliers de mise a la terre cor-
respondants et non au niveau des presse-étoupes.

Dans le cas d’un entrainement avec connecteur, réaliser le blindage au niveau du
connecteur codeur.

Pour le raccordement des codeurs, SEW propose du cable préconfectionné. Nous pré-
conisons l'utilisation des cébles préconfectionnés SEW.

Les informations concernant les cables préconfectionnés figurent dans le catalogue
"Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX".
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4.13 Remarques concernant la compatibilité électromagnétique

Séparation des » Poser les liaisons de puissance et les liaisons électroniques dans des goulottes
liaisons séparées.

Blindage et mise « Nutiliser que des liaisons blindées pour la transmission des signaux.

a la terre « Pour mettre les blindages a la masse, utiliser un contact court, plat et de grande
surface. Pour éviter les boucles de courant de fuite a la terre, on peut mettre une
extrémité du blindage a la terre par un condensateur d’antiparasitage
(220 nF /50 V). Un cable a double écran est également possible ; dans ce cas,
veiller a ce que I'écran extérieur soit mis a la terre cété appareil et I'écran intérieur a
l'autre extrémité du cable (dans le cas de cables a plusieurs conducteurs avec plu-
sieurs faisceaux de cables blindés).

00755BXX
Fig. 57 : Exemples de raccordement correct du blindage avec collier (étrier de blindage) ou

presse-étoupe métalliques

» Encas de pose des liaisons dans des tuyaux ou gaines métalliques mis a la terre,
celles-ci peuvent aussi servir de blindage. Séparer toujours les liaisons véhi-
culant la puissance des liaisons de transmission des signaux électroniques.

* Raccorder le servovariateur multi-axe et tous les appareils annexes soumis aux
hautes fréquences au potentiel de référence (par contact métallique plat entre les
carcasses des appareils et la masse, par exemple la téle non peinte de I'armoire de
commande).

Filtres-réseau * Monter le filtre-réseau a proximité immédiate du servovariateur en respectant
les dégagements pour la circulation de 'air de refroidissement.

* Une coupure de circuit entre le filtre-réseau et le servovariateur multi-axe
MOVIAXIS® nest pas autorisée.

» Raccourcir au maximum la liaison entre filtre-réseau et servovariateur ; en
aucun cas, elle ne doit dépasser 600 mm. Des liaisons torsadées, non blindées sont
suffisantes. Prévoir également du cable non blindé pour la liaison réseau. Prévoir
des liaisons blindées pour des longueurs supérieures a 600 mm.

* Les valeurs maximales d’émissivité ne sont pas spécifiées pour les réseaux a
neutre impédant ou non relié a la terre (réseaux IT). L’efficacité d’un filtre-
réseau dans ce cas est trés limitée.
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Emissivité

Catégorie
d’émissivité

Installation
Remarques concernant la compatibilité électromagnétique

Pour limiter 'émissivité, SEW recommande d’appliquer les mesures CEM suivantes.
+ Coté réseau

— Sélectionner le filtre-réseau en fonction des indications des tableaux de combi-
naisons des résistances de freinage et des filires-réseau du catalogue
MOVIAXIS®. Des renseignements complémentaires pour la détermination des
filtres-réseau sont donnés dans le manuel de détermination "Servovariateurs
multi-axes MOVIAXIS® MX".

+ Coté moteur
— Liaisons moteur blindées
+ Reésistance de freinage

— Des renseignements complémentaires pour la détermination des résistances de
freinage sont donnés dans le manuel de détermination "Servovariateurs multi-
axes MOVIAXIS® MX".

Le respect des exigences de la catégorie "C2" selon EN 61800-3 a été démontré sur
une installation type. Sur demande, nous fournissons des informations complémen-
taires a ce sujet.

A AVERTISSEMENT !

En zone résidentielle, ce produit peut générer des perturbations haute fréquence né-
cessitant des mesures d’antiparasitage.
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4.14 Installation conforme a UL
Pour une installation conforme a la norme UL, il convient de respecter les consignes
suivantes :

» Pour le raccordement, n’utiliser que des cables en cuivre supportant la plage de tem-
pérature 60 /75 °C.

* Les couples de serrage admissibles pour les bornes de puissance du MOVIAXIS®

sont :
Couple de serrage
Module de puissance Raccordement réseau X1 Bornes résistance de
freinage

Taille 1 0,5-0,6 Nm 0,5-0,6 Nm

Taille 2 3,0-4,0Nm 3,0-4,0 Nm

Taille 3 6,0 - 10,0 Nm 3,0-4,0 Nm

Module d’axe Raccordement moteur X2

Taille 1 0,5-0,6 Nm -

Taille 2 1,2-1,5Nm -

Taille 3 1,5-1,7 Nm -

Taille 4 3,0-4,0Nm -—-

Taille 5 3,0-4,0Nm -—-

Taille 6 6,0 - 10,0 Nm

Module de décharge du Raccordement résistance de -

circuit intermédiaire freinage X15

Toutes les tailles 3,0-4,0 Nm -
Couples de Le couple de serrage admissible
serrage — pour les bornes de signaux de commande X10, X11 de tous les appareils est
admissibles de 0,5-0,6 Nm.

— pour toutes les barrettes de circuit intermédiaire X4 est de 3,0 - 4,0 Nm.

— pour les bornes des relais de sécurité X7 de tous les appareils est de
0,22 - 0,25 Nm.

— pour les bornes de raccordement du frein X6 sur les modules d’axe est de
0,5-0,6 Nm.

— pour les bornes de I'alimentation 24 V est de 0,5 - 0,6 Nm.

— pour les bornes X61 des cartes multicodeurs XGH, XGS est de 0,22 - 0,25 Nm.

— pour les bornes X21, X22, X25, X26 des cartes extension entrées / sorties
XIO, XIA est de 0,5 - 0,6 Nm.

STOP!

Risque d’endommagement du servovariateur

« Utiliser exclusivement les éléments de raccordement prescrits et respecter scrupu-
leusement les couples de serrage indiqués. Dans le cas contraire, il y a un risque
d’échauffement non admissible pouvant provoquer la détérioration du servo-
variateur multi-axe MOVIAXIS®.

« Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX peuvent étre utilisés sur des ré-
seaux avec neutre a la terre (réseaux TN et TT) pouvant fournir un courant maximal
de 42 000 A et une tension réseau maximale de AC 500 V.
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» La valeur maximale admissible pour la protection de ligne est de :

Module de puissance MXP 10 kW 25 kW 50 kW 75 kW
Fusible réseau 20 A 40 A 80 A 125 A

» Utiliser exclusivement des coupes-circuits fusibles en guise de protection réseau.

» En cas d'utilisation de sections de cable dimensionnées pour un courant inférieur au
courant nominal de I'appareil, il faut veiller a dimensionner le fusible en fonction de
la section de cable utilisée.

+ Des informations complémentaires pour le choix des sections de cable sont données
dans le manuel de détermination.

» En plus des remarques de cette notice, tenir également compte des consignes d’ins-
tallation nationales spécifiques.

* Les connecteurs de l'alimentation 24 V sont limités a 10 A.

» Les cartes option alimentées par les bornes 0 V et 24 V de |a face avant, doivent étre
protégées individuellement ou en groupes avec des coupes-circuits fusibles de 4 A

selon UL 248.
REMARQUE
L’homologation UL n’est pas valable pour le fonctionnement sur des réseaux a neutre
i non relié a la terre (réseaux IT).
STOP !

Pour obtenir une application conforme a UL, la protection de la résistance de freinage
doit étre réalisée avec un relais de protection thermique.
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5 Mise en service
5.1 Généralités

Raccords de puissance non protégés contre le toucher

Blessures graves ou mortelles par électrocution

* Monter les caches de protection sur les modules, voir page 73.

» Monter les protections contre le toucher conformément aux prescriptions, voir page 73.

* Ne pas mettre le MOVIAXIS® en service sile cache et la protection contre le toucher
ne sont pas montés.

Condition

La condition préalable & une mise en service réussie est le bon dimensionnement de
I'entrailnement. Les renseignements pour la détermination et I'explication détaillée des
parameétres figurent dans le manuel de détermination "MOVIAXIS® MX".

Les fonctions de mise en service décrites dans ce chapitre servent a optimiser le servo-
variateur multi-axe en fonction du moteur réellement raccordé et a régler les conditions
maximales spécifiques a l'installation. La mise en service doit impérativement étre ef-
fectuée selon les instructions mentionnées dans ce chapitre.

Applications de levage

2

Danger mortel, risque de chute du dispositif de levage
Blessures graves ou mortelles

«  Les MOVIAXIS® ne doivent pas étre utilisés comme dispositifs de sécurité pour les
applications de levage. Prévoir des systémes de surveillance ou des dispositifs de
protection mécaniques.

Mise sous tension de I’ensemble servovariateur

STOP!

» Attendre au moins 10 secondes avant de remettre le relais K11 sous tension.

* Mise hors / sous tension : pas plus d’une fois par minute
Risque de destruction de I'appareil ou dysfonctionnements imprévisibles
Respecter impérativement les temps et intervalles indiqués.

Embrochage des céables, activation des interrupteurs

STOP!

L’embrochage des cables et I'activation des interrupteurs ne doivent étre réalisés que
lorsque I'appareil est hors tension.

Risque de destruction de I'appareil ou dysfonctionnements imprévisibles
Mettre I'appareil hors tension.
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@ Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN

5.2 Réglages sur le module de puissance avec un bus systéeme basé sur CAN

Les réglages suivants sont nécessaires.

» Sur le module de puissance, la fréquence de transmission CAN est réglée a I'aide
des deux interrupteurs d’adressage S1 et S2, voir paragraphe "Attribution de la fré-
quence de transmission CAN".

* Les quatre interrupteurs DIP pour le réglage du bus systéme sont en position "C".

» Surle module de puissance, I'adresse d’axe est réglée a I'aide des deux sélecteurs
d’adresse d’axe S3 et S4, voir paragraphe "Attribution de 'adresse d’axe pour CAN".
L’attribution des autres adresses d’axe se fait automatiquement sur la base de
'adresse d’axe réglée.

(1]

3] S2
(4]
S3
Powar
9 0 1
7 3
6 5 4

61383AXX
Fig. 58 : Interrupteurs DIP et sélecteurs d’adresse d’axe sur le module de puissance
[11  Interrupteurs DIP pour bus systeme
[21  S1, S2:interrupteurs DIP pour fréquence de transmission CAN
[3] S3 : sélecteur adresse d’axe 10°

[4]  S4: sélecteur adresse d’axe 10°

102 Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN

Mise en service

C 0N

Attribution de la fréquence de transmission CAN

@7

Deux interrupteurs DIP S1 et S2 sont prévus sur le module de puissance pour le réglage
de la fréquence de transmission CAN, voir fig. 58.

125 kbit/s 250 kbit/s 500 kbit/s 1 Mbit/s
e WE CRE ME
S2

= ME. WE THE
REMARQUE

A la livraison, le réglage par défaut est 500 kbit/s

Attribution de I'adresse d’axe pour CAN

Pour le réglage de I'adresse d’axe de 'ensemble servovariateur, deux sélecteurs rotatifs
S3 et S4 sont prévus sur le module de puissance, voir fig. 58. Ces deux sélecteurs per-
mettent le réglage d’'une adresse décimale entre 0 et 99.

Sélecteur rotatif S3

Sélecteur rotatif S4

10° = chiffre des unités

10" = chiffre des dizaines

Dans I'exemple précédent, 'adresse d’axe réglée est 'adresse "23".

REMARQUE
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Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN

L’attribution d’adresse dans cet exemple d’ensemble servovariateur est le suivant.

Bus signalisation Reésistance
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X de termlnglsorl
alb alb alb alb de ligne

MXP

MXA

23

MXA

24

MXA

25

MXA MXA| |MXA| |MXA| |MXA

26 27 28 29 30

53917AFR

Fig. 59 : Exemple d’attribution d’adresse dans I'ensemble servovariateur

*  Reésistance de terminaison de ligne uniqguement en cas de transmission CAN

Dans I'exemple, I'adresse du premier module d’axe est "23", les autres axes regoivent
les adresses suivantes dans l'ordre croissant.

Si un ensemble servovariateur comprend moins de huit axes, les "autres" adresses

restent libres.

L’adresse d’axe ainsi réglée est utilisée pour les adresses de communication CAN (par-
tie du bus signalisation) ou pour 'interface bus de terrain K-Net optionnelle. L’attribution
des adresses d’axe se fait une seule fois au démarrage de I'alimentation DC 24 V de
'ensemble servovariateur.

Une modification des adresses de base pendant le fonctionnement ne sera prise en
compte que lors du prochain démarrage du module d’axe (mise hors/remise sous ten-

sion de I'alimentation 24 V).
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Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN @

Raccords et diagnostic PC

REMARQUE

Pour éviter toute différence de potentiel, ne réaliser les liaisons CAN que dans I'armoire
de commande.

. max.5m

\

—

o
>
z
=

59095AXX
Fig. 60 : Longueur de liaison CAN

[1]  Cable de connexion entre PC et interface CAN du module de puissance Le cable de connexion est
composé de l'interface CAN USB [2] et du cable avec résistance de terminaison intégrée [3].

[2] Interface CAN USB [3] Cable avec résistance de terminaison intégrée
(120 Q entre CAN_H et CAN_L)

La longueur de liaison maximale autorisée entre la résistance de terminaison de ligne
et le module de puissance est de 5 m.

REMARQUE

Lors du choix des cables, s’assurer de leur compatibilité CAN auprés du fabricant des
cébles.

D’autres informations concernant la communication entre PC et ensemble MOVIAXIS®
sont données page 111.
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@ Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN

Raccordement du cable CAN sur le module de puissance

Affectation des broches des cébles de liaison et des cables prolongateurs
Le cable de liaison et le cable prolongateur entre I'adaptateur CAN (voir page 111) et
'ensemble servovariateur sont dotés aux deux extrémités d’un connecteur femelle
Sub-D 9 podles. L’affectation des broches du connecteur du cable de liaison avec
connecteur CAN Sub-D 9 pdles est présentée dans lillustration suivante.

Connecteur femelle Connecteur femelle
adaptateur module d'axe
/\\ MOVIAXIS® MXP
9 C 5 n.c. STt a /\5\
n.c. ——O 4 SN o 9 (c, n.c.
8 G CAN_L T T ne.——O 4
CAN_H © 4 s T g © CAN_L
7 (¢ DGND T 1 ; T CAN_H © 4
CAN_H © - ' ' i ; 7 c; DGND
6 c; CAN_L T : : T CAN_H 2
DGND ——© 4 ) (— 6 © CAN_L
1S n.c. T — DGND —1T—©
\\)/ C fou n.c.

53921AFR
Fig. 61 : Cable de liaison et cable prolongateur adaptateur CAN - module de puissance

Affectation des broches de X12 (contact male) sur le module de puissance

Contact male
module de puissance
MOVIAXIS® MXP

X12 N
1
6 [ n.c
DGND L ] 2
7 [ CAN_L
CAN_H °
g ® DGND
CAN_H PY
9 ® CAN_L
® .5
[

Reésistance de
terminaison
de ligne
(intégrée a
I'appareil)

53923AFR
Fig. 62 : Affectation des broches du connecteur femelle X12 intégré sur module de puissance
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Réglages sur le module de puissance avec un bus systéme basé sur CAN @

Résistances de terminaison du bus pour liaison CAN / bus signalisation

La liaison du bus signalisation contient entre autre la liaison CAN entre module de puis-
sance et module d’axe. Le bus CAN a besoin d’'une résistance de terminaison de ligne.

Les illustrations suivantes présentent les combinaisons possibles pour la communi-
cation CAN et la position correspondante de la résistance de terminaison de ligne (op-
tion du module de puissance).

Résistance de
terminaison
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 deligne

a/lb_—_alb___ aﬁﬁlb alb alb alb a/rbrE|

MXA| |MXA MXA| |MXA MXA| |MXA| |MXAl |MXA
1 2 3 4 5 6 7 8

Bus signalisation

53919AFR
Fig. 63 : Communication via CAN sur le module de puissance

[1]  Cable de connexion entre PC et interface CAN du module de puissance Le cable de connexion est
composé de l'interface CAN USB [2] et du cable avec résistance de terminaison intégrée [3].

[2] Interface CAN USB [3] Cable avec résistance de terminaison intégrée
(120 Q entre CAN_H et CAN_L)

D’autres informations concernant la communication entre PC et ensemble MOVIAXIS®
sont données page 111.
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5.3 Informations et réglages pour bus CAN2

REMARQUE
Pour éviter toute différence de potentiel, ne réaliser les liaisons CAN que dans I'armoire
i de commande.
Bus signalisation Résistance de
terminaison
-< Sm > X9 X9 X9 X9 X9 X9 deligne
[1] MXP MXA| |MXA MXA MXP MXA MXA MXA
77777 - |7 = |1
I 2
3 ‘
: E[ ] JLll\ J:L J:L J;t J:L J
59096AFR

Fig. 64 : Longueur de liaison CAN2
[1 Cable de connexion entre PC et interface CAN du module d’axe Le cable de connexion est composé
de I'interface CAN USB [2] et du cable avec résistance de terminaison intégrée [3].

[2] Interface CAN USB [3] Cable avec résistance de terminaison intégrée
(120 Q entre CAN_H et CAN_L)

La longueur de liaison maximale autorisée entre la résistance de terminaison de ligne
et le premier module d’axe est de 5 m.

REMARQUE
Pour la liaison entre les différents ensembles servovariateur, utiliser des cables
i préconfectionnés SEW.

D’autres informations concernant la communication entre PC et ensemble MOVIAXIS®
sont données page 111.

Attribution de I'adresse d’axe CAN2
Tous les modules d’axe sont réglés en usine sur 'adresse "4". Une adresse d’axe CAN2
doit étre attribuée a chaque module d’axe a I'aide des fonctions de paramétrage.
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Raccordement du cdble CAN2 sur les modules d’axe

Affectation des broches des cébles de liaison et des cables prolongateurs

Le cable de liaison et le cable prolongateur entre I'adaptateur CAN (voir page 111) et
'ensemble servovariateur sont dotés aux deux extrémités d’'un connecteur femelle
Sub-D 9 pdles. L’affectation des broches du connecteur du cable de liaison avec
connecteur CAN Sub-D 9 pdles est présentée dans l'illustration suivante.

Connecteur femelle
module d'axe

Connecteur femelle
adaptateur

MOVIAXIS® MXA
/\\ 5
e 9 G5 n.c. ‘“ e 9 (c, n.c.
- 8 o cant — — 8 ol cant
CAN_H © 1 HE— CAN_H ©
fox DGND — — o2 DGND
7 : : 7
CAN_H © - T T CAN_H © 9
€ — e [c
6 CAN_L T — 6 CAN_L
DGND 1 — — DGND 1
G n.c. — — \C/ n.c.
e e
53922AFR

Fig. 65 : Cable de liaison et cable prolongateur adaptateur CAN - module d’axe

Affectation des broches de X12 (contact méale) sur le module d’axe

Contact méale
module d'axe

Contact méale
module d'axe

MOVIAXIS® MXA MOVIAXIS® MXA
X12 X12
/1\\ /1\\
6 [ n.c. 6 [ 2 n.c.
DGND ® - DGND ® -
7 ® CAN_L 7 ® CAN_L
CAN_H —m—@ 3 CAN_H —+—@ 3
8 [ 4 DGND 8 [ DGND
CAN_H ® 4 CAN_H 4
g @ CAN_L 9 CAN_L
® o5 5
Résistance de Résistance de
[1] terminaison de ligne [2] terminaison de ligne
(intégrée a I'appareil) (intégrée a l'appareil)
activée par pontage

57908AFR
Fig. 66 : Affectation des broches du connecteur femelle X12 intégré sur module d’axe

(1
(2]

Résistance de terminaison de ligne désactivée

Résistance de terminaison de ligne activée
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Résistances de terminaison de bus pour liaison de bus CAN2

La liaison du bus signalisation contient entre autre la liaison CAN2 entre module de puis-
sance et module d’axe. Le bus CAN2 a besoin d’une résistance de terminaison de ligne.
L’illustration suivante présente les combinaisons possibles pour la communication CAN
et la position correspondante de la résistance de terminaison de ligne (option du module
de puissance).

Résistance de
terminaison de ligne

L

MXP| |MXA
1
F— T 0 La résistance de terminaison
i — de ligne doit étre activée
gl au niveau de la sortie CAN2
leatz de l'appareil

53920AFR
Fig. 67 : Communication via CAN2 sur un module d’axe

[1]  Cable de connexion entre PC et interface CAN du module d’axe Le cable de connexion est composé
de linterface CAN USB [2] et du cable avec résistance de terminaison intégrée [3].

[2] Interface CAN USB [3] Cable avec résistance de terminaison intégrée
(120 Q entre CAN_H et CAN_L)

REMARQUE
Mettre en place la résistance de terminaison de ligne.

1 La résistance de terminaison de ligne du dernier module d’axe de I'ensemble servo-
variateur doit étre activée, voir page 109.

D’autres informations concernant la communication entre PC et ensemble MOVIAXIS®
sont données page 111.
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Communication via adaptateur CAN @

5.4 Communication via adaptateur CAN

Pour la communication entre PC et un ensemble servovariateur MOVIAXIS®, nous re-
commandons 'adaptateur CAN de SEW, livré avec un cable préconfectionné et une ré-
sistance de terminaison de ligne. La référence de I'adaptateur CAN est 18210597.

Il est également possible d'utiliser I'adaptateur CAN "USB Port PCAN-USB ISO

(IPEH 002022)" de la société Peak.

» En cas de confection sur site de la terminaison, prévoir une résistance de terminai-
son de ligne de 120 Q entre CAN_H et CAN_L.

» Pour la transmission s(ire des données, un cable blindé, adapté aux réseaux CAN,
est nécessaire.

* Deux liaisons de communication sont possibles vers les participants de I'ensemble
servovariateur :

1. Viale connecteur Sub-D 9 pbles X12 du module de puissance (CAN), voir page 106.
2. Via le connecteur Sub-D 9 pdles X12 d’'un module d’axe (CAN2) de I'ensemble
servovariateur, voir page 108.

REMARQUE

° Cables de liaison et cables prolongateurs

1 Pour les cables de liaison et les cables prolongateurs, SEW recommande I'utilisation
d’un cable avec connexion 1:1 en exécution blindée.

Lors du choix des cables, s’assurer de leur compatibilité CAN auprés du fabricant des
cébles.
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5.5 Réglages pour bus systéme basé sur EtherCAT

En cas d’utilisation d’'un bus systéme basé sur EtherCAT, respecter les points suivants.

* Régler les quatre interrupteurs DIP du module de puissance sur la position "E", voir
fig. 68.

+ Dans cette variante, les interrupteurs S1, S2, S3 et S4 ainsi que le bornier X12 du
module de puissance sont sans fonction.

» Sur le dernier module d’axe de 'ensemble servovariateur, régler I'interrupteur DIP
LAM sur la position "1". L'interrupteur DIP LAM de tous les autres modules d’axe
est en position "0", voir fig. 69.

+ Dans cette variante, une résistance de terminaison de ligne n’est pas nécessaire
sur X9b.

