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Informagoes gerais
Estrutura das indicacdes de seguranga

Informagdes gerais
1.1  Estrutura das indicagées de segurancga

As indicacbes de seguranca contidas nestas instru¢coes de operacéo sdo elaboradas da
seguinte forma:

icone A PALAVRA DE AVISO!

Tipo de perigo e sua causa.

Possiveis consequéncias em caso de ndo observagao.
* Medida(s) para prevenir perigo(s).

>

icone Palavra de Significado Consequéncias em caso
aviso de nao observagao
Exemplo: A PERIGO! Perigo iminente Morte ou ferimentos graves

Possivel situagéo de risco Morte ou ferimentos graves

>

Perigo geral

u CUIDADO! Possivel situagéo de risco Ferimentos leves
CUIDADO! Possiveis danos no material Dano no sistema do acionamento ou no
Perigo especifico, seu ambiente
p. ex., choque elétrico
NOTA Informagéo util ou dica.
) Facilita o manuseio do sistema do
1 acionamento.

1.2 Reivindicacgao de direitos de garantia

A observacao destas instrugdes de operacgéao é pré-requisito basico para uma operagao
sem falhas e para o atendimento a eventuais reivindica¢coes de direitos de garantia.
Por isso, leia atentamente as instru¢gdes de operacao antes de colocar a unidade em
operagao!

Garantir que as instrugdes de operagéo estejam de facil acesso e em condigdes legiveis
para os responsaveis pelo sistema e pela operagdo bem como para as pessoas que
trabalham sob responsabilidade prépria na unidade.
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Informagoes gerais
Perda de garantia

1.3  Perda de garantia

A observacado das instrucbes de operagdo é pré-requisito basico para a operagao
segura do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® e para atingir as caracteristi-
cas especificadas do produto e de seu desempenho. A SEW-EURODRIVE nao assume
nenhuma garantia por danos em pessoas ou danos materiais que surjam devido a ndo
observagao das instrugdes de operagido. Nestes casos, a garantia de defeitos esta
excluida.

1.4 Modulo de alimentagao e regenerativo MXR

O modulo de alimentagédo e regenerativo MXR é mencionado nestas instrugdes de
operagao como parte integrante opcional de um sistema de eixos MOVIAXIS®.

Informacdes detalhadas sobre este mddulo encontram-se no manual "Médulo de
alimentacao e regenerativo MXR".

1.5 Nota sobre os direitos autorais
© 2010 — SEW-EURODRIVE. Todos os direitos reservados.

E proibida qualquer reprodugdo, adaptagao, divulgagdo ou outro tipo de reutilizagéo
total ou parcial.
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2.1

2.2

2.3

Indicagbes de segurancga
Informac&o geral

Indicagdes de segurancga

As seguintes indicagbes de seguranga tém como objetivo evitar danos em pessoas e
danos materiais. O operador deve garantir que as indicagdes de seguranga bésicas
sejam observadas e cumpridas. Certificar-se que os responsaveis pelo sistema e pela
operagao bem como pessoas que trabalham por responsabilidade prépria na unidade
leram e compreenderam as instrugdes de operagao inteiramente. Em caso de duvidas
ou se desejar outras informagdes, consultar a SEW-EURODRIVE.

Informacgéo geral

Nunca instalar nem colocar em operagao produtos danificados. Em caso de danos,
favor informar imediatamente a transportadora.

Durante a operagao, € possivel que os servoconversores de multiplos eixos tenham
pecgas que estejam sob tensdo, pegas decapadas, em movimento ou rotativas bem
como pegas que possuam superficies quentes, dependendo da sua classe de protecgao.

Em caso de remogao da cobertura necessaria sem autorizagéo, de uso desapropriado,
instalagao ou operagéo incorreta existe o perigo de ferimentos graves e avarias no equi-
pamento.

Demais informagdes encontram-se nesta documentagao.

Cuidados iniciais

Todos os trabalhos de instalag&o, colocagdo em operagéo, eliminagéo da causa da irre-
gularidade e manutengdo devem ser realizados por pessoal técnico qualificado
(observar IEC 60364 e/ou CENELEC HD 384 ou DIN VDE 0100 e IEC 60664 ou DIN
VDE 0110 e normas de prevengao de acidentes nacionais).

Pessoal técnico qualificado no contexto destas indicagdes de seguranca s&o pessoas
que tém experiéncia com a instalagdo, montagem, colocagdo em operacao e operagao
do produto e que possuem as qualificagbes adequadas para estes servigos.

Todos os trabalhos relacionados ao transporte, armazenamento, a operagao e elimina-

¢ao devem ser realizados por pessoas que foram instruidas e treinadas adequada-
mente para tal.

Utilizagcao conforme as especificagées

Os servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® MX destinam-se & utilizacdo em
ambientes industriais para a operagao de motores sincronos CA de imas permanentes
ou motores assincronos CA com realimentagdo de encoder. Os motores devem ser
adequados para a operagdo com servoconversores. Outras cargas podem ser conec-
tadas as unidades somente apds consulta ao fabricante.

Os servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® MX destinam-se a utilizagdo em
painéis elétricos metalicos. Estes painéis elétricos metalicos possibilitam a classe de
protecdo necessaria para a aplicagao e a conexao a terra com ampla superficie de con-
tato necessaria para EMC.

Durante a instalagdo em maquinas é proibida a colocagdo em operagéo, ou seja, 0 ini-
cio da operacdo do servoconversor de multiplos eixos conforme as especificagdes,
antes de garantir que a maquina atenda a diretriz da CE 2006/42/CE (diretriz de maqui-
nas). Deve-se observar a EN 60204.
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Indicag6es de segurancga
Transporte, armazenamento

2.31

2.4

2.5

A colocacao em operagao, ou seja, o inicio da utilizagdo conforme as especificagdes,
s6 é permitida se a diretriz EMC (2004/108/CE) for cumprida.

Os servoconversores de multiplos eixos cumprem as exigéncias da norma de baixa
tensdo 2006/95/CE. As normas harmonizadas da série EN 61800-5-1/DIN VDE T105
em combinagdo com EN 60439-1/VDE 0660 parte 500 e EN 60146/VDE 0558 sao uti-
lizadas para os servoconversores de multiplos eixos.

Os dados técnicos e as informacdes sobre as condi¢gdes para a conexao encontram-se
na plaqueta de identificagdo e na documentacgao e é fundamental que sejam cumpridos.

Funcgoes de segurancga

Os servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® nao podem assumir fun¢bes de
seguranga sem estarem subordinados a sistemas de segurang¢a de nivel superior.
Sempre utilizar sistemas de seguranga de nivel superior para garantir a prote¢do de
maquinas e pessoas.

Observar as informagdes do seguinte documento para aplicagdes de seguranca:
» Seguranga de funcionamento.

Transporte, armazenamento

Instalacao

Observar as instrugbes para transporte, armazenamento e manuseio correto. Observar
intempéries climaticas de acordo com o capitulo "Dados técnicos gerais".

No posicionamento e na refrigeracao das unidades, é necessario seguir as normas da
documentacgao correspondente.

Os servoconversores de multiplos eixos devem ser protegidos contra esforgos inadmis-
siveis. Sobretudo durante o transporte e manuseio, nenhum dos componentes deve ser
dobrado e/ou ter as distancias de isolamento alteradas. Evite tocar componentes
eletronicos e contatos.

Os servoconversores de multiplos eixos possuem componentes com risco de carga ele-
trostatica que podem ser levemente danificados em caso de manuseio incorreto. Com-
ponentes elétricos ndo devem ser danificados mecanicamente ou ser destruidos.
Dependendo das circunstancias, ha perigo a saude.

As seguintes utilizagbes sado proibidas, a menos que tenham sido tomadas medidas
expressas para torna-las possiveis:

* Uso em areas potencialmente explosivas.

+ Uso em areas expostas a substancias nocivas como éleos, acidos, gases, vapores,
pos, radiagoes, etc.

* Uso em aplicagdes nao estacionarias sujeitas a vibragdes mecanicas e excessos de
carga de choque que estejam em desacordo com as exigéncias da EN 61800-5-1.
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2.6

2.7

2.8

Indicagbes de segurancga
Conex&o elétrica

Conexao elétrica

Nos trabalhos em servoconversores de multiplos eixos sob tenséo, observar as normas
nacionais de prevencao de acidentes em vigor, p. ex., BGV A3.

A instalacao elétrica deve ser realizada de acordo com as normas adequadas, p. ex.,
secdes transversais de cabo, protegdes, conexdo do condutor de protegdo. Demais
instrugées encontram-se na documentacgao.

Indicagbes para instalacdo adequada conforme EMC — como blindagem, conexao a
terra, distribuicao de filtros e instalagdo dos cabos — encontram-se na documentacgao
dos servoconversores de multiplos eixos. Observar estas indicagdes também nos
servoconversores de multiplos eixos marcados com CE. O cumprimento dos valores
limites exigidos pela legislagdo EMC esta sob a responsabilidade do fabricante do
sistema ou da maquina.

As medidas de prevengao e os dispositivos de protegdao devem atender aos regula-
mentos aplicaveis, p. ex., EN 60204 ou EN 61800-5-1.

Medida de prevencgéo obrigatdria: conexdo da unidade a terra.

A conexao de cabos e a operagao de chaves s6 podem ser realizadas em estado sem
tensao

Desligamento seguro

Operagao

A unidade atende a todas as exigéncias para o desligamento seguro de conexdes de
poténcia e do sistema eletrdnico de acordo com EN 61800-5-1. Do mesmo modo, para
garantir o desligamento seguro, todos os circuitos de corrente conectados devem
atender as exigéncias para o desligamento seguro.

Sistemas, nos quais servoconversores de multiplos eixos foram instalados, em algumas
circunstancias tém que ser equipados com dispositivos de monitoragao e protecao adi-
cionais de acordo com as respectivas medidas de segurancga validas, p. ex., lei sobre
equipamentos de trabalho técnicos, normas de prevengao de acidentes, etc. Sao per-
mitidas alteragbes nos conversores de frequéncia utilizando o software.

Apbs desligar os servoconversores de multiplos eixos da tenséo de alimentagcéo, com-
ponentes e conexdes de poténcia sob tensdo ndo devem ser tocados imediatamente
devido a possivel carregamento dos capacitores. Para tal, observar as etiquetas de
aviso correspondentes no servoconversor de multiplos eixos.

A conexao de cabos e a operagao de chaves s6 podem ser realizadas em estado sem
tenséo

Durante a operagao, todas as coberturas e portas devem ser mantidas fechadas.

O fato de os LEDs operacionais e outros dispositivos de indicagao estarem apagados
nao significa que a unidade esteja desligada da rede elétrica e esteja sem tenséo.

As fungbes internas de seguranga da unidade ou o bloqueio mecanico podem levar a
parada do motor. A eliminagao da causa da irregularidade ou o reset podem provocar
a partida automatica do acionamento. Se, por motivos de seguranga, isso nao for per-
mitido, a unidade devera ser desligada da rede elétrica antes da eliminagao da causa
da irregularidade.
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Indicag6es de segurancga
Temperatura da unidade

Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras:

O sistema de eixos MOVIAXIS® em duas fileiras sem tampas de prote¢ao possui
um grau de protecao IP00 nos elementos de isolamento.

O sistema de eixos configurado em duas fileiras s6 pode ser operado com as
tampas de protecao instaladas nos elementos de isolamento.

2.9 Temperatura da unidade

Via de regra, servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® sao operados com resis-
tores de frenagem. Os resistores de frenagem também podem ser instalados na car-
caga dos mddulos de alimentacéo.

Os resistores de frenagem podem atingir uma temperatura de superficie na faixa de
70 °C até 250 °C.

Nunca toque na carcaga dos modulos MOVIAXIS® nem nos resistores de frenagem
durante a operagao ou na fase de resfriamento apds desligar.

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Sistema de eixos com system bus baseado em CAN

3 Estrutura da unidade
3.1 Sistema de eixos com system bus baseado em CAN

[l [2] [3] [4] [5] [6] [ 18l [9 [10]

=TI w oo =T
e —

1402308491
[11  Moddulo mestre [6] Modulo de eixo tamanho 4
[2]  Modulo capacitor ou médulo buffer [71  Mddulo de eixo tamanho 3
[3] Moddulo de alimentagédo tamanho 3 [8] Mdédulo de eixo tamanho 2
[4]  Modulo de eixo tamanho 6 [91  Moddulo de eixo tamanho 1
[5] Modulo de eixo tamanho 5 [10] Mddulo de fonte chaveada de 24 V, mddulo adicional
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Estrutura da unidade 3
Sistema de eixos com system bus compativel com EtherCAT®

3.2 Sistema de eixos com system bus compativel com EtherCAT®

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

1402312971
[11  Moddulo mestre [7]  Modulo de eixo tamanho 4
[2]  Modulo capacitor ou médulo buffer [8] Modulo de eixo tamanho 3
[3] Modulo de alimentagdo tamanho 3 [91  Modulo de eixo tamanho 2
[4]  Placa opcional de system bus SBusP!'S [10] Modulo de eixo tamanho 1

(compativel com EtherCAT®) em todos os
modulos de eixo.

[5] Mddulo de eixo tamanho 6 [11] Mddulo de fonte chaveada de 24 V,
maodulo adicional

[6] Modulo de eixo tamanho 5

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® 13
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3.3

Estrutura da unidade
Indicagdes importantes

Indicagbées importantes

As medidas de prevencao e os dispositivos de prote¢ao devem atender aos respec-
tivos regulamentos nacionaisvalidos.

Medida de prevencéo obrigatéria: Conexao a terra de protecéo (classe de protegéo I)

Medidas de protecéo obrigatéria: Os dispositivos de protegcdo de sobrecorrente
devem ser projetados para o disjuntor dos cabos de
conexao do cliente.

NOTA

Seguir as instrugdes de operagao especificas na instalagdo e na colocagdo em opera-
¢ao de motores e freios!

As figuras "Estrutura da unidade" no capitulo "Visdo geral de um sistema de freios"
(— pag. 24) até o capitulo "Estrutura da unidade do mdodulo de descarga do circuito
intermediario MXZ" (— pag. 42) mostram as unidades sem a tampa de protegao for-
necida (prote¢do contra contato acidental). A tampa de protecdo protege a area das
conexdes da rede e do resistor de frenagem.

Conexodes de poténcia descobertas.
Morte ou ferimento grave através de choque elétrico.

* Nunca colocar a unidade em operagao se as tampas de protegdo nio estiverem
instaladas.

» Instalar as tampas de protegédo de acordo com os regulamentos.
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Estrutura da unidade 3
Plaquetas de identificacéo e denominagdes do tipo

3.4 Plaquetas de identificacdo e denominacgoées do tipo
Dependendo do médulo, a plaqueta de identificagdo é dividida em até 3 segmentos.
+ Aparte "I" da plaqueta de identificagdo contém a denominagéo de tipo, o numero de
produgéo e o status.

* A parte "ll" da plaqueta de identificagao indica os opcionais montados na fabrica e o
status da verséo.

* A parte "llI" da plaqueta de identificacdo (etiqueta de identificagdo geral) contém os
dados técnicos do modulo.

A etiqueta de identificagdo geral no médulo de alimentagéo e de eixo encontra-se
fixada na lateral da unidade.

A plaqueta de identificagdo descreve a versao e o fornecimento do servoconversor de
multiplos eixos no ato da entrega.

E possivel que haja diferencas quando
* p. ex., placas opcionais forem instaladas ou removidas posteriormente,
» quando o firmware das unidades for atualizado.

AR
II |

|

G I

x |

] |

1402316683

| Parte "Il" da plaqueta de identificagdo
1 Parte "ll" da plaqueta de identificagao
1] Parte "lll" da plaqueta de identificagdo (etiqueta de identificacéo geral)
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Estrutura da unidade
Plaquetas de identificago e denominagdes do tipo

3.41 Exemplo de plaqueta de identificagdo do médulo de eixo

| al [

. A .\\ A \

N \
XFA11A |\ XIO11A | XFP11A| XIAT1A | XIA11A
10 11 10 10 11 11 1110 1

i
m—] MOVIAXIS 01.1181003604 002407
o i " " . ﬂ“
Eingang / Irnput Auagang / Output
§EWu: 580V OC U s O...UN ¥ AC Up, = 24v OC l.'® @

I = 48R f s 0...800Ha Ige = 2R DC
D=78848 Bruchsal P = 28 %kM Liamta/man; * B4AS48A AC LISTED IND.
Achsmodul Tz 0...+48 C ] § . = 1204 AC CONT . EQ. 2006
Axis module IP 10

Hade in OGermsany

0 A T 0 A O |
2 |ﬁ

1402319115

| Parte "I" da_plaquetg de iden}ificagéo: fixacédo (1]
na bragadeira superior do médulo
I Parte "II" de_) plaquet._a de ider]tificagéo: fixacéo
na bragadeira superior do médulo
m Parte "llI" da plaqueta de identifigagéo: fixacéo 3]
na parte lateral da carcaga do modulo
[4]  Slots de comunicacgéao, status do firmware

Denominacgéo do tipo, ver pagina 17
[2]  Numero de producéo

Estado

3.4.2 Exemplo de plaqueta de identificagdo do médulo de alimentacéao

11 [2] |

2 / -/
AN MXPBOR-050-503- 01 /i
Go® 01.1184270701.0002.Q7
3] / | U= .‘.l?'ﬂ? l@m—ﬁi’ﬂiﬂh |ﬂ-|] . —[ﬁiﬁﬂlﬁﬂlﬂmmmm ﬂwmlml ﬂmm “mum S
W
] Ew nw:nx:s :01. 1184270701 .0002.07 Gm
Eingang / Input Ausgang / Ouiput
U = 3IX380... B0OOV AC U = B80V DC
.9 1= i8R AC I & 18R (400V) e@ @
D-7444 lmeh..: P = 10KH Lux® 48A (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul ¢ = 80...60H= CoNT R4 2008
Supply module T s O0...+48 ¢ IP 20
Hade in Garmany ‘m —— - - - — ——
(TR |IIIIllIIIIIIEHE}EIEﬁIIIIIIIIIIIIIIIIIliiIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIHIIIHIIIIIIIII /

i
1402450571
| Parte "I" da plaqueta de identificagéo: fixagcéo 1]

na bragadeira superior do médulo

m Parte "llI" da plaqueta de identificagdo: fixagdo
na parte lateral da carcaga do médulo

Denominagéo do tipo, ver pagina 17

[2]  Numero de produgao

[3] Estado
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Estrutura da unidade
Plaquetas de identificacéo e denominagdes do tipo

