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Informagdes gerais
Estrutura das informagdes de seguranca

1 Informagdes gerais

1.1

Pictograma

>

Pictograma

Exemplo:

>

Perigo geral

>

Estrutura das informagées de seguranca

As informagdes de seguranca destas instrugbes de operagdo estdo estruturadas da
seguinte forma:

A PALAVRA DO SINAL!

Tipo e fonte do perigo.
Possiveis consequéncias se ndo observado.
* Medida(s) a tomar para prevenir o perigo.

Palavra do
sinal
PERIGO!

Significado Consequéncias se nao
observado

Morte ou ferimentos graves

A

Perigo eminente

AVISO! Situagdo eventualmente perigosa | Morte ou ferimentos graves

A CUIDADO! Situagao eventualmente perigosa | Ferimentos ligeiros
Perigo especifico,
por ex., choque eléctrico
STOP! Eventuais danos materiais Danos no sistema de accionamento ou no
meio envolvente
NOTA Observagao ou conselho util.

1

1.2

1.3

Facilita o manuseamento do
sistema de accionamento.

Direito a reclamagao em caso de defeitos

Para um funcionamento sem falhas e para manter o direito a garantia, é necessario ter
sempre em atengao e seguir as informacdes destas instru¢ées de operagao. Por isso,
leia atentamente as instrugdes de operagao antes de trabalhar com a unidade!

Garanta que as instrugdes de operagao estdo sempre em estado bem legivel e acessi-
veis as pessoas responsaveis pelo sistema e pela operagao, bem como as pessoas que
trabalham com a unidade.

Excluséao da responsabilidade

A observacao das instrugdes de operacdo € pré-requisito para um funcionamento
seguro do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® e para que possam ser conseguidas
as caracteristicas do produto e o rendimento especificado. A SEW-EURODRIVE néo
assume qualquer responsabilidade por ferimentos pessoais ou danos materiais resul-
tantes em consequéncia da ndo observagcéo e seguimento das informagdes contidas
nas instrugoes de operacao. Nestes casos, € excluida qualquer responsabilidade por
defeitos.
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Informagdes de segurancga (]
Informac&o geral

2

2.1

2.2

2.3

Informacgdes de segurancga

As informacbes basicas de seguranga abaixo apresentadas devem ser lidas com
atencao a fim de serem evitados danos pessoais e materiais. Garanta que estas infor-
magcobes basicas de seguranga sdo sempre observadas e seguidas. Garanta, igual-
mente, que todas as pessoas responsaveis pelo sistema e pela sua operagao, bem
como todas as pessoas que trabalham sob sua prépria responsabilidade com a
unidade, leram e compreenderam completamente as instru¢gées de operagao antes de
iniciarem as suas tarefas. Em caso de duvidas ou necessidade de informagdes adicio-
nais, contacte a SEW-EURODRIVE.

Informacgéo geral

Nunca instale ou coloque em funcionamento produtos com danos. Em caso de danos,
é favor reclamar imediatamente a empresa transportadora.

Durante a operagéao, os servocontroladores multi-eixo poderao possuir, de acordo com
os seus indices de protecgéo, partes livres ou méveis sob tensdo, bem como super-
ficies quentes.

A remoc¢ao nao autorizada das tampas de protecc¢ao obrigatdrias, o uso, a instalagao
ou a operacgao incorrectas do equipamento poderdo conduzir a ocorréncia de danos e
ferimentos graves.

Para mais informagdes, consulte a documentagao.

Utilizador alvo

Os trabalhos de instalacao, colocagdo em funcionamento, eliminagdo de anomalias e
manutengéo s6 devem ser realizados por pessoal técnico qualificado (sob conside-
ragdo das seguintes normas e regulamentos: IEC 60364 ou CENELEC HD 384 ou
DIN VDE 0100 e IEC 60664 ou DIN VDE 0110 e os regulamentos nacionais sobre a
prevencao de acidentes).

E considerado pessoal qualificado, no ambito destas informagdes de seguranca, todas
as pessoas familiarizadas com a instalagdo, montagem, coloca¢do em funcionamento
e operagao do produto, e que possuem a respectiva qualificagcao técnica para poderem
efectuar estas tarefas.

Os trabalhos relativos a transporte, armazenamento, operagdo e eliminagdo do
produto, devem ser realizados por pessoas devidamente instruidas.

Uso recomendado

Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® MX s&o apropriados para a utilizagédo em
sistemas industriais e comerciais para a operacao de motores trifasicos sincronos
(de imanes permanentes) e assincronos com encoder de realimentagao. Estes motores
devem ser adequados para funcionarem com servocontroladores. Outro tipo de carga
s6 pode ser ligado as unidades apés consulta do fabricante.

Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® MX s&o destinados para a utilizagdo em
quadros eléctricos metalicos. Este tipo de quadros eléctricos garante a protecgao
necessaria para a aplicagéo e dispde de uma area suficiente para a ligagao a terra
segundo EMC.

No caso da sua instalagdo em maquinas, é proibido colocar os servocontroladores
multi-eixo em funcionamento (inicio da utilizagdo correcta) antes de garantir que as
maquinas cumprem os regulamentos da Directiva Comunitaria 98/37/CE (directiva para
magquinas). Observe também a norma EN 60204.
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(] Informacgoes de seguranca
Transporte, armazenamento

Funcgoées de
segurancga

2.4

2.5

A colocagdo em funcionamento (inicio da utilizacdo correcta) s6 é permitida se for
garantido o cumprimento da Directiva EMC (89/336/CEE).

Os servocontroladores multi-eixo cumprem as exigéncias da Directiva de Baixa Tensao
2006/95/CE. Para as unidades, sédo aplicadas as normas harmonizadas das séries
EN 61800-5-1/DIN VDE T105, em conjunto com as normas EN 60439-1/VDE 0660,
parte 500, e EN 60146/VDE 0558.

As informagdes técnicas e as especificagdes sobre as condi¢des de ligagdo estao indi-
cadas na chapa de caracteristicas e na documentagéo.

Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® MX nao podem assumir fungbes de
seguranca sem a instalacdo de sistemas de seguranca de alto nivel. Use um sistema
de segurancga mestre para garantir a seguranga e a protec¢ao de pessoas e do equipa-
mento.

Em aplicagbes de segurancga, observe e siga as informagdes apresentadas nas
seguintes documentacoes:

+ Desconex&o segura para MOVIAXIS® — Condigoes
» Desconexao segura para MOVIAXIS® — Aplicacdes

Transporte, armazenamento

Instalacao

Siga as instrugdes relativas ao transporte, armazenamento e manejo correcto. Observe
e cumpra as condig¢des climatéricas de acordo com o capitulo 8.2 "Informagao técnica
geral".

A instalacao e o arrefecimento das unidades tém que ser levados a cabo de acordo com
as normas indicadas na documentagao correspondente.

Os servocontroladores multi-eixo devem ser protegidos contra esforgos nao permitidos.
Em particular, os componentes do equipamento ndo devem ser danificados durante
o transporte e manuseamento. As distancias de isolamento nao devem ser alteradas.
Evite tocar em componentes electrénicos.

Os servocontroladores multi-eixo possuem componentes sensiveis a energias electro-
staticas que poderdo ser facilmente danificados se manuseados inadequadamente.
Previna danos mecanicos nos componentes eléctricos (certas situagdes poderao
mesmo pdr em risco a sua saude).

As seguintes utilizagbes sado proibidas, a menos que tenham sido tomadas medidas
expressas para as tornar possiveis:

* Uso em ambientes potencialmente explosivos.

* Uso em areas expostas a substancias nocivas como éleos, 4cidos, gases, vapores,
po, radiagdes, etc.

* Uso em aplicagdes nao estacionarias sujeitas a vibragdes mecanicas e excessos de
carga de choque que nao estejam de acordo com as exigéncias da norma
EN 61800-5-1.
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Informagdes de segurancga (]
Ligac&o eléctrica

2.6 Ligacao eléctrica

Observe os regulamentos nacionais de prevencéo de acidentes (por ex., BGV A3) ao
trabalhar com unidades sob tenséao.

Efectue a instalagédo de acordo com os regulamentos aplicaveis (por ex. secgdes trans-
versais dos cabos, fusiveis, instalagdo de condutores de protecgao). Observe também
todas as restantes informacgdes incluidas na documentacgao.

Informacgdes sobre a instalagdo de acordo com EMC, como blindagem, ligagao a terra,
disposicao de filtros e instalagdo de cabos, podem ser encontradas na documentagao
dos servocontroladores multi-eixo. Estas informagdes também devem ser sempre
observadas no caso de unidades providas com o simbolo CE. O fabricante do sistema
ou da maquina é responsavel pelo cumprimento dos limites estabelecidos pela legis-
lagdo EMC.

As medidas de prevencgao e os dispositivos de proteccdo devem respeitar as normas
em vigor (por ex., EN 60204 ou EN 61800-5-1).

Medida de prevencédo necesséria: ligacdo da unidade a terra.
S6 ligue cabos e accione interruptores com a unidade sem tenséao.

2.7 Desconexao segura

A unidade cumpre todas as exigéncias para uma desconexao segura das ligagbes do
cabos e dos componentes electronicos, de acordo com a norma EN 61800-5-1. Para
garantir uma desconexao segura, todos os circuitos eléctricos ligados devem também
satisfazer os requisitos de desconexao segura.

2.8 Operacao

Sistemas com servocontroladores multi-eixo tém eventualmente que ser equipados
com dispositivos adicionais de monitorizagdo e de protecg¢ado, de acordo com os regu-
lamentos de seguranga em vigor (por ex., lei sobre equipamento técnico, regulamentos
de prevencdo de acidentes, etc.). Sdo autorizadas alteragbes nos variadores tecnolo-
gicos quando realizadas através de software.

N&o toque imediatamente em componentes e em ligagbes de poténcia ainda sob
tensdo depois de ter desligado o servocontrolador multi-eixo da tens&o de alimentagao,
pois poderao ainda existir condensadores com carga. Observe as respectivas etiquetas
de aviso instaladas no servocontrolador multi-eixo.

S6 ligue cabos e accione interruptores com a unidade sem tenséao.

Mantenha todas as portas e tampas fechadas durante o funcionamento do equipa-
mento.

O facto de os LEDs de operacgédo e outros elementos de indicagdo nao estarem ilumi-
nados nao significa que a unidade tenha sido desligada da alimentagéo e esteja sem
tenséo.

As fung¢des de seguranca interna da unidade ou o bloqueio mecanico podem levar a
paragem do motor. A eliminagdo da causa da irregularidade ou um reset podem pro-
vocar o rearranque automatico do motor. Se, por motivos de seguranga, tal nao for per-
mitido, a unidade devera ser desligada da alimentagcéo antes de se proceder a elimi-
nagao da causa da irregularidade.
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2.9

(] Informacgoes de seguranca
Temperatura da unidade

Temperatura da unidade

Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® funcionam normalmente com resistén-
cias de frenagem. As resisténcias de frenagem podem também ser instaladas na caixa
dos médulos de alimentagéo.

As superficies das resisténcias de frenagem podem atingir temperaturas entre 70 °C e
250 °C.

Nunca toque na caixa dos modulos MOVIAXIS® nem nas resisténcias de frenagem
durante o funcionamento da unidade ou durante a fase de arrefecimento, depois desta
ter sido desligada.
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Estrutura da unidade 3
Sistema de eixos com bus de sistema CAN

3 Estrutura da unidade
3.1 Sistema de eixos com bus de sistema CAN

[l [2] [3] [4] [5] [6] [711 [l [9 [10]

gl r =T bl

Fig. 1: Exemplo da estrutura de um sistema de eixos MOVIAXIS ooz
[11  Moddulo mestre [6] Mddulo de eixo, tamanho 4
[2]  Mddulo de condensadores/maédulo buffer [71  Médulo de eixo, tamanho 3
[3] Modulo de alimentagéo, tamanho 3 [8]  Modulo de eixo, tamanho 2
[4]  Modulo de eixo, tamanho 6 [91 Modulo de eixo, tamanho 1
[5] Mddulo de eixo, tamanho 5 [10] Fonte de alimentagdo comutada de 24 V,

modulo adicional
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Estrutura da unidade
Sistema de eixos com bus de sistema EtherCAT

3.2 Sistema de eixos com bus de sistema EtherCAT

(1] [2]

_5

[3] (5] [6] [7] [8] [9 oy [l

— _-q""x. ey T

v

o

=1

II’// : q

Fig. 2: Exemplo da estrutura de um sistema de eixos MOVIAXIS

(1]
(2]
(3]
(4]

(3]

6]

[4]
62072axx

Médulo mestre [71  Modulo de eixo, tamanho 4

Moédulo de condensadores/médulo buffer  [8]  Mdédulo de eixo, tamanho 3

Médulo de alimentagéo, tamanho 3 [91 Modulo de eixo, tamanho 2

Carta opcional de bus de sistema [10] Modulo de eixo, tamanho 1

EtherCAT em todos os médulos de eixo

Médulo de eixo, tamanho 6 [11] Fonte de alimentagdo comutada de 24 V,

modulo adicional

Médulo de eixo, tamanho 5
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Estrutura da unidade
Notas importantes

Notas importantes

As medidas de prevencéo e os dispositivos de protec¢ao devem estar de acordo
com as hormas nacionais em vigor aplicaveis.

Medida de prevencdo necessaria: Ligagdo a terra de protecgado (classe de pro-

tecgao ).
Dispositivos de proteccdo obriga- Os dispositivos de proteccdo contra sobre-
torios: corrente devem ser projectados para a protecgao

da linha dos cabos de ligagao do cliente.

NOTA

Siga as respectivas instrugdes de operagao do motor e do freio ao instalar e colocar
em funcionamento as unidades!

A AVISO!

As figuras "Estrutura da unidade" apresentadas nas paginas 23 ... 38 mostram as uni-
dades sem a tampa de protecc¢ao contra contacto acidental fornecida. A tampa protege
a area das ligagbes da alimentacao e da resisténcia de frenagem.

Ligacdes de poténcia descobertas.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

* Nunca coloque a unidade em funcionamento sem a tampa de proteccéo instalada.
* Instale a tampa de acordo com a legislacao.
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3.4

Estrutura da unidade
Etiqueta de caracteristicas e designagao das unidades

Etiqueta de caracteristicas e designagao das unidades
A etiqueta de caracteristicas esta subdividida em até 3 segmentos, dependendo do
modulo em questao:

+ A parte "I" da etiqueta de caracteristicas inclui a designa¢céo da unidade, o numero
de fabrico e o estado da unidade.

+ A parte "llI" da etiqueta de caracteristicas inclui informagdes sobre as op¢bes insta-
ladas na fabrica e a verséo da unidade.

« Aparte "llI" da etiqueta de caracteristicas (etiqueta de caracteristicas geral) inclui as
informagdes técnicas do médulo.

A etiqueta de caracteristicas geral esta fixada na parte lateral do moédulo de alimen-
tacao e do modulo de eixo.

A etiqueta de caracteristicas inclui informagdes sobre a versao e os itens fornecidos
com o servocontrolador multi-eixo, quando este é fornecido ao cliente.

Divergéncias podem ocorrer nas seguintes situagoes:
* por ex., quando cartas opcionais sao instaladas ou removidas posteriormente,
+ se o firmware da unidade for actualizado.

L
- 57521ade
Fig. 3: Posicdo da parte 1 da etiqueta de caracteristicas

| Parte "I" da etiqueta de caracteristicas
Il Parte "lI" da etiqueta de caracteristicas

] Parte "llI" da etiqueta de caracteristicas (etiqueta de caracteristicas geral)

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX




Estrutura da unidade
Etiqueta de caracteristicas e designacgao das unidades

Etiqueta de caracteristicas do médulo de eixo

\

o | 4]

\ N\ L

(11

[2] _ . .
\ MXA80R-048-503-00 : XFA11A |\ x1011A_| XFP11A| XIA11A | XIA11A
01.11810036804.0024 \07 : 101 1010 1111 | 1110 | 1
T i fm‘ gli] @gmy fyﬁmflﬁnulmili 'niilm||niumlmmnnnummmnmmmil‘imirnim'n'ﬂ'
m— (€C
MOVIAXIS :01. 1181003804 . 0024 .07 n iz
Eingang / Input Auasgang / Ouiput
U = B8OV DC U e 0...UNV AC U = 24V DC ® @
.9“." 1 e 48R f# a O...800H® I, = 2A OC
D-78d4 lrulhlll' Pz 28, 9kH Loousmony = B4A/ABA AC LISTED IND.
Achsmodul T O...048 C By, * 1208 AC CONT.EQ. 2008
Axis module s '1.0
Made in Omrmany m
| NMED R AL ARt R IIJIHIIIIIIIIIFIIIIiIIIIIIlIIIIIIIIIEIIIIIiIIIIIlIIIII||IHII|Hll|IIIII!HIIIIIII |
) I
61847axx
Fig. 4: Exemplo da etiqueta de caracteristicas de um médulo de eixo MOVIAXIS® MXA
Parte "I" da etiqueta de caracteristicas: Fixada . < . L
! na presilha superior de fixagdo do médulo (11 Designagdo da unidade, ver pagina 17
Parte "II" da etiqueta de caracteristicas:
Il Fixada na presilha superior de fixagdo do [2]  Numero de fabrico
maédulo

m Parte "llI" da etiqueta de caracteristicas: 3] Estado
Fixada na parte lateral da caixa do médulo

[4] Slots de comunicagao, versao do firmware

Etiqueta de caracteristicas do médulo de alimentacao

----------f----------------- EEsssssEEEEnE

EIIIIII[IWHMIIIIMIIINIIIII!IIIH' Hlﬂlllﬂlll[llﬂlllﬁﬂllﬂlﬂlllﬂllll?ﬂillﬁﬂllﬂlﬂlllﬂiliﬁ"""""

MOVIRXIS :01.1184270701.0002.07

Eingang / Input Pusgang / Ouiput

U = 2x300...800V AC U = S80V DC
.Pb.wl 1= 18A AC I = 18A (400V) @ @
. Rruchsal

D-7884 P = 10KW Lox® 4BA (4DOV) LISTED IND.
Versorgungsmodul f = 50... 80H= CONT . EQ. 2008
Supply module T s 0...+48 € Ir 20

Hade in Germany — e —— — — —

I O R 0 R IHIIIIIIIIIfHIHIIIIIIIIIEHIIIiIIIIIIII!IIIIIIIIIIIIII RO O /

1
[3]

/
i
61846axx
Fig. 5: Exemplo da etiqueta de caracteristicas de um moédulo de alimentagéao MOVIAXIS® MXxP

| Parte "I" da etiqueta de caracteristicas: Fixada

na presilha superior de fixagdo do médulo (1] Designacéo da unidade, ver pagina 17
Parte "llI" da etiqueta de caracteristicas: , .
i Fixada na parte lateral da caixa do médulo (21 Numero de fabrico
[3] Estado

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX
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Estrutura da unidade
Etiqueta de caracteristicas e designagao das unidades

Etiqueta de caracteristicas da fonte de alimentacdo comutada de 24 V (médulo adicional)

[1] \ 2]
2] / | -
: N\ & MXS80A-080-603-00 :
(ﬂ 01.00082835687.0005.07 :
[3]/ E A0 e i : I
ggllﬂfl O | il
o €C
MOVIAXIS :01.0008283567 .0005.07 wzmos
Bingang / Inpuid Ausgang / SGuiput
Upst® 24V DC Ups 24V OC Use = 24V DC
Iom® 24A I;s 10R Iy = 10A °® @
D-786848 Bruchsal U = BAOV DC Uz 24v DC LISTED IND.
Schaltnatzt Mogd, T = 0...+48 ¢ I,z 10A CONT.EQ.2D06
EMPS-modul :Fiﬂ P = &DOM
Hada in Gearmany - ma am
|||I||||||||ﬂ|||l|||||||||||||||l||il||I||IHI!IIIEIIEIIIII4I|HIII!III| \

]l
61849axx
Fig. 6: Exemplo da etiqueta de caracteristicas de uma fonte de alimentagdo comutada de 24 V

| Parte "I" da etiqueta de caracteristicas: Fixada

na presilha superior de fixagdo do médulo (11 Designaggo da unidade

m Parte "llI" da etiqueta de caracteristicas:

Fixada na parte lateral da caixa do modulo 2] Numero de fabrico

[3] Estado

Etiqueta de caracteristicas do médulo de descarga do circuito intermédio (médulo adicional)

IIIIIIIIIIIIIIHII!IIIIIIIIIIIII!%!I i~

/
t Moviaxts  @a9:01.000020209.0018.07 €€ @une
Eingang / Inpuk Ausgang / Output
U = B8OV DC U = 580V DC
E *: sooos Rz 10ha c
D-78848 Bruchsal T = 0., .+48 € LISTED IND.
ZK.-Entl. -Modul CONY B0 2008
DC lk. disch. mogd 1P 10
Hade in dersany ‘m ki sl
VA0 00 /
/ /
o I
61848axx
Fig. 7: Exemplo da etiqueta de caracteristicas de um mdédulo de descarga do circuito intermédio

MOVIAXIS® MxZ

| Parte "I" da etiqueta de caracteristicas: Fixada

na presilha superior de fixagdo do médulo (11 Designagdo da unidade, ver pagina 17

m Parte "llI" da etiqueta de caracteristicas:

Fixada na parte lateral da caixa do médulo (21 Namero de fabrico

[3] Estado
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Estrutura da unidade 3
Etiqueta de caracteristicas e designacgao das unidades

Exemplo: Designagao da unidade para unidades base MOVIAXIS®

MX A 80 A

-004 5 0 3 -00

Versao normal (de série)
Versao especial

|_oo

XX

3= Ligagao trifasica

(3]
o
n

U = Tenséo de alimentagéo 380 - 500 V¢

Versoées:

004 = Para médulos de eixo, a corrente nominal, por ex., 004 =4 A

050 = Para o médulo de descarga do circuito intermédio, a quanti-
dade de energia dissipada, por ex., 050 = 5000 Ws

010 = Para os médulos de alimentagao, a poténcia nominal, por ex.,
010 =10 kW

050 = Para os médulos de condensadores/buffers/atenuadores, a
capacidade, por ex., 050 = 5000 pF

060 = Para a fonte de alimentagdo comutada de 24 V, a poténcia, por

ex., 060 = 600 W

Versao

80 = Versao standard

81= Versdao com um relé de seguranga instalado no médulo de
eixo

82 = Versao com dois relés de seguranca instalados no médulo de
eixo

Tipo de unidade:

Médulo de eixo

Médulo buffer

Médulo de condensadores

Médulo de atenuagao

Médulo mestre

Médulo de alimentagdo com chopper de frenagem
Médulo de alimentagdo com regeneracao da energia
Fonte de alimentagdo comutada de 24 V

Modulo de descarga do circuito intermédio

NOWOXIT=200O0W>
Wy nnnn

MOVIAXIS®

Designacao da unidade para médulo de eixo:

MXA80A-004-503-00 = Moddulo de eixo com corrente nominal de 4 A

Designagao da unidade para médulo buffer (médulo adicional)

MXB80A-050-503-00 = Médulo buffer

Designagéao da unidade para médulo de condensadores (mddulo adicional)

MXC80A-050-503-00 = Moédulo de condensadores

Designagao da unidade para médulo mestre (médulo adicional):

MXM80A-000-000-00 = Modulo mestre

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX 17
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Estrutura da unidade
Etiqueta de caracteristicas e designagao das unidades

Designacao da unidade para médulo de alimentagao:

MXP80A-010-503-00 Moédulo de alimentacédo de 10 kW

MXR80A-025-503-00 = Médulo de alimentagao de 25 kW com regeneragao da energia
(em preparagao)

Designacdo da unidade para fonte de alimentacdo comutada de 24 V (mddulo
adicional)

MXS80A-060-503-00 = Fonte de alimentagdo comutada de 24 V

Designacdo da unidade para modulo de descarga do circuito intermédio (mdodulo
adicional):

Médulo de descarga do circuito intermédio com capacidade

MXZ80A-050-503-00 = de dissipagao de energia de 5000 Ws

Modulos opcionais MOVIAXIS® mx

X 1 A

|— Versao

Numero da versao

Versao da unidade:

GH, GS = Carta para multi-encoder

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

FE = Interface de bus de campo EtherCAT

SE = Bus de sistema EtherCAT

0= Carta E/S

1A = Carta E/S

Modulos opcionais para MOVIAXIS® MX
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Estrutura da unidade
Acessorios de série

3.5 Acessorios de série

Os acessoérios de série sado fornecidos juntamente com a unidade base.

B [ _“'-T]
gl %
O [2] < o | [15]
e ) \'E' %J
- O [
_ T TEA [5]
OO TSR [6]
[16]
71
8]
191 [ =] 171
= o
——1mo E === ] 1)
] m— [20]
— 1]
: =
B3
2] I G [23]
. — e [24]
i — gl [25]
B —— Y [26]
(3] [ e — [27]
\ [28]
)
[29]
[14]
% [30]
61637axx

Fig. 8: Acessorios de série

Todos os conectores sao fornecidos com as contra-fichas montadas, excepto as fichas
Sub-D, que sao fornecidas sem as contra-fichas.
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Estrutura da unidade
Acessorios de série

Tabela de atribuicdo para os acessorios de série

MXP [KW]
10 \ 25 \ 50 \ 75

Dimen-
sées?)

o

MXM | MXZ | MXS

2\4

©

12

MXA [A]

16‘24‘32‘48‘64‘100

MXC

MXB

Tampa de protecgao contra contacto acidental
[1]\ \ \ \2x\2x\2x\2x\

Ligacao do circuito intermédio

[2] 76 mm 3x
[3] | 106 mm 3x

3x

3x  3x

.3x.

3x

3x

3x

[4] | 136 mm 2x

3x

[5] | 160 mm 3x | 3x | 3x
[6] | 226 mm

3x

3x

3x

3x

Grampo da blindagem electrénica

[7]1 60 mm 1x
[8] | 90 mm 1x

1x

1x | 1x

1x.

1x

1x

1x

[9] | 120 mm

1x

[10] | 150 mm 1x | 1x | 1x
[11] | 210 mm

1x

1x

Grampo da blindagem de poténcia

[12] | 60 mm 1x 1x
[13] 60 mm? 1x

1x

1x | 1x

1x

1x

1x

[14] | 60 mm?3

1x

[15] | 105 mm 1x 1x
[16] | 105 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

Cabo de alimentagao para tensao de 24 V

[17] | 40 mm 1x
[18] | 50 mm 1x

1x

1x.1x.

[19] | 80 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

1x

[20] | 110 mm 1x
[21] | 140 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

1x

[22] | 200 mm

1x

Cabo de ligagao do bus de sinalizagao (apropriado para bus de

[23] | 200 mm

1x

sistema CAN/EtherCAT)

1x | 1x

[24] | 230 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

1x

[25] | 260 mm
[26] | 290 mm 1x  1x

1x

1x

[27] | 350 mm

1x

Cabo de ligagdo CAN — médulo mestre
28] \ 520 mm \ 1x \ \ \ \ \ \

Resisténcia de terminagao CAN

[29]‘ ‘ ‘ ‘1x‘1x‘1x‘1x‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
Terminais para cabo
301 | NN LT

1) Especificagdo do comprimento dos cabos: Comprimento do cabo sem fichas

2) Grampo com suporte curto, 60 mm de largura
3) Grampo com suporte longo, 60 mm de largura
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Estrutura da unidade
Acessorios opcionais

3.6

Acessorios opcionais
), 11 -
. [6]
2] " (7]
J
= Y
[3] [8]

[4]

[

[10]

[5]

(1]
61638axx

Fig. 9: Acessorios opcionais

Tabela de atribui¢ao para acessorios opcionais

N°

Dimensées / Designagao / Tipo de conector

Cabo de ligagao do bus de sistema CAN (sistema de eixos com outras unidades SEW)

(1]
[2]

750 mm  RJ45/ ponta livre
3000 mm RJ45/ ponta livre

Cabo de ligagao EtherCAT — médulo mestre

[3]

750 mm 2 x RJ45

Cabo de ligagao do bus de sistema EtherCAT (sistema de eixos com outras unidades SEW)

[4]

750 mm 2 x RJ45 (atribuigao especial)

[5]

3000 mm 2 x RJ45 (atribuigao especial)

Cabo de ligagao do bus de sistema CAN (sistema de eixos com sistema de eixos)

[6]

750 mm 2 x RJ45 (atribuigao especial)

[71

3000 mm 2 x RJ45 (atribuigao especial)

Cabo adaptador médulo mestre -> CAN2

(8]

500 mm  Weidmdiller -> Sub-D9 w

9]

Cabo de ligagado CAN2

3 Médulos Sub-D9 m/w

[10]

4 Moédulos Sub-D9 m/w

(]

Resisténcia de terminagao CAN2

Sub-D9

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX
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Estrutura da unidade
Vis&o geral de um sistema de eixos

3.7 Visdo geral de um sistema de eixos

[4]
\
[3]

[2

Na figura, as unidades estéo ilustradas sem tampas de protecgéo.

R

[5] [7]

11 —

7

cfelelle

61507axx

Fig. 10: Exemplos da alimentagdo com energia no sistema de eixos

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

X4: Ligagéo do circuito intermédio

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
Médulo mestre

Moédulo de condensadores/médulo buffer
Modulo de alimentagao, tamanho 3
Médulos de eixo (tamanho 6 ... 1)

Fonte de alimentagdo comutada de 24 V

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX




Estrutura da unidade 3
Estrutura do mddulo de alimentagédo MOVIAXIS® MXP

3.8 Estrutura do médulo de alimentagio MOVIAXIS® MXP

Nas figuras seguintes, as unidades estao ilustradas sem tampas de protecgéo.
Modulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP, tamanho 1

A B C
e ==z
P ] | L e
= ==
=T |- . .
i = ===
=S i =
== SE
1 Bt L —=
[ ][(:iéil==--:::- ?; . .
7 — 4 B
! e

:
i
]

x
©
o

61524axx
Fig. 11: Estrutura do médulo de alimentacéo MOVIAXIS® MXP, tamanho 1
A Vista pelo lado de cima B Vista pelo lado da frente Cc Vista pelo lado de baixo
[11  Bus de sinalizagéo [2]  Grampos da blindagem electrénica [13] X3: Ligacao da resisténcia

X9a: Entrada, conector verde de frenagem
X9b: Saida, conector vermelho

[3] C, E: Micro-interruptores [14] X1: Alimentagéo
- C: Bus de sistema CAN
- E: Bus de sistema EtherCAT

[4] X12: Bus de sistema CAN

[5]  S1, S2: Micro-interruptores para configu-
ragao da velocidades de transmisséo dos
dados CAN

[6]  S3, S4: Interruptores para configuragao
do enderego do eixo

[71  LED de pronto a funcionar (Power)

[8] 2 x Display de 7 segmentos

[9]  X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
[10] X4: Ligagdo do circuito intermédio

[11] Grampo da blindagem de poténcia

[12] Ponto de ligacéo da terra na caixa
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3 Estrutura da unidade
Estrutura do mddulo de alimentagédo MOVIAXIS® MXP

Médulo de alimentacao MOVIAXIS® MXP, tamanho 2

Y -

i}

IO

il

!

(1]

Ii

N, E———
SPTER W EYT— ———

j X9a

X9b

e

B

AT ganan e

Fig. 12: Estrutura do médulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP, tamanho 2

A Vista pelo lado de cima

[1]  Bus de sinalizagéo
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho

24

B
(2]

(3]

[4]
(3]

[6]

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

Bl—
“—-f
[5]— =& [13]
-
[14]
[7]——=
81—l
9] —
[10]{
2
[12]7;m
Vista pelo lado da frente C
Grampos da blindagem electronica [13]
C, E: Micro-interruptores [14]

- C: Bus de sistema CAN
- E: Bus de sistema EtherCAT

X12: Bus de sistema CAN

S1, S2: Micro-interruptores para configu-
ragdo da velocidades de transmissao dos
dados CAN

S3, S4: Interruptores para configuragéo do
endereco do eixo

LED de pronto a funcionar (Power)

2 x Display de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
X4: Ligagao do circuito intermédio

Ponto de ligacdo da terra na caixa

Grampo da blindagem de poténcia

")

HAIBIIY

64525axx

Vista pelo lado de baixo

X3: Ligagao da resisténcia de
frenagem

X1: Alimentagéo
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Estrutura da unidade
Estrutura do mddulo de alimentagédo MOVIAXIS® MXP

Médulo de alimentacao MOVIAXIS® MXP, tamanho 3

(1

B
4 Ak e
B1—3
44
ki
5l—t=
6] -3
71—

@

[13]

[14]

55468AXX

Fig. 13: Estrutura do médulo de alimentagdo MOVIAXIS® MXP, tamanho 3

A Vista pelo lado de cima

[1 Bus de sinalizacao
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho
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(2]

(3]

(4]
(5]
6]

(71
(8]
(9]
[10]
(1]
[12]
[13]
[14]

Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

C, E: Micro-interruptores
- C: Bus de sistema CAN
- E: Bus de sistema EtherCAT

X12: Bus de sistema CAN
S1, S2: Micro-interruptores

S3, S4: Interruptores para configuragao do
enderecgo do eixo

LED de pronto a funcionar (Power)

2 x Display de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagao de 24 V
X4: Ligacéo do circuito intermédio

X1: Alimentagéo

Ponto de ligacdo da terra na caixa
Grampo da blindagem de poténcia

X3: Ligagao da resisténcia de frenagem
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3.9

Estrutura da unidade
Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Nas figuras seguintes, as unidades estao ilustradas sem tampas de protecgéo.
Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 1

A
E—
==
==
H——
X9a EE'
X9b ﬁEl

i
'4 Eiiiimia

lj

B
[2]4&' A

|
[B8]— ‘

|

|
. |

- ﬁ—

[B]—f =
o——
[7]

Bl—-

19

[10]

Fig. 14: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 1

(11

Vista pelo lado de cima

Bus de sinalizagao
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho

B
[2]

[3]
[4]

[3]
[6]
[7]

[8]
[9]
[10]

Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

X10: Entradas binarias

X11: Saidas binarias

X12: CAN2-Bus
2 x Display de 7 segmentos

X13: Ligagédo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

X5a, X5b: Tensao de alimentagdo de 24 V
X4: Ligagao do circuito intermédio

Grampo da blindagem de poténcia

.O

(1]

[12]

neeEsaiin

—_—

=

il

61544axx

Vista pelo lado de baixo

[11] X2: Ligacdo do motor

[12] X6: Rectificador do freio
[13] X7:1 Relé de seguranca

(versao opcional)
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Estrutura da unidade
Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 2

[

Iy
il

-b;

L

1 udEETEERDC

_viw

i
]

AL

-

i

i

B

o — eSS

[314‘
|

(4]

[5]—
o— il
m{i .

[8]—

9]

Fig. 15: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 2

(1]

Vista pelo lado de cima

Bus de sinalizagao

X9a: Entrada, conector verde

X9b: Saida, conector vermelho

B
(2]

(3]
(4]

(5]
[6]
(71

8]
(9]
(10]

Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

X10: Entradas binarias

X11: Saidas binarias

X12: CAN2-Bus
2 x Display de 7 segmentos

X13: Ligagéo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

X5a, X5b: Tensédo de alimentagéo de 24 V
X4: Ligagéo do circuito intermédio

Grampo da blindagem de poténcia
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[12]
[13]

B
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Vista pelo lado de baixo

X2: Ligagao do motor

X6: Rectificador do freio

X7, X8: 2 Relés de segu-
ranga (versao opcional)
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3 Estrutura da unidade
Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 3
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Fig. 16: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 3

A Vista pelo lado de cima B

[1] Bus de sinalizagao [2]
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho

(3]
[4]

(3]
[6]
[7]

(8]
9]

[10]
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Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

X10: Entradas binarias

X11: Saidas binarias

X12: CAN2-Bus
2 x Display de 7 segmentos

X13: Ligagéo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

X5a, X5b: Tensao de alimentacdo de 24 V
X4: Ligacao do circuito intermédio

Grampo da blindagem de poténcia

(Ml

[12]
[13]

61546axx

Vista pelo lado de baixo
X2: Ligagao do motor

X6: Rectificador do freio

X7, X8: 2 Relés de segu-
ranga (versao opcional)
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Estrutura da unidade 3
Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 4
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Fig. 17: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 4
A Vista pelo lado de cima B Vista pelo lado da frente C Vista pelo lado de baixo
[1] Bus de sinalizagao [2] Grampos da blindagem electrénica [12] X6: Rectificador do freio
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho
[3] X10: Entradas binarias [13] X7, X8: 2 Relés de segu-

ranga (versao opcional)
[4] X11: Saidas binarias
[5] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x Display de 7 segmentos

[71  X13: Ligagédo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

[8] Xb5a, X5b: Tensado de alimentagéo de 24 V
[91  X4: Ligacao do circuito intermédio
[10] X2: Ligagdo do motor

[11] Grampo da blindagem de poténcia
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3 Estrutura da unidade

Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 5
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Fig. 18: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 5

A Vista pelo lado de cima B

[11  Bus de sinalizagéo [2]
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho

(3]

4]
(5]
(6]
(7]

(8]
9]
[10]
(1l
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Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

X10: Entradas binarias

X11: Saidas binarias

X12: CAN2-Bus

2 x Display de 7 segmentos

X13: Ligagéo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
X4: Ligagao do circuito intermédio
X2: Ligagéo do motor

Grampo da blindagem de poténcia

(12— (o ! : E‘

[13]— | ==

e
#

e

.

hlod
IIIIIIIillliII

MK« 0

61548axx

C Vista pelo lado de baixo
[12] X6: Rectificador do freio

[13] X7, X8: 2 Relés de segu-
ranga (versao opcional)
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Estrutura da unidade
Estrutura do modulo de eixo MOVIAXIS® MXA

Médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 6
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Fig. 19: Estrutura do médulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 6

A Vista pelo lado de cima

[1]1  Bus de sinalizagéo
X9a: Entrada, conector verde
X9b: Saida, conector vermelho

B
(2]

(3]

(4]
(3]
6]
(71

8]
(9]
[10]
(1]

Vista pelo lado da frente

Grampos da blindagem electrénica

X10: Entradas binarias

X11: Saidas binarias
X12: CAN2-Bus
2 x Display de 7 segmentos

X13: Ligacéo do encoder do motor (resolver
ou Hiperface + sensor de temperatura)

X5a, X5b: Tensédo de alimentagéo de 24 V
X4: Ligagdo do circuito intermédio
X2: Ligagédo do motor

Grampo da blindagem de poténcia
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Vista pelo lado de baixo
X6: Rectificador do freio

X7, X8: 2 Relés de segu-
ranga (versao opcional)
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Estrutura da unidade
Bus de sistema na versao EtherCAT ou CAN

3.10 Bus de sistema na versao EtherCAT ou CAN

Os maddulos de eixo podem ser equipados para diferentes versées de bus de sistema:

Bus de sistema CAN,
Bus de sistema EtherCAT.