IS -

60660AXX
Fig. 68 : Position de l'interrupteur DIP sur le module de puissance
[11  Réglage pour fonctionnement EtherCAT : tous les quatre interrupteurs en position "E"
[2] Les interrupteurs DIP S1, S2, S3 et S4 ainsi que le bornier X12 sont sans fonction.
1 0
p—
LAM
M—— ‘ [1]
F1
15 \m
o
o
- \ 1 0
\ LAM
F1 ]
[ .
62070AXX

Fig. 69 : Position de l'interrupteur DIP sur le module d’axe

[11  Position de l'interrupteur DIP LAM sur le dernier module d’axe d’un ensemble servovariateur

[2]  Position de l'interrupteur DIP LAM sur tous les modules d’axe, sauf le dernier module d’axe
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5.6 Description du logiciel de mise en service

Logiciel de mise
en service
MOVITOOLS®
MotionStudio

Le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio est I'outil d’ingénierie multifonctionnel de SEW
permettant d’accéder a tous les entrainements SEW. MOVITOOLS® MotionStudio peut

étre utilisé pour la mise en service, le paramétrage et le diagnostic des appareils de la
gamme MOVIAXIS®.

Les instructions d’installation et les conditions systéme requises sont données dans le
manuel "MOVITOOLS® MotionStudio".

Aprés installation de MOVITOOLS® MotionStudio, les entrées suivantes apparaissent
dans le menu de démarrage WINDOWS sous le chemin suivant
"Démarrer\Programmes\SEW\MOVITOOLS MotionStudio".

1

REMARQUE

La description détaillée des étapes suivantes est donnée dans l'aide en ligne de
MOVITOOLS® MotionStudio ou dans le manuel "MOVITOOLS® MotionStudio".

1. Lancer MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Configurer les canaux de communication.
3. Passer en mode online puis procéder a un scanning.
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5.7 Choix de la communication

Les illustrations suivantes montrent les différents accés possibles aux bus systéme de
'ensemble servovariateur.

2 2

UL st

MXM| |MXP| |MXA| |MXA MXA MXM| |MXP| |MXA| |MXA MXA

62084AXX
Fig. 70 : Etablissement de la communication

[1] CAN-PC sur CAN
[2] Module maitre avec bus systeme basé sur CAN/EtherCAT
[3] CAN-PC sur CAN2

SEW préconise les modes de communication suivants.
* Ensemble servovariateur sans module maitre : CAN
* Ensemble servovariateur avec module maitre + DHP : CAN

« Ensemble servovariateur avec module maitre + DHE/DHF/DHR/UFX :
TCP/IP ou USB

Les tableaux suivants permettent de sélectionner le mode de communication pour la
mise en service en fonction de la configuration des appareils.

Acceés a Acceés par
Module maitre Mo'dule e Mo,dules
puissance d’axe

Configuration matérielle de via interface de communication ...
I’ensemble servovariateur Profibus CAN | RS485 TCP/IP USB® RT CAN" CAN22)
Sans module maitre X X
Module maitre + DHP X X X X
Module maitre + DHE X (x) X X X
Module maitre + DHF/UFx41°%) x4 x (x) X X X
Module maitre + X (x) X X x5) X
DHR/UFx41°)

N

Bus systéme basé sur CAN

N

Seulement si CAN2 disponible pour ingénierie

W

)
)
) En préparation
) Unigquement pour exploitation DP
)

al

Canal paramétres Ethernet temps réel via automate
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5.8 Etapes lors d’'une premiére mise en service

Les procédures suivantes sont possibles pour une premiére mise en service :
* Premiére mise en service sans module maitre
«  Premiére mise en service avec module maitre et MOVI-PLC®

Premiére mise en service sans module maitre
1. Mise en service

* Mise en service du moteur

» Réglage du variateur

* Unités utilisateur

+ Limites systéme et limites application

2. Application standard
+ Editeur technologique de positionnement mono-axe (+ moniteur)
3. Scope, enregistrement de

+ Courants
+ Vitesses
* Positions
+ efc.

4. Gestion des données
+ Chargement et sauvegarde des jeux de données des différents axes

Premiére mise en service avec module maitre et MOVI-PLC®
1. Mise en service

+ Mise en service du moteur

+ Reéglage du variateur

* Unités utilisateur

+ Limites systéme et limites application

2. Scope, enregistrement de

+ Courants
* Vitesses
* Positions
* etc.

3. Gestion des données
+ Chargement et sauvegarde des jeux de données des différents axes
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’un seul moteur

5.9 Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’un seul moteur
» Démarrer la mise en service du moteur par un clic sur le bouton droit de la souris sur
I'appareil correspondant dans I'arborescence des matériels.
* Double-cliquer sur I'intitulé "Mise en route".
» Cliquer sur le champ "Suivant" et naviguer dans le menu de mise en route.

E2IMOVITOOL S®-MotionStudio - [ScreenShots | *

Projet Editer Réseau Affichage  Flugn  Réglages  Fenére  Aide
CEEBH &8 1+ X |+ 1]
SEUS 4
B seus
=g SBus

. 0 MoviPLC Basic

ﬂﬁ;'? Comparaison
2 | Dutils de mls.a &n route * Gestion de dannées
Programmation v |4 Configuration for DFx-Gatewsy
Fonctions technologiques v |!' Miza en route
Diagnostic v | Arborescence paramétres
0 oo L — ':Lu Editaur pDF)
Pilater 'sppareil 3 &l _Configuration moteur specia
X Supprimer
Caracteristigues...

57361BFR
Fig. 71 : Lancement de la mise en service
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

REMARQUE
Trois jeux de paramétres pouvant étre affectés a trois moteurs différents sont proposés
i pour la mise en service.

Le jeu de paramétres a utiliser, peut étre sélectionné par clic de souris, voir fig. 72.
Noter qu’un seul jeu de paramétres a la fois peut étre mis en service. Plusieurs jeux de
parameétres ne peuvent étre mis en service que successivement ; ce n’est donc qu’une
fois la mise en route du premier jeu de parameétres terminée que toutes les étapes du
jeu de paramétres suivant peuvent étre parcourues.

¥4bx

& Miseenroute (3.3 |

Start

Mise en rout

l G dEmpe C aramétres ﬁ,;

FEEE 5]
56503CFR
Fig. 72 : Fenétre de démarrage pour la mise en service d’un MOVIAXIS® MX
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Informations variateur
Cette représentation montre les informations variateur.

Info variateur

Option2 |Dpti0n bus de temain Profibus DR

‘ Optian |Dption codewr ED

‘ Wariante d'apparell I B

Optiond |Sans ophion

Courant nominal | 24

Courart de zortie maximal | 54

11678AFR
Fig. 73 : Présentation des informations variateur

Si des cartes option sont insérées dans les logements, les types seront affichés dans
cette fenétre.

L’exemple ci-dessus indique

» Emplacement 1 : carte XIA

* Emplacement 2 : carte PROFIBUS XFP
+ Emplacement 3 : vide
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Gestion des codeurs SEW

Plaque signalétique électronique

" Prendre en compte les données 3}

i~ Validerles données comme proposition

11680AFR

' Ne pas prendre en compte les données

Fig. 74 : Codeur avec plaque signalétique électronique

En cas dutilisation d’'un codeur avec plaque signalétique SEW (plaque signalétique
électronique), c’est-a-dire un codeur programmé selon les prescriptions SEW, le trans-
fert des données peut étre réalisé selon les différentes méthodes suivantes.

* Prendre en compte les données

Les caractéristiques moteur sauvegardées dans le codeur sont lues depuis le codeur
et utilisées pour la mise en service. Les données chargées ne peuvent pas étre
modifiées.

+ Valider les données comme proposition

Les caractéristiques moteur sauvegardées dans le codeur sont lues depuis le codeur
et mises a disposition en guise de proposition. Les données chargées peuvent étre
modifiées.

* Ne pas prendre en compte les données
Les caractéristiques moteur sauvegardées dans le codeur ne sont pas utilisées.
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Gestion codeur

Choix des codeurs

Configuration hardware

Groupe de codeurs Cartes option
:1 _; LE,—} Li,—} _ Aucune carte codeur disponble
Codeur moteur Codeur machine

¥/ Source vitesse réslle n

Jeudepara| — Ll
e LS

IV Codeur machine zetif

Jeu de para.

)

(7017 (7 () (7 1 (7 (7 (L (70 (1 (70 9 (4

Jeu de para.

B

11679AFR
Fig. 75 : Gestion du codeur

Dans la fenétre de gestion du codeur, les codeurs affichés en jaune dans le groupe de
codeurs peuvent étre affectés aux différents jeux de paramétres ou moteurs. Si plu-
sieurs moteurs doivent étre pilotés par un module d’axe, prévoir des cartes multicodeurs
additionnelles (options).

» Cliquer sur le codeur souhaité et le glisser avec le bouton gauche de la souris enfon-
cé dans le champ du jeu de parameétres choisi. Dans I'exemple précédent, le
codeur 1 est affecté au jeu de parametres 1.

Le groupe de codeurs représente les trois entrées codeur physiques maximales du
MOVIAXIS®. Le codeur 1 est I'entrée codeur de I'appareil en version de base. Les en-
trées codeur 2 et codeur 3 sont mises a disposition par les cartes multicodeurs.

» Chaque codeur ne doit étre utilisé qu’une seule fois.
* Codeurs de vitesse

Les codeurs de la colonne "Codeur moteur” sont toujours la "source de vitesse
réelle" et donc des codeurs de vitesse.

* Codeurs de position

Les codeurs des deux colonnes "Codeur machine" peuvent également faire office de
codeurs de position.

Par jeu de parametres, un seul codeur peut étre réglé sur "Codeur machine actif".
Pour cela, cocher I'option "Codeur machine actif".
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Désignation SEW Pour accéder au sous-menu "Choix du codeur", double-cliquer sur un symbole codeur.

des codeurs Dans ce menu sont indiquées les désignations SEW car elles sont indispensables pour
le choix du codeur.

=10l x|

Diésignation SEW I Données codeur | Flague signalétique données variateur I Flague signalétique données d'affichage |

Type codeur Exécution mécanique Nrveau de développement

E = Codeur F = Monobloc
A = Codeur absolu M = Arbre expansible

R = Resolver ¥ = Arbre sortant
H = Arbre creux

Y,

N,
A
76646 BruchsalfGerman;r\
Typ PSF121 CMPﬁUSaBP#KTer [s |T |_
N 01.23456785 0001.22 ST .
Mo 13 o lo 17 A P B5 Y
n, 6.000 imin Imax 9,0 A oKl F
fy 300 He Umnax 400 Vom M
Bremse 24V 31 Nm Gleichrichter
faelriebe Mz max 35 Nm nmax 1.600/8.000 rmin gf;'ﬁfl#ﬂ"" Resolver
i5 1 Gewient 38 - S = 24¥ Sinus
T T=5¢ TTL
Y = 551
E = Endat

[ Lf:i}ggesw i _bf} Codeur autorizé {7 Hr-" Esgsi:rl
: e ok | sbandon |

11681AFR
Fig. 76 : Désignation SEW des codeurs

» Pour choisir le type de codeur monté sur le moteur, cliquer sur la désignation corres-
pondante. A condition que la fonction "Prendre en compte les données" ne soit pas
sélectionnée.

REMARQUE

La désignation du type de codeur est indiquée sur la plaque signalétique du moteur.

Correspondance entre désignation et type de codeur

* Résolveur : RH1M /RH1L / RH3L / RH3M

» Hiperface : ES1H/ES2H/EV1H/AS1H / AV1H

* Codeur sinus/cosinus : EH1S / ES1S / ES2S / EV1S / EV2S
» Codeur linéaire Hiperface : AL1H

+ Codeur spécial
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’un seul moteur

Données codeur Ce menu permet de saisir les caractéristiques du codeur.

Si le codeur a été défini comme "Codeur moteur", il ne sera pas possible de saisir des
caractéristiques.

RI=EY

Désignation SEW  Données codeur I Plaque zignalétique données wariateur | Plague zighalétique données d'affichage I

ASTH
Adaptabon
Sens de comptage Narmal ;I m

Rapport de réduction entre tour codeur et tour moteur

% Saisir directs

| [ Etermination sutormatioue

€ WMouvement de [applization

Tours codeur I 1

Tours moteur | 1

o gge\?u' Codeur autanizé :? :‘ Esgsil;[l

Fig. 77 : Données codeur

Ok | Abandon |

11682AFR
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Codeurs autorisés La liste des codeurs autorisés s’affiche en cliquant simplement sur "Codeur autorisé".

~=lalx|

Codeur autorisé | Données codeur I Plague signalétique données variateur | Plague signalétique données d'affichage |

Codeurs autorisés par SEW

DME4000-117 17—l

[~ Afficher tous les codeurs

Lo Fabricant Type Electique | Type mécanique
DMEA4000-117 Hiperface LINE&R

DMES000-217 Sick Hiperface LINE&R

LinCoder L 230 Sick/Stegrann Hiperface LIMEAR

SkM 36 Sick/Steamann Hiperface ROTATORISCH
SKS 36 Sick/Stearmann Hiperface ROTATORISCH
SR 50 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH
SRM ED Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH
SRM B4 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH
SRS B0 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH
SRS B0 Sick/Stegrann Hiperface ROTATORISCH
SRS 64 Sick/Steamann Hiperface ROTATORISCH

| ’ntodeur e U] g ‘o Codeur
[ SEW SEv i @Eodeurautonse - =] |8
ak | Abandon |

11683AFR

Fig. 78 : Codeurs autorisés
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

Gestion codeur pour codeurs spéciaux

3

Codeur spécial | Données codeurl

Type codeur specal

=10 x|

mécanique

electrigue

Irotatif ;I Charger ==
données de
I Hiperface ;I base =

Données nécessaires

7 f \\\
i

Mumérateur

Tops par tour codew

D énarnitateur I

Impulsions Durées

Multi-Turns I 2 Temps de réveil

ms

Temps de rafrai I

Codage

1
Tvpe I 27 hex
Adresze |—4IJ hex

Résolution

—
Temps de pause |—45 I3
I 1]
I 2

Etapes de mesu Bits

9 Lf:f}ggesw (o ‘9‘(‘} Codewr autarisé  {+ :? Hr"‘ E;ggi:[l

(] 4 | Abandon |

11684AFR

Fig. 79 : Gestion du codeur : codeur spécial

Données a saisir

Description

Mécanique

Electrique

Sens de comptage

On distingue deux sens de comptage :

Rotatif
Linéaire
Hiperface
Résolveur
TTL

HTL
sin/cos

normal : standard. Le codeur tourne dans le méme sens que le moteur (le
codeur est monté sur I'arbre moteur)

inversé : le codeur tourne dans le sens contraire a celui du moteur (le
codeur n'est pas monté sur 'arbre moteur).
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Données a saisir

Description

Facteur numérateur /
dénominateur

Ce facteur détermine la résolution du codeur. La valeur a saisir est fonction du
type de codeur.

* TTL spécial, sin/cos spécial, Hiperface spécial

Facteur numérateur codeur1 _ Résolution codeur
Facteur dénominateur codeur1 Tour

Exemple : codeur sin/cos
Facteur numérateur codeur 1 = 1024
Facteur dénominateur codeur 1 = 1

* Reésolveur spécial

Facteur numérateur codeur! _ Nombre paires de poles
Facteur dénominateur codeur 1

Exemple : résolveur, 1 paire de pdles
Facteur numérateur codeur 1 = 1
Facteur dénominateur codeur 1 =1

+ Linéaire sin/cos spécial
Résolution du codeur
Exemple : AL1H Lincoder, résolution 5 mm
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

Menu de choix

i+ Mise enroute compléte

(" Dptimisation du régulatewr

" Données machines et application

11685AFR
Fig. 80 : Options de mise en service

Le menu de sélection permet de choisir entre trois options de mise en service.
* Mise en route compléte

Cette option doit toujours étre sélectionnée lors de la premiére mise en service. Cette
partie du programme contient les caractéristiques du moteur, du régulateur de vi-
tesse, de la machine et de I'application.

REMARQUE

Les options de réglage "Optimisation du régulateur" et "Données machine et appli-
° cation" sont des sous-programmes de la mise en route MOVIAXIS® MX. Ces options
1 de réglage ne peuvent étre sélectionnées et exécutées que si une "mise en service

compléte" a déja été réalisée au préalable.

+ Optimisation du régulateur

Cette option de réglage permet d’optimiser le régulateur de vitesse si une mise en
service compléte a déja été exécutée au préalable.

* Données machine et application

Cette option de réglage est un sous-élément de la mise en service compléte ; elle ne
concerne que les données d’application des machines telles que les unités utili-
sateur, les valeurs limites machine et application.
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Configuration systém

e

) (7 ()

onfiguration systéme

* Entrainement isolé

Pluzieurs entrainements identiques branchés surun
yariatew

|1 33 MNombre

[~ Mombre d'esclaves branchés en série

|1 33 MNombre

11686AFR

Fig. 81 : Configuration du systéme

Permet de définir si plusieurs entrainements travaillent sur une méme charge ou si plu-
sieurs moteurs sont raccordés a un seul axe.

Entrainement isolé

Un entrainement travaille sur une charge sans que dautres entrainements
(esclaves) ne participent.

Plusieurs entrainements identiques branchés sur un variateur

Pour piloter plusieurs entrainements depuis un servovariateur, les entrainements
doivent étre couplés rigides ensemble. Un entrainement est équipé d’un retour co-
deur ; les autres moteurs suivent dans le méme champ tournant. Dans le cas de mo-
teurs synchrones, les deux rotors doivent en plus étre alignés. A ce sujet, consulter
le manuel "Multimotorisation" de SEW.

Nombre d’esclaves branchés en série

Avec ce réglage, chaque moteur est raccordé a son propre servovariateur, mais tra-
vaille sur la méme charge. Ce qui a des répercussions sur les paramétres de régu-
lation et sur la charge externe. Noter que dans le cas le plus défavorable, lorsque
deux entrainements couplés rigides agissent sur une charge, ils peuvent se géner
'un l'autre. Ce qui peut générer des messages de défaut au niveau du servo-
variateur. Pour toute question, priére de consulter 'interlocuteur SEW local.
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’un seul moteur

Déroulement d’une mise en route compléte

Choix du moteur

' Moteur synchrone SEW

O Oy/0S
& ChiF
" Chi/CHS
 ChiD

' Moteur asynchrone SEW

o EC

O CEANEMA
o DZ0K
LIRS

o CT/CV

" Moteur linéaire SEW

1Ml
‘\:
Il

" Moteur spécial [

3

11687AFR
Fig. 82 : Menu de choix du moteur

Ce menu permet de régler le type de moteur raccordé sur le MOVIAXIS®. Dans le cas
d’'un moteur SEW, le type est indiqué sur la plaque signalétique.

Dans le cas d’'un moteur spécial, sélectionner le bouton "Moteur spécial". La prochaine
fenétre du menu contient alors une demande de chargement d’'un fichier XML qui doit
avoir été créé au préalable chez SEW.
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Plaque
signalétique

Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Type de moteur Description

Le moteur raccordé est un moteur spécial.
Pour pouvoir utiliser cette option, un fichier créé par SEW avec les
caractéristiques moteur spécifiques est nécessaire.

Si I'option "Moteur spécial" est sélectionnée, le champ "Charger fichier
moteur" apparait. Il faut sélectionner le fabricant de moteur corres-
pondant dans la base de données moteur.

Les données moteurs suivantes sont a saisir pour un moteur
synchrone :

Codification

Paires de poles

Vitesse nominale

Couple nominal

Courant nominal

Tension nominale

Couple maximal

Vitesse maximale

Moment d’inertie des masses

Inductance de phase

Frein oui/non

Moteur spécial

e o o o o o o o o o o

* Moment d’inertie du frein
* Temps de déblocage du frein
*  Temps de retombée du frein

Dans le cas d’un moteur asynchrone, d’autres données sont encore
nécessaires. Le moteur doit étre mesuré chez SEW.

Données moteur

= lcteu DeseL = 76646 BruchsaliGermany
E: Tension nominale 400 | v Typ PSF121 CMP50S/BP/KTY/RH1MSM
E] ) ) Nr. 01.23456789 0001.22 3-1EC 34
a— VYitesse nominale mote: 3000 - I‘“"_'_in Mo Him I .7 A P 65
: “rin, 6.000 mind Imax 9.0 A oKl F

Tenzion nominale rézeau 400 4 f,  a00 by LTma: 400 \ ;: M4
= Bremse 24V 31 Nm Glechrichter
Getriebe Mamax 35 Nm nmax 1600/8000 fmn
Dol il L SR8 N
Sonde thermique
Type IKTY LI Y
o / 1307
Réaction |Arrétd'urgenceJ’Avertissament j /
=
Avecwventilation forcée |Non j
El

Frein

Frein mécanigue dizpanible Oui = ‘.I

11688AFR
Fig. 83 : Plaque signalétique pour choix du moteur

» Saisir les caractéristiques indiquées sur la plaque signalétique du moteur dans le
menu déroulant correspondant.

REMARQUE

Dans le cas d’'un codeur Hiperface avec plaque signalétique électronique, le menu dé-
roulant est automatiquement complété et ne peut pas étre modifié. Pour tous les autres
types de codeur, les données de la plaque signalétique moteur indiquées dans le ta-
bleau suivant doivent étre saisies.
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

Données a saisir

Description

Moteur

Saisie du type de moteur sans autres désignations pour réducteur, codeur,
frein, protection moteur ; par exemple :

* Plaque signalétique avec réducteur PSF311RCM71S /BR /RH1M /SB51
—Type de moteur CM71S

* Plaque signalétique sans réducteur CFM90M /BR /RH1M /SB51
— Type de moteur CM90M

Tension nominale

La tension nominale moteur est la tension maximale pour laquelle le moteur est
bobiné. La tension nominale moteur correspond a la tension nominale réseau.
Dans le cas d’un moteur synchrone, la valeur est indiquée sous U, sur la
plaque signalétique.

Vitesse nominale moteur

Tension nominale réseau

Type sonde de
température

Réaction

Ventilation forcée

La vitesse nominale moteur correspond a la classe de vitesse sur la plaque
signalétique.
Saisie de la tension nominale réseau, p. ex. 400 V

Le "Type de sonde de température” du moteur indiqué sur la plaque signalé-
tique décrit le type de capteur utilisé pour la protection du moteur.

* Pas de capteur

* Thermostat TH (relais bilame)

» Sonde de température TF (résistance PTC)

* Capteur KTY pour mesure de la température moteur

Pour les moteurs SEW, le réglage KTY active le modéle thermique moteur dans
le MOVIAXIS® qui assure la protection thermique cyclique du moteur grace au
capteur de température KTY.

Pour les moteurs spéciaux, le réglage KTY active un modéle 12t 4 condition que
des indications thermiques figurent dans le fichier XML du moteur spécial en
question. Le KTY ne délivre gu’une valeur de démarrage ; le modéle de calcul
prend ensuite en charge la protection du moteur.

Pour les moteurs spéciaux avec KTY, mais sans indications thermiques dans le
fichier XML du moteur spécial, il y a déclenchement a la température maximale
du KTY.

Permet de régler la réaction du servovariateur multi-axe MOVIAXIS® MX suite

a une surtempérature moteur. Les variantes suivantes sont possibles.