3.4.3 Exemplo: Denominagao do tipo MOVIAXIS® ~ Unidades basicas

MX A 80 A

-004 5 0 3 -00

| 00 = Versao padrao

01-99= Versao especial

3= Tipo de ligagao trifasica

50 = V =380 — 500 Vcp tensdo de conexao

Versoes:

004 = Em maédulos de eixo, a corrente nominal é, p. ex., 004 =4 A

050 = No médulo de descarga de circuito intermediario com uma
quantidade de energia que pode ser dissipada, p. ex. 050 =
5000 Ws

010 = Em moédulos de alimentagao, a poténcia nominal é, p. ex., 010
=10 kW

050 = Em médulos capacitores, médulos buffer, médulos de amor-
tecimento, a capacitancia é, p. ex., 050 = 5000 uF

060 = Em médulo de fonte chaveada de 24 V, a poténcia, p. ex., 060
=600 W

Versao

80 = Versao padrao

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

81= Moédulo compacto de alimentagao (BW integrado e capacitor)

82= Versao com dois relés de seguranga no médulo de eixo

Tipo da unidade:

Médulo de eixo

Médulo buffer

Moédulo capacitor

Médulo mestre

Modulo de alimentagdao com chopper de frenagem
Modulo de alimentagao e regenerativo

Maodulo de fonte chaveada de 24 V

Modulo de descarga do circuito intermediario

NoxI=2OoW>»

MOVIAXIS®

Denominagao do tipo — Médulo de eixo

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

Denominagéao do tipo — Componente adicional médulo buffer
MXB80A-050-503-00 = Médulo buffer com capacidade 5000 pF

Denominagao do tipo — Componente adicional do médulo de amortecimento

MXD80A-007-503-00 = Médulo de amortecimento com capacidade 700 uF

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Plaquetas de identificago e denominagdes do tipo

Denominagéao do tipo — Componente adicional do médulo capacitor
MXC80A-050-503-00 = Médulo capacitor com capacidade 5000 pF

Denominagéo do tipo — Componente adicional do médulo mestre com gateway fieldbus:

MXMB80A-000-000-00/UFF41B = Moddulo mestre com PROFIBUS /DeviceNet
MXMB80A-000-000-00/UFR41B = Mddulo mestre com EtherNet/IP / PROFINET Modbus/TCP

Denominagéo do tipo — Componente adicional do médulo mestre com controlador

MXMB80A-000-000-00/DHF41B/OMH41B = Modulo mestre com PROFIBUS /DeviceNet
MXMB80A-000-000-00/DHR41B/OMH41B = Mddulo mestre com EtherNet/IP / PROFINET Modbus/TCP
Versdes: TO — T25

Denominagao do tipo — Médulo de alimentagao

MXP81A-010-503-00
MXP80A-010-503-00
MXR80A-050-503-00

Médulo compacto de alimentagdo 10 kW com C e BW integrados
Médulo de alimentagdo de 10 kW
Médulo de alimentagéo e regenerativo de 50 kW

Denominagao do tipo — Componente adicional médulo de fonte chaveada de 24 V
MXS80A-060-503-00 = Médulo de fonte chaveada de 24 V

Denominagao do tipo de componente adicional médulo de descarga do circuito inter-
mediario:

Médulo de descarga de circuito intermediario com uma quantidade de

MXZ80A-050-503-00 = energia de 5000 Ws que pode ser dissipada

3.4.4 Componentes opcionais MOVIAXIS Mx®

X 1 A

I—Verséo

Status de versao

Versao:

GH, GS = Placa de multiplo encoder

FP = Interface fieldbus PROFIBUS DP V1

FA = Interface fieldbus K-Net

FE = Interface fieldbus EtherCAT

SE = System bus compativel com EtherCAT®
10 = Placa de entrada / saida

1A = Placa de entrada / saida

Placa opcional para MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Acessorios padréo

3.5 Acessorios padrao
Os acessorios padrao fazem parte do fornecimento da unidade basica.

[15]

[16]

[171

[18]

[19]

o

BEH

i

EeS

E—# [20]
e

[21]

[23]

-— o [24]
— - [25]
—de [26]

£
I — aem — [27]

|

[11]

[12]

[28]

§ .

[29]

[13]

[30]

B
&

2819776011

Os respectivos contra-conectores para todas as conexdes sao instalados na fabrica. Os
conectores machos Sub-D s&o a Unica exceg¢ao, portanto eles ndo estéo incluidos no
fornecimento.
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Estrutura da unidade
Acessorios padrao

3.5.1 Tabela de atribuigido de acessoérios padrao
Tabela de atribuicdo de acessorios padrao — Acessorios mecanicos

o Di~me|11)- MX | MX | MX MXP em kW M MXA em A MX | MX
sées) M Z S 40 10E? 25 50 75 XR 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100 C B
Conexao do circuito intermediario
[11 | 76 mm 3x 3x | 3x | 3x
[2] | 106 mm 3x 3x | 3x | 3x | 3x
[3] | 136 mm 2x 3x 3x
[4] 160 mm ' 3x | 3x  3x ' ' 3 3x | 3x
[5] | 226 mm 3x 3x
Presilha de fixagdo da blindagem de sinal
[6] 60 mm 1x 1x | 1x | 1x | 1x
[71 90 mm 1x 1x  1x | 1x | 1x
[8] | 120 mm 1x 1x
[9] 150 mm ' x| 1x  1x | 1x ' ' 1x
[10] | 210 mm 1x
Presilha de fixagdo da blindagem do cabo de poténcia
[11] | 60 mm 1x 1x 1x  1x | 1x | 1x  1x | 1x
[12] 60 mm® 1x
[13] | 60 mm¥ 1x
[14] 105 mm 1x ' ' ' ' x| 1x x|
[15] | 105 mm 1x | 1x | 1x
Abragadeiras
N I

1) Dados do comprimento do cabo: comprimento do cabo sem conversor
2) Mddulo de alimentagdo MXP81A com resistor de frenagem integrado
3) Borne com suporte curto, 60 mm de largura

4) Borne com suporte longo, 60 mm de largura
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Estrutura da unidade
Acessorios padrao

Tabela de atribuigdo de acessorios padrao — Acessdrios elétricos

Dimen- = MX | MX | MX MXP em kW M MXA em A M
stes M Z S 10 10E? 25 50 75 ¥R 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100 C
Cabo de alimentagao de 24 V

Nr

[17] 40mm | 1x

[18] | 50 mm 1x 1x | 1x  1x
[19] 80 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x | 1x

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

[21] | 140 mm 1x | 1x 1x 1x
[22] | 200 mm 1x 1x

1x

Cabo de conexao para system bus SBus baseado em CAN/ system bus SBusPlus compativel com EtherCAT

[23] | 200 mm 1x | 1x  1x
[24] | 230 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x | 1x

[25] | 260 mm 1x 1x

[26] | 290 mm 1x | 1x 1x
[27] | 350 mm 1x 1x

Cabo de conexdao CAN — médulo mestre

[28] 750 mm | 1x | | | ] | ] || ]

Resistor de terminagdao CAN

2] | [ | . [ | | L[]

Cobertura contra contato acidental
[30]\ 2x‘2x‘2x‘2x 2x\

Conector do cabo de medigao

11 L [ = | [ [ [ [ [ [ ]

1) Dados do comprimento do cabo: comprimento do cabo sem conversor
2) Modulo de alimentagdo MXP81A com resistor de frenagem integrado

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Acessorios opcionais

3.6 Acessorios opcionais

[6]
- “ /-’ -
I, —— / \
k A 2] | [7]
\ J
L A "
[31 [8]
(R < :
.__\_“ .
) [4] o]
5 [10]
[5]
‘ -
[11]
1402743947

3.6.1 Tabela de atribuigido de acessoérios opcionais

Nr Dimensoes / Denominagao / Tipo de conector

Cabo de conexao system bus para system bus SBus baseado em CAN (sistema de eixos para outras unidades da SEW)

[1] 750 mm RJ45 / extremidade aberta

[2] 3000 mm RJ45 / extremidade aberta
Cabo de conexao EtherCAT — médulo mestre
[3] 750 mm 2 x RJ45

Cabo de conexao system bus para system bus SBusPlus compativel com EtherCAT (sistema de eixos para outras unidades
da SEW)

[4] 750 mm 2 x RJ45 (atribuigao especial)

[5] 3000 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)

Cabo de conexao system bus CAN (sistema de eixos para sistema de eixos)
[6] 750 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)

[7] 3000 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)

Cabo de adaptador médulo mestre para CAN2

[8] 500 mm Weidmidiller para Sub-D9 f

3000 mm Weidmililler para Sub-D9 f

Cabo de conexao de rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN
[9] 3 modulos  Sub-D9 m/f

[10] 4 médulos  Sub-D9 m/f

Resistor de terminagdao CAN2
[11] Sub-D9
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Estrutura da unidade
Acessorios para configuragéo do sistema de eixos em duas fileiras

3.7 Acessorios para configuragcao do sistema de eixos em duas fileiras

Um kit de montagem é fornecido para a descrita configuragdo em duas fileiras.

2685188107

O kit de montagem inclui:

* [1] Trés cabos pré-fabricados para a conexao do circuito intermediario,
* [2] Dois elementos de isolamento,

* [3] Seis barramentos de condugéo,

* [4] Uma conexdo do system bus,

» [5] Parafusos, pegas avulsas,

+ [6] Duas tampas de protecao.

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Vis&o geral de um sistema de eixos

3.8 Visdo geral de um sistema de eixos
As unidades na figura seguinte estédo representadas sem tampas de protegéo.

[4]

[8] (6] [7]

\

a _

' |
[3] . '

' .

[2] i 3
(1] — . -

l— | Yol tRaelelle

&

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

1402746379

X4: Conexao do circuito intermediario
X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
Médulo mestre

Médulo capacitor/médulo buffer

Médulo de alimentagéo tamanho 3
Modulos de eixo (tamanho 6 — tamanho 1)
Méodulo de fonte chaveada de 24 V

CUIDADO!

Possiveis danos do servoconversor.

O servoconversor MOVIAXIS® so pode ser operado de acordo com as especificagoes
como sistema, tal como ilustrado acima. Uma operacgéo rebaixada de médulos sepa-
rados leva a danos no servoconversor, sendo portanto explicitamente proibida.
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Estrutura da unidade 3

Estrutura da unidade — Modulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP

3.9

Estrutura da unidade — Médulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP

As unidades nas figuras seguintes estédo representadas sem tampas de protegao.

3.91

E

i
I“Fiii]ﬁﬁﬁii“
iy

gpre

il

:

mTC

o ]

!

/’:l

x
©
Q

LS

A Vista de cima
[11  System bus

X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo

[2]

[3]

[4]
(5]

[6]
[71

(8]
9]

[10]
(1

[12]

Médulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP, tamanho 1

Vista frontal C
Presilhas de fixagdo da blindagem  [13]
de sinal

C, E: Chave DIP [14]

- C: System bus baseado em CAN
- E: System bus compativel com
EtherCAT®

X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP para taxa de
transmissdo CAN

S3, S4: Chave de enderegos de eixo
Indicagdo de pronto para funcionar
(power)

2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentacao de
24V

X4: Conexao do circuito intermedia-
rio

Presilha de fixagao da blindagem do
cabo de poténcia

Ponto de conexao a terra da carcaga
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Vista de baixo

X3: Conexao do resistor
de frenagem

X1: Conexao a rede de alimentagéo
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Modulo de alimentagéo MOVIAXIS® MXP

3.9.2 Mébdulo de alimentagdo MOVIAXIS® MXP81 com resistor de frenagem integrado, tamanho 1

(1]

A
i
o R
— - T
e 3] A
P o= 2l
B oCoEE 4 |
i=E o8
= 51 B
| = [6]ﬁ£
A L e, e S 7] -

(1]

Vista de cima
System bus

X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo

ol

S |

B Vista frontal Cc

[2]  Presilhas de fixagdo da blindagem [13]
de sinal

[3] C, E:Chave DIP [14]
- C: System bus baseado em CAN
- E: System bus compativel com
EtherCAT®

[4]  X12: System bus CAN

[5] S1, S2: Chave DIP para taxa de
transmissdo CAN

[6] S3, S4: Chave de enderegos de eixo

[7] Indicagao de pronto para funcionar
(power)

[8] 2 displays de 7 segmentos

[91 Xb5a, X5b: Tensao de alimentagéo de
24V

[10] X4: Conexao do circuito intermediario

[11] Presilha de fixagdo da blindagem do
cabo de poténcia

[12] Ponto de conexao a terra da carcaga

LY
{
i
i

I

]

TES

33357
M

1481496203

Vista de baixo

X3: Conexao do resistor de fre-
nagem de emergéncia (opcional)
X1: Conexao a rede de alimentagéo
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Mddulo de alimentagéo MOVIAXIS® MXP

3.9.3 Médulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP, tamanho 2

(1]

A
ﬂllllﬂ!l\lhl\lllY

i

il

!

(1]

N, ———
bhaticide ot fow Lo 2

x x
© ©
<2 [

Vista de cima
System bus

X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo

[2]
(3]

[4]
(5]

[6]
[71

(8]
[9]

[10]

(M
[12]

M2
M2l —————=

Vista frontal

Presilhas de fixagao da blindagem
de sinal

C, E: Chave DIP
- C: System bus baseado em CAN

- E: System bus compativel com
EtherCAT®

X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP para taxa de trans-
missdo CAN

S3, S4: Chave de enderegos de eixo

Indicagéo de pronto para funcionar
(power)

2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagao de
24V

X4: Conexao do circuito intermediario
Ponto de conexéo a terra da carcaga

Presilha de fixagao da blindagem do
cabo de poténcia
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C Vista de baixo
[13] X3: Conexao ao resistor de fre-
nagem

[14] X1: Conexao a rede de alimentagao
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Estrutura da unidade — Modulo de alimentagéo MOVIAXIS® MXP

3.9.4 Mébdulo de alimentagao MOVIAXIS® MXP, tamanho 3

(1

A B
== Bl——1 .
1 [4] —1 i
—=3 51— !
= 61113
o
LS
[ % M=
s= 81—l

[13]
Vista de cima B
System bus [2]
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3]
X9b: Saida, conector vermelho no cabo
[4]
(8]
[6]
[7]
[8]
[
[10]
[11]
[12]
[13]
[14]

[14]

1402752267

Vista frontal

Presilhas de fixagao da blindagem de sinal
C, E: Chave DIP

- C: System bus baseado em CAN

- E: System bus compativel com EtherCAT®
X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP

S3, S4: Chave de enderecgos de eixo
Indicagao de pronto para funcionar (power)
2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentacao de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario

X1: Conexao a rede de alimentagéo

Ponto de conexéo a terra da carcaga
Presilha de fixagao da blindagem do cabo
de poténcia

X3: Conexao ao resistor de frenagem
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Modulo de alimentag&o e regenerativo MOVIAXIS® MXR

3.10 Estrutura da unidade — Médulo de alimentagio e regenerativo MOVIAXIS®

MXR

A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecéo.

Informacgdes detalhadas sobre o MXR encontram-se no manual "Mdédulo de alimenta-
¢ao e regenerativo MXR".

3.10.1 Médulo de alimentagao e regenerativo MOVIAXIS® MXR
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Vista de cima

System bus
X9a: Entrada, conector verde no cabo

X9b: Saida, conector vermelho no cabo
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W
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(2]

(3]
(4]
(3]
6]

(71
8]
9]

[10]
(1]
[12]
(3]

[14]

Vista frontal

Presilhas de fixagao da blindagem
de sinal

X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP

S3, S4: Chave de enderecos de eixo
X10: Entradas digitais (pinos 1 — 6)
X11: Saidas digitais (pinos 7 — 11)
X17: Rede CAN2

2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagao de
24V

X4: Conexao do circuito intermediario
X1: Conexao a rede de alimentagéo
Ponto de conexao a terra da carcacga

Presilha de fixagdo da blindagem do
cabo de poténcia

X3: Conexao ao resistor de frenagem
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1481373195

Vista de baixo

[15] X18: Medigao da tensao de rede

[16] X19: Chave "Rede ligada"
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3 Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11 Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA
As unidades nas figuras seguintes estédo representadas sem tampas de protegao.

3.11.1 Moédulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 1
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A Vista de cima B
[11  System bus [2]
X9a: Entrada, conector verde no cabo  [3]
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]
[8]
[6]
[7]

[8]

19]
[10]

30

.o

B

|
Bl ‘ [11]
|

[4]Il
g
=

(2]

-
L
-
Tl
WL
-r
ELE
=r
-
-_—
-y
[l
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(71

Bl —3

9]

[10]
1402906251
Vista frontal (o Vista de baixo
Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [11] X2: Conexao do motor
X10: Entradas digitais [12] X6: Sistema de controle do freio
X11: Saidas digitais [13] X7: 1 relé de seguranca
X12: Rede CAN2 (verséo opcional)

2 displays de 7 segmentos

X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

X5a, X5b: Tenséo de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario

Presilha de fixagao da blindagem do cabo
de poténcia
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11.2 Moédulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 2
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A Vista de cima

[11  System bus
X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo

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

(8]
9]
[10]

Vista frontal Cc

Presilhas de fixagéo da blindagem de sinal [11]
X10: Entradas digitais [12]
X11: Saidas digitais [13]

X12: Rede CAN2
2 displays de 7 segmentos

X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario

Presilha de fixagao da blindagem do cabo
de poténcia
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1403023883

Vista de baixo

X2: Conexao do motor

X6: Sistema de controle do freio
X7, X8: 2 relés de seguranca
(versao opcional)
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3 Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11.3 Moédulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 3

A B C
(2] — S e
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X9b [9]

L

1403027339
A Vista de cima B Vista frontal Cc Vista de baixo
[11  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [11] X2: Conex&o do motor
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3]  X10: Entradas digitais [12] X6: Sistema de controle do freio
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais [13] X7, X8: 2 relés de seguranga
[5] X12: Rede CAN2 (verséo opcional)

[6] 2 displays de 7 segmentos

[71  X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

[8] Xb5a, X5b: Tenséo de alimentacédo de 24 V
[9]  X4: Conexao do circuito intermediario

[10] Presilha de fixagado da blindagem do cabo
de poténcia
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Estrutura da unidade 3
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11.4 Moédulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 4

A B Cc
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A Vista de cima B Vista frontal C Vista de baixo
[11  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [12] X6: Sistema de controle do freio
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3]  X10: Entradas digitais [13] X7, X8: 2 relés de seguranca
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais (versao opcional)
[6] X12: Rede CAN2
[6] 2 displays de 7 segmentos

[71  X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

[8] Xb5a, X5b: Tensédo de alimentagéo de 24 V
[91  X4: Conexao do circuito intermediario
[10] X2: Conexao do motor

[11] Presilha de fixagdo da blindagem do cabo
de poténcia
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3 Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11.5 Moédulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 5
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A Vista de cima B Vista frontal C Vista de baixo
[1]  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [12] X6: Sistema de controle do freio
X9a: Entrada, conector verde no cabo  [3]  X10: Entradas digitais [13] X7, X8: 2 relés de seguranca
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais (verséo opcional)

[5] X12: Rede CAN2
[6] 2 displays de 7 segmentos

[71  X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

[8] Xb5a, X5b: Tenséo de alimentagéo de 24 V
[91  X4: Conexao do circuito intermediario
[10] X2: Conexdo do motor

[11] Presilha de fixagéo da blindagem do cabo
de poténcia
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Médulos de eixo MOVIAXIS® MXA

3.11.6 Modulo de eixo MOVIAXIS® MXA, tamanho 6
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Vista de cima
System bus
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X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]
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Vista frontal
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C Vista de baixo

Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [12]

X10: Entradas digitais
X11: Saidas digitais

X12: Rede CAN2

2 displays de 7 segmentos

(3]

X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)

X5a, X5b: Tensdo de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario

X2: Conexao do motor

Presilha de fixagao da blindagem do cabo

de poténcia
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X6: Sistema de controle do freio
X7, X8: 2 relés de seguranga
(versao opcional)
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Estrutura da unidade
System bus na versdo compativel com EtherCAT® ou baseado em CAN

3.12 System bus na versdo compativel com EtherCAT® ou baseado em CAN
Modulos de eixo podem ser equipados com diversas versdes de system bus:

3

System bus SBus baseado em CAN,

+  System bus SBusP!S compativel com EtherCAT®.