As figuras apresentadas nas paginas 26...31 mostram os mdédulos de eixo com bus de
sistema CAN.

(B]

(1]
[2]
[4]

a

]
Bl — - ®
5] —

61554axx

Fig. 20: Bus de sistema na versao CAN ou EtherCAT

(Al
(B]
(1]

(2]

(3]
(4]
(3]

Bus de sistema CAN

Bus de sistema EtherCAT

Interruptor LAM

* Posigéo 0: Todos os mddulos de eixo excepto o ultimo médulo
+  Posigao 1: Ultimo médulo de eixo no sistema de eixos
Interruptor F1

* Posigao 0: Estado de fornecimento

* Posigéo 1: Reservado para fungdes adicionais

LED RUN; cor: verde/cor-de-laranja - Sinaliza o estado de operagéo da electrénica do bus e da
comunicagao

LED ERR; cor: vermelho - Sinaliza irregularidades na rede EtherCAT
LED Link IN; cor: verde - Sinaliza que a ligagado EtherCAT para a unidade precedente esta activa

LED Link OUT; cor: verde - Sinaliza que a ligagdo EtherCAT para a unidade seguinte esta activa
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Estrutura da unidade
Estrutura do modulo mestre MOVIAXIS® MXM (mddulo adicional)

3.11 Estrutura do médulo mestre MOVIAXIS® MXM (médulo adicional)

Nas figuras seguintes, as unidades estéo ilustrada sem tampa de protecgéo.

Médulo mestre MOVIAXIS® MXM na versdo MOVI-PLC basic

O moédulo mestre ilustrado na figura possui a designagdao: MXM80A-000-000-00/
DHP11A.

w

m— & -

58765axx
Fig. 21: Estrutura do médulo mestre, verséo MOVI-PLC® basic

Vista pelo lado da frente

[1]-[6] Para informagao sobre a atribuigdo dos terminais, consulte o0 manual
"Controlador MOVI-PLC® basic DHP11B"

[7] Ponto de ligagao da terra na caixa
[8] X5a, X5b: Tensao de alimentagdo de 24 V

STOP!
Perigo de danos no servocontrolador.

O modulo mestre sé deve ser colocado em funcionamento quando integrado num sis-
tema de acordo com as informagdes relativas a sua utilizagdo correcta apresentadas
na pagina 22. Uma operagao remota provoca a danificagdo do médulo mestre e ndo é
permitida.
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Estrutura da unidade
Estrutura do médulo mestre MOVIAXIS® MXM (mddulo adicional)

Médulo mestre MOVIAXIS® MXM na versdao MOVI-PLC advanced
O moddulo mestre ilustrado na figura possui a designagdo: MXM80A-000-000-00/
DHE41B.

62207axx
Fig. 22: Estrutura do médulo mestre, verséo MOVI-PLC® advanced
Vista pelo lado da frente

11-17] Para informacgao sobre a atribuigdo dos terminais, consulte o manual
"Controlador MOVI-PLC® advanced DH.41B"

[8] Ponto de ligagao da terra na caixa
[9] X5a, X5b: Tensao de alimentagdo de 24 V

STOP!

Perigo de danos no servocontrolador.

O modulo mestre sé deve ser colocado em funcionamento quando integrado num sis-
tema de acordo com as informagdes relativas a sua utilizagdo correcta apresentadas
na pagina 22. Uma operagao remota provoca a danificagdo do médulo mestre e ndo é
permitida.
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Estrutura da unidade 3
Estrutura do mddulo de condensadores MOVIAXIS® MXC (modulo adicional)

3.12 Estrutura do médulo de condensadores MOVIAXIS® MXC (médulo adicional)

Na figura seguinte, a unidade esta ilustrada sem tampa de proteccao.
Moédulo de condensadores MXC

)

(2]

(3]

60433AXX
Fig. 23: Estrutura do médulo de condensadores MOVIAXIS® MXC

B Vista pelo lado da frente
[1] LED de pronto a funcionar (Power)
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V

[3] X4: Ligagao do circuito intermédio
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Estrutura da unidade
Estrutura do mddulo buffer MOVIAXIS® MXB (mddulo adicional)

3.13 Estrutura do médulo buffer MOVIAXIS® MXB (médulo adicional)

Moédulo buffer
MXB

Na figura seguinte, a unidade esta ilustrada sem tampa de proteccao.

)

(2]

(3]

60433AXX
Fig. 24: Estrutura do médulo buffer MOVIAXIS® MXB

B Vista pelo lado da frente
[1] sem fungéo
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V

[3] X4: Ligagao do circuito intermédio
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Estrutura da unidade 3

Estrutura da fonte de alimentagao comutada de 24 V MOVIAXIS® MXS (médulo adicional)

3.14 Estrutura da fonte de alimentagao comutada de 24 V MOVIAXIS® MXxS

(médulo adicional)

Na figura seguinte, a unidade esta ilustrada sem tampa de protecgao.

Fonte de alimentagao comutada de 24 V

e

[2]
3]

[4]

[5] %

57583axx

Fig. 25: Estrutura da fonte de alimentagdo comutada de 24 V

A Vista pelo lado de cima B
[1 X16: 24 V externa [2]
[3]
[4]
[8]

Vista pelo lado da frente

LED State

LED Load

X5a, X5b: Tensao de alimentagao de 24 V

X4: Ligagao do circuito intermédio
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3 Estrutura da unidade

Estrutura do mddulo de descarga do circuito intermédio MOVIAXIS® MXZ (mddulo adicional)

3.15 Estrutura do médulo de descarga do circuito intermédio MOVIAXIS® MxZ

(médulo adicional)

Na figura seguinte, a unidade esta ilustrada sem tampa de protecgao.
Médulo de descarga do circuito intermédio MOVIAXIS® MXZ

(2]

(4]

(3]

54427BXX

Fig. 26: Estrutura do médulo de descarga do circuito intermédio MOVIAXIS® MXZ

Vista pelo lado da frente

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

X14: Conector de controlo

X5a, X5b: Tensdo de alimentacédo de 24 V

X4: Ligacao do circuito intermédio

X15: Ligacao da resisténcia de frenagem para a descarga

Grampo da blindagem de poténcia
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Estrutura da unidade

Combinagdes de opgdes aquando do fornecimento da unidade

3.16 Combinagéoes de opgdes aquando do fornecimento da unidade

Unidades
capazes de
EtherCAT

Combinagbes com
bus de sistema
EtherCAT

Os médulos de eixo possuem um sistema modular que pode suportar até 3 opgdes.

Fig. 27: Combinagbes de slots

|

N

A

| H\ 2]

(3]

(1

™~ [4]

[1-3] Slots 1 -3, ver tabela seguinte para atribuigao

[4] Placa de controlo - componentes da unidade base

56598axx

Na tabela seguinte, sdo apresentadas possiveis combinagbes e atribuicdo fixa das
cartas aos slots da unidade.

Sao possiveis as seguintes combinagbes de opgdes:

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7
8 XSE24A XGH
9 XIA11A e
10 XIA1MA
11
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS XGS

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX
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3 Estrutura da unidade
Combinagdes de opgdes aquando do fornecimento da unidade

Unidades da Nas tabelas seguintes, sdo apresentadas possiveis combinagdes e atribuicio fixa das
versao CAN cartas aos slots da unidade.

Combinagbes com  Sao possiveis as seguintes combinagdes de opgdes de bus de campo:
bus de campo

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Opgao de bus de
campo?)
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 Opgéo de b1u)s de XIOT1A
campo
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Opcao de bus de
campo?)
XGH
12 XGS Opgéo de bus de
13 XGH campo’)
14 Opgao de b1us de
campo
- XGS
15 XGS Opcao de bus de
campo

1) Opgéo de bus de campo:
- XFE24A: EtherCAT
ou
- XFP11A: Profibus
ou
- XFA11A: K-Net

Combinagbes com  Sao possiveis as seguintes combinagdes de opgdes:

XIO
Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
11 XIO11A XGH
12 XGS
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Estrutura da unidade

Combinagdes de opgdes aquando do fornecimento da unidade

Combinagbes com
XIA

Combinacgbes sé
para XGH, XGS

Combinacgées s6
para XGS

Sao possiveis as seguintes combinacgdes de opgodes:

Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
5 XIA11A XGH XGH
6 XGS ' XGS
7
8 XIA11A XGH
9 XGS

Sao possiveis as seguintes combinacdes de opgodes:

Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH

Sao possiveis as seguintes combinagdes de opgdes:

Combinagao
1

Slot 1

Slot 2 Slot 3

XGS

2

XGS

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX
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Estrutura da unidade
Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

3.17 Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Informacgéo
técnica

A carta para multi-encoder € uma carta de expansao para o sistema MOVIAXIS®, que
permite avaliar encoders adicionais.

Estado disponiveis duas cartas para multi-encoder. A carta a seleccionar depende do
tipo de encoder a avaliar (ver tabela apresentada na pagina 44). Adicionalmente, esta
também disponivel uma entrada analégica diferencial (10 V).

XGH XGS

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

61820axx
Fig. 28: Carta para multi-encoder na versdo XGH e XGS

Informacgao técnica da entrada diferencial X61:
* Toleréncia: + 10 V.

* Resolugao: 12 Bit.

* Actualizagdo a cada 1 ms.

A entrada pode ser utilizada como:

» entrada de referéncia n ou M

* entrada de valores gerais medidos

+ limite de binario
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Carta opcional para multi-

Estrutura da unidade
encoder XGH11A, XGS11A

Informacgao técnica da X62:
+ RS422.
* Frequéncia maxima: 200 kHz.

» Saida da simulagao com base no encoder do motor ou no encoder opcional, selec-
cionavel através de parametros da unidade.

» Selecgao livre da resolugcdo em poténcl

ias de dois de 26 - 212 [incrementos / voltal.

+ E possivel a multiplicacdo dos sinais do encoder.

* A velocidade maxima possivel dependende da resolugado de emulagao ajustada:

Velocidade maxima

Resolugao configurada possivel [min'1]

64 - 1024 llimitada
2048 5221
4096 2610
Lista das fungées
Fungodes Versdao XGH | Versao XGS

Funcionalidade SSI

- X

Funcionalidade Hiperface
Funcionalidade EnDat 2.1

Encoder incremental/funcionalidade sen/cos

Simulacéo de encoder

Avaliagéo da temperatura

Entrada analdgica

Alimentagao de 24 V (opgéo)

Resolver

+ Contacte a SEW-EURODRIVE, se pretender ligar encoders HTL.
» Para todos os encoders ligados a carta para multi-encoder, sdo necessarias fichas

SUB-D de 15 pinos.

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX
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Encoders
possiveis

Estrutura da unidade

Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Os encoders apresentados nas tabelas seguintes sdo avaliados pela carta para multi-

encoder.

encoder da SEW | Sistoma de encoder fabricante ensee
AL1TH Encoder linear Hiperface L230 / SICK-Stegmann

EKOH . Hiperface monovolta SKS36 / SICK-Stegmann
ASOH Encoder absoluto Hiperface monovolta SRS36 / SICK-Stegmann
ES1H Hiperface monovolta SRS50 / SICK-Stegmann
ES3H/ES4H ' Encoder absoluto Hiperface monovolta SRS64 / SICK-Stegmann
AKOH Hiperface multivolta SKM36 / SICK-Stegmann
AS1H Hiperface multivolta SRM50 / SICK-Stegmann
AS3H/AS4H . Encoder absoluto Hiperface multivolta SRM64 / SICK-Stegmann
AV1H Encoder absoluto Hiperface SRM50C3 / SICK-Stegmann
EV1C HTL ROD436 1024 / Heidenhain
EVIR TTL ROD466 1024 / Heidenhain
EV1S Seno ROD486 1024 / Heidenhain
EVAT TTL ROD426 1024 / Heidenhain
EV2R " Encoder OG71-DN 1024R / Hubner 12V
EV2T Encoder OG71-DN 1024TTL / Hibner
AV1Y Encoder absoluto SSI ROQ424SSI / Heidenhain
ES1S ' OG72S-DN1024R / Hibner
ES2S OG72S-DN1024R / Hibner
EV2S OG71S-DN1024R / Hiibner
EH1S HOG74-DN1024R / Hibner
ES1R OG72-DN1024R / Hiibner
ES2R Encoder OG72-DN1024R / Hibner
EH1R HOG74-DN1024R / Hiibner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hubner
ES2T OG72-DN1024TTL / Hibner
EHIT HOG74-DN1024TTL / Hibner
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Estrutura da unidade
Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Sistema de encoder Desn_gnagao G LT Tenséao
fabricante
Encoder laser DMES5000 / SICK-Stegmann Y
Encoder laser DME4000 / SICK-Stegmann
Encoder absoluto Hiperface monovolta SRS60 / SICK-Stegmann
Encoder absoluto Hiperface multivolta SRM60 / SICK-Stegmann 12V
Encoder absoluto monovolta ECN1313 / Heidenhain
Encoder absoluto multivolta EQN1325 / Heidenhain
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf 24V
GM401/1VO 12V
AMS200/200 / Leuze
OMS1 / Leuze
WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs 24V
DME 3000 111 / Sick
ss| DME 5000-111 / Sick
AG100 MSSI / Stegmann 12V
AG626 / Stegmann 24V
CE58/T&R 122V
LE100/T&R
24V
EDM / Visolux
OMS2 / Leuze
24V
WCS2A / Pepperl & Fuchs
Ligacao e descri¢cdo dos terminais da carta
Atribuicéo dos
pinos de X61 . S o . .
Terminal | Atribuicao Descrigao breve Tipo de ficha
X61
Al O+ Entrada analégica
2 AlO- diferencial Mini Combicon 3.5,
Referéncia para 5 pdlos. Secgéo
3 | DGND transversal max.
PIN 4 .
para o cabo:
4 24V Alimentagdodo | 1.5 mm?,
encoder (opgdo) | min: 0.75 mm?
5 | Nao ligado

NOTA

maxima suficiente.
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A tenséo de alimentagdo de 24 V no pino 4 s6 é permitida se forem utilizados encoders
o de 24 V. Use fusiveis em conformidade UL. Para mais informac¢des, consulte o capitulo
1 "Instalagdo em conformidade UL", na pagina 99.

A alimentacéo tem de ser ligada através de um diodo com intensidade de corrente
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Estrutura da unidade
Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Restrigbes na avaliagdo das entradas quando forem instaladas cartas E/S e cartas para multi-encoder no
modulo de eixo

NOTA

Se 0 mdédulo de eixo estiver equipado com duas cartas E/S e uma carta para multi-
o encoder, ou uma carta E/S e duas cartas para multi-encoder (ver tabela seguinte),
1 aplicam-se as seguintes restricdes na avaliagdo das entradas e das saidas:

S6 podem ser avaliadas as entradas e as saidas (se presentes) de duas cartas.

Variante Carta instalada Carta instalada Carta instalada

1 Carta E/S Carta E/S Carta para multi-encoder

2 Carta E/S Carta para multi- Carta para multi-encoder
encoder

Esquemas de ligagées para encoders com alimentagéao externa de tensao
Os esquemas de ligagbes mostram a ligagdo de uma de duas cartas para multi-
encoder. No caso de encoders de 12 V, a alimentacao externa de tensdo s6 é neces-
saria se forem instaladas duas cartas para multi-encoder, e se a corrente total dos
encoders for igual ou superior a 800 mA.

[2] 1]
x61 | I
[ o ]

(DGND) 3 | T3 GND
(+24 V) 4 | T3 K] +24V
1 F
)

X63 | X64
- [3]
L

62357axx
Fig. 29: Esquema de ligagbes com uma carta para multi-encoder

Legenda, ver figura 30.
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Estrutura da unidade 3
Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

[2] ]
X61 | I
{ o]
AV % 1 G‘2’:‘1DV/ 12V
+24 V) 4 . + +
(24V) 41 - F
)
X63/X64 | |02
L) [3]
[2]
X61 | 1=
=
4 |13 <
{ o+ ]
)
X63/X64 | |2°
o) [3]
62358axx
Fig. 30: Esquema de ligagbes com duas cartas para multi-encoder
[11 Fonte de tenséo
[2] Carta para multi-encoder
[3] Encoder
Atribuigdo dos
pinos de X62, Terminal | Atribuica D icéo bl Tipo de fich
sinais do emulador ermina ribuicao escrigao breve ipo de ficha
do encoder X62
1 | Canal de sinal A (cos+)
2 | Canal de sinal B (sen+)
1
e 3 | Canal de sinal C
4 Néo ligado™
Sinais do emu- Sub-D de 9 pinos
) 5| DGND lador do encoder | (macho)
~_J% 6 | Canal de sinal A_N (cos-)
7 | Canal de sinal B_N (sen-)
8 | Canal de sinal C_N
9 N3o ligado"

1)

N&o deve ser ligado nenhum cabo
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Atribuigdo dos
pinos de X63, XGH
X64 XGS com
encoder TTL-
Geber, encoder
sen/cos

Atribuigcédo dos
pinos de X63 XGH
X64 XGS com
encoder Hiperface

Terminal

Funcao para encoder TTL, encoder sen/cos

Tipo de ficha

1)

X63 (XGH)

Canal de sinal A (cos+)

Canal de sinal B (sen+)

Canal de sinal C

N3o ligado"

N3o ligado"

TF/TH/KTY-

N3o ligado"

DGND

Canal de sinal A_N (cos-)

Canal de sinal B_N (sen-)

0O/l OW|o N oo AWM -~

a2

Canal de sinal C_N

A A
w N

N3o ligado"
N3o ligado"

N
N

TF/TH/KTY+

15

Us

N&o deve ser ligado nenhum cabo

Sub-D de
15 pinos (fémea)

Terminal

Funcgao para encoder Hiperface

Tipo de ficha

X63 (XGH)

N

Canal de sinal A (cos+)

Canal de sinal B (sen+)

N3o ligado"

DATA+

N3o ligado"

TF/TH/KTY-

N3o ligado"

o N o gl DN

DGND

Canal de sinal A_N (cos-)

10

Canal de sinal B_N (sen-)

1
12

N3o ligado"
DATA-

13

N3o ligado"

14
15

TF/TH/KTY+
Us

Sub-D de
15 pinos (fémea)

1)

N&o deve ser ligado nenhum cabo
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Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Atribuigdo dos
pinos de X63 XGH
X64 XGS com
EnDat 2.1

Atribuigcédo dos
pinos de X64, XGS
com SSI

Terminal

Fungado com EnDat 2.1

Tipo de ficha

X63 (XGH)

Canal de sinal A

Canal de sinal B

Impulso+

DATA+

N3o ligado"

TF/TH/KTY-

N3o ligado"

DGND

Canal de sinal A_N

Canal de sinal B_N

0O/l W[ N oo A~ WO|IN -~

a2

Impulso-

A A
w N

DATA-
N3o ligado"

N
N

TF/TH/KTY+

15

Us

N&o deve ser ligado nenhum cabo

Sub-D de
15 pinos (fémea)

Terminal

Fungao para SSI

Tipo de ficha

X64 (XGS)

N

N3o ligado"

N3o ligado"

Impulso+

DATA+

N3o ligado"

TF/TH/KTY-

N3o ligado"

oI N o gl N

DGND
N3o ligado"

10

N3o ligado"

1
12

Impulso-
DATA-

13

N3o ligado"

14
15

TF/TH/KTY+
Us

Sub-D de
15 pinos (fémea)

N&o deve ser ligado nenhum cabo
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Carta opcional para multi-encoder XGH11A, XGS11A

Atribuigdo dos
pinos de X64, XGS - - - -
com SSI (AV1Y) Terminal Funcao para SSI (AV1Y) Tipo de ficha
X64 (XGS)
1 | Canal de sinal A (cos+)
2 | Canal de sinal B (sen+)
3 | Impulso+
4 | DATA+
5  Nao ligado"
6 TF/TH/KTY-
7  Nao ligado"
8 | DGND 1Sg l;J-ilr?oie(fémea)
9 | Canal de sinal A_N (cos-)

-
o

Canal de sinal B_N (sen-)

N
-

Impulso-
DATA-

N3o ligado"
TF/TH/KTY+
15 | Us

A A
w N

N
N

1) Nao deve ser ligado nenhum cabo
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Estrutura da unidade 3

Interface opcional de bus de campo PROFIBUS XFP11A

3.18 Interface opcional de bus de campo PROFIBUS XFP11A

Atribuicao dos

terminais
Micro-inter-
Vista frontal da XFP11A | Descrigao ruptores Fungao
Terminal
RUN: LED de operagao Sinaliza que os componentes electrénicos do bus
L @ PROFIBUS (verde) estéo a funcionar correctamente.
[« froft
e} BUS FAULT: LED de irregulari- Sinaliza uma irregularidade no PROFIBUS DP.
| dade no PROFIBUS (vermelho)
Atribuicao
X31: Ligagdo do PROFIBUS X31:1 Nao ligado
X31:2 N&o ligado
X31:3 RxD / TxD-P
X31:4 CNTR-P
X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V /100 mA)
X31:7 Nao ligado
X31:8 RxD / TxD-N
X31:9 DGND (M5V)
ADDRESS: Micro-interruptores 20 Valor: 1
para a configuragao do ende- 2! Valor: 2
reco da estacao PROFIBUS 22 Valor: 4
23 Valor: 8
24 Valor: 16
25 Valor: 32
56596AXX 26 Valor: 64
nc Reservado
Atribui¢do dos A ligagéo a rede PROFIBUS é feita usando uma ficha Sub-D de 9 pinos, de acordo com
pinos IEC 61158. A ligagdo T-Bus tem que ser realizada com a ficha correspondente.
(2]
RxD/TxD-P 3 —
RxD/TxD-N 8 —
.
CNTR-P 4 =
e
DGND (M5V) 5
VP (P5V/100mA)| 6
DGND (M5V) 9
11
06227AXX
Fig. 31: Atribui¢do dos 9 pinos da ficha Sub-D, de acordo com IEC 61158
[1] Ficha Sub-D de 9 pinos
[2] Cabo de sinal, torcido
[3] Ligagéo condutora e de grande area entre a caixa da ficha e a blindagem
Ligacéao do Regra geral, a opgdo XFP11A é ligada ao sistema PROFIBUS usando um cabo blin-
MOVIAXIS® ao dado de 2 fios torcidos. Observe a velocidade maxima de transmissdo suportada
PROFIBUS quando escolher o conector de bus.

O cabo de dois fios € ligado a ficha PROFIBUS usando os pinos 3 (RxD / TxD-P) e 8
(RxD / TxD-N). A comunicacao da-se através destes dois contactos. Os sinais RS-485
RxD / TxD-P e RxD / TxD-N tém de ser ligados nos mesmos contactos em todas as
estagdes (participantes) da rede PROFIBUS.
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3 Estrutura da unidade
Interface opcional de bus de campo PROFIBUS XFP11A

A interface PROFIBUS envia um sinal TTL de controlo para um repetidor ou um adap-
tador de fibra éptica (referéncia = pino 9) através do pino 4 (CNTR-P).

NOTA
Se forem utilizados cabos de bus longos, os participantes do bus tém de estar ligados
i a um unico potencial de referéncia comum "fixo".
Velocidades de A opcao XFP11A s6 pode funcionar com velocidades de transmissdo > 1,5 MBauds
transmisséo com conectores profibus especiais de 12 MBauds.
superiores a
1,6 MBaud
Configuracgao do O ajuste do endereco da estagdo do PROFIBUS é feito através dos micro-interruptores
endereco da 20... 2% da carta opcional. O MOVIAXIS® suporta enderecos entre 0 a 125.
estagcao . . .
A unidade vem configurada de fabrica com o enderego de
L estacio PROFIBUS 4:

OO0

20 ., Valor:1x0=0
2" S valor:2x0=0
22 5 Valor: 4 x1=4
23 - Valor: 8 x0=0

2% 5 Valor: 16 x0=0
25 5 Valor:32x0=0
26 5 Valor: 64 x0=0

56596AXX

Alteragdes do endereco da estagdo PROFIBUS feitas durante a operagdo ndo tém
efeito imediato. A alteragdo s6 tem efeito depois do servocontrolador ter sido nova-
mente ligado (alimentagéo + 24 V OFF/ON).

Exemplo: Configurar a carta para o endereco de estagao
N PROFIBUS 17
a:‘:‘::r
OR

20 _, valor: 1 x
21 valor: 2 x
22 _ Valor: 4 x
23 _, Valor: 8 x

[eNe NN
o nu
[eNe NN

24 Valor: 16 x 1 = 16
2% _, Valor: 32 x 0
0

26 _, Valor: 64 x

1
0
0

06228AXX
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Estrutura da unidade
Interface opcional de bus de campo K-Net XFA11A

3.19 Interface opcional de bus de campo K-Net XFA11A

A interface de bus de campo XFA11A (K-Net) € um mddulo escravo para ligagdo a um
sistema de bus série para transmissao de dados a alta velocidade. Instale, no maximo,
uma interface de bus de campo XFA11A por cada modulo de eixo.

Atribuicdo dos
terminais

Descricao breve Terminal
Ligagéo K-Net i
@ (tomada RJ45) X31:
E Ligagéo K-Net i
G (tomada RJ45) X32:
3 |
NOTA
X31 e X32 podem ser usadas como entrada ou saida.
[ ]

1

Informagéao

técnica
K-Net
Isolamento galvanico néo
Largura da banda do bus max. 50 Mbit/s
Tecnologia de ligacdes 2xRJ-45
Expansao max. do bus 50 m
Meio de transmissdo cabo CAT7
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Interface opcional de bus de campo EtherCAT XFE24A

3.20 Interface opcional de bus de campo EtherCAT XFE24A

A interface de bus de campo XFE24A é um mddulo escravo para ligacdo a redes
EtherCAT. S6 é possivel instalar uma interface de bus de campo XFE24A por médulo
de eixo. A interface de bus de campo XFE24A permite a comunicagao do MOVIAXIS®
com todos os sistemas mestre EtherCAT. S&o0 suportados todos os padrées do grupo
ETG (EtherCAT Technology Group), como por ex., no que se refere a cablagem. Por
conseguinte, & necessario efectuar, a cargo do cliente, uma cablagem na parte da

Informacgéao
técnica

frente.

Opgio XFE24A (MOVIAXIS®)

Standards

IEC 61158, IEC 61784-2

Velocidade de trans-
missao

Tecnologia de ligagoes

100 MBaud, Fullduplex

2 x RJ45 (8x8 modular Jack)

Terminagao do bus

Nao integrada, pois a terminagéo do bus é activada automaticamente.

OSl Layer

Endereco de estacao

Ethernet Il

Configuragao via mestre EtherCAT

Vendor ID

0x59 (CANopenVendor ID)

Servigos EtherCAT

CoE (CANopen via EtherCAT)
VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

Estado do firmware do
MOVIAXIS®

21 ou superior

Ferramentas auxiliares
para a colocagao em
funcionamento

Programa MOVITOOLS® MotionStudio para PC, a partir da versao 5.40

——

% .
.

.RUN

[2]

.ERR [3]
| Lnk .m [4]
f Lnk.OUT [5]
|+ EtherCAT
;; [6]
k
[7]

*

)

\ .-'ﬂ';} Il’h

LG

(1]

[2]
(3]
[4]
(3]
[6]
[7]

Interruptor LAM

* Posigédo 0: Todos os modulos de eixo excepto o ultimo moédulo
+  Posigao 1: Ultimo médulo de eixo no sistema de eixos
Interruptor F1

» Posigdo 0: Estado de fornecimento

* Posigdo 1: Reservado para fungdes adicionais

LED RUN; cor: verde/cor-de-laranja

LED ERR; cor: vermelho

LED Link IN; cor: verde

LED Link OUT; cor: verde

Entrada do bus

Saida do bus

Para mais informagdes sobre a carta de bus de campo EtherCAT, consulte o manual
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX, Interface de Bus de Campo XFE24A

EtherCAT".
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Opcédo XSE24A para bus de sistema EtherCAT

3.21 Opcgao XSE24A para bus de sistema EtherCAT

O médulo XSE24A para bus de sistema € um maodulo opcional de expansao interna de
eixos. Este modulo permite expandir o bus de sistema de alta velocidade EtherCAT
para o funcionamento com o MOVIAXIS®. O médulo opcional XSE24A nao é uma carta
de bus de campo e nao pode ser utilizado para comunicagdo com mestres EtherCAT

ndo-SEW.

De forma analoga aos cabos do bus de sistema CAN, os cabos do sistema EtherCAT
séo ligados na face de cima da unidade, utilizando os conectores RJ45 fornecidos.
O bus de sistema CAN deixa de estar disponivel quando a carta XSE24A for usada.

p—— (1]

3
v —— (1]
Fi 2]
[2]
o 13]
.ERR [4]
.mx.m 6] 3]
iLnk.OUT 6l 4
' [5]
| [6]

Interruptor LAM

* Posigao 0: Todos os médulos de eixo excepto o ultimo médulo
Posicéo 1: Ultimo médulo de eixo no sistema de eixos

Interruptor F1

+ Posigdo 0: Estado de fornecimento

* Posigao 1: Reservado para fungdes adicionais

LED RUN; cor: verde/cor-de-laranja

LED ERR; cor: vermelho

LED Link IN; cor: verde

LED Link OUT; cor: verde
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Carta opcional E/S tipo XIO11A

3.22 Carta opcional E/S tipo XIO11A

NOTA

Para informagdes sobre as designagdes de terra apresentadas nos esquemas de liga-
¢des abaixo, consulte o capitulo "Atribuicdo dos terminais”, na pagina 89.

STOP!

A ligacao entre o servocontrolador e as entradas e as saidas binarias da carta XIO esta
isolada galvanicamente.

Atencao! As entradas e as saidas binarias nao estéo isoladas galvanicamente entre
Si.

Alimentagao

Resposta do
modulo

Curto-circuito

Ligagcéo de cargas
indutivas

+  Aldgica do modulo é alimentada pelo MOVIAXIS®.

* Asentradas e as saidas binarias sao alimentadas através dos terminais DCOM e de
24 V instalados no lado da frente da unidade. A tensao de alimentagao tem de ser
protegida com um fusivel de 4 A. Para mais informagdes, consulte também
o capitulo "Instalagdo em conformidade UL", na pagina 99.

* As entradas e as saidas binarias estdo isoladas galvanicamente em relagao a
alimentacao da légica.

Em caso de curto-circuito de uma saida binaria, o driver passa para 0 modo de ope-
ragdo por impulso, protegendo-se, desta forma, contra a sua danificagédo. O estado da
saida binaria € mantido.

Apos o curto-circuito ter sido eliminado, a saida binaria possui o estado gerado pelo
MOVIAXIS®.

* O moédulo ndo possui nenhum diodo interno de roda livre para acolhimento de
energia indutiva no caso de desconexao de cargas indutivas.

» A capacidade maxima de carga indutiva para cada saida é de 100 mJ, para uma fre-
quéncia de 1 Hz.

* A energia indutiva é convertida em energia calorifica no transistor de comutagao.
E ajustada uma tenséo de -47 V, o que permite uma redugdo mais rapida da energia
(comparativamente ao uso de um diodo de roda livre).

* A capacidade maxima de carga das saidas por cargas indutivas pode ser aumen-
tada ligando um diodo externo de roda livre. No entanto, este processo aumenta
consideravelmente o tempo de desconexao.
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+24V

DCOM
XIO11A
+24V
o

Carga

DCOM

— 1l
DCOM
DO0

g

Logica

DCOM

DGND

L
DGND

Fig. 32: Esquema de ligagbes para o uso de um diodo de roda livre na saida binaria

Ligagdo paralela

Diodo de roda livre

de saidas binarias  corrente nominal disponivel.

Este mddulo possui:

Atribuigdo dos
terminais

8 entradas binarias,

8 saidas binarias,

isolamento de potencial entre as entradas/saidas e os componentes electrénicos.

Designacao

Terminal

Conector

E possivel a ligacdo paralela de 2 saidas binarias. Este tipo de ligagdo duplica a

Tamanho do conector

DCOM

1

+24V

DO O

DO 1

DO 2

DO 3

DO 4

DO 5

DO 6

© o N/ g | WOWDN

DO 7

-
o

X21

DI O

DI 1

DI 2

DI3

DI 4

DI 5

DI 6

D17

O N~ ODN -

X22

COMBICON 5.08
Um condutor por terminal:
0.20...2.5 mm?

Dois condutores por terminal:

0.25...1 mm?
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Esquema de
ligagbes oy
DCOM 1\
|
XIO11A :
!
; = 1
+24v[ | AI|mentac::ao i
de tenséo i
i
DCOM |
!
I
|
DIO |
: Logica
i I
DCOM DCOM | DGND DGND
|
i
]
I
56935apt
Fig. 33: Esquema de ligacbes para uma entrada binaria
+24V N
DCOM
|
XIO11A :
+24V i
i
I
Carga I i
DCOM .
— o 1 !
DCOM } Logica
|
D00 | DCOM : DGND DGND
i
i
56936apt
Fig. 34: Esquema de ligagbes para uma saida binaria
NOTA
Se a alimentagao de 24 V para as saidas for interrompida, as entradas também deixam
i de estar funcionais.
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3.23 Carta opcional E/S tipo XIA11A

NOTA

Para informagdes sobre as designagdes de terra apresentadas nos esquemas de liga-
¢des abaixo, consulte o capitulo "Atribuicdo dos terminais”, na pagina 89.

STOP!

A ligagao entre o servocontrolador e as entradas e as saidas analégicas da carta XIA
nao esta isolada galvanicamente.

Alimentagao

Resposta do
méddulo

Curto-circuito

Ligagéo de cargas
indutivas

+  Aldgica do modulo é alimentada pelo MOVIAXIS®.
* As entradas e as saidas analégicas também sao alimentadas pelo MOVIAXIS®.

* As entradas e as saidas binarias séo alimentadas através dos terminais DCOM e de
24 V instalados no lado da frente da unidade. A tensao de alimentagéo tem de ser
protegida com um fusivel de 4 A. Para mais informagdes, consulte também o capi-
tulo "Instalagdo em conformidade UL", na pagina 99.

* As entradas e as saidas binarias estado isoladas galvanicamente em relagao a ali-
mentagao da légica.

Em caso de curto-circuito de uma saida binaria, o driver passa para o0 modo de ope-
ragao por impulso, protegendo-se, desta forma, contra a sua danificagao. O estado da
saida binaria € mantido.

Apbs o curto-circuito ter sido eliminado, a saida binaria possui o estado gerado pelo
MOVIAXIS®.

* O mobdulo ndo possui nenhum diodo interno de roda livre para acolhimento de
energia indutiva no caso de desconexao de cargas indutivas.

* A capacidade maxima de carga indutiva para cada saida é de 100 mJ, para uma fre-
quéncia de 1 Hz.

* A energia indutiva é convertida em energia calorifica no transistor de comutagao.
E ajustada uma tenséo de -47 V, o que permite uma redugao mais rapida da energia
(comparativamente ao uso de um diodo de roda livre).

* A capacidade maxima de carga das saidas por cargas indutivas pode ser aumen-
tada ligando um diodo de roda livre externo. No entanto, este processo aumenta
consideravelmente o tempo de desconexéao.
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+24V

DCOM

Carga I

XIA11A

1

Logica

DCOM

DGND

L
DGND

56942apt
Fig. 35: Esquema de ligagbes para o uso de um diodo de roda livre na saida binaria
[1] Diodo de roda livre
Ligagéo paralela E possivel a ligacdo paralela de 2 saidas binarias. Este tipo de ligagdo duplica a

de saidas binarias  corrente nominal disponivel.

Este médulo possui:

» 2 entradas analdgicas (diferenciais),

* 2 saidas analdgicas,

¢ 4 entradas binarias,

e 4 saidas binarias,

» isolamento de potencial entre as entradas/saidas binarias e os componentes elec-

tronicos.