» Pas de réaction : la surtempérature moteur est ignorée.

* Uniquement affichage : le défaut est seulement affiché sur I'afficheur
7 segments ; I'axe continue de tourner.

+ Arrét immédiat / Avertissement : I'axe passe en mode FCB Verrouillage
(le moteur termine sa course en roue libre). L'axe exécute alors, en fonction
de I'état de défaut, un "redémarrage a chaud" aprés un "reset" (chapitre
"Affichages durant le fonctionnement" dans la notice d’exploitation). La
durée du reset est ainsi réduite au minimum (pas de boot).

» Arrét d’'urgence / Avertissement : 'axe s’arréte selon la rampe d’arrét
d’urgence. L'axe exécute alors, en fonction de I'état de défaut, un "redémar-
rage a chaud" aprés un "reset" (chapitre "Affichages durant le fonction-
nement" dans la notice d’exploitation). La durée du reset est ainsi réduite
au minimum (pas de boot).

+ Arrét sur limite application / Avertissement : 'axe s’arréte selon la
rampe application. L'axe exécute alors, en fonction de I'état de défaut, un
"redémarrage a chaud" aprés un "reset" (chapitre "Affichages durant le
fonctionnement” dans la notice d’exploitation). La durée du reset est ainsi
réduite au minimum (pas de boot).

* Arrét aux limites systéme / Avertissement : 'axe s’arréte selon la rampe
systéme. L'axe exécute alors, en fonction de I'état de défaut, un "redémar-
rage a chaud" aprés un "reset" (chapitre "Affichages durant le fonction-
nement" dans la notice d’exploitation ou le manuel). La durée du reset est
ainsi réduite au minimum (pas de boot).

Permet d’indiquer si le moteur est équipé d’une ventilation forcée. La valeur sai-
sie est utilisée par le modéle thermique moteur pour la protection du moteur.

Frein

Permet d’indiquer si le moteur est équipé d’'un frein. Ce qui active la fonction de
freinage.
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Surveillance
Proposzition Waleur de tranzfert
Surveillance vitesze = Moteurfgénérateur = |M0teur.n"générateur vl
Temporization B 5 =5 | 1000 s
Courant mas. autarise = |5 000 =5 | 5000 A
J Tranzfert 62% |
0)
11689AFR
Fig. 84 : Menu de réglage de la surveillance
REMARQUE
La valeur dans la colonne gauche du menu de saisie est une valeur proposée ; la va-
° leur dans la colonne droite est la valeur actuelle du servovariateur multi-axe
1 MOVIAXIS® MX.

En cliquant sur le champ
» ">" il est possible de transférer une a une les propositions.

+ "Transfert", toutes les propositions sont transférées en méme temps.

» Saisir les paramétres généraux de pilotage du MOVIAXIS® MX selon les indications
du tableau suivant.

Données a saisir Description

La vitesse imposée par la consigne ne peut étre atteinte que lorsque le moteur
dispose de suffisamment de couple par rapport a la charge appliquée. Lorsque
le courant maximal est atteint, le servovariateur multi-axe MOVIAXIS® MX
consideére que le couple a atteint la valeur maximale. La vitesse souhaitée ne

Surveillance de la
vitesse et temporisation

contréle n A : ) . . ; . .
peut pas étre atteinte. La surveillance de vitesse déclenche un défaut si cet état
persiste plus longtemps que la durée réglée pour la temporisation contréle n.
Courant maximal La limite de courant se rapporte au courant total de sortie du servovariateur
autorisé multi-axe.
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

Paramétrage du

régulateur de .
vitesse

2| Parameétres moteur

=Y
Bt
=Y Inertie JO moteur 0.830 kgeme B e
Inertie 5.000 kgeme
EYN  charge sansjeu Fves sns | reserVI B0 = m% :

E 0,00 / 100,00 3 ( NGk |_ J
a FORR i S R 45 S e R i
5

| Régulateur
EY)
‘{: Baze de temps commande externe | 1000 ms
. Frégquence d'échantillonnage régulation nix |1 0rms VI
Fréquence de découpage |8 kHz 'I
s g S 2l |

Rigidité | 1.00 =

0,50 ) / ; , 200 3
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Fig. 85 : Menu régulateur de vitesse

» Saisir les valeurs pour le régulateur de vitesse.

Données a saisir

Description

Inertie Jy du moteur

Champ d’affichage de la valeur de moment d’inertie du moteur sélectionné
préalablement

Inertie

Champ de saisie du moment d’inertie externe maximal, rapporté a 'arbre
moteur

En modes "CFC" et "SERVOQO", le moment d’inertie de la charge peut étre déter-
miné automatiquement en cours de déplacement. Pour calculer le moment
d’inertie de la charge, cliquer sur le champ "Calcul moment d’inertie". Pour pou-
voir utiliser cette fonction, la mise en service doit avoir été réalisée au moins
une fois. Il faut en plus parcourir une rampe de maniére cyclique.

Charge sans jeu

Le curseur linéaire permet de régler le jeu de la motorisation.

Base de temps
commande externe

Saisir ici la base de temps pour la commande externe. Cette valeur est néces-
saire pour tous les blocs fonction générant une consigne interpolée (générateur
de rampe externe) ainsi que pour la définition de la consigne analo-
gique.Remarque : en cas de définition interne de consigne, p. ex. FCB09 Posi-
tionnement, la valeur saisie n’est plus déterminante.

Fréquence d’échantillon-
nage régulation n/X

Saisir ici la fréquence d’échantillonnage souhaitée pour le régulateur de vitesse
ou de position. Le réglage standard de 1 ms ne devrait étre raccourci que pour
des applications a tres forte dynamique.

Rigidité

Le curseur linéaire permet de régler la rigidité du régulateur de vitesse. La

valeur pour la rigidité est fonction de la transmission (élevée pour entrainement

direct, faible pour courroie crantée) et donc déterminante pour la rapidité du cir-

cuit de régulation de la vitesse. La valeur de réglage standard est 1.

La rigidité du circuit de régulation de la vitesse peut étre soit réglée a I'aide du

curseur linéaire, soit saisie directement dans le champ.

» En augmentant la rigidité, la rapidité de régulation augmente. SEW recom-
mande d’augmenter la rigidité par petits intervalles (0,05) lors de la mise en
service jusqu’a ce que le circuit de régulation commence a osciller (bruits
de moteur). Réduire ensuite Iégérement la valeur. Ainsi, le réglage optimal
est garanti.

* Enréduisant la valeur de rigidité (> 1), la régulation ralentit et I'erreur de
poursuite augmente.
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Schéma

synoptique du o
réguiateur de

Tableau

Vitesse Schéma synoptique | Régulateur de vitesse | Régulateur de position | Régulatewr de position avec générateur de profil
100 % 10 ms o :
a8 con |/_ Accélération
=
T
Anticipation 2 Filtre d'anticipation 3
100 % 5 ms Régulateur Pl
v
oo _— 124706 ms
a' Anticipation v Filtre de consigne v /
16.038 1/s 32076 1/s Boel e
W X con v [ e
= O =5 O | ) I
..:'-";_ 5 |
a_.: & Anticipation Gain v a
Régulateur P 1.25 ms
v X
-, Filtre mesure v
193
Transfert
ransfer ‘:f“ |

Position Yitesse

Fara. régulation transfert ﬁ"&‘|

11691AFR
Fig. 86 : Synoptique du régulateur de vitesse

Parametres du régulateur de vitesse
Les paramétres du régulateur de vitesse peuvent en outre étre réglés sur "Classic".

Schéma synoptique | Régulstewr de vitesse | Fégulateur de position | Fiégulatewr de position avec génératewr de profil | | Tableau

. Proposition Waleur de transfert
E]
5 Gain F régulateur de vitesse = |8?.393 =& | 32076 1/s
: Constante de temps régulatewr de vitesse |45.??D L3 | 124706 me
Filre mesure de vitesse |-| 250 L3 I 1250 mz
= Filtre consigne de vitesse = |5.DDD =& | 5000 ms
4 Filtre anticipation accélératian |-| 0.000 C 10000 me
Gain P régulateur de position = |43_ 597 = I 16038 1/
: Gain anticipation accelération |-| a0.00o0 =& | 100000 %
Gait anticipation vitesse |-| 00.000 C 100000 %
Transfert &f’%‘ Fara. réqulation transfert ﬁm
=

11692AFR
Fig. 87 : Menu parametres du régulateur de vitesse
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

REMARQUE

La valeur dans la colonne gauche du menu de saisie est une valeur proposée ; la va-
leur dans la colonne droite est la valeur actuelle du servovariateur multi-axe
MOVIAXIS® MX.

En cliquant sur le champ
+ ">" il est possible de transférer une a une les propositions.
+ "Transfert", toutes les propositions sont transférées en méme temps.

Configuration de I'axe

Données a saisir Description
Gain P régulateur de Gain proportionnel du régulateur de vitesse
vitesse
Constante de temps d’intégration du régulateur de vitesse. Inverse du gain inté-
Constante de temps gral du régulateur de vitesse. Une constante de temps faible accélére les réac-
régulateur de vitesse tions du régulateur de vitesse. Toutefois 0 ne donne pas de constante de
temps.
Filtre mesure de vitesse |Filtrage de la mesure de la vitesse réelle
Filtre consigne de La rampe de vitesse est filtrée ; il est ainsi possible d’amortir des consignes en
vitesse paliers ou des perturbations (parasites) au niveau de I'entrée analogique.
Filtre anticipation Filtrage de I'anticipation d’accélération. Ce paramétre permet d’améliorer le
accélération comportement du régulateur de vitesse. La valeur du différenciateur est figée.

Gain proportionnel du

régulateur de position Valeur du gain du régulateur P du circuit de régulation de la position

Gain anticipation Valeur du gain d’anticipation d’accélération. Ce parameétre permet d’améliorer le
accélération comportement du régulateur de vitesse.

Gain anticipation de Gain proportionnel de I'anticipation de vitesse. Ce parametre permet d’amé-
vitesse liorer le comportement du régulateur de position.

Configuration de I'axe

Groupe d'appareils

=
I | { é: —
= : - - D "
E]
S'; Confgustion dsbass | Modile -
= :
a: Distance Un. util.
a"‘ R Tour
- L ey 1 Tour
E5) -
p: | 1) 4Nambre de chiffres apt
Tour Tou
EY) e T
EY}
5' Vitesse
AJmin
EY) ONombre de chiffres apr
= X =
-
Accélération
1mins
0 Nombre de chiffres apr
[ 0
11693AFR

Fig. 88 : Menu configuration de I'axe

Le MOVIAXIS® dispose de quatre unités utilisateur réglables pour les grandeurs
suivantes :

+ Distance

+ Vitesse

» Accélération

» Couple (n’existe pas pour la mise en service moteur — Arborescence paramétres)
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur @

Pour chaque grandeur, un numérateur, un dénominateur et les chiffres aprés la virgule
sont chargés dans le module d’axe. Les chiffres apres la virgule ne sont utilisés que pour
I'affichage dans MotionStudio ; ils ne servent pas pour la conversion des unités utili-
sateur et ne sont pas pris en compte pour la communication par bus.

Champ "Configuration de base"
+ Distance
Unité : tours (du moteur), quatre chiffres aprés la virgule

Exemple
Consigne Distance parcourue Affichage dans
MotionStudio
10000 1 tour moteur 1.0000
15000 1,5 tours moteur 1.5000 |

Aprés déroulement de la mise en service du moteur, les valeurs suivantes sont
écrites dans le module d’axe (conversion 16 bits incréments/tour) :

» Unité utilisateur position numérateur = 4096
+ Unité utilisateur position dénominateur = 625
+ Unité utilisateur position résolution = 1E-04

+ Vitesse
Unité : 1/min (tr/min), 3 chiffres aprés la virgule

Exemple
Consigne Vitesse Affichage dans
MotionStudio
1000000 1000 1/min 1000.000
2345000 2345 1/min 2.345

Aprés déroulement de la mise en service du moteur, les valeurs suivantes sont
écrites dans le module d’axe :

« Unité utilisateur vitesse numérateur =1
« Unité utilisateur vitesse dénominateur =1
* Unité utilisateur résolution de vitesse = 1E-03

» Accélération
Unité : 1/(min x s) variation de vitesse par seconde, 2 chiffres apres la virgule

Exemple
Consigne Accélération Affichage dans
MotionStudio
6500000 65000 1/(min x s) 65000.00
300000 3000 1/(min x s) 3000.00

Aprés déroulement de la mise en service du moteur, les valeurs suivantes sont
écrites dans le module d’axe :

* Unité utilisateur accélération numérateur = 1000
* Unité utilisateur accélération dénominateur = 1
» Unité utilisateur résolution de I'accélération = 1E-02

» Couple : en préparation ; pour l'instant, uniquement accessible via I'arborescence
parametres

» Jerk : valeur figée
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Exemple

Mise en service
Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

Réglage des unités utilisateur qui varient par rapport a la configuration de base.
Conditions :

» Position en (mm x 1E-01)

* Vitesse en tr/min

«  Accélération en (m/s? x 1E-02)

Le mouvement rotatif est convertit en un mouvement de translation a 'aide d’'une vis a
billes (pente = 5 mm).

v}
L3
L
a
L
[ ]
u
=
=
3
-
B
Q
2
=
H
H
;
:
K
L]

Shut

O MEM-PLE b DHPTE
1 MAA D16 50300~

2 MO0 DA S0

3 A0 DTS00

[_onune | =

56523BFR
Fig. 89 : Exemple de réglage des unités utilisateur
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Mise en service

C 29,

Limites application et systéeme

Limites application et systéme

£y
- . -
E] v Yitesse maximale — Lt
B—v/ B 3000 s&l 300071 /min | jmite application
EY =
¢ / \
- - D écélération maximale
-4 Accélération maximale
3 glﬁ*m i 532 e 5.32 mis
=Y e
EY, /
a—v Yitesse maximale
- = | 2700 i&l 2700 14min
= i
EY
- D écélération maximale
2 479 [ 479 me
' Accélération maximale
D écelération maximale anrét d'wgence
~ 479 e 479 m/s
= =
532 s&l 5.32 m/& i
Couple maximal Limite systeme Couple maximal Limite application 103
100.000 sﬁl 100.000 % 100.000 s&l 100.000 % Transfert r_%ﬁ
11694AFR

Fig. 90 : Menu limites application et systeme

Les valeurs maximales d’application et machine se rapportent aux unités utilisateur ré-
glées, voir fig. 89. Les unités utilisateur sélectionnées préalablement sont indiquées

dans cette illustration ;

elles ne peuvent pas étre modifiées.

Les champs a droite contiennent les valeurs chargées dans I'axe, converties dans 'uni-
té utilisateur correspondante. Les champs a gauche sont les propositions faites par le

logiciel.
Les valeurs suivantes

reposent sur la configuration de base et sur I'état a la livraison.

Variables

‘Valeurs maximales

Valeurs systéme maximales (valeurs limites machine)

VmaxSys 10000 1/min, correspond a la vitesse maximale possible du module d’axe
a_maxSys 3000 1/(min x s) rampe d’accélération
b_maxSys 3000 1/(min x s) rampe de décélération

Valeurs limites application

VmaxApp 10000 1/min, correspond a la vitesse maximale possible du module d’axe
a_maxApp 3000 1/(min x s) rampe d’accélération
b_maxApp 3000 1/(min x s) rampe de décélération

Décélération arrét d’'urgence

b_maxAppNotStop

3000 1/(min x s) rampe de décélération ; la décélération arrét d’urgence est
principalement utilisée comme réaction a un défaut.
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’un seul moteur

Download

a..‘

_ Le calcul des paramétres de mise enroute estterminé |

EY] Pour transferer les données calculées dans le variateur sans guitter
I'assistant de mise en route, presser "Download".

=

E..‘

=

=Y.

El Download

a -l

=7

=Y.

g Four transferer les donnees calculees dans le variateur et guitter
= I'assistant de mise en route, presser "Terminer".

11695AFR
Fig. 91 : Menu Download

» Cliquer sur "Terminer" pour transférer les réglages dans le module d’axe.
» Pour terminer la mise en service, fermer la fenétre.
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur

C 0N

Pxxx Paramétres de régulation

Pxxx Régulation
de vitesse

Gain P régulateur
de vitesse

Constante de
temps régulateur
de vitesse

Filtre mesure de
vitesse

Filtre consigne de
vitesse

Filtre anticipation
accélération

Gain proportionnel
du régulateur de
position

Gain anticipation
accélération

Fréquence de
découpage

@7

Régulation de vitesse avec codeur uniquement pour le jeu de parameétres 1

Le préréglage des parametres les plus importants pour la régulation de vitesse est ef-
fectué par les fonctions de mise en service du gestionnaire de mise en route. En vue
d’'une optimisation, chaque paramétre de régulation peut étre modifié€ manuellement ;
cette opération est cependant a réserver a des spécialistes.

Filtre anticipation
accélération

Anticipation
accélération

Gain anticipation
accélération

»

ﬁ ;

Régulateur Pl

Filtre de consigne

Consigne

Consigne
de couple

de vitesse

Filtre mesure de vitesse

Mesure

Codeur incrémental /
résolveur

ﬁ de vitesse

Fig. 92 : Principe du circuit de régulation de la vitesse

Gain proportionnel du régulateur de vitesse

Traitement
du signal

—)

06728AFR

Constante de temps d’intégration du régulateur de vitesse. Inverse du gain intégral du
régulateur de vitesse. Une constante de temps faible accélére les réactions du régu-
lateur de vitesse. Toutefois, 0 = pas de constante de temps.

Filtrage de la mesure de la vitesse réelle

La rampe de vitesse est filtrée ; il est ainsi possible d’amortir des consignes en paliers
ou des perturbations (parasites) au niveau de la sortie analogique.

Filtrage de I'anticipation d’accélération. Cette constante permet d’améliorer le compor-
tement du régulateur de vitesse. La valeur du différenciateur est figée.

Valeur du gain du régulateur P du circuit de régulation de la position

Valeur du gain d’anticipation d’accélération. Ce paramétre permet d’améliorer le

comportement du régulateur de vitesse.

Réglage de la fréquence de découpage
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Mise en service
Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage simultané de plusieurs

5.10 Mise en service d’un MOVIAXIS® pour pilotage simultané de plusieurs moteurs

1

REMARQUE

Ce chapitre décrit plus en détail les menus de mise en route concernant précisément
les réglages pour le pilotage simultané de plusieurs moteurs.

La mise en service compléte doit étre réalisée comme décrit au chapitre "Mise en ser-
vice MOVIAXIS® pour pilotage d’'un seul moteur”, a partir de la page 116.

Pour le pilotage simultané de plusieurs moteurs, il faut une ou deux carte(s)
multicodeur(s).

Les cartes multicodeurs complétent 'ensemble MOVIAXIS® dans le but de pouvoir ex-
ploiter des codeurs supplémentaires. Deux types de carte multicodeur sont possibles ;
leur choix se fait en fonction du codeur a exploiter. Les cartes multicodeurs disposent
en outre d'une entrée analogique différentielle (10 V).

Domaines d’application

Une carte multicodeur est utilisée pour les applications suivantes.

» Positionnement au choix direct avec le codeur externe ou avec le codeur moteur
» Multimotorisation (trois moteurs max.)

» Traitement codeur absolu SSI

* Exploitation de moteurs spéciaux équipés de codeurs EnDat

+ Systémes avec transmission non positive

+ Compensation des allongements des cables et courroies

» Lecture des valeurs maitre pour application de came électronique ou de synchroni-
sation logicielle

» Définition de consigne analogique et simulation codeur de la position réelle pour
automate

» Utilisation générale de I'entrée analogique différentielle £10 V, p. ex. pour consigne
de couple ou définition de consigne de couple
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage simultané de plusieurs @
Informations Cette représentation montre les informations variateur.
variateur

Optiond IS ans option
‘ Option2 IXGH optioh codeur Hiperface

‘ Wariante d'appareil I A

Option3 IXGH option codeur Hiperface

Courant hominal I g A

Courant de sortie maximal | 20 4

3 Ol 0 0

‘ Tenzion nominale réseau I 400 v

11699AFR
Fig. 93 : Présentation des informations variateur

Si des cartes option sont insérées dans les logements, les types seront affichés dans
ce menu.

L’exemple ci-dessus indique

+ Emplacement 1 : vide

+ Emplacement 2 : carte multicodeur XGH
» Emplacement 3 : carte multicodeur XGH
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@ Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage simultané de plusieurs

Gestion codeur

Choix des codeurs

Configuration hardware

DE@EEEWEWLeRIEE

Groupe de codeurs Cartes option
1 -; 2 "__ :3 i Einstellungen Einstellungen
10 [~ | Geberkarte @ Geberkarte @
 —  — Steckplz.2 Steckpl 3
Codeur moteur . Codeur machine

¥ Sourcepitesseréelle

Jeude para| —

¥ Codeuwr machine actif [ Cadeur mashine astif

Jeu de para.

2

Jeu de para.

11698AFR

Fig. 94 : Gestion du codeur

Dans la fenétre de gestion du codeur, les codeurs affichés en jaune dans le groupe de
codeurs peuvent étre affectés aux différents jeux de paramétres ou moteurs. Si plu-
sieurs moteurs doivent étre pilotés par un module d’axe, prévoir des cartes multicodeurs
additionnelles (options).

Cliquer sur le codeur souhaité et le glisser avec le bouton gauche de la souris en-
foncé dans le champ du jeu de paramétres choisi. Dans I'exemple ci-dessus, le
codeur 1 de type AS1H est défini comme codeur moteur et le codeur 2 de type AV1H
comme codeur machine externe.

Le groupe de codeurs représente les trois entrées codeur physiques maximales du
MOVIAXIS®. Le codeur 1 est I'entrée codeur de I'appareil en version de base. Les en-
trées codeur 2 et codeur 3 sont mises a disposition par les cartes multicodeurs.

Chaque codeur ne doit étre utilisé qu’une seule fois.
Codeurs de vitesse

Les codeurs de la colonne "Codeur moteur" sont toujours la "source de vitesse
réelle" et donc des codeurs de vitesse.

Codeurs de position

Les codeurs dans les deux colonnes "Codeur machine" sont des codeurs de
position.

Les codeurs dans la colonne "Codeur moteur" peuvent également étre des codeurs
de position. Pour cela, cocher I'option "Codeur machine actif".

Plusieurs codeurs peuvent étre prévus comme codeur de position.
Un seul codeur peut étre le "Codeur machine actif".
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Mise en service d’'un MOVIAXIS® pour pilotage simultané de plusieurs @

Traitement des signaux du codeur en cas d’utilisation de ’émulation codeur
L’émulation codeur permet de mettre a disposition d’'un automate amont des signaux
codeur via la borne de sortie d’émulation.

L’émulation codeur est indépendante du type de codeur raccordé.

=10 x|
| " Source émulationCodeur direct 1 | " Source émulationCodeur 1
. = avec duplication du signal
j > Tops par tour moteur |1024 - l

=
(=]
E=}
=
=
E
w
-
=
[ 7]
B
=1
2= E
g
e

" Source émulationCodeu 2

= avec duplication du signal

& Source émulationCodeur direc 2 > TEps el (9D e = I1 024 ~ I
11696AFR

Fig. 95 : Traitement des signaux codeur

[1] Source d’émulation directe, sans temporisation

[2] Source d’émulation avec duplication du signal : 100 ps

Un clic sur le champ [Réglages carte codeur emplacement 1] ou [Réglages carte co-
deur emplacement 2] dans le bloc "Cartes option" permet de définir la source d’ému-
lation et d’affecter le codeur a utiliser pour la simulation de codeur incrémental. Dans
I'exemple ci-dessus, il s’agit du codeur 2.