As figuras no capitulo "Estrutura da unidade de médulos de eixo do MOVIAXIS® MXA"
mostram os moédulos de eixo com system bus SBus baseado em CAN.

=
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(Al
(B]
(1]

(3]
[4]
(5]

Ryl

' a8 [1]
® [2]
(3] = 3

5 H 3 [4]

L= )l

!

1403141515

System bus SBus baseado em CAN

System bus SBusPS compativel com EtherCAT®

Chave LAM

* Posigédo da chave 0: todos os modulos de eixo, exceto o ultimo
* Posigao da chave 1: ultimo médulo de eixo no sistema

Chave F1
» Posigéo da chave 0: estado de fornecimento
» Posigao da chave 1: reservado para ampliagéo de fungéo

LED RUN; cor: verde/laranha — Indica o estado operacional do sistema eletrénico da rede e da comu-
nicagao.

LED ERR; cor: vermelho — Indica irregularidades EtherCAT®.

LED Link IN; cor: verde — Indica que a conexao EtherCAT® esta ativa para a unidade precedente
LED Link OUT; cor: verde — Indica que a conexao EtherCAT® esta ativa para a unidade seguinte
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional do modulo mestre MOVIAXIS® MXM

3.13 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo mestre MOVIAXIS®

MXM

A unidade nas figuras seguintes esta representada sem tampa de protecéo.

3.13.1 Médulo mestre do MOVIAXIS® MXM na versio gateway

O mddulo mestre mostrado aqui tem a denominagéo: MXM80A-000-000-00/UF.41B.

nol—8 &

Vista frontal

[

[2]
3]

[4]

2695049739

1] = [9] Para a fungao de bornes, consultar os manuais "Gateway fieldbus UFR41B" e

"Gateway fieldbus UFF41B"
[10] Ponto de conexéo a terra da carcaga

[11] X5a, X5b: Tensado de alimentagao de 24 V

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional do médulo mestre MOVIAXIS® MXM

3.13.2 Médulo mestre do MOVIAXIS® MXM na versio MOVI-PLC®advanced
O modulo mestre mostrado aqui tem a denominagédo: MXM80A-000-000-00/DHE41B.

1403147531

Vista frontal

Para a fungéo dos bornes, consultar o manual "Controlador MOVI-PLC®advanced
M- phgrer

[8] Ponto de conexéo a terra da carcaga
[9] X5a, X5b: Tenséao de alimentagéo de 24 V
CUIDADO!

Possiveis danos do modulo mestre.

O moddulo mestre s6 pode ser operado se estiver instalado em um sistema conforme
as especificagdes, tal como descrito no capitulo "Visdo geral do sistema de eixos"
(— pag. 24). Uma operacao separada leva a danos no médulo mestre, sendo portanto
explicitamente proibida.
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional do médulo capacitor MOVIAXIS® MCM

3.14 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo capacitor
MOVIAXIS® MCMm

A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecéo.

3.14.1 Médulo capacitor MOVIAXIS® MXC

(]

(2]

(3]

1403149963

Vista frontal

[1] Indicagéo de pronto para funcionar (power)
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
[3] X4: Conexao do circuito intermediario
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional do médulo buffer MOVIAXIS® MXB

3.15 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo buffer MOVIAXIS®
MXB

A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecéo.

3.15.1 Médulo buffer MOVIAXIS® MXB

(1

(2]

(3]

1403149963
Vista frontal
[1] Sem fungéo
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentacao de 24 V
[3] X4: Conexao do circuito intermediario
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional médulo de fonte chaveada de 24 V MOVIAXIS® MXS

3.16 Estrutura da unidade do componente adicional médulo de fonte chaveada de
24 V MOVIAXIS® MXS

A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecéo.

3.16.1 Médulo de fonte chaveada de 24 V MOVIAXIS® MXS

A B
FTTTTT
fTEET
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L el b
 e— ol
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333

[l

1403550859

A Vista de cima B Vista frontal

[1] X16: 24 V externo [2] LED State
[3] LED Load
[4] X5a, X5b: Tensao de alimentagdo de 24 V
[5] X4: Conexao do circuito intermediario
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Estrutura da unidade
Estrutura do opcional do componente adicional médulo de descarga do circuito intermediario MOVIAXIS® MXZ

3.17 Estrutura do opcional do componente adicional médulo de descarga do
circuito intermediario MOVIAXIS® MXZ

A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecéo.

3.17.1 Médulo de descarga do circuito intermediario MOVIAXIS® MXZ

(4]

(3]

1672652043

Vista frontal

[1 X14: Conector de controle

[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagdo de 24 V

[3] X4: Conexao do circuito intermediario

[4] X15: Conexao do resistor de frenagem para descarga
[5] Presilha de fixagao da blindagem do cabo de poténcia
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Estrutura da unidade 3
Médulos combinaveis para configuracéo do sistema de eixos em duas fileiras

3.18 Moddulos combinaveis para configuragcao do sistema de eixos em duas fileiras

A estrutura de eixos em duas fileiras s6 pode ser implementada com as unidades
listadas nestas instrugées de operagao.

CUIDADO!

Garantir que seja instalado o maior nimero possivel de médulos de eixo MXA na fileira
inferior da unidade antes que o nimero maximo de quatro mdédulos de eixo MXA do
tamanho 1 ou 2 sejam instalados na fileira superior.

A quantidade maxima de oito modulos de eixo MXA por modulo de alimentagao e rege-
nerativo MXR nao pode ser excedida.

Unidades combinaveis:

A figura abaixo mostra um exemplo de configuragdo de duas fileiras de mdédulos
MOVIAXIS®.

*********

31 B =

,,,,,,,,,,

[2] [4] [4] [4]

(5] (6]

Os seguintes modulos MOVIAXIS® podem ser combinados:

[1]1 Um modulo mestre MXM,

[2] Um mddulo de alimentacdo e regenerativo MXR,

[3] No maximo quatro mddulos de eixo MXA, tamanho 1 ou 2,
[4] Mbdulos de eixo MXA, tamanho 1 - 6,

[5] Uma bobina de rede para MXR,

[6] Um filtro de rede para MXR.

Quantidade e tamanho dos modulos sdo determinados pelo planejamento de projeto.
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Estrutura da unidade
Combinagdes de opcionais no fornecimento

3.19 Combinagées de opcionais no fornecimento

Os moédulos de eixo contém um sistema de construgdo que pode comportar até trés
opcionais.

(1]
[~z

(3]

1403556235

[1 - 3] Slots 1 — 3, ver tabela a seguir para a atribuigao
[4] Placa de controle — Componente da unidade basica

3.19.1 Unidades compativeis com EtherCAT®
A tabela abaixo mostra as possiveis combinagfes e a atribuicdo fixa das placas para

os slots.

Combinagées Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
com system bus S
compativel com Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
EtherCAT® !

2

3 XIAT11A

4 XIO1A XGH

5 XGS

6 XIO11A

7

8 XSE24A XGH

° XIA11A ez |

10 XIAT1A

11 |

12 XGS XGH

13 XGH

14

15 XGS XeS

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Estrutura da unidade
Combinagdes de opcionais no fornecimento

3.19.2 Versao CAN das unidades

As tabelas abaixo mostram as possiveis combinagbes e a atribuigéo fixa das placas
para os slots.

Combinagées com  Os opcionais de fieldbus podem ser encaixados nas seguintes combinacgdes:
fieldbus

Combinacéao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Opcional de
fieldbus ")
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
Opcional de
6 fieldbus XIOTA
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Opcional de
fieldbus
XGH
12 XGS Opcional de
13 XGH fieldbus
14 Opcional de
fieldbus
e XGS
pcional de
15 ek fieldbus

1) XFE24A: EtherCAT; XFP11A: PROFIBUS; XFA11A: K-Net

Combinagées com  Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
XIO

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
s 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 opcionais no fornecimento

Combinagées com  Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
XIA

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
XGH
5 XIA11A XGH
6 XGS XGS
7
8 XIA11A XGH
9 XGS
Combinagbes Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
exceto XGH, XGS
Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH
Combinagbes so Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
para XGS =
Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
XGS
2 XGS
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Estrutura da unidade 3
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

3.20 Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

A placa de multiplo encoder amplia o sistema MOVIAXIS® para poder avaliar encoders
adicionais.

Duas placas de multiplo encoder estdo disponiveis. Sua escolha deve ser realizada de
acordo com o tipo de encoder a ser avaliado. Para tal, ver a lista de encoders no cata-
logo "Servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS®". Além disso, esta disponivel
uma entrada analdgica diferencial (£10 V).

XGH XGS

[X61] [X61]

[X62]

[X63]

1403558667

3.20.1 Visao geral de fungdes

As seguintes funcionalidades e tipos de encoder podem ser avaliados com a placa de
multiplo encoder.

Funcgoes Versao XGH | Versao XGS

Funcionalidade SSI -- X
Funcionalidade Hiperface®
Funcionalidade EnDat 2.1

Funcionalidade encoder incremental/
sen-cos

Simulacéo de encoder

Avaliagédo da temperatura

Entrada analdgica diferencial +10 V

Tensao de alimentacao opcional de 24 V

Resolver - -

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® 47




48

Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

* Encoders HTL podem ser operados utilizando uma interface serial HTL — TTL.
O cdédigo da interface serial € 1881 809.

* Encoders HTL de uma s6 extremidade podem ser operados utilizando uma interface
serial HTL — TTL. O cédigo da interface serial é 1881 876.

¢ Nao é possivel avaliar resolvers com a placa de multiplo encoder.

3.20.2 Tecnologia de conexao — Placa de multiplo encoder

Restrigbes para a avaliagao de entradas para moédulos de eixo com |/ O e placas de multiplo encoder.

NOTA

Se 0 modulo de eixo for equipado com duas | / O e uma placa de multiplo encoder ou

° com uma | / O e duas placas de multiplo encoder (ver tabela abaixo), sdo validas as
] seguintes restricdes para a avaliagdo das entradas e saidas:
S6 é possivel avaliar as entradas e saidas (se disponiveis) a partir de duas
placas.
Versao Placa inserida Placa inserida Placa inserida
1 Placal/O Placal/O Placa de multiplo encoder
2 Placa |/ O Placa de multiplo encoder | Placa de multiplo encoder

Esquema de ligacdo para encoders com tensdo de alimentagao externa

Os esquemas de ligagcdo mostram a conexdo de uma ou de duas placas de multiplo
encoder com tensdo de alimentagdao de 12 V e 24 V e com correntes de encoder

maiores e menores do que 500 mA.

Exemplo: esquema de ligagdo para uma placa de multiplo encoder com tensdo de
alimentacao de 12 V:

(1]

X61 | Jo]
[ =]
(DGND) 3 | 1=
(+24V) 4 | =]
[ ]
(oe]
&
)
X63 / X64
Ce) 2]
1722409867
[11 Placa de multiplo encoder [2] Encoder
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Estrutura da unidade 3
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Exemplo: esquema de ligacdo com uma placa de mdltiplo encoder com tensédo de
alimentacdo de 24 V e | <500 mA:

[2] [1]

X61 | J]
[ o]
(DGND) 3 | )4 GND
(+24 V) 4 | 4 +24 'V
[ ] F
(o]
N
o)
X63 / X64
Ce) (3]
1722412939
[11 Fonte de tenséo [3] Encoder

[2] Placa de multiplo encoder

Exemplo: esquema de ligagdo com uma placa de multiplo encoder com tensdo de
alimentacao de 12V /24 V e uma corrente total > 500 mA:

(2] 1]

X61

(DGND) 3 GND

(+24 V) 4 = +12V/24V

X63 / X64

22 [3]
1722416651

[1] Fonte de tenséo [3] Encoder 1
[2] Placa de mdltiplo encoder [4] Encoder 2

49

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




50

Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Esquema de ligagdo com duas placas de multiplo encoder com tenséo de alimentagao
de 24 V e uma corrente total < 800 mA:

2 [1]

X61 | o]
(DGND) 3 : GND
(+24 V) 4 : +24V
[ o] F
(o]
&
)
X63/x64 | |22
Ce) (3]
[2]
X61 [
(DGND) 3 .
+24 V) 4 :
( ) [ ]
(re]
&
)
X63/x64 | |22
Ce) (4]
1722560523
[11 Fonte de tensao [3] Encoder 1
[2] Placa de multiplo encoder [4] Encoder 2

1

NOTA

Observar as correntes maximas de acordo com a tabela abaixo.

Alimentagéo da

A tabela abaixo mostra as correntes maximas permitidas para a alimentagao da placa

placa de mditiplo de multiplo encoder XGH e XGS via unidade basica MOVIAXIS®.

encoder

Quantidade de placas de multiplo encoder | Maxima corrente permitida |55
1 pega 500 mA

2 pegas 800mA "

1) O MOVIAXIS® pode disponibilizar um maximo total de 800 mA para a alimentagao das placas de multiplo
encoder.
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Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

3.20.3 Conexao e descri¢ao dos bornes da placa

Atribuigéo dos
pinos X61

Atribuicédo de
conector X62 de
sinais de emulador
do encoder

Atribuigcéo de pinos
X63 XGH X64
XGS com encoder
TTL, encoder
sen/cos

Borne | Atribuicao Breve descricao Tipo de conector
X61
1 A0+ Entrada analdgica
2 AlO- diferencial
3 DGND Referéncia para 1.+ combicon 3,5,
PIN 4 . ! o
5 pinos Max. segéao trans-
Tenséo de alimen- | versal do cabo: 0,5 mm?
4 124V tagéo opcional do
encoder
5 n.c.
Borne | Atribuicao Breve descrigao Tipo de conector
X62
1 | Sinal de canal A (cos+)
2 | Sinal de canal B (sin+)
S & 3 | Sinal de canal C
4 nct
5 DGND Teste dos sinais de | Sub-D de 9 pinos
. encoder (macho)
NI 6 | Sinal de canal A_N (cos-)
7 | Sinal de canal B_N (sin-)
8 | Sinal de canal C_N
9 n.c.
1) Nao é permitido conectar nenhum cabo.

Borne

Fungao para encoder TTL, encoder sen/cos

X63 (XGH)

Tipo de conector

Sinal de canal A (cos+)

Sinal de canal B (sin+)

Sinal de canal C

nc.h

n.c.
TF/TH/KTY-

n.c.

O N o gl N

DGND

Sinal de canal A_N (cos-)

10

Sinal de canal B_N (sin-)

1
12

Sinal de canal C_N

n.c.

13

n.c.

14
15

TF/TH/KTY+
Us

Sub-D de
15 pinos (fémea)

1)

Nao é permitido conectar nenhum

cabo.
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Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Atribuigcéo de pinos
X63 XGH X64 B S dor Hiperface® Tiood :
XGS com encoder orne uncao para encoder Hiperface ipo de conector
Hiperface X63 (XGH)
1 | Sinal de canal A (cos+)
2 | Sinal de canal B (sin+)
3 | nct
4 | DATA+
5| n.c.
6 TF/TH/KTY-
7 n.c.
8 | DGND ‘:‘iﬂﬁgD(%?nL‘Z)
9 | Sinal de canal A_N (cos-)
10 | Sinal de canal B_N (sin-)
11 | n.c.
12 | DATA-
13 | n.c.
14  TF/TH/KTY+
15  Us
1) Nao é permitido conectar nenhum cabo.
Atribuigao de pinos
X63 XGH X64
XGS com EnDat Borne Fungao para EnDat 2.1 Tipo de conector
2.1 X63 (XGH)
1 | Sinal de canal A
2 | Sinal de canal B
3 | Pulso+
4 | DATA+
5| nc.”
6  TF/TH/KTY-
7 n.c.
s oo snoets
9 | Sinal de canal A_N

10 | Sinal de canal B_N
11 | Pulso-

12 | DATA-

13 | n.c.

14 | TF/TH/KTY+

15 Us

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.
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Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Atribuigéo dos
pinos X64 XGS

com SSI D)

Funcao para SSI

Tipo de conector

X64 (XGS)

n.c.h

n.c.

Pulso+
DATA+

n.c.

TF/TH/KTY-

n.c.

DGND

Sub-D de 15
pinos (fémea)

n.c.

n.c.

O W[ N oo A~ WO|IN -~

ol

Pulso-

-
N

DATA-

-
w

n.c.

RN
N

TF/TH/KTY+

15

Us

1) Nao é permitido conectar nenhum cabo.

Atribuicéo dos
pinos X64 XGS

Funcgéao para SSI (AV1Y)

Tipo de conector

com SSI (AV1Y) Borne

X64 (XGS)

Sinal de canal A (cos+)

Sinal de canal B (sin+)

Pulso+

DATA+

n.c.”

TF/TH/KTY-

o N oo M WOIN -~

n.c.
DGND

Sub-D de 15
pinos (fémea)

©

Sinal de canal A_N (cos-)

10
1

Sinal de canal B_N (sin-)

Pulso-

12

DATA-

13
14

n.c.
TF/TH/KTY+

15

Us

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.
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Estrutura da unidade
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

3.20.4 Tecnologia de conexdo de encoder TTL em placa de muiltiplo encoder XGH, XGS

Encoder TTL

Tenséo de
alimentagéo de
5Vee

SISISINSISISISIY

UB L K1 K2 KO
UBLA B C

E possivel conectar os seguintes encoders em X63, X64 (entrada para encoders
externos):

* Encoder TTL de 5 V¢ com tensdo de alimentacdo de 5 V¢ tipo ES1T, ES2T,
EVAT, EV2T ou EH1T através do opcional DWI11A ou encoder com nivel de sinal
de acordo com RS422.