Atribuigéo dos
terminais

Designacao

Terminal

DCOM
24V

1

DO O

DO 1
DO 2

DO 3

DIO
DI 1

DI 2

©| o N o o b~ WN

DI 3

-
o

X25

Al 0+

Al 0-

Al 1+
Al 1-

AO 0

AO1
DGND

DGND

0N O g W N~

X26

COMBICON 5.08

Um condutor gor terminal:
0.20...2.5 mm

Dois condutores por terminal:
0.25...1 mm?
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Esquema de
ligagbes
+24V .
DCOM M —q
|
XIA11A :
!
w2av | | AIimentagéo :
de tensado :
i
DCOM |
DCOM :
S :
: Logica
i I
DCOM DCOM | DGND DGND
I
i
i
i
58752apt
Fig. 36: Esquema de ligacbes para uma entrada binaria
+24V _
DCOM
|
XIAT1A :
+24V |
i
I
Carga I i
DCOM .
— 1 1 !
DCOM } Logica
|
| L
DOO O DCOM : DGND DGND
i
i
58753apt
Fig. 37: Esquema de ligagbes para uma saida binaria
NOTA
O maddulo misto analdgico/binario XIA11A nédo possui diodos internos de roda livre.
[ ]
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XIA11A
Sensor

-10v<U<10Vv

Y A AN
@ L ' i _| A0 » Logica
— — J_
DGND DGND

DGND

Calha PE

L
DGND

56937apt
Fig. 38: Esquema de ligacbes para uma entrada analégica

XIA11A
Actuador

Logica
g

L
DGND  DGND

Calha PE

T
DGND
56940apt
Fig. 39: Esquema de ligagbes para uma saida analogica
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4
4.1

Instalacao
Instalagcao mecanica

A CUIDADO!

Nao instale médulos do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX avariados ou
danificados. Perigo de ferimentos ou danos nos componentes do sistema.

- Antes de instalar os médulos do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX,
verifique se existem danos visiveis. Substitua imediatamente médulos com danos.

» Verifique se todos os itens foram fornecidos.

STOP!

Para a superficie de montagem do servocontrolador, a placa de montagem dentro do
quadro eléctrico tem de possuir uma grande area condutora (exclusivamente metalica,
com boas propriedades condutoras). Sé com uma placa de montagem com grande
area condutora é possivel alcangar uma instalagdo em conformidade com EMC do ser-
vocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX.

* Marque na placa de montagem os quatros pontos para os furos dos pernos roscados
de fixagdo para cada unidade, de acordo com as figuras 40 e 41. Efectue os furos
com uma tolerancia de 1ISO 2768-mK.

» Adistancia lateral entre dois sistemas de eixos tem de ser, no minimo, de 30 mm.
» Alinhe as unidades adjacentes dentro do grupo lado a lado sem deixar espacos.

» Efectue os furos roscados na placa de montagem e aparafuse os modulos do
servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX com parafusos de tamanho M6. Utilize
parafusos com cabecga de 10 a 12 mm de diametro.

A tabela seguinte mostra as dimensdes das faces traseiras das caixas dos médulos.

Dimensoées das faces traseiras das caixas
N do MOVIAXIS® MX
A B Cc D

[mm] [mm] [mm] [mm]
Médulo de eixo, tamanho 1 60 30 353 362.5
Médulo de eixo, tamanho 2 90 60 353 362.5
Modulo de eixo, tamanho 3 90 60 453 462.5
Médulo de eixo, tamanho 4 120 90 453 462.5
Médulo de eixo, tamanho 5 150 120 453 462.5
Modulo de eixo, tamanho 6 210 180 453 462.5
Médulo de alimentagéo, tamanho 1 90 60 353 362.5
Modulo de alimentagao, tamanho 2 90 60 453 462.5
Médulo de alimentagéo, tamanho 3 150 120 453 462.5
Médulo mestre 60 30 353 362.5
Médulo de condensadores 150 120 453 462.5
Modulo buffer 150 120 453 462.5
Fonte de alimentagéo comutada de 24 V 60 30 353 362.5
Médulo de descarga do circuito intermédio Ver pagina 65
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Face traseira da caixa do médulo de eixo e do médulo de alimentagao MOVIAXIS® MX

A?

28

2)
2)

(!

1 Posicao do furo roscado

06695AXX
Fig. 40: Molde dos furos

2) A tabela com as dimensdes pode ser encontrada na pagina 63
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Face traseira da caixa do médulo de descarga do circuito intermédio MOVIAXIS® MX

120
15 90

ZY
w
(&)
28

288
297,5

06696AXX
Fig. 41: Molde dos furos

" Posicao do furo roscado
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Espaco minimo + Deixe uma distancia minima de 100 mm (4 in) acima e abaixo das unidades para
e posicao de o arrefecimento necessario. Assegure-se de que a circulagdo de ar neste espago
montagem nao é obstruida por cabos ou outros materiais da instalagao.

e Assegure-se de que as unidades ndo se encontram instaladas nas zonas de
saida de ar de outros aparelhos.

* As unidades pertencentes ao sistema de eixos tém de estar encostadas sem
espacos.

» Instale as unidades apenas na vertical. Nao instale as unidades na horizontal, incli-
nadas ou voltadas para baixo.

min. 100 mm
(4in)

N

min. 100 mm
(4in)

55481BXX

Fig. 42: Espago minimo e posi¢do de montagem das unidades

STOP!

Para cabos com secgéo transversal igual ou superior a 10 mm2, aplicam-se espagos
de curvatura especiais, de acordo com a norma EN 61800-5-1; se necessario,
0s espacos livres terdo de ser aumentados.
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Cabo de ligagao do bus de sistema CAN com modulo mestre opcional

4.2 Cabo de ligagao do bus de sistema CAN com moédulo mestre opcional

Nesta seccéo, € descrito como os cabos do bus de sinalizagao do bus de sistema CAN
devem ser ligados no sistema de eixos.

» Enfie os conectores dos cabos do bus de sinalizagdo CAN [1] como abaixo descrito

(X9a, X9b):

* Os cabos possuem conectores de cores diferentes para sua identificagédo, e
devem ser ligados da seguinte forma: vermelho (b) - verde (a) - vermelho (b) -
verde (a) - vermelho (b) ...... .

vermelho (b): Saida (RJ45), X9b
verde (a): Entrada (RJ45), X9a
preto (c): Saida MXM (Weidmiuiller)
preto (d): Entrada MXP (RJ45), X9a

NOTA
Importante: Instale no ultimo mdédulo de eixo do sistema de eixos a resisténcia de
i terminacao [3] (fornecida com o mddulo de alimentagao)
Grampos de * Instale os cabos adequadamente e coloque os grampos da blindagem [2].

blindagem
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Cabos de ligagdo do bus de sistema para varios sistemas de eixos — bus CAN

4.3 Cabos de ligagao do bus de sistema para varios sistemas de eixos — bus CAN

* Os cabos dos varios sistemass de eixos devem ser instalados e ligados de acordo
com as informacgdes apresentadas na pagina 67.

* O cabo de ligagdo CAN [1] é ligado a saida vermelha (X9b) do ultimo modulo de eixo
de um sistema de eixos e a entrada verde (X9a) do primeiro moédulo de eixo do
sistema seguinte.

NOTA
As placas de montagem, nas quais os sistemas de eixos estdo montados, tém que
i possuir uma area suficiente para efectuar a ligacao da terra, por ex., fita de terra.

Os cabos pré-fabricados do bus de sistema [1] tém um comprimento de 0,75 me 3 m

[1 Cabo de ligacédo do bus de sistema [2] Resisténcia de terminagao

NOTA

Importante: Instale no ultimo mdédulo de eixo do sistema de eixos a resisténcia de
i terminacao [2] (fornecida com o modulo de alimentagao).
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4.4

Cabos de ligagao do bus de sistema a outras unidades SEW - bus CAN

[1 Cabo de ligacédo do bus de sistema [4] CAN H cor-de-laranja/branco

[2] Conector de saida preto [5] Resisténcia de terminagao

[3] CAN L cor-de-laranja [6] Efectuar a ligacédo da blindagem

NOTA

Garanta um potencial de terra partilhado, por ex., ligagdo da terra da alimentagéo de
e 24V

Os cabos de ligagéo pré-fabricados [1] t€m um comprimento de 0,75 me 3 m
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4.5 Cabo de ligagcado do bus de sistema EtherCAT com médulo mestre opcional

Nesta seccao, € descrito como os cabos do bus de sinalizagdo do bus de sistema
EtherCAT devem ser ligados no sistema de eixos.

» Enfie os conectores dos cabos do bus de sinalizagdo [1] como abaixo descrito
(X9a, X9b):

* Os cabos possuem conectores RJ45 de cores diferentes para sua identificagao,
e devem ser ligados da seguinte forma: vermelho (b) - verde (a) - vermelho (b) -
verde (a) - vermelho (b) ...... .

— vermelho (b): Saida (RJ45), X9b

— verde (a): Entrada (RJ45), X9a

— amarelo (c): Saida MXM (RJ45) (MOVI-PLC advanced, Gateway UFX41)
— preto (d): Entrada MXP (RJ45), X9a

[2]

[1] Cabo de ligagéo do bus de sinalizagdo [2] Interruptor LAM

Posigdo 0: Todos os mdédulos de eixo excepto
0 ultimo médulo

Posicdo 1: Ultimo médulo de eixo no sistema
de eixos

STOP!

No ultimo médulo de eixo do sistema, o micro-interruptor LAM [2] tem de estar na
posicao "1"; em todos os restantes moédulos de eixo, o micro-interruptor deve ser
movido para a posigao "0".
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4.6 Cabos de ligagao do bus de sistema para varios sistemas de eixos —
bus EtherCAT

* Os cabos dos varios sistemas de eixos devem ser instalados e ligados de acordo
com as informagbes apresentadas na pagina 70.

* O cabo de ligagao CAN [1] ¢ ligado a saida amarela (b) do ultimo médulo de eixo de
um sistema de eixos e a entrada preta (a) do primeiro modulo de eixo do sistema
seguinte.

NOTA

As placas de montagem, nas quais os sistemas de eixos estdo montados, tém que
1 possuir uma area suficiente para efectuar a ligacao da terra, por ex., fita de terra.

Os cabos pré-fabricados do bus de sistema [1] tém um comprimento de 0,75me 3 m

[1] Cabo de ligagéo do bus de sistema [2] Interruptor LAM

Posicdo 0: Todos os modulos de eixo excepto
o ultimo médulo

Posigao 1: Ultimo médulo de eixo no sistema de eixos

STOP!

No ultimo mddulo de eixo de cada sistema, o micro-interruptor LAM [2] tem de estar
@ na posi¢ao "1"; em todos os restantes modulos de eixo, o micro-interruptor deve ser

movido para a posigao "0".
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Cabos de ligagdo do bus de sistema a outras unidades SEW — bus de sistema EtherCAT

4.7 Cabos de ligagdo do bus de sistema a outras unidades SEW - bus de sistema
EtherCAT

[3]
(4]
V4

1

[1] Cabo de ligagédo do bus de sistema [4] Participantes SEW com interface EtherCAT da SEW

[2] Conector de saida amarelo [5] Interruptor LAM
* Posigao 0: Todos os médulos de eixo excepto o
ultimo modulo
Posigao 1: Ultimo médulo de eixo no sistema de
eixos

[3] Conector de entrada verde (RJ45)

STOP!

Importante: No ultimo mdédulo de eixo do sistema, o micro-interruptor LAM [5] tem de
estar na posigao "1"; em todos os restantes moédulos de eixo, o micro-interruptor deve
ser movido para a posig¢ao "0".

Os cabos de ligagédo pré-fabricados do bus de sistema [1] tém um comprimento de
0,75me3m.

STOP!

Para esta ligagdo, utilize sempre cabos pré-fabricados da SEW-EURODRIVE
(com ocupacao especial dos pinos).
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Tampas de protecgao e protecgdes contra contacto acidental

4.8 Tampas de protecgao e protecgcoes contra contacto acidental

Tampa de As seguintes unidades possuem uma tampa de proteccgéo:
protecgao +  Mddulo mestre (ndo ilustrado),

* Modulo de condensadores (ndo ilustrado),

* Méodulo buffer (n&o ilustrado),

* Modulo de alimentagao (todos os tamanhos),

* Modulo de eixo (todos os tamanhos),

» Fonte de alimentagdo comutada de 24 V (nao ilustrado),

* Moddulo de descarga do circuito intermédio (todos os tamanhos, néo ilustrado).

57346axx
Fig. 43: Tampa de protecgéo e protecgdo contra contacto acidental

[1] Tampa de protecgao
[2] Protecgéo contra contacto acidental
O binario de aperto para os parafusos das tampas € 0.8 Nm.
Ao apertar o parafuso, garanta que este seja apertado nos furos roscados existentes.
Protecgbes contra contacto acidental

A AVISO!

Protecgdes contra contacto acidental nao colocadas.
Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

» Instale as protecg¢des contra contacto acidental nas faces laterais esquerda e direita
do sistema de eixos de forma a impedir o contacto acidental com componentes
condutores de tensao.

Cada modulo de alimentagcdo é fornecido com duas protecgbes contra contacto
acidental.
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4.9 Instalacao eléctrica

N

A PERIGO!

Depois do grupo de eixos completo ser desligado da tenséo, é possivel que as uni-
dades e as réguas de terminais ainda permanegam sob tensdo durante até 10 minutos.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.
Para que sejam evitados choques eléctricos:

+ Desligue o sistema de eixos da alimentacdo e aguarde 10 minutos antes de
remover as tampas de protecgao.

» Depois de efectuados os trabalhos, tenha atengéo para que o sistema de eixos s6
seja colocado em funcionamento com todas as tampas de proteccgéo instaladas,
pois sem elas, a unidade s6 possui o indice de protecgéo IP00.

A PERIGO!

Durante o funcionamento do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX podem
surgir correntes de fuga para a terra > 3,5 mA.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.
Para evitar choques eléctricos:

» Para cabos de alimentacdo com secgao transversal < 10 mm?2, instale o segundo
condutor de terra PE com a mesma secgao transversal dos condutores de alimen-
tacao e usando terminais separados. Em alternativa, pode ser usado um condutor
de proteggéo em cobre com secgao = 10 mm2, ou em aluminio, com secgao
216 mm-~.

» Para cabos de alimentagdo com secgéo transversal = 10 mm?2, é suficiente um con-
dutor de proteccdo em cobre com secgao = 10 mmZ, ou em aluminio, com seccéo
> 16 mm-.

+ Se, em circunstancias particulares, puder ser utilizado um disjuntor diferencial (FI)
para protecg¢ao contra contacto directo ou indirecto, este tem de ser um dispositivo
universal (RCD tipo B).

NOTA

Instalacdo com isolamento seguro.

A unidade cumpre todas as exigéncias para um isolamento seguro das ligagdes do
cabos e dos componentes electrénicos, de acordo com a norma EN 61800-5-1. Para
garantir um isolamento seguro, todos os circuitos eléctricos ligados devem também
satisfazer os requisitos, de acordo com SELV (Safe Extremly Low Voltage) ou PELV
(Protective Extra Low Voltage). A instalagdo tem de cumprir os requisitos de isola-
mento seguro.
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Sensor
de temperatura
no motor
A AVISO!

Tensdes perigosas nos terminais da unidade caso sejam instalados sensores de tem-

peratura inadequados.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

* Nodispositivo de avaliagdo da temperatura sé podem ser ligados sensores de tem-
peratura com isolamento seguro do enrolamento do motor. Caso contrario, ndo séo
cumpridos os requisitos de isolamento seguro. Em caso de irregularidade, podem
surgir tensdes perigosas nos terminais da unidade vindas da electronica.

Contactores » Use apenas contactores de categoria de utilizagdo AC-3 (IEC 158-1) ou superior

de alimentagao como contactores de alimentagdo e do freio.

e do freio + Cabo de alimentacdo: Secgio transversal de acordo com a corrente nominal de
entrada l,;,, com carga nominal.

+ Cabo do motor: Secc¢do transversal de acordo com a corrente nominal de saida Iy

+ Cabos do sistema electrénico:

— um condutor por terminal 0,20 ... 2,5 mm?
— 2 condutores por terminal 0,25 ... 1 mm?
Saida da unidade

STOP!

Perigo de danos irreparaveis no médulo se forem ligadas cargas capacitivas nos
mo&dulos de eixo.

+ Ligue apenas cargas 6hmicas/indutivas (motores).

* Nunca ligue cargas capacitivas.

55482AXX
Fig. 44: Ligue apenas cargas 6hmicas/indutivas; nunca ligue cargas capacitivas!
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Ligacéo das
resisténcias de
frenagem

Funcionamento
das resisténcias
de frenagem

* Proteja a resisténcia de frenagem com um relé de protec¢ao contra sobrecarga
(ver figura 47). Ajuste a corrente de actuagdo de acordo com a informagao
técnica da resisténcia de frenagem (ver pagina 199).

+ A SEW-EURODRIVE recomenda ligar a resisténcia de frenagem de acordo com a
figura 46. Se for utilizado um cabo nao blindado para efectuar a ligagao entre o inter-
ruptor F6 e o modulo de alimentagao, este cabo deve ser o mais curto possivel.
De preferéncia, deve ser utilizado um cabo blindado ou de fios torcidos como cabo
de ligagéo da resisténcia de frenagem. A secgao transversal do cabo deve ser selec-
cionada em fungéo da corrente nominal da resisténcia de frenagem.

* Em operagédo nominal, os cabos de alimentagao das resisténcias de frenagem con-
duzem tensao de corrente continua elevada (aprox. 900 V).

A AVISO!

As superficies das resisténcias de frenagem atingem temperaturas elevadas de até
250 °C no caso de cargas com Py.

Perigo de queimaduras e de incéndio.

* Escolha uma posigao adequada para a sua instalagdo. Regra geral, as resisténcias
de frenagem sdo montadas na parte de cima do quadro eléctrico.

* N&o toque nas resisténcias de frenagem.

Entradas / Saidas
binarias

* As entradas binarias estao isoladas electricamente com optoacopladores.

STOP!

As saidas binarias sdo a prova de curto-circuito, mas nao estao protegidas
contra entrada de tensao externa. Tensdes externas podem levar a destruigdo das
saidas binarias.

Sistemas de
alimentagao
permitidos

» As unidades foram concebidas para serem integradas em sistemas de alimentagéo
com ponto de estrela directamente ligado a terra (sistemas TN e TT). E também per-
mitida a sua utilizagdo em sistemas de alimentagdo sem o ponto de estrela ligado a
terra (por ex., sistemas IT). Neste tipo de sistemas, a SEW-EURODRIVE recomenda
a utilizagao de sistemas de monitorizacédo da corrente de fuga para a terra com pro-
cesso de medicao por codificagdo dos impulsos. Desta forma, evitam-se falhas aci-
dentais do servocontrolador do isolamento devido a capacitancia em relagao a terra
da unidade.

» Os valores limite EMC nao sao especificados para emissao de interferéncias em sis-
temas de alimentagdo que ndo possuam o neutro ligado a terra (sistema IT). Nestes
casos, a eficiéncia dos filtros de entrada é bastante limitada.
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Instalagao
eléctrica

Ligue os terminais de todas as unidades do sistema de eixos MOVIAXIS® MX de
acordo com os respectivos esquemas de ligagbes apresentados no capitulo
"Esquemas de ligagdes", na pagina 78 e seguintes.

Verifique se o servocontrolador multi-eixo esta atribuido ao motor correcto de acordo
com os dados do projecto.
Verifique se todos os cabos de ligagao a terra estao ligados.

Tome as medidas adequadas para evitar o arranque involuntario do motor, por
exemplo, removendo o bloco de terminais electronicos X10 do médulo de eixo. Além
disso, devem ser tomadas medidas de precaucgao adicionais, dependendo da apli-
cagao, para evitar acidentes com pessoas ou no equipamento.

No caso de ligagdo nos pernos roscados, utilize sempre terminais para cabos
fechados para evitar filamentos abertos.
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4.10 Esquemas de ligagcées

Informacgéao geral sobre os esquemas de ligacées
* A informacao técnica das ligacdes da electronica de poténcia e da electrénica de
controlo pode ser encontrada no capitulo "Informagé&o técnica" (pagina 187).

* As unidades de um sistema de eixos tém de ser ligadas entre si através da calha do
circuito intermédio (PE, + U,, - U,), da alimentacéo de 24 V (X5a, X5b) e do bus de
sinalizagdo (X9a, X9b).

» O contactor de alimentagédo "K11" tem que ser sempre colocado antes do filtro de

entrada.
NOTAS
° » Ligue o rectificador do freio utilizando um cabo de alimentagao separado.
1 * Nao é permitido usar a alimentagdo do motor.
NOTAS
+ Se o freio e o motor forem ligados utilizando o mesmo cabo de poténcia, o cabo do
° freio tem de ter uma blindagem separada. A blindagem do cabo de poténcia e do
1 cabo do freio tem de ser ligada ao motor e ao servocontrolador com PE.
» Se for utilizado um cabo independente para o freio, este cabo também tem de ser
blindado.
» Observe os varios critérios de elaboragéo do projecto para determinar o compri-
mento do cabo do freio e do cabo do motor.
Rectificador do Quando instalar o rectificador do freio no quadro eléctrico, passe os cabos de ligagéo
freio no quadro entre o rectificador e o freio separados dos outros cabos de alimentacgao. A instalagcao
eléctrico junta com outros cabos sé é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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Ligagcdo do médulo de alimentagdo, dos médulos de eixo, do médulo de condensadores e do médulo

buffer

Ligacéo dos cabos de poténcia

L1
L2

PE
000  «n
4 L1 L1213
Filtro de entrada
L1 L2’Ls Comprimento do cabo < 600 mm
X4 X4 X4 X4
PE @ PE @ PE @ PE
+ [ + + +17]
23 121 27} =127
Médulo de Médulo de Médulo de eixo Médulo Médulo
conden- alimentagao de eixo de eixo
sadores PE +R -R PEU V W
X6 X2 T T
fo = ! Rectificador |
. } do freio
F16 |
Actua i
sobre K11 I
! ® =PE (ponto de ligagéo da terra na caixa)
L‘:l' ® = Grampo da blindagem de poténcia
Resisténcia de 'flr"e'nagem
*
Se F16 (contacto de actuagdo no relé de protecgéo contra
sobrecarga) actuar, K11 tem que abrir e DIJJ "Habilitagao
do estagio de saida" tem que receber um sinal "0". F16 é
um contacto de sinalizagao, i.e., o circuito da resisténcia
nao pode ser interrompido.
62359APT

Fig. 45: Esquema de ligagbes MOVIAXIS® MX, cabos recomendados
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Ligagao do médulo de alimentagdo, do médulo de condensadores e do médulo buffer, dos médulos
de eixo, do freio e da fonte de alimentagdo comutada de 24 V

000  «
I ——

L L1 L2 L3
Filtro de entrada
L1° L2 L3"

1|

- / Comprimento do cabo < 600 mm

xa" xa" xa" x4" x4"
PE[E] PE[} PE[T} PE [T} PE ] PE 73]
+I7 + 1 + 7] + 7] + 7] + :'
- m - |—|2 - |—|2 - '_|2 - |—|2 - m
Médulo de .
conden- N!odulo d‘f Médulo de eixo Médulo Médulo Fonte de
sadores alimentagéo de eixo de eixo alimentagao
PE +R R PEU V W comutada
T-Q  UHIEHHHEQ!  feeeeeeed e L de 24V .
X3 X6 X2
I
Ft i Rectificador ) X4 = Ligagio do circuito intermédio
F16" do freio **
Actua
sobre K11
e T L © = PE (ponto de ligagdo da terra na caixa)
Resisténcia | L‘:|' i

de frenagem | ® = Grampo da blindagem de poténcia

62360APT
Fig. 46: Exemplo: Esquema de ligagbes MOVIAXIS® MX e freio, cabos recomendados

* Se F16 (contacto de actuagdo no relé de protecgdo contra sobrecarga) actuar, K11 tem que abrir e

DI00 "Habilitagédo do estagio de saida" tem que receber um sinal "0". F16 é um contacto de sinali-
zagao, i.e., o circuito da resisténcia ndo pode ser interrompido.

*k

Se os freios forem controlados com uma tenséo de 24 V, os cabos do freio tém de ser blindados
separadamente. Por esta razao, recomendamos utilizar os cabos hibridos da SEW, que possuem
blindagem completa e também blindagem separada do cabo do freio.

Quando instalar o rectificador do freio no quadro eléctrico, passe os cabos de ligagao entre o rectifi-
cador e o freio separados dos outros cabos de alimentagdo. A instalagdo junta com outros cabos s6
é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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Rectificador do freio

Rectificador do freio BMK
Ligagao com caixa de terminais

X6

*%
Rectificador
do freio

K11

Caixa de terminais

Rectificador do freio BME
Ligagcdo com caixa de terminais

X6

*%*
Rectificador
do freio

DB00

K12

DGND

z

Fig. 47: Variantes do rectificado do freio

Tk

Caixa de terminais

Ver pagina 80 para as anotagoes.

Rectificador do freio BMK
Ligagdo por conector

X6

*%
Rectificador
do freio

i — — — — — — —— — — — — — — ——— ——————

2eeep, 7%(
—C

X6

*%
Rectificador
do freio

o -y
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Esquemas de ligacdes

Ligagcdo do médulo de alimentagéo

Ligacéo da electronica de controlo

— 2

Micro-interruptores
X9a X9b CAN/EtherCAT

——Na&o ocupado

DGND ——CAN L
CAN_H A
CANTH

CAN_L

Resisténcia de
terminagéo
interna para o bus

2 x Display de 7 segmentos

| | | Para informag&o sobre

. . = —_— os estados de

Médulos de alimentagéo, | | operagao ver
tamanhos 1a 3 — indicadores de

operagao do modulo
de alimentagéo

X5a |X5b
10| |o 1| 24Vg
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |0 4| BGND (—

DGND ~ pg

24V para 24V para alimentagdo
alimentagao do freio* @+ @; da electronica de controlo*

53664APT
Fig. 48: Esquema de ligagbes da electrénica de controlo do médulo de alimentagdo MOVIAXIS
MXP

*  Ligacédo com o cabo pré-fabricado fornecido.

X9a Entrada do bus de sinalizagédo

X9b Saida do bus de sinalizagao
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Instalagao

Esquemas de ligacdes

Ligagcdo dos médulos de eixo
Ligacéo da electronica de controlo

X9a X9b 1 :
Entradado Saida do 1Grampos da blindagem
~ busde busde lelectronica
sinalizagéo  sinalizagéo

3 _ H
DGND o g;‘,’\“’f“pat’é"
CAN_H ol pGND Controlador de
. CANH o —CAN L . :
N&o ocupado o Nao ocupado nivel superior
; PLC
- . X10
com definigao fixa "k
do estagio de saida" DIZD |1
Médulo de eixo, avel DI?1 |2}
tamanho 1-6 p avel DIZ2 |3
aver DIZ3 |4 Saidas binarias
el DIZ4 | 5
avel DIZ5 | 6
p avel DIz | 7
avel DIZ7 |8
P | DIZ8 |9
Potencial de referéncia para sinais binarios DIZZ .. DIZ8 DCOM|10]
Potencial de referéncia geral }7 DGND|11
" da electronica de controlo
2 x Display de 7 segmentos
— Para informagao X1
sobre os estados
7‘ de operagao ver avel DOZ@)| 1
indicadores p 4 DOZ1| 2
dﬁcﬁ?ﬁfiﬂﬁ avel D0o2| 3 Entradas binarias
el DOJ3| 4
Potencial de referéncia para sinais binarios DOZ@ .. DOZ3 }7 DGND| 5 }
X13
Ligagao do encoder
e do sensor
de temperatura
opcional
Bobina e relé de Bobina e relé de X5a X5b
seguranga NF | seguranga NF | 1ol|o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
30||0 3| 24V
40| |o 4| BGND
1
DGND ~ PE
[a] =]
Z| Z|
X7 g 30/2| X8 |§golg
+ + X
112[3[ 4 112[3] 4 24V para Alimentagao de 24 VCC para
alimentaggo do freio* 7, U PLC e eléctrénica de controlo*

53659APT

Fig. 49: Esquema de ligagbes da electrénica de controlo dos médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

*  Ligacédo com o cabo pré-fabricado fornecido.
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Esquema de ligagbes das entradas e das saidas binarias

+24Ve DGND
* hd

DI01“8;.:I j Légica
DCOM

L

60888apt
Fig. 50: Esquema de ligagbes para uma entrada binaria
+24VEe DGND
I
Lc’)gica‘J
0 D00 1.4
1
Ir°
DGND
60889apt

Fig. 51: Esquema de ligagbes para uma saida binaria
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Ligagcdo do médulo mestre adicional
Ligagédo dos cabos

X5a |X5b

10| o 1| 24Vg
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |o 4| BGND

DGND ~ pg

24V para 24V para alimentagdo
alimentagéo do freio* @+ @+ da electrénica de controlo*

PE (ponto de ligagdo da terra na caixa)

62224APT
Fig. 52: Esquema de ligagbes do médulo mestre MOVIAXIS® MXM

*

Ligagéo com o cabo pré-fabricado fornecido.

STOP!

O ponto de ligagéo da terra na caixa do médulo mestre tem de ser ligado a PE, por ex.,
no quadro eléctrico.
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Ligagao do médulo de condensadores (médulo adicional)
Ligacéo da electronica de controlo

X5a |X5b

10| o 1| 24Vg
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg

40| |0 4| BGND [(—

DGND ~ pg
24V 24\ para alimentagéo
alimentagao do fegirg“ @+ @; da elgctrénica de cgntrolo*
60438APT
Fig. 53: Esquema de ligagbes da electrénica de controlo do médulo de condensadores
MOVIAXIS® MXC

*

Ligacdo com o cabo pré-fabricado fornecido.
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Ligagcdo do médulo buffer (médulo adicional)
Ligacéo da electronica de controlo

X5a |X5b

10| o 1| 24Vg
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg

40| |0 4| BGND [(—

DGND ~ pg

24V para 24V para alimentagdo
alimentagao do freio* @+ @; da electronica de controlo*

60438APT
Fig. 54: Esquema de ligagbes da electrénica de controlo do médulo buffer MOVIAXIS® MXxB

*

Ligagéo com o cabo pré-fabricado fornecido.
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Esquemas de ligacdes

Ligacao da fonte de alimentagcao comutada de 24 V (médulo adicional)

Ligagéo dos cabos

24V externa
—od
-
X16
X5a |X5b
10| |o 1| 24Ve
20| |o 2| DGND
30110 3| 24V
4 o++0 4| BGND
—— j:
DGND ~ pPg
24 V para alimentagdo 24V para 24V para alimentagdo
da electronica de controlo* (canal 2) .@+ alimentagao do freio* @ @

+ V. da electronica de controlo* (canal 1)

57165apt
Fig. 55: Ligagéo da fonte de alimentacao comutada de 24 V

*

Ligacdo com o cabo pré-fabricado fornecido.

Para mais informagbes sobre a fonte de alimentagédo de 24 V e a electrénica de con-
trolo, consulte o manual de elaboragéo de projectos MOVIAXIS®.
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Atribuicao dos terminais

4.11 Atribuicao dos terminais

NOTAS
Potenciais de referéncia internos:
i A designacao dos potenciais de referéncia esta indicada na tabela seguinte:
Designacao Significado
DGND Potencial de referéncia geral da electrénica de controlo. Existe uma
PE ligagéo galvanica com PE.
BGND Potencial de referéncia para ligagao do freio
RGND Potencial de referéncia para relé de seguranca
DCOM Potencial de referéncia para entradas binarias
NOTAS
Elementos de ligagéo:
i Os elementos de ligagdo apresentados nas tabelas seguintes estao ilustrados vistos
pelo lado de cima da unidade.
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Atribuicao dos terminais

Atribui¢ao dos terminais dos médulos de alimentagdo MXP (10 kW, 25 kW, 50 kW, 75 kW)

NOTAS

1

A informacgao técnica das ligagdes da electronica de poténcia e da electrénica de con-
trolo pode ser encontrada no capitulo 8 "Informacgé&o técnica".

Terminal Atribuicao Descrigdo breve
BEE X1:1 PE
X1:2 L1 I . ,
[ 1 X3 X1:3 L2 Ligagéo da alimentagédo (Tamanho 1/ 10 kW)
} E = X1:4 L3
s X3:1 +R
[ 1 X1 X3:2 -R L o
i X3:3 Nio ligado Ligagao da resisténcia de frenagem (Tamanho 1/ 10 kW)
T4 X3:4 PE
& =] X1:1 PE
=y .
o 0 X1 ;((: § t; Ligagéo da alimentagédo (Tamanho 2 / 25 kW)
(e IH X1:4 L3
i
= H 1 X3:1 +R
% H X3 §§§ ;TE Ligacéo da resisténcia de frenagem (Tamanho 2 / 25 kW)
o — :j -
X1:PE PE
X1:1 L1 L . ~ /
--ﬁ@@ﬂ X1:2 L2 Ligagao da alimentagéo (Tamanho 3/ 50, 75 kW)
ll X1:3 L3
PE 2 X3:PE PE
— X3:1 +R Ligacéo da resisténcia de frenagem (Tamanho 3 / 50, 75 kW)
||'@g| X3:2 R
PE X4:PE PE
X4:1 +Uz Ligacéo do circuito intermédio
-2 X4:2 -Uz
1 ;((22; BZC?NVDE Tensao de alimentagao para a electronica
44 ;((223 ;2(?N\IIJB Tensao de alimentagao para o freio
-1 ;((gg; Bzé‘NVDE Tensao de alimentagao para a electrénica
4 ;((ggi EZC?N\IIDB Tenséo de alimentagéo para o freio
X9a
X9a a = Entrada: Bus de sinalizagdo com conector verde
X9b b = Saida: Bus de sinalizagdo com conector vermelho
X9b

Tabela continua na pagina seguinte.
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Terminal Atribuicao Descricao breve
X12:1 Nao ligado
6 ) 1) X12:2 CAN_L CAN-Bus baixo
= ) X12:3 DGND Potencial de referéncia CAN-Bus
X12:4 CAN_L CAN-Bus baixo
X12:5 Rterminagio Resisténcia de terminagéo interna para o bus
X12:6 DGND Potencial de referéncia CAN-Bus
5 X12:7 CAN_H CAN-Bus alto
X12:8 CAN_H CAN-Bus alto
X12:9 Rterminagio Resisténcia de terminagéo interna para o bus

1) S6 para bus de sistema CAN. Sem fungédo para bus de sistema EtherCAT

Atribuicdo dos terminais dos mdédulos de eixo MXA

Terminal |Atribuicao Descrigao breve
— PE X25PE PE
0 X2:1 u Ligagdo do motor, tamanhos 1 e 2
0 X2:2 Vv 9 )
-3 X2:3 w
% PE ;((§1PE EE Ligagdo do motor, tamanho 3
= X2:2 v 93¢ ’
=3 X2:3 w
X2:PE PE
X2:1 U N
X2:2 v Ligagéo do motor, tamanhos 4, 5 e 6
X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Uz Ligacéo do circuito intermédio
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg = ’ = -
X5a:2 DGND Tenséo de alimentagéo para a electrénica
X5a:3 +24 Vg = . ~ .
X5a:4 BGND Tensé&o de alimentagéo para o freio
X5b:1 *24 Ve Tenséo de alimentagéo para a electrénica
X5b:2 DGND gaop
X5b:3 +24 Vg = . = .
X5b:4 BGND Tensé&o de alimentagao para o freio
11 X6:1 DBQQJ N .
g\ N X6:2 BGND Ligagao do freio (comutada)

Tabela continua na pagina seguinte. Ver pagina seguinte para anotagdes.
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Terminal |Atribuicao Descrigao breve
Versao da unidade com um relé de seguranga (opgao)
1) Relé de seguranga | (tamanhos 1 a 6)
— X7:1 +24 'V
REAR X7:2 RGND Relé de seguranca | (tamanhos 1 a 6), contacto comum
X7:3 C Relé de seguranga | (tamanhos 1 a 6), contacto NF
1 4 X7:4 NC
O conector esta equipado com uma saliéncia de codificagao.
Versao da unidade com dois relés de seguranga (opgao)
Relé de segurancga Il (tamanhos 2 a 6)
— 1 X8:1 +24 V
REAR X8:2 RGND Relé de seguranca Il (tamanhos 2 a 6), contacto comum
X8:3 C Relé de seguranga Il (tamanhos 2 a 6), contacto NF
1 4 X8:4 NC
O conector esta equipado com uma saliéncia de codificagao.
G X9a
X9a a = Entrada: Bus de sinalizagdo com conector verde
X9b b = Saida: Bus de sinalizagdo com conector vermelho
i § X9
i Entrada binaria 1, com defini¢éo fixa "Habili-
31 gg; g:g? tacdo do gst,égio de saida" ]
X10;3 DIZ2 Entrada b!na'lr!a 2, programgvel
X10:4 DIg3 Entrada b!ngr!a 3, programa’wel Isoladas através de optoa-
: ptoa
X10:5 DIg4 En:raga B!na'lr!a g programgve: coplador com referéncia
X10:6 DIg5 E” rada binaria o, programave em DCOM (X10:10).
X10-7 DIZ6 ntrada b!na'lr!a 6, programgvel
X108 DIG7 Entrada b!nar!a 7, programavel
i Entrada binaria 8, programavel
X10:9 D198 S .
Entrada binaria 9, programavel
X10:10 DCOM Potencial de referéncia para as entradas binarias DIZJ..DIZ8
X10:11 DGND Potencial de referéncia geral da electrénica de controlo
X11:1 DOG9 Saida binaria 1, programavel
X11:2 DO@1 Saida binaria 2, programavel
X11:3 D0O@2 Saida binaria 3, programavel
X11:4 DO@3 Saida binaria 4, programavel
X11:5 DGND Potencial de referéncia para as saidas binarias DO@@..DOJ3
X12:1 Nao ligado
X12:2 CAN_L CAN2-Bus baixo
=" X12:3 DGND Potencial de referéncia CAN-Bus
X12:4 CAN_L CAN2-Bus baixo
X12:5 Rterminacio Resisténcia de terminag&o interna para o bus
X12:6 DGND Potencial de referéncia CAN-Bus
s X12:7 CAN_H CAN2-Bus alto
X12:8 CAN_H CAN2-Bus alto
X12:9 Rterminacio Resisténcia de terminag&o interna para o bus
X13:1 S2 (SEN +)
X13:2 S1(COS +)
X13:3 Nio ligado?
X13:4 N3o ligado?
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF / TH/ KTY -
X13:7 Nio ligado?
X13:8 Nao Iigadoz) Ligagéo do resolver do motor
X13:9 S4 (SEN -)
X13:10 S3 (CO0S-)
X13:11 Nio ligado?
X13:12 Nio ligado?
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/ TH/ KTY +
X13:15 Nio ligado?