Le traitement des signaux du codeur raccordé peut étre réglé comme suit :
» Source d’émulation directe : codeur 1/ 2
» Source d’émulation codeur 1/ 2 : avec duplication du signal, tops par tour moteur
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@ Exemples d’application

Source d’émulation directe
Les signaux du codeur raccordé sont directement transmis a I'émulation.

REMARQUE

Si un résolveur est directement raccordé sur I'entrée codeur de I'appareil de base, ce
e résolveur ne peut pas étre utilisé comme "source d’émulation directe". Ceci n’est pos-
1 sible qu'avec I'’émulation logicielle.

Avec duplication du signal, tops par tour moteur
Cette option utilise I'émulation logicielle.

Les réglages suivants en "tops par tour moteur" sont possibles
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

Le nombre de tops par tour moteur émis par la borne d’émulation est indépendant du
nombre d’impulsions du codeur raccordé.

5.11 Exemples d’application

Exemple 1 : codeur rotatif en guise de codeur machine
Domaines d’application : p. ex. éléments de transmission non linéaires, comme bielle
manivelle, coupe a la volée, axe maitre tel que came électronique

Dans cet exemple, la valeur réelle de position du codeur absolu désigné comme
codeur 2 est utilisée directement pour la régulation de position. Lors de la mise en ser-
vice, il faut régler les rapports entre codeur moteur (codeur 1) et codeur machine
(codeur 2). Dans cet exemple, le rapport entre codeur 1 et codeur 2 est "1:5". Le rapport
entre codeur 1 et codeur 2 est déterminé automatiquement par mouvement de I'appli-
cation. Il peut également étre calculé et saisi manuellement.

F0 o0mm

- ®

d=10mm

I5S)
\—J_'-
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Réglages

Configuration hardware

Groupe de codeurs Cartes option
[E if TTTh T if Girstedl
& L., instellungen
| 1 | : E Il 3 il Geberkarte
= - = Steckplz.1
Codeur moteur - Codeur machine
2

Jeu de para.

G

¥ Source vitesse rdale
=

[¥ Codeurmachine actif

™ Codeurmachine actif

L

Jeu de para.

%

mmmmmmmmnmnmm_ﬂg@

Jeu de para.

B

Définir le codeur 2 comme "Codeur machine actif".

_[a]x]

Désignation SEW I Données codeur I Plague signalgtique données wariateur I Plague signalgtique données d'affichage I

Type codeur

E = Codeur
A = Codeur abszolu

R = Resolver

Exécution mécanique

F = Monobloc

V¥ = Arbre sortant
H = Arbre creux

H = Arbre expansible

76646 BruchsaIfGermany\ ’
Typ PSF121 cmpsoaspxm“_ [s |T |_
Nr. 01.23456789 0001.22 +1EG
Mo 1,3 Hm o 17 AP 85 TR
Ny 6.000 rmin |ma:¢ 9,0 A Iso. Kl F H"‘x.x )
f, 300 Hz gy 400 Viom M4 Type élecnque
Bremse 24V 31 Nm Gleichrichter .
Getriebe Mg max 3% Nm nmax 1.600/8.000 omin 'ﬁ'f;‘ﬂ?‘{'ﬁj"" Resolver
i . Gewet 38, _ S = 24V Sinus
T=5/TIL
Y =551
E = Endat

Niveau de développement

Choix et paramétrage du type

de codeur
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@ Exemples d’application

(% i =10l x|

Désignation SE  Denndes codeur I Plague signalétigue dannées variateur I Plague signalétique dannées d'affichage I

Adaptation

Senz de comptage INolmaI LI %

R apport de réduction entre tour codeur et tour motewr

&+ Saizir directe

| Détemmination automatous

£ Motvement de llapplication

T ours codeur I 1

Tours mateur | 1

Réglage direct du rapport de réduction entre tours codeur et tours moteur, c’est-a-dire
par calcul ou mouvement de I'application

Exemple 2 : codeur linéaire comme codeur de position
Domaines d’application : p. ex. transstockeurs (en raison du patinage des roues), sur
systémes avec jeu

La plage de déplacement du codeur machine linéaire doit étre indiquée pour un tour mo-
teur. La plage de déplacement pour un tour moteur est déterminée automatiquement,
mais peut aussi étre calculée et saisie manuellement.

A d=20mm
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Réglages
Exemple de codeur linéaire AL1H pour choix et paramétrage du type de codeur utilisé

Configuration hardware
—,—™™m e

Groupe de codeurs Cartes option
i) ol 'H_‘ I _—,.\_‘ Emstellungen
2 i F | Geberkarte
L G, oo Steckplz.1
Codeur moteur Codeur machine
1 2
7 Soure

Jeu de para.| -
i 1 axon 12 Fam

[~ Codeurmachine actf ¥ Codeurmachine actif

Jeu de para.

Jeu de para.

&

Définir le codeur 2 comme "Codeur machine actif".

'ﬁ-.‘a =10 il
Désignation SEW I Donmées codeur I Plague signalétique données variateur I Plague signalétique données d'affichage |
Type codeur Exécution mécanique Nrveau de développement

E = Codeur
A = Codeur absolu

R = Resolver

F = Monobloc -
M = Arbre expansible

¥ = Arbre sortant

H = Arbre creux

5 = Arbre expanszible
L = Linéaire

76646 Bmchsalfﬁermany\ /

Typ PSF121 cmpsnsmpxm"_ (L] [H

Nr. 01.23456789 0001.22 3-IEG

Mo 1,3 Mmoo 17 A P B5TT
Ny 6.000 rmin Imax 9.0 A Iso. K. F

fy 300 Hz Umnax 400 Voo M4

Bremse 24V 31 Nm Gleichrichter
Gefricbe Mgmax 35 Nm nmax 1.600/8.000 rmin
i 5 1 Gewicht 38 .

B A S

M = Modulation Resolver
R =24¥ TTL
S = 24Y Sinus

Choix et paramétrage du codeur AL1H utilisé
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@ Exemples d’application

Il

Désignation SEW  Données codeur | Plague zighalétique données variateur | Plague sighalétique données d'affichage I

ALTH 4 b

Adaptabon
Sens de comptage Moarmal ;l ;[:;

Happort de réduction entre codew et moteur

% Saisir directe

| [étermination automatique

| fouvement de [lapplization

Course du codeur par bour mateur 3000 im

La "course du codeur par tour moteur" peut étre indiquée directement aprées calcul ma-
nuel ou déplacement de I'installation.

La "détermination automatique" n’est possible qu’a partir du menu "Configuration de
I'axe", voir illustration suivante.

Configuration de I'axe

Groupe dappareils
. # ;. i B L] B
Of —
J ;
:\I Corfiguration de base | Modgle -|
| Distance
B 6283 1
== 1 0.1 6283 ) 6283
1] 5) 2}
— Tour Tour mm mm
Vitesse
| _Accélération

Composition de I'axe
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Exemples d’application @
(o = | B ]| |
Données codeur
ALTH o2 Jr
Adaptation
Sens de comptage Mamal ﬂ ﬂ H:

Rapport de réduction enire codeur et moteur

L " Saisir directe
{* Détermination automatique

~

Course du codeur par tour moteur @ | 6283 pm

OK | Abandon |

Un double-clic sur le codeur 2 "AL1H" permet de saisir la "course du codeur par tour mo-
teur". Il est possible d’entrer la course par "saisie directe" aprés calcul manuel, de la dé-
finir par "mouvement de l'application” ou par choix de "détermination automatique".
Dans I'exemple, la "course du codeur par tour moteur" est de 6283 um.
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@ Exemples d’application

Exemple 3 : multimotorisation
Domaines d’application : applications avec plusieurs axes dont le couple de sortie est

identique et ne fonctionnant pas simultanément.

Jusqu’a trois moteurs peuvent étre raccordés sur un module d’axe. Pour cela, deux
cartes multicodeurs additionnelles doivent étre insérées dans le module d’axe, voir illus-
tration suivante. La puissance pour les moteurs est commutée du module d’axe sur le
moteur actuellement actif.

(1]

[2]

[3]

[1] Codeur moteur 1, carte multicodeur 1
[2] Codeur moteur 2, carte multicodeur 2

[3] Codeur moteur 3 sur appareil de base
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Exemples d’application @

Configuration hardware

Groupe de codeurs Cartes option
= M B = m
F : r : E : Geberkarte Geberkarte @
- == o Steckplz.1 Steckplz. 3
Codeur moteur Codeur machine
1
I s
Jeu de para -

4]

— —
[ Codeurmachineactf -+ 5"

Jeu de para.
ASTH
B

Codeurmachine actif

Jeu de para.
i L_r} ASTH
B -

I Codeurmachine actf

NN NN W)

Définir le codeur 1 comme "Codeur machine actif' pour le jeu de paramétres 1.
Définir le codeur 2 comme "Codeur machine actif" pour le jeu de paramétres 2.
Définir le codeur 3 comme "Codeur machine actif' pour le jeu de paramétres 3.

Les mises en service des différents jeux de paramétres ne peuvent étre réalisées que
'une aprés l'autre, une fois la mise en route compléte terminée.

Les différents jeux de paramétres peuvent étre sélectionnés via les paramétres ; a ce
sujet, voir la description des paramétres dans le manuel de détermination "Servo-
variateurs multi-axes MOVIAXIS® MX".
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Mise en service
Editeur PDO

5.12 Editeur PDO

Structure et flux

des données

L’éditeur PDO permet le réglage des données-process.

Un systéme de bus, comme par exemple un bus de terrain, permet I'écriture de
consignes telles que la vitesse, la position sous forme de données-process 16 bits dans
le tampon PD-IN du MOVIAXIS®. Ces consignes peuvent étre indiquées dans les unités
utilisateur a définir librement, comme par exemple

o [m/s]
© [mm]
» [impulsions/min]

! MOVIAXIS |
1 A
| Mot de commande Mot d'état :
I - I
I WO (16 bits) ] WO (16 bits) !
I W1 (16 bits) Systéme de W1 (16 bits) I
I gestion - !
| W2 (16 bits) W2 (16 bits) :
| W3 (16 bits) W3 (16 bits) !
! U .
1 1
1 1
L. . !
1 I e . ouTli
i Tampon PD-IN Canal PD-IN Pool FCB Canal PD-OUT Tampon PD OUTI
: WO (16 bits) DWO (32 bits) DWO (32 bits) DWO (32 bits) :
. 1
H : I
Conversion : Conversion : I
unités utilisateur en unités utilisateur en |
1 : unités systéme unités systéme :
: W15 (16 bits) DW15 (32 bits) DW15 (32 bits) DW15 (32 bits) I
ey K 1
| |
L e a
Ex.
Tampon PD-IN Canal PD-IN
WO (16 bits) DWO (32 bits)
W1 (16 bits) —|_|—> low | high Little Endian (format Intel)
[\
J i
W14 (16 bits) _|—> low | high Big Endian (format Motorola)
W15 (16 bits) DW15 (32 bits)

57601AFR

Fig. 96 : Flux des données-process PDO

Selon la configuration du canal PD-IN suivant, les données-process sont exploitées en
tant que double mot. Les unités utilisateur sont converties en unités systéme et transfé-
rées aux blocs fonction correspondants ; a ce sujet, voir fig. 96. MOVIAXIS® met a dis-
position des canaux 16 PD-IN.

Selon la configuration des données-process, des mesures telles que la vitesse et la po-
sition peuvent étre converties en unités utilisateur via 16 canaux PD-OUT 32 bits, puis
transférées au bus systéme raccordé via le tampon de données-process 16.

Les informations concernant I'état de I'axe, comme par exemple
+ "Prét"

*  "Arrét moteur"

* "Frein débloque"

peuvent également étre écrites dans un mot données-process du tampon PD-OUT via
un mot d’état. Ces informations peuvent aussi étre traitées par un automate amont
grace au bus raccordé.

Il y a quatre mots d’état configurables ; a ce sujet, voir fig. 96.
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Exemple de
paramétrage

Paramétrage de
l'interface bus de
terrain

5

Editeur PDO @

Cet exemple montre le paramétrage d’'une liaison PROFIBUS pour la régulation de
vitesse.

Un clic sur le tampon IN permet d’accéder a l'interface de paramétrage. Pour une liaison
PROFIBUS, c’est I'option de communication qui fait office de source de données.

Cet exemple doit fonctionner avec trois mots données-process :
» Activation FCB

*+ Rampe

+ Vitesse

Pour tester 'exemple dans un premier temps sans PROFIBUS, la mise a jour est tout
d’abord désactivée. Avec ces réglages, l'interface de paramétrage se présente alors
comme suit.

Réglages tampon IN 0 |

—Réglages de baze

Source données I FROFIBUS j
Début bloc: de données ID

Marnbre mots de données |3

Diurée bme out [me] |2EI

tize & jour I,-'.\.:tivé j
Défaut configuration IF'ag de défaut

PDO pas encore réceptionnée [

—CAN

D rneszage ID

Chargement donnees avec S_l,lntl Mon

Endianess IBig Endian

— Option communication

IF DO 0

Adresze de ['Emethewr ID

58413AFR
Fig. 97 : Réglages tampon IN 0
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Paramétrage du Un simple clic sur un des mots de commande, dans cet exemple le mot de commande 1,
mot de commande  entraine 'ouverture de l'interface de paramétrage dans laquelle le bloc fonction ou la
et des données- structure d’instance peut étre sélectionné(e). Le canal données-process IN 0 est définie
process IN avec la grandeur systéme "Vitesse", le canal 1 avec la grandeur systéme "Accélération".
2
l
[~ Mot de commande lo |D X ) .
Canal Acces 32 bits Grandeur spstéme
Structue oo |1E bitz j IVitesse j
—Programmationdumotde commande——————— o I 16 bits j IACCélé[atiDn j
Farction Bit 00 ISanS FE— 02 |1E bitz j INon interprete j
Fanction Bit 01 ISanS FE— 03 |1E bitz j INon interprete j
Farction Bit 02 ISanS FE— 04 |1E bitz j INon interprete j
Farction Bit 0 ISanS FE— 05 |1E bitz j INon interprete j
e 4 ISanS FE— 06 |1E bitz j INon interprete j
i [ ISans — 07 |1E bitz j INon interprete j
Fonction Bit 05 ISans —r 08 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 07 ISans —r 09 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 08 ISans —r 10 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 09 ISans —r 1 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 10 ISans —r 12 |1E bitz j INon interprété j
Forction Bit 11 ISans —r 13 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 12 ISans —r 14 |1E bitz j INon interprété j
Fonction Bit 13 ISans —r 15 |1E bitz j INon interprété j
Fanction Bit 14 ISans e
Fanction Bit 15 ISans e

58636AFR
Fig. 98 : Réglages mot de commande et données-process IN
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Editeur PDO

tampon d’entrée commande 1 et aux données-process IN.
aux grandeurs

C 29,

@7

Affectation du Dans I'exemple suivant, les mots du tampon IN doivent étre affectés au mot de

Dans cet exemple, le numéro FCB est affecté au premier mot du tampon IN, la vitesse

systeme au deuxiéme mot et la rampe au troisiéme mot. L’affectation des différents mots se fait

par glisser/déposer.

Interface données-process e Conve rsjﬂn en grandeurs
IN systéme intemes
" Entrées binaires X11 w Motz de defaut -
T PDOE/SIN1 = W Motdecommande ] [
* PDOE/SINZ ¥ Mot de commande 1 —-
&} ¥ TamponlNO pitdotl 1
i} hat 0 0 | Fce
1] hdat 1 0 | Instance
i tale W Motde commande 2 |m—
» TamponIM1 W Motdecommande 3 [
 TamponlH2 W Donnéez-process N - r—
w TamponlN 3 Lanalll
 TamponlM 4 1]
W TamponIN5 L
58414AFR
Fig. 99 : Interface données-process IN, conversion des grandeurs systéme internes
Paramétrage des L’interface de paramétrage des blocs fonction est accessible par clic sur "FCB". Pour
blocs fonction piloter la régulation de vitesse via bus de terrain, les sources de consignes pour la vi-

tesse et 'accélération sont réglées sur le canal 0 et 1 du tampon de données-process

dans le bloc fonction FCBO05.

FCB D5 Régulation de vitesze ‘ FCE OB Régulation de vitezze inteipolés | FCEx 4 »
FCB 05 Régulation de vitesse

Consigne vitezse source Tampon données-process .2 'l

Consigne vitesse locale 0 1min

Limite: couple source Limite application : cauple

Limite couple locale 10.000 %

Accelération source Limite application : accélérati 'l

Aocelération locale 0.25 izt

Décélération source Lirnite application : décélérati 'I

Decelération locale 0.25 mist

Jerk source Limite application : Jerk 'l

Jerk local 2147483647 1/[min’s)

|| £230010-333UU0P SLWZ)EAE 3|qLIasua,p gn,\| ] | 5

58420AFR

Fig. 100 : Liste des blocs fonction
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@ Liste des paramétres

Test des

Le paramétrage est a présent terminé et peut étre testé. Aussi longtemps que la mise a
configurations

jour du tampon IN est désactivée, les mots peuvent étre modifiés dans la liste détaillée
a l'aide du clavier.

¥ TamponlNO

5 kAot 0
1000 Mot

1000 %

58637AFR
Fig. 101 : Test de la configuration

Dés que la mise a jour est activée, voir fig. 97, les mots sont automatiquement réactua-
lisés avec les valeurs du bus.

REMARQUE

En cas de redémarrage de I'appareil, la mise a jour est automatiquement activée et doit
i étre désactivée si nécessaire.

5.13 Liste des parametres

La liste des parametres et leur description figurent dans le manuel de détermination
"Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX".
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Remarques générales — -

6 Exploitation
6.1 Remarques générales

A DANGER!

Tensions dangereuses au niveau des cables et des bornes moteur
Blessures graves ou mortelles par électrocution

Lorsque I'appareil est sous tension, des tensions dangereuses apparaissent sur les
bornes de sortie du variateur, sur celles du moteur et sur les cables qui y sont rac-
cordés, méme lorsque I'appareil est verrouillé et le moteur a l'arrét.

L’extinction de la diode de fonctionnement ne garantit en aucun cas que le servo-
variateur multi-axe MOVIAXIS® MX est hors tension et coupé du réseau.

Vérifier que le servovariateur multi-axe MOVIAXIS® MX est coupé du réseau avant
de toucher les bornes de puissance.

Respecter les consignes de sécurité générales du chapitre 2 ainsi que les re-
marques du chapitre "Installation électrique", page 74.

A DANGER!

Risque d’écrasement d0 & un redémarrage involontaire du moteur
Blessures graves ou mortelles

Des protections internes a I'appareil ou un blocage mécanique peuvent provoquer I'ar-
rét du moteur. En éliminant la cause du défaut ou en langant un reset de I'appareil, il

) est possible que I'entrailnement redémarre tout seul.

Empécher tout démarrage involontaire du moteur, par exemple en déconnectant le
bornier électronique X10.

Assurer la protection des personnes et des machines par des mesures de sécurité
complémentaires adaptées en fonction de chaque application.

STOP !

La sortie moteur du servovariateur multi-axe ne doit étre commutée ou coupée que si
I’étage de puissance est verrouillé.
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6.2 Affichages des modules de puissance et d’axe

Affichage durant le fonctionnement de I’afficheur 7 segments

Les deux affichages 7 segments indiquent I'état de fonctionnement des modules
de puissance et des modules d’axe.

Tous les réglages et fonctions importants pour la mise en service de 'ensemble
servovariateur se trouvent dans le module d’axe. C’est pourquoi, il y a plus d’affi-
chages de fonctionnement dans le module d’axe que dans le module de puissance.
Le module de puissance n’a pas d’intelligence programmable.

Les réactions aux défauts identifiés et aux avertissements ne sont générées que
dans le module d’axe. Les défauts et avertissements sont néanmoins affichés sur
le module d’axe et certains sur le module de puissance. Pour certains événements,
le numéro affiché sur le module d’axe est différent de celui affiché sur le module de
puissance. Ces cas sont signalés dans le tableau des affichages durant le fonction-
nement du module de puissance.

Les affichages des modules d’axe et des modules de puissance sont donc décrits
difféeremment.

Affichage de défaut sur I'afficheur 7 segments

Le servovariateur multi-axe MOVIAXIS® MX sait reconnaitre les défauts et les affiche
sous forme de codes de défaut. Chaque défaut est clairement identifié par son code dé-
faut et les attributs correspondants tels que

Message d’erreur

par deux
affichages
7 segments

Défaut au niveau

du module de
puissance

la réaction au défaut
I'état final aprés exécution de la réaction au défaut
le type de réaction de reset

Les codes défaut s’affichent sous forme de chiffres clignotants sur le module d’axe et le
module de puissance.

Le code de défaut apparait dans I'ordre d’affichage suivant.

0.5s 0.25s 10s 0.25s

— —(L'@"I I I—(L@

A

53052AXX

Fig. 102 : Exemple d’affichage du défaut 07 sur le module d’axe

En plus du code de défaut, un "sous-code de défaut" est défini ; il permet une identifi-
cation plus précise de la cause du défaut. Le "sous-code de défaut" peut étre lu par I'uti-
lisateur a partir de la liaison de communication.

Selon le type de défaut et la réaction programmée, I'affichage peut repasser en affi-
chage statique.

Les défauts du module de puissance sont signalés a I'axe et traités a ce niveau.

Un reset est généré par suppression de I'alimentation 24 V de I'électronique ou via le
logiciel.
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Affichages des modules de puissance et d'axe —

Liste des défauts

Explication des termes des listes des défauts

Termes et
abréviations

P

Signification

Réaction au défaut programmable

D

Réaction au défaut programmée en usine

VM
AM

Module de puissance

Module d’axe

ZK

Circuit intermédiaire

HW
Sw

Matériel

Logiciel

AWE

Unité utilisateur

En cas de reset de défaut, I'état de défaut final définit quel type de reset doit étre

exécuté ; voir tableau suivant.

Etat final de défaut Réaction sur acquittement de défaut, voir aussi page 160

Uniquement afficher défaut Redémarrage a chaud (effacer code de défaut)

Systéme en attente

Systéeme verrouillé

Redémarrage a chaud (effacer code de défaut)

Nouveau démarrage systéme (exécuter reset logiciel)

Systéme verrouillé

Reset CPU (exécuter reset CPU)
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Réactions sur
acquittement de
défaut

Reset CPU

Nouveau
démarrage
systeme

Redémarrage a
chaud

En cas de reset CPU, il y a redémarrage réel du microcontréleur et du firmware. Le sys-
téme de firmware est lancé de la méme maniére que si le module d’axe était redémarré.