E necessario conectar os encoders TTL com tensdo de alimentagdo de 5 V¢ ES1T,
ES2T, EVAT, EV2T ou EH1T através do opcional "Alimentagéo de encoder de 5 V¢
tipo DWI11A" (codigo 822 759 4).

Conectar encoders TTL via DWI11A como encoder do motor em XGH, XGS:

XGH, X63/64: 5 max. 5m o
1 A(K”éi ~ 1 DWIA
9 A KMN L6
13 o8] | 2 B (k) RD: -2
o o |l 10 B (K2) BY— L7
°o || 3 ckoBKi —3
o || 11T &O)EYL— 8
° 4 15 UBWH; — L9
%, 8 1 BNL 5
AR inl
[ L S — W
> ® max. 100 m @“
A(K1)YE — 1
A (K1) EN 6
B(K2)RD L ! —
B(K2)BY —+7 |5
koo O (KO PK — |3
sc/C[®)GY | | -8 |1D
11BN 15
i eeeeee———————————at
@ @

1722567691

* Colocar o cabo do sensor (VT) no encoder em UB, n&o fazer jumper com o DWI11A!
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Estrutura da unidade 3
Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Alimentacéo do encoder de 5 V¢ tipo DWIT1A

Descricgo Se utilizar um encoder incremental com alimentacdo de encoder de 5 V¢, instalar o
opcional alimentag&o de encoder de 5 V¢ tipo DWI11A entre o conversor e o encoder
incremental.

Este opcional disponibiliza uma alimentag&o de 5 V¢ controlada para o encoder. Para
tanto, a alimentagéo de 12 V¢ das entradas do encoder ¢ transformada através do
controlador de tenséo para 5 V. A tenséo de alimentagdo € medida no encoder atra-
vés de um cabo do sensor e a queda de tensao do cabo do encoder € compensada.

Encoders incrementais com alimentagéo do encoder de 5 V¢ ndo podem ser conec-
tados diretamente nas entradas do encoder X14: e X15:. Isso destruiria o encoder.

NOTA
Observar que em caso de um curto-circuito do cabo do sensor do encoder conectado,
'Y é possivel que receba tenséo além da sua tensao permitida.
Recomendacgéo Na conexao de encoders, utilizar os cabos pré-fabricados da SEW.
Dimensionais Medidas em mm (in)
& ‘ ]
w | ]
w I
: iy Il
3 =) i~
z ) i 1
x u,\) _TL_

1

?

b pCM

X2: Encoder

=)
=

<

22.5 (0.886)

1722678155

O opcional DWI11A é instalado no painel elétrico em um trilho (EN 50022-35 x 7,5).

Dados técnicos

Opcional alimentacao do encoder de 5 V¢ tipo DWI11A

Cédigo 822759 4

Entrada de tenséo 10— 30 Ve, Imax = 120 mAcc

Tensao de alimentagdo do encoder | +5 V¢ (até Vs = +10 V), Ihax = 300 mAcc

Comprimento max. do cabo que 100 m (328 ft) total

pode ser conectado Para a conexao de encoders — DWI11A e DWI11A — MOVIAXIS®,
utilizar cabo blindado com fios trangados aos pares (A e A, B e B,
CeC).
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Estrutura da unidade
Opcional interface fieldbus PROFIBUS XFP11A

3.21 Opcional interface fieldbus PROFIBUS XFP11A
3.21.1 Funcao dos bornes

Vista frontal XFP11A Descrigao el Funcao
Borne
RUN: LED de funcionamento Indica que o sistema eletronico de rede esta
i @ do PROFIBUS (verde) operando corretamente.
% BUS FAULT: LED de irregulari- Indica uma irregularidade DP do PROFIBUS.
dade do PROFIBUS (vermelho)
Atribuicao
X31: Conexao PROFIBUS X31:1 N.C.
X31:2 N.C.
X31:3 RxD / TxD-P
X31:4 CNTR-P
X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V /100 mA)
X31:7 N.C.
X31:8 RxD / TxD-N
X31:9 DGND (M5V)
ADDRESS: Chaves DIP para 20 Valor: 1
ajuste do enderego de estagao 21 Valor: 2
PROFIBUS 22 Valor: 4
28 Valor: 8
nc 24 Valor: 16
1403606795 25 Valor: 32
28 Valor: 64
nc Reservado

3.21.2 Atribuicédo dos pinos

A conexdo a rede PROFIBUS é realizada através de um conector macho Sub-D de
9 pinos, de acordo com IEC 61158. Realizar a conexao rede-T usando um conector
com a correspondente configuragao.

(2]

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

DGND (M5V)

VP (P5V/100mA)
DGND (M5V)

= N\

oo~ |00 |w

(1
1404268427

[1] Conector macho Sub-D de 9 pinos
[2] Cabo de sinal, trangado
[3] Larga area condutora de conexao entre a carcaga do conector e a blindagem
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Estrutura da unidade
Opcional interface fieldbus PROFIBUS XFP11A

Conexao
MOVIAXIS® /
PROFIBUS

Via de regra, o opcional XFP11A é conectado ao sistema PROFIBUS através de um
cabo de 2 fios trangados e blindados. Ao selecionar o conector de rede, observar as
taxas de transmissao maximas suportadas.

A conexao do cabo de dois fios ao conector do PROFIBUS é efetuada através do pino
3 (RxD / TxD-P) e do pino 8 (RxD / TxD-N). A comunicacao é estabelecida através
destes dois contatos. Os sinais RS-485 RxD / TxD-P e RxD / TxD-N devem ser conec-
tados nos mesmos contatos em todos os participantes do PROFIBUS.

Através do pino 4 (CNTR-P), a interface PROFIBUS fornece um sinal de controle TTL
para um repetidor ou adaptador de fibra o6tica (referéncia = pino 9).

NOTA

1

Taxas de
transmisséo
superiores a
1,5 MBaud

Em caso de cabos de rede longos, os participantes da rede devem ter um potencial de
referéncia "fisico" comum.

A operagédo do XFP11A com taxas de transmissdo > 1,5 MBaud s6 é possivel com
conectores especiais para Profibus de 12-MBaud.

3.21.3 Ajuste do enderecgo de estagao

O ajuste do endereco da estagdo do PROFIBUS é feito com as chaves DIP 20_26na
placa opcional. O MOVIAXIS® suporta a faixa de enderegos 0 — 125.

O ajuste de fabrica para o enderego de estagdo PROFIBUS é 4:

W

B P
| TRE2
o

29 S Vvalor:1x0=0
2" L valor:2x0=0
22 L Valor:4x1=4
23 5 Valor:8x0=0

24 L Valor:16x0=0
25 5 Vvalor:32x0=0
26 _, valor: 64 x0=0

1403606795
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Estrutura da unidade
Opcional interface fieldbus K-Net XFA11A

Uma alteragao do enderego da estagdo do PROFIBUS durante a operagao néo é ime-
diatamente ativada. A alteragéo so6 é ativada apds voltar a ligar o servoconversor (rede
+ 24 V DESLIG./LIG.).

Exemplo: ajuste do enderecgo da estagao PROFIBUS 17

e all.!\l
e
0 1
20 jm| 2% valor:1x1=1
1 lg| 2)—Vvalor:2x0=0
2 22 _, Valor: 4 x 0 = 0
22 [mf 23 valor:8x0=0
23 ™
4 |g
25 24 . Valor: 16 x 1= 16
2° |"| 255 Vvalor:32x0=0
26 |a 2% — Valor: 64 x0=0
nc ||

1403606795

3.22 Opcional interface fieldbus K-Net XFA11A

A interface fieldbus XFA11A (K-Net) € um dispositivo escravo para a conexdo em
sistema de rede serial para transmissdo de dados em alta velocidade. Instalar por
modulo de eixo no maximo uma interface fieldbus XFA11A.

3.22.1 Funcao dos bornes

Breve descricao Borne

Conexao K-Net (conector fémea RJ45) | X31

Ll

AN

NOTA

X31 e X32 podem ser utilizados alternadamente como entrada ou saida.

Conexao K-Net (conector fémea RJ45)  X32

L]

(]
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Estrutura da unidade 3
Option XFE24A - Interface fieldbus EtherCAT®

3.22.2 Dados técnicos

K-Net

Isolamento galvanico Nao

Largura de banda da rede max. 50 Mbit/s
Tecnologia de conexao 2 x RJ-45
Expansao max. da rede 50m

Meio de transmissdo Cabo CAT7

3.23 Option XFE24A — Interface fieldbus EtherCAT®

A interface fieldbus XFE24A é um componente escravo para a conexao em redes
EtherCAT®. E possivel instalar por médulo de eixo no maximo uma interface fieldbus
XFE24A. Com a interface fieldbus XFE24A, o MOVIAXIS® pode comunicar-se com
todos os sistemas mestre EtherCAT®. Todas as padronizagdes do grupo ETG
(EtherCAT Technology Group), como por exemplo a cablagem, podem ser suportadas.
Portanto, a cablagem deve ser realizada na frente pelo cliente.

[11 Chave LAM
Posicao da chave 0: todos os mddulos de eixo, exceto o ultimo
« Posigao da chave 1: ultimo médulo de eixo no sistema
Chave F1
* Posigcédo da chave 0: estado de fornecimento
« Posigédo da chave 1: reservado para ampliagédo de fungéo

[2] LED RUN; cor: verde / laranja
[3] LED ERR; cor: vermelho

[4] LED Link IN; cor: verde

[5] LED Link OUT; cor: verde

[6] Entrada de rede

[71 Saida de rede

(71

1405195019

Demais informagdes sobre a placa de fieldbus EtherCAT® encontram-se no manual
"Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX interface fieldbus XFE24A
EtherCAT".
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Estrutura da unidade
Opcional XSE24A — System bus SBusP'“S compativel com EtherCAT®

3.23.1 Dados técnicos

Opcional XFE24A

Padroes

Taxa de transmissao

IEC 61158, IEC 61784-2
100 MBaud full duplex

Tecnologia de conexao

2 x RJ45 (8x8 modularJack)

Terminagao da rede

OSl layer

Nao integrada, pois a terminagéo da rede é ativada automaticamente.
ETHERNET II

Endereco de estacao

Ajuste via mestre EtherCAT®

Vendor ID 0 x 59 (CANopen Vendor ID)

«  CoE (CANopen over EtherCAT®)

s ®
Servigos EtherCAT - VoE (Simple MOVILINK®-Protocol over EtherCAT®)

Estado do firmware a partir do estado de firmware 21 ou superior

MOVIAXIS®
Recursos para acolocagdgoem + Programa para PC MOVITOOLS® MotionStudio a partir da versao
operagao 5.40

3.24 Opcional XSE24A — System bus SBusP'“S compativel com EtherCAT®

O system bus XSE24A compativel com EtherCAT® é um componente opcional de
ampliacao interno ao eixo. Este componente permite implementar a funcionalidade de
um system bus High Speed compativel com EtherCAT® para MOVIAXIS®. O compo-
nente opcional XSE24A ndo é uma interface fieldbus e ndo pode ser utilizado para a
comunicagao com mestres EtherCAT® de outros fabricantes.

A cablagem do sistema é realizada na parte superior da unidade de modo analégico
para a cablagem do system bus CAN SBus com o conector RJ45, que é incluido no for-
necimento padrao. Em caso de utilizagdo do XSE24A, o system bus CAN SBus nao
esta mais disponivel.

T [11 Chave LAM

§ |‘ & » Posigdo da chave 0: todos os médulos de eixo, exceto o ultimo
LAM —1] * Posigéo da chave 1: dltimo modulo de eixo no sistema
F1 [2] [2] Chave F1

* Posigéo da chave 0: estado de fornecimento
[3] » Posigao da chave 1: reservado para ampliagédo de fungao

.ERR 4] [3]1 LED RUN; cor: verde / laranja
[4] LED ERR; cor: vermelho

| mk.'" [5] [5] LED Link IN; cor: verde
| ok (ffour 6]  [6] LED Link OUT; cor: verde
1
i
|

|

|

1405197451
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Estrutura da unidade
Opcional placa de entrada/saida tipo XIO11A

3.25 Opcional placa de entrada/saida tipo XIO11A

NOTA

Informacgdes sobre as denominagbes de terra utilizadas nos seguintes esquemas de
ligacdo encontram-se no capitulo "Fung¢ao dos bornes".

CUIDADO!

Ha um isolamento galvanico entre o servoconversor e as entradas e saidas digitais
na placa XIO.

Observar que as entradas e saidas digitais ndo estio isoladas galvanicamente entre
si.

3.25.1 Alimentagao

* Aldgica do modulo é fornecida pelo MOVIAXIS®.

* As entradas e saidas digitais sdo alimentadas através dos bornes frontais DCOM e
de 24 V. A tensédo de alimentagao deve ser protegida com 4 A. Para tal, ver também
o capitulo "Instalagdo conforme UL" (— pag. 115).

* As entradas e saidas digitais estdo isoladas galvanicamente da alimentagdo da
l6gica.

3.25.2 Comportamento do médulo

Curto-circuito

Comutagéo de
cargas indutivas

Conexé&o paralela
de saidas digitais

Instrugbes de operagéo

Em caso de curto-circuito de uma saida digital, o driver passa para uma operagao de
pulso, protegendo-se desta forma. O estado da saida digital ndo é alterado.

Assim que o curto-circuito for eliminado, o estado atual da saida digital € fornecido pelo
MOVIAXIS®.

* O modulo ndo contém nenhum diodo interno de roda livre para receber a energia
indutiva quando cargas indutivas sao desligadas.

* A carga indutiva por saida é de 100 mJ em uma frequéncia de 1 Hz.

* A energia indutiva é transformada em energia térmica no transistor comutador. Ha
uma tensao de -47 V. Assim, a energia pode ser reduzida de maneira mais rapida
que usando um diodo de roda livre.

* A carga admissivel das saidas através de cargas indutivas pode ser aumentada
acrescentando-se um diodo externo de roda livre. Porém, o tempo de desligamento
se prolongara consideravelmente.

Uma conexao paralela de 2 saidas digitais leva a duplicagdo da corrente nominal.

— Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Opcional placa de entrada/saida tipo XIO11A

3.25.3 Funcao dos bornes

Denominagao Borne Conector Tamanho do conector

DCOM
+24V
DO O
DO 1
DO 2
DO 3
DO 4
DO 5
DO 6
DO 7
DI O
DI 1
DI 2
DI3
DI 4
DI 5
DI 6
D17

X21

© o N O g W N -

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?2
dois fios por borne: 0,25 — 1,5 mm

-
o

2

X22

O N OO~ ON -

Diagrama de
conexéao

Comutagéo das
entradas digitais
+24V

DCOM

XIO11A

+24V] | Tensao de
alimentagéo

DCOM

DIO

Logica

L
DCOM DCOM DGND DGND

1405257355
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Estrutura da unidade 3
Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

Comutagéo das
saidas digitais
+24V

DCOM _

[
1
XIO11A :
+24V i
i
:
DCOM :“ !
Carga 1 J o
DCOM L ogica
D L
00 4 DGND DGND

DCOM

1405259787

NOTA

Caso a alimentagao de 24 V seja cortada, as entradas também néo funcionardo mais.

3.26 Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

NOTA

Informacgdes sobre as denominagdes de massa utilizadas nos seguintes esquemas de
Y ligagdo encontram-se no capitulo "Fung¢ao dos bornes" (— pag. 64).

CUIDADO!

Nao ha nenhum isolamento galvanico entre o servoconversor e as entradas
e saidas analégicas na placa XIA.

3.26.1 Alimentagao
* Albgica do médulo é fornecida pelo MOVIAXIS®.
* As entradas e saidas analdgicas também sao alimentadas pelo MOVIAXIS®.

* As entradas e saidas digitais sdo alimentadas através dos bornes frontais DCOM e
de 24 V. A tensao de alimentagéo deve ser protegida com 4 A. Para tal, ver o capi-
tulo "Instalagéo conforme UL" (— pag. 115).

* As entradas e saidas digitais estao isoladas galvanicamente da alimentagdo da
l6gica.
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Estrutura da unidade
Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

3.26.2 Comportamento do modulo

Em caso de curto-circuito de uma saida digital, o driver passa para uma operagao de
pulso, protegendo-se desta forma. O estado da saida digital nao é alterado.

Curto-circuito

Comutagéo de
cargas indutivas

Conexéao paralela
de saidas digitais

Assim que o curto-circuito for eliminado, o estado atual da saida digital é fornecido pelo

MOVIAXIS®.

* O moddulo ndo contém nenhum diodo interno de roda livre para receber a energia
indutiva quando cargas indutivas sédo desligadas.

* A carga indutiva por saida é de 100 mJ em uma frequéncia de 1 Hz.

* A energia indutiva é transformada em energia térmica no transistor comutador. Ha
uma tensao de -47 V. Assim, a energia pode ser reduzida de maneira mais rapida
que usando um diodo de roda livre.

* A carga admissivel das saidas através de cargas indutivas pode ser aumentada
acrescentando-se um diodo externo de roda livre. Porém, o tempo de desligamento
se prolongara consideravelmente.

Uma conexao paralela de 2 saidas digitais leva a duplicagdo da corrente nominal.

3.26.3 Funcéao dos bornes

Denominagao

Borne

DCOM

24V

DO O

DO 1

DO 2

DO 3

X25

DIO

DI 1

DI 2

©| oo N oo o W IN -

DI 3

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?

-
o

Al 0+

dois fios por borne: 0,25 — 1,5 mm?

N

Al 0-

Al 1+

Al 1-

AOO

X26

AO 1

DGND

DGND

oI N o gl N
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Estrutura da unidade 3
Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

Diagrama de
conexéao

Comutacéao das
entradas digitais

+24V

DCOM N
|
XIA11A :
i
= I
+24V] | T_ensao d? i
alimentacao i
[
DCOM 1
!
:
|
DIO |
: Logical
i T
DCOM DCOM | DGND DGND
|
|
i
[
1405407883
Comutagéo das
saidas digitais
+24V o
DCOM
|
XIA11A :
+24V i
1
I i
|
DCOM .
Carga ] 1 :“ l .
DCOM ¥ L ogica
|
i I
DOo O DCOM : DGND DGND
[
é
1
1405410315
NOTA
A placa de entradas e saidas analdgicas / digitais XIA11A nao possui nenhum diodo
°® de roda livre.
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3 Estrutura da unidade
Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

Comutagéo das
entradas
analdgicas

XIA11A
Sensor

-10V<U<10V

+

@ L R ADC > Légica
———————— ¢--\ T T

DGND DGND

DGND

Barra de conexao a terra

DGND
1405520011

Comutagéao das
saidas analégicas

XIA11A
Atuador

— T < DAC —Logica
] 1 ] 1

N L I
T fffffff ® -’ DGND DGND DGND  DGND

DGND

DGND

Barra de conexdo a terra

I

DGND
1405522443

NOTA

A placa de entradas e saidas analdgicas / digitais XIA11A ndo possui nenhum diodo
® de roda livre.
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Instalacao
Instalacdo mecanica

4
4.1

Instalagao
Instalagao mecénica

A CUIDADO!