Tabela continua na pagina seguinte. Ver pagina seguinte para anotagdes.
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Terminal |Atribuicao Descrigao breve

X13:1 Canal de sinal A (COS +)

X13:2 Canal de sinal B (SEN +)

X13:3 Canal de sinal C

X13:4 N3o ligado?

X13:5 N3o ligado?

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 Nao Iigadoz)

X13:8 DGND Ligacdo de encoder Sen/Cos, encoder TTL como encoder do motor
X13:9 Canal de sinal A_N (COS -)

X13:10 Canal de sinal B_N (SEN -)
X13:11 Canal de sinal C_N

X13:12 N3o ligado?

X13:13 N3o ligado?

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 Us

X13:1 Canal de sinal A (COS +)

X13:2 Canal de sinal B (SEN +)

X13:3 N3o ligado?

X13:4 DATA+

X13:5 N3o ligado?

X13:6 TF / TH/ KTY -

X13:7 Nao Iigadoz)

X13:8 DGND Ligacdo de encoder Hiperface como encoder do motor
X13:9 Canal de sinal A_N (COS -)

X13:10 Canal de sinal B_N (SEN -)
X13:11 N3o ligado?

X13:12 DATA-

X13:13 N3o ligado?

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 Us

1) A atribuicéo dos pinos é igual para os dois conectores (X7 e X8). Os conectores podem ser intercambiados. A codificacdo uma ligagéo
incorrecta dos conectores.

2) Nao deve ser ligado nenhum cabo.

Atribuicao dos terminais do médulo mestre MXM

Terminal Atribuicao Descrigao breve
-1 ;((gg; B?N\I{)E Tensao de alimentagéo para a electrénica’
: L 4 ;((222 ;ZéN\IIDB Tensé&o de alimentagéo para o freio?)
-1 ;((gg; B%‘;‘NVDE Tensao de alimentagéo para a electronica’)
: 4 ;((ggi ;2G4N\IIJB Tensé&o de alimentagéo para o freio?)

1) S6 para passagem do sinal

Para informacado sobre a atribuicdo dos terminais das cartas, consulte o manual
"Carta de controlo MOVI-PLC® DHP11B".
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Atribuicdo dos terminais do médulo de condensadores MIXC

Terminal Atribuicao Descrigdo breve

o1 PE X4:PE PE

© X4:1 +Uz Ligagao do circuito intermédio

o 2 X4:2 -Uz

— X5a:1 +24 Vg = . = -

. 1 X52a:2 DGND Tensao de alimentagéo para a electrénica
X5a:3 +24 Vg = . ~ .
X5a:4 BGND Tensé&o de alimentagao para o freio
X5b:1 +24 Vg < . < -
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para a electrénica
X5b:3 +24 Vg = . = .
X5b:4 BGND Tensé&o de alimentagao para o freio

Atribuicdo dos terminais do médulo buffer MXB

1) So6 para passagem do sinal

Terminal Atribuicao Descricao breve
oi PE X4:PE PE
[ X4:1 +Uz Ligagéo do circuito intermédio
ol 2 X4:2 - UZ
X5a:1 +24 VE ~ . ~ 2o o1)
1 X5a:2 DGND Tensao de alimentagao para a electronica
X5a:3 +24 Vg = . , - 1)
G4 4 X5a:4 BGND Tensé&o de alimentagao para o freio
B X5b:1 +24 Vg = . ~ L)
1 X5b:2 DGND Tensao de alimentagao para a electronica
X5b:3 +24 Vg = . = 1)
i X5b:4 BGND Tenséo de alimentagéo para o freio

Atribuicdo dos terminais da fonte de alimentagao comutada de 24 V MXS

94

Terminal Atribuicao Descrigdo breve

X4:PE PE

X4:1 Nao ligado Ligagéo do circuito intermédio

X4:2 -Uz

X5a:1 *24 Ve Tenséao de alimentacdo para a electronica
X5a:2 DGND §aop

X5a:3 +24 Vg . . . .

X5a:4 BGND Tensédo de alimentagéo para o freio
X5b:1 +24 Vg = . = -
X5b:2 DGND Tensao de alimentagéo para a electrénica
X5b:3 24 Vg Tensé&o de alimentag&o para o freio
X5b:4 BGND

X16:1 +24 V . =

X16:2 24V Alimentagdo externa de 24 V
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Ligacao dos encoders na unidade base

4.12 Ligacao dos encoders na unidade base

NOTAS

SEW-EURODRIVE.

O manual esta disponivel na SEW-EURODRIVE.

As cores dos condutores indicadas nos esquemas de ligagdes, em concordancia com
i IEC 757, correspondem as cores dos condutores dos cabos pré-fabricados pela

Consulte o manual "Sistemas de encoder SEW" para informagdes detalhadas.

Exemplo

llustragado dos casquilhos de flange num servo-
motor

Ligagao para encoder do
motor no médulo de eixo

) (2]

58364AXX

]

OOOOOOO\

15

}')OOOOO(/

©
é\
RN

53934AXX

[11  Ligagao de poténcia
[2] Ligagéo do encoder

A AVISO!

peratura inadequados.
Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

Tensbes perigosas nos terminais da unidade caso sejam instalados sensores de tem-

* Nodispositivo de avaliagdo da temperatura sé podem ser ligados sensores de tem-

peratura com isolamento seguro do enrolamento do motor. Caso contrario, ndo séo
cumpridos os requisitos de isolamento seguro. Em caso de irregularidade, podem
surgir tensdes perigosas nos terminais da unidade vindas da electronica.

A atribuicdo dos pinos esta descrita na secc¢éo "Atribuicdo dos terminais dos mdédulos
de eixo MXA" do capitulo 4.11 "Atribuicdo dos terminais".
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Informacgoes gerais para a instalacdao

Ligagéo do
encoder

Blindagem

No servo-
controlador

No encoder /
resolver

Cabos pré-
fabricados

* Comprimento max. do cabo: 100 m com capacitancia do cabo < 120 nF/km.
» Seccao transversal dos condutores: 0,20 ... 0,5 mm?2.
» Se um fio do cabo do encoder nao for utilizado: Isole a ponta do fio.

» Use cabos blindados com pares de condutores torcidos e aplique a blindagem numa
grande area nas duas extremidades:

— do lado do encoder no bucim ou no conector do encoder
— na entrada do servocontrolador, na caixa da ficha Sub-D

» Passe o cabo do encoder separado dos cabos de poténcia.

Aplique a blindagem do cabo do encoder numa grande superficie.

Aplique a blindagem no lado do servocontrolador na caixa da ficha Sub-D.

01939BXX
Fig. 56: Aplicar a blindagem na ficha Sub-D

No lado do encoder, aplique a blindagem nas respectivas abragadeiras de terra e ndo
no bucim.

Em accionamentos com conector de ficha aplique a blindagem na ficha do encoder.

A SEW-EURODRIVE dispde de cabos pré-fabricados para ligacdo de encoders. E reco-
mendada a utilizagdo destes cabos pré-fabricados.

Para informacgbes sobre os cabos pré-fabricados, consulte o catalogo "Servocontro-
lador multi-eixo MOVIAXIS® MX".
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4.13 Notas sobre a compatibilidade electromagnética

Calhas separadas + Passe os cabos de poténcia e os cabos dos sinais electronicos em calhas sepa-
para os cabos radas.

Blindagem e * Use somente cabos de controlo blindados.

ligagao a terra + Aplique a blindagem pelo trajecto mais curto e garanta que esta é ligada a terra

através de uma grande area nas duas extremidades. Podera ligar a terra uma
das extremidades através de um condensador de supressao (220 nF / 50 V) para
evitar retornos pela terra. Em cabos com blindagem dupla (cabos com varios fios e
por ex., conjuntos de fios blindados), efectue a ligagdo da terra da blindagem externa
no lado do servocontrolador e a blindagem interna na outra ponta.

RRRRAT
255
R
55

23
22
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%

00755BXX
Fig. 57: Exemplos da ligagdo correcta da blindagem com grampo metalico (grampo de

blindagem) ou com bucim roscado metalico

* Em cabos instalados em condutas ou tubos metalicos ligados a terra, estes
poderdao também ser utilizados para a blindagem. Instale os cabos de poténcia
separados dos cabos de controlo.

» Efectue aligacao a terra do servocontrolador multi-eixo e de todas as unidades
adicionais adequada para alta frequéncia. Para tal, crie por ex., contactos
metal/metal de area adequada entre a unidade e a terra (por ex., no painel de mon-
tagem do quadro eléctrico sem pintura).

Filtro de Entrada Instale o filtro de entrada préximo do servocontrolador, mas fora do espacgo

minimo para arrefecimento.

« Entre o filtro de entrada e o servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® ndo deve ser
efectuada nenhuma outra ligagéo.

* Restrinja o comprimento do cabo entre o filtro de entrada e o servocontrolador
ao comprimento absolutamente necessario, e nunca superior a 600 mm. E sufi-
ciente usar cabos nao blindados de pares torcidos. Use também cabos nao blin-
dados para a alimentagao. Cabos com comprimento superior a 600 mm, tém de ser
cabos blindados.

* Os valores limite EMC nao sao especificados para emissao de interferéncias
em sistemas de alimentagdo que ndo possuam o neutro ligado a terra
(sistema IT). Em sistemas IT, a eficacia dos filtros de entrada é muito limitada.

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX

97



98

Instalagao
Notas sobre a compatibilidade electromagnética

Emisséao de inter- A SEW recomenda as seguintes medidas EMC para limitar a emisséo de interferéncias:

feréncias + lado da alimentagio:

— Seleccione os filtros de entrada de acordo com as tabelas de atribuicdo das resis-
téncias de frenagem e tipos de filtro de entrada apresentados no catalogo
MOVIAXIS®.

Consulte o manual de elaboragdo de projectos "Servocontrolador Multi-eixo
MOVIAXIS® MX" para informacdes e observagdes sobre a elaboragéo do projecto.
¢ lado do motor:

— cabos de motor blindados.

¢ resisténcia de frenagem:

— Consulte o manual de elaboragdo de projectos "Servocontrolador Multi-eixo
MOVIAXIS® MX" para informacdes e observacdes sobre a escolha das resistén-
cias de frenagem para o projecto.

Categoria de Numa constru¢do de controlo especificada foi provado o cumprimento da categoria
emissao de inter- "C2", de acordo com a norma EN 61800-3. A SEW-EURODRIVE pode fornecer,
feréncias a pedido do cliente, informagdes mais detalhadas referentes a este assunto.

A AVISO!

Numa area habitacional, este produto pode causar interferéncias de elevada
frequéncia, que poderao requerer medidas de supresséo de interferéncias.

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX




Instalagao 4
Instalagdo em conformidade UL

4.14 Instalagao em conformidade UL

Para uma instalacdo em conformidade UL, considere, por favor, os seguintes pontos:
« Utilize apenas cabos em cobre que permitam gamas de temperaturas entre 60 e

75 °C.
+ S&o permitidos os seguintes binarios de aperto para os terminais de poténcia do
MOVIAXIS®:
Binario de aperto
Médulo de alimentacao Ligacao da alimentacao X1 Terminais para a resisténcia
de frenagem
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
Tamanho 2 3.0-4.0 Nm 3.0-4.0 Nm
Tamanho 3 6.0-10.0 Nm 3.0-4.0 Nm
Médulo de eixo Ligagao do motor, X2 -—-
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm -
Tamanho 2 1.2-1.5Nm -
Tamanho 3 1.5-1.7 Nm -
Tamanho 4 3.0-4.0 Nm -
Tamanho 5 3.0-4.0 Nm -
Tamanho 6 6.0-10.0 Nm
Modulo de descarga do Ligacao da resisténcia de -
circuito intermédio frenagem, X15
Todos os tamanhos 3.0-4.0 Nm -
Bindrios de O binario de aperto permitido

aperto permitidos para os terminais de sinal X10, X11 é 0,5 - 0,6 Nm, para todas as unidades.

— para todas as ligagdes do circuito intermédio X4 & 3,0 - 4,0 Nm.

— para os terminais do relé de seguranga X7, X8 é 0,22 - 0,25 Nm, para todas as
unidades.

— para os terminais para a ligagao do freio X6 e para os médulos de eixo € 0,5 -
0,6 Nm.

— para os terminais para a fonte de alimentagao de 24V ¢ 0,5- 0,6 Nm.

— para os terminais X61 das cartas para multi-encoder XGH, XGS ¢ 0,22 -
0,25 Nm.

— para os terminais X21, X22, X25, X25 das cartas E/S XIO, XIA, ¢ 0,5- 0,6 Nm.

STOP!

Perigo de danos no servocontrolador.

» Utilize sempre os elementos de ligagéo autorizados e cumpra os binarios de aperto
permitidos. Caso contrario, ha perigo de ocorréncia de aquecimento ndo permitido,
que pode conduzir a avarias no servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS®.

«  Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® MX podem ser ligados a sistemas de
alimentagcdo com o neutro ligado a terra (sistemas TN e TT) capazes de produzir
uma corrente de alimentacdo maxima de 42000 A e uma tensdo maxima de
500 V.
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« O valor maximo permitido para os fusiveis é:

Médulo de alimentagdo MXP 10 kW 25 kW 50 kW 75 kW
Fusivel 20A 40 A 80 A 125 A

* Use somente fusiveis de fusdo lenta como medida de protecgao principal.

+ Se forem utilizados cabos com secgao transversal dimensionada para correntes
inferiores a corrente nominal da unidade, garanta que os fusiveis séo seleccionados
de acordo com os cabos utilizados.

+ Consulte 0 manual de elaboragéo de projectos para informagdes sobre a selecgcéo
da secgao transversal para os cabos.

+ Além das notas apresentadas, observe também as normas e regulamentos nacio-
nais para a instalagao.

» Os conectores da alimentacao de 24 V estao limitados para 10 A.

» Cartas opcionais alimentadas através dos terminais de 0 V e 24 V instalados no lado
da frente da unidade, tém de ser protegidas, individualmente ou agrupadas, com
fusiveis lentos de 4 A, de acordo com UL 248.

NOTAS

O certificado UL nao é valido para a operagcdo em sistemas de alimentagdo sem
o ponto de estrela (neutro) ligado a terra (sistemas IT).

STOP!

Para alcancgar um sistema de aplicagdo corforme UL, a resisténcia de frenagem tem
de ser protegida com um relé de protec¢ao contra sobrecarga térmica.
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5 Colocacao em funcionamento
5.1 Informacéao geral

A PERIGO!

LigacGes de poténcia descobertas.
Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.
* Instale as tampas de protecgao nos modulos (ver pagina 73).

» Instale correctamente as tampas de proteccdo contra contacto acidental
(ver pagina 73).

* Nunca coloque o MOVIAXIS® em funcionamento sem as tampas de proteccéo

instaladas.

Pré-requisitos

A elaboragéao correcta do projecto do accionamento € um pré-requisito para uma colo-
cagao em funcionamento com sucesso. Consulte 0 manual de elaborag¢ao de projectos
"Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX" para informagbes detalhadas sobre a
elaboracao do projecto e descrigao dos parametros.

As fungdes de colocagao em funcionamento descritas neste capitulo sao utilizadas para
parametrizar o servocontrolador multi-eixo de forma a que ele fique optimamente adap-
tado ao motor a que esté ligado e as condi¢des especificas da instalagdo. A unidade
tem de ser colocada em funcionamento de acordo com as informacgdes apresentadas
neste capitulo.

Aplicacgées de elevacao

2

A PERIGO!

Perigo de morte devido a queda da carga suspensa.

Ferimentos graves ou morte.

« O MOVIAXIS® ndo deve ser utilizado como dispositivo de seguranga em aplicagdes
de elevagado. Para garantir a segurancga, deverao ser utilizados sistemas de moni-
torizagéo ou dispositivos mecanicos de seguranca.

Ligagao da alimentagéo para o sistema de eixos

STOP!

» Se o relé K11 for desligado, respeite um intervalo minimo de 10 s antes de o ligar
de novo.

* Nao ligue/desligue a alimentagao mais de uma vez por minuto.
Possiveis consequéncias: danos irreparaveis na unidade ou funcionamento anormal.
E fundamental respeitar os tempos e intervalos indicados.

Ligagao dos cabos, accionamento de interruptores

STOP!

S6 ligue cabos e accione interruptores com a unidade sem tenséo.

Possiveis consequéncias: danos irreparaveis na unidade ou funcionamento anormal.
Desligue a unidade da alimentacéo.
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5.2 Configuragées no médulo de alimentagao para bus de sistema CAN

As seguintes configuragbes sao necessarias:

* A velocidade de transmissédo dos dados CAN é configurada com os dois interrup-
tores de configuragao do endereco S1 e S2 do moédulo de alimentagéo (ver secgéo
"Configuragao da velocidade de transmisséo dos dados CAN").

* Os quatro micro-interruptores para configuracdo do bus de sistema estdo na
posigéao "C".

* O endereco do eixo & configurado com os dois interruptores de configuragdo do
endereco S3 e S4 do mddulo de alimentagao (ver secg¢ao "Configuragdo do ende-
reco do eixo para CAN"). A configuragcéo dos restantes enderecos do eixo é automa-
tica em fungdo da configuragédo deste endereco.

(1]

13] S2
[4]
S3
Fower
9 0 4
7 3
6 5 4
61383axx
Fig. 568: Micro-interruptores e interruptores de configuragdo do enderego do eixo no médulo de
alimentagéo

[11  Micro-interruptores do bus de sistema
[2]  S1, S2: Micro-interruptores para configuragéo da velocidade de transmissado dos dados CAN
[3]  S3: Interruptor para configuragdo do enderego do eixo 109

[4]  S4: Interruptor para configuragdo do enderego do eixo 10°
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Configuracdo da velocidade de transmissdo dos dados CAN
O mdédulo de alimentagao possui dois micro-interruptores (S1 e S2) para configuragéo
da velocidade de transmisséo dos dados CAN (ver figura 58).

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/s 1 Mbit/s

$1

ON

b = Z
O (e} (]

S2

= = Z =2
e e NHE T E

NOTAS

A unidade é fornecida ajustada para 500 KBit/s.

Configuracao do endereco do eixo para CAN
O modulo de alimentagdo possui dois interruptores de rodar (S3 e S4) para configu-
ragdo do endereco do eixo do sistema de eixos (ver figura 58), com os quais pode ser
configurado um enderec¢o decimal entre 0 e 99.

Interruptor de rodar S3 10° 2 unidades

1
Interruptor de rodar S4 ifC’L 10" 2 dezenas

No exemplo anterior, esta ilustrado o endereco do eixo "23".

NOTAS

A unidade é fornecida ajustada para o enderego "1".
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Neste exemplo, o endereco do sistema de eixos é configurado da seguinte maneira:

Bus de sinalizagao

X9 X9
alb alb

X9
alb

Resisténcia
X9 X9 X9 X9 X9 X9 de terminagao*
al

MXP| |MXA

23

MXA

24

MXA| |MXA MXA| |MXA| |MXA |MXA

25 26 27 28 29 30

53917APT

Fig. 59: Exemplo da configuragdo do enderego do eixo de um sistema de eixos

*

Resisténcia de terminagéo sé para transmissao via CAN

No exemplo, o endereco do primeiro modulo de eixo é "23"; os restantes eixos obtém
enderegos em ordem ascendente.

Se um sistema de eixos possuir menos de oito eixos, os "restantes" enderegos perma-

necem livres.

O enderego do eixo configurado desta forma é utilizado para os enderegos da comuni-
cagdo CAN (parte do bus de sinalizagdo) ou da interface opcional de bus de
campo KNet. A atribuicdo dos enderegos do eixo € feita uma unica vez quando é esta-
belecida a alimentacdo de 24 V¢ do sistema de eixos.

Uma alteragao do endereco base durante a operagao so € assumida depois de uma rei-
nicializagdo do modulo de eixo, i.e., desligando e voltando a ligar a alimentagédo de 24 V.
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Ligagoes e diagnéstico com PC

NOTAS

Para evitar alteragbes de potencial, os cabos CAN devem ser instalados apenas
1 dentro do quadro eléctrico.

_ _max.5m

\

r

o
>
Z

59095axx
Fig. 60: Comprimento do cabo CAN

[1 Cabo de ligagéo entre PC e interface CAN do médulo de alimentagédo.
O cabo de alimentagédo é composto pela interface USB CAN [2] e pelo cabo com resisténcia
de terminacao integrada [3].

[2] Interface USB CAN [3] Cabo com resisténcia de terminagao integrada
(120 Q entre CAN_H e CAN_L)

O comprimento maximo permitido para o cabo, medido desde a resisténcia de termi-
nacgao até ao modulo de alimentagao, € de 5 m.

NOTAS

Ao seleccionar os cabos, observe as indicagdes do fabricante dos cabos no que
1 respeita a compatibilidade para CAN.

Ver pagina 111 para mais informagdes sobre a comunicagédo entre PC e sistema
MOVIAXIS®.
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Ligagao dos cabos CAN ao médulo de alimentagéo:

Atribuicdo dos pinos para os cabos de ligagdo e de extensdo
O cabo de ligagéo e de extensédo entre o adaptador CAN (ver pagina 111) e o sistema
de eixos possui duas fichas Sub-D fémeas de 9 pinos. A atribuicdo dos pinos da ficha
do cabo de ligacao com ficha CAN Sub-D de 9 pinos esta ilustrada na figura seguinte.

Ficha fémea Médulo de eixo
adaptadora MOVIAXIS® MXP,
/\\ ficha fémea
ol I 7
n.c. 4 LN L 9 G n.c.
g © CAN_L T T ne.—H—O 4
CAN_H © 3 T L g © CAN_L
7 [c; DGND | i ' i CAN_H © 3
CAN_H o o T 7 © DGND
6 G CAN_L i : : T CANH © 2
DGND 1 — — 6 © CAN_L
G n.c. T T DGND ol
\J T T n.c.
\\/ ****************************** (1)@ *************** \/)
53921APT
Fig. 61: Cabo de ligagdo e de extenséo entre adaptador CAN e médulo de alimentagdo
Atribuigdo das ligagbes de X12 (pino) no modulo de alimentagdo
Médulo de alimentagéo
MOVIAXIS® MXP
pino
X12 /\\
6 .1 n.c
DGND 2
7 @ CAN_L
CAN_H 3
8 [ 2 DGND
CAN_H ® 4
9 @ CAN_L
®
PN
Resisténcia
de terminagdo
(interna)
53923APT

Fig. 62: Atribuigdo das ligagbes da ficha fémea X12 integrada no médulo de alimentagdo
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Resisténcias de terminacao do bus para ligacao do bus de sinalizacdao/CAN:

A ligagdo do bus de sinalizag&o inclui, entre outras ligagdes, a ligagdo CAN entre o
modulo de alimentagdo e o médulo de eixo. O bus CAN requer uma resisténcia de ter-
minagao.

As figuras seguintes mostram os esquemas das combinagdes possiveis para a comu-
nicagcdo CAN e respectiva posicdo da resisténcia de terminagéo (acessorios para
modulo de alimentagao).

Bus de sinalizagao

Resisténcia
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9  determinagao
alb alb aﬁ?—\a‘/ﬁ/b alb aﬁ/ﬁ
n
M1 MXP| |MXA| [MXA MXA| |MXA MXA| |MXA| |[MXA| |[MXA
- Tzf 777777 - 1 2 3 4 5 6 7 8
| [3] ‘
|
§ |
[ CANY,
62477APT

Fig. 63: Comunicagéo via CAN no médulo de alimentacéo

[1 Cabo de ligagéo entre PC e interface CAN do moédulo de alimentagédo.
O cabo de alimentagédo é composto pela interface USB CAN [2] e pelo cabo com resisténcia
de terminacao integrada [3].

[2] Interface USB CAN [3] Cabo com resisténcia de terminagéo integrada
(120 Q entre CAN_H e CAN_L)

Ver pagina 111 para mais informagdes sobre a comunicagdo entre PC e sistema
MOVIAXIS®.
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5.3 Informagébes e configuragées para bus CAN2

NOTAS
Para evitar alteragbes de potencial, os cabos CAN devem ser instalados apenas
i dentro do quadro eléctrico.

Bus de sinalizagédo

Resisténcia
> X9 X9 X9 X9 X9 X9 de terminagdo
Hﬁm/ﬁ/b alb a/f_E’
XA MXA MXA MXP MXA MXA MXA
I
|'|
62478apt

Fig. 64: Comprimento do cabo CAN2

[1 Cabo de ligagdo entre PC e interface CAN do médulo de eixo.
O cabo de alimentagédo é composto pela interface USB CAN [2] e pelo cabo com resisténcia
de terminacao integrada [3].

[2] Interface USB CAN [3] Cabo com resisténcia de terminagao integrada
(120 Q entre CAN_H e CAN_L)

O comprimento maximo permitido para o cabo, medido desde a resisténcia de termi-
nacgao até ao primeiro modulo de eixo, € 5 de m.

NOTAS

Para a ligacdo entre os sistemas de eixos, utilize cabos pré-fabricados da
i SEW-EURODRIVE.

Ver pagina 111 para mais informagdes sobre a comunicagédo entre PC e sistema
MOVIAXIS®.

Configuracado do enderego do eixo CAN2
Os modulos de eixo estdo configurados de fabrica com o enderego "4". A cada modulo
de eixo tem de ser atribuido um endereco do eixo CAN2 Unico via parametrizacao.
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Ligacao dos cabos CAN2 aos médulos de eixo:

Atribuicdo dos pinos para os cabos de ligagdo e de extensdo

O cabo de ligagao e de extensao entre o adaptador CAN (ver pagina 111) e o sistema
de eixos possui duas fichas Sub-D fémeas de 9 pinos. A atribuicdo dos pinos da ficha
do cabo de ligagdo com ficha CAN Sub-D de 9 pinos esta ilustrada na figura seguinte.

Médulo de eixo

Ficha fémea ®
adaptadora MO_VIAXI? MXA,
ficha fémea
~ 5 s
9 G n.c. STTTIIIITTT I s 9 c; n.c.
n.c. 4 \ PN n.c. 4
8 c, CAN_L ! | | | 8 (¢, CAN_L
CAN_H © 3 ' | ! | CAN_H —O 3
7 [c; DGND T ' T i 7 [c; DGND
CAN_H ©O 2 CAN_H © 2
6 © CAN_L ‘ 6 © CAN_L
DGND 1 [— — DGND ) 1
G n.c. T T \ejj n.c.
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, @ .
53922APT
Fig. 65: Cabo de ligagdo e de extenséo entre adaptador CAN e médulo de eixo
Atribuicao das ligagbes de X12 (pino) no médulo de eixo
Modulo de eixo Modulo de eixo
MOVIAXIS® MXA, MOVIAXIS® MXA,
pino pino
X12 X12
/1\\ /1\\
6 @ n.c. 6 [ 2 n.c.
DGND ® DGND Q 2
7 @ CAN_L @ CAN_L
CAN_H ® . CAN_H o
g ® DGND . DGND
CAN_H ® 4 CAN_H
9 @ CAN_L CAN_L
@ 5 r
@
A resisténcia de
Resisténcia de terminagéo
[11 terminagao [2] (interna) é activada
(interna) por sz:r}tiihdaentro
57908APT
Fig. 66: Atribuicdo das ligagdes da ficha fémea X12 integrada no médulo de eixo
[1] Resisténcia de terminagao desactivada
[2] Resisténcia de terminagao activada
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Resisténcias de terminagdo do bus para ligagdo do bus CAN2

A ligagéo do bus de sinalizagao inclui, entre outras ligagdes, a ligagdo CAN2 entre o
modulo de alimentagdo e 0 moédulo de eixo. O bus CAN2 requer uma resisténcia de
terminagao.

A figura seguinte mostra o esquema das combinagdes possiveis para a comunicagéo
CAN e respectiva posicéo da resisténcia de terminagéo (acessoérios para modulo de
alimentagao).

Resisténcia
de terminacéo

L=

MXP| |MXA

A resisténcia de
" terminagao tem
de ser activada
I na ligagdo CAN2
cAN2 da unidade.

[ -
Y
GHR

62483APT
Fig. 67: Comunicacgéo via CAN2 num modulo de eixo

[1 Cabo de ligagdo entre PC e interface CAN do médulo de eixo.
O cabo de alimentagédo é composto pela interface USB CAN [2] e pelo cabo com resisténcia
de terminacao integrada [3].

[2] Interface USB CAN [3] Cabo com resisténcia de terminagao integrada
(120 Q entre CAN_H e CAN_L)

NOTAS

Instalagao da resisténcia de terminagao.

A resisténcia de terminacgéo do ultimo médulo de eixo do grupo tem de ser activada.
Para informagdes, ver pagina 109.

Ver pagina 111 para mais informagbes sobre a comunicagdo entre PC e sistema
MOVIAXIS®.
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Comunicagdao com adaptador CAN

Para a comunicagéo entre PC e um sistema MOVIAXIS®, recomenda-se utilizar o adap-
tador CAN da SEW-EURODRIVE. Este adaptador é fornecido com um cabo pré-fabri-
cado e uma resisténcia de terminagdo. O adaptador CAN possui a referéncia
18210597.

Em alternativa, pode ser utilizado o adaptador CAN "USB Port PCAN-USB ISO (IPEH
002022)" do fabricante Peak.

+ Se a terminagéo for feita pelo cliente, € necessario instalar uma resisténcia de
terminacao de 120 Q entre CAN_H e CAN_L.

« Para garantir uma transmissao segura dos dados, deve ser usado um cabo blindado
adequado para redes CAN.

» Existem dois percursos possiveis para a comunicagao entre os participantes no sis-
tema de eixos:

1. Utilizando o conector Sub-D de 9 pinos X12 do médulo de alimentagdo (CAN)
(ver pagina 106).

2. Utilizando o conector Sub-D de 9 pinos X12 de um dos médulos de eixo (CAN2)
do conjunto (ver pagina 108).

NOTAS

Ligacao e extensao do cabo:

A SEW-EURODRIVE recomenda usar cabos blindados com ligagado 1:1 como cabos
de ligagao e de extensao.

Ao seleccionar os cabos, observe as indicagbes do fabricante dos cabos no que

respeita a compatibilidade para CAN.
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5.5 Configuragcées para bus de sistema EtherCAT

Ao utilizar o bus de sistema EtherCAT, devem ser observados os seguintes aspectos:

» Configure os quatro micro-interruptores do médulo de alimentagao para a posigao
"E" (ver figura 68).

* Nesta versao do bus, os interruptores S1, S2, S3 e S4 e o conector X12 do médulo
de alimentagéo nao tém fungao.

» Configure o micro-interruptor LAM do ultimo mddulo de eixo do sistema para a
posicdo "1". Este interruptor deve estar configurado para a posi¢cdo "0" nos
restantes modulos de eixo (ver figura 69).

* Nesta versao do bus, ndo é necessaria uma resisténcia de terminagao em X9b.

C E

60660axx
Fig. 68: Configuragdo dos micro-interruptores no moédulo de alimentaggo
[11  Configuragéo para operacéo EtherCAT: Os quatro micro-interruptores na posi¢éo "E"
[2]  Os micro-interruptores S1, S2, S3 e S4, e o conector X12 ndo tém fungao
1 0
p—
=3 LAM
11— ; ‘ [1]
F1
. \m
| ®
[ ]
o \ 1 0
| LAM
e f | R
[ .
62070axx

Fig. 69: Configuragdo do micro-interruptor no médulo de eixo

[1 Configuragéo do micro-interruptor LAM do altimo médulo de eixo do sistema

[2]  Configuragéo do micro-interruptor LAM dos restantes modulos de eixo do sistema
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5.6 Descrigdo do software de colocacao em funcionamento

Software de
colocagcdao em
funcionamento
MOVITOOLS®
MotionStudio

1

O software MOVITOOLS® MotionStudio é a ferramenta de engenharia da SEW usada
para enderecgar os accionamentos da SEW. O software MOVITOOLS® MotionStudio
pode ser usado para colocar em funcionamento, parametrizar e efectuar o diagndstico
de todas as unidades da série MOVIAXIS®.

Consulte o manual "MOVITOOLS® MotionStudio" para informacdes, instrugbes de
instalagao e requisitos do sistema.

Depois de ter instalado o MOVITOOLS® MotionStudio, os atalhos do programa podem
ser encontrados na seguinte pasta do menu inicial do Windows: "Inicio\Pro-
gramas\SEW\MOVITOOLS MotionStudio”.

NOTAS

O manual e a ajuda Online do MOVITOOLS® MotionStudio contém uma descrigado
detalhada dos passos abaixo apresentados.

1. Inicie 0 MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Configure os canais de comunicagao.
3. Efectue scan Online.
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5.7 Selecg¢ao da comunicagao

As figuras seguintes mostram os possiveis tipos de acesso aos bus de sistema do sis-
tema de unidades.

lo][o|  WE Al

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

62084axx
Fig. 70: Acesso a comunicagdo

[1] PC-CAN para CAN
[2] Moédulo mestre com bus de sistema CAN/EtherCAT
[3] PC-CAN para CAN2

A SEW-EURODRIVE recomenda as seguintes vias de comunicagao:

» Sistema de unidades sem modulo mestre: CAN

+ Sistema de unidades com modulo mestre + DHP: CAN

+ Sistema de unidades com médulo mestre + DHE/DHF/DHR/UFx: TCP/IP ou USB

O tipo de comunicagéao para a colocagao em funcionamento pode ser seleccionado, em
fungéo da configuragédo da unidade, usando a tabela seguinte.

Acesso a Acesso via
. Moédulo de Moédulos de
Médulo mestre . = .
alimentagao eixo

Configuragio do hardware do via interface de comunicacao ... .
sistema de unidades Profibus CAN  RS485 TCP/IP USBY RT CAN" CAN22)
Sem médulo mestre X X
Moédulo mestre + DHP X X X X
Moédulo mestre + DHE X (x) X X X
Médulo mestre + DHF/UFx413) x* X (x) X X X
Médulo mestre + DHR/UFx41°%) X (x) X X x% X

1) Bus de sistema CAN

2) S6 se CAN2 estiver livre para a engenharia

3) Em preparagao

4) S0 para operagéo para DP

5) Canal de parametros "real time Ethernet" via controlador
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5.8 Sequéncia para nova colocag¢ao em funcionamento
Sao possiveis as seguintes variantes para efectuar uma nova colocag¢ao em funciona-
mento:
* Nova colocagdo em funcionamento sem moédulo mestre
* Nova colocagao em funcionamento com médulo mestre e MOVI-PLC®

Nova colocagcdao em funcionamento sem médulo mestre
1. Colocagao em funcionamento

» Colocagao em funcionamento do motor
* Ajuste do controlador

* Unidades do utilizador

» Limites do sistema e da aplicagao

2. Aplicagéo standard
+ Editor de tecnologia para posicionamento mono-eixo (+ monitor)
3. Scope, registo de

e correntes
» velocidades
* posigdes
* efc.
4. Gestao de dados

» Carregamento e memorizagao de registos de dados dos varios eixos

Nova colocagdo em funcionamento com médulo mestre e MOVI-PL c®
1. Colocagao em funcionamento

» Colocagao em funcionamento do motor
* Ajuste do controlador

* Unidades do utilizador

» Limites do sistema e da aplicagao

2. Scope, registo de

e correntes

» velocidades
* posigdes

* efc.

3. Gestao de dados
« Carregamento e memorizacao de registos de dados dos varios eixos
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@ Coloc

5.9 Colocagao em funcionamento do MOVIAXIS® - operagao com um unico motor

Inicie a colocagdo em funcionamento do motor fazendo um clique com o botéo
direito do rato sobre a respectiva unidade na estrutura de arvore do hardware.

Facga um duplo clique no item "Startup”.

Clique no botao "Next" para prosseguir a sequéncia de colocagdo em funciona-
mento.

Project  Edit  Metwork  Wiew Settings  Window  Help
DB B O = = ik X |x 1

Dveriew n

Fig. 71: Inicializagao da colocagao em funcionamento

& Test MOVIAXIS

o ™

g8 1. Startup
3 Comparisan
| Startup » |ﬁ“ Configuration for DFx-Gatewary
Programming v gl Startup
Technology Functions P |[RE Parameter tree
Diagnostics b |Tg  PDO editor
=) Mon-SEW motor configuration
e Status —
K. Gotostandard communication link. ..
manage unit ]
¥ Remove
Properties. ..

11796aen
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Colocagao em funcionamento do MOVIAXIS® — operagdo com um Unico motor @
NOTAS
Para a colocagao em funcionamento estéo disponiveis trés conjuntos de parametros,
i que podem ser atribuidos a trés motores diferentes.
O conjunto de parametros a ser usado durante a operagao pode ser seleccionado com

o rato (ver figura 72).

Atencao! So6 é possivel usar um conjunto de parametros para a colocagdo em funcio-
namento. Varios conjuntos de parametros s6 podem ser colocados em funcionamento
uns a seguir aos outros, ou seja, depois da colocagado em funcionamento com o pri-
meiro conjunto de parametros, € necessario efectuar uma nova colocagao em funcio-
namento com o conjunto de pardmetros seguinte.

Selection

I LT > ]
11797aen

Fig. 72: Janela inicial da colocagdo em funcionamento do MOVIAXIS® MX
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Configuracées actuais
Nesta janela, séo indicadas as configuragdes actuais da unidade.