Le redémarrage du systéme a les conséquences suivantes :

» le boot-loader est activé ; I'afficheur indique "b0",

» les positions de référence des codeurs incrémentaux sont perdues,

» les éventuelles interfaces bus de terrain présentes sont remises a zéro,
» les éventuelles options de commande sont remises a zéro,

* la communication par bus de terrain est interrompue,

» linterface entre les options et le systéme de firmware est réinitialisée. Une nouvelle
synchronisation sur le bus de terrain ou I'option de pilotage a lieu,

* la communication via les interfaces CAN systéme est interrompue,

+ la liaison avec le module de puissance est resynchronisée (systéme d’information
matériel),

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systeme =0].

Selon I'état du systéme, le signal "Prét" réapparait immédiatement apres le reset par le
contrdle d’état du systéme.

En cas de redémarrage du systéme, il n’y a pas de véritable reset du microcontrdleur.
Un nouveau démarrage systéme a les conséquences suivantes :

* le firmware est redémarré sans que le boot-loader ne soit activé (pas
d’affichage "b0"!),

» les positions de référence des codeurs incrémentaux sont perdues,
» I'éventuelle interface bus de terrain n’est pas concernée,
» I'éventuelle option de pilotage n’est pas concernée,

» linterface entre les options et le systéme de firmware est réinitialisée. Une nouvelle
synchronisation sur le bus de terrain ou I'option de pilotage a lieu,

* la communication via les interfaces CAN systéme est interrompue,

+ la liaison avec le module de puissance est resynchronisée (systéme d’information
matériel),

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systeme = 01].

Selon I'état du systeme, le signal "Prét" réapparait immédiatement apres le reset par le
controle d’état du systéme.

Dans le cas d’'un redémarrage a chaud, le code de défaut est uniquement remis a zéro.
Un redémarrage a chaud a les conséquences suivantes :

* le systéme firmware n’est pas remis en marche,

» toutes les positions de référence sont conservées,

* la communication n’est pas interrompue,

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systeme =01].
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Tableau des affichages

Affichages durant le fonctionnement et défauts du module de puissance MIXP

Affichage sur
Description Etat Remarque / Action le module
d’axe
Affichages en fonctionnement normal
Prét (ready) Eis;jgod\?faut/ pas d'avertissement. U, Uniquement affichage d’état -
Affichages sous différents états de I’appareil
Tension de circuit intermédiaire . , .
manquante ou inférieure a Eis;jgod\?faut/ pas d'avertissement. U, Contrbler le réseau. X
== 100 V
Affichages en cas d’avertissements
] Avertissement 12t La charge du VM a atteint le seuil Vérifier la charge par rapport a =
_l d’avertissement. I'application.
La température du VM approche le Vérifier la charge par rapport a
Avertissement température seuil dgdéclenchement PP I'application ; controler la tem- P
’ pérature ambiante.
Tableau des défauts
Affichage sur
Description Etat Remarque / Action le module
d’axe
Affichages en cas de défaut
m Défaut frein-hacheur Frein-hacheur pas prét Voir liste des défauts des modules d’axe. X
=] |Défaut tension ZK U, trop l\/_lessa]ge.de défaut du VM via bus Vérifier la détermination de I'application et
1| |élevée signalisation en cas de tension de de la résistance de freinage X
circuit intermédiaire trop élevée ’
Le courant du circuit intermédiaire
Défaut courant ZK trop dans le VM a dépassé la limite Vérifier la charge par rapport a %
élevé maximale admissible de I'application.
250 % lpom-
Défaut avertissernent 12xt I__a _charge du VM a atteint la valeur Yerlfl_er Ia_a charge par rapport a %
limite. I'application.
Défaut surveillance de La température du VM a atteint le | Vérifier la charge par rapport a I'appli- %

- .
I_l| |température
]
| |

=l

Défaut alimentation en ten-
sion (module d’alimentation
interne)

Défaut alimentation en ten-
sion (module d’alimentation

interne)

seuil de déclenchement.

Absence de tension d’alimentation
interne

Absence de tension d’alimentation
interne

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

cation ; contréler la température ambiante.

Vérifier la présence de surintensité au
niveau des charges raccordées ou appa-
reil défectueux.

Vérifier la présence de surintensité au
niveau des charges raccordées ou appa-
reil défectueux.
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~ Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA

Tableau des affichages

‘ Description

Affichages durant la procédure de boot

Pendant le chargement du
firmware (boot), I'appareil tra-
verse différents états avant
d’étre prét a fonctionner.

Etat

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication impossible

Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA

Remarque / Action

» Attendre que la procédure de boot soit
terminée.
L'appareil reste dans cet état : appareil
défectueux.

Affichages sous différents états de I’apparei

afals
(I R i

=3
=
ol U
[V

3

2

Absence de tension de circuit
intermédiaire

Module de puissance non prét
Module d’axe 24 V ou module

d’alimentation interne de I'axe
non prét

Module d’axe en arrét sécurisé

Synchronisation par bus
incorrecte. Traitement des
données-process pas prét

I~

lignotant

o

Linterface codeur n’est pas
préte.

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication possible

Controler le réseau.

Vérifier le module de puissance.

Vérifier I'alimentation 24 V ou appareil
défectueux.

Fonction de sécurité activée

«  Vérifier la liaison bus.

« Vérifier le réglage de la synchronisation sur

I'appareil et la commande.

»  Vérifier le réglage des données-process sur

I'appareil et la commande.
* Rechercher I'absence d’'un PDO.

« Initialiser codeurs.
e L'appareil reste dans cet état :
*  Aucun codeur sélectionné
* Le paramétre "Source vitesse réelle"
indique un codeur introuvable.

Affichages durant les procédures d’initialisation (les paramétres sont remis aux valeurs-usine)

Initialisation de base

__
L

Initialisation état de livraison

Initialisation réglages-usine

Initialisation jeu spécifique
client 1

Initialisation jeu spécifique
client 2

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication possible

Attendre que linitialisation soit terminée.
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Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA — -

‘ Description

Etat

Remarque / Action

Affichages en fonctionnement normal

Verrouillage
Non affecté
Non affecté
Non affecté
! Régulation n

Régulation n interpolée

Régulation C

cJ
-

2

(] Régulation C interpolée

Régulation de position

Régulation de position
interpolée

Fins de course (matériels et
logiciels) libres ou en cours
d’atteinte

Prise de référence

I

L

Arrét

Arrét d’'urgence

Arrét a la limite systéme

Came électronique

Synchronisation

]
3

Mesure codeur

Maintien de position

rl Mode Jogg

Test du frein

+ Etage de puissance verrouillé

Des informations a ce sujet sont don-
nées au chapitre de description des
parameétres du manuel de
détermination.

L'entrainement n’est pas piloté par I'étage de
puissance. Le frein retombe ou le moteur ter-
mine sa course en roue libre s'il N’y a pas de
frein. Ce bloc fonction est figé sur la borne DI0O.
Mais peut encore étre sélectionné par d’autres
sources.

Régulation de vitesse avec générateur de
rampe interne

Régulation de vitesse cyclique par consignes via
bus. Le générateur de rampe est considéré
comme externe, il se trouve par exemple dans la
commande amont.

Régulation de couple

Régulation de couple cyclique par consignes via
bus

Mode de positionnement avec générateur de
rampe interne

Mode de positionnement cyclique par consignes
via bus. Le générateur de rampe est considéré
comme externe, il se trouve par exemple dans la
commande amont.

Ce bloc fonction est activé par le firmware dés
que le fin de course est atteint.

L'entrainement exécute une prise de référence.

Décélération en limite application. Ce bloc fonc-
tion est également activé lorsqu’aucun autre
bloc fonction que le FCB par défaut n’est
sélectionné.

Décélération en limite d’arrét d’'urgence

Décélération en limite systéme

Came électronique activée

Synchronisation activée

Commutation du codeur dans le cas de moteurs
synchrones

Maintien sur position instantanée

Mode Jogg activé

Le frein est testé par application de couple
lorsqu’il est retombé.
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Exploitation
~ Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA

Tableau des défauts

REMARQUE

1

L’affichage d’un code de défaut peut étre composé d’un code de défaut et d'un code
de sous-défaut ; ces codes ne sont pas listés dans le tableau suivant. Dans ces cas,
priére de contacter I'interlocuteur SEW local.

Un "P" dans la colonne "Réaction au défaut" signifie que la réaction est programmable.
La colonne "Réaction au défaut" indique la réaction selon le réglage-usine.

Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut défaut sous- défauts défaut / Type |garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Pas de défaut
(cet affichage est
en réalité un affi- Prét=1
00 chage de fonc- . . . N (selon état
tionnement -> du systéme)
voir affichages Défaut =1
durant le fonc-
tionnement)
N . Systéme en
. »  Court-circuit en sortie Ap —
01 Pefa_ut o *  Moteur trop grand Verrovuillage attente oui Pret = 1_
Surintensité h . Redémarrage Défaut =0
+ Etage de puissance défectueux N
a chaud
Ce défaut est un autre type de surin-
tensité, mesurée sur la tension des R
émetteurs collecteurs au niveau de Systeme en
Défaut "Contrdle S . . attente . |Prét=1
02 " I'étage de puissance. La cause pos- |Verrouillage . oui . _
UCE ) . . ) X Redémarrage Défaut = 0
sible de défaut est identique a celle a chaud
du défaut 01. La différenciation ne
sert que pour des besoins internes.
Court-circuit terre Systeme
03 Défaut "Court- + dans la liaison moteur Verrouillage verrouillé oui Prét=0
circuit a la terre" * au niveau du variateur 9 Redémarrage Défaut =0
* au niveau du moteur systéme
Message de défaut VM via bus signa-
lisation
* Puissance en génératrice trop
forte R
) e e Circuit de la résistance de frei- Systéme en Ay _
04 Défaut "Frein- nage interrompu Verrouillage attente oui |Lret=1
hacheur" - L Redémarrage Défaut =0
»  Court-circuit dans le circuit de la R
o ) a chaud
résistance de freinage
* Résistance a impédance trop
forte
»  Frein-hacheur défectueux
Défaut "Time out La liaison via bus signalisation entre \?grsrt)élmlet}é Prat=0
05 ; P module de puissance et module Verrouillage ! oui . _
bus signalisation ) A Redémarrage Défaut =0
d’axe a été interrompue. N
systéme
01 Interruption de liaison bus
signalisation
Drapeau time out bus signalisation
02 h
non acquittable
Défaut "Rupture I\_/Ies_sage’de défaut YM via bus signa- Uniquement affi-  Pprét=0
06 de phases lisation. L'absence d’'une phase | 7,0 O\ | - oui . _
. " . ez s . chage (D), (P) Défaut =0
réseau réseau a été détectée.
. ) Systéme en
Défaut "U circuit N_Iessgge_de défaut du VM via bus . . attente . |Prét=1
07 intermédiaire” signalisation en cas de tension de cir-|Verrouillage Redémarrage oui petaut=0
cuit intermédiaire trop élevée a chaud 9
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Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA — -
Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
. . . . . . Systéme en
. " A La surveillance de vitesse a détecté  Verrouillage étage Ay
08 D"efaut Contrdle une différence non admissible entre | de puissance (D), atteqte oui Pr'et - 1_
n - . ; . Redémarrage Défaut =0
consigne de vitesse et vitesse réelle. (P) N
a chaud
01 Surveillance vitesse en moteur
02 Surveillance vitesse en générateur
03 Limite systeme vitesse réelle
dépassée
La température du module d’axe a
atteint voire dépassé le seuil de
Otaut"surem. Sécnchement, Cases possbles: ot avec oo YT
11 pérature" module emp! P ration d’arrét . oui . _
) élevée ) Redémarrage Défaut =0
d’axe ) - ) d’urgence (D), (P) |,
* convection par air insuffisante- a chaud
ventilateur défectueux
» charge moyenne trop élevée
01 Limite de température du radiateur
dépassée
» Pas de frein raccordé
» Liaison de freinage coupée sous
tension
» Surcharge due a la surintensité .
] - > 2 A (F13 est prioritaire) Systéme R
12 De_faut Sortie - Surcharge due a la mise sous Verrouillage verrqunle oui Pr'et =0
frein" tension trop fréquente Redémarrage Défaut =0
(env. > 0,5 Hz) systeme
La surveillance n’est active qu’en cas
de réglage de paramétres "Frein
actif" et "Frein fermé".
01 Sortie frein
La tension d’alimentation du frein se
situe en dehors de la tolérance de Systeme
. WAL +10/-0 %. La surveillance n’est active ysteme A
Défaut "Alimen- , . X . verrouillé . Prét=0
13 f et qu’en cas de réglage de parametres |Verrouillage ! oui . _
tation frein e o Y . Redémarrage Défaut =0
Frein actif" et "Frein fermé" et uni- systeme
quement pour les moteurs CMP Y
et DS.
01 Tension d’alimentation du frein
Systéme
14 Défaut Défaut au niveau du résolveur ou du Verrouillage verrouillé oui Prét=0
"Résolveur" traitement du résolveur 9 Redémarrage Défaut =0
systeme
01 Détection de rupture des cables
résolveur
02 Défaut émulation résolveur (vitesse
trop élevée)
19 Angle non admissible pendant le
calibrage
Défaut Systéme
e Défaut dans la somme de total . verrouillé . |Prét=0
15 Hiperface- N . . Verrouillage . oui . _
" contréle des signaux Hiperface Redémarrage Défaut = 0
Compare-Check N
systéme
Comparaison toutes les secondes de
la position absolue du codeur (par
01 . ;
canal paramétres Hiperface) avec
position incrémentale de I'axe
02 Type de codeur inconnu
Le codeur signale un défaut interne.
Le code de défaut est formé comme
32 indiqué ci-apres : [valeur
affichée] - 32. Ce code de défaut peut
étre obtenu auprés du fabricant du
codeur.
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Systéme
16 Defa_ut ..M'Se en Défaut lors de la mise en service Verrouillage verrqunle oui Pr'et - 0_
service Redémarrage Défaut =0
systeme

Dénominateur du nombre de paires
de poles du résolveur différent de 1

Numérateur du nombre de paires de
pbles du résolveur trop grand

01

02

Numeérateur du nombre de paires de
03 poles du résolveur trop petit, c’est-a-
dire égal a zéro

Dénominateur du nombre d’impul-
04 sions de I'émulation pour le résolveur
différent de 1

Numeérateur du nombre d’impulsions
05 de I'’émulation pour le résolveur trop
petit

Numeérateur du nombre d’impulsions
06 de I'’émulation pour le résolveur trop
grand

Numeérateur du nombre d’impulsions
07 de I'’émulation pour le résolveur n'est
pas une puissance a deux chiffres

Dénominateur du nombre d’impul-
08 sions de I'émulation pour le codeur
sinus différent de 1

Numeérateur du nombre d’impulsions
09 de I'’émulation pour le codeur sinus
trop petit

Numeérateur du nombre d’impulsions
10 de I'’émulation pour le codeur sinus
trop grand

Numérateur du nombre d’'impulsions
11 de I'émulation pour le codeur sinus
n’est pas une puissance a deux chiffres

Mise en route d’'un type de moteur
non valide

Limite de courant réglée dépasse le
courant maximal de I'axe

512

513

Limite de courant réglée inférieure au
514  |courant nominal de magnétisation du

moteur

CFC : représentation du facteur pour
515 - .

le calcul du courant q impossible
516 Fréquence de découpage non admis-

sible paramétrée

Parametre "Tableau de flux vitesse
517 [finale" en dehors de la plage
admissible

Parametre "Tableau ID flux final" en
dehors de la plage admissible

Demande de libération de I'étage de
519 | puissance sans mise en service du
moteur valide

Mise en service du moteur impossible

518

520 ! : S
avec étage de puissance libéré

521 Impossible de représenter le facteur
de limite de couple (A)

522 Impossible de représenter le facteur

de limite de couple (B)

530 | Courant moteur max. mal paramétré
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Code
défaut

Message de
défaut

Code
sous-
défaut

1024

1025

1026

1027

1028

1029

1032

1033

1034

Cause possible du défaut

Le paramétre de mémoire non vola-
tile du courant nominal de I'appareil
est supérieur au parametre de
mémoire non volatile de la plage de
mesure du courant.

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est nul.

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est nul.

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est trop grand.

Limites systéme pour la vitesse supé-
rieures a la vitesse maximale
possible

Limites application pour la vitesse
supérieures a la vitesse maximale
possible

CFC : codeur moteur utilisé pour
moteurs synchrones n’est pas un
codeur absolu

Plage de position dépassée en mode
de mesure de position "Sans
compteur de dépassement”

FCB Double entrainement : fenétre
d’erreur de poursuite ne doit pas étre
plus petite que fenétre d’erreur de
poursuite "normale”

Réaction aux
défauts

(P = program.,
D = réaction par
défaut)

Etat final de
défaut / Type
de reset

Sauve-
garder
dans
histo-
rique

Info sorties
binaires
(valable
pour réac-
tion par
défaut)

1035

FCB Double entrainement : fenétre
d’erreur de poursuite ne doit pas étre
plus petite que seuil d’adaptation

Défaut calcu-
17 lateur interne
(traps)

Défaut logiciel

18 h
interne

1036

1037

Offset référence modulo en dehors
de la limitation modulo

Valeurs de position des fins de
course logiciels inversées,
positif < négatif

Le CPU a détecté un défaut interne.

Un état non admissible a été détecté
dans le logiciel.

Verrouillage

Verrouillage

Systéme ver-
rouillé / Reset
CPU
Systéme
verrouillé
Redémarrage
systeme

oui

oui

Prét = 0
Défaut = 0

Prét=0
Défaut =0

66

67

FCB PositionControl : définition de
cible en unités utilisateur en dehors
de la plage autorisée en unités
utilisateur

FCB PositionControl : définition de
cible en unités utilisateur génere un
dépassement de la cible en unités
SYS

68

69

FCB PositionControl :
ModuloMin >ModuloMax

Corruption temps dans systéme de
taches

70-78

Erreur dans le pilote K-Net
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires

défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Systéme
19 Défaut données- Les données-process ne sont pas Verrouillage verrouillé oui Prét=0
process plausibles. 9 Redémarrage Défaut =0
systeme
01 Données-process : couple maximal
négatif
Données-process : couple minimal
02 I,
positif
03 Données-process : limite de couple
moteur négatif
04 Données-process : limite de couple
générateur négatif
Données-process : limite de couple
05 C
pour quadrant 1 est négative
Données-process : limite de couple
06 P
pour quadrant 2 est négative
Données-process : limite de couple
07 C
pour quadrant 3 est négative
Données-process : limite de couple
08 P
pour quadrant 4 est négative
09 Régulation de couple : vitesse maxi-
male < vitesse minimale
Régulation de position : Valeur de
10 . :
vitesse maximale <0
Régulation de position : vitesse
1 :
maximale < 0
Régulation de position : vitesse
12 U2
minimale > 0
13 Données-process : accélération
négative
14 Données-process : décélération
négative
15 Données-process : Jerk négatif
Combinaison numéro FCB + instance
16 , o
FCB n’existe pas
Position cible en dehors de la plage
17 i )
délimitée par les fins de course
erreur de pour- La limite d’erreur de poursuite indi- St);:tnetrene en Prat = 1
20 suite came quée pour le mode came électro- Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
électronique nique a été dépasseée. a chaud 9
01 CAM : erreur de poursuite came
électronique
Erreur de pour- La limite d’erreur de poursuite indi- St);:tnetrene en Prat = 1
21 suite double quée pour le mode double entrai- Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
entrainement nement "Engel" a été dépassée. a chaud 9
FCB Double entrainement : erreur de
01 poursuite pendant la phase
d’adaptation
02 FCB Double entrainement : erreur de
poursuite en fonctionnement normal
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Défaut "Mémoire Un défaut a été détecté lors de SySte”.‘e, e
R PN - N . verrouillé . |Prét=0
25 paramétres non 'accés a la mémoire paramétres non Verrouillage ! oui . _
L n : Redémarrage Défaut =0
volatile volatile. N
systéme
Erreur de lecture des données de la
mémoire non volatile. Les données
03 ne peuvent pas étre utilisées car un
identifiant ou une somme de controle
est erroné(e).
04 Défaut initial. du systéme-mémoire
La mémoire non volatile contient des
05 . .
données non valide.
La mémoire non volatile contient des
06 données incompatibles d’un autre
appareil (en cas de réutilisation de
données-mémoire).
N . .. |Systéme en
Défaut "Borne Un défaut a été signalé par une borne Arr_et av‘ec gecele- attente . |Prét=1
26 " , RPN ration d’arrét . oui . _
externe d’entrée binaire. ) Redémarrage Défaut =0
d’'urgence (D), (P) |,
a chaud
01 Défaut borne externe
Un ou les deux fins de course Arrét avec décélé- Systéme en
Défaut "Fins de n’a(ont) pas pu étre détecté(s) par les . oA attente . |Prét=1
27 " ) ) ration d’arrét . oui . _
course bornes d’entrée programmables ou d Redémarrage Défaut =0
urgence .
dans le mot de commande. a chaud
Absence des deux fins de course ou
01 -
rupture de cable
02 Fins de course inversés
Arrét avec décélé- Systeme en
Défaut données- La communication données-process . o attente . |Prét=1
28 . ; ration application . oui . _
process time out est interrompue. Redémarrage Défaut =0
©). (P) a chaud
01 Défaut time out bus de terrain
; e R . .. | Systeme en
Défaut "Fin ,d? Fins de course matériels atteints au Arr_et av,ec gecele- attente . Prét=1
29 course matériel ositionnement ration d’arrét Redémarrage oui Défaut = 0
atteint" P d’'urgence (D), (P) |, 9
a chaud
01 Fin de course droite atteint
02 Fin de course gauche atteint
Défaut "Time out L'entrainement ne s’est pas arrété :t}tlzl:]ét?e o Prét=1
30 e e ow dans la durée de décélération Verrouillage . oui . _
décélération N Redémarrage Défaut =0
indiquée. N
a chaud
01 Durée de la rampe d’arrét dépassée
02 Dépassement temps arrét limite applic.
03 Dépassement temps arrét limite syst.
04 Durée rampe arrét urgence dépassée
Défaut "Protec- La sonde de surtempérature " i w Ay _
31 tion thermique (KTY/TF/TH) pour la protection Pas de réaction P'as Qe oui Prgt - 1_
" , N . . (D), (P) réaction Défaut = 1
moteur moteur de I'entrainement a déclenché.
Rupture du cable de la sonde de tem-
01 . ! :
pérature moteur détectée
Court-circuit de la sonde de tempéra-
02 . .
ture moteur détecté
03 Surtempérature moteur KTY
04 Surtempérature moteur (modele de
moteur synchrone)
05 Surtempérature moteur (TF/TH)
06 Surtempérature moteur modéle 12t
07 Conversion AD non exécutée
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
32 Non affecté
Systéme
Défaut "Time out Le module de puissance (VM) n’est . verrouillé . |Prét=0
33 boot VM" pas encore (plus) prét. Verrouillage Redémarrage oul " 'Défaut =0
systeme
34 Non affecté
35 Non affecté
Défaut "Erreur de L’erreur de poursuite maximale Systéme en ay
. S ae 1 . . attente . |Prét=1
36 poursuite syn- admissible indiquée a été dépassée |Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
chronisation" lors de la synchronisation. a chaud 9
01 FCB Synchronisation : erreur de
poursuite
Défaut Dépassement de durée du Watchdog Systeme ver- Prét=0
37 "Watchdog h Verrouillage rouillé / Reset oui . _
e w interne Défaut =0
systéeme CPU
. A o Systéme en
Pefaut_ Défaut au niveau d’une fonction Arret avec "”?"a' attente Prét=1
38 Fonctions technologique tions application, Redémarrage Défaut =0
technologiques” 91 programmable a chaud 9
01 Fonction de came : seuil avec front oui
descendant < front montant saisi
Fonction de came : dépassement .
02 . . oui
commande de traitement seuil
Défaut "Prise de Apparition d’un défaut lors de la prise Verrouillage étage \?g;flmsé Prét=0
39 o " ppart P de puissance (D), ! oui . _
référence de référence p Redémarrage Défaut =0
systeme
FCB Prise de référence : dépas-
01 sement du temps de recherche de
l'impulsion zéro
FCB Prise de référence : fins de
02 | course matériels avant cames de
référence
FCB Prise de référence : fins de
03 course matériels et cames de réfé-
rence ne se touchent pas.
FCB Prise de référence : pour le type
04 P e h
0, sélectionner référencer sur point 0.
FCB Prise de référence : type de
99 prise de référence modifié pendant le
déplacement
N Systéme
. " La synchronisation avec la carte o A
Défaut "Auto- . ) N PR . verrouillé . |Prét=0
40 diagnostic DRS" option n’a pas pu étre exécutée Verrouillage Redémarrage oui petaut=0
correctement. N
systéme
Défaut "Durée La liaison entre calculateur principal SVSte”?e, e
4 W ) L . verrouillé . |Prét=0
atchdog et calculateur carte option n’existe Verrouillage A oui . _
o Redémarrage Défaut =0
option plus. .
systéme
Trop d’options en tout ou trop
02 Vo ; N
d’options d’'un méme type
Détection de deux options avec
07 . \ " ;
sélecteur d’adresse identique
08 Défaut CRC XIA11A
09 Watchdog apparu au niveau de XIA11A
13 Défaut Watchdog sur CP923X
14 Time out lors de 'accés au bus option
15 Interruption défaut pour laquelle