Nao instalar médulos defeituosos ou danificados do servoconversor de multiplos

eixos MOVIAXIS® MX. Isso pode causar ferimentos ou danificar pe¢as na unidade de

producgao.

» Antes de cada instalagdo, verificar o médulo do servoconversor de multiplos eixos
MOVIAXIS® MX quanto a presenga de danos externos e substituir os médulos
danificados.

» Verificar se todas as pegas incluidas no fornecimento estdo completas.

CUIDADO!

A placa de montagem no painel elétrico deve ser condutora em ampla superficie de
contato (metal puro, boa condutibilidade) para a superficie de montagem do sistema
de conversor. Uma instalagdo de servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX
compativel com EMC sé pode ser atingida com uma placa de montagem de ampla
superficie de contato condutora.

* Marcar os 4 pontos de perfuragdo para as roscas de fixagao na placa de montagem
(— pag. 68) para cada unidade de acordo com a tabela mostrada abaixo. Realizar
os orificios com uma tolerancia conforme 1ISO 2768-mK.

* Adistancia lateral entre 2 sistemas de eixos deve ser de no minimo 30 mm.
* Colocar as unidades vizinhas dentro de um sistema bem préximas umas das outras.

» Perfurar a rosca adequada na placa de montagem e aparafusar os médulos do
servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX com parafusos M6. Didmetro da
cabeca do parafuso de 10 mm até 12 mm.

A tabela abaixo indica as dimensdes das vistas posteriores da carcaga dos modulos:

Dimensées das vistas posteriores da carcaga MOVIAXIS® MX

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
Médulo 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
Médulo de eixo tamanho 6 210 180 453 462.5
Médulo de alimentagéo tamanho 1 90 60 353 362.5
Médulo de alimentagdo MXP81 120 90 288 297.5
Modulo de alimentagdo tamanho 2 90 60 453 462.5
Médulo de alimentagéo tamanho 3 150 120 453 462.5
Méodulo de alimentagéo e regene- 210 180 453 462.5
rativo")
Médulo de amortecimento 120 90 353 362.5

Tabela prossegue na pagina seguinte

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

67



Instalacao
Instalago mecénica

Dimensoes das vistas posteriores da carcaga MOVIAXIS® MX

MOVIAXIS® MX A B Cc D

[mm] [mm] [mm] [mm]
Médulo mestre 60 30 353 362.5
Médulo capacitor 150 120 453 462.5
Modulo buffer 150 120 453 462.5
Modulo de fonte chaveada de 60 30 353 362.5
24V
Médulo de descarga do circuito 120 90 288 297.5
intermediario

1) Informagdes detalhadas sobre o moédulo de alimentagéo e regenerativo encontram-se no manual "Médulo
de alimentagéo e regenerativo MXR"

4.1.1 Vista posterior de médulos MOVIAXIS®

15

28

1405572875
1 Posigao do furo roscado

2) A tabela com as dimensdes encontram-se no capitulo "Instalagdo mecanica"
(— pag. 67).

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Instalacao
Instalacdo mecanica

4.1.2 Espacamento minimo e posi¢cao de montagem

» Para garantir uma refrigeragao adequada, deixar uma distancia de no minimo
100 mm (4 in) acima e abaixo das unidades. Certificar-se de que a circulagao de
ar neste espaco livre ndo sera reduzida por cabos ou outros materiais de instalagao.

* Garantir que as unidades nao sejam expostas ao ar quente expelido por outras
unidades.

» As unidades dentro de um sistema de eixos devem ser conectadas sem folgas entre
si.

* Instalar as unidades apenas na vertical. As unidades ndo devem ser instaladas na
horizontal, inclinadas ou voltadas para baixo.

4

min. 100 mm
(4 in)

'y
min. 100 mm
(4 in)

v

aull

1405581707

CUIDADO!

Espacos especiais para a flexdo de acordo com EN 61800-5-1 devem ser observados
para cabos com uma sec¢ao transversal a partir de 10 mm?2. Caso necessario, deve-se
aumentar os espacos livres.
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Instalacao
Cabo de system bus para system bus SBus baseado em CAN com médulo mestre opcional

4.2 Cabo de system bus para system bus SBus baseado em CAN com mdédulo
mestre opcional

O procedimento da conexao do cabo de system bus do system bus CAN no sistema de
eixos esta descrito a seguir.

* Inserir os conectores dos cabos system bus CAN [1], como descrito a seguir (X9a,
X9b):

« Os cabos tém conectores coloridos em cada lado e devem ser colocados na
seguinte ordem: vermelho (b)- verde (a) — vermelho (b) — verde (a) — vermelho
(b) — etc.

» vermelho (b): saida (RJ45), X9b

» verde (a): entrada (RJ45), X9a
» preto (c): MXM saida (Weidmdiller) (MOVI—PLC® advanced, UFX41 gateway)
» preto (d): MXP entrada (RJ45), X9a

NOTA

Importante: Equipar o Ultimo médulo de eixo no sistema com o resistor de terminagao
® [3] (incluido no fornecimento dos modulos de alimentagdo MXP e MXR).

4.2.1 Presilhas de fixagao da blindagem

* Instalar os cabos adequadamente e as presilhas de fixagdo de blindagem de
sinal [2].
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Instalacao
Cabo de conexao system bus baseado para varios sistemas de eixo — baseado em CAN

4.3 Cabo de conexao system bus baseado para varios sistemas de eixo — baseado

em CAN

» Os sistemas de eixo individuais sdo conectados como descrito no capitulo "Cabo de
conexao system bus baseado em CAN com moédulo mestre opcional” (— pag. 70).

* O cabo de conexado CAN [1] é conduzido da saida vermelho (X9b) do ultimo médulo
de eixo de um sistema para a entrada verde (X9a) do primeiro médulo de eixo do
préximo sistema.

NOTA

As placas de montagem, sobre as quais o sistema de eixos € montado, devem possuir

® uma ampla e conexao ao terra de protecao de grande superficie, p. ex. um cabo terra.

Os comprimentos do cabo de conexao system bus pré-fabricado [1] sdo 0,75 m e 3 m.

[1 Cabo de conexao system bus [2] Resistor de terminagéo

NOTA

Importante: Equipar o ultimo médulo de eixo no sistema com o resistor de terminagao
° [2] (incluido no fornecimento dos médulos de alimentagdo MXP e MXR).
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4.4

Instalacao
Cabo de conexao system bus para outras unidades SEW - baseado em CAN

Cabo de conexao system bus para outras unidades SEW — baseado em CAN

L
[1] Cabo de conexao system bus [4] CAN H cor de laranja-branco
[2] Conector de saida, preto [5] Resistor de terminagéo
[3] CAN L cor de laranja [6] Contatar suporte de blindagem
NOTA

Garantir um potencial de terra conjunto, p. ex., conexao do terra 24 V das tensdes de

® alimentacao.

Os comprimentos do cabo de conexéo pré-fabricado [1] séo 0,75 me 3 m.
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Cabos de system bus para system bus SBusPs (compativel com EtherCAT®) com modulo mestre

4.5 Cabos de system bus para system bus SBusP!VS (compativel com EtherCAT®)
com modulo mestre

O procedimento de conexdo dos cabos do system bus SBusPlus (compativel com
EtherCAT®) no sistema de eixos esta descrito a seguir.

* Inserir os conectores dos cabos system bus [1], como descrito a seguir (X9a, X9b):

* Os cabos tém conectores RJ45 coloridos em cada lado e devem ser colocados
na seguinte ordem: vermelho (b)- verde (a) — vermelho (b) — verde (a) — vermelho
(b) — etc.

» vermelho (b): saida (RJ45), X9b

» verde (a): entrada (RJ45), X9a

» amarelo (c): MXM saida (RJ45) (MOVI—PLC® advanced, UFX41 gateway)
» preto (d): MXP entrada (RJ45), X9a

[1]  Cabo de system bus [2] Chave LAM
Posigao da chave 0: todos os mddulos de eixo, exceto o ultimo
Posicado da chave 1: ultimo médulo de eixo no sistema

PARE!

No ultimo modulo de eixo do sistema, a chave DIP LAM [2] deve estar em "1"
° em todos os outros médulos de eixo em "0".
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Cabo de conex&o system bus para vérios sistemas de eixo — compativel com EtherCAT®

4.6 Cabo de conexao system bus para varios sistemas de eixo — compativel com
EtherCAT®

+ Os sistemas de eixo individuais sdo conectados como descrito no capitulo "Cabo de
conexao system bus compativel com EtherCAT com médulo mestre" (— pag. 73).

* O cabo de conexao CAN [1] é conduzido da saida amarelo (b) do ultimo modulo de
eixo de um sistema para a entrada preto (a) do primeiro médulo de eixo do préximo

sistema.
NOTA
As placas de montagem, sobre as quais o sistema de eixos € montado, devem possuir
° uma conexao ao terra de proteg¢édo que seja suficiente, p. ex. um cabo terra.

Os comprimentos do cabo de conexao system bus pré-fabricado [1] sdo 0,75 m e 3 m.

13

[11 Cabo de conexdo system bus [2] Chave LAM
Posicdo da chave 0: todos os moédulos de eixo,
exceto o ultimo
Posicao da chave 1: ultimo modulo de eixo no sistema

CUIDADO!

No ultimo médulo de eixo em cada sistema, a chave DIP LAM [2] deve estar em "1";
em todos os outros médulos de eixo em "0".
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Cabo de conex&o system bus para outras unidades SEW — compativel com EtherCAT®

4.7 Cabo de conexao system bus para outras unidades SEW — compativel com
EtherCAT®

[3]
[4]
/

1

[11  Cabo de conexéo system bus [4] Participantes SEW com interface SEW-EtherCAT®
[2] Conector de saida, amarelo [5] Chave LAM
Posicdo da chave 0: todos os médulos de eixo,
exceto o ultimo
Posicao da chave 1: Ultimo médulo de eixo no sistema
[3] Conector de entrada, verde RJ45

CUIDADO!

Importante: No ultimo modulo de eixo do sistema, a chave DIP LAM [5] deve estar em
"1": em todos os outros moédulos de eixo em "0".

Os comprimentos do cabo de conexéo pré-fabricado [1] séo 0,75 m e 3 m.

CUIDADO!

Utilizar exclusivamente cabos pré-fabricados da SEW-EURODRIVE (atribui¢cdo espe-
cial) para esta conexao.
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Tampas de protegdo e cobertura contra contato acidental

4.8 Tampas de protegcao e cobertura contra contato acidental
4.8.1 Tampa de protecgao
As seguintes unidades sdo equipadas com uma tampa de protegao:
* Modulo mestre (ndo esta sendo mostrado),
* Modulo capacitor (ndo esta sendo mostrado),
* Modulo buffer (ndo esta sendo mostrado),
* Modulo de amortecimento (ndo esta sendo mostrado),
* Médulo de alimentagao; todos os tamanhos,
* Modulo de alimentagdo e regenerativo (ndo esta sendo mostrado),
« Modulo de eixo; todos os tamanhos,
* Modulo de fonte chaveada de 24 V, (ndo esta sendo mostrado),

* Modulo de descarga do circuito intermediario; todos os tamanhos, (ndo esta sendo
mostrado).

)

Tl ===

S

1 [2]
1405925515
[1] Tampa de protecao
[2] Cobertura contra contato acidental

O torque para o aparafusamento da tampa é de 0.8 Nm.

Ao apertar o parafuso autoatarraxador, é necessario observar que o parafuso entre na
rosca existente.
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Tampas de protegao e cobertura contra contato acidental

4.8.2 Cobertura contra contato acidental

Coberturas contra contato acidental ndo foram montadas.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

* Inserir as coberturas contra contato acidental nos lados esquerdo e direito do
sistema de unidades, de modo que n&o exista nenhuma possibilidade de tocar
partes condutoras de eletricidade.

Cada maddulo de alimentacéao é provido de 2 coberturas contra contato acidental.
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4.9

Instalacao

Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagdo mecanica

Configurag¢ao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalacdo mecéanica

[2]

250mm

[4]
} [ —

L1

[1] Cabos do motor

[2] Cabos para a conexdao do circuito intermediario
[3] Cabo de rede de sinal
[4] Rede de alimentacao
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Instalacao
Configurag@o do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagdo mecénica

As seguintes especificagbes devem ser cumpridas durante a instalagcdo no painel
elétrico:

3

Garantir uma distancia de no minimo 40 mm a esquerda dos blocos de eixo para
conduzir a conexo do circuito intermediario [2] e dos cabos do motor [1], ver figura
na pagina anterior.

Garantir um espaco livre de 250 mm entre os blocos de eixo (ver figura na pagina
anterior) para que os cabos pré-fabricados da conexdo do circuito intermediario
possam ser utilizados. Os cabos pré-fabricados da conexao do circuito intermediario
fazem parte do fornecimento e deve ser utilizados.

Os cabos do motor [1] no lado esquerdo dos blocos de eixo devem ser conduzidos
para baixo, ver figura na pagina anterior.

Nota: Nao instale quaisquer unidades, componentes, etc na parede lateral do painel
elétrico que sobressaiam para o interior deste e que limitem o espacgo para a condu-
¢ao dos cabos do motor e da conexao do circuito intermediario.

Instalar os cabos de rede de sinal e os cabos de poténcias separados um do outro,
ver figura na pagina anterior.

Usar equipamentos adequados para fixar a conexao do circuito
intermediario para evitar oscilagdes mecanicas, p. ex., utilizando £
uma abragadeira [1], ver também a figura no capitulo "Configu-

ragao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagdo elétrica"

(— pag. 84). Considerar as oscilagcbes e vibragdes, principal-

mente em painéis elétricos moveis. \

A SEW-EURODRIVE recomenda instalar o filtro de rede e a

bobina de rede do mdédulo de realimentagao da rede na base do painel elétrico,
devido ao seu elevado peso. Ver figura na pagina anterior.

Instalar as duas tampas de protecdo nos elementos de isolamento, ver figura no
capitulo "Configuracdo do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagéo elétrica"
(— pag. 84).
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Instalacao
Instalagéo elétrica

4.10 Instalagao elétrica

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.
Para evitar choques elétricos:

Ainda podem existir tensdes perigosas no interior da unidade e nas réguas de bornes
até 10 minutos apds desligar o completo sistema de eixos da rede elétrica.

Desligar o sistema de eixos da rede elétrica e aguardar 10 minutos antes de retirar
as tampas de protecgao.

Apds o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagao somente
com as tampas de protegcao existentes e a cobertura contra contato acidental
(— pag. 76), ja que a unidade sem a tampa de protecado so6 apresenta a classe de
protecéo IP0O.

Para a prevencgao de choques elétricos:

Uma corrente de fuga a terra > 3,5 mA pode ocorrer durante a operagao de um servo-
conversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

Com uma rede de alimentagdo < 10 mm?, instalar um segundo terra de protecao
PE com a seg¢éo transversal da rede de alimentagéo através de bornes separados.
Opcionalmente, é possivel utilizar um condutor de prote¢do com uma segéao trans-
versal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mmZ.

Com uma rede de alimentagdo = 10 mm? é suficiente instalar um condutor de pro-
tecdo com uma secao transversal de cobre = 10 mm? ou de aluminio 2 16 mm?2.
Nas excegdes onde um disjuntor Fl para prote¢do contra contato direto ou indireto
deve ser empregado, este deve ser apropriado para corrente continua e alternada
(RCD tipo B).
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NOTA
Instalagdo com isolamento seguro.
@ A unidade atende a todas as exigéncias para o isolamento seguro entre as conexdes
1 de poténcia e do sistema eletrénico de acordo com EN 61800-5-1. Todos os circuitos
de sinal conectados devem atender as exigéncias conforme a SELV (Safe Extremly

Low Voltage) ou PELV (Protective Extra Low Voltage) para garantir o desligamento
seguro. A instalagao deve atender as exigéncias do isolamento seguro.

4.10.1 Termistor no motor

A AVISO!

Tensobes perigosas de contato nos bornes da unidade se conectar os termistores incor-
retos.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

» Conectar somente termistores com um isolamento seguro do enrolamento do
motor para a avaliagdo do motor. Caso contrario, as exigéncias para o isolamento
seguro ndo serao cumpridas. Em caso de erro, é possivel ocorrer tensées de
contato perigosas através da eletronica de sinal nos bornes da unidade.

4.10.2 Contatores de rede e do freio

+ Utilizar contatores de rede e do freio da categoria de utilizagdo CA-3 (IEC158-1)
ou melhor.

* Rede de alimentagao: segdo transversal de acordo com a corrente nominal de
entrada |4 para a carga nominal.
+ Cabo do motor: Secao transversal segundo a corrente nominal de saida Iy
+ Cabos de sinal:
— um fio por borne 0,20 — 1,5 mm?)
— 2 fios por borne 0,25 — 1,5 mm?

* Nao utilize o relé K11 para o modo Jog, mas somente para ligar/desligar o servo-
conversor. Utilizar o FCB "Jog" para o modo Jog.

CUIDADO!

* Observar o tempo minimo de desligamento de 10 s para o relé K11!
* Nao ligar/desligar a rede mais de umavez por minuto!
» O contator de alimentagcao sempre deve ser posicionado diante do filtro de rede.

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




82

Instalacao
Instalagéo elétrica

4.10.3 Fusiveis de rede — Tipos de fusiveis
Tipos de disjuntores das classes de operagéo gL, gG:
* Tensao nominal do fusivel = Tensdo nominal da rede

Disjuntor de caracteristica B, C e D:
* Tensao nominal do disjuntor = Tensao nominal da rede

» Correntes nominais do disjuntor tém que estar 10 % acima da corrente nominal de
rede do mddulo de alimentagao.

4.10.4 Saida da unidade

CUIDADO!
Se conectar cargas capacitivas em um médulo de eixo, este pode ser destruido.

« Conectar apenas cargas 6hmicas/indutivas (motores).
» Nunca conectar cargas capacitivas.

1405927947

4.10.5 Entradas digitais/saidas digitais
* As entradas digitais sao isoladas eletricamente através de optoacopladores.

CUIDADO!