EY
L1}
5]
Shet 1 K Mot

g Uritversion [ & Slot 2 ]lNunptinn

< Sit3  [Heopion
3] By
1]
n
: ~
5| Lk
B
B
El
L1}

Rated power supply volage I_ﬁ

11798aen
Fig. 73: Janela contendo as configuragdes actuais da unidade

Se tiverem sido instaladas cartas opcionais nos slots, a janela inclui também informa-
¢bes sobre os tipos de cartas instaladas.

No exemplo, encontram-se instaladas as seguintes cartas opcionais:
+ Slot 1: K-Net.

» Slot 2: Nao ocupado.

» Slot 3: Nao ocupado.
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Gestao de encoders SEW

21 o Sl [ Mo rgnoiue] =
Electronic nameplate

E_: © Accept detn (5} _ \/_L:' S
_'—@ == =l
=

-

P =

K 4 '.—I T

& Dhy mit Becep! dets . . T
b g
F— —r

o Y Y

11833aen
Fig. 74: Encoder com etiqueta de caracteristicas do sistema electronico

Se forem utilizados encoders com etiqueta de caracteristicas da SEW (etiqueta de
caracteristicas do sistema electrénico), i.e., encoders programados de acordo com as
especificagdes da SEW, sdo possiveis as seguintes opgbes para a aceitagdo dos
dados:

e "Accept data” (aceitar dados):

Os dados do motor memorizados no encoder sao lidos e utilizados para a colocagéo
em funcionamento. Os dados lidos ndo podem voltar a ser alterados.

* "Accept data as suggestion" (aceitar dados como sugestao):

Os dados do motor memorizados no encoder sdo lidos e disponibilizados como
dados sugeridos. Os dados lidos podem ser alterados.

¢ "Do not accept data" (ndo aceitar os dados):
Os dados do motor memorizados no encoder nao séo utilizados.
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Gestao de
encoders

Selecgéo dos
encoders

Colocagao em funcionamento
Colocagao em funcionamento do MOVIAXIS® — operagdo com um Unico motor

_
conho

Encoder pool Option cords

I ™ T 2 =

L Settings Seftings T
!1 ‘2 F |3 [ Encoder caid Encodes cad (£
i e Sk 1 Sl 2 2

Muotor encoder Digtance encoder
1

Parameter-

“g |l o

¥ Source achusl pos

Parameter-

set @

SICICICICICICICIC NI WY

Foarameter-

sat %

11799aen
Fig. 75: Gestdo de encoders

Na gestéo de encoders, é possivel atribuir os encoders marcados a amarelo da lista de

encoders aos varios conjuntos de parametros ou motores. Se for necessario ligar varios

motores a um sé modulo de eixo, isto s6 é possivel utilizando cartas adicionais para

multi-encoder (opgao).

» Clique no encoder desejado e puxe-o mantendo o botao esquerdo do rato premido
para o conjunto de parametros. A figura anterior ilustra, a titulo de exemplo, a atri-
bui¢cdo do encoder 1 ao conjunto de parametros 1.

A lista de encoders representa o0 numero maximo de entradas fisicas de encoder do
MOVIAXIS, i.e., trés. O encoder 1 é a entrada da unidade base. Os encoders 2 e
3 podem ser expandidos com as cartas de multi-encoder.

» Cada encoder so6 pode ser utilizado uma s6 vez.
* Encoders de velocidade:

Os encoders apresentados na coluna "Motor encoder" sdo sempre a "Actual speed
source" (fonte da velocidade actual), e por conseguinte, encoders de velocidade.

* Encoders de posigao:

Os encoders apresentados na coluna "Distance encoder" também podem ser utili-
zados como encoders de posigao.

S6 é possivel configurar um encoder como "Actual position source" (fonte da
posi¢do actual) por conjunto de pardmetros. Condigdo: a caixa de verificacdo
"Source actual pos." tem de estar activada.
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Designagdo SEW
dos encoders

O sub-menu "Encoder selection" é aberto fazendo um duplo clique sobre o simbolo do
encoder.

Neste menu sdo apresentas as designagdes SEW dos encoders necessarias para a
seleccao de encoders.

. B
Encoder data |
Encuhrtype Mechanical design Development status
E = Encoder F = Positive connection = 0=
A = Abzolule encoder N = Spiead shaft j 1=
R = Reszolver Y = Salid shaft 2=
H = Hollow shaft 3=
5 = Spread shaft
L = Linear =l
. ¥ 7 - e
B % g -l e
i, e ___.-'-'"""r{-.- ; —
76646 Bruchsal/Germany A o ; —}
Typ PSF121 CMPSOS/BP) mﬂn [H]1 I_ o
Nr. 01.23456789 0001.22 3G M
Mo 13 nmo o 17 A P 6 oo,
Ny 6.000 rimin Ima; 90 A so. KL F ."':-HT;'_--_ g o
f, 300 e Umax 00V m M4 ?_:---E!fc"'ml type
Bremse 24V 31 Nm Glechnchier H = Hiperface
Getriecbe Mymax 35 Nm nmax 1.600/8.000 omin M = Modulation Resolver
L5 1 Gewn 38 - S = 24V Sinas
T ) T=5/ TTL
¥ = 551
E = Endat
SEwW Approved .‘-. Non SEW
SEW—} encoder L encoder » s I
; 0K Cancel
11800aen

Fig. 76: Designacdo SEW dos encoders

» Fazendo um clique sobre as varias designag¢des dos encoders, é possivel configurar
o tipo de encoder instalado no motor. Condigao: a fungéo "Load data permanently”
ndo esta seleccionada.

NOTAS

A designagédo do tipo de encoder esta especificada na chapa de caracteristicas do
motor.

Atribuicao dos dados do encoder:

* Resolver: RH1M /RH1L / RH3L / RH3M

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

* Encoders sen/cos: EH1S /ES1S/ES2S / EV1S / EV2S
» Encoder linear Hiperface: AL1H

¢ Encoder nao-SEW
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Dados do encoder  Neste menu é possivel introduzir as informagdes do encoder.

Se o encoder estiver definido como "Motor encoder”, ndo é possivel introduzir estas
informagdes.

Y =10l x|
SEW desiﬁalim Encoder dats |
ASTH Ll i
Mount-on components

Counting direction | ] @G

Ratio between encoder revolution and motos revolubon

& Direct entry
P

T

Encoder revalutions |

Mator revolutions |

= [T cew =2 T Aoproved [57 Tk NonSEwW
w LgEuijzenoﬂda * E!ij*:} encoder r‘_.? i encoded
= = o | Cancel

11801aen

Fig. 77: Dados do encoder
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Encoders A lista dos encoders aprovados pela SEW pode ser chamada seleccionando o sepa-
aprovados rador "Approved encoder".
i =3
Approved encoder | Encoder data |
El;coders approved by SEW
DMEA4000-117 e M
r Display &l encoders

Mame: Marnufacturer | Electical type | Mechanical lype

DMES000-217 Sick Hiperlace |LINEAR

LinCoder L 230 Sick/Stegmann Hipeiface LINEAR

SKM 36 Sick /Stegmann Hiperface | ROTATORISCH

5KS 36 Sick/Stegmann Hiperface | ROTATORISCH

SRM 50 Sick/Stegmann Hiperlace | ROTATORISCH

SHM BD Sick/Stegmann Hipeiface | ROTATORISCH

SAM 64 Sick/Stegmann Hiperface | ROTATORISCH

SRS 50 Sick/Stegmann Hiperface |ROTATORISCH

SRS B0 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SHS 64 Sick/Stegmann Hipeiface |ROTATORISCH

E«}m(% [

Fig. 78: Encoders aprovados

0K | I:a'n:dl

11802aen
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Gestao de encoders nao-SEW

% _Io) x
NonSEW encoder | Encoder data |
Non-SEW encoder type
Mechanical [Rotatory I | ‘ }
data
Electical Q| = —
. ol J, -::_\.‘}.
Required data i / N
Increments per encoder revolubion Pulses Time intervals
Countes 1000 Muki-Turns 2 " ake-up time 1 ms

Denanminstar 1

Rest penod | 15
Refresh penod | 15

Type 27 hex Measuring steps 2 Bits

Reszolution

sew FSEV, rp}

Approved 2 o NonSEW
ancoder [ . encoder
T r

Cancel

11803aen

Fig. 79: Gestao de encoders ndo-SEW

Dados de entrada

Descrigao

Mecanico

Eléctrico

Sentidos de contagem

.

e o o o o

Rotativo
Linear

Hiperface
Resolver
TTL

HTL
sen/cos

Sao distinguidos entre dois sentidos de contagem:

normal - Standard. O encoder roda no mesmo sentido do motor (o encoder
esté instalado no veio do motor)

invertido — O encoder roda no sentido oposto ao motor (o encoder esta
instalado fora do veio do motor).
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Dados de entrada

Descrigao

Factor numerador /
denominador

Este factor determina a resolugao do encoder. O valor a introduzir depende do
tipo de encoder instalado.
* TTL nao-SEW, Sen/Cos nao SEW, Hiperface nao-SEW
Factor numerador do encoder1 _ Resolugéo do encoder
Factor denominador do encoder 1 ~ Rotagao

Exemplo: Encoder sen/cos:
Factor numerador Encoder 1 = 1024
Factor denominador Encoder 1 =1

* Resolver nao-SEW

Factor numerador do encoder1 _ Numero de pares de podlos
Factor denominador do encoder 1 ~ 1

Exemplo: Resolver, 1 par de pélos:
Factor numerador Encoder 1 =1
Factor denominador Encoder 1 =1

« Sen/Cos linear nao-SEW
Periodo de sinal do encoder.
Exemplo: AL1H Lincoder, periodo do sinal: 5 mm
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Menu de selec¢cao

A

& Complete startup

O 0 e O O R = = = R = WL

11804aen
Fig. 80: Opg¢bes de colocagcdo em funcionamento

No menu de selecgao é possivel seleccionar entre trés tipos de colocagdo em funcio-
namento:

¢ Complete startup:

Esta opgao tem de ser seleccionada para a primeira colocagdo em funcionamento.
Este segmento do programa memoriza os dados do motor, do controlador de velo-
cidade, da maquina e do sistema.

NOTAS

As opgdes seguintes "Optimization of the controller" e "Machine and system data" sao

: sub-programas do programa de colocagdo em funcionamento do MOVIAXIS® MX.
1 Estas opgdes sé podem ser seleccionadas e executadas depois de ter sido executada
uma colocagdo em funcionamento completa.

¢ Optimization of the controller:

Esta opcao pode ser usada para optimizar o controlador de velocidade depois de ter
sido executada uma colocagédo em funcionamento completa.

¢ Machine and system data:

Esta opcao é parte integrante da colocagao em funcionamento completa e aplica-se
apenas aos dados da maquina, como por exemplo, unidades do utilizador e limites
da maquina e da aplicagao.
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Configuragao do sistema

= = N N - = N NI B W -

# Single diive

" Seweralidentical drives at one mvester

|1 3: Number of

™ Mumber of connected daves

|1 5: MNumber of

11805aen

Fig. 81: Configuragao do sistema

Nesta janela é configurado se varios accionamentos funcionam com uma sé carga, ou
se varios motores estado ligados a um so6 eixo.

Single drive

Um accionamento funciona ligado a uma carga, sem outros accionamentos
(escravos).

Several identical drives at one inverter

Para que se possa utilizar varios accionamentos num sé servocontrolador, os
accionamentos tém de estar acoplados de forma rigida. Um accionamento esta
equipado com um encoder de realimentagao e os restantes motores funcionam no
mesmo campo rotativo. Em motores sincronos, é necessario alinhar também os dois
rotores. Para tal, consulte a documentacao "10509046/PT Manual Accionamentos
com varios motores".

Number of connected slaves

Nesta opgéo, cada motor possui um servocontrolador independente. No entanto, os
motores funcionam com a mesma carga. Esta variante afecta os parametros do con-
trolador e a carga externa. Tenha em atengao que, em casos desfavoraveis, quando
dois accionamentos estiverem acoplados de forma rigida a uma sé carga, estes
poderao interferir um no outro. Esta situagao pode levar a mensagens de irregulari-
dade no servocontrolador. Em caso de duvidas, contacte a SEW-EURODRIVE.
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Sequéncia de uma colocagao em funcionamento completa

Escolha do motor

* SEW synchronous mokoo

& DY/DS
C CMP

" CM/CMS
T CMD

™ SEW azynchronous motor
C |EC
" CSAMNEMA
- =
C JEC
- CTiCV

Elﬂlﬂlﬂlﬂlﬂﬁiﬂlﬂlﬂﬂﬂlﬂlﬂﬂ:...?

o]
" Non-5EW motos [ EE?EE“‘?

11806aen
Fig. 82: Menu de selecgdo do motor

Neste menu pode ser seleccionado o motor ligado ao MOVIAXIS. No caso de motores
SEW, o tipo do motor pode ser lido na chapa de caracteristicas do motor.

Para motores de outros fabricantes, seleccione a opgao "Non SEW-motor". Na pagina
seguinte do menu é pedido para carregar um ficheiro XML, criado anteriormente pela
SEW-EURODRIVE.
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Colocagao em funcionamento

Tipo de motor

Descrigao

Motor nao-SEW

O motor instalado € um motor de outro fabricante.
Para que se possa utilizar esta opgéo, é necessario um ficheiro criado
pela SEW-EURODRIVE com os respectivos dados do motor.

Se a opgao "Non SEW-motor" estiver seleccionada, é visualizado o
botdo "Load motor file". O fabricante do motor deve ser seleccionado do
banco de dados dos motores.

Para motores sincronos, é necessario introduzir a seguinte informagao:
* Designacao da unidade

Pares de pdlos

Velocidade nominal

Binario nominal

Corrente nominal

Tensao nominal

Binario maximo

Velocidade maxima

Momento de inércia

Indutancia da fase

Freio sim/nao

* Momento de inércia do freio
*  Tempo de habilitagdo do freio
+ Tempo de actuagado do freio

Para motores assincronos, sdo ainda necessarias informagdes adicio-
nais. O motor tem de ser medido pela SEW-EURODRIVE.

Chapa de caracte-

Forced cooling fan
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Fig. 83: Selec¢do do motor - chapa de caracteristicas

* Introduza os dados indicados na chapa de caracteristicas do motor utilizado no res-
pectivo menu dropdown.

NOTAS

Para encoders Hiperface com etiqueta de caracteristicas electrénicas, o menu drop-
down é preenchido automaticamente e as informagdes sao visualizadas como infor-
macao nao alteravel. Para os restantes tipos de encoder, as informagdes apresentadas
na tabela abaixo tém de ser introduzidas de acordo com a etiqueta de caracteristicas.
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Dados de entrada

Descrigao

Motor

Neste parametros, deve ser introduzido o tipo de motor, sem designacdes adi-
cionais, como por ex., redutor, encoder, freio, protec¢do do motor. Por exemplo:

« Chapa de caracteristicas com redutor PSF311RCM71S /BR /RH1M /SB51
— Tipo de motor: CM71S,

« Chapa de caracteristicas sem redutor CFM90M /BR /RH1M /SB51
— Tipo de motor: CM90M.

Rated voltage

A tensédo nominal do motor corresponde a tensdo maxima que o enrolamento
do motor pode suportar. A tensdo nominal do motor refere-se a tensdo nominal
da alimentagdo. Em motores sincronos, o valor é indicado na chapa de caracte-
risticas como "Uypax"

Rated motor speed

Rated power supply
voltage

A velocidade nominal do motor corresponde a classe de velocidade indicada na
chapa de caracteristicas.

Valor da tensado da alimentagao, por ex., 400 V

Temperature sensor type

O tipo do sensor de temperatura do motor indicado na chapa de caracteristicas
especifica com que sensor é realizada a protec¢do do motor.
« Sem sensor;
Termostato TH (interruptor bimetalico);
« Termistor TF (resisténcia PTC);
* Termistor KTY para detecg¢édo da temperatura do motor.

Com a opgao KTY, é activada no MOVIAXIS o modelo térmico de motor em
motores SEW, que garante a protecgao térmica do motor em conjunto com o
sensor de temperatura KTY.

Em motores n&o-SEW com KTY, & iniciado um modelo 12, se existirem informa-
¢bes térmicas no ficheiro XML do motor. Neste caso, o sensor KTY s6 fornece
um valor inicial. A proteccdo do motor é realizada pelo modelo de calculo.

Em motores ndo-SEW com KTY e sem indicagdo das informagdes térmicas no
ficheiro XML, é realizada uma desconexao por temperatura limite KTY.

Response

Forced cooling fan

Brake

Neste parametro, é possivel configurar a resposta de desconexao do servocon-
trolador multi-eixo MOVIAXIS® MX em caso de temperatura excessiva no
motor. Sao possiveis as seguintes opgoes:

* No response — A temperatura do motor é ignorada.

« Display only — A irregularidade é sé visualizada no display de 7 seg-
mentos. O eixo continua a funcionar.

* Output stage inhibid / pending — O eixo passa para o estado de inibigao
do controlador FCB (o motor abranda gradualmente). Apés um "Reset", o
eixo executa um "arranque a quente" (capitulo "Indicadores de operagéo").
O tempo de reset é reduzido a um minimo (ndo é efectuado uma reiniciali-
zagao).

+ Emergency stop / pending - O eixo é desacelerado na rampa de paragem
de emergéncia. Apds um "Reset", o eixo executa um "arranque a quente"
(capitulo "Indicadores de operagéo"). O tempo de reset é reduzido a um
minimo (n&o é efectuada uma reinicializagao).

» Stop at application limits / pending - O eixo é desacelerado na rampa de
aplicagdo. Apds um "Reset", o eixo executa um "arranque a quente" (capi-
tulo "Indicadores de operagao"). O tempo de reset é reduzido a um minimo
(ndo é efectuada uma reinicializag&o).

» Stop at system limits / pending - O eixo é desacelerado na rampa de sis-
tema. Apds um "Reset", o eixo executa um "arranque a quente" (capitulo
"Indicadores de operagao" destas instrugdes de operagéo ou do manual do
sistema). O tempo de reset é reduzido a um minimo (ndo é efectuada uma
reinicializacéo).

Neste parametro deve ser especificado se o motor possui ventilagéo forgada.

O valor introduzido ¢é utilizado no modelo térmico do motor para a protecgédo do

motor.

Neste parametro deve ser especificado se 0 motor possui freio. A opcéo activa
a fungéo de frenagem.
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Fig. 84: Menu de configuragdo da fun¢do de monitorizaggo

NOTAS

Faca um clique em

Os valores apresentados na coluna esquerda do menu de introdugcéo sao valores de
sugestdo. Os valores actuais do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX est&o
1 indicados na coluna direita.

« "" para aceitar os valores sugeridos individuais,
» "Accept" para aceitar todos os valores sugeridos de uma sé vez.

« Introduza os parametros gerais do controlador MOVIAXIS® MX de acordo com a

tabela seguinte.

Dados de entrada

Descrigao

Speed monitoring and
deceleration time
n-monitoring

A velocidade exigida pela referéncia s6 é alcangada se existir um binario
suficiente para a carga. Se o limite de corrente for alcangado, o servocontro-
lador multi-eixo MOVIAXIS® MX assume que foi atingido o binario maximo.

A velocidade desejada ndo pode ser alcangada. A monitorizacdo da velocidade
¢é activada se este estado permanecer durante o tempo de atraso da monito-
rizagao da velocidade.

Current limit

O limite de corrente refere-se a corrente aparente de saida do servocontrolador
multi-eixo.
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Fig. 85: Menu do controlador de velocidade
* Introduza os valores do controlador de velocidade.
Dados de entrada Descrigao
Moment of inertia Jo of |Campo de visualizag&o do valor do momento de inércia do motor seleccionado.
the motor

Campo de introdugdo do momento maximo de inércia externo convertido para
0 veio do motor.

Nos modos de operagdo "CFC" e "SERVQ", é possivel determinar automatica-
mente 0 momento de inércia da carga durante o percurso. Para tal, clique no

Load inertia = n - . A - _
botédo "Determining moment of inertia". Para que se possa utilizar esta fungao,
€ necessario que a colocagdo em funcionamento tenha sido executada pelo
menos uma vez. Adicionalmente, a rampa tem de ser percorrida de forma
ciclica.

Clearance of load Use o controlo deslizante para ajustar o grau de liberdade do accionamento.

Introduza neste parametro o intervalo do controlador externo. Este valor é
necessario em todos os FCBs que geram uma referéncia interpolada (gerador
externo de rampa), e para especificagao da referéncia analégica. Nota: No
caso de especificagdo interna da referéncia, por ex., FCB09 Posicionar, o valor
introduzido néo é relevante.

Introduza neste parametro a frequéncia de amostragem desejada para o con-
trolador de velocidade/de posicéo. A configuragdo standard de 1 ms s6 deve
ser reduzida em aplicagbes extremamente dinamicas.

Time interval external
control

Scanning frequency n/X
control

Use o controlo deslizante para ajustar a rigidez do controlador de velocidade.

O valor da rigidez depende da transmisséo da forga (accionamento directo ele-

vado, polia dentada baixa) e, por conseguinte, uma medida para a rapidez do

circuito de controlo da velocidade. O valor de configuragao por defeito é 1.

A rigidez do circuito de controlo da velocidade pode ser ajustada com o con-

trolo deslizante ou ser introduzida directamente no campo de introdugéo.

Stiffness « Se aumentar o valor da rigidez, a velocidade de controlo também é aumen-
tada. Durante a colocagdo em operagdo, a SEW-EURODRIVE recomenda
aumentar o valor em pequenos passos (0,05) até o circuito de controlo
comegar a oscilar (ruido no motor). Reduza depois o valor para um valor
menor. Este procedimento garante um configuragédo optimizada.

*  Se diminuir o valor da rigidez (<1), o controlo torna-se mais lento e o erro
de atraso aumenta.
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Fig. 86: Diagrama em bloco do controlador de velocidade

Parédmetros do controlador de velocidade
Adicionalmente, é possivel comutar os pardmetros do controlador de velocidade para
"Classic".
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Fig. 87: Menu dos pardmetros do controlador de velocidade
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Configuragéo do eixo

NOTAS

Os valores apresentados na coluna esquerda do menu de introdugéo sao valores de
sugestdo. Os valores actuais do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX estao
indicados na coluna direita.

Faca um clique em
« "" para aceitar os valores sugeridos individuais,

« "Accept" para aceitar todos os valores sugeridos de uma s6 vez.

Dados de entrada Descrigao

P-gain speed controller |Factor de ganho do componente P do controlador de velocidade

Constante de tempo de integragdo do controlador de velocidade. O compo-
nente | reage de maneira proporcionalmente inversa a constante de tempo,
ou seja, um valor numérico maior resulta num componente | menor, porém 0 =
nenhum componente |.

Constante do tempo de filtragem do filtro de valor actual da velocidade.

A rampa de velocidade é filtrada, graduagdes do valor nominal ou interferén-
cias por impulsos na entrada analégica podem assim ser suavizadas.

Constante de tempo de filtragem do pré-avango de aceleragéo. Esta constante
influencia a resposta de controlo do controlador de velocidade. O diferenciador
esta programado para um valor fixo.

Time constant speed
controller

Filter speed actual value

Speed setpoint filter

Filter acceleration
precontrol

P-gain position

Valor de ajuste para o controlador P do circuito de controlo da posicao.
controller

Gain acceleration Factor de ganho de filtragem do pré-avango de aceleracéo. Este factor melhora

precontrol a resposta de controlo do controlador de velocidade.
Amplification speed Factor de ganho do pré-avanco de velocidade. Este factor melhora a resposta
precontrol de controlo do controlador da posigéo.
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Fig. 88: Menu de configuragdo do eixo

O MOVIAXIS® possui 4 unidades de utilizador de configuragao livre para as seguintes
variaveis:

» Percurso,

* Velocidade,

* Aceleragao,

» Binario (ndo para a colocagdo em funcionamento do motor — estrutura em arvore
dos parametros).
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Colocagao em funcionamento

Para tal, um numerador, um denominador e casas decimais depois da virgula para cada
variavel sdo carregados no modulo de eixo. As casas decimais depois da virgula sdo
necessarias apenas para a indicagao no MotionStudio e ndo s&do consideradas na con-
versao das unidades do utilizador nem na comunicacao através do bus.

Botao "Basic configuration"

Percurso

Unidade: Numero de rotagbes (do motor), com 4 casas decimais

Exempilo:
Referéncia Percurso percorrido Indicagao no
MotionStudio
10000 1 Rotagéo do motor 1.0000
15000 1.5 Rotagdes do motor 1.5000

Depois da conclusao da colocacdo em operacéo, 0s seguintes valores séo escritos
no modulo de eixo (converséo incremento de 16 bits / rotagéo):

» Unidade do utilizador posi¢ao numerador = 4096
* Unidade do utilizador posi¢do denominador = 625
» Unidade do utilizador resolugéo da posi¢ao = 1E-04

Velocidade
Unidade: 1/min, com 3 casas decimais

Exempilo:
Referéncia Velocidade Indicagao no
MotionStudio
1000000 1000 1/min 1000.000
2345000 2345 1/min 2.345

Depois da conclusao da colocacdo em operacéo, 0s seguintes valores sédo escritos
no médulo de eixo:

* Unidade do utilizador velocidade numerador = 1
* Unidade do utilizador velocidade denominador = 1
* Unidade do utilizador resolugao da velocidade = 1E-03

Aceleragao
Unidade: 1/(min x s) alteracdo da velocidade por segundo, 2 casas decimais

Exempilo:
Referéncia Aceleragao Indicagao no
MotionStudio
6500000 65000 1/(min x s) 65000.00
300000 3000 1/(min x s) 3000.00

Depois da conclusao da colocacdo em operacéo, os seguintes valores sédo escritos
no médulo de eixo:

* Unidade do utilizador aceleragao numerador = 100
* Unidade do utilizador aceleragao denominador = 1
* Unidade do utilizador resolugéao da aceleragao = 1E-02

Binario: Em preparagao; so disponivel através da estrutura em arvore dos para-
metros.

Solavanco: Com especificagao fixa.
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Exemplo Proceda da seguinte maneira para ajustar as unidades do utilizador que diferem da con-
figuragéo basica.

Especificagao:

* Posicdao em (mm x 1E-01)

* Velocidade em 1/min

+ Aceleragdo em (m/s? x 1E-02)

O movimento rotativo é transformado num movimento de translacdo com o auxilio de
um fuso (incrementos = 5 mm).
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Fig. 89: Exemplo da configuragdo de unidade do utilizador
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Limites de aplicacdo e de sistema

and machine limit values

[
E’ . Maxamum velocily — Gysbem lmit
H g 1200 &f| 10000 ”I?m Areladon Bk
EY i \
E‘ M aximum accelerabon M aximum decedersbon .
g B (2300 o[ 2000 1/min's [FRI=EN | 000, S
EY - o
—
B Maximum velocily
E B 1080 | 10000 1/mn
EY
EY
",
EY e Mavimum deceleration
3 e ’ (2120 eb| 3000 1mirs
Mamimum accelerabon | = e L
21240 3000 1/mins = =
= - i ik B 00 [ 3000 Vmes .
Magimum torque System limit M aximasm tosgue Application st 143
B 100000 sp| 100000 % B 100000 wp]| 100000 % Acoapt |—-2..

11813aen
Fig. 90: Menu dos limites de aplicagao e de sistema

Os valores limite da aplicagdo e da maquina referem-se as unidades do utilizador con-
figuradas (ver figura 89). As unidades do utilizador seleccionadas antes séo indicadas
nesta janela, mas nao podem ser alteradas.

Os campos a direita referem-se ao valor de download no eixo, convertido para a uni-
dade do utilizador correspondente. Os campos a esquerda sao valores de sugestdo cal-
culados.

Os valores seguintes baseiam-se na configuragédo basica e no estado de fornecimento.

Variaveis ‘Valores limite

Valores limite do sistema (valores limite da maquina)

VmaxSys 10000 1/min, corresponde a velocidade maxima possivel do modulo de eixo

a_maxSys 3000 1/(min x s) rampa de aceleragdo

b_maxSys 3000 1/(min x s) rampa de desaceleragéo

Valores limite da aplicagao

VmaxApp 10000 1/min, corresponde a velocidade maxima possivel do modulo de eixo

a_maxApp 3000 1/(min x s) rampa de aceleragdo

b_maxApp 3000 1/(min x s) rampa de desaceleragéo

Desaceleragao de paragem de emergéncia

b_maxAppNotStop 3000 1/(min x s) rampa de desaceleragdo; a desaceleragdo de paragem de
emergéncia é essencialmente usada como resposta a irregularidade.
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Download

Calculation of stariup parameters is completel
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Fig. 91: Menu de Download

» Cligue no botao "Finish" para fazer o download das configuragdes para o modulo de
eixo.

* Feche ajanela para concluir a colocagdo em funcionamento.
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Parametros do controlador Pxxx

Pxxx Controlo da
velocidade

Ganho P do
controlador de
velocidade

Constante de
tempo do
controlador de
velocidade

Filtro do valor
actual da
velocidade

Filtro de referéncia
da velocidade

Filtro do pré-
avango de
aceleragao

Ganho P do
controlador da
posigéao
Ganho do pré-

avango de
aceleragéo

Frequéncia PWM

O controlo da velocidade so esta disponivel no jogo de parametros 1.

O ajuste de todos os parametros relevantes para o controlo da velocidade é suportado
pelas fungdes da colocagdo em funcionamento do gestor de colocagdo em funciona-
mento. Alteragdes directas destes parametros s6 devem ser levadas a cabo por
técnicos especializados, se for necessaria uma optimizagéo do sistema.

Pré-avancgo de

Filtro pré-avango Acel. =
aceleragao

Ganho pré-avanco de aceleragao

Referéncia do filtro Controlador PI

Referéncia
Velocidade + do binario

de referéncia

N

Filtro do valor actual da velocidade Encoder incremental/

Resolver
Valor
actual da Processa-
< elocidade mento
velocida de sinal
06728APT

Fig. 92: Estrutura basica do circuito de controlo da velocidade

Factor de ganho do componente P do controlador de velocidade.

Constante de tempo de integragao do controlador de velocidade. O componente | reage
de maneira proporcionalmente inversa a constante de tempo. Um valor numérico maior
resulta num componente | menor, porém 0 = nenhum componente |.

Constante do tempo de filtragem do filtro de valor actual da velocidade.

A rampa de velocidade é filtrada, graduagbes do valor nominal ou interferéncias por
impulsos na saida analégica podem assim ser suavizadas.

Constante de tempo de filiragem do pré-avango de aceleragdo. Esta constante
influencia a resposta de controlo do controlador de velocidade. O diferenciador esta
programado para um valor fixo.

Valor de ajuste para o controlador P do circuito de controlo da posigao.

Factor de ganho de filtragem do pré-avango de aceleragao. Este factor melhora a res-
posta de controlo do controlador de velocidade.

Configuracéo da frequéncia PWM.
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5.10 Colocagcao em funcionamento do MOVIAXIS® - operagdao com varios motores

1

NOTAS

Neste capitulo sdo descritos os menus que requerem configuragdes especiais durante
a colocagdo em funcionamento para a operagdo com varios motores.

A colocagao em funcionamento completa deve ser realizada de acordo com as infor-
macgdes apresentadas no capitulo "Colocagdo em funcionamento do MOVIAXIS® —
operagdo com um unico motor", pagina 116 e seguintes.

Para a operagdo com varios motores € necessaria uma ou duas cartas para multi-
encoder.

As cartas para multi-encoder sédo cartas de expansao para o sistema MOVIAXIS®, que
permite avaliar encoders adicionais. Estao disponiveis duas cartas para multi-encoder.
A carta a seleccionar depende do tipo de encoder a avaliar. As cartas para multi-
encoder possuem também uma entrada analdgica diferencial (£10 V).

Campos de aplicagao

A carta para multi-encoder pode ser utilizada nos seguintes campos de aplicagéo:

» O posicionamento pode ser levado a cabo usando um encoder externo ou através
de um encoder do motor.

» Operagao com varios motores (max. 3 motores).

» Avaliagado de encoders absolutos SSI.

» Operagao com motores nao-SEW, equipados com encoders EnDat.

» Sistemas sujeitos a escorregamento.

+ Compensacao de extensdes de cordas ou correias.

» Leitura de valores mestre em conjuntos de cams electrénicas e operagao sincrona.

» Especificagao de referéncia analdgica e simulagdo de enconder da posigao actual
para o controlador.

» Utilizagao geral da entrada analdgica diferencial £10 V, por ex., para binario de refe-
réncia ou especificacao da referéncia de binario.
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Colocagao em funcionamento do MOVIAXIS® — operagéo com varios motores @

Configuragées Nesta janela sdo indicadas as configura¢des actuais da unidade.
actuais

‘ii ,;
> f
3]
3]
E Shot1  [%GS encoder option 551
3 Unkversion [~ & St2  [Maopton
T Sin3 [ encoder option 51
El e
3]
3]
o =7
E
3]
3]
3]
E
3]

Flated power supply voltage 400

11815aen
Fig. 93: Janela contendo as configuragbes actuais da unidade

Se tiverem sido instaladas cartas opcionais nos slots, a janela inclui também informa-
¢Oes sobre os tipos de cartas instaladas.

No exemplo, encontram-se instaladas as seguintes cartas opcionais:
» Slot 1: Carta para multi-encoder XGS

» Slot 2: Nao ocupado

» Slot 3: Carta para multi-encoder XGS
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Gestio de
encoders

Selecg¢édo dos

encoders

Colocagao em funcionamento
Colocagdo em funcionamento do MOVIAXIS® - operag¢do com varios motores
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Fig. 94: Gestao de encoders

Na gestéo de encoders, é possivel atribuir os encoders marcados a amarelo da lista de
encoders aos varios conjuntos de parametros ou motores. Se for necessario ligar varios
motores a um sé modulo de eixo, isto s6 é possivel utilizando cartas adicionais para
multi-encoder (op¢ao).

Clique no encoder desejado e puxe-o mantendo o botdo esquerdo do rato premido
para o conjunto de parametros. No exemplo anterior, o encoder 1 do tipo AS1H esta
definido como encoder do motor e o encoder 2 do tipo AV1H esta definido como
encoder externo de sincronismo.

A lista de encoders representa o nUmero maximo de entradas fisicas de encoder do
MOVIAXIS®, i.e., trés. O encoder 1 é a entrada da unidade base. Os encoders 2 e
3 podem ser expandidos com as cartas de multi-encoder.

Cada encoder s6 pode ser utilizado uma s6 vez.
Encoders de velocidade:

Os encoders apresentados na coluna "Motor encoder" sdo sempre a "Actual speed
source" (fonte da velocidade actual), e por conseguinte, encoders de velocidade.

Encoders de posigéao:
Os encoders apresentados na coluna "Distance encoder" sao encoders de posigo.

Os encoders apresentados na coluna "Motor encoder" também podem ser utilizados
como encoders de posigado. Condigdo: a caixa de verificagdo "Source actual pos."
tem de estar activada.

Podem ser preparados varios encoders como encoders de posig¢ao.
Apenas um encoder pode ser definido como "Source actual pos.".
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Colocagao em funcionamento do MOVIAXIS® — operagéo com varios motores @

Processamento dos sinais do encoder quando for utilizada a emulagao de encoders
A emulacao de encoders pode ser utilizada para disponibilizar sinais do encoder a um
controlador de alto nivel através do terminal de saida de emulagao.

A emulagao de encoders é independente do tipo de encoder instalado.

I [=] 1]

=
o

E:

0 Encoder pool Option cands

g I"1 i ¥ "[3 _} s ord ek A
= ! - =k Skt 1 Skt 2
Ol

'“'“-ﬂ.:_“_“-

I il v
| © Emston souceDiect ancoder 1 | 1. F 1 |k © Emviafion sowceEncoder 1

Emulaion

[E
Encoder conned

© Emuistion sourceEncods 2
: i = walh zignal lar-out
|,= T e 3 Plezolltion pir motar revokice @ o]

11817aen
Fig. 95: Processamento dos sinais do encoder

[1] Fonte de emulagao directa e sem atraso

[2] Fonte de emulagdo com multiplicagéo do sinal: 100 ps

Fazendo um clique no botdo [Settings encoder card slot 1] ou [Settings encoder
card slot 2] do menu "Options cards", é possivel configurar a fonte de emulagéo e atri-
buir o encoder utilizado na simulacdo de encoder incremental. No exemplo anterior:
encoder 2.

O processamento dos sinais do encoder instalado pode ser configurado da seguinte
maneira:

* Fonte de emulagéo directa: Encoder 1 /2

* Fonte de emulagdo encoder 1 / 2: com multiplicagdo do sinal, incrementos por
rotagdo do motor.
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Fonte de emulagao directa

Os sinais do encoder instalado sdo reencaminhados directamente para a emulagao.

NOTAS

1

Se um resolver estiver ligado a entrada para encoder da unidade base, ndo pode ser
utilizado como "fonte de emulagéo directa”. Isto sé é possivel com a emulagao de
software.

Com multiplicagéo do sinal, incrementos por rotagdo do motor

Esta opgéo utiliza a emulagéo por software.

As seguintes configuragbes sdo possiveis em "Incrementos por rotagdo do motor":
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

O numero de incrementos por rotagdo do motor no terminal de emulagdo ndo depende
da resolugéo do encoder instalado.

5.11 Exemplos de aplicagao

Exemplo 1: Encoder rotativo como encoder de sincronismo

Campos de aplicagéo: Por ex., elementos de transmissao nao lineares, como meca-
nismo de manivela e biela oscilante, serra flutuante, eixos mestre (por ex., cam electré-
nica).