aucune cause n’'a pu étre déterminée.
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Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA — -
Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
L’erreur de poursuite maximale
admissible indiquée a été dépassée
lors du positionnement.
* Polarité codeur mal réglée
Défaut "Erreur de . (I?:J?tzzs d’accélération trop St)t/:’:]et?e en brot o 1
42 pou_r_smte " * Gain P du régulateur de position Verrouillage Redémarrage oUl " Dégfaut = 0
positionnement’ . 5
trop petit a chaud
* Régulateur de vitesse mal
paramétré
» Tolérance d’erreur de poursuite
trop faible
01 FCB Positionnement : erreur poursuite
Systéme en
Défaut "Time Interruption apparue pendant le pilo- |Arrét avec limita- |attente . Prét =1
43 " . . - . L . oui . _
out tage via une interface-série tions application  Redémarrage Défaut =0
a chaud
01 FCB Mode Jogg : time out communi-
cation en cas de pilotage de sens
Systéme en
Défaut "Charge . . attente . |Prét=1
44 Ixt" Variateur en surcharge Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
a chaud
01 Limite de courant Ixt inférieure au
courant d nécessaire
02 Limite processeur élévation de tem-
pérature dépassée
03 Limite processeur températ. dépassée
04 Limite charge él.-méc. dépassée
05 Court-circuit détecté sur la sonde
06 Courant max. moteur dépassé
07 Conversion AD non exécutée
45  DefautInitialisa- Défaut lors de I'initialisation du Verrouillage rscf"tg"/“;‘ézret oui PTét=0
tion systeme" systéme 9 CPU Défaut =0
01 Offsets de courant mesurés supérieurs
aux valeurs maximales admissibles
02 Apparition d’'un défaut lors de la défi-
nition Checksum du firmware
03 Défaut bus de données lors du test
de la RAM
04 Défaut bus d’adressage lors du test
de la RAM
05 Défaut registres lors du test de la RAM
) I . Arrét avec limita- Systéme en
46 Défaut "Time out La communication via SBUS#2 est tions application attente oui Prét=1
SBUS #2" interrompue. Pl PP Redémarrage Défaut =0
a chaud
01 Time out CANopen CAN2
. . Systeme oui, lors-
D’ef_aut tens_lon Défaut au niveau de la tension d’ali- . verrouillé quele Prét=0
50 d’alimentation ion 24 V/ Verrouillage Redé . Défaut =
bYRY, mentation ed{emarrage systerr]e éfaut = 0
systéme est prét
01 Signaux 24 V erronés ou module
d’alimentation défectueux
N . . | Systéme en
Défaut "Fins de Fin de course logiciel atteint pendant Arr_et av,ec gecele- attente . |Prét=1
51 BN " ration d’arrét . Oui . _
course logiciels le positionnement ) Redémarrage Défaut =0
d’'urgence (D), (P) |,
a chaud
01 Fin de course logiciel droit atteint
02 Fin de course logiciel gauche atteint
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- ~ Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA
Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
- , . Systéme
. " Apparition d’'un défaut CRC lors du o Ay _
53 Eg?#.t CRC contréle flash du code programme Verrouillage \éeeré%lﬂlaira e oui gréef;;tz 0
dans code RAM ou résolveur DSP N 9
systéme
01 Défaut CRC dans section "Initial Boot
Loader" de lTEEPROM Flash
54 Non affecté
. ) . . . Systéme ver- A
Défaut "Configu- Défaut interne dans bloc logique . A . |Prét=0
55 ration FPGA" (FPGA) Verrouillage g);{l‘lle / Reset oui pataut=0
s Défaut"RAM Défaut interne dans bloc RAM Verrouillage rscf"tg"/“;‘ézret oui PTét=0
externe" externe 9 Défaut =0
CPU
01 DRAM asynchrone read&write check
error
Systéeme ver-
Défaut "Codeur . . . rouillé . Prét=0
57 1L Défaut au niveau du codeur TTL Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
systéme
01 Codeur TTL : rupture de cable
02 Codeur TTL : défaut émulation
(vitesse trop élevée)
19 Codeur TTL : angle non admissible
pendant le calibrage
512 Codeur TTL : échec du contréle des
amplitudes
513 Codeur TTL : défaut signalé par
EPLD
Systéme ver-
58 Défaut "Codeur Défaut lors du traitement du codeur Verrouillage rouillé oui Prét=0
sinus-cosinus" sinus/cosinus 9 Redémarrage Défaut =0
systeme
01 Codeur sinus / cosinus : détection de
rupture des cables
02 Codeur sinus / cosinus : défaut ému-
lation (vitesse trop élevée)
19 Codeur sinus / cosinus : angle non
admissible pendant le calibrage
512 Codeur sinus / cosinus : échec du
controle des amplitudes
514 Codeur sinus / cosinus : la vérifica-

tion des quadrants a échoué.

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Exploitation
Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA —

>\

/-

~

Code
défaut

Code
sous-
défaut

Message de
défaut

Défaut "Codeur

59 HiPERFACE"

Cause possible du défaut

Défaut au niveau du codeur Hiper-
face ou du traitement Hiperface

Réaction aux
défauts

(P = program.,
D = réaction par
défaut)

Arrét avec décélé-
ration d’arrét
d’urgence

Etat final de
défaut / Type
de reset

Systéme en
attente
Redémarrage
a chaud

Sauve-
garder
dans
histo-
rique

oui

Info sorties
binaires
(valable
pour réac-
tion par
défaut)

Prét =1
Défaut =0

01

02

Codeur Hiperface : la vérification des
quadrants a échoué.

Codeur Hiperface : offset de voie
angulaire défectueux

16

64

Codeur Hiperface : le codeur ne
répond pas a la communication

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication a la lecture du type

128

192

256

320

384

448

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication a la lecture de I'état

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication a la lecture du numéro de
série

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication lors de l'initialisation de la
position absolue

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication lors de la réinitialisation de la
position absolue

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication lors de la vérification de la
position absolue

Codeur Hiperface : erreur de commu-
nication lors de I'écriture de la position

Défaut "Commu-

60 nication DSP"

01

Défaut lors du flashage du DSP

Défaut DSP JTAG-Comm : pas de
liaison JTAG

Verrouillage

Systeme
verrouillé
Redémarrage
systéme

oui

Prét=0
Défaut =0

Défaut configu-
ration des
données-process

66

10001

Défaut configuration des données-
process

La configuration des données-
process a été modifiée. Le sous-sys-
téme complet de données-process
doit étre redémarré simplement par
un reset variateur.

Un objet PDO configuré en CAN a un
identifiant qui se situe dans la plage
utilisée pour le paramétrage par SBus
(0x200-0x3ff et 0x600-0x71f).

Arrét avec décélé-
ration d’arrét
d’'urgence

Systeme
verrouillé
Redémarrage
systéme

Prét=0
Défaut =0

10002

10003

10004

10005

Un objet PDO configuré en CAN a un
identifiant qui se situe dans la plage
utilisée pour le paramétrage par
CANopen (0x580-0x67f).

Un objet PDO configuré en CAN doit
transmettre plus de 4 DP. Pour CAN,
seul(s) 0...4 DP sont possibles

Deux ou plusieurs objets PDO confi-
gurés sur le méme bus CAN utilisent
le méme identifiant.

Deux objets PDO configurés sur le
méme bus CAN utilisent le méme
identifiant.
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- ~ Affichages durant le fonctionnement et défauts du module d’axe MXA
Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires

défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Le mode de transmission paramétré
10008 pour I'objet PDO configuré en CAN
n’est pas valide.
20001 CO[lﬂIt de configuration avec le
maitre
Durée time out dépassée pour une N . .. |Systéme en
67 Défaut "Time out valeur PDO dont la durée time out est gtriztna;/eﬁigggglr?- attente oui Prét=1
PDO" différente de 0 et qui n'est pas (D) (P)pp Redémarrage Défaut =0
"Offline" et déja réceptionnée. ’ a chaud
0 PDO 0O
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 PDO 10
1 PDO 11
12 PDO 12
13 PDO 13
14 PDO 14
15 PDO 15
N . .. | Systéme en
5 " Arrét avec décélé- Y
68 Défaut Synchro"- ration d’arrét attente oui Prét = 1_
nisation externe d'urgence Redémarrage Défaut =0
9 a chaud
Limite de temps pour le signal de syn-
01 o 4 "
chronisation attendu dépassée
Synchronisation perdue, période de
02 synchronisation en dehors de la
plage de tolérance
Pas de synchronisation possible sur
03 . SN
le signal de synchronisation
Durée de période du signal de syn-
04 chronisation n’est pas un multiple
entier de la durée de période du sys-
téeme PDO
Limite de temps pour signal de syn-
05 e . .
chronisation dépassée
Synchronisation perdue, durée de
06 période du signal de synchronisation
non valide
07 Pas de synchronisation possible sur
le signal de synchronisation
Durée de la période systéme trop
08 .
petite
09 Durée de la période systeme trop
grande
La durée de la période systéme n’est
10 pas un multiple de la période de

base.
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Défaut "Avertis- . . . Pas de réaction, Ay
69 sement surtem- La t'emperat'ure moteur’a dépasse le uniquement affi- | --------- oui Pr'et =1
- " seuil d’avertissement réglable. Défaut =1
pérature moteur chage
Protection thermique moteur :
01 avertissement déclenché par tempé-
rature KTY
Protection thermique moteur : avertis-
02 sement déclenché par température
modeéle de moteur synchrone
03 Protection thermique moteur : seuil
d’avertissement modéle 12t dépassé
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
70 signalisation de d’'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~  |--------- oui
défaut 0" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 0
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
71 signalisation de d’un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~  |--------- oui
défaut 1" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contréle de défaut 1
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
72 signalisation de d’'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~ |--------- oui
défaut 2" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 2
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
73 signalisation de d’'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~ |--------- oui
défaut 3" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 3
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
74 signalisation de d’'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~ |---------
défaut 4" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 4
Défaut "Mot de Identification d’'un message de défaut |Pas de réaction,
75 signalisation de d’'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~ |--------- oui
défaut 5" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 5
. U Pas de réaction,
76 Defaut"Option Défaut MOVI-PLC uniquement | -eeeees oui
intelligente h
affichage
77 Non affecté
78 Non affecté
79 Non affecté
80 Non affecté
Défaut "Surinten- Le courant du circuit intermédiaire Systéme en ay
P . P . . attente . Prét=1
81 sité circuit inter- dans le VM a dépassé la limite maxi- |Verrouillage Redémarrage oui Défaut = 0
médiaire VM" male admissible de 250 % I,om,- 5 9
a chaud
01 VM : intensité du circuit intermédiaire
trop élevée
f\vertls_sementz La charge du VM a atteint le seuil Pas de réaction . |Prét=1
82 Surveillance I12xt d T Ay oy | meee— oui . _
VM" avertissement. (D), (P) Défaut =1
01 VM : avertissement charge Ixt
N . .. | Systéme en
Défaut "Sur- La charge du VM a atteint voire Arr_et avec gecele- attente . |Prét=1
83 . 2 " A 7 . X ration d’arrét . oui . _
veillance I’xt VM dépassé le seuil de déclenchement. | |, Redémarrage Défaut = 0
d’'urgence (D) N
a chaud
01 VM : défaut charge Ixt
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Message de défaut du VM via sys-
téme d’information hardware. Le Systéme en
84 Défaut frein- frein-hacheur du VM n’est pas prét ; il Verrouillage attente oui Prét =1
hacheur sur AM a déclenché en raison de la sur- 9 Redémarrage Défaut =0
veillance du court-circuit BRC ou de a chaud
la surveillance de la tension de pilote.
01 VM : défaut frein-hacheur
f\vertls_sement La température du VM approche le  Pas de réaction . |Prét=1
85 Surveillance de ) PRSI et e oui h _
. W seuil de déclenchement. (D), (P) Défaut = 1
température VM
01 VM : avertissement température
N . .. | Systéme en
Défaut "Surtem- La température du VM a atteint voire Arr_et av,ec gecele- attente . Prét =1
86 . " A R . . ration d’arrét . oui . _
pérature VM dépassé le seuil de déclenchement. | Redémarrage Défaut =0
d’'urgence (D) N
a chaud
01 VM : défaut de température
Avertissement La charge de la résistance de frei-

87 "Surcharge résis- nage intégrée dans le VM a atteint le Pas de réaction = oui Prét=1
tance de freinage seuil d’avertissement (ne concerne (D), (P) Défaut =1
dans VM" que I'exécution 10 kW).

01 VM : avertissement Ixt résistance de
freinage
Défaut "Sur- La charge de la résistance de frei- Systéme en
o nage intégrée dans le VM a atteint  Arrét avec décélé- Y ar_
charge résis- b . i : " . A attente . |Prét=1

88 ) voire dépassé le seuil de déclen- ration d’arrét . oui . _

tance de freinage o ; Redémarrage Défaut =0
W chement (ne concerne que I'exé- d’'urgence (D) N
dans VM . a chaud
cution 10 kW).
01 Défaut surcharge Ixt résistance de
freinage dans VM
89 |Défautau niveau Défaut au niveau de - . Prét=1
de I'alimentation rali . Pas de réaction | --------- oui . _
VM alimentation VM Défaut =1
01 I manque au moins une tension d’ali-
mentation dans le VM.
Avertissement
"Tension d’ali-
mentation 24 V Alimentation 24 V de I'électronique en Prat = 1
91 VM", affiché uni- dessous de 17 V -> Pas de message Pas de réaction  |---—----- oui . _
. , Défaut = 1
quement sur le de défaut pour I'axe !!
module de
puissance
01 Tension d’alimentation 24 V trop
basse
92 Non affecté
93 Non affecté
Défaut "Don- Apparition d’'un défaut dans le bloc Systeme
94 nées de configu- des données de configuration de Verrouillage verrouillé oui Prét=0
ration de I'appareil lors de la vérification pen- 9 Redémarrage Défaut =0
I'appareil” dant la phase de reset systéme
01 Données de configuration de 'appa-
reil : défaut du total controle
95 Non affecté
96 Non affecté
. " . Systeme
!Defaut Recople Erreur lors de la recopie du jeu de . verrouillé . |Prét=0
97 jeu de paramé- ot Verrouillage Redé oui Défaut = 0
tros” parametres edémarrage éfaut =
systéme
01 Interruption du transfert de jeu de
parametres vers I'appareil
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Code
défaut

98
99

115

Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut sous- défauts défaut / Type garder |binaires
défaut (P = program., de reset dans (valable
D = réaction par histo- |pour réac-
défaut) rique tion par
défaut)
Non affecté
Non affecté
Les raccords X7:1 (+24 V) / X7:2 Systéme en
Défaut "Fonc- (RGND) ou X8:1 (+24 V) / X8:2 Verrouillage attente oui Prét=1
tions de sécurité" (RGND) sont inversés. Vérifier le 9 Redémarrage Défaut =0
cablage. a chaud
Relais de sécurité : I'écart de commu-
01 tation entre le canal 1 et le canal 2 est
trop important.
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- ~ Affichages durant le fonctionnement du module condensateur MXC

6.5 Affichages durant le fonctionnement du module condensateur MXC
additionnel
Les états de fonctionnement sont signalés sur la face avant du boitier a I'aide d’'une
diode deux codeurs, voir page 35.
» Diode allumée en vert
— Le module condensateur est prét.
» Diode allumée en rouge
— Défaut général
» Diode clignote en rouge (1 Hz)
— Charge du module condensateur atteinte

+ Diode éteinte
— Le module condensateur n’est pas alimenté en tension.

6.6 Affichages durant le fonctionnement du module tampon MXB additionnel

Aucune information n’est affichée sur le module tampon.

6.7 Affichages durant le fonctionnement du module d’alimentation 24 V

L’état de fonctionnement, comme par exemple la charge et le défaut du module d’ali-
mentation est signalé par deux diodes lumineuses sur la face avant de I'appareil.

* Diode State
— Fonctionnement normal, vert
— Défaut, rouge. Présence d'un défaut en cas de :
— Surcharge
— Surtension
— Sous-tension

* Diode Load

— Fonctionnement normal, vert
— En cas de charge a 80 % d’une sortie (8 A), jaune

57910AXX
Fig. 103 : Affichages durant le fonctionnement du module d’alimentation 24 V

[1] LED State [2] LED Load
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7 Service

7.1  Remarques générales

Pendant le fonctionnement, il n’est pas nécessaire de respecter des intervalles de
contrdle et d’entretien.

Renvoi de Si, malgré tout, un défaut ne peut étre éliminé, priere de contacter le Service aprés-
I'appareil pour vente électronique de SEW (— "Technique client et Service aprés-vente").
réparation

A chaque contact avec le service apres-vente électronique SEW, indiquer toujours les

numéros de fabrication et de commande pour permettre au personnel SAV d’intervenir
plus efficacement. Le numéro de fabrication figure sur la plaque signalétique, voir
page 15.

En cas de renvoi de I’'appareil pour vérification ou réparation, priére d’indiquer :

le numéro de fabrication (voir plaque signalétique)

la codification

le type d’appareil

les chiffres des numéros de fabrication et d’accusé de réception de commande
une bréve description de I'application (type d’entrainement, type de pilotage)

le moteur raccordé (type moteur, tension moteur)

la nature du défaut

les circonstances dans lesquelles le défaut est survenu

les causes éventuelles

toute information sur les incidents et les circonstances qui ont précédé la panne
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~ Démontage / Montage d’'un module

7.2 Démontage / Montage d’un module

Consignes de
sécurité

Ce chapitre décrit le remplacement d’'un module d’axe dans un ensemble servo-
variateur. Le démontage et remontage d’'un module maitre, d’'un module condensateur
ou tampon, d’'un module de puissance, d’'un module de décharge du circuit intermédiaire
ainsi que d’'un module d’alimentation 24 V doit étre réalisé selon la méme procédure.

Respecter impérativement les consignes de sécurité suivantes.

Aprés coupure de I'alimentation réseau de 'ensemble servovariateur complet, des ten-
sions dangereuses peuvent subsister a l'intérieur de I'appareil et au niveau des bor-
niers jusqu’a 10 minutes aprés la mise hors tension.

Blessures graves ou mortelles par électrocution
Pour éviter I'électrocution,

» couper 'ensemble servovariateur du réseau et attendre 10 minutes avant de retirer
les caches de protection.

* Une fois les travaux terminés, ne mettre en route 'ensemble servovariateur que
lorsque les caches de protection sont en place ; dans le cas contraire, I'appareil n’a
que I'indice de protection IP0O0.

Sur les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS®MX, un courant de fuite > 3,5 mA peut
apparaitre pendant le fonctionnement.

Blessures graves ou mortelles par électrocution

Pour éviter les courants dangereux pour le corps humain :

« Avec un cable d'alimentation < 10 mm?, raccorder par des bornes séparées un

deuxiéme cable de protection PE de section identique a celle du cable d’alimen-
tation. Il est également possible d’utiliser un cable de protection avec une section
de cuivre de > 10 mm? ou d’aluminium de > 16 mmZ.

«  Avec un cable d’alimentation > 10 mm?2, I'utilisation d’un cable de protection avec
une section de cuivre de = 10 mm? ou d’aluminium de > 16 mm? est suffisante.

+ Dans les cas ou un disjoncteur différentiel suffit pour la protection contre le toucher
direct et indirect, ce disjoncteur devra néanmoins étre de type universel (RCD

type B).
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Démontage d’un module d’axe
Le démontage d’'un module d’axe se fait selon I'ordre suivant.

Couper 'ensemble
servovariateur du
réseau

Etriers de blindage

Liaisons

Caches

Liaisons de
transmission des
signaux

Couper I'ensemble servovariateur complet du réseau. Respecter les consignes de
sécurité a la page 180.

Retirer les étriers de blindage [2].
Débrocher les connecteurs des liaisons codeur [4] (X13).
Débrocher les connecteurs des liaisons de communication CAN1 [1] (X9a, X9b).

Le cas échéant, débrocher les connecteurs des liaisons de communication CAN2 [3]
(X12).

Retirer les caches frontaux [5], €également ceux des appareils a droite et a gauche
de l'appareil a remplacer.

Débrocher les connecteurs des liaisons de transmission des signaux [6] (X10, X11).

[2]
[6]

3]

[4]

[8]
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Liaisons 24 V

Barrettes de circuit
intermédiaire

Téle de blindage

Liaisons moteur

Commande de
frein

Relais de sécurité

Vis de fixation

R
/®\ Démontage / Montage d’'un module

Débrocher les connecteurs des liaisons 24 V [8] (alimentation de I'électronique, du
frein) (X5a, X5b).

Retirer les barrettes de circuit intermédiaire [13] des appareils concernés (X4).

Retirer la téle de blindage de la borne de puissance [10] :

» desserrer la vis.
» Retirer la téle de blindage par le bas.

Débrocher le connecteur de la liaison moteur [12] (X2).
Débrocher le connecteur de la commande de frein [11] (X6).

Le cas échéant, débrocher le connecteur du relais de sécurité.
Desserrer les deux vis de fixation inférieures [9] du module d’axe.
Desserrer les deux vis de fixation supérieures [7] du module d’axe.

[7]

[8]

[9]

[10]

[12] [11]
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Service

Démontage / Montage d’'un module

~

Soulever lIégérement le module d’axe, I'incliner vers I'avant et le retirer par le haut.