As entradas digitais sdo a prova de curto-circuito, mas nao sao a prova de inter-
feréncias de tensao. Tensdes aplicadas externamente podem destruir as saidas digi-
tais.
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4.10.6 Redes de alimentagao permitidas

MOVIAXIS® ¢ previsto para a operagao em redes de alimentagdo com o neutro
ligado a terra (redes TN e TT). A operagao em redes de alimentagdo com o neutro
ndo ligado a terra (por exemplo, sistemas IT) também é permitida. A SEW-
EURODRIVE recomenda portanto utilizar monitores de corrente de fuga a terra por
medigao por pulsos codificados. Assim, sdo evitados disparos erréneos do monitor
dos monitores de corrente de fuga pela capacitancia a terra do servoconversor.

Os valores limite EMC nao sao especificados para emissédo de interferéncias em
redes de alimentacdo que ndo possuam uma ligagao de alimentagdo com o neutro
ligado a terra (redes IT). Nestes casos, a eficiéncia dos filtros de rede é bastante limi-
tada.

4.10.7 Conexao das unidades

Conectar os bornes de conexdo de todas as unidades do sistema de eixos
MOVIAXIS® MX conforme os respectivos esquemas de ligacdo no capitulo
"Esquemas de ligagdo" (— pag. 86).

Verificar se a atribuicdo do servoconversor de multiplos eixos e do motor esta
correta de acordo com a especificagao do planejamento de projeto.

Verificar se todos os cabos de ligagédo a terra estdo conectados.

Tomar medidas apropriadas para evitar uma partida acidental do motor, p. ex., reti-
rando a régua de bornes de sinais X10 no médulo de eixo. Além disso, dependendo
da aplicacao, tomar precaugdes de seguranga adicionais para evitar expor pessoas
e maquinas a perigos.

Na conexdo com os parafusos com rosca, utilizar apenas terminais para cabos
fechados para evitar a saida de fios torcidos.
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4.10.8 Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagao elétrica

+ E necessario cumprir a instalagéo dos cabos mostrada no capitulo "Configuragéo do
sistema de eixos em duas fileiras — Instalagdo mecanica" (— pag. 78).

* Os cabos do motor da fileira superior devem ser instalados no lado esquerdo,
* Instalar os cabos de sinal separadamente dos cabos conduzindo energia.

A PERIGO!

Tensdes perigosas (970 V) nos cabos e elementos de isolamento [1].

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.
Para evitar choques elétricos:

+ Desligar o sistema de eixos da rede elétrica e aguardar 10 minutos antes de retirar
as tampas de protegéao.

» Verificar com medidores adequados se ha tensdo nos cabos e nos elementos de
isolamento [1].

* Apds o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagcao somente
com as tampas de protegao, a cobertura contra contato acidental (— pag. 76) e as
duas tampas de protegéo da configuragdo em duas fileiras disponiveis [2], ja que a
unidade sem a tampa de protegao sé apresenta a classe de protegao IP0O0.

[1] Elemento de isolamento
[2] Tampas de protecao
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4.11 Resistores de frenagem
4.11.1 Montagem permitida dos resistores de frenagem

As seguintes especificagbes devem ser cumpridas na montagem dos resistores de

frenagem:

Permitido: Montagem em superficies horizontais.

Permitido: Em superficies verticais com os bornes para baixo.

Niao é permitido: Em superficies verticais com os bornes para cima, para a direita
ou esquerda.

4.11.2 Conexao de resistores de frenagem

A SEW-EURODRIVE recomenda conectar o resistor de frenagem como represen-
tado nos esquemas de ligagdo no capitulo "Sistema de controle do freio" (— pag.
92). A chave F16 deve ser colocada préxima as unidade do sistema. Se um cabo
sem blindagem for utilizado para a ligagéo entre a chave F16 e o mdédulo de alimen-
tacdo, manter o seu comprimento o mais curto possivel. Deve-se utilizar de prefe-
réncia um cabo de poténcia blindado ou cabos separados trangados como cabo de
conexao para o resistor de frenagem. A sec¢éo transversal deve ser determinada de
acordo com a corrente nominal do resistor de frenagem.

Se utilizar um Relé de sobrecarga (— pag. 92) externo, ajustar a corrente de dis-
paro conforme os dados técnicos do resistor de frenagem (— pag. 221).

Observar também os dados no capitulo "Instalagdo conforme UL" (— pag. 115).

4.11.3 Operacao de resistores de frenagem

As linhas de alimentagao para os resistores de frenagem em operagao nominal con-
duzem uma alta tensao continua de aprox. 900 V.

A ATENGAO!

As superficies dos resistores de frenagem alcangam altas temperaturas de até 250 °C
quando carregados com Py.

Perigo de queimadura e de incéndio.

Selecionar um local de montagem adequado. Via de regra, os resistores de
frenagem costumam ser montados sobre o painel elétrico.
N&o toque nenhum resistor de frenagem.
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4.12 Esquemas de ligagcao
4.12.1 Informagdes gerais sobre os esquemas de ligagao

3

Os dados técnicos das conexdes do sistema eletronico de poténcia e do sistema ele-
tronico de controle podem ser consultados no capitulo "Dados técnicos"
(— pag. 207).

Todas as unidades do sistema de eixos devem ser interligadas através da conexao
do circuito intermediario (PE, + U,, — U,), da tens&o de alimentagéo de 24 V (X5a,
X5b) e do system bus (X9a, X9b).

O contator de alimentagao "K11" sempre deve ser posicionado diante do filtro de
rede, no lado da rede.

NOTAS

Para a conexao do retificador do freio (opcional) & necessario uma rede de alimen-
tacao separada.
N&o é permitido utilizar a tensdo do motor para alimentar o retificador do freio.

1

NOTAS

.

Se a conexao do freio e a conexado do motor estiverem juntas em um cabo de potén-
cia, o cabo do freio deve ser blindado separadamente. A blindagem do cabo de
poténcia e do cabo de freio deve ser ligada com PE ao motor e ao servoconversor.
Em caso de instalagdo separada do cabo do freio, este também deve ser um cabo
blindado.

Observar os diversos critérios do planejamento de projeto para a identificagdo do
comprimento do cabo do freio e do cabo do motor.

Retificador do freio
no painel elétrico

Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador
do freio e o freio separado de outros cabos. Uma passagem conjunta com outros cabos
s6 é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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4.12.2 Conexao do moédulo de alimentagdao, médulos de eixo e médulo capacitor ou buffer

Cablagem das conexdes de poténcia MXP80.. tamanho 1 e 2

000
4 L1 1213 e
Filtro de rede £
L1 L2° L3’ oo
- o
...... As°
I e — g 3
g3
Y3sg
PE L1 L2 L3
x4" x4" x4" x4" xa" xa"
PEE PEE PEE PE@ PE @ PE
= 1T} 1T} +{T} T} 1]
= 21 =1 21 21 21
Médulo . . Médulo
capacitor Médulo de alimentagao Médulo de eixo Médulo Médulo de font
de eixo de eixo cheavZadea
+R -R PEU V W H de24V
N UHILHHHSQ] b hE
p) S il X6 X2
[ N R
Conexao BW, ver capitulo :ties::irr':tarole ") X4 = Conexéo do circuito intermediario
"Conexao do resistor do freio** bt
de frenagem"
@ =pE (ponto de conex&o a terra da carcacga)
® = Presilha de fixag&o da blindagem do cabo de poténcia
1680410891

* Se F16 (contato de acionamento no relé de sobrecarga) for ativado, K11 deve ser aberto e DIOO "Libe-

ragao do estagio final" deve conter um sinal "0". F16 € um contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio

separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé é permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP80.. tamanho 3

D00«
immE—

L L1 L2 L3
Filtro de rede E
L1° L2 L3" es
ASY
s S Eo
5o
g8
x1 Y382
S S 1 2 3|
PE PE L1 L2 L3
xa" x4" xa" xa" xa" xa"
PE[@} PE[7S] PE[m} PE[T} PE 17} PE 175]
+ 1 + 7 + + 7 + + 7]
- E - |—|2 - |—|2 - |—|2 = |—|2 = m
Médulo Médulo . . . . Médulo
capacitor de alimentagéo Médulo de eixo Médulo Médulo de fonte
de eixo de eixo
chaveada
PE +R R PEU V W de 24V
— :
Q)Y 0 HiHb—oH H2HHQH | feeemmemeeeesd Leiiieeeild heeeaaad
X3 e I Q X6 X2
|
Conexao BW, ver capitulo iies::i'::'ole ) X4 = Conexio do circuito intermediario
"Conexé&o do resistor do freio™ i
de frenagem*
® =PE (ponto de conexdo a terra da carcaga)
® = Presilha de fixag&o da blindagem do cabo de poténcia
1406099211

* Se F16 (contato de acionamento no relé de sobrecarga) for ativado, K11 deve ser aberto e DIOO "Libe-
ragao do estagio final" deve conter um sinal "0". F16 € um contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio

separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé é permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP81.. com resistor de frenagem integrado

L1

L2
L3
PE

D00«
=4 L1 L2 L3 £
Filtro de rede £
L1 L2 L3’ oo
(€8
Eo
ta
£8
o
163
PE PE L1 L2 L3 |
Médulo de alimentagéo®
X4 X4 X4 X4
o] PE[@] PE[E] PE[D]
i g N 1] 1]
=1 21 21
Méoédulo de eixo Médulo Moédulo
de eixo de eixo
PEU V W
23N i heeaad
X6 X2
Sistema o
de controle
do freio** -
@ =PE (ponto de conexao a terra da carcaga)
® = Presilha de fixagdo da blindagem do cabo de poténcia
1500842507
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP81.. com resistor de frenagem externo

L1
L2
L3

PE
D00 o«
=4 L1 L2 L3
Filtro de rede E
L1 L2 L3
[e B4
A3
(]
Eo
-]
X1 g 8
138
S TH23H4pi 2 2 = e e,
PE PE L1 L2 L3
Médulo de alimentagio : :
X4 X4 X4 : X4
iel PE[D] PE[@] PE @]
* 1 + 7] +[1] +3
L1l L i = :
Maodulo de eixo Médulo Médulo
de eixo de eixo
PEU V W :

X6

: Sistema
Conexao BW, ver capitulo de controle
"Conexao do resistor do freio**
de frenagem"

@ = PE (ponto de conexao & terra da carcaga)

® = Presilha de fixagao da blindagem do cabo de poténcia
1502085899
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4.12.3 Conexao de resistores de frenagem

Médulo de alimentagéo

Médulo de alimentagéo

F161

Quando o contato de sinal F16 ¢ ativado,
deve-se abrir o K11. Se F16 (contato de
acionamento no relé de sobrecarga ou

saida" deve receber um sinal "0". F16 € um saida" deve receber um sinal "0". F16 é um

contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

1

T
[ U

Quando a chave interna de temperatura é
ativada, o K11 deve ser aberto. Se F16 for
ativado (contato de acionamento no relé de
chave de temperatura) for ativado, K11 deve sobrecarga ou chave de temperatura), K11
ser aberto e a "Liberagéo do estagio de

atua

Médulo de alimentagéo

X3

BW...,

BW...-01

Quando a o relé bimetalico externo (F16) &
acionado, o K11 deve ser aberto. Se F16 for
ativado (contato de acionamento no relé de
sobrecarga ou chave de temperatura), K11

deve ser aberto e a "Liberagado do estagio de deve ser aberto e a "Liberagéo do estagio de

contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

saida" deve receber um sinal "0". F16 € um
contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

Tipo de resistor de frenagem

Protecao contra sobrecarga

através de um relé bimetalico externo F16

através de um relé bimetalico externo F16

« através de uma chave de temperatura interna ou
« através de um relé bimetalico externo F16

BW..
BW...-01
BW..-.-T
BW..-.-P

através de um relé bimetalico interno F16
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4.12.4 Sistema de controle do freio

Sistema de controle do freio BMK com caixa de ligagao

______________________________________________ .
i |
: I

12 !
l xe 11 !
: Sistema ** :
: de controle |
1 do freio :
i |
! |
! |
! |
: K11 I
! l
! |
! |
! |
! |
! |
e e e e e e e e e e e e e e e o e e e e e e e e 0

2788968971

Sistema de controle do freio BMK com conector SB1
______________________________________________ .
i |
! I
: I

112 !
l il !
: Sistema ** :
: de controle wkE |
I do freio _ :
i |
! |
! |
! |
: K11 |
! l
! |
! |
! |
! |
e e e e e e e e e e e e e e e o e e e e e e e e 0

2788973579

Sistema de controle do freio BMK com conector SBB
______________________________________________ -
i |
: I

I
! 1 I
: X6 I 2 [
: Sistema ** :
| de controle [ :
: do freio I
' |
! 1
! 1
! 1
K11 |
! 1
! 1
! 1
! 1
: 1
e e e e e e J

2788971403

Notas de rodapé (— pag. 87).
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Sistema de controle do freio BME com caixa de ligagao

1

|_N

X6

Sistema**

de controle
do freio
UAC

5a,

3a| 4

F14/15

TS BS

*
Sistema
de controle
do freio

Notas de rodapé (— pag. 87).
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Sistema de controle do freio BP BMV com caixa de ligagao

X6
Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788940427

X6

Sistema **

de controle
do freio

K11

e — a1

2788942859

xe2

Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788945291

Notas de rodapé (— pag. 87).
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Sistema de controle do freio BY BMV com caixa de ligagao

xs2

Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788948875

X6
Sistema **
de controle
do freio

Nan

K11

e — a1

2788966539

X6

Sistema **
de controle

do freio

K11

e — a1

2788951307

Notas de rodapé (— pag. 87).

Sistema de controle do freio BST

Informacgdes sobre o sistema de controle do freio BST encontram-se nas instru¢des de
operacao "Mddulo de freio seguro BST".
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4.12.5 Conexao do moédulo de alimentacgao e regenerativo

Cablagem do
sistema eletrénico

de controle — 3
c
Chave DIP
X3a X9b CAN/EtherCAT
X12
DGND Néo utilizado
—— CAN_L
CAN_H | DGND
CAN_H
—— CAN_L
Resistor de terminagédo
da rede interno
da unidade
2 displays de 7 segmentos
|:| |_| Indicagdes operacionais,
Médulos de alimentagdo I_l |_| 05222.“0'22%’3;3
tamanho 1-3 —!| 0 modulo de alimentagao
X5a [X5b
1o||o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |o 4| BGND [—
— l,
DGND ~ PE
Alimentagéo de 24 V @_ @_ Alimentagédo de 24 V para o sistema

ara freios* _ eletronico de controle*
+ +

1406123531

*  Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

X9a Entrada do system bus
X9b Saida do system bus
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4.12.6 Conexao do moédulo de eixo

Cablagem do
sistema eletrénico

de controle

*

T
X9a X9b

Entrada rede  Saida rede
de sinal  de sinal

Médulo de eixo

de sinal

Presilhas de fixagdo

da blindagem

Nzo utilizadd
CAN L

SRl
CAN_L H
Nao utiizado Néo ufiizadp

progr. fixo com liberagao
dos estagios de saida

Controlador
de nivel superior

CLP

tamanho 1-6

2 displays de 7 segmentos

Indicagdes operacionais,
ver Indicagoes

Potencial de referéncia sinais digitais DI .. DIZ8
Potencial de referéncia geral do sistema }—< DGND|

1
pelo usuario DIZT |2
pelo usuario DIZ2 | 3}
pelo usuério DIZ3 | 4
pelo usuario DIZ4 |5
pelo usuério DIZ5 |6
pelo usuario DIZ6 | 7
pelo usuario DIo7 |8
pelo usuario DIZ8 |9

10

"

eletronico de controle

Saidas digitais

Operacionais para

0 modulo de eixo

X13

Conexao do encoder
do motor
e termistor

opcional

Bobina e contato NA
relé de seguranga |

|

X1
pelo usuério DO22[ 1
pelo usuario DOZ1| 2
pelo usuario DOZ2| 3}
pelo usuario DOZ3| 4
5 ]

Bobina e contato NA
relé de seguranga Il
(a partir do tamanho 2)

1
DGND

Potencial de referéncia sinais digitais DOZZ .. DOZ3 }— DGND|

= PE

X5a X5b)|

To| [o 1| 24Ve
20| |0 2[DGND
30| |0 3[ 245
40| [0 4] BGND

= a
S EERCEEERE
+ o 149
112134 11213

Alimentag&o de 24 V
para freios* V.

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.
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Esquema de
conex&o das

entradas digitais +24ve [ 1 penp
1

m01”8:::1 : Légma
DCOM

1406128395
Esquema de
conexao das
saidas digitais +24Ve 1 benp
* ps
LégicaJ >——0 D00 1 .. 4
+ o
DGND
1406130827

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Instalacao
Esquemas de ligagéo

4.12.7 Conexao do componente adicional médulo mestre

Cablagem

X5a [X5b

1o||o 1| 24Ve
20| |0 2| DGND f———
30| [0 3| 24Vg
40(|0 4| BGND

Alimentagdo de 24 V Alimentagéo de 24 V para o sistema
para freios* @; @; eletronico de controle®

PE (ponto de conexdo a terra da carcaga)

1406133259

*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

CUIDADO!

O ponto de conexao a terra da carcaca do médulo mestre deve ser conectado ao PE,
p. ex. no painel elétrico.
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4.12.8 Conexao do componente adicional médulo capacitor

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle

X5a |X5b

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

DGND ~ pg

Alimentagao de 24 V Alimentagao de 24 V para o sistema
para freios* @; @; eletrénico de controle*

1406212491

*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.
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4.12.9 Conexdo do componente adicional médulo buffer

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle

*

X5a
10
20
30
40

DGND ~ pE

X5b

o1
o2
o3
o4

24Vg

DGND
24Vg

BGND [—

Alimentagdo de 24 V
para alimentacéo dos freios*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.
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@_ Alimentagao de 24 V para o sistema
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1406212491
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4.12.10 Conexdao do componente adicional médulo de fonte chaveada de 24 V

Cablagem

24 V externa (alimentagao)

O O
T
X16
X5a |X5b
10| [o 1] 24V
20| (o 2| DGND
3 O 3| 24Vg
4 0 4| BGND [
DGND <~ pg
Alimentagao de 24 V Alimentagdo de 24 V Alimentagao de 24 V
para sistema eletronico _@+ para freios* @ @; para sistema eletronico
de controle* (canal 2) (fonte) (fonte) de controle* (canal 2) (fonte)

1406214923

*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

Demais informacgdes sobre a alimentagédo de 24 V e o sistema eletronico de controle

encontram-se no "Manual de sistema — Servorconversor de multiplos eixos
MOVIAXIS®",
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4.13 Funcgao dos bornes
NOTAS

Potencial de referéncia internos a unidade:

(] A denominagao dos potenciais de referéncia encontram-se na tabela abaixo:

Denominagao Significado
DGND Potencial de referéncia geral do sistema eletrénico de controle.
PE Ha uma conexao galvanica com PE.
BGND Potencial de referéncia para conexao do freio
RGND Potencial de referéncia para relé de seguranca
DCOM Potencial de referéncia para entradas digitais
NOTAS

Elementos de conexao:

1 cima.