Neste exemplo o valor actual da posigao do encoder absoluto definido como encoder 2
¢é utilizado directamente para o controlo da posi¢cédo. Durante a colocagao em funciona-
mento, os racios do encoder entre o encoder do motor (encoder 1) e o encoder de sin-
cronismo (encoder 2) tém de ser configurados. No exemplo, o racio do encoder entre
encoder 1 e encoder 2 € "1:5". O racio do encoder entre encoder 1 e encoder 2 é deter-
minado automaticamente movimentando o sistema. O racio, pode no entanto também
ser calculado e introduzido manualmente.

d=20mm

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX




Exemplos de aplicagao

Colocagao em funcionamento (‘@ 5

Configuragoes:

Encoder pool Option cards
e e mh L Setings
| 14 IR | ' Encoder card Enmdsread @
= i = Slot 2 Shot 3
Mutor encoder Distance encoder
1

F
Parameter- | .
sel ﬁl Llrj-mu
™ Souice sesusd pos
1

Parameter

id%

oo E6E 668686866633

Parameter-

st E

O encoder 2 deve ser configurado como "Actual position source".

I =10 x|
SEW designation ] Encoder data |
Encoder type Mechanical design Dewvelopment status
E = Encoder 0=
N = Spread shaft
R = Resolver V = Sold shaft 2=
H = Hollow shaft 3=
) |/ = a
\‘\\ - F’_,_.—F““i il

76646 BruchsallGermany  \ S

Typ PSF121 CMPSOS/BP/KTY)

Nr. 01.23456789 0001.22 H JL. 34‘\

Mo 13 Mmoo 17 AP BT

n, 6.000 imin  |max 9.0 A oK F — :

fy 300 H Umax 400 Voom M \EH\E!‘:"“M’G

Bremse 24V 31 Nm Gleichrichier

Getriebe Mz max 35 Nm nmax 1.600/8.000 |Im|r M = Modulation Resolver

i 5 9 . 3B R = 24V T_TL

A e o B e “'.-"_""".4 _—_‘_”f__p S = 24V Sinus

h T=5/ TTL
Y = 551
E = Endat

Selecgao e configuracdes do tipo de encoder.
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o L

SEVY designation Encoder data |

ks ASIH |2 |

Mount-on components

- 9 . I’J_._“'
Counting direction Standard j j @{j

Ratio between encoder revolution and mobor revolution

gy

& Direct entry

£

£

Encoder revolutions | 1
Motar revolutions I 5

Configuragéo da relagao de transmisséao entre revolugdes do encoder e voltas do motor
directamente, i.e., apos calculo ou movendo o sistema.

Exemplo 2: Encoder linear como encoder de posi¢dao
Campos de aplicagao: Por ex., sistemas de armazenamento vertical (devido ao
escorregamento dos cubos de acoplamento) em sistemas sujeitos a escorregamento.

O percurso do encoder de sincronismo linear tem de ser introduzido para uma rotagéao
do motor. O percurso para uma rotagdo do motor é calculado automaticamente, mas
também pode ser calculado e introduzido manualmente.

10 d=20mm
- ) ()
I_ - .'. .\“-\ /.. h .‘.'.
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Configuragoes:
Selecgéo e configuragéo do tipo de encoder utilizado, usando como exemplo o encoder

linear AL1H.
=
[2f
K
Encoder pool Option cands
g a2 Bl Bl W e zmwd@‘
= - -k Skt 2 Sl 3
g Motor encader Distance encoder
0 . 1 2
| = | =

E Parameter- | E
0 et 4 [1_ Asw 2 lam
L3 T Soues ssoual pas. ' Souce scewslpos.
[ l : »—|
! Parameter
3] set
- 2
E

Parameter

sel ﬁ

O encoder 2 deve ser configurado como "Actual position source".

% o]

SEW designation | Encoder data |
Encoder type Mechanical design

E = Encodes

N = Spread shaft
R = Resolver V = Solid shaft

I; Is-lnllnw shaft

-

. / " 2] _______...
76646 BruchsalGermany  \ / 7S

Typ PF121 cupsosPKYfA L [T )

Nr. 01.23456789 0001.22 EC I
Mo 13 Mmoo 17 A P BT
n, 6.000 imin  |max 9.0 A sk F

fy 300 He Umnay 400 Vo M
Bremse 24V 31 Nm Gleichrichier

Gefriebe Mymax 35 Nm nmax 1.600/8.000 cimin

.. &5 =Y Gewicht 38 -

e e

Selecgao e configuragdes do encoder AL1H utilizado.
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(v 10| x|

SE'W designation Encoder data

ALTH o2 Jm

Mount-on components %

Counting direction Standard j i.ﬂ‘:

Ratio between encoder and mobor

& Direct antry
~

o

Travel distance on encoder per mator revalution | 5000 i “

"Travel distance on encoder per motor revolution" pode ser introduzido directamente
apos calculado, ou determinado automaticamente movendo o sistema.

A determinagdo automatica s6 é possivel no item de menu "Axis configuration"
(ver figura seguinte).

Axis conﬂliguralion
?‘1— 5 I — I,

Component pool

. (O (5

Basic configuiation | Sample

g 2

Travel distance

.

Velocity

[
i
™
ra
-

1 3142 3142

)

Acceleraion

O 0 0 Qe rg rqry iy iy 3R

Configuragéo do eixo
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o -1oi

Encoder data ]

ALIH =L 2 v
Mount-on components

Courting drection Standard ] =1

R atio between encoder and mobor

© Direct entiy
& Determined automatically

r

Travel distance on encoder per motar revolution | um

Fazendo um clique duplo sobre o encoder 2 "AL1H", é possivel introduzir o valor de
"Travel distance on encoder per moto revolution". O percurso pode ser introduzido
directamente seleccionando a opg¢ao "Direct entry" apds calculo, ou determinado auto-
maticamente com as opgdes "Move the system" ou "Determined automatically”. Neste
exemplo, "Travel distance on encoder per moto revolution" € 6283 um.
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Exemplo 3: Operacdo com mais de um motor
Campos de aplicagao: Aplicagbes com varios eixos que possuem o mesmo binario de

saida e nao funcionam ao mesmo tempo.
A um maddulo de eixo podem ser ligados até 3 motores. Para tal, tém de ser instaladas

2 cartas adicionais para multi-encoder no modulo de eixo (ver figura seguinte).
A poténcia para os motores € comutada do modulo de eixo para o motor activo.

(1]
(2]
(3]

[

[2]

[3]

Encoder do motor 1, carta para multi-encoder 1
Encoder do motor 2, carta para multi-encoder 2

Encoder do motor 3 na unidade base
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configuration

Encoder pool Option cands
W EIl Bl Selings B
I J oL r ' Encoder cad Ercoded cand @
e, = op = o i St 1 Slat 2

Motor encoder Distance encoder
1

Parameter-

S | [ s

NN NN == === -t &

Parametor- ‘3}.&51![

sel % =

Configure o encoder 1 como "Actual position source" para o conjunto de parametros 1.
Configure o encoder 2 como "Actual position source" para o conjunto de parametros 2.
Configure o encoder 3 como "Actual position source" para o conjunto de paradmetros 3.

Os conjuntos de parametros sé podem ser colocados em funcionamento uns a seguir
aos outros depois de ter sido realizada uma colocagdo em funcionamento completa.

Os varios conjuntos de paradmetros podem ser seleccionados através de parametros;
para mais informacgdes consulte a descrigdo dos parametros no manual de elaboragao
de projectos "Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX".
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5.12 Editor PDO

O Editor PDO pode ser usado para realizar a configuracdo dos dados do processo.

Estrutura e fluxo
de dados

E possivel escrever referéncias como por ex., velocidade, posicdo como dados de pro-
cesso de 16 bits na memadria temporaria PD IN do MOVIAXIS® através de um sistema

de bus, como por ex., um bus de campo. Estas referéncias podem ser especificadas
em unidades do utilizador de defini¢cao livre, como por ex.,

« [m/s]
* [mm]
* [impulsos / min]

i .

, MOVIAXIS |
1 |

1 Palavra de controlo Palavra de estado |

| N |

: WO (16 Bit) WO (16 Bit) |

- |

! W1 (16 Bit) Gestio do sistema W1 (16 Bit) :

: W2 (16 Bit) W2 (16 Bit) :

: W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) :

I = I

| |

| |

I . - 1

. 3 |
l|',MemonFa’l_;?lrrr;porarla Canal PD-IN Pool FCB Canal PD-OUT Memogg_tce)rb\_?oranal
I WO (16 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
i 1
H : I
Convers&o: Conversao: :

unidades do unidades do 1

1  utilizador em : utilizador em :
" unidades do sistema unidades do sistema 1
sl N 1
1|‘ W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32Bit) |l
[ : |

| |

oria temporéria Canal PD-IN
WO (16 Bit) DWO (32 Bit)
W1 (16 Bit) _|—> baixo | alto Little Endian (formato Intel)
— | y
J ¥
W14 (16 Bit) _|—> baixo | alto Big Endian (formato Motorola)
W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)

57601apt
Fig. 96: Fluxo de dados do processo PDO

Estes dados do processo continuam a ser processados como palavra dupla depen-
dendo da configuragédo do canal PD IN seguinte. As unidades de utilizador s&o transfor-
madas em unidades de sistema e enviadas para os respectivos FCBs (ver figura 96).
O MOVIAXIS disponibiliza 16 canais PD-IN.

Dependendo da configuracdo dos dados do processo, é possivel converter valores
actuais como por ex., velocidade e posigao através de 16 canais PD OUT de 32 bits e
transferi-los ao sistema de bus conectado através de 16 memorias temporarias de
dados do processo.

Informacgdes sobre o estado do eixo, como por ex.,
+ "Pronto a funcionar”,

+ "Paragem do motor",

* "Freio liberto"

também podem ser escritas numa palavra de dados do processo da memoria tempo-
raria PD-OUT através de uma palavra de estado. As informagdes podem também ser
processadas por um controlador de alto nivel através do bus instalado.

Estéo disponiveis 4 palavras de estado configuraveis (ver figura 96).
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Exemplo de uma
parametrizagao

Parametrizagéo da
interface de bus de
campo

Este exemplo mostra a parametrizagdo de uma ligagdo PROFIBUS ao controlador de
velocidade.

Fazendo um clique sobre uma memoaria temporaria IN, é aberto a respectiva interface
de parametrizagao. A opg¢ao de comunicacao é seleccionada como fonte de dados para
uma ligagdo PROFIBUS.

Neste exemplo, sao utilizadas 3 palavras de dados do processo:
» Activacao FCB,

* Rampa,

* Velocidade.

Para que o exemplo possa ser testado sem PROFIBUS, a funcédo de actualizagao é
primeiramente desligada. A interface de parametrizacdo tem o seguinte aspecto para
estas configuragdes:

x|

B asic settings

Data source |Eommunicatinn optiar j

D ata block start [o

MNumber of data words |4

Time-out interval [ms] |2|] noo

Update [0t -

Configuration ermor |Ng faudt

PDO never received before [~
CAN

Message-D I

Data acceptance with Sync | _J

Endianess | J
Communication opbon

FDO-D |[|

Sender address |D
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Fig. 97: Configuragbes da memoria temporaria IN 0
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Parametrizacdoda  Fazendo um clique sobre uma das palavras de controlo (neste exemplo, a palavra de
palavra de controlo  controlo 1), é aberta a interface de parametrizagao e o layout de instancia/de FCB é
e dos dados do seleccionado.

processo IN O canal de dados do processo IN 0 é definido com a variavel de sistema "velocity"; o
canal 1 com a variavel de sistema "acceleration".

Q- |
I™ Local controlword [0
|
Laypout [FCB instance =
Channel 32-bit access System unit

Programming control eond o0 |1 S j |\-"a|ncity j
Function Bit 00 | J i |1 m. j lﬁmdmmn j
PRI 1| 02 [EbR 5] [Nonrtepeted 3]
i ia | £ P T 5] [Nonwtemeted 3]
Funclion Bit03 | = T 5] [Nonmepetea -]
Function Bit 04 | J - I.I Sbi j INDn-ﬂerprel!d j
Function Bit 05 [ ] o6 [Es -] [Nenrterpreted -]
Function Bit 06 I J o7 I'I 6 bit j INon-rlerpretud j
Function Bit 07 I =] 08 |1 6 bit j INon-rletp(elud j
Function Bit 05 I -] pg |16 = |Men-rterpreted =
Function Bit 09 [ ] 10 |1 6 bit j INon-rlelp(etud j
Function Bit 10 [ =] 11 [1Ebi - |Nen-rterpreted i
Function Bit11 | £| 12 [16bi = [Non-rterpeated -
Function Bit 12 | E 13 [168 E [Mon-rierpreted I
Function Bit13 | -] T [ e [Non-rterpreted A
Function Bit 14 | ] 15 |16k I [Noninterpreted B
Function Bit 15 | J
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Fig. 98: Configuragbes da palavra de controlo e dos dados do processo IN
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Atribuigcao

da memoria
temporaria de
entrada as
variaveis de
sistema

Parametrizagao
dos FCBs

Editor PDO @

Em seguida, as palavras da memaria temporaria IN devem ser atribuidas a palavra de
controlo 1 e aos dados do processo IN.

Neste exemplo, atribui-se o nimero FCB a 12 palavra da memoria temporaria IN, a velo-
cidade a 22 palavra e a rampa a 32 palavra. As respectivas palavras podem ser
atribuidas através de drag & drop.

Configuration of process data flow

C@ IN process data interface

f Conversionto intemnal
' system units

11830aen
Fig. 99: Interface de dados do processo IN, converséo de variaveis internas de sistema.

Fazendo um clique sobre "FCB", é aberta a interface de parametrizagdo dos FCBs.
Para que se possa controlar o controlador de velocidade através do bus de campo, as
fontes de referéncia para os valores de velocidade e de aceleracdo devem ser configu-
radas na memoria temporaria de dados do processo canal 0 e/ou canal 1 no FCBO05.

Setpoints
Seapoind souIce velochy [Process databuatler charmeil 5]
Setpant local velocity  [1.min] o
Limit values
Sowce torgue imd ||‘.\pf_h:d.|nn et Ronguas j

Localrequa bmt  [x)

Source accelenation
Accalerabon local [ qmn's]]

[10.000

|Fm-cess data bulfer channel 1 j
[m00

I Seurce deceleration IFII‘II:E'FS dsta butter charmel 1 j |
Deceleishion bed [ Agmnce)] |3;m
O [~ppication imit ek -]
etk local 11 "] [ersmaer
Actual values
Velocky [1/iin] m

11831aen
Fig. 100: Vista geral dos FCBs
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Teste das A parametrizagao esta concluida e pode ser testada. Enquanto a actualizacdo da
configuragées memoéria temporaria IN estiver desligada, é possivel alterar as palavras na vista deta-
Ihada usando o teclado.

W [N bufferD

5 Word0

1000 Awd 1

1000 Hord2
11832aen

Fig. 101: Teste da configuragéo

Assim que a actualizagdo estiver ligada (ver figura 97), as palavras sao actualizadas
automaticamente com os valores do bus.

NOTAS
Se a unidade for reinicializada, a actualizagao é ligada automaticamente e deve ser
i desligada, se isto for necessario.

5.13 Lista de parametros

Consulte o manual de elaboragdo de projectos "Servocontrolador multi-eixo
MOVIAXIS® MX" para uma lista dos parametros e sua descrigao.
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6 Operacao
6.1 Informacgées gerais

A PERIGO!

Tensobes perigosas em cabos e terminais do motor.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

+ Tensdes perigosas estio presentes nos terminais de saida, nos cabos e nos termi-
nais do motor quando a unidade esta ligada. O mesmo se aplica quando a unidade
esta inibida ou quando o motor esta bloqueado.

+ O facto de os LEDs de operagdo nao estarem iluminados nao significa que o
servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX tenha sido desligado da alimentacéo e
esteja sem tensao.

+ Verifique se o servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX esta desligado da
alimentagao antes de tocar nos terminais de poténcia.

+ Observe as informagdes gerais de seguranga apresentadas no capitulo 2 e as
notas do capitulo "Instalagéo eléctrica", na pagina 74.

A PERIGO!

Perigo de esmagamento devido a um arranque involuntario do motor.

Ferimentos graves ou morte.

* As fungdes de segurancga interna da unidade ou o bloqueio mecanico podem levar
a imobilizagdo do motor. A eliminagdo da causa da irregularidade ou um reset
) podem provocar o rearranque automatico do motor.

« Tome as medidas adequadas para evitar o arranque involuntario do motor, por
exemplo, removendo o bloco de terminais electronicos X10.

* Além disso, devem ser tomadas medidas de precaugao adicionais, dependendo da
aplicacdo, para evitar acidentes com pessoas ou equipamento.

STOP!

A saida do motor do servocontrolador multi-eixo s6 deve ser activada/desactivada com
o estagio de saida inibido.
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6.2 Indicadores nos modulos de alimentagcao e de eixo

Indicadores de operagao do display de 7 segmentos

O display de 7 segmentos mostra o estado de operagdo dos moédulos de alimen-
tacdo e dos médulos de eixo.

As configuragdes e fungdes relevantes a colocagdo em funcionamento do conjunto
de unidades estao localizadas no modulo de eixo. Por esta razdo, o médulo de eixo
possui um maior numero de indicadores de operagédo do que o mddulo de alimen-
tacdo. O médulo de alimentagédo ndo possui um sistema inteligente programavel.

Respostas a irregularidades detectadas e avisos estdo sdo emitidos sé no médulo
de eixo. No entanto, as irregularidades e avisos sao sinalizados tanto no médulo
de eixo como, em parte, também no mdodulo de alimentagdo. Em algumas situa-
¢Oes, sdo indicados numeros diferentes no moédulo de eixo e no médulo de alimen-
tacdo. Estes casos estdo devidamente assinalados na tabela dos indicadores de
operagao do modulo de alimentagao.

Os indicadores para os modulos de eixo e modulos de alimentagdo sao descritos
separadamente.

Indicacéo de irregularidades no display de 7 segmentos

O servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX detecta irregularidades e sinaliza-as em
forma de cédigo de irregularidade. As irregularidades estédo claramente definidas pelo
seu codigo de irregularidade e pelos respectivos atributos, como por ex.,

Mensagem de irre-
gularidade com
dois displays de

7 segmentos

Irregularidades
no moédulo de
alimentagéo

resposta a irregularidade,
estado final apds execugédo da resposta a irregularidade,
tipo da resposta de reset.

Os codigos de irregularidade sdo indicados no moédulo de eixo € no médulo de alimen-
tacao através de algarismos a piscar.

O cdédigo da irregularidade é visualizado na seguinte sequéncia:

05s 0.25s 10s 0.25s

]

=

53052AXX

Fig. 102: Exemplo: Indicag&o da irregularidade 07 no médulo de eixo

Adicionalmente ao codigo da irregularidade, esta definido um "sub-cédigo de irregulari-
dade", que permite limitar ainda mais a causa da irregularidade. O "sub-codigo de irre-
gularidade" pode ser lido pelo utilizador através da ligagdo de comunicagéo.

Em fungéo do tipo de irregularidade e resposta programada, a indicagdo pode comutar
para visualizagao estatica.

Irregularidades no modulo de alimentagéo sao sinalizadas ao eixo e ai processadas.

Um reset é feito desligando a alimentagdo de 24 V da electronica ou através de
software.
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Lista de irregularidades

Explicagdo dos termos das listas de irreqularidades

IE:Z‘V‘?:tzras Significado

P Resposta programavel a irregularidade

D Resposta a irregularidade configurada na fabrica
VM Modulo de alimentagao

AM Médulo de eixo

ZK Circuito intermédio

HW Hardware

SW Software

AWE Unidade do utilizador

No caso de reset a irregularidade, o estado final da irregularidade define que tipo de
reset é executado (ver tabela seguinte).

Estado final da irregularidade

Resposta a confirmacao da irregularidade (ver também pagina)

S6 indicar irregularidade

Arranque a quente (apagar o cédigo da irregularidade)

Sistema a aguardar

Sistema bloqueado

Arranque a quente (apagar o cédigo da irregularidade)

Reinicializagédo do sistema (executar soft reset)

Sistema bloqueado

Reset da CPU (executar reset da CPU)
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Respostas a
confirmagao da
irregularidade

Reset da CPU

Reinicializagdo do
sistema

Arranque a quente

No caso de um reset da CPU, é executada uma reinicializagcdo do microcontrolador e
do firmware. O sistema de firmware ¢ inicializado como se o médulo de eixo tivesse sido
novamente ligado.

A reinicializagao do sistema provoca o seguinte:

* 0 boot loader ¢ activado; o display indica "b0",

» as posicoes de referéncia de sistemas de encoders incrementais perdem-se,
+ ¢ feito um reset de eventuais interfaces de bus de campo instaladas,

« ¢ feito um reset de opgdes de controlo instaladas,

* acomunicacao de bus de campo é interrompida,

+ ainterface entre as opcdes e o sistema de firmware é reinicializada. E feita uma nova
sincronizagao de inicializagdo da opgao de bus de campo ou de controlo,

* acomunicagao através das interfaces do sistema CAN ¢é interrompida,

+ a ligagdo ao mddulo de alimentagdo é novamente sincronizada (sistema de infor-
magcao de hardware),

+ ¢ feito um reset da "mensagem de irregularidade" [saida binaria = 1, estado
do sistema = Q].

Apos o reset, a mensagem de prontidao € novamente colocada pelo controlo de estado
do sistema, em funcao do estado do sistema.

No caso de uma reinicializagdo do sistema nédo é feito um verdadeiro reset do micro-
controlador.

A reinicializagédo do sistema provoca o seguinte:

+ o firmware é reinicializado sem que o boot loader seja activado (ndo é indicado
llbOll!),

» as posicoes de referéncia de sistemas de encoders incrementais perdem-se,
« eventuais interfaces de bus de campo nao sao afectadas,
» eventuais opgdes de controlo ndo sio afectadas,

+ ainterface entre as opcdes e o sistema de firmware é reinicializada. E feita uma nova
sincronizagao de inicializagdo da opgao de bus de campo ou de controlo,

* acomunicagao através das interfaces do sistema CAN é interrompida,

» a ligagdo ao modulo de alimentagdo € novamente sincronizada (sistema de infor-
macao de hardware),

+ ¢ feito um reset da "mensagem de irregularidade" [saida binaria = 1, estado
do sistema = Q].

Apos o reset, a mensagem de prontidao € novamente colocada pelo controlo de estado
do sistema, em funcao do estado do sistema.

Durante um arranque a quente, é feito apenas um reset do cédigo de irregularidade.
O arranque a quente provoca o seguinte:

» o0 sistema de firmware nao é reinicializado,

» as posigoes de referéncia sdo mantidas,

* nao ocorre uma interrupgao da comunicagao,

+ & feito um reset da "mensagem de irregularidade" [saida binaria = 1, estado
do sistema = 0].
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de alimentagdo MXP

(

~

Indicadores de operacao e irregularidades no médulo de alimentagao MXP

Indicagao no

Descrigao Estado Observagao / Acgao maédulo de
eixo
Indicagdes no modo de operagdo normal
Pronto a funcionar (ready). Nenhum erro/aviso. U, => 100 V. S6 indicagéo de estado. -
Indicagdes para diversos estados da unidade
Alimentagéo do circuito inter-
@ médio em falta ou abaixo de | Nenhum erro/aviso. U, => 100 V. Verifique a alimentagao. X
= 100 V.
Indicagdes em caso de aviso
] Pré-aviso 12xt A utilizagéo do VM atingiu o limite de | Verifique a aplicacdo no que P
I_1_ ’ pré-aviso. respeita a utilizagao.
- o A temperatura do VM esta préxima do Verlflque‘a a_p_llcaga(? no que
[ Pré-aviso da temperatura. limite de desconex3o respeita a utilizagao; verifique a P
= ’ temperatura ambiente.
Tabela de irregularidades
Indicagado no
Descrigao Estado Observagao / Acgao médulo de
eixo
Indicagdes em caso de irregularidade
Irregularidade no chopper |O chopper de frenagem ndo estd | Consulte a lista de irregularidades dos X
de frenagem. pronto a funcionar. madulos de eixo.
Mensagem de irregularidade emi-
Irregularidade, tensédo do gianIFi)zeaI\oe':gMeswtrs;/:g gg t%fsgg Verifique a aplicacéo projectada e a resis- X
ZK U, demasiado alta. G o téncia de frenagem.
demasiado elevada no circuito
intermédio.
—l Irregularidade, corrente do A Verifique a aplicagdo no que respeita a
n 7K gemasiadc" alta no VM ultrapassou o limite maximo utiliza?géo plicag q P X
= ) permitido de 250 % I|,ominal- ’
Irregularidade na monitori- |A utilizagdo do VM atingiu o valor |Verifique a aplicagdo no que respeita a X
zagao 12xt. limite. utilizagao.
Irregularidade na monitori- |A temperatura do VM atingiu o Verifique a aplicagédo no que respeita a uti- X
zagao da temperatura. limite de desconexao. lizagdo; verifique a temperatura ambiente.
:;reg:l(afcr)lg?edgen:“ﬂlg:ﬁn- Falha na tensdo de alimentagdo | Verifique as cargas ligadas no que res- }
¢a . interna. peita a sobrecarga ou unidade avariada.
tagcdo comutada interna).
[ Irregularldade na _allmen- Falha na tensao de alimentacdo | Verifique as cargas ligadas no que res-
= tacéo (fonte de alimen- . . - ; -
! = ) interna. peita a sobrecarga ou unidade avariada.
tagcdo comutada interna).
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6.4 Indicadores de operacao e irregularidades no médulo de eixo MXA
Tabela dos cédigos visualizados
‘ Descrigao ‘ Estado Observagao / Acgao

Indicagdes durante a inicializagdo do médulo

|
3

Quando o firmware é carre-

gado (boot), a unidade passa |
por varios estados até chegar |+
ao estado de pronto a funci- |

onar.

o) & @
Rl

Estado: N&o pronto.
Estagio de saida inibido.
N&o é possivel uma comunicagéo.

» Aguarde até a inicializagao finalizar comple-
tamente.

A unidade permanece neste estado:
Unidade avariada.

Indicagdes para diversos estados da unidade

Tensao do circuito intermédio
em falta.

_]
J

I~
= E

Moédulo de alimentagdo néo
pronto.

Tensao de 24 VV no modulo de
eixo ou fonte interna de ali-
mentagdo comutada do eixo

nao pronta.
Médulo de eixo em estado .
imobilizado seguro. .

.

>
o,
@
Q
Q
=

Anomalia na sincronizagéo
com o bus. Processamento de
dados néo pronto.

A fungéo de avaliagao do
encoder néo esta pronta.

A piscar

Estado: N&o pronto.
Estagio de saida inibido.
E possivel uma comunicagao.

Verifique a alimentagéao.

Verifique o médulo de alimentacéo.

Verifique a tensdo de 24 V ou unidade avariada.

Funcgéo de seguranga activada.

» Verifique a ligagéo do bus.

» Verifique a configuracéo da sincronizagédo
na unidade e no controlador.

» Verifique as configuragdes dos dados do
processo na unidade e no controlador.

»  Verifique se falta alguma PDO.

* Os encoders estdo a ser inicializados.
* Aunidade permanece neste estado:
* Nao foi seleccionado nenhum encoder.
* O parametro "Actual speed source"
indica um encoder nao existente.

Indicagdes durante a inicilizagdo (os parametros sao resetados para os valores d

e defeito)

Inicializagao geral.

Inicializagao no estado de
fornecimento.

Ry
-] 15

Inicializagao na configuragao
de fabrica.

I

.

Inicializagao do jogo 1 especi-
fico do cliente.

[ g
L

Inicializagéo do jogo 2 especi-
fico do cliente.

Estado: N&o pronto.
Estagio de saida inibido.
E possivel uma comunicagao.

Aguarde até a inicializagao finalizar completa-
mente.
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‘ Descrigdo

Estado

Observagao / Acgao

Indicagdes no modo de operagao normal

|‘=

Inibigdo do estagio de saida

B Nao usado
r: :I N&o usado
ﬂ m N&o usado

Controlo da velocidade

Controlo interpolado da
velocidade

Controlo do binario

_J
o

Controlo interpolado do binario

Controlo da posigao

Controlo interpolado da
posicéao

Posigcao em relagéo aos fins
de curso (hardware e software)

Percurso de referéncia

Stop

Paragem de emergéncia

Paragem no limite do sistema

L

Cam electronica

-

Operagao sincrona

Calibragao do encoder

|
o0

Controlo de retengéo

Modo manual (Jog)

Teste do freio

» Estagio de saida inibido.

Para mais informagdes consulte o capi-
tulo "Descrigdo dos parametros" do
manual de elaboragao de projectos.

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX

O accionamento nédo é controlado pelo estagio
de saida. O freio é aplicado, ou o motor abranda
gradualmente sem freio aplicado. Este FCB esta
seleccionado de forma fixa com o terminal DI0O,
mas pode ainda ser seleccionado por outras
fontes adicionais.

Controlo da velocidade com gerador de rampa
interno.

Controlo ciclico da velocidade com referéncias
através do bus. O gerador de rampa esta dis-
posto fora da unidade, por ex., num controlador
de alto nivel.

Controlo do binario

Controlo ciclico do binario com referéncias
através do bus.

Modo de posicionamento com gerador de
rampa interno.

Modo ciclico de posicionamento com referén-
cias através do bus. O gerador de rampa esta
disposto fora da unidade, por ex., num contro-
lador de nivel superior.

Este FCB é activado pelo firmware quando o fim
de curso é alcangado.

O accionamento executa um percurso de
referéncia.

Desaceleragao no limite da aplicagédo. Este FCB
é também activado quando apenas o FCB
default estiver seleccionado.

Desaceleragao no limite da paragem de
emergéncia.

Desaceleracéo no limite do sistema.

Cam electronica activa.

Operacéo sincrona activa.

Comutagado do encoder em motores sincronos.

Controlo da posigdo na posigéo actual.

Modo manual activo.

O freio é testado aplicando o binario com o freio
aplicado.
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Tabela de irregu-
laridades

1

NOTAS

E possivel visualizar cédigos de irregularidades e sub-cdédigos de irregularidades nao
incluidos na lista seguinte. Neste caso, contacte a SEW-EURODRIVE.

Um "P" na coluna "Resposta a irregularidade" significa que a resposta é programavel.

irregularidade”.

A resposta a irregularidade definida de fabrica é apresentada na coluna "Resposta a

Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Sem irregulari- Zgonnat? =a 1fun-
dade (esta indi- (depen-
cacgao é uma denF:e do
00 indicagéo de - - - - estado do
operagao -> ver sistema)
indicagbes de Irregulari-
operacéo) dade = 1
. - Sistema a Pronto a fun-
Irregularidade Salda em curto-circuito Inibigéo do estagio |aguardar . cionar = 1
01 "Overcurrent" : '\E/Iscit:rig%rgasi?ddao c%or:legﬁeit o de saida Arranque a sim Irregulari-
9 quente dade =0
Esta irregularidade é uma variante da
irregularidade "Overcurrent”, medida ; _
Irregularidade na tensédo de emissao do colector do Inibicgo do estagio g'sutz:gzra cl?igonnat?ia{un
02 "UCE monito- estagio de saida. A causa da irregu- de sgl’da 9 A?ran e a sim Irrequlari-
ring" laridade é idéntica a irregularidade uentg dadge =0
01. A diferenciacéo é feita s para q
efeitos internos.
Curto-circuito a terra gllgtirgg do Pronto a fun-
03 Irregularidade ¢ no cabo do motor Inibicdo do estagio Rei?'liciali- sim cionar =0
"Ground fault" *  no conversor de saida zagao do Irregulari-
* no motor sistema dade =0
Mensagem de irregularidade emitida
pelo VM via bus de sinalizagao
« Poténcia regenerativa excessiva
»  Circuito da resisténcia de fre- .
04 Irregularidade . Ei%iesTéir?égrgénfrr)édn% em em Inibigdo do estagio gésjz:ggra sim (lji;onnatgf 1fun-
"Brake chopper" curto-circuito 9 de saida Arranque a Irregulari-
* Resisténcia de frenagem exces- quente dade =0
sivamente elevada
»  Chopper de frenagem com
defeito
Sistema Pronto a fun-
Irregularidade A ligagéo entre o modulo de sinali- Inibicio do estagio bloqueado cionar = 0
05 "Timeout signa- zagao e o modulo de eixo via bus de de sgida 910 Reiniciali- sim Irrequlari-
ling bus" sinalizacao foi interrompida zagéo do dad% =0
sistema
01 Interrupcao na ligagéo do bus de
sinalizagéo
02 Flag de timeout do bus de sinalizagao
néo pode ser resetada
. . . . Pronto a fun-
Irregularidade Mensagem de irregularidade emitida |q .. .. . A =
06 "Mains phase pelo VM via bus de sinalizagao Foi (SF?) indicacdo (D), | _____ sim frll?enirla_ri(-)
failure" detectada falta de uma fase. 9 _
dade =0
Mensagem de irregularidade emitida Sistema a Pronto a fun-
07 Irregularidade "U pelo VM através do bus de sinali- Inibicdo do estagio |aguardar sim cionar =1
DC link" zagao em caso de tensdo demasiado de saida Arranque a Irregulari-
elevada no circuito intermédio quente dade =0
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Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
A monitorizagéo da velocidade .
Irregularidade detectou um desvio n&o permitido Inibicio do estagio g'sjglr,gzra Zréonn;?f:un-
08 "Speed monito- entre a velocidade nominal e a veloci-| | sgl’da (D) (P% A?ran ue a sim || requlari-
ring" dade real. Esta monitorizagdo pode ’ uentg dad% =0
ser activada. q
01 Monitorizagéo da velocidade motora
02 Monitorizagéo da velocidade regene-
rativa
03 Limite do sistema "velocidade real"
ultrapassado
A temperatura do AM atingiu ou ultra-
passou o limite de desconexao.
. Causas possiveis: S .
‘I'rcr)egl;tlarldade . temperatura ambiente dema- Lmoblllzlagao_co(T Slsten&a a P_ronto_a1fun-
1 vertempera- siado elevada esaceleragdo de aguardar sim |cionar =
tqre", modulo de . convex3o ndo favoravel — venti- |Paragem de emer- Arranque a Irregulari-
eixo lador avariado géncia (D), (P) quente dade =0
« utilizagdo média demasiado
elevada
01 Limite da temperatura do dissipador
de calor ultrapassado
« Freio ndo se encontra ligado
* O cabo do freio é separado em
estado ligado
« Sobrecarga por corrente exces- Sistema
. S Pronto a fun-
. siva > 2 A (F13 tem prioridade) P . . bloqueado : -
12 .I.g?g;éagﬂai% * Sobrecarga devido a actuagdes :jn;bs'g?g ado estagio Reiniciali- sim fr'lf)enaurla_ri?
P demasiado frequentes (aprox. zagao do dad% =0
> 0,5 Hz) sistema
A monitorizagao esta activada com a
configuragao de parametro "Freio
presente" e "Freio aplicado".
01 Saida do freio
Tensao de alimentagéo do freio fora Sistema
da tolerancia de +10/- 0%. A monito- blogueado Pronto a fun-
13 Irregularidade rizagdo esta activada com a configu- |Inibicdo do estagio Rei?liciali- sim cionar =0
"Brake supply" ragdo de parametro "Freio presente” de saida 23c50 do Irregulari-
e "Freio aplicado", e para motores sisgt:ema dade =0
CMP e DS.
01 Tensao de alimentagéo do freio
Ellggeung: do Pronto a fun-
14 Irregularidade Irregularidade no resolver ou na ava- |Inibicao do estagio Reiniciali- sim cionar =0
"Resolver" liagédo do resolver. de saida = Irregulari-
zagéo do dade = 0
sistema
01 Deteccao de ruptura do fio no
resolver
02 Irregularidade de emulagao do
resolver (velocidade demasiado alta)
19 Angulo ndo permitido durante
a calibragao
Sistema
) Pronto a fun-
II'rr(_aguIandade Irregularidade na soma de controlo  |Inibigao do estagio bIo_ql_Je_ac_io . cionar =0
15 Hiperface dos sinais Hiperface de saida Reiniciali- sim Irregulari-
Compare Check" ’ zagéo do dade = 0
sistema
Comparagéao da posicédo absoluta do
01 encoder (via canal de parametros
Hiperface) com a posicéo incre-
mental, a cada segundo.
02 Tipo de encoder desconhecido
O encoder reporta uma irregularidade
interna.
32 O codigo de irregularidade tem a

seguinte forma: [valor indicado] - 32.
Este cddigo de irregularidade pode
ser obtido no fabricante do encoder.
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Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Ellgting: do Pronto a fun-
16 Irregularidade Irregularidade durante a colocagéo |Inibicdo do estagio Rei?ﬂciali- sim cionar =0
"Startup” em funcionamento de saida = Irregulari-
zagao do dade = 0
sistema
01 Denominador do numero de pdlos do
resolver é diferente de 1
Numerador do nimero de poélos do
02 resolver é um valor demasiado ele-
vado
Numerador do numero de pélos do
03 resolver € um valor demasiado baixo,
i.e., zero
04 Denominador da resolugdo de emu-
lagao para o resolver é diferente de 1
Numerador da resolugéo de emu-
05 lagao para o resolver € um valor
demasiado baixo
Numerador da resolugéo de emu-
06 lagéo para o resolver € um valor
demasiado alto
Numerador da resolugéo de emu-
07 lagéo para o resolver nao é uma
poténcia de dois
Denominador da resolugédo de emu-
08 lagao para o encoder seno é dife-
rente de 1
Numerador da resolugéo de emu-
09 lagao para o encoder seno € um valor
demasiado baixo
Numerador da resolugéo de emu-
10 lagéo para o encoder seno é um valor
demasiado alto
Numerador da resolugéo de emu-
1" lacéo para o encoder seno ndo é uma
poténcia de dois
512 Foi colocado em funcionamento um
motor de tipo invalido
513 O limite de corrente configurado
ultrapassa a corrente maxima do eixo
O limite de corrente configurado &
514  inferior a corrente nominal de magne-
tizagdo do motor
515 CFC: Factor para o calculo da cor-
rente "q" ndo pode ser representado
516 Foi parametrizada uma frequéncia
PWM néo permitida
517 Parametro "Final speed flux table"
fora da gama permitida
518 Parametro "Final flux id table" fora da
gama permitida
Habilitagdo do estagio de saida foi
519 pedido sem que o motor tenha sido
correctamente colocado em funciona-
mento
A colocagdo em funcionamento do
520 motor com o estagio de saida habili-
tado néo é possivel
521 O factor para o limite do binario ndo
pode ser representado (A)
522 O factor para o limite do binario ndo
pode ser representado (B)
530 | Parametrizacéo incorrecta da cor-

rente maxima do motor
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA

>\

(

~

Codigo
dairre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Sub-
codigo
de irre-
gulari-
dade

Possivel causa da irregularidade

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D = resposta
default)

Estado final
da irregulari-
dade / Tipo
de reset

Memo-
rizar
no his-
térico

Mensagem
saidas bina-
rias (valido
para a res-
posta
default)

1024

1025

Parédmetro de memorizagéo NV da
corrente nominal da unidade é supe-
rior ao parametro de memorizagéo
NV da gama de medigéo da corrente

Parédmetro de memorizagéo NV da
gama de medigéo da corrente é zero

1026

Parametro de memorizagéo NV da
gama de medig&o da corrente é zero

1027

Parametro de memorizagao NV da
gama de medigéo da corrente é
demasiado elevado

1028

Limites do sistema para velocidade
s&0 maiores do que a velocidade
maxima possivel

1029

Limites da aplicagéo para velocidade
sdo maiores do que a velocidade
maxima possivel

1032

CFC: Néao foi utilizado um encoder
absoluto como encoder de motor
para motores sincronos

1033

Faixa de posi¢do no modo de
detecgéo da posicédo "Sem contador
de overflow" ultrapassada

1034

1035

FCB Accionamento duplo: O ajuste
de erro de atraso ndo deve ser menor
do que uma janela de erro de atraso
"normal"

FCB Accionamento duplo: A janela
de erro de atraso ndo deve ser menor
do que o limite de ajuste

1036

O offset Modulo de referéncia esta
fora do limite Modulo

1037

Valores de posi¢éao do software; fins
de curso trocados, positivo < nega-
tivo

17

Erro interno de
célculo (traps)

A CPU detectou um erro interno

Inibigéo do estagio
de saida

Sistema
bloqueado /
Reset da CPU

sim

Pronto a fun-
cionar=0
Irregulari-
dade =0

18

Erro interno de
software

66

No software foi detectado um estado
nao permitido.