Démonter le

module d’axe

183
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Montage d’un module d’axe

Mettre en place le » Caler le module d’axe par le haut sur les vis de fixation inférieures, le presser vers
module d’axe I'arriere jusqu’a ce qu’il touche la paroi arriére et le caler vers le bas.
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Vis de fixation

Commande de
frein

Liaisons moteur
Téle de blindage

Barrettes de circuit
intermédiaire

Liaisons 24 V

Liaisons de
transmission des
signaux

Caches

Service > e
Démontage / Montage d’'un module /®\

Serrer les vis de fixation supérieures [7].
Serrer les vis de fixation inférieures [9].

Embrocher le connecteur de la commande de frein [11] (X6).

Embrocher le connecteur de la liaison moteur [12] (X2).
Mettre en place et visser la tole de blindage sur la borne de puissance [10].
Mettre en place et visser les barrettes de circuit intermédiaire [13] (X4).

Embrocher les connecteurs des liaisons 24 V [8] (alimentation de I'électronique, du
frein) (X5a, X5b).

[7]

[8]

\/

[0

[10]

[12] [11]

Embrocher les connecteurs des liaisons de transmission des signaux [6] (X10, X11).

Mettre en place et visser les caches frontaux [5].
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7.4
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-~ Service

~ Stockage longue durée

Stockage longue durée

Recyclage

En cas de stockage longue durée, mettre I'appareil sous tension tous les deux ans pen-
dant cing minutes minimum ; en cas de non-respect de cette consigne, la durée de vie
de I'appareil pourrait étre réduite.

Il N’y a pas d’indications particuliéres pour I'application de la tension d’alimentation
DC24 V.

Procédure en cas de non-respect des préconisations de maintenance

Les servovariateurs contiennent des condensateurs électrochimiques qui sont sujets au
vieillissement lorsque I'appareil reste hors tension. Cet effet peut entrainer 'endomma-
gement des condensateurs si I'appareil est branché directement sur la tension nominale
aprés un stockage longue durée.

En cas de non-respect des préconisations de maintenance, SEW recommande d’aug-
menter la tension réseau progressivement jusqu’a la tension maximale. Ceci peut no-
tamment s’effectuer a I'aide d’un transformateur dont la tension de sortie sera réglée
conformément aux indications suivantes. Aprés cette regénération, I'appareil peut soit
étre mis en service immédiatement, soit le stockage longue durée étre poursuivi.

Les étapes suivantes sont recommandées :

Appareils AC 400/500 V

» Etape 1:0V aAC 350 V durant quelques secondes
» Etape 2 : AC 350 V durant 15 minutes

+ Etape 2 : AC 420 V durant 15 minutes

» Etape 3 : AC 500 V durant 1 heure

Aprés cette régénération, le variateur peut soit étre mis en service immédiatement, soit
le stockage longue durée étre poursuivi en respectant des préconisations de
maintenance.

Tenir compte des prescriptions nationales en vigueur !

Le cas échéant, les divers éléments doivent étre traités selon les prescriptions en vi-
gueur en matiere de traitement des déchets et transformés selon leur nature en :

» déchets électroniques (platines)
* matiére plastique

+ tole

* cuivre

e aluminium
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8 Caractéristiques techniques
8.1 Marquage CE et homologations

Marquage CE

C€

Homologations

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX satisfont aux exigences des prescrip-
tions et directives suivantes :

Directive Basse Tension 2006/95/CE
Directive Compatibilité électromagnétique 89/336/CEE

Les modules des servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® sont des sous-ensembles
destinés au montage dans des machines ou des installations. lls satisfont aux exi-
gences de la norme-produit CEM EN 61800-3 "Entrainements électriques a vitesse
variable". Le respect des instructions d’installation est 'une des conditions indispen-
sables pour le marquage CE de la machine ou de l'installation compléte conformé-
ment a la directive de compatibilité électromagnétique 89/336/CEE.

Le respect des exigences de la catégorie "C2" selon EN 61800-3 a été démontré sur
une installation type. Sur demande, nous fournissons des informations complémen-
taires a ce sujet.

Le marquage CE sur la plaque signalétique atteste de la conformité avec la directive
Basse Tension 2006/95/CE et la directive CEM 89/336/CEE. La déclaration de
conformité correspondante est délivrée au client sur demande.

Les modules MOVIAXIS® ont obtenu les homologations suivantes.

Module MOVIAXIS® UL/ cUL

c-Tick

Conformité CE

Modules de puissance MXP 10 kW N
Modules de puissance MXP 25 kW N

X

X

Modules de puissance MXP 50 kW X

X

Modules de puissance MXP 75 kW
Modules d’axe MXA

X
X

Module maitre MXM X

x

Module d’alimentation 24 V X
Module tampon MXB )

X | X

Module condensateur MXC -

x

Module d’amortissement MXD N

Module de décharge du circuit X
intermédiaire

x

1) En préparation

L’homologation cUL est équivalente a la certification selon CSA.

L’homologation C-Tick atteste de la conformité avec ’ACA (Australian Communications

Authority).
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7 Caractéristiques techniques

7 Caractéristiques techniques générales

P| Hz

Caractéristiques techniques générales

Les caractéristiques techniques données dans les tableaux suivants sont valables pour
tous les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX, quels que soient le type, I'exé-
cution, la taille ou la puissance de chacun.

MOVIAXIS® MX

Susceptibilité

Satisfait a EN 61800-3

Emissivité sur installation assujettie
aux prescriptions CEM

Catégorie "C2" selon 61800-3

Température ambiante Yy
Classe de température

0 °C...+ 45 °C pour Ip = 100 % Iy et fpyyy = 8 kHz

Température de stockage oL

—25°C...+ 70 °C (EN 60721-3-3, classe 3K3)

Durée de stockage

Jusgu’a deux ans sans mesures spécifiques ; apres, voir
chapitre "Service", page 186.

Mode de refroidissement (DIN 51751)

Ventilation forcée et refroidissement par convection en fonction
de la taille

Indice de protection EN 60529
(NEMA1)'

Modules d’axe tailles 1 ... 3
Modules d’axe tailles 4 - 6
Module de puissance taille 1
Module de puissance tailles 2, 3
Module maitre

Module d’alimentation

Module condensateur

Module tampon

Mode d’exploitation

P20
IP10
IP20
IP10
P20
IP10
IP10
IP10

DB (EN 60034-1)

Classe d’encrassement

2 selon CEI 60664-1 (VDE 0110-1)

Catégorie de protection contre les
surtensions

Il selon CEI 60664-1 (VDE 0110-1)

Altitude d’utilisation h

1) - Cotés gauche et droit de 'ensemble servovariateur, les protections contre le toucher accidentel doivent

Jusgu’a h < 1000 m, pas de restrictions
Pour h > 1000 m, les restrictions suivantes sont valables.
— De 1000 m a 2000 m max. : réduction Iy de 1 % par 100 m

étre montées sur les capots des appareils.
- Toutes les cosses de cable doivent étre isolées.

Types de réseaux possibles, voir page 76.
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8.3 Caractéristiques techniques du module de puissance
Etage de puissance module de puissance

Module de puissance MOvVIAXis® " 2 Taille
MXP80A-...-503-00 1 2 ‘ 3
Type 010 0253 \ 050 075
ENTREE
Tension de raccordement AC U,ss U \ 3x380V..3x500V
Courant nominal réseau®) AC I 4 I A 15 36 72 110
Puissance nominale Py P kW 10 25 50 75
Fréquence réseau f 4 Hz 50... 60 +5%

COMBICON PC4 | COMBICON PC6 Boulons a visser M8
Section et contacts pour raccords mm?2 débrochable, débrochable, max. 50

max. 4 max. 16
Sgction et contacts pour étrier de mm? 4 x 4 max. 4 x 10 max. 4 x 50 blindés max.
blindage
SORTIE
(CIRCUIT INTERMEDIAIRE)
Tension nominale circuit
intermédiaire® Uyzk U v DC 560
Courant nominal circuit
intermédiaire®) DC Iyz ! A 18 45 90 135
Courant max. circuit
intermédiaire DC Iz max Imax A 45 125 225 337.5
Capacité de surcharge pendant 250 %
1 s max.
i ate - 0,
Puissance frein-hacheur kW Pglssance b '.259 %o X Py
Puissance en continu : 0,5 x Py
PU|s§a|:|ce moyenne absorbable KW 0,5 x Py
en générateur
: 6) Barrettes en cuivre 3 x 14

Section® et contacts mm Presse-étoupe M6
RESISTANCE DE FREINAGE
Résistance de freinage minimale
admissible R Q 26 10 53 3,5
(fonctionnement 4Q)

COMBICON PC4 | COMBICON PC6 Boulons & visser M6
Section et contacts pour raccords mm? débrochable, débrochable,

16 max.
4 max. 16 max.

Section et contacts pour étrier de mm2 4 x 4 max. 4 % 6 max. 4 % 16 max.

blindage

Suite du tableau sur la page suivante. Notes sur page suivante
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7 Caractéristiques techniques du module de puissance
P| Hz
Module de puissance MOVIAXIS® " | 2 Taille
MXP80A-...-503-00 1 2 ‘ 3
GENERAL
Pertes sous puissance nominale w 30 80 ‘ 160 280
Nombre admissible de mises .1 .
X . min < 1/min
sous/hors tension réseau
Temps de coupure minimal pour s >10
hors tension réseau
Poids kg 4,2 10,2 10,7 12,1
L mm 90 90 150
Dimensions H mm 300 400
P mm 254

Indication sur plague signalétique
Unité
En préparation

Valeur déterminante pour le choix de la combinaison entre module de puissance et module d’axe

)

)

)
4) Pour U =3 x AC 500V, les courants de sortie sont a réduire de 20 % par rapport aux valeurs nominales.
5)

)

Epaisseur du matériau [mm] x largeur [mm]

Téte de commande du module de puissance

Module de puissance MOVIAXIS® MX

Caractéristiques électroniques communes

Interface CAN"

Bus CAN selon spécifications 2.0, parties A

et B, transmission selon ISO 11898,

64 participants max.

La résistance de terminaison de ligne (120 Q)
doit étre réalisée a I'extérieur.

Fréquence de transmission de

125 kBaud ... 1 MBaud

Protocole MOVILINK évolué

Voir au chapitre 6.4 "Communication via adap-
tateur CAN"

CAN : connecteur male Sub-D 9 pdles

Section et contacts

Alimentation DC 24 V

DC 24V £ 25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08

1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?

Découplage bus systéme basé sur
EtherCAT du connecteur male
Sub-D 9 péles

Interrupteur DIP 4 pdles

Etriers de blindage

Diameétre de cable maximal possible
sur I’étrier de blindage

Bornes de blindage pour liaisons de transmission des signaux présentes

10 mm (avec gaine d’isolation)

1) Uniquement pour bus systéme basé sur CAN
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Caractéristiques techniques du module d’axe [

P| Hz
8.4 Caractéristiques techniques du module d’axe
Etage de puissance module d’axe
Module d’axe Moviaxis® V2 Taille
MXAB80A-...-503-00 1 ‘ 2 ‘ 3 4 ‘ 5 ‘ 6
Type 002 | 004 = 008 \ 012 \ 016 \ 024 \ 032 048 \ 064 \ 100
ENTREE
(circuit intermédiaire)
:I'ensw[l r.10.m|nale circuit U Vv DC 560
intermédiaire Uyzk
Courant nominal circuit
intermédiaire INZK3) | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Section 4 et contacts mm Barrettes en cuivre 3 x 14, presse-étoupe M6
SORTIE
Tension de sortie U u \ 0 ... Ugg max.
Courant permanent de sortie
AC Iy PWM = 4 kHz | A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133
Courant nominal de sortie
AC Iy PWM = 8 kHz | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Courant nominal de sortie
AC Iy PWM = 16 kHz | A 1.5 3 5 8 11 13 18 - - -
Courant de sortle max. e A 5 10 20 30 40 60 80 | 120 160 250
appareil lax
Capacité de surcharge pen- 250 %
dant 1 s max.
Puissance apparente de
sortie AppNsorG) S kVA 1,4 2,8 55 8,5 11 17 22 33 44 69
Fréquence de découpage KHz Réglable : 4/8/16 ; réglage-usine : fpyyy = 8 kHz
fowm
1I:requence de sortie max. f Haz 600
max
7) 5 vie. | 8)
Raccordement moteur sur 2 COMBICON PC4 Boulons a vis
mm . ser M6
raccords débrochable, 4 max.
25 max.
Raccordement moteur sur 9)
étrier de blindage pour la mm? 4 x 4 max. 4 x 6 max. 4 x 25 max.
puissance
Adaptée a la commande directe du frein, protégée contre
1 sortie binaire les courts-cwcwts. 24V ex_tern_e_lnfilspgnsable. La tol'eranc_e
. est fonction du type de frein utilisé, voir manuel de détermi-
commande du frein ) . . N
U nation. Voir exemple de charge maximale apreés les
Raccordement du frein / IBR V/A notes de bas de page.
BR
Niveau de signal : "0"=0V "1"=+24 V
Attention : ne pas appliquer de tension externe !
Fonction : figée sur "/Frein"
COMBICON 5.08
Contacts de raccordement
frein mm?2 1 fil par borne : 0,20...2,5
2 fils par borne : 0,25...1
Etriers de blindage Bornes de blindage pour liaisons frein présentes
Diamétre de cable maximal
possible sur I’étrier de 10 mm (avec gaine d’isolation)
blindage

Suite du tableau sur la page suivante. Notes sur page suivante
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7 Caractéristiques techniques du module d’axe
P| Hz

Module d'axe MOvIAXIs® " 2 Taille

MXAB80A-...-503-00 1 2 3 4 ‘ 5 ‘ 6

GENERAL

:::?ﬁasl:“s puissance w 30 60 100 150 | 210 = 280 = 380 450 670 | 1100

Poids kg @ 42 42 42 52 | 52 9,2 9,2 92 156 @ 158
L mm 60 90 90 120 = 150 | 210

Dimensions H mm 300 300 400 400 400 400
P mm 254

-

Indication sur plagque signalétique
Unité
Plus simplement : Iyzk = Iy (application moteur typique)

N

g2edke

Epaisseur du matériau [mm] x largeur [mm]

al

Les valeurs indiquées sont valables pour le fonctionnement en moteur. En mode moteur ou en mode générateur, c’est la méme puis-
sance Peak qui est disponible.

Valable pour tension réseau 400 V et 50 Hz / PWM = 8 kHz

PC6 débrochable, 1 fil par borne : 0,5...16 mm? ; 2 fils par borne : 0,5...6 mm?

)

)

) 4x70 mm? max.

) 4x50 mm? max. ; pour sections > 50 mm2, le support de reprise de blindage du cable doit étre raccordé a I'extérieur de I'appareil,

. ex. sur une borne du profilé support.

~N O

8
9
p

Remarques
concernant la
commande de frein

REMARQUE
° Remarque concernant la tolérance pour la tension de freinage !
1 La tension de freinage doit étre calculée. A ce sujet, voir le manuel de détermination.

Charge admissible ~ Un cycle complet du frein (déblocage et blocage) doit se répéter au maximum toutes les
de la commande deux secondes. Respecter un temps de coupure minimal de 100 ms avant de remettre
de frein et du frein le frein sous tension.
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Caractéristiques techniques du module d’axe [

Téte de commande du module d’axe

Module d’axe MX MOVIAXIS®

Caractéristiques électroniques communes

Alimentation DC 24 V

DC 24V +25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08
1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?2
2 fils par borne : 0,25...1 mm?

Entrées binaires X10:1 et X10:10
Résistance interne

Niveau de signal

Fonction

Hors potentiel (optocoupleurs), compatibles automate (EN 61131),
temps de scrutation : 1 ms
Rj=3.0kQ, I = 10 mA

+13 V..+30V
-3V.+5V

"1" = contact fermé
"0" = contact ouvert

selon EN 61131

DIg® : figée sur "Libération étage de puissance"
DI@1...DIg8 : choix — menus
DI@1 et DI2 sont adaptées aux fonctionnalités TouchProbe (temps de réponse < 100 us)

4 sorties binaires

Niveau de signal

Fonction

Compatibles API (EN 61131-2), temps de réaction 1 ms, protégées contre les courts-circuits,
Imax = 50 mA

"0"=0V, "1"=+24 V, Attention : ne pas appliquer de tension externe.

DO@YJ ... DOD3 : choix — menus

Section et contacts

COMBICON 5.08
1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?2
2 fils par borne : 0,25...1 mm?

Etriers de blindage

Bornes de blindage pour liaisons de transmission des signaux présentes

Diameétre de cable maximal possible
sur I’étrier de blindage

10 mm (avec gaine d’isolation)

Contacts de raccordement pour fonc-
tions de sécurité

Section et contacts

Relais de sécurité optionnel intégré dans I'appareil (— page 201)

Adapté pour la réalisation de la catégorie d’arrét 0 ou 1 selon EN 60204-1 avec protection
contre tout redémarrage involontaire pour les applications en mode sécurisé en :

+ Catégorie 3 selon EN 954-1

+ Type de protection Ill selon EN 201

Mini COMBICON 3.5

1 fil par borne : 0,08 ... 1,5 mm?
2 fils par borne : 0,08 ... 0,75 mm?
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7 Caractéristiques techniques du module maitre additionnel

P| Hz

8.5

Module maitre MX MOVIAXIS®

1)

Caractéristiques techniques du module maitre additionnel

2)

MXMB80A-...-000-00 Taille 1
Type 000
Tension d’alimentation U \ DC 24 V + 25 % selon EN 61131

Section et contacts (X5a)

COMBICON 5.08

1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?

Section et contacts (X5b)

COMBICON 5.08

1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?
Diamétre extérieur maximal du cable : 3,5 mm
Connecteur conseillé : MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 avec sortie de cable frontale)

GENERAL

Poids kg 2,3
L mm 60

Dimensions mm 300
P mm 254

Etriers de blindage

Bornes de blindage pour liaisons de transmission des signaux présentes

Diameétre de cable maximal possible sur I’étrier de
blindage

10 mm (avec gaine d’isolation)

1) Indication sur plaque signalétique
2) Unité

REMARQUE

il -

Autres caractéristiques techniques, voir manuel
Commande MOVI-PLC® basic DHP11B
«  Commande MOVI-PLC® advanced DH.41B

Caractéristiques
électroniques du
MOVIAXIS® MXM

Puissance absorbée du module maitre MOVIAXIS® MXM

Module maitre

Puissance

Voir caractéristiques techniques de la carte intégrée. En raison du
rendement de 85 % de I'alimentation intégrée, la puissance absor-

bée de la carte intégrée doit étre multipliée par un facteur 1,2.

194

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Caractéristiques techniques 7
Caracteristiques techniques du module condensateur additionnel |7

AZIREZ

8.6

Module condensateur

1)

2)

Caractéristiques techniques du module condensateur additionnel

MOVIAXIS®

MXC80A-050-503-00

Type 050

ENTREE

vy o0 50

Energie emmagasinable:”) w Ws 1000

Puissance créte absorbable kW 50

Section et contacts mm | Barrettes en cuivre 3 x 14, presse-étoupe M6

GENERAL

Capacité C uF 4920

Durée jusqu’a la disponibilité de

fonctionnement aprés mise sous s 10

tension

Poids kg 12,6
L mm 150

Dimensions H mm 400
P mm 254

1) Indication sur plaque signalétique
2) Unité
3) Pour Us =3 xAC 400V

Téte de commande du module condensateur

Notice d’exploitation Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

Module condensateur MOVIAXIS®
MXC

Caractéristiques électroniques communes

Alimentation DC 24 V

DC 24V £ 25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08

1 fil par borne : 0,20...2,5 mm?
2 fils par borne : 0,25...1 mm?
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Caractéristiques techniques du module tampon additionnel

8.7 Caractéristiques techniques du module tampon additionnel

Module tampon MOVIAXIS® nol2

MXB80A-050-503-00

Type 050
ENTREE '
vy o0 50
Section et contacts mm | Barrettes en cuivre 3 x 14, presse-étoupe M6
GENERAL
Capacité C uF 4920
Durée jusqu’a la disponibilité de
fonctionnement aprés mise sous s 10
tension
Poids kg 11
L mm 150
Dimensions H mm 400
P mm 254

1) Indication sur plaque signalétique
2) Unité
3) Pour U, =3 xAC 400V
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8.8 Caractéristiques techniques du module d’alimentation 24 V additionnel

Module d’alimentation 24 V MOVIAXIS® i) 2)
MXS80A-...-503-00
Type 060
ENTREE via circuit intermédiaire
Tension nominale circuit intermédiaire Uyzk U \ DC 560
Section® et contacts Barrettes en cuivre 3 x 14, presse-étoupe M6
ENTREE via 24 V externe
Tension nominale d’entrée Uy
* en cas de commande directe du frein pour U v DC-24 -0 %/ +10 %
moteurs CMP et DS
e sinon DC-24 +25 % (EN 61131)
PC6
Section et contacts mm? 1 fil par borne : 0,5...6
2 fils par borne : 0,5...6
SORTIE
DC 3 x 24 (masse commune)
Tolérance pour alimentation via circuit intermédiaire :
Tension nominale de sortie U U \% DC 24 -0% /+10 %
Tolérance pour alimentation par 24 V externe :
selon la tension d’entrée
Courant nominal de sortie | I A 3x104
Puissance nominale de sortie P P w 600
COMBICON 5.08
Section et contacts mm? 1 fil par borne : 0,20...2,5
2 fils par borne : 0,25...1
GENERAL
Temps de disponibilité en cas de coupure Uzs) t s Puissance nominale au-dela de 10 ms
Rendement env. 80 %
Poids kg 4,3
Dimensions L mm 60
H mm 300
P mm 254

N

) Indication sur plaque signalétique
) Unité
) Epaisseur du matériau [mm] x largeur [mm]

N

3

4) Impossible simultanément car puissance totale limitée a 600 W

5) Valable pour point de mesure suivant : 10 ms au minimum sont tenues pour une pente de la chute de tension du circuit
intermédiaire de (dUz, / dt) > (200 V / 1 ms). Valable pour une tension réseau Uz de 3 x AC 380 V
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additionnel

VA 7 (L2 Caractéristiques techniques
7 Caractéristiques techniques du module de décharge du circuit intermédiaire
P| Hz

Caractéristiques techniques du module de décharge du circuit intermédiaire

Etage de puissance module de décharge du circuit intermédiaire

Module de décharge du circuit intermédiaire MX | 1 2)
MOVIAXIS® Taille 1
MXZ80A-...-503-00
Type 050
ENTREE (circuit intermédiaire)
Tension nominale circuit intermédiaire®) Uy u \ DC 560
Section? et contacts Barrettes en cuivre 3 x 14, presse-étoupe M6
Energie convertible E J 5000
SORTIE
Résistance de freinage R R Q 1
Raccordement décharge Presse-étoupe spécifique de la société SEW
Section et contacts mm? Boulons a visser M6, 4 x 16 max.
Ra.ccordement sur étrier de blindage pour la mm?2 4 x 16 max.
puissance
GENERAL
Prét aprés mise sous tension réseau
et24V s <10
Prét aprés court-circuit s En fonction de I’applicatio;éggi:(():I1f\apitre "Mise en service",
Répétabilité de la décharge rapide s 60
Durée de la décharge rapide s <1
Température de déclenchement °C 70
Poids kg 3,8
L mm 120
Dimensions H mm 235
P mm 254

1) Indication sur plaque signalétique
2) Unité

3) Pour U, =3 xAC 500V, les courants réseau et les courants de sortie sont a réduire de 20 % par rapport aux valeurs nomi-

nales.
4) Epaisseur du matériau [mm] x largeur [mm]

Téte de commande module de décharge du circuit intermédiaire

!Vlodulej d'e .decharge g °"°§§" i) Caractéristiques électroniques communes
intermédiaire MX MOVIAXIS

Inhibit Signal de commande pour décharge
Alimentation DC 24 V \% DC 24 +25 % (EN 61131-2)

COMBICON 5.08
Section et contacts mm? 1 fil par borne : 0,20...2,5
2 fils par borne : 0,25...1

1) Unité
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Caractéristiques techniques
Caractéristiques techniques pour le courant absorbé 24 V

8.10 Caractéristiques techniques pour le courant absorbé 24 V

Le courant absorbé des modules MOVIAXIS® et de leurs options est fonction de la du-
rée de fonctionnement. C’est pourquoi, il n’est pas possible d’indiquer une valeur expli-
cite pour le courant absorbé ; il doit étre déterminé en fonction de la durée de

fonctionnement.