] Todos os elementos de conexao representados nas tabelas a seguir sdo vistos de
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4.13.1 Fungao dos bornes dos médulos de alimentagao MXP80..

NOTAS

Os dados técnicos das conexdes do sistema eletrénico de poténcia e do sistema ele-
trénico de controle podem ser consultados no capitulo "Dados técnicos".

Borne Atribuicao Breve descricao
X1:1 PE
1 ﬂ :2; t; Conex3o a rede de alimentag&o (tamanho 1/ 10 kW))
X1 x1:4 L3
I X3:1 +R
! X3:2 -R
X3 X3:3 n.c. Conexao do resistor de frenagem (tamanho 1/ 10 kW)
X3:4 PE
[ -4
X1:1 PE
;((: g t; Conexao a rede de alimentagéo (tamanho 2 / 25 kW)
X1:4 L3
X3:1 +R
X3:2 -R . )
X3:3 PE Conex&o do resistor de frenagem (tamanho 2 / 25 kW)
X1:PE PE
;((: ; t; Conexao a rede de alimentagéo (tamanho 3 /50, 75 kW)
X1:3 L3
X3:PE PE
X3:1 +R Conexao do resistor de frenagem (tamanho 3 / 50, 75 kW)
X3:2 -R
X4:PE PE
X4:1 +V, Conexao do circuito intermediario
X4:2 -Vz
X5a:1 +24 Vg Tensdo de ali ~ . letroni
X5a:2 DGND ensédo de alimentag&o para o sistema eletrénico
ig:i EZC?N\II)B Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
X5b:1 +24 Vg Tensdo de ali . . letroni
X5b:2 DGND enséo de alimentag&o para o sistema eletrénico
§ggi EZC?N\II)B Tensao de alimentagéo para a alimentagao dos freios
X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9b b = Saida: system bus, com conector vermelho

Tabela prossegue na pagina seguinte
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Borne Atribuicao Breve descrigcao
1) X12:1 n.c. Rede CAN baixo
X12:2 CAN_L Potencial de referéncia rede CAN
X12:3 DGND Rede CAN baixo
X12:4 CAN_L Resistor de terminagao de rede interno da unidade
X12:5 Rterminagio Potencial de referéncia rede CAN
X12:6 DGND Rede CAN alto
X12:7 CAN_H Rede CAN alto
X12:8 CAN_H Resistor de terminagao de rede interno da unidade
X12:9 Rterminagéo

1) Apenas para system bus baseado em CAN. Sem fungdo em system bus compativel com EtherCAT®.

4.13.2 Fungao dos bornes dos médulos de alimentagdo MXP81..

NOTAS

Os dados técnicos das conexodes do sistema eletrénico de poténcia e do sistema ele-

® trénico de controle podem ser consultados no capitulo "Dados técnicos".
Borne Atribuicao Breve descrigcao
X1:1 PE
{ g g ;((1 g ::; Conexao a rede de alimentagdo (tamanho 1/ 10 kW)
i X1 Xx1:4 L3
[ 1 }-4 X3:1 +R
[ 03 X3:2 R
[ 1 X3 X3:3 Ri Conexao do resistor de frenagem (tamanho 1/ 10 kW)
{ [ X3:4 PE
[ -4
X4:PE PE
X4:1 +Vy, Conexao do circuito intermediario
X4:2 -V,
X5a:1 +24 Vg . . ~ . -
X5a-2 DGND Tensao de alimentagao para o sistema eletronico
;((ggi EZ(:NVDB Tenséo de alimentagdo para a alimentagao dos freios
X5b:1 +24 Vg Tenso de ali tacs ist letrdni
X5b-2 DGND ensdo de alimentagdo para o sistema eletrénico
;((ggi EZ(:NVDB Tenséo de alimentagdo para a alimentagao dos freios
X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9b b = Saida: system bus, com conector vermelho
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Borne Atribuicao Breve descrigcao
1) X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Rede CAN baixo
X12:3 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:4 CAN_L Rede CAN baixo
X12:5 Rterminagio Resistor de terminacéo de rede interno da unidade
X12:6 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:7 CAN_H Rede CAN alto
X12:8 CAN_H Rede CAN alto
X12:9 Rterminagio Resistor de terminacéo de rede interno da unidade

1) Apenas para system bus baseado em CAN. Sem fungdo em system bus compativel com EtherCAT®.

4.13.3 Funcgao dos bornes dos médulos de eixo MXA

Borne Atribuicao Breve descricao
X2:PE PE
/PE X2:1 u Conexao do motor tamanhos 1 e 2
X2:2 Vv
X2:3 w
-3
X2:PE PE
=1 PE 21 u .
) X2:2 v Conexao do motor tamanho 3
o) X2:3 w
-3
X2:PE PE
PE 3 X2:1 U
\ ) X2:2 Vv Conexao do motor tamanhos 4,5, 6
HIREEH X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Vy5 Conexao do circuito intermediario
X4:2 . VZ
X5a:1 +24 Vg x . = . A
X5a:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5a:3 +24 Vg x ) = . ~ .
X5a:4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios
X5b:1 +24 Vg ~ . = . .
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . . . . .
X5b:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
11 X6:1 DBO@ . Co
X6:2 BGND Conexao do freio (ligada)
~2
" Versao da unidade com um relé de seguranga, opcional
X7:1 +24 V Relé de seguranga | (tamanhos 1 — 6)
X7:2 RGND
X7:3 C Relé de seguranga | (tamanhos 1 — 6), contato comum
X7:4 NC

Relé de seguranga | (tamanhos 1 — 6), contato aberto
O conector é equipado com um nariz codificador.
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Borne Atribuicao Breve descrigcao
Versao da unidade com dois relés de seguranga, opcional
X8:1 +24 'V Relé de seguranga Il (tamanhos 2 — 6)
X8:2 RGND
X8:3 C Relé de seguranga Il (tamanhos 2 — 6), contato comum
1 4 X8:4 NC Relé de segurancga Il (tamanhos 2 — 6), contato aberto
O conector é equipado com um nariz codificador.
G X9a X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9b b = Saida: system bus, com conector vermelho
G X9
X10:2 DI91 - . . .
Entrada digital 2; programavel como desejado
X10:3 D192 S . . ;
Entrada digital 3; programavel como desejado
X10:4 DIZ3 Entrada digital 4; programavel como desejado !Solado eletricamente
X10:5 Dig4 Entrada digital 5; programavel como desejado atra\{es do optoacoplador
X10:6 DIg5 = ’ i . relativo a DCOM (X10:10).
Entrada digital 6; programavel como desejado
X107 Di26 Entrada digital 7; programavel como desejado
X10:8 DIG7 c gt 7 programe )
ntrada digital 8; programavel como desejado
X10:9 Dig8 Entrada digital 9; programavel como desejado
X10:10 DCOM Potencial de referéncia para as entradas digitais DIJJ — DIJ8
X10:11 DGND Potencial de referéncia geral do sistema eletrdnico de controle
X11:1 DO2J Saida digital 1; programavel como desejado
1 X11:2 DO@1 Saida digital 2; programavel como desejado
X11:3 D0O@2 Saida digital 3; programavel como desejado
X11:4 DO@3 Saida digital 4; programavel como desejado
5 X11:5 DGND Potencial de referéncia para as saidas digitais DO@@ — DOQJ3
X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Rede CAN2 baixo
5 ) X12:3 DGND Potencial de referéncia rede CAN
@ X12:4 CAN_L Rede CAN2 baixo
X12:5 Rterminagso Resistor de terminagéo interno
X12:6 DGND Potencial de referéncia rede CAN
o s X12:7 CAN_H Rede CAN2 alto
X12:8 CAN_H Rede CAN2 alto
X12:9 Rterminagio Resistor de terminag&o interno
X13:1 S2 (SIN +)
X13:2 S1(COS +)
X13:3 n.c.?
X13:4 n.c.
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF/ TH/ KTY -
X13:7 n.c.
X13:8 n.c. Conexao de encoder de motor e resolver
X13:9 S4 (SEN -)
X13:10 83 (COS-)
X13:11 n.c.
X13:12 n.c.
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/ TH/ KTY +
X13:15 n.c.
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Borne Atribuicao Breve descrigcao

X13:1 Sinal de canal A (COS +)

X13:2 Sinal de canal B (SEN +)

X13:3 Sinal de canal C

X13:4 n.c.

X13:5 n.c.

X13:6 TF / TH/ KTY -

X13:7 n.c.

X13:8 DGND Conexao de encoders do motor: encoder sen/cos, encoder TTL
X13:9 Sinal de canal A_N (COS -)

X13:10 Sinal de canal B (SEN +)
X13:11 Sinal de canal C_N
X13:12 n.c.

X13:13 n.c.

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 Us

X13:1 Sinal de canal A (COS +)

X13:2 Sinal de canal B (SEN +)

X13:3 n.c.

X13:4 DATA+

X13:5 n.c.

X13:6 TF / TH/ KTY -

X13:7 n.c.

X13:8 DGND Conexao do encoder de motor Hiperface®
X13:9 Sinal de canal A_N (COS -)

X13:10 Sinal de canal B (SEN +)
X13:11 n.c.

X13:12 DATA-

X13:13 n.c.

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 Us

1) A fungdo dos bornes é idéntica nos dois conectores (X7 e X8) e eles podem ser trocados. A codificagdo impede uma conexao
incorreta.

2) Nao é permitido conectar nenhum cabo.

4.13.4 Funcgao dos bornes no médulo mestre MXM

Borne Atribuicao Breve descrigao
X5a:1 +24 VE ~ . ~ A1)
1 X52a:2 DGND Tensao de alimentagdo para a eletrénica
X5a:3 +24 Vg x . 5 . = .
X5a:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
~4
X5b31 +24 Ve Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico
1 X5b:2 DGND
X5b:3 +24 Vg = . = . ~ .
X5b:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
4

1) Serve apenas para a passagem
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4.13.5 Fungao dos bornes no médulo capacitor MXC

Borne Atribuicao Breve descricao

X4:PE PE

X4:1 +Vyz Conexéo do circuito intermediario

X4:2 -V,

X5a:1 +24 Vg = ’ = . .
X5a:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5a:3 +24 Vg = . = . = .
X5a:4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios
X5b:1 +24 Vg = . = . -
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . = . = .
X5b:4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios

4.13.6 Funcao dos bornes no médulo buffer MXB

Borne Atribuicao Breve descricao

X4:PE PE

X4:1 +Vyz Conexéo do circuito intermediario

X4:2 -V,

X5a31 +24 Ve Tensao de alimentagéo para o sistema eletrénico

X5a:2 DGND

X5a:3 +24 Vg = . = . = )

X5a:4 BGND Tenséo de alimentagdo para a alimentagao dos freios

X5b:1 +24 Vg = . = . -

X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico

X5b:3 +24 Vg = . = . = .

X5b:4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios
L4

1) Serve apenas para a passagem
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4.13.7 Fungao dos bornes no médulo de fonte chaveada de 24 V MXS

Borne Atribuicao Breve descricao
X4:PE PE
X4:1 n.c. Conexao do circuito intermediario
X4:2 -V
X5a:1 +24 Vg = . = . -
X5a:2 DGND Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico
X5a:3 +24 Vg = . = . = .
X5a:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
X5b:1 +24 Vg = . = . -
X5b:2 DGND Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . = . = .
X5b:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios

11 X16:1 +24V = . =

: X16:2 24V Tens&o de alimentag&o externa de 24 V
L~ 2

4.13.8 Funcgao de bornes dos resistores de frenagem
A figura seguinte mostra um resistor de frenagem com derivagao central.

R R
1 2 3
X Q yQ
Valor 6hmico do estagio Valor 6hmico total

Para tal, ver também os esquemas de ligagado dos resistores de frenagem (— pag. 91).

As dimensionais dos resistores de frenagem com as especificagbes sobre o cabo de
conex&o encontram-se no catalogo "Servoconversor de muiltiplos eixos MOVIAXIS®".
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4.14 Conexao de encoders a unidade basica

1

NOTAS

As cores dos fios especificadas nos esquemas de ligagao correspondem as cores dos
fios dos cabos pré-fabricados da SEW-EURODRIVE, de acordo com o codigo de cores

segundo IEC 757.

Demais informagdes encontram-se na publicagdo "Sistemas de encoder SEW".
A publicagao pode ser encomendada a SEW-EURODRIVE.

4.14.1 Exemplo

Vista das caixas flangeadas em um servomotor

Vista da conexao do encoder
do motor no médulo de eixo

) (2]

1406539403

15 8
o
o)
o
o)
o
(o]
o
° o)
° (o]
o)
9
1
1403604363

[1]  Conexao da poténcia
[2]  Conexéo do encoder

Tensodes perigosas de contato nos bornes da unidade se conectar os termistores incor-

retos.
Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

» Conectar somente termistores com um isolamento seguro do enrolamento do
motor para a avaliagdo do motor. Caso contrario, as exigéncias para o isolamento
seguro nao serao cumpridas. Em caso de erro, é possivel ocorrer tensdes de con-
tato perigosas através da eletronica de sinal nos bornes da unidade.

A atribuicdo dos pinos encontra-se no item "Atribuicdo dos pinos dos médulos de eixo

MXA" (— pag. 106).

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




112

Instalacao
Conexao de encoders a unidade basica

4.14.2 Instrugdes gerais de instalagao

Conexé&o do *  Comprimento max. do cabo: 100 m com uma capacitancia por unidade do compri-
encoder mento < 120 nF/km.

» Secao transversal dos cabos: 0,20 — 0,5 mm2.
« Se nao utilizar um fio do cabo do encoder: isolar a extremidade do fio.

» Utilizar cabos blindados com pares trangados, instalando a blindagem em ambos os
lados de maneira uniforme:

— no encoder: no prensa cabos ou no conector do encoder,
— no servoconversor: na carcaga do conector macho Sub-D.
* Instalar o cabo do encoder separado dos cabos de poténcia.

4.14.3 Instalagao da blindagem

Instalar a blindagem do cabo do encoder em uma larga superficie de contato.

No servoconversor  Colocar a blindagem no lado do servoconversor na carcaga do conector macho Sub-D.

1406541835
No encoder / Colocar a blindagem no lado do encoder apenas nas respectivas bragadeiras de ater-

resolver ramento, e ndo no prensa-cabos.

Em caso de conversor com conector, colocar a blindagem no conector do encoder.

4.14.4 Cabos pré-fabricados

A SEW-EURODRIVE oferece cabos pré-fabricados para a conexdo de encoders.
A SEW-EURODRIVE recomenda a utilizacdo destes cabos.

Dados sobre os cabos pré-fabricados encontram-se no catalogo "Servoconversores de
multiplos eixos MOVIAXIS®".
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4.15 Notas sobre a compatibilidade eletromagnética
4.15.1 Eletrodutos separados
* Instalar os cabos de poténcia e os cabos de sinal em eletrodutos separados.

4.15.2 Blindagem e conexao a terra
» Utilizar apenas cabos de controle blindados.

* Conectar a blindagem do modo mais curto possivel e garantir que a conexéao a
terra seja feita numa grande superficie de contato em ambos os lados. Isso é
valido para cabos com diversos ramos blindados de fios.

1406710667

* Na instalacdo dos cabos em canaletas metalicas ligadas a terra ou tubos de
metal, estes também podem ser utilizados para a blindagem. Sempre instalar os
cabos de poténcia e os cabos de controle separadamente.

* Realizar a conexao a terra adequada para sinais de alta frequéncia do servo-
conversor de multiplos eixos e para todas as unidades adicionais. Isso pode
ser obtido através de grandes superficies de contato metalicas da carcaga da uni-
dade com a massa, p. ex., com o auxilio de placas de montagem do painel elétrico
sem pintura.
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4.15.3 Filtro de rede

Montar o filtro da rede perto do servoconversor, mas fora do espago livre minimo
para a refrigeracao.

Nao se deve comutar entre o filtro de rede e o servoconversor de multiplos eixos
MOVIAXIS®.

Reduzir o comprimento do cabo entre o filtro de rede e o servoconversor ao
minimo necessario, no max. 600 mm. Cabos trancados ndo blindados sao sufi-
cientes. Utilizar também cabos nao blindados para o cabo da rede de alimentagao.
Em caso de cabo de comprimento maior do que 600 mm, é necessario utilizar cabos
blindados.

Os valores limite EMC para emissao de interferéncias ndo sao especificados
em redes de alimentagdao sem o neutro ligado a terra (redes IT). A eficiéncia dos
filtros de rede em redes IT é bastante limitada.

4.15.4 Emissao de interferéncias

Para limitar a emissao de interferéncias, a SEW-EURODRIVE recomenda as
seguintes medidas EMC:

No lado da rede:

— Selecionar o filtro de rede de acordo com as tabelas de atribuicdo de resistores
de frenagem e dos filtros de rede no catalogo MOVIAXIS®. Notas sobre o plane-
jamento de projeto de filtros de rede encontram-se no manual de sistema
"Servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS®".

No lado do motor:
— cabos do motor blindados.
Resistor de frenagem:

— Notas sobre o planejamento de projeto de resistores de frenagem encontram-se
no manual de sistema "Servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS®".

4.15.5 Categoria de emissao de interferéncias

O cumprimento da categoria "C2" de acordo com EN 61800-3 foi comprovado em uma
estrutura de teste especificada. A SEW-EURODRIVE pode fornecer informac¢des mais
detalhadas sob consulta.

A ATENGAO!

Este produto pode causar interferéncias de alta frequéncia em areas residenciais que
podem exigir medidas de supressao de interferéncias.
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4.16 Instalagao conforme UL
Para a instalacao conforme UL, favor observar as seguintes instrugdes:

3

Utilizar somente cabos de cobre com a faixa de temperatura 60 / 75 °C como cabos
de conexao.