FCB-Position Control: Especificagao
do destino em AWE fora da faixa
permitida para AWE

Inibicdo do estagio
de saida

Sistema
bloqueado
Reiniciali-
zagao do
sistema

sim

Pronto a fun-
cionar =0
Irregulari-
dade =0

67

FCB-Position Control: A especifi-
cacgao do destino em AWE leva a um
overflow do destino em unidades do
sistema

68

69

FCB-Position Control: ModuloMin =
ModuloMax

Violagao do tempo no sistema de
tarefas

70-78

Irregularidade no driver Knet
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/é Operagao

- ~ Indicadores de operag&o e irregularidades no modulo de eixo MXA
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Sistema
) Pronto a fun-
Irregularidade - . . blogueado ; -
19 nos dados do Dados do processo nao plausiveis Idnébslg?gado estagio Reiniciali- sim ﬁ'll%nirla_ri(-)
processo zagao do da d% =0
sistema
01 Dados do processo: Binario maximo
negativo indicado
02 Dados do processo: Binario maximo
positivo indicado
03 Dados do processo: Limite de binario
motor negativo indicado
04 Dados do processo: Limite de binario
regenerativo negativo indicado
05 Dados do processo: O limite de
binario para o quadrante 1 é negativo
06 Dados do processo: O limite de
binario para o quadrante 2 é negativo
07 Dados do processo: O limite de
binario para o quadrante 3 é negativo
08 Dados do processo: O limite de
binario para o quadrante 4 é negativo
09 Controlo do binario: Velocidade
maxima < velocidade minima
10 Controlo da posigao: Valor da veloci-
dade maxima <0
oy Controlo da posigao: Velocidade
maxima < 0
12 Controlo da posigao: Velocidade
minima > 0
13 Dados do processo: Especificar ace-
leragcéo negativa
14 Dados do processo: Especificar
desaceleragéo negativa
15 Dados do processo: Especificar sola-
vanco negativo
16 Combinagéo do numero FCB e da
instéancia FCB n&o existe
17 Posigéo destino fora da faixa do fim
de curso
- o Sistema a Pronto a fun-
O limite de erro de atraso especifi- I - .
Erro de atraso, .. |Inibicao do estagio laguardar : cionar =1
20 cam electrénica ?cidu?t?:rg;.samdoodo de cam electrénica de saida Arranque a sim Irregulari-
p quente dade =0
01 CAM: Erro de atraso, cam electrénica
- e Sistema a Pronto a fun-
Erro de atraso O limite de erro de atraso especifi- o L . =
21 para acciona- cado para o moc_.io de accionamento Idnébslg?gado estagio i?;irgfé a sim ﬁ%’éﬂa—rij
mento duplo duplo "Engel" foi ultrapassado quente dade = 0
01 FCB Accionamento duplo: Erro de
atraso na fase de ajuste
02 FCB Accionamento duplo: Erro de

atraso no modo de operagdo normal
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA -
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Sistema
Erro "Memodria Foi detectada uma irregularidade Inibicio do estagio bloqueado Z;onn;?féun-
25 n&o volatil de durante o acesso a memoria néo de sgl’da 9 Reiniciali- sim || requlari-
parametros" volatil de parametros zagao do da d% =0
sistema B
Irregularidade durante a leitura dos
dados da memdria n&o volatil. Os
03 dados ndo podem ser utilizados
devido a identificagdo ou a soma de
verificagao corrupta.
04 Erro de inicializagdo do sistema de
memoria.
05 A memoria de valores fixos contém
dados invalidos.
A memoria contém dados incompati-
06 | veis de uma outra unidade (em
memorias de dados substituiveis)
. S . . Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
2 [Sendade e o dSsaboloragdodo aguardar , cionar=
externo” binario paragem de emer- Arranque a Irregulari-
) géncia (D), (P) quente dade =0
01 Irregularidade "Terminal externo"
Um ou ambos os fins de curso ndo  Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
27 Irregularidade podem ser detectados nos terminais desaceleragdo de aguardar sim cionar =1
"Fim de curso" de entrada programados ou na paragem de emer- Arranque a Irregulari-
palavra de controlo. géncia quente dade =0
01 Faltam os dois fins de curso ou rup-
tura do fio
02 Fins de curso trocados
Irregularidade de T Sistema a Pronto a fun-
28 timeou nos Interrupgdo na comunicagéo dos Ln;g:g'ezl:?:()é%og; aguardar sim cionar = 1
dados do pro- dados do processo. aplicacio (B) P) Arranque a Irregulari-
cesso plicag . quente dade =0
01 Irregularidade "Timeout do bus de
campo"
Irregularidade " . Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
29 "Fim de curso de Oag?(?&:#{:%derohcaers;aéz fo('):‘iléziz?' desaceleracéo de aguardar sim |cionar=1
hardware alcan- gamento p P paragem de emer- Arranque a Irregulari-
cado" géncia (D), (P) quente dade =0
01 Fim de curso direito alcangado
02 Fim de curso esquerdo alcangado
Irregularidade O accionamento n&o pode ser imobi- Inibicio do estagio g'sjgmzra Zgonn;?j\{un-
30 "Timeout na lizado dentrq .dO tempo de desacele- de sgl'da 9 A?ranque a sim Irregulari-
desaceleragao ragao especificado quente dade = 0
01 Tempo excedido na rampa de
paragem
02 Paragem devido a violagao do limite
de tempo da aplicagéo
03 Paragem devido a violagéo do limite
de tempo do sistema
04 Tempo excedido na rampa de

paragem de emergéncia
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- ~ Indicadores de operag&o e irregularidades no modulo de eixo MXA
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Irregularidade = Pronto a fun-
"Proteccio de O sensor de protecgéo contra sot_)re- "Sem resposta” ] cionar = 1
31 temperatura do temperatura (KTY/TFFI'H) do accio- ), (P) Sem resposta sim Irregulari-
motor” namento foi accionado dade = 1
01 Foi detectada ruptura de fio no
sensor de temperatura do motor
02 Foi detectado curto-circuito no sensor
de temperatura do motor
03 Temperatura excessiva no motor
(KTY)
04 Temperatura excessiva no motor
(modelo de motor sincrono)
05 Temperatura excessiva no motor
(TF/TH)
06 Temperatura excessiva no motor
(modelo 12t)
07 A conversao AD néo foi executada
32 N&o usado
Sistema
Irregularidade O mddulo de alimentagéo (VM) ainda Inibicio do estagio bloqueado Zgonnat?:(gun-
33 "Timeout boot n&o esta operacional ou deixou de |4 sgl’da 9 Reiniciali- sim |\ requlari-
VM" estar operacional. zagéo do dadge =0
sistema
34 Nao usado
35 N&o usado
Irregularidade PP . Sistema a Pronto a fun-
"Distancia de L{ma. espfeqflcagao d.‘? errolde dis- Inibicdo do estagio |aguardar . cionar = 1
36 tancia maxima permitida foi ultrapas- . sim "
atraso em ope- sada em operacio sincrona de saida Arranque a Irregulari-
ragao sincrona" perag quente dade =0
01 FCB operacéo sincrona: Erro de
atraso
Irregularidade Sistema Pronto a fun-
37 "Watchdog do Tempo do temporizador de Watchdog |Inibi¢céo do estagio blogueado / sim cionar = .O
sistema” interno ultrapassado de saida Reset da CPU Irregul_arl-
dade =0
. Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
38 !'Eﬁgu?glsdfeiio- Irregularidade numa das fungdes limites da apli- aguardar cionar =1
16 icgs" tecnologicas cagao, progra- Arranque a Irregulari-
9 mavel quente dade =0
Funcgéo de cam: Foi introduzido um
01 ponto de comutagao com flanco sim
negativo < flanco positivo
Funcéo de cam: Overflow do
02 comando processamento do ponto sim
de comutagéo
Sistema
. Pronto a fun-
39 !'gzggfjfgf?ie Ocorreu uma irregularidade durante o | Inibigdo do estagio gg%?ggﬁf) Sim cionar =0
referéncia” percurso de referéncia de saida (D), (P) zagio do Irregulari-
sistema dade =0
FCB Referenciamento: Tempo ultra-
01 | passado durante a busca do impulso
zero
FCB Referenciamento: Fim de curso
02 | de hardware antes da cam de refe-
réncia
FCB Referenciamento: Fim de curso
03 | de hardware e cam de referéncia néo
alinhados
FCB Referenciamento: Para "Typ0"
04 tem de ser seleccionado "referenciar
para o ponto zero"
FCB Referenciamento: O tipo de per-
99 | curso de referéncia foi alterado

durante o percurso
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA -
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Sistema
Irregularidade Nao foi possivel executar correcta- Inibicio do estagio bloqueado Z;onn;?féun-
40 "Sincronizagao mente a sincronizagao de uma carta de sgida 919 | Reiniciali- sim Irrequlari-
de arranque” opcional zagao do dad% =0
sistema
Sistema
Irregularidade A ligagao entre a unidade de proces- Inibicgo do estagio bloqueado Zgonnatsj(f)un-
41 "Timer Watchdog samento principal e da opgao deixou de sgida 910 | Reiniciali- sim Irrequlari-
para opgao" de existir zagao do dad% =0
sistema
02 Demasiadas opgoes instaladas ou
demasiadas opg¢des do mesmo tipo
07 Foram detectadas duas opgdes com
o0 mesmo enderego
08 Erro CRC XIA11A
09 Ocorreu Watchdog em XIA11A
13 Erro Watchdog em CP923X
14 Timeout durante o acesso a carta
opcional
Interrupcéo de irregularidade para a
15 qual nenhuma causa pode ser identi-
ficada
Uma especificagao de erro de dis-
tancia maxima permitida foi ultrapas-
sada durante o posicionamento
« Encoder incremental ligado incor-
’ rectamente :
Irregularidade . = ; Sistema a Pronto a fun-
42 "Distancia de o ?:éﬂ%ige aceleragéo demasiado Inibi(;éo do estagio aguardar sim cionar = _1
22’g;0egteo‘r')osml- +  Componente P do controlador de de saida Aﬂfrﬂgue a g;%%ufg'
posigdo demasiado pequeno q
« Parametros do controlador de
velocidade mal definidos
« Valor da tolerancia do erro de
atraso muito pequeno
01 FCB Posicionamento: Erro de atraso
. ~ S s Sistema a Pronto a fun-
s Iosandace ool e e peAe e o mobllzatio lon aguardar | conar= |
"Timeout remoto" série cacio Arranque a Irregulari-
¢ quente dade =0
01 FCB Modo manual: Timeout na
comunicagéo durante o controlo do
sentido
Sistema a Pronto a fun-
Irregularidade Inibicdo do estagio |aguardar . cionar = 1
44 "Utilizagao Ixt" Conversor em sobrecarga de saida Arranque a sim Irregulari-
quente dade =0
01 Limite de corrente Ixt inferior a cor-
rente "d" necessaria
02 Limite de diferenga da temperatura
do chip ultrapassado
03 Limite da temperatura do chip ultra-
passado
04 Limite de grau de utilizagéo electro-
mecan. foi ultrapassado
05 Foi detectado curto-circuito no sensor
06 Limite da corrente do motor excedido
07 A conversao AD néao foi executada
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- ~ Indicadores de operag&o e irregularidades no modulo de eixo MXA
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
; ; Pronto a fun-
45 lllzreg_ulandelde Irregularidade durante a inicializagdo |Inibi¢ao do estégio Sistema - cionar =0
nicializagéo do do sistema de saida bloqueado / sim Irregulari-
sistema" Reset da CPU dade = 0
01 Os offsets de corrente medidos estao '
fora dos valores limite permitidos
02 Ocorreu uma irregularidade na for-
macéo CRC para o firmware
03 Irregularidade no bus de dados
durante o teste da RAM
04 Irregularidade de enderego de bus
durante o teste da RAM
05 Irregularidade na célula da memoaria
durante o teste da RAM
. T Sistema a Pronto a fun-
46 ‘I'[Itiengg:)aljtldsagas Interrupgdo na comunicagao através Ilirrlﬂln(i)ttégzda;zo"ciom aguardar sim cionar = 1
#o" do SBUS #2 cacio (P) P Arranque a Irregulari-
¢ quente dade =0
01 Timeout CANopen CAN2
. Sim, se
Sistema :
. o sis- |Pronto a fun-
50 gﬁ?:;?;'d;gzga Irregularidade na tenséo de alimen- |Inibicdo do estagio ggﬂ?ggﬁ? tema |cionar=0
24\ ¢ tacdo de 24 V de saida 2aci0 do estiver |Irregulari-
sisgt:ema operaci- |[dade = 0
onal
Anomalia nos sinais de 24 V ou
01 avaria na fonte de alimentagdo comu-
tada
Irregularidade Foi alcangado um fim de curso de Imobilizagéo com | Sistema a Pronto a fun-
51 "Ej .| desaceleragao de aguardar . cionar =1
ins de curso de software durante o processo de posi- d A Sim | lari
software" cionamento paragem de emer- Arranque a rregulari-
géncia (D), (P) quente dade =0
01 Foi alcangado um fim de curso de
software direito
02 Foi alcangado um fim de curso de
software esquerdo
Sistema
. ) Pronto a fun-
. Ocorreu uma irregularidade CRC no o . . bloqueado h _
53 !.Egiﬂaég%qe codigo do programa pelo cédigo :jne'bs'g?g ado estagio Reiniciali- sim ﬁl%nale]a_ri(-)
Flash RAM ou no resolver DSP. zagé&o do dadge =0
sistema
01 Irregularidade CRC na secgéo "Inicial
Boot Loader" da Flash EEPROM
54 N&o usado
: ; Pronto a fun-
II'rregu_Iandaqe Irregularidade interna no modulo Inibicdo do estagio Sistema . cionar =0
55 Configuragéo l6aico (FPGA d id bloqueado / sim lari
FPGA" 6gico ( ) e saida Reset da CPU rregulari-
dade =0
. ' Pronto a fun-
56 Irregularidade Irregularidade interna no modulo Inibicdo do estagio Ellgteur;]:do / sim cionar =0
"RAM externa" RAM externo de saida Reget da CPU Ic;'r%gula(r)i-
ade =
01 Irregularidade de verificagéo '
read&write DRAM assincrona
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA -
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Sistema
57 Irregularidade Irregularidade no Encoder TTL Inibigdo do estagio tl'f\’ltca)i?:ijggI(ij-0 sim Z;Onn;?jéun-
"Encoder TTL" 9 de saida zacgao do Irregulari-
sistema dade =0
01 Encoder TTL: Ruptura do fio
02 Encoder TTL: Irregularidade de emu-
lacéo (velocidade demasiado alta)
19 Encoder TTL: Angulo n&o permitido
durante a calibragao
512 Encoder TTL: Erro no controlo da
amplitude
513 Encoder TTL: EPLD sinaliza irregula-
ridade
Irregularidade Eligtirg:do Pronto a fun-
58 "En?:oder Irregularidade na avaliagdo do Inibicdo do estagio Rei?'liciali- sim cionar =.0
sen/cos" encoder sen/cos de saida zago do Ic;';%geuI:ag-
sistema
01 Encoder sen/cos: Detecgéo da rup-
tura do fio
Encoder sen/cos: Irregularidade de
02 emulagéo (velocidade demasiado
alta)
19 Encoder sen/cos: Angulo ndo permi-
tido durante a calibragao
512 Encoder sen/cos: Erro no controlo da
amplitude
514 Encoder sen/cos: Erro no controlo do
quadrante
. Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
59 ]'ré?]%gldaer:.dﬁideer_ Irregularidade no encoder Hiperface |desaceleragdo de aguardar sim cionar =1
face" P ou na avaliacédo Hiperface paragem de emer- Arranque a Irregulari-
géncia quente dade =0
01 Encoder Hiperface: Erro no controlo
do quadrante
02 Encoder Hiperface: Offset do angulo
do canal incorrecto
16 Encoder Hiperface: Encoder nao
reage a comunicagao
64 Encoder Hiperface: Erro de comuni-
cagao durante a leitura do tipo
128 Encoder Hiperface: Erro de comuni-
cacgao durante a leitura do estado
Encoder Hiperface: Erro de comuni-
192 | cacgdo durante a leitura do nimero de
série
Encoder Hiperface: Erro de comuni-
256 | cacdo durante a inicializagéo da
posigédo absoluta
Encoder Hiperface: Erro de comuni-
320 |cacgéo durante a reinicializagao da
posigéo absoluta
Encoder Hiperface: Erro de comuni-
384 |cacédo durante a verificagédo da
posigao absoluta
448 Encoder Hiperface: Erro de comuni-
cacgao durante a escrita da posicao
Sistema
. Pronto a fun-
Irregularidade . . . blogueado ; -
60 "Comunicagao Irregularidade durante flash do DSP Inlblgz’ao do estagio Reiniciali- sim |clonar =0
" de saida = Irregulari-
DSP! zagao do dade = 0
sistema
01 Irregularidade DSP JTAG-Comm:

Ligacdo JTAG nao presente
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA

Codigo
dairre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Sub-
codigo
de irre-
gulari-
dade

Possivel causa da irregularidade

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D = resposta
default)

Estado final Memo-
da irregulari- rizar
dade / Tipo no his-
de reset torico

Mensagem
saidas bina-
rias (valido
para a res-
posta
default)

66

Irregularidade na
configuragéo dos
dados do pro-
cesso

Irregularidade na configuragdo dos
dados do processo

Imobilizagdo com

desaceleracao de
paragem de emer-
géncia

Sistema

bloqueado
Reiniciali- 1
zagao do

sistema

Pronto a fun-
cionar=0
Irregulari-
dade =0

10001

10002

10003

Os dados do processo foram alte-
rados. O subsistema de dados do
processo completo deve ser reiniciali-
zado através de um reset de con-
Versor.

Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x200-0x3ff e 0x600-0x7ff) utilizada
pelo SBUS para parametrizagao.
Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x580-0x67f) utilizada pelo
CANopen para parametrizagao.
Um PDO configurado no CAN deve
transferir mais de 4 PDs. Para CAN
s6 séo possiveis 0 a 4 PDs.

10004

Dois ou mais PDOs configurados no
mesmo bus CAN utilizam o mesmo
ID.

10005

Dois PDOs configurados no mesmo
bus CAN utilizam o mesmo ID.

10008

Um modo de transmissao invalido foi
especificado para um PDO configu-
rado em CAN.

20001

Conflicto na configuragdo com o
mestre

67

Irregularidade
"Timeout PDO"

Um input PDO cujo intervalo de
timeout ndo seja 0, que néo foi ligado
"offline" e que ja foi recebido uma vez
teve seu intervalo de timeout ultra-
passado

PDO 0
PDO 1

Imobilizagédo com
desaceleragéo da
aplicagdo (D), (P)

Sistema a
aguardar
Arranque a
quente

sim

Pronto a fun-
cionar = 1
Irregulari-
dade =0

PDO 2

PDO 3

PDO 4

PDO 5
PDO 6
PDO 7

PDO 8

©OoO~NOOPAWN=20

PDO 9

-
o

PDO 10

- = -
WN =

PDO 11
PDO 12
PDO 13

-
H

PDO 14

-
(3]

PDO 15
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Codigo
dairre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Sub-
codigo
de irre-
gulari-
dade

Possivel causa da irregularidade

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D = resposta
default)

Estado final

Memo-

da irregulari- rizar

dade / Tipo
de reset

no his-
térico

Mensagem
saidas bina-
rias (valido
para a res-
posta
default)

68

Irregularidade
"Sincronizagao
externa"

01

Limite de tempo excedido para o
sinal de sincronizagédo esperado

Imobilizagédo com

desaceleragao de
paragem de emer-
géncia

Sistema a
aguardar
Arranque a
quente

sim

Pronto a fun-
cionar = 1
Irregulari-
dade =0

02

Perda da sincronizagéo, periodo de
sincronizagao fora da gama de tole-
rancia

03

Sincronizagao para o sinal de sincro-
nizagédo nao é possivel

04

Periodo de duragéo do sinal de sin-
cronizagdo ndo € um multiplo inteiro
do periodo de duragéo do sistema
PDO

05

Limite de tempo excedido para o
sinal de sincronizagéo

06

Perda da sincronizagéo, duragéo do
periodo do sinal de sincronizagao
invalida

07

Sincronizagao para o sinal de sincro-
nizagao nao é possivel

08

Duragéo do ciclo do periodo do sis-
tema demasiado curta

09

10

Duragéo do ciclo do periodo do sis-
tema demasiado longa
Duragao do ciclo do periodo do sis-

tema nao é um multiplo do periodo
basico

69

Irregularidade
"Pré-aviso de
temperatura
escessiva no
motor"

01

A temperatura do motor ultrapassou
o limite de pré-aviso configurado

Protecgéo térmica do motor: Pré-
aviso actuou devido a temperatura
medida pelo sensor KTY

Sem resposta,
apenas indicagéo

sim

Pronto a fun-
cionar = 1
Irregulari-
dade =1

02

Proteccao térmica do motor: Pré-
aviso actuou devido a temperatura do
modelo de motor sincrono

03

Proteccéo térmica do motor: Limite
de aviso modelo 12t ultrapassado

70

Irregularidade

"Palavra de men-
sagem de irregu-

laridade 0"

Na palavra de mensagem de irregula-
ridade foi detectada uma mensagem
de irregularidade de uma unidade
externa

Sem resposta,
apenas indicagéo

sim

71

Irregularidade

"Palavra de men-
sagem de irregu-

laridade 1"

01

01

Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 0

Na palavra de mensagem de irregula-
ridade foi detectada uma mensagem
de irregularidade de uma unidade
externa

Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 1

Sem resposta,
apenas indicagao

sim

72

Irregularidade

"Palavra de men-
sagem de irregu-

laridade 2"

Na palavra de mensagem de irregula-
ridade foi detectada uma mensagem
de irregularidade de uma unidade
externa

Sem resposta,
apenas indicagéo

sim

01

Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 2

73

Irregularidade

"Palavra de men-
sagem de irregu-

laridade 3"

Na palavra de mensagem de irregula-
ridade foi detectada uma mensagem
de irregularidade de uma unidade
externa

Sem resposta,
apenas indicagéo

sim

01

Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 3

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX

175



176

A

/é Operagao

- ~ Indicadores de operag&o e irregularidades no modulo de eixo MXA
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)
Irregularidade Na palavra de mensagem de irregula-
74 "Palavra de men- ridade foi detectada uma mensagem Semresposta, |
sagem de irregu- de irregularidade de uma unidade apenas indicagéo
laridade 4" externa
01 Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 4
Irregularidade Na palavra de mensagem de irregula-
75 "Palavra de men- ridade foi detectada uma mensagem Semresposta, | sim
sagem de irregu- de irregularidade de uma unidade apenas indicagéao
laridade 5" externa
01 Mensagem palavra de controlo de
irregularidade 5
Erro: "Opgéo ! Sem resposta, .
76 inteligente” Irregularidade no MOVI PLC apenas indicago sim
77 Nao usado
78 Nao usado
79 N&o usado
80 N&o usado
Irregularidade Lo . Sistema a Pronto a fun-
81 "Sobrecorrente C'\ﬁol::ﬁgtzg:oﬁ'rg%':%gﬁgden?g’ no Inibicdo do estagio |aguardar sim cionar =1
no circuito inter- rap 250 % | de saida Arranque a Irregulari-
médio VM" permitido de 250 % Inominal- quente dade =0
01 VM: Corrente do circuito intermédio
demasiado alta
i . Pronto a fun-
82 E)rr?z'gvgg Izl)\(/:onl- A utilizagéo do VM atingiu o limite de Sem resposta (D), | sim  cionar =1
VM" ¢ pré-aviso P) Irregulari-
dade =1
01 VM: Pré-aviso "Utilizagéo Ixt"
. Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
83 ‘I':\rﬂignl;tlgqg:dgo A utilizagéo do VM atingiu ou ultra- | desaceleragéo de aguardar sim cionar = 1
2 f ¢ passou o limite de desconexao paragem de emer- Arranque a Irregulari-
I2xt VM
géncia (D) quente dade =0
01 VM: Utilizagao Ixt
Mensagem de irregularidade emitida
pelo sistema de informagéo do har- . )
Irregularidade dware. O chopper de frenagem no Inibicio do estagio g'i}:;ggra (I;;onn;?:{un
84 "Chopper de fre- VM néo esta pronto para funcionar, de ngda 9 Agr’ran ue a sim Irrequlari-
nagem em AM" accionado pela monitorizagao de uentg dad% =0
curto-circuito BRC ou monitorizagao a
da tensao do driver
01 VM: Irregularidade no chopper de
frenagem
Pré-aviso "Moni- Pronto a fun-
85 torizacao da tem- A temperatura do VM esta proxima | Semresposta (D), sim |cionar=1
eratl?ra VM" do limite de desconexao P) Irregulari-
P dade =1
01 VM: Pré-aviso da temperatura
. Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
86 .I.g?)%?é?ggqaiera_ A temperatura do VM atingiu ou ultra- desaceleragéo de aguardar sim cionar =1
tura VM" P passou o limite de desconexao. paragem de emer- Arranque a Irregulari-
géncia (D) quente dade =0
01 VM: Irregularidade na temperatura
Pré-aviso "Utili- A utilizacéo da resisténcia de fre- Pronto a fun-
87 zagaoresisténcia nagem instalada no VM atingiu o Semresposta (D), | sim |cionar=1
de frenagem no nivel de pré-aviso (refere-se apenas |(P) Irregulari-
VM" a versao 10 kW) dade =1
01 VM: Pré-aviso IXT, resisténcia de
frenagem.
Irregularidade A utilizacdo da resisténcia de fre- Imobilizagdo com |Sistema a Pronto a fun-
88 "Utilizagao resis- nagem instalada no VM atingiu ou desaceleragédo de |aguardar sim cionar = 1
téncia de fre- ultrapassou o nivel de pré-aviso paragem de emer- Arranque a Irregulari-
nagem no VM" (refere-se apenas a versdo 10 kW) géncia (D) quente dade =0
01 Irregularidade "Utilizag&o Ixt resis-

téncia de frenagem no VM"
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Indicadores de operagéo e irregularidades no modulo de eixo MXA -
Coédigo Mensagem de Sub- Possivel causa da irregularidade |Resposta a irre- Estado final Memo- Mensagem
dairre- |irregularidade cédigo gularidade da irregulari- rizar saidas bina-
gulari- de irre- (P = programavel, dade / Tipo no his- rias (valido
dade gulari- D = resposta de reset térico |paraares-
dade default) posta
default)

89 Irregularidade Pronto a fun-
"Fonte de ali- Irregularidade na fonte de alimen- : cionar =1
mentagdo comu- tagdo comutada VM Semresposta | ——— sim Irregulari-
tada VM" dade =1

01 Falta pelo menos uma tenséo de ali-
mentagéo no VM
g\ggg 2A4“\T$/?\;I.. Alimentagéo da electronica de 24 V Pronto a fun-
S ’ inferior a 17 V -> N&o é enviada uma . cionar = 1
an ?éldnl?lg?jioarri? mensagem de irregularidade para o Semresposta |- sim Irregulari-
ixo Il —
mentagdo eixo !! dade =1
01 Alimentagao de 24 V para a electro-
nica demasiado baixa

92 N&o usado

93 Nao usado
Irregularidade No bloco dos dados de configuragao El'gteJZ:do Pronto a fun-

94 "Dados de confi- da unidade ocorreu uma irregulari-  |Inibi¢cdo do estagio Rei?]iciali- sim cionar =0
guracao da uni- dade durante a verificagao na fase de |de saida zagao do Irregulari-
dade reset sistema dade =0

01 Dados de configuracdo da unidade:
Checksum
95 N&o usado
96 N&o usado
Sistema
. Pronto a fun-
II'rre'gL_JIandade A N&o foi possivel copiar correcta- Inibicdo do estagio bIo_ql_Je_ac_io . cionar =0
97 Cépia dos para- - Reiniciali- sim h
" mente um jogo de parametros de saida = Irregulari-
metros zagéo do dade = 0
sistema
01 Cancelamento do download de um
jogo de parédmetros na unidade
98 N&o usado
99 Nao usado
As ligacdes X7:1 (+24 V) | X7:2
. (RGND) Sistema a Pronto a fun-

115 ]'r':rﬁgu?élsdgge ou Inibicdo do estagio aguardar sim cionar = 1

se u?an o X8:1 (+24 V) / X8:2 (RGND) estao de saida Arranque a Irregulari-
9 ¢ trocadas. quente dade =0
Verifique os cabos.
Relé de seguranga: Atraso na comu-
01 tagéo entre os canais de desconexao

1 e 2 demasiado grande
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- ~  Indicadores de operagéo do mddulo de condensadores MXC (mddulo adicional)

6.5 Indicadores de operagcdao do moédulo de condensadores MXC
(médulo adicional)

Os estados de operagéo sao sinalizados através de um LED de duas cores instalado
na face da caixa do médulo (ver pagina 35).

* O LED acende a verde:

O maddulo de condensadores esta pronto a funcionar.

* O LED acende a vermelho:

Irregularidade geral.

* O LED pisca a vermelho (1 Hz):

Foi alcangada a utilizagdo maxima do médulo de condensadores.

* O LED nao acende:

O maddulo de condensadores nao € alimentado com tensao.

6.6 Indicadores de operagcdo do moédulo buffer MXB (modulo adicional)

No médulo buffer ndo sao sinalizadas mensagens.

6.7 Indicadores de operacao da fonte de alimentacdao comutada de 24 V
(moédulo adicional)

O estado de operagao, como por ex., utilizagao e irregularidade na fonte de alimentagao
comutada, é sinalizado através de dois LEDs instalados na face da unidade.

« LED State:

— Acende a verde em operagédo normal.
— Acende a vermelho em estado de irregularidade. Uma irregularidade ocorre nos
seguintes casos:
— sobrecarga,
— sobretenséo,
— subtensao.

« LED Load:

— Acende a verde em operagao normal.
— Acende a amarelo quando uma das saidas tem uma utilizagao de aprox. 80 % (8 A).

57910axx
Fig. 103: Indicadores de operag¢do da fonte de alimentacdo comutada de 24 V

11  LED State 2]  LED Load
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Informacdes gerais -

7 Assisténcia
7.1 Informacgdes gerais

Durante o funcionamento da unidade ndo sdo necessarios trabalhos de inspeccgéo e de

manutencgao.
Envio para No caso de nao conseguir ultrapassar uma irregularidade ou avaria, é favor con-
reparagdo tactar o servico de assisténcia da SEW-EURODRIVE (— "Servigo de Apoio a
Clientes").

Ao contactar os servigos de assisténcia da SEW, por favor, indique sempre 0 numero
de fabrico e 0 niumero da encomenda para permitir um servigo mais eficiente. O nimero
de fabrico esta indicado na etiqueta de caracteristicas (ver pagina 15).

Quando enviar uma unidade para reparagdo, é favor indicar a seguinte
informacgao:

* Numero de fabrico (ver etiqueta de caracteristicas),

* Designagao da unidade,

* Versao da unidade,

* Numero de fabrico e numero da encomenda,

» Breve descricdo da aplicagao (tipo de accionamento, controlo),

» Motor instalado (tipo de motor, tensdo do motor),

+ Tipo da irregularidade,

» Circunstancias em que a anomalia ocorreu,

» Sua prépria suposicao,

* Quaisquer acontecimentos anormais, etc. que tenham precedido a irregularidade.

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX

179



7

180

Q_/

2 <~ Assisténcia

—

~  Remog&o / Instalagdo de mddulos

7.2 Remocao / Instalagao de médulos

Informacgébes de
seguranga

Este capitulo inclui informagdes para a substituicdo de mdodulos de eixo no sistema de
eixos. A remocao/instalagcdo do mddulo mestre, do médulo de condensadores/buffer,
do médulo de alimentagéo, do médulo de descarga do circuito intermédio e da fonte de
alimentacdo comutada de 24 V é feita de modo analogo.

Siga sempre as instru¢des de seguranga seguintes.

A PERIGO!

Depois do sistema de eixos completo ser desligado da tenséo, é possivel que as uni-
dades e as réguas de terminais ainda permanegam sob tens&o durante 10 minutos, no
maximo.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.
Para que sejam evitados choques eléctricos:

* Desligue o sistema da alimentagdo e aguarde 10 minutos antes de remover as
tampas de protecgéao.

» Depois de efectuados os trabalhos, tenha atengao para que o sistema de eixos s6
seja colocado em funcionamento com todas as tampas de proteccéo instaladas,
pois sem tampas, a unidade s6 possui o indice de proteccao IP0O.

A PERIGO!

Durante o funcionamento do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX podem
surgir correntes de fuga para a terra > 3,5 mA.

Morte ou ferimentos graves por choque eléctrico.

Para evitar choques eléctricos:

» Para cabos de alimentagdo com secgao transversal < 10 mm?2, instale o segundo

condutor de terra PE com a mesma secgao transversal dos condutores de alimen-
tacao, e usando terminais separados. Em alternativa, pode ser usado um condutor
de protecgdo em cobre com secgéo = 10 mm2, ou em aluminio, com secgao =
16 mm?.

» Para cabos de alimentacdo com seccéo transversal = 10 mm?Z, é suficiente um con-

dutor de protecgdo em cobre com secgédo = 10 mm2, ou em aluminio, com secgao
>16 mm-.

« Se, em circunstancias particulares, puder ser utilizado um disjuntor diferencial (FI)
para protecgao contra contacto directo ou indirecto, este tem de ser um dispositivo

universal (RCD tipo B).
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Remocgédo de um médulo
Para remover um moédulo de eixo, efectue os passos na ordem indicada:

Desligue o sistema ¢
de eixos da

alimentagao

Grampos da .
blindagem

Cabos .
Tampas de .
protecgéo

Cabos de sinal .

[6]

[8]

Desligue o sistema de eixos completo da alimentagdo. Observe as informagdes de
seguranga apresentadas na pagina 180.

Remova os grampos da blindagem electrénica [2].

Desligue os conectores [4] dos cabos do encoder (X13).
Desligue os conectores [1] dos cabos do bus de sinalizagdo (X9a, X9b).

Desligue os conectores [3] do cabo de ligagdo CAN2 (X12), caso estes estejam
instalados.

Remova as tampas de protecgao [5], incluindo as tampas das unidades adjacentes
a unidade a remover.

Desligue os conectores [6] dos cabos de sinal (X10, X11).

[2]

[3

[4]
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Cabos da
alimentagéao de
24V

Ligacgéo do circuito
intermédio

Chapa de
blindagem

Cabos do motor

Rectificador do
freio

Relé de seguranga

Parafusos de
retengéo

>\
- ®\ Remogéo / Instalagdo de modulos

Desligue os conectores [8] dos cabos de 24 V (alimentag&o da electrénica e do freio)
(X5a, X5b).