Les informations a ce sujet figurent dans le manuel de détermination "Servovariateurs

multi-axes MOVIAXIS® MX".

8.11 Caractéristiques techniques des résistances de freinage

Agréments UL et  Associées a un servovariateur multi-axe MOVIAXIS®, les résistances de freinage de
cUL type BW... sont homologuées selon UL et cUL. Sur demande, nous fournissons des in-

formations complémentaires a ce sujet.

Les résistances de freinage suivantes ont un agrément cRUus propre, indépendant de

celui des servovariateurs multi-axes MOVIAXIS®.
BWO012-015-01
BWO006-025-01
BWO006-050-01
BWO004-050-01

Caractéristiques
techniques

Type de résistance de
freinage

1)

BW027-006

BW027-012 BW247 BW347

BW039-050

Référence

Classe de puissance du
module de puissance

kW

8224226

822423 4 820714 3 820798 4

10, 25, 50, 75

8216916

Capacité de charge pour
100 % SI?

kW

0,6

1,2

2 4

5

Valeur de résistance Rgy

Courant de déclen-
chement (de F16) I

4,7

2710 %

6,7

47 £10 %

6,5 9,2

39+10 %

11,3

Structure

Résistance métallique bobinée

Raccords électriques

Bornes céramiques 2,5

Densité de courant admis-
sible sur les bornes pour
S1100 %2

DC 20

Densité de courant admis-
sible sur les bornes pour
S1 40 %2

DC 25

Indice de protection

IP20 (a 'état monté)

Température ambiante Oy

°C

-20 ... +45

Mode de refroidissement

KS = autoventilation

1) Unité

2) Sl =durée de service de la résistance de freinage, rapportée a une durée de cycle Tp <120 s
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7 Caractéristiques techniques
7 Caractéristiques techniques des résistances de freinage

Type de résistance de
freinage

1)

BW012-015

BWO012-015-
012

BW012-025

BW012-050

BW012-100

BW915

Référence

8216797

18200109

8216800

8216819

8216827

8212600

Classe de puissance du
module de puissance

kw

25,50, 75

Capacité de charge pour
100 % SI°)

kw

1,5

1,5

25 5,0

10

16

Valeur de résistance Rgyy

1210 %

15+£10 %

Courant de déclen-
chement (de F16) I

14,4 20,4

28,9

31,6

Structure

Raccords électriques

Résistance en acier ajouré

Bornes céramiques 2,5

Densité de courant admis-
sible sur les bornes pour
S1100 %>

DC 20

Densité de courant admis-
sible sur les bornes pour
Sl 40 %>

Indice de protection

DC 25

IP20 (a I'état monté)

Température ambiante ¥y

°C

-20 ... +45

Mode de refroidissement

1) Unité

2) Les résistances de freinage présentent une prise de réglage 1 Q.

KS = autoventilation

3) Sl =durée de service de la résistance de freinage, rapportée a une durée de cycle Tp <120 s

Type de résistance de
freinage

Référence

1)

BW006-025-012)

18200117

BW006-050-012)

18200125

BW106

8210500

BW206

8210519

BW004-050-
012

18200133

Classe de puissance du
module de puissance

kw

50, 75

75

Capacité de charge pour
100 % SI¥

Valeur de résistance Rgy

kw

2,5

58+

5,0

10 %

13

6+10 %

18

5,0

3,6 210 %

Courant de déclen-
chement (de F16) I

Arms

20,8

29,4

46,5

54,7

37,3

Structure

Résistance en acier ajouré

Raccords électriques

Densité de courant admis-
sible sur les boulons de
raccordement pour

100 % SI2°

Boulons M8

DC 115

Densité de courant admis-
sible sur les boulons de
raccordement pour

40 % SI®)

DC 143

Indice de protection

Température ambiante 9y

°C

IP20 (a I'état monté)
-20 ... +45

Mode de refroidissement

KS = autoventilation

1) Unité

2) Les résistances de freinage présentent une prise de réglage 1 Q.

3) Sl =durée de service de la résistance de freinage, rapportée a une durée de cycle Tp <120 s
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Caracteristiques techniques des filtres-réseau et selfs-réseau |7
P| Hz
8.12 Caractéristiques techniques des filtres-réseau et selfs-réseau
Filtres-réseau
Type de filtre-réseau L) NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Référence 827 413 4 827117 8 8274150 827 4177
Module de puissance Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 3
Tension nominale Uy Vac 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Courant nominal In Anc 18 48 85 150
Pertes Py sous Iy w 12 22 35 90
Courant de dérivation sous Uy mA <25 <40 <30 <30
Température ambiante ¥y °C —25 ... +40
Indice de protection IP20 (EN 60529)
Raccords électriques
L1-L3/L1-L3’ mm? 4 10 35 50
PE Boulons M5 Boulons M5/M6 M8 M10
Type de filtre-réseau NF...2) R-\y
1) Unité
2) Sur demande, nous fournissons des informations complémentaires a ce sujet.
Selfs-réseau
Type de self-réseau R ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Référence 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2
Module de puissance Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 3
Tension nominale Uy Vac 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Courant nominal In Anc 20 45 85 150
Pertes Py sous Iy W 10 15 25 62
Inductance Ly mH 0,1 - - -
Température ambiante Oy °C —25 ... +40
Indice de protection IPO0 (EN 60529)
Raccords électriques
L1-L3/L1-L3’ mm? 4 10 35 Boulons M10
PE Barrette & bornes Barrette a bornes Barrette & bornes PE : Boulons M8

1) Unité

8.13 Eléments de sécurité (arrét sécurisé)

REMARQUE

A ce sujet, tenir compte impérativement des documentations suivantes :
» "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Dispositions techniques"
» "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Applications"
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9.1

o Annexes
Unités de mesure pour cables selon AWG

Annexes

Unités de mesure pour cables selon AWG

AWG est I'abréviation pour American Wire Gauge ; elle régit la taille des fils. Ce numéro
est la forme codifiée du diametre ou de la section d’un fil. En régle générale, ce type de
désignation n’est utilisé qu’aux Etats-Unis. Il est cependant possible que ces indications
figurent également dans des catalogues ou sur des feuilles de caractéristiques en

Europe.
Désignation AWG Section en mm?
000000 (6/0) 185
00000 (5/0) 150
0000 (4/0) 120
000 (3/0) 90
00 (2/0) 70
0 (1/0) 50
1 50
2 35
3 25
4 25
5 16
6 16
7 10
8 10
9 6
10 6
1 4
12 4
13 2,5
14 2,5
15 2,5
16 1,5
16 1
18 1
19 0,75
20 0,5
21 0,5
22 0,34
23 0,25
24 0.2
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Liste des abréviations

9.2 Liste des abréviations
Abréviation Forme longue Signification
CAN Controller Area Network
DI Digital In
DIN Norme élaborée par l'institut allemand de
normalisation
Norme européenne EN dont la version allemande
DIN EN s )
a obtenu I'état d’'une norme allemande
Norme ISO qui a été déclarée norme européenne
DIN EN ISO dans sa version originelle et reprise telle quelle
dans le répertoire des normes allemand
Norme internationale qui a été reprise telle quelle
DIN IEC . )
dans le répertoire des normes allemand
DO Digital Out
EN Norme Européenne
GND Ground
P International Protection = indice de protection
international
L'ISO élabore des normes ISO
ISO International Organisation for Standardization que les pays ”.‘em.bres doivent
mettre en application sans
modification
PDO Process Data Object Données-process
PE Protected Earth : ,Mise a la terre” Raccordement a la terre
PELV Protective Extra Low Voltage Tension spéciale de protection
PWM Pulsweiten-Modulation Fréquence de découpage
SELV Safety Extra Low Voltage
Thermostat / Temperaturfihler Thermostat / Sonde de
TH/TF .
température
. . Marque de contréle Amérique du
c Underwriters Laboratories Inc. Nord
ZK Circuit intermédiaire
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9.3

L Annexes
Définitions

Définitions

Systéme de bus CAN

Profibus

K-Net

EtherCAT

Carte multicodeur

Boitiers conformes a CEM

Presse-étoupe CEM

Code IP

Résistance d’isolement

Matériaux d’isolation

Liaison

Firmware

Systéeme de bus sériel pour la construction automobile et les appareils de
pilotage industriels. Le support pour le bus est une paire de conducteurs
torsadés avec de bonnes caractéristiques de transmission sur des voies
de courte distance, en dessous de 40 m.

PROFIBUS (Process Field Bus) est un standard de communication par
bus de terrain dans I'automatisation.

Le module de communication XFA (K-Net) est un module esclave pour le
raccordement a un bus systéme sériel de transfert de données grande
vitesse.

Le module de communication XFE24A est un module esclave pour le rac-
cordement a des réseaux EtherCAT.

La carte multicodeur permet d’exploiter des codeurs supplémentaires.

Les boitiers conformes a CEM offrent un blindage contre les champs élec-
triques, magnétiques ou électromagnétiques. Ces champs parasitaires
sont générés par exemple par des décharges électrostatiques, des
commutations, des variations brusques de courant ou de tension ou en
cas de pilotage de moteurs ou de générateurs haute fréquence. En régle
générale, ces boitiers conformes a CEM sont utilisés avec des presse-
étoupes conformes a CEM.

Joint du passage de cable avec possibilité d’appliquer ou de raccorder un
blindage de cable.

Systéeme de codification des niveaux de protection d’un boitier contre
I'acces a des éléments dangereux, la pénétration de corps étrangers et
d’eau.

Pouvoir d’isolation assurant la séparation a la plus haute impédance pos-
sible de deux contacts voisins ou d’'un contact par rapport a la masse.

Les connecteurs sont réalisés en matiére thermoplastique ou duro-
plastique pour l'isolation. Le choix du matériau dépend des caracté-
ristiques thermiques et mécaniques nécessaires.

Les liaisons peuvent étre composées d’une ou plusieurs liaison(s), dispo-
ser d’'une gaine isolante, étre équipées de systémes de blindage et d’'une
gaine de protection pour les éléments additionnels. Les liaisons raccor-
dées a un connecteur sont en régle générale des liaisons flexibles, des
liaisons plates, des conduites en tuyau flexible, des liaisons blindées ou
des liaisons coaxiales. Pour les restrictions d’utilisation, voir les définitions
des cables.

Logiciel fourni par le fabricant et qui ne peut pas étre modifié par
I'utilisateur.
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9.4 Index
A
Adresse de station ........ccooceviiiiiiiiiii 54

Affichage de défaut sur I'afficheur 7 segments .158
Défaut au niveau du module de

PUISSANCE ......ueeeeiieeiieeaeeieieeeeeeian, 158
Message d’erreur par deux affichages

7 SEGMENES ...oovvvvviiiiieieieieeeeeea 158
Affichage durant le fonctionnement de
I'afficheur 7 segments ........ccoccveiviiiieeeeiiciienn, 158
Affichages durant le fonctionnement du module
CONAENSALEUr ......evveiiiiiiiiee e 178
Affichages durant le fonctionnement du module
d’'alimentation 24 V ..o 178
Affichages durant le fonctionnement du module
taMPON oo 178

Affichages durant le fonctionnement et défauts du
module d’axe
Tableau des affichages ...........ccccouueeeeee.... 162
Tableau des défauts ...........ccccocveeveiennnanns 164
Affichages durant le fonctionnement et défauts du
module de puissance

Tableau des affichages ...........ccccouueeeeee.... 161
Tableau des défauts ...........ccccocveeeiciuennnannns 161
Applications de levage, remarque ..................... 101
C
Caches de protection des modules ..................... 73

Caractéristiques techniques
Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A
optionnelles ..........cccccoevvvvvvivrernnnnnnn. 42
Option XFATT1A K-Net .......c.cccoveveeiiiieenaens 53
Caractéristiques techniques des résistances de
freinage et filtres

Agréments UL et cUL ..........cccccvvvvvevnnnnnnn.n. 199
Filtres-réseau ...........cccccoueveveirivrrniiiiiiaaannn. 201
Selfs-réseau ........cccccovueeeeiiiiiiiiiieeiiiinnnn, 201
Caractéristiques techniques du module
condensateur ...........iiiiiiiie e, 195
Téte de commande ...........ccccceeeeeeeeeeenennan... 195
Caractéristiques techniques du module
d'alimentation 24V ...........ccci i, 197

Caractéristiques techniques du module d’axe
Charge admissible de la commande de frein

et AU frein .....oevvceeeiiiiie e, 192
Etage de puissance .............cccoccecvcieeieeeennn. 191
Remarques concernant la commande

de frein .....cccccvvevecee e, 192
Téte de commande .............ccccccuveeveeeenannn.n, 193

Caractéristiques techniques du module de
décharge du circuit intermédiaire
Etage de puissance .............cccocevcvcieeiieeennn. 198
Téte de commande .............ccccccuveeeeeeeiaann.n. 198
Caractéristiques techniques du module de
puissance
Etage de puissance .............cccocoecvcieeeeeeannn. 189
Téte de commande ............ccccccuueeeeeeenaann.n. 190

Caractéristiques techniques du module maitre 194

Caractéristiques électroniques .................. 194
Caractéristiques techniques du module
tampon .o 196
Caractéristiques techniques interface bus de terrain
EtherCAT XFE24A optionnelle ...........cceeveeeeeen... 54

Cartes multicodeurs XGH11A, XGS11A
optionnelles

Affectation des broches de X671 ................... 45
Affectation des broches de X62 ................... 47
Affectation des broches de X63 XGH avec
codeur Hiperface ..........ccccuueeeeennn.. 48
Affectation des broches de X63 XGH avec
codeurs TTL, sSin/cos ............cc....... 48
Affectation des broches de X63 XGH avec
EnDat 2.7 ..., 49
Affectation des broches de X64 XGS avec
SSI o 49
Affectation des broches de X64 XGS avec
SSI(AVTY) e, 50
Codeurs compatibles ............ccccccceeeeeeeeiacnnnn, 44
Fonctions possibles ...............cccccccvvviivennnn. 43
Raccordement et fonction des bornes ......... 45

Codification des appareils de base MOVIAXIS® 17
Combinaisons des options a la livraison

Modules d’axe en variante EtherCAT .......... 39
Modules d’axe en variante XGH .................. 41
Modules d’axe en variante XGS .................. 41
Modules d’axe en variante XIA .................... 41
Modules d’axe en variante XIO .................... 40

Communication via adaptateur CAN
Affectation des broches de X12 (contact méle)

sur le module d’axe ............cc......... 109
Affectation des broches de X12 (contact méle)
sur le module de puissance .......... 106

Affectation des broches des cables de liaison et
des cables prolongateurs ...... 106, 109
Compatibilité électromagnétique

Blindage et mise & la terre ...........cccccccuueee... 97
Catégories d’émissivité ..............cccoceveevnnnen. 98
EMISSIVItE .......ooeveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 98
FiltreS-réSeau .............ccceeeeeeeeeeeeeieeiieeiaaannn, 97
Séparation des liaisons ...........cccccccccveenieen.. 97
Composition de I'appareil

Module condensateur .............cccccccoeuuueennn.... 35
Module d’alimentation 24 'V ......................... 37
Module d’axe taille 1 ..........cooeeveeeeeeeeereaeennn. 26
Module d’axe taille 2 ............ccccceevveveeveeeen..n. 27
Module d’axe taille 3 ............ccceeeveveevveeeennn. 28
Module d’axe taille 4 ............eueeeeeeeeeeeaaannnn. 29
Module d’axe taille 5 ............ceveeeveeeeeeee.en. 30
Module d’axe taille 6 ...........cccccceevvvvevveeennn.n. 31
Module de décharge du circuit

intermédiaire ...........cccceeeeeeeeeeeeee.n. 38
Module de puissance taille 1 .........cccccccc...... 23
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Module de puissance taille 2 ........................ 24
Module de puissance taille 3 ........................ 25
Module maitre MOVI-PLC advanced ............ 34
Module maitre MOVI-PLC basic ................... 33
Module tampon ..........ccccccoviiiiiiiiiiieeeee 36
Variante de modules d’axe basée sur
EtherCAT ..o 32
CoNNECHIQUE ... 54
Contacteurs réseau et contacteurs frein ............. 75
Couple de serrage pour la fixation du cache ....... 73
Couples de serrage admissibles
Barrettes de circuit intermédiaire .................. 99
Bornes de puissance ..........ccccccceeeeeiiiiiieennns 99
Bornes de signaux de commande ................ 99
Relais de sécurité ............ccccouveeeeveieeeeiiiinnes 99
D
Dégagement minimal et sens de montage .......... 66
Démontage / Montage d’un module
Consignes de sécurité .............ccoccevvvvennnnn. 180
Démontage d’un module d’axe ................... 181
Montage d’un module d’axe ...................... 184
E
Editeur PDO
Affectation du tampon d’entrée aux
grandeurs systéeme ........................ 155
Exemple de paramétrage ........................... 153
Paramétrage de l'interface bus de terrain ..153
Paramétrage des blocs fonction FCB ......... 155
Paramétrage du mot de commande et des
données-process IN ...................... 154
Structure et flux des données ..................... 152
Test des configurations .............c.ccccceeeeenne 156
Embrochage des cébles et activation des
interrupteurs, remarque ...........cccccceeeeeeiiiiiienne 101
En sortie de I'appareil, section de raccordement
admissible ... 75
Entrées et sorties binaires .............coooiiiee. 76
F
Fonction des bornes
Module condensateur MXC .......................... 94
Module d’alimentation 24 V MXS ................. 94
Module maitre MXM ........ccccooeeiiiiiiiiiiiiines 93
Module tampon MXB ..........ccccccviiiiiiiiiiiinne. 94
Modules d’axe MXA ..o, 91
Modules de puissance MXP ......................... 90
Fonctions de sécurité ..........ccccooiiiiiiiiiiiiie 8
H
Homologation UL ... 187
I
Installation électrique ..........oovvviviiiiiiiiiiiii e, 77

L
Liaisons de bus signalisation avec autres appareils
SEW ou appareils d’autres fabricants

Bus systeme basé sur EtherCAT ................. 72
Liaisons de bus signalisation entre plusieurs
ensembles servovariateur

Bus systeme basé sur EtherCAT ................. 71
Liste des défauts ......ccccccvveeeeiiiiiiiiceeeeee, 159
Explication des abréviations ...................... 159

Logiciel et paramétres de mise en service
Etapes lors d’une premiére mise en service ....

115
Logiciel de mise en service
MOVITOOLS® MotionStudio ........ 113
M
Marquage CE .......ccccoiiiiiiiii e 187
Mise en service MOVIAXIS® MX
Choix des codeurs ........cccccoeeeereevennnn. 120, 142
Choix du moteur ............ccccoceeiveeeeeeeeaeennn... 128
Codeurs autoriSEs ..........ccccccueueeeeeaaeeeninnnns 123
Configuration de l'axe ..........cccccccoceeeeeennn. 134
Configuration systéeme ..............ccccccceeenne. 127
Déroulement d’une mise en route
complete .......c.cccovviviiiiiiiiiie 128
Désignation SEW des codeurs .................. 121
Données codeur .........coocueieiiiiiiccciniennnnn. 122
Download ..........cueeiiieiiiiiiiiiiii, 138
Exemple 1, codeur rotatif en guise de
codeur machine ..........cccocceeenne.... 144
Exemple 2, codeur linéaire comme codeur
de posSition ..........ccceeeeiiiiiiineennnn 146
Exemple 3, multimotorisation ..................... 150
Gestion codeur ........ccccceeueeuieeieeneennnn. 120, 142
Gestion codeur pour codeurs spéciaux ..... 124
Gestion des codeurs SEW ..............oo.. 119
Informations variateur ........................ 118, 141
Limites application et systeme ................... 137
Menu de Choix .......ccccceeeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiiiina, 126
Paramétrage du régulateur de vitesse ....... 132
Parametres de régulation ......................... 139
Parametres du régulateur de vitesse ......... 133
Plaque signalétique ..............cccocoeeinnnnnen.. 129
Schéma synoptique du régulateur de
VIEESSE ..o 133
Surveillance ...........ccoceeeeeeiiiiiiiiiiiiiii, 131
Traitement des signaux du codeur en cas
d'utilisation de I'’émulation
COABUI .vvvvvceeeaeieeeeeeeeeeeeeeeeeeee 143
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Répertoire d’adresses

i

Répertoire d’adresses

Belgique
Usine de montage Bruxelles SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vente Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service aprés-vente B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
France
Fabrication Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vente 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service aprés-vente B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Usine de montage Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vente Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service aprés-vente 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

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

Fax +33 1 64 42 40 88

Autres adresses de

bureaux techniques en France sur demande

Allemagne
Siége social Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrication Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970
Vente D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
B.P. sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Centre de Support- Centre SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Client Réducteurs / Ernst-Blickle-Strale 1 Fax +49 7251 75-1711
Moteurs D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Centre SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Electronique

Ernst-Blickle-Stralle 42
D-76646 Bruchsal

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

Nord SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strafle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hanovre) sc-nord@sew-eurodrive.de
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sud SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralRe 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Munich) sc-sued@sew-eurodrive.de
Ouest SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30

Siemensstralle 1
D-40764 Langenfeld (Dusseldorf)

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

Drive Service Hotline / Service 24h sur 24

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Autres adresses de bureaux techniques en Allemagne sur demande

Autriche

Usine de montage
Vente
Service aprés-vente

Vienne

SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H.
Richard-Strauss-Strasse 24
A-1230 Wien

Tel. +43 1 617 55 00-0
Fax +43 1 617 55 00-30
http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at

01/2008




Répertoire d’adresses

1

Vente
Service aprés-vente

Jurastrasse 10
CH-4142 Minchenstein bei Basel

Italie

Usine de montage Milan SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801

Vente Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781

Service aprés-vente 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it

sewit@sew-eurodrive.it

Pays-Bas

Usine de montage Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700

Vente Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552

Service aprés-vente NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam

Suisse

Usine de montage Bale Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717

Fax +41 61 417 1700
http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch

01/2008
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