Remova as chapas do circuito intermédio [13] das unidades em questéo (X4).

Remova a chapa de blindagem [10] do terminal de poténcia.

» Desaperte o parafuso.
* Remova a chapa de blindagem puxando-a para baixo.

Desligue os conectores [12] dos cabos do motor (X2).
Desligue os conectores [11] do rectificado do freio (X6).

Desligue os conectores do relé de seguranca, caso estes estejam instalados.
Desaperte os dois parafusos de retencdo inferiores [9] do médulo de eixo.
Desaperte os dois parafusos de retengéo superiores [7] do médulo de eixo.

[7]

(8]

\

[

[10]

2] [11]
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v

Levante ligeiramente o médulo de eixo, oscile-o para a frente e remova-o puxando-o

para cima.

—

Remocéo do

modulo de eixo

183
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Instalacdo de um médulo de eixo

Instalagédo do * Encaixe o0 moédulo de eixo por cima nos parafusos de retengéo inferiores,
modulo de eixo pressione-o para tras até ao encosto e baixe-o.
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Parafusos de » Aperte os parafusos de retengao superiores [7].
reten¢ao « Aperte os parafusos de retencao inferiores [9].
Rectificador do » Ligue os conectores [11] do rectificado do freio (X6).
freio
Cabos do motor » Ligue o conector [12] do cabo do motor (X2).
Chapa de * Instale a chapa de blindagem [10] no terminal de poténcia e aparafuse-a.
blindagem

Ligagdo do circuito  + Instale as chapas do circuito intermédio [13] e aparafuse-as (X4).
intermédio

Cabos da » Ligue os conectores [8] dos cabos de 24 V (alimentacdo da electronica e do freio)
alimentacéo de (X5a, X5b).
24V

[7]

[8]

"/

[9

[10]

[12] [11]

Cabos de sinal » Ligue os conectores [6] dos cabos de sinal (X10, X11).
Tampas de * Instale as tampas de proteccao [5] e aparafuse-as.
protecgéo
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~  Armazenamento prolongado

Armazenamento prolongado

Em caso de armazenamento prolongado, ligue a unidade a tensdo de alimentacao
durante pelo menos 5 minutos a cada 2 anos. Caso contrario, ha redugéo da vida util
da unidade.

A tensédo de alimentagéo de 24 V¢ deve ser aplicada sem consideracdo de observa-
¢cbes particulares.

Procedimento caso a manuten¢ao nao tenha sido realizada:

Nos servocontroladores s&o utilizados condensadores electroliticos sujeitos a envelhe-
cimento quando nao se encontram sob tensdo. Este efeito pode provocar danos nos
condensadores se a unidade for imediatamente ligada a tenséo apdés um longo periodo
de armazenamento.

Se néo for realizada uma manutengéo regularmente, a SEW-EURODRIVE recomenda
aumentar gradualmente a tensédo de alimentacao até ao maximo, o que pode ser con-
seguido utilizando, por ex., um transformador de regulagdo, cuja tensdo de saida seja
ajustada segundo a seguinte tabela. Apds este processo de regeneracdo, a unidade
pode ser utilizada imediatamente ou continuar armazenada.

Sao recomendados os seguintes estagios:

Unidades 400/500 Vga:

» Estagio 1: 0 Vp até 350 Vp durante alguns segundos
» Estagio 2: 350 Vi durante 15 minutos

+ Estagio 2: 420 Vp durante 15 minutos

» Estagio 3: 500 Vi, durante 1 hora

ApOs este processo de regeneragao, a unidade pode ser utilizada imediatamente ou
pode continuar a ser armazenada por longos periodos com manutengao.

Reciclagem

Respeite os regulamentos nacionais em vigor!

Elimine as varias partes separadamente, de acordo com a natureza dos seus compo-
nentes e as normas nacionais em vigor, por ex.:

» sucata electrénica (circuitos impressos),

+ plastico,
* chapa,

* cobre,

* aluminio.
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8 Informacao técnica
8.1 Identificagcao CE e aprovacoes

Identificacdo CE

C€

Aprovacgées

Os servocontroladores multi-eixo MOVIAXIS® MX cumprem as exigéncias das
seguintes normas e directivas:

Directiva de Baixa Tensdo 2006/95/CE.
Directiva EMC 89/336/CEE.

Os madulos do servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® foram concebidos para
serem instalados e integrados como componentes em maquinas e sistemas e cum-
prem a norma de produtos EMC EN 61800-3 "Accionamentos eléctricos de veloci-
dade variavel". Se forem levadas em consideragao as instrugcdes de instalagéo, sao
cumpridas as respectivas exigéncias em relagédo a identificagdo CE da maquina/
instalacdo completa equipada com os componentes com base na Directiva EMC
89/336/CEE.

Numa construgdo de controlo especificada foi provado o cumprimento da categoria
"C2", de acordo com a norma EN 61800-3. A SEW-EURODRIVE pode fornecer,
a pedido do cliente, informacgdes mais detalhadas referentes a este assunto.

O simbolo CE impresso na etiqueta de caracteristicas representa a conformidade da
unidade com a Directiva de Baixa Tens&o 2006/95/CE e Directiva EMC 89/336/CEE.
A SEW-EURODRIVE pode fornecer uma declaracao de conformidade a pedido do
cliente.

Foram concedidas as seguintes aprovagdes para os modulos MOVIAXIS®:

Médulo MOVIAXIS® UL/ cUL c-Tick Conformidade
CE
Modulos de alimentagdo MXP (10 kW) N X X
Mddulos de alimentagio MXP (25 kW) N X X
Médulos de alimentagdo MXP (50 kW) X X X
Médulos de alimentagdo MXP (75 kW) X X X
Maodulos de eixo MXA X X X
Médulo mestre MXM X X X
Fonte de alimentagdo comutada de 24 V X X X
Médulo buffer MXB - D x
Médulo de condensadores MXC N N X
Modulo de atenuagido MXD N ) X
Médulo de descarga do circuito intermédio X X X

1)

Em preparagao

A aprovacgédo cUL é equivalente a aprovacao CSA.

C-Tick certifica a conformidade segundo a ACA (Australian Communications Authority).
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7 Informacao técnica geral
P| Hz

8.2 Informacao técnica geral

188

A informacéo técnica apresentada nas tabelas seguintes aplica-se a todos os servo-
controladores multi-eixo MOVIAXIS® MX, independentemente do seu tipo, versao,

tamanho e desempenho.

MOVIAXIS® MX

Imunidade a interferéncias

De acordo com EN 61800-3

Emissao de interferéncias com insta-
lagdo compativel com a directiva
EMC

Temperatura ambiente dy
Classe de ambiente

Categoria "C2", de acordo com EN 61800-3

0°C...+45 °C para Ip = 100 % Iy e fpyym = 8 kHz

Temperatura de armazenamento 3

Tempo de armazenamento

—25 °C...+70 °C (EN 60721-3-3, classe 3K3)

Até dois anos sem medidas especiais; para periodos
superiores, consulte o capitulo "Armazenamento prolongado”,
na pagina 186.

Tipo de arrefecimento (DIN 51751)

Ventilagéo forgada e arrefecimento por convexéo, dependente
do tamanho

indice de rrotecgéo EN 60529
(NEMA1)'

Modulo de eixo, tamanho 1... 3 1P20
Modulo de eixo, tamanho 4 - 6 IP10
Modulo de alimentagao, tamanho 1 IP20
Médulo de alimentagao, tamanho 2, 3 | IP10
Modulo mestre 1P20
Fonte de alimentagdao comutada IP10
Modulo de condensadores IP10
Moédulo buffer IP10

Modo de operagao

DB (EN 60034-1)

Grau de poluicao

2, de acordo com IEC 60664-1 (VDE 0110-1)

Categoria de sobretensao

I, de acordo com IEC 60664-1 (VDE0110-1)

Altitude de instalacao h

Até h <1000 m sem restrigoes.
Para h = 1000 m (3300 ft) aplicam-se as seguintes restricdes:
— Desde 1000 m até no max. 2000 m:

redugédo de Iy em 1 % por 100 m

1) - Astampas de protecgéo contra contacto acidental t¢m de estar montadas nas tampas esquerda e direita

do grupo de unidades.

- Os terminais dos cabos tém de estar isolados.

Sistemas de alimentacao permitidos, ver pagina 76.
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Informacao técnica 7
Informag&o técnica do modulo de alimentagdo |7

P| Hz
8.3 Informacao técnica do moédulo de alimentagcao
Seccéo de poténcia do médulo de alimentagao
Médulo de alimentagao 2 Tamanho
MOVIAXIS® 1 2 3
MXP80A-...-503-00
Tipo 010 0259 050 075
ENTRADA
Tensao de alimentagdo CA U,jim, U \ 3x380V...3x500V
Corrente nominal da | A 15 36 72 110
alimentagio® CA I,
Poténcia nominal Py P kw 10 25 50 75
Frequéncia da alimentagao fin, Hz 50... 60 +5%
Seccéo transversal e contactos 2> | COMBICON PC4 COMBIC.ON PC6 Pinos rqscados M8
nas ligagoes mm com ficha, max. 4 com ficha, max. 50
’ ) max. 16
Secgdo transversal e contactos mm?  max.4x4 méx. 4 x 10 méx. 4 x 50, blindado
no grampo de blindagem
SAIDA (CIRCUITO INTERMEDIO)
Tensao nominal do circuito inter-
médio® Uy u v CC 560
Corrente nominal do circuito
intermédio® CC Ig;y I A 18 45 20 135
Corrente max. do circuito inter-
médio CC I max Imax A 45 112.5 225 3375
Capacidade de sobrecarga 250 %
durante no max. 1s °
T Poténcia méaxima: 250 % x Py
Poténcia do chopper de frenagem kW Poténcia continua: 0.5 x Py
Poténcia regeneratlva média que KW 0.5x Py
pode ser absorvida
Seccgao transversal® e contactos mm Calhas em CU 3 x 14
Roscas M6
RESISTENCIA DE FRENAGEM
Resisténcia de frenagem minima
permitida R Q 26 10 5.3 3.5
(operagao 4-Quadrantes)
Seccéao transversal e contactos 2> | COMBICON PC4 COMB.ICON P,CS Pinos roscados M6
. - mm . . com ficha, max. .
nas ligagoes com ficha, max. 4 16 max. 16
Seccao transversal e contactos mm2 max. 4 x 4 max. 4 x 6 max. 4 x 16

no grampo de blindagem

Tabela continua na pagina seguinte. Ver pagina seguinte para anotagdes.
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7 Informagao técnica do médulo de alimentagéo
P| Hz

Moédulo de alimentagao 1 2) Tamanho

MOVIAXIS® 1 2 3

MXP80A-...-503-00

INFORMAGAO GERAL

Perd_a de poténcia com poténcia W 30 80 160 280

nominal

Numero maximo de ligagoes/

desconexodes da alimentagao min"’ < 1/min

permitidos

Tempo de desligar minimo para S >10

desconexdo da alimentagao

Peso kg 4.2 10.2 10.7 121
L mm 90 90 150

Dimensées: A mm 300 400
P mm 254

1) Informagéo da etiqueta de caracteristicas

2) Unidade

3) Em preparagéo

4) As correntes de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Uiy, =3 % 500 Vg
5) Valor decisivo para a projecgao da atribuigdo do médulo de alimentagéo e do médulo de eixo

6) Espessura do material [mm] x largura [mm]

Unidade de controlo do médulo de alimentagao

Médulo de alimentagao = -
Informacgao electronica geral

MOVIAXIS® MX
Bus CAN segundo a especificagdo CAN 2.0,
parte A e B, sistema de transmissao segundo
1ISO 11898, n°. max. de participantes: 64,
resisténcia de terminagéo (120 Q) tem de ser
Interface CANY CAN: Ficha Sub-D de 9 pinos instalada externamente,

velocidade de transmisséao ajustavel:

125 kBaud ... 1 MBaud,

protocolo MOVILINK expandido,

ver capitulo 5.4 "Comunicagao via adaptador
CAN"

Seccao transversal e contactos
24 Ve £25 % (EN61131)
COMBICON 5.08

Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mm?2
Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm?

Alimentagdo com tenséo de 24 V¢

Desacoplamento do bus de sistema
EtherCAT da ficha Sub-D de 9 pinos

Grampos da blindagem de poténcia Grampos de blindagem para cabos de controlo disponiveis

Micro-interruptores de 4 pinos

Secg¢ao maxima para o cabo no
grampo de blindagem

1) So6 para bus CAN

10 mm (com bainha de isolamento)
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Informagé&o técnica do médulo de eixo |7
P| Hz
8.4 Informacao técnica do médulo de eixo
Seccéo de poténcia do médulo de eixo
Modulo de eixo i) 2) Tamanho
®
MOVIAXIS 1 2 3 4 5 6
MXAB80A-...-503-00
Tipo 002 | 004 \ 008 \ 012 | 016 \ 024 \ 032 048 \ 064 \ 100
ENTRADA (circuito
intermédio)
:I'enséo’ npminal do circuito U v CC 560
intermédio Ugy
Corrente nominal do circuito
intermédio Igyy | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
~ 4)
Secgéo transversal mm Calhas em CU 3 x 14, roscas M6
e contactos
SAIDA
Tensao de saida U U \ 0...max. Ugjim
Corrente continua de saida
CA Iy PWM = 4 kHz | A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133
Corrente nominal de saida
CA Iy PWM = 8 kHz | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Corrente nominal de saida
CA Iy PWM = 16 kHz | A 1.5 3 5 8 11 13 18 - - -
Corrente maxima de saida
da unidade |méx5) Imax A 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
Capacidade df-,\ sobrecarga 250 %
durante no max. 1s
Foténcig de saida aparente S kVA 14 28 55 85 11 17 22 33 | 44 | 69
NSaida
Frequéncia PWM fp\ym kHz Ajustavel: 4/8/16; configuragdo de fabrica: fpyy =8 kHz
rrequenua max. de saida f Hz 600
max
7 Pinos 8)
Ligagao do motor nas mm?2 COMBICON PC4 roscados
ligagoes com ficha, max. 4 M6
max. 25
Ligagdo do motor no 9)
grampo da blindagem de mm? max. 4 x 4 max. 4 x 6 max. 4 x 25
poténcia
Pode ser usada para accionar o freio, a prova de curto-
1 Saida binaria para circuito. Requer tensao externa de 24 V. Tolerancia
" pa dependente do tipo de freio utilizado (ver manual de
rectificador do freio = : - =
. = . UFreio/ elaboracéo de projectos). Ver exemplo para informagao
Ligagao do freio V/IA A . ~
Freio sobre a carga maxima depois das anotacoes.
Nivel do sinal: "0" =0 V "1" = +24 V Atengao: N&o aplicar tensao externa!
Fungéo: Com defini¢ao fixa "/Freio"
COMBICON 5.08
Contactos de ligagado do )
freio mm2 Um condutor por terminal: 0.20...2.5

Dois condutores por terminal: 0.25...1

Grampos da blindagem de
poténcia

Grampos de blindagem para cabos de freio disponiveis

Secg¢ao maxima para o cabo
no grampo de blindagem

10 mm (com bainha de isolamento)

Tabela continua na pagina seguinte. Ver pagina seguinte para anotagdes.
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7 Informacgao técnica
7 Informagao técnica do médulo de eixo

Médulo de eixo
MOVIAXIS®
MXAB80A-...-503-00

Tamanho

INFORMAGAO GERAL

poténcia nominal®

Perda de poténcia com

W 30 60 100 150 210 280 380 450 670 1100

Peso kg 4.2 4.2 4.2 5.2 5.2 9.2 9.2 9.2 15.6 15.6
L mm 60 90 90 120 150 210

Dimensées: A mm 300 300 400 400 400 400
P mm 254

N =
= — —

Unidade

Informacgéao da etiqueta de caracteristicas

Com simplificagéo: Iy = Iy (aplicagdo tipica do motor)

4) Espessura do material [mm] x largura [mm]

5) Os valores indicados aplicam-se para a operagdo motora. A mesma poténcia de pico esta disponivel para operagdo motora e rege-

nerativa.

6) Aplica-se para tensdo de alimentagéo de 400 V e 50 Hz / PWM = 8 kHz.
7) PC6 com ficha, um condutor por terminal: 0.5...16 mm?; dois condutores por terminal: 0.5...6 mm?2.

8) max. 4 x 70 mm?

9) max. 4 x 50 mm?2, para secgéo transversal > 50 mm? a blindagem do cabo deve ser instalada fora da unidade, por ex., no grampo da

calha DIN.

Notas para o
rectificado do freio

1

Carga maxima
permitida para o
rectificador do freio
e para o freio

NOTAS

Nota em relagao aos requisitos as tolerancias para a tensao do freio!

A tensao do freio tem de ser projectada. Para tal, consulte o manual de elaboragao de
projectos.

Um processo de comutagao completo (libertar e aplicar o freio) s6 pode ser repetido no
maximo a cada 2 segundos. O freio tem de permanecer desligado pelo menos durante
100 ms antes de voltar a ser accionado.
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Informagé&o técnica do médulo de eixo |7

Unidade de controlo do moédulo de eixo

Maédulo de eixo
MOVIAXIS® MX

Alimentagdo com tenséo de 24 V¢

Informacao electronica geral

24 Ve £ 25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08
Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mm?
Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm?

Entradas binarias X10:1 e X10:10
Resisténcia interna

Nivel do sinal

Fungéo

Isolada através de optoacoplador, compativel com PLC (EN 61131), intervalo de amos-
tragem: 1 ms
R; = 3.0 kQ, [z =10 mA

+13 V...+30 V "1" = contacto fechado

-3 V.45V ="0" = contacto aberto e i L)

DIg@: com definigao fixa "Habilitagéo do estagio de saida"
DIg1...DIF8: Possibilidade de selecgdo — Menu de parametros
DIg1 e DI2 podem ser utilizadas para fungdes touch probe (tempo de laténcia < 100 ps)

4 Saidas binarias

Nivel do sinal

Funcgao

Compativel com PLC (EN 61131-2), tempo de amostragem: 1 ms, a prova de curto-circuito,
Imax = 50 mA

"0"=0V, "1"=+24 V, Atengao: Nao aplicar tensao externa.

DO@Y ... DOYJ3: Possibilidade de seleccdo — Menu de parametros

Seccao transversal e contactos

COMBICON 5.08
Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mm?2
Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm?

Grampos da blindagem de poténcia

Grampos de blindagem para cabos de controlo disponiveis

Secgao maxima para o cabo no
grampo de blindagem

10 mm (com bainha de isolamento)

Contactos de ligagao para fungoes
de seguranga

Relé de seguranga opcional integrado na unidade (— pagina 201)

Adequado para ser utilizado como dispositivo da categoria de paragem 0 ou 1, segundo
EN 60204-1, com impedimento de um novo arranque para aplicagdes de seguranga em:
» Categoria 3, segundo EN 954-1

« Tipo de protecgao lll, segundo EN 201

Seccao transversal e contactos

Mini COMBICON 3.5

Um condutor por terminal: 0.08 ... 1.5 mm?
Dois condutores por terminal: 0.08 ... 0.75 mm?
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7 Informacg&o técnica do modulo mestre (mddulo adicional)
P| Hz

8.5 Informacao técnica do médulo mestre (médulo adicional)

Modulo mestre L) 2)

MOVIAXIS® MX Tamanho 1

MXMS80A-...-000-00

Tipo 000

Tenséo de alimentagédo U u \ 24 Ve + 25 %, de acordo com EN 61131
COMBICON 5.08

Secgéo transversal e contactos (X5a) Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mm?2

Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm?

COMBICON 5.08

Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mmz2
Secgio transversal e contactos (X5b) Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm
Diametro externo maximo do cabo: 3.5 mm.
Conector recomendado: MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 com saida do cano na frente)

INFORMAGAO GERAL
Peso kg 2.3
L mm 60
Dimensées: A mm 300
P mm 254
Grampos da blindagem de poténcia Grampos de blindagem para cabos de controlo disponiveis

Secgao maxima para o cabo no grampo de

blindagem 10 mm (com bainha de isolamento)

1) Informagéo da etiqueta de caracteristicas

2) Unidade
NOTAS
° Consulte o manual para informagéo técnica adicional
1 « Controlador MOVI-PLC® basic DHP11B
«  Controlador MOVI-PLC® advanced DH.41B
Informacgéo
electrénica do
MOVIAXIS® MXM

Consumo de poténcia do médulo mestre MOVIAXIS® MXM

Modulo mestre

Ver informagéo técnica da carta integrada. Devido ao rendimento
de 85 % da fonte de alimentagéo comutada integrada, o consumo
de poténcia da carta integrada tem de ser multiplicado pelo
factor 1.2.

Poténcia
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Informagé&o técnica do modulo de condensadores (modulo adicional) |7

EVA

8.6

Unidade de controlo do médulo de condensadores

Instrugbes de Operagdo — Servocontrolador multi-eixo MOVIAXIS® MX

Modulo de condensadores

1)

2)

Informagdao técnica do moédulo de condensadores (médulo adicional)

1)

MOVIAXIS®

MXC80A-050-503-00

Tipo 050

ENTRADA

:I'ensao’ n_or;;lnal do circuito U vV CC 560

intermédio® Ug|y

Energ)ia que pode ser armaze- w Ws 1000

nada

Poténcia maxima que pode ser 50

L kW

absorvida

Secgao transversal e contactos mm Calhas em CU 3 x 14, roscas M6

INFORMAGAO GERAL

Capacidade C mF 4920

Tempo até o moédulo ficar pronto s 10

a funcionar apos ser ligado

Peso kg 12.6
L mm 150

Dimensoées: A mm 400
P mm 254

Informacgéo da etiqueta de caracteristicas
2) Unidade
3) Com Ua“m =3x400 VCA

Modulo de condensadores
MOVIAXIS® MXC

Informacgao electronica geral

Alimentagdo com tenséao de 24 V¢

24 Ve =25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08

Um condutor por terminal: 0.20...2.5 mm?
Dois condutores por terminal: 0.25...1 mm

2
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7 Informacéo técnica do modulo buffer (modulo adicional)
P| Hz

8.7 Informacao técnica do médulo buffer (médulo adicional)

Médulo buffer 12
MOVIAXIS®
MXB80A-050-503-00
Tipo 050
ENTRADA
Teps_ag)nomlnal do circuito inter- U vV CC 560
médio”’ Ug|n
Seccgao transversal e contactos mm Calhas em CU 3 x 14, roscas M6
INFORMAGAO GERAL
Capacidade C mF 4920
Tempo até o moédulo ficar pronto s 10
a funcionar apos ser ligado
Peso kg 11
L mm 150
Dimensoées: A mm 400
P mm 254

1) Informagao da etiqueta de caracteristicas
2) Unidade
3) Com Ua"m =3 x400 VCA
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Informagé&o técnica da fonte de alimentagéo comutada de 24 V (mddulo adicional) |7

Informacao técnica 7

8.8 Informacao técnica da fonte de alimentagcao comutada de 24 V

(médulo adicional)

Fonte de alimentagio comutada de 24 V 1) 2)
MOVIAXIS®
MXS80A-...-503-00
Tipo 060
ENTRADA, via circuito intermédio
Tenséo nominal do circuito intermédio Ugy u \ CC 560
Secgao transversal® e contactos Calhas em CU 3 x 14, roscas M6
ENTRADA via 24 V externa
Tensao nominal de entrada Uy
¢ para controlo directo de freios para U v CC24-0%/+10 %
motores CMP e DS CC 24 +25 % (EN 61131)
e caso contrario
PC6
Seccao transversal e contactos mm? Um condutor por terminal: 0.5...6
Dois condutores por terminal: 0.5...6
SAIDA
CC 3 x 24 (terra comum)
Tensio nominal de saida U U vV Tolerancia com entrada via circuito intermédio: CC 24 -0 % / +10 %
Tolerancia com entrada via 24 V externa: De acordo com a tenséo
de entrada
Corrente nominal de saida | | A 3x10%
Poténcia de saida nominal P P W 600
COMBICON 5.08
Seccao transversal e contactos mm? Um condutor por terminal: 0.20...2.5
Dois condutores por terminal: 0.25...1
INFORMAGAO GERAL
Tempo de transigdo em caso de queda de Uzs) t s Poténcia nominal durante mais de 10 ms
Rendimento aprox. 80 %
Peso kg 4.3
Dimensoées L mm 60
A mm 300
P mm 254

1) Informacgéo da etiqueta de caracteristicas
2) Unidade
3) Espessura do material [mm] x largura [mm]

4) Nao possivel simultaneamente, pois a poténcia total esta limitada a 600 W

5) Aplica-se para o seguinte ponto de teste: Sao mantidos, pelo menos, 10 ms para uma inclinagao de flanco da queda de tensao

do circuito intermédio de (dU¢, / dt) > (200 V / 1 ms). Aplica-se para tensdo de alimentagao U, de 3 x 380 V.
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7 Informacg&o técnica do modulo de descarga do circuito intermédio (modulo adicional)

P| Hz

8.9 Informacao técnica do mdédulo de descarga do circuito intermédio

(médulo adicional)

Seccgéo de poténcia do médulo de descarga do circuito intermédio

Médulo de descarga do circuito intermédio 1 2)
MOVIAXIS® MX Tamanho 1
MXZ80A-...-503-00
Tipo 050
ENTRADA (circuito intermédio)
Tens&o nominal do circuito intermédio® Ugy u % CC 560
Secgao transversal? e contactos Calhas em CU 3 x 14, roscas M6
Energia E que pode ser convertida E J 5000
SAIDA
Resisténcia de frenagem R R Q 1
Ligagao de descarga Aparafusamento especial da SEW
Seccao transversal e contactos mm? Pinos roscados M6, max. 4 x 16
Ligagao ao grampo da blindagem de poténcia mm?2 max. 4 x 16
INFORMAGAO GERAL
Imediatamente pronto a funcionar apés ligagao da s <10
alimentagéao e da tensao de 24 V -
Pronto a funcionar apés curto-circuito s Dependente da aplicagéo, ver capitulo "Colocagéo em funcio-
P namento”, na pagina 101
Tempo de repeticdo da descarga rapida s 60
Duragao da descarga rapida s <1
Temperatura de desconexao °C 70
Peso kg 3.8
L mm 120
Dimensées: A mm 235
P mm 254

1) Informagéo da etiqueta de caracteristicas
2) Unidade

3) As correntes de sistema e de saida devem ser reduzidas de 20% dos valores nominais para Vi, =3 % 500 V¢a.

4) Espessura do material [mm] x largura [mm]

Unidade de controlo do médulo de descarga do circuito intermédio

Médulo de descarga

do circuito intermédio 1 Informacgao electrénica geral

MOVIAXIS® MX

Inibigao Sinal de controlo para a descarga

Alimentagdo com tenséo de 24 V¢ \ 24 Ve £ 25 % (EN 61131-2)

COMBICON 5.08

Seccéao transversal e contactos mm2 Um condutor por terminal: 0.20...2.5

Dois condutores por terminal: 0.25...1
1) Unidade
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Informacao técnica

Informac&o técnica para o consumo de energia de 24 V

8.10 Informacdao técnica para o consumo de energia de 24 V

O consumo de energia das unidades MOVIAXIS® e das suas opgodes varia em fungao
do tempo de ligagéo, e ndo pode, por esta razdo, ser indicado de forma explicita, mas

tem de ser projectado em fungéo do tempo de ligagéo.

Para mais informagdes, consulte o manual de elaboragao de projectos "Servocontro-

lador multi-eixo MOVIAXIS® MX".

8.11 Informacgao técnica das resisténcias de frenagem

Aprovacgao UL e Em conjunto com o servocontrolador MOVIAXIS®, sdo autorizadas as resisténcias de
cUL frenagem do tipo BW..., de acordo com UL e cUL. A SEW-EURODRIVE pode fornecer,

a pedido do cliente, o respectivo certificado.

As seguintes resisténcias possuem uma autorizagdo cRUus independente do servo-

controlador MOVIAXIS®:
BW012-015-01,
BW006-025-01,
BW006-050-01,
BWO004-050-01.

Informacgéo técnica

EVWAl |7

Tipo de resisténcia de 1) BW027-006 BW027-012 BW247 BW347 BW039-050

frenagem

Referéncia 822422 6 8224234 820714 3 820798 4 8216916

Clgsse de po!éncia dg KW 10, 25, 50, 75

modulo de alimentagao

Capacidade de carga a

100 % fdc2 kW 0.6 1.2 2 4 5

Valor da resisténcia

R Q 27 10 % 47 £10 % 39+10 %
BW

Corrente de actuagao

(do F16) Ie ARMS 4.7 6.7 6.5 9.2 11.3

Tipo Resisténcia de tubo com enrolamento

Ligagoes mm? Terminais de ceramica 2.5

Carga de corrente permi-

tida para os terminais com A CC 20

100% fdc?

Carga de corrente permi-

tida para os terminais com A CC25

40% fdc?

indice de protecgio IP20 (quando montada)

Temperatura ambiente oc 20 . +45

dy

Tipo de arrefecimento

KS = Auto-arrefecimento

1) Unidade

2) fdc = Factor de duragao ciclica da resisténcia de frenagem em relagdo a um ciclo com uma duragao de Tp < 120 s.
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7 Informacgao técnica
7 Informacao técnica das resisténcias de frenagem

Tipo de resisténcia
de frenagem

1)

BW012-015

BW012-015-

012

BW012-025 BW012-050

BW012-100

BW915

Referéncia

8216797

18200109

8216800 8216819

8216827

8212600

Classe de poténcia do
modulo de alimentagao

kW

25,50, 75

Capacidade de carga a
100 % fdc®

kW

1.5

1.5

2.5 5.0

10

16

Valor da resisténcia
Rew

1210 %

1510 %

Corrente de actuagao
(do F16) I

Tipo

14.4 20.4

Resisténcia de grelha de ago

28.9

31.6

Ligacoes

Terminais de ceramica 2.5

Carga de corrente permi-
tida para os terminais com
100% fdc®

Carga de corrente permi-
tida para os terminais com
40% fdc®)

CC 20

CC25

indice de protecgao

IP20 (quando montada)

Temperatura ambiente
Yy

°C

-20 ... +45

Tipo de arrefecimento

1) Unidade

2) Resisténcias de frenagem com derivagao de 1 Q

KS = Auto-arrefecimento

3) fdc = Factor de duragdo ciclica da resisténcia de frenagem em relagéo a um ciclo com uma duragéo de Tp < 120 s.

Tipo de resisténcia " | BW006-025-012 BW006-050-01?) BW106 BW206 BW004-050-012
de frenagem

Referéncia 18200117 18200125 8210500 8210519 18200133
Cl::xsse de po?éncia d9 KW 50, 75 75
modulo de alimentagao

Capacidade de carga a

100 % fdcd kw 25 5.0 13 18 5.0
Valor da resisténcia Rpy Q 5.8+10 % 6+10 % 3.6 10 %
Corrente de actuagao

(da F16) Ie ARms 20.8 29.4 46.5 54.7 37.3
Tipo Resisténcia de grelha de ago

Ligagoes Pino M8

Carga de corrente permi-

tida para o perno de A CC 115

ligagdo com 100% fdc23)

Carga de corrente permi-

tida para o perno de A CC 143

ligagdo com 40% fdc®)

indice de protecgio IP20 (quando montada)

Temperatura ambiente oc 20 .. +45

dy

Tipo de arrefecimento

KS = Auto-arrefecimento

1) Unidade

2) Resisténcias de frenagem com derivagao de 1 Q

3) fdc = Factor de duracao ciclica da resisténcia de frenagem em relagdo a um ciclo com uma duracgdo de Tp <120 s.
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Informacgao técnica VA 7 =
Informagé&o técnica dos filtros de entrada e das indutancias de entrada |7
P| Hz
8.12 Informacdao técnica dos filtros de entrada e das indutdncias de entrada
Filtro de Entrada
Tipo do filtro de entrada i) NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Referéncia 827413 4 827117 8 8274150 8274177
Médulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3
Tensao nominal Un Vea 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Corrente nominal In Aca 18 48 85 150
Perda de poténcia a ly Py w 12 22 35 90
gcl).lr;ente de fuga para a terra mA <25 <40 <30 <30
Temperatura ambiente Iy °C —25 ... +40
indice de protecgio 1P20 (EN 60529)
Ligagoes L1-L3/L1"-L3' mm?2 _ 4 _ 10 35 50
PE Pino M5 Pino M5/M6 M8 M10
Filtro de entrada do tipo NF...2 R -\'V
1) Unidade
2) A SEW-EURODRIVE pode fornecer, a pedido do cliente, o respectivo certificado
Indutancia de Entrada
Tipo de indutancia de entrada ) ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Referéncia 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2
Modulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3
Tensdo nominal Un Vea 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Corrente nominal In Aca 20 45 85 150
Perda de poténciaaly Py w 10 15 25 62
Indutancia Ly mH 0.1 - - -
Temperatura ambiente  Jy °C -25 ... +40
indice de protecgao IPOO (EN 60529)
Ligacoes L1-L3/L1"-L3" mm?2 ) 4 o ) 10 o ) 35 o Pino M10
PE Réguas de terminais | Réguas de terminais | Réguas de terminais PE: Pino M8
1) Unidade

8.13 Tecnologia de segurancga (paragem segura)

NOTAS

+ "Desconexdo segura para MOVIAXIS® — Aplicagdes".

Para informacao sobre este assunto consulte a seguinte documentacao:
- "Desconex&o segura para MOVIAXIS® — Condigdes".
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9 (] Anexo
Medidas dos cabos segundo AWG

9 Anexo
9.1 Medidas dos cabos segundo AWG

AWG ¢é a abreviatura de American Wire Gauge e refere-se ao tamanho dos fios.
Este nimero indica o didmetro ou a secgao transversal dos fios sob a forma de um
cédigo. Este tipo de designagao dos cabos é utilizados normalmente nos EUA.
No entanto, é possivel também encontrar esta nomenclatura em certos catalogos euro-

peus.
Designagao AWG Seccgao transversal em 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
11 4
12 4
13 25
14 25
15 25
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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Anexo @

9.2 Indice de abreviaturas

Abreviatura

indice de abreviaturas 1

Definigao Significado

CAN Controller Area Network
DI Digital In
DIN Deutsches Institut fiir Normung e.V.
Norma Europeia EN, cuja versao alema recebeu
DIN EN =
o estatuto de norma padrao.
Norma ISO, que foi declarada como norma euro-
DIN EN ISO peia e foi adoptada sem alteragdes no livro
aleméo de padroes.
Norma internacional que foi adoptada sem
DIN IEC ~ =
alteragdes na norma alema.
DO Digital Out
EN Européische Norm (Norma europeia)
GND Ground
P International Protection = indice de protecgéo
internacional
A organizacgéo I1SO cria normas
. - -~ ISO que devem ser adoptadas
ISO International Organisation for Standardization sem alteragdes pelos estados
membros.
PDO process data object, dados do processo
PE Protected Earth: "Condutor de protecgao" Ligagao a terra
PELV Protective Extra Low Voltage Proteccéo baixa tenséo
PWM Pulsweiten-Modulation
SELV Safety Extra Low Voltage
Thermostat/Temperaturfihler (Termdstato/Sensor
TH/TF
de temperatura)
Underwriters Laboratories Inc. Certificado emitido na América do
c Norte
ZK Circuito intermédio
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[ 4 Anexo
Terminologia

9.3 Terminologia

Sistema de bus CAN

Profibus
K-Net

EtherCAT

Carta para multi-encoder

Caixa em concordancia
com EMC

Bucim EMC

Cédigo IP
Resisténcia do isolamento

Materiais de isolamento

Cabo

Firmware

Sistema de bus série para a industria automobilistica e unidades de con-
trolo industriais. O meio utilizado para o bus € um par de condutores
entrangados com boas caracteristicas de transmissao na faixa de tra-
jectos curtos inferior a 40 m.

PROFIBUS (Process Field Bus) € um padrdo para a comunicagdo em
bus de campo utilizado na Engenharia de Automagao.

O moédulo de comunicagdo XFA (K-Net) € um modulo escravo para
ligagdo a um sistema de bus série para transmissao de dados a alta
velocidade.

O médulo de comunicagdo XFE24A é um modulo escravo para ligagao a
redes EtherCAT.

A carta para multi-encoder € uma carta de expansao que permite avaliar
encoders adicionais.

As caixas compativeis com EMC formam uma blindagem contra campos
eléctricos, magnéticos ou electromagnéticos. Estes campos de interfe-
réncia surgem por ex., em descargas electrostaticas, em processos de
ligagéo, em alteracdes rapidas de tenséo ou de corrente, em operagao de
motores ou de geradores de alta frequéncia. Em regra, estas caixas com-
pativeis com EMC sao utilizadas com bucins roscados EMC.

Isolamento das passagens dos cabos com a op¢éo de colocar ou criar um
contacto com blindagem de cabo.

Um sistema de denominagao para indicar niveis de protecgao oferecidos
por uma caixa contra a entrada de objectos perigosas, a penetracdo de
corpos estranhos rigidos e a entrada de agua.

Capacidade de isolamento de um material que separa dois contactos
vizinhos ou um contacto com ligagéo a terra com a mais alta impedancia
possivel.

Utilizam-se materiais termoplasticos e duroplasticos para o isolamento de
conectores. A escolha do material depende das caracteristicas térmicas e
mecanicas exigidas.

Cabos podem ser compostos por um ou varios fios, podem conter capas
de isolamento, com blindagens e com uma capa para proteger os ele-
mentos estruturais. Cabos ligados a conectores sdo geralmente cabos
flexiveis, cabos chatos, condutos de mangueira, cabos blindados e cabos
coaxiais. Ver a definigdo de "cabo" para uma delimitagéo.

Software fornecido pelo fabricante, que ndo pode ser alterado pelo utili-
zador.
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