Os torques permitidos para os bornes de poténcia do MOVIAXIS® s3o:

Torque
Médulo de alimentagao Conexao a rede de alimentagdao X1 | Bornes do resistor de
frenagem:
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
MXP81 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
Tamanho 2 3.0-4.0Nm 3.0-4.0Nm
Tamanho 3 6.0 —10.0 Nm 3.0-4.0Nm
Médulo de alimentacao e regenerativo
Tamanho 1 6.0 - 10.0 Nm 3.0-4.0Nm
Tamanho 2 6.0 -10.0 Nm 3.0-4.0Nm
Médulo de eixo Conexao do motor X2 -
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm -
Tamanho 2 1.2-1.5Nm -
Tamanho 3 1.5-1.7Nm -
Tamanho 4 3.0-4.0Nm -
Tamanho 5 3.0-4.0Nm -
Tamanho 6 6.0 —10.0 Nm -
Médulo de descarga do cir- Conexao do resistor de frenagem -
cuito intermediario X15
Todos os tamanhos 3.0-4.0Nm -
4.16.1 Torques permitidos:
Torque
dos bornes de sinal X10, X11 0.5-0.6 Nm
da conex&o do circuito intermediario X4 3.0-4.0Nm
dos bornes do relé de seguranga X7, X8 0.22 - 0.25 Nm
dos bornes de conex&o do freio X6 dos modulos do eixo 0.5-0.6 Nm
dos bornes da tensao de alimentacédo 24 V 0.5-0.6 Nm
dos bornes X61 das placas de multiplo encoder XGH, XGS 0.22 -0.25 Nm
;j((l),: bornes X21, X22, X25, X26 das placas de entrada / saida XIO, 0.5-0.6 Nm
CUIDADO!

Possiveis danos do servoconversor.

Utilizar somente os elementos de conexdo especificados e cumprir os torques
especificados. Caso contrario, pode ocorrer um aquecimento inadmissivel que por
sua vez pode levar a defeitos no servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS™.
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- E possivel operar o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX em redes de
alimentagdo com o neutro ligado a terra (redes TN e TT) que possuam uma corrente
da rede maxima de 42000 A e uma tens&o da rede méaxima de 500 V.

* O maximo valor permitido do fusivel de rede é:

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

» Utilizar apenas fusiveis lentos como fusivel de rede.

» Se utilizar segbes transversais de cabo que sejam configuradas para uma corrente
menor do que a corrente nominal da unidade, é necessario observar durante a con-
figuragéo do fusivel que esta seja realizada de acordo com a se¢ao transversal uti-
lizada.

* Informagdes sobre a escolha das seg¢des transversais encontram-se no manual de
planejamento de projeto.

» Além das informagbes acima, observar as normas nacionais em vigor para a insta-
lagao.

+ Os conectores da alimentacao de 24 V s&o limitados para 10 A.

» Placas opcionais que sdo alimentadas através dos bornes frontais de 0 V e de 24 V

devem ser protegidas separadamente ou em grupos com fusiveis lentos 4 A con-
forme UL 248.

NOTAS

O certificado UL ndo se aplica em operagdo em redes de alimentagdo sem ponto
neutro ligado a terra (redes IT).
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5 Colocacao em operagao
5.1 Informacgéao geral

A PERIGO!

Conexodes de poténcia descobertas.
Morte ou ferimento grave através de choque elétrico.

* Instalar as tampas de protegdo nos modulos, ver capitulo "Tampas de protegéo e
cobertura contra contato acidental" (— pag. 76).

» Instalar as coberturas contra contato acidental de acordo com as normas, ver capi-
tulo "Tampas de protecao e cobertura contra contato acidental" (— pag. 76).

* Nunca coloque o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® em operagao sem
instalar tampas de protecéo e coberturas contra contato acidental.

5.1.1 Pré-requisito

O planejamento de projeto correto do acionamento é o pré-requisito para efetuar uma
colocagao em operagao bem sucedida. Indicagdes detalhadas para o planejamento de
projeto e a explicagdo dos parametros encontram-se no manual de sistema "Servocon-
versores de multiplos eixos MOVIAXIS®".

As fungdes de colocagdo em operagao descritas neste capitulo sdo utilizadas para
ajustar o servoconversor de multiplos eixos de forma que ele seja otimizado ao motor a
que esta ligado e as condigbes especificas da instalagdo. A colocagdo em operagdo em
conformidade com este capitulo é obrigatdria.

5.1.2 Aplicacdes de elevagao

A PERIGO!

Perigo de morte devido a queda do sistema de elevagao.

Morte ou ferimentos graves.

* Nao é permitido o uso do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® como
dispositivo de seguranga para aplica¢des de elevagao. Utilizar sistemas de monito-
ragéo ou dispositivos de protecdo mecanicos como dispositivos de seguranca.

5.1.3 Conexao da alimentagao do sistema de eixos

CUIDADO!

* Observar o tempo minimo de desligamento de 10 s para o relé K11.
* Nao ligar/desligar a rede mais de uma vez por minuto.

Possiveis consequéncias sdo o mal funcionamento até a destruicdo da unidade.
E imprescindivel observar os tempos e intervalos especificados.
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Ajustes no médulo de alimentag@o para system bus SBus baseado em CAN

5.1.4 Conexao de cabos e operagao de chaves

CUIDADO!

A conexao de cabos e a operagao de chaves s6 podem ser realizadas em estado sem
tenséo.

Possiveis consequéncias sdo o mal funcionamento até a destruicdo da unidade.
Desenergizar a unidade.

5.2 Ajustes no moédulo de alimentagcao para system bus SBus baseado em CAN

Os seguintes ajustes sao necessarios:

» A taxa de transmissdo CAN ¢é ajustada no médulo de alimentagédo usando as duas
chaves de endereco S1 e S2. Ver item "Atribuicdo da taxa de transmissdo CAN"
(— pag. 119).

» As quatro chaves DIP para ajuste do system bus estédo na posigéao "C".

* O enderecgo de eixo é ajustado no mddulo de alimentagédo usando as duas chaves
de endereco S3 e S4. Ver item "Atribuicdo do endereco de eixo para CAN" (— pég.
119). A atribuicao de outros enderecos de eixo é feita automaticamente baseando-
se nos enderegos de eixo ajustados.

1407811467

[11  Chaves DIP do system bus [3] S3: Chave de endereco de eixo 100
[2] S1, S2: Chave DIP para taxa de transmissdo CAN [4] S4: Chave de enderego de eixo 10"

Demais informagdes sobre o enderegamento com maédulo de alimentagdo e regenera-
tivo encontram-se no manual "Mddulo de alimentagéo e regenerativo MXR".
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5.2.1 Atribuicao de taxa de transmissdo CAN

As duas chaves DIP S1 e S2 estéo instaladas no médulo de alimentagéo para o ajuste
da taxa de transmissao CAN, ver figura no capitulo "Ajustes no moédulo de alimentagao
do system bus baseado em CAN" (— pag. 118).

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/s 1 MBit/s

$1

= = Z
A @ e ca

ON

S2

=z =z Z Z
@ A car G

NOTAS

O ajuste padrao no fornecimento é de 500 kBit / s.

1

5.2.2 Atribuicao do endere¢o de eixo para CAN

Dois seletores S3 e S4 foram instalados no médulo de alimentagdo para o ajuste do
endereco de eixo do sistema de eixos. Ver figura no capitulo "Ajustes no médulo de ali-
mentacao para system bus baseado em CAN" (— pag. 118). Estes seletores permitem
ajustar um enderego decimal entre 0 e 99.

Seletor S3 100 = casa de unidade
9 0 4
Seletor S4 8 2 10" = casa decimal
7 3
6 5 4

O endereco de eixo "23" serve como exemplo na representacao acima.

NOTAS

O ajuste padrao no fornecimento é "1".
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Ajustes no médulo de alimentag@o para system bus SBus baseado em CAN

Neste exemplo, a atribuigdo do enderego dentro do sistema de eixos é a seguinte:

Rede de sinal .
Resistor
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 de terminacao*

aﬁhﬁﬁhlb alb alb a/f_@
a

MXP| |MXA| |MXA MXA| |MXA MXA| |MXA| |MXA| |MXA

23 24 25 26 27 28 29 30

1407827979

*

Resistor de terminagao, s6 na versao transmissdo CAN

No exemplo, o enderego do primeiro modulo de eixo é "23"; enderegos em ordem cres-
cente sao atribuidos aos eixos seguintes.

Se houver menos de 8 eixos em um sistema de eixos, os enderegos "restantes" perma-
necem livres.

O endereco de eixo ajustado deste modo é utilizado para os enderegos da comunicagéo
CAN (parte do system bus ) ou para o opcional interface fieldbus K-Net XFA11A. A atri-
buicdo dos enderecos de eixo ocorre apenas uma vez ao ligar a tensao de alimentacao
de 24 V¢ do sistema de eixos.

Uma alteragao dos enderegos basicos durante a operagao so6 sera adotada na proxima
inicializagdo do médulo de eixo (tensdo de alimentagéo de 24 V¢ lig / desl.).
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5.2.3 Resistores de terminagao de rede para system bus SBus baseado em CAN
O system bus baseado em CAN conecta o moédulo de alimentagdo com o modulo de
eixo. Esta rede CAN requer um resistor de terminagao.
A figura a seguir mostra um esquema da comunicagdo CAN e da posigdo correspon-
dente do resistor de terminacgao.
O resistor de alimentagdo é um acessoério padrdo do moddulo de alimentagéo

C &9,

@7

(— pag. 20).
Rede de sinal Resistor de
X9 X9 X9 X9 X X9 X X9 X9 terminagéo
alb alb aﬁ/b alb alb alb alb a/r,:)_E|
[1] MXP MXA| |MXA MXA| |[MXA MXA MXA MXA MXA
7 . - 1 2 3 4 5 6 7 8
[3] ‘
[ =l
o CANY,
1408029835
[1 Cabo de conexao entre o PC e a interface CAN no médulo de alimentagédo. O cabo de conexao é

composto por uma interface USB-CAN [2] e um cabo com resistor de terminagéo integrado [3].
Cabo com resistor de terminagao integrado (120 Q entre CAN_H

[2] Interface USB-CAN [3]

e CAN_L)

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicacéo via adaptador CAN" (— péag. 128).
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Selecao da comunicacgao
As figuras abaixo mostram as opg¢des de acesso aos system bus do sistema da uni-
dade.

5

5.3

W
=

MXM| (MXP| |MXA| |MXA MXA

MXM| [MXP| |MXA| |MXA MXA

1408130315

[11 PC-CAN em system bus SBus baseado em CAN
[2] Mddulo mestre com system bus SBusP"“S baseado em CAN e compativel com SBus/EtherCAT®

[3] PC-CAN em rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

A SEW-EURODRIVE recomenda as seguintes rotas de comunicagao:

« Sistema de unidade sem médulo mestre: CAN
« Sistema de unidade com moédulo mestre e DHE/DHF/DHR/UFx: TCP/IP ou USB

Utilizando a seguinte tabela, é possivel selecionar o tipo de comunicagao para a colo-
cagao em operagao dependendo da configuragdo da unidade.

Acesso ao Acesso via
moédulo mestre IV.Ic’)dqu d_e médlflos de
alimentagao eixo

Configuragéo de hardware do via interface de comunicagao ...
sistema da unidade PROFIBUS CAN RS485 | TCP/IP USB RT CAN" CAN22)
Sem médulo mestre X X
Moédulo mestre + DHE X (x) X X X
Moédulo mestre + DHF/UFx41 x3 X (x) X X X
Moédulo mestre + DHR/UFx41 X (x) X X x4 X

1) System bus baseado em CAN

2) Somente quando CAN2 estiver livre para engenharia

3) Somente em operagéo para PROFIBUS DP

4) Canal de parametrizagdo em tempo real Ethernet via controlador
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Informacbes e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN @

5.4 Informacgées e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN
5.4.1 Conexdes e diagnostico de PC no moédulo de alimentagao

NOTAS

Conexdes CAN devem ser feitas apenas no painel elétrico para evitar quaisquer dife-
® rencas de potencial.

_ max.5m

Ll

o
>
z
=

1407830539

[1]  Cabo de conexao entre o PC e a interface CAN no médulo de alimentagao. O cabo de conexéo é
composto por uma interface USB-CAN [2] e um cabo com resistor de terminagao integrado [3].

[2] Interface USB-CAN [3] Cabo com resistor de terminagao integrado (120 Q entre CAN_H
e CAN_L)

O comprimento de cabo maximo permitido do resistor de terminagdo até o médulo de
alimentacao é de 5 m.

NOTAS

Durante a escolha dos cabos, observar as especificagdes do fabricante do cabo sobre
Y a compatibilidade CAN do cabo escolhido.

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagéo via adaptador CAN" (— pag. 128).
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@ Informacdes e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

5.4.2 Conexao de cabo CAN no médulo de alimentagéao

Atribuigéo dos O cabo de conexido e de extensao entre o adaptador CAN e o sistema de eixos possui
pinos dos cabos um conector fémea Sub-D de 9 pinos nas duas extremidades. Ver capitulo "Comunica-
de conexéo e de ¢ao via adaptador CAN" (— pag. 128). A atribui¢ao dos pinos do cabo de conexdo com
extensao um conector CAN macho Sub-D de 9 pinos esta representada na figura abaixo.

Lado adaptador Lado modulo de alimentagéo

MOVIAXIS® MXP

Bucha
6 @ + 5V / N&o utilizado /\1\
CAN_GND ® - H - 6
7 ® CAN_L L ST S i1 CAN_GND ® -
CAN_H 3 ! P ;7 ® CAN_L
8 CAN_GND ' L N : : CAN H
N&o utilizado 4 T T g e 31l cAN_GND
9 @ Nzo utilizado T 4
+5V / N&o utiizado T—® _ 5 T B T 9  ®
\/j Né&o utilizado L T L @ 5

1407832971
Atribuigcdo dos pinos do conector X12 no médulo de alimentagdo
Médulo de alimentagéo
MOVIAXIS® MXP
X12
6 .#1 n.c
DGND 2
7 @ CAN_L
CAN_H
8 .t3 DGND
CAN_H 4
9 {2 CAN_L
L]
5
Resistor
de terminacéo
(interior da unidade)
1407835403
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5.4.3 Conexoes e diagnéstico de PC no moédulo de eixo

NOTAS

Conexdes CAN devem ser feitas apenas no painel elétrico para evitar quaisquer dife-
® rengas de potencial.

Rede de sinal

méx. 5 m Resistor
- : > X9 X9 X9 X9 X9 X9 de terminagdo
aﬁﬁmlﬁﬁﬁ/@
MXA| |MXA MXA MXP MXA MXA MXA
—| 7
( |
1408034443

[1] Cabo de conexao entre o PC e a interface CAN no médulo de eixo. O cabo de conex&o € composto
por uma interface USB-CAN [2] e um cabo com resistor de terminagéo integrado [3].

[2] Interface USB-CAN [3] Cabo com resistor de terminagao integrado (120 Q entre CAN_H
e CAN_L)

O comprimento de cabo maximo permitido do resistor de terminagdo até o primeiro
modulo de eixo é de 5 m.

NOTAS

Para a conexao entre os sistemas de eixo, utilizar cabos pré-fabricados da SEW-
® EURODRIVE.

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagao via adaptador CAN" (— pag. 128).

5.4.4 Atribuicao do enderec¢o de eixo CAN2

Todos os médulos de eixo estdo ajustados de fabrica no enderego "0". E necessario
atribuir um endereco de eixo CAN2 para cada médulo de eixo utilizando a parametriza-
cao.
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@ Informacdes e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

5.4.5 Conexao de cabo CAN2 nos modulos de eixo

Atribuigéo dos
pinos dos cabos
de conexéo e de
extensao

O cabo de conexido e de extensao entre o adaptador CAN e o sistema de eixos possui
um conector fémea Sub-D de 9 pinos nas duas extremidades. Ver capitulo "Comunica-
¢ao via adaptador CAN" (— pag. 128). A atribui¢ao dos pinos do cabo de conexdo com
um conector CAN macho Sub-D de 9 pinos esta representada na figura abaixo.

Lado adaptador

Bucha

CAN_GND

CAN_H

Nao utilizado

+5 V/ / N&o utilizado ®

Atribuigcédo dos
pinos do conector
X12 no moédulo
de eixo

+ 5V /Nao utilizado

Lado moédulo de eixo
MOVIAXIS® MX

max. 130 m Phénix COMBICON 5.08
fémea, "Visdo lado PIN"

CAN_L

""" i T CAN_H 1

CAN2 Bus "high"

CAN_GND

E— CAN_L 2
e 1 : CANZ2 Bus "low"

Nao utilizado

CAN_GND

Nao utilizado

1408036875
Médulo de eixo Médulo de eixo
MOVIAXIS® MXA MOVIAXIS® MXA
Pino Pino
X12 X12
~ ) ~ )
6 n.c. 6 A 4 n.c.
DGND ——@ 2 DGND ——@ 2
7 [ 2 CAN_L 7 [ 4 CAN_L
CAN_H —+—@ CAN_H —+—@
8 3 DGND g @ 3 DGND
CANH—T—® 4 CAN_H 4
9. CAN_L 9 CAN_L
v ab 5
Resistor de terminagdo
Resistor (interior da unidade)
11 de terminagéo [2] é ativado por
(interior da unidade) jumpers no conector
1408118539
[1 Resistor de terminagdo nao esta ativo
[2] Resistor de terminagéo ativo
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5.4.6 Resistores de terminagao de rede para conexao da rede CAN2

A rede de aplicagcao CAN2 baseada em CAN conecta o médulo de alimentagdo com o
modulo de eixo. A rede CAN2 requer um resistor de terminagéo.

A figura a seguir mostra o esquema das possiveis combina¢des da comunicagdo CAN
e da posicao correspondente do resistor de terminagao.

O resistor de alimentagdo é um acessoério padrdo do moédulo de alimentagéo
(— pag. 20).

Resistor
de terminagéo

=]

O resistor de terminagéo
L—" deve ser ativado na conexdo
da unidade CAN2.

1408123019

[1]  Cabo de conexéo entre o PC e a interface CAN no médulo de eixo. O cabo de conexdo & composto
por uma interface USB-CAN [2] e um cabo com resistor de terminagéo integrado [3].

[2] Interface USB-CAN [3] Cabo com resistor de terminagao integrado (120 Q entre CAN_H
e CAN_L)
NOTAS
Instalar o resistor de terminagao.
(] E necessario ativar o resistor de terminagdo no ultimo médulo de eixo do sistema.
1 Para tal, ver o capitulo "Conexao de cabos CAN2 aos modulos de eixo" (— pag. 126).

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagao via adaptador CAN" (— pag. 128).
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Comunicacgdao através do adaptador CAN

Para a comunicagao entre um PC e um sistema MOVIAXIS®, recomendamos o adap-
tador CAN da SEW-EURODRIVE, que é fornecido com um cabo pré-fabricado e um
resistor de terminacgdo. O cédigo do adaptador CAN é 18210597.

Opcionalmente, é possivel utilizar o adaptador CAN "Porta USB PCAN-USB ISO (IPEH
002022)" da empresa Peak.

* Se o usuario fizer a terminagao, é necessario instalar um resistor de terminagéo de
120 Q.

» Para uma transmissao segura de dados, vocé precisa de um cabo blindado e ade-
quado para redes CAN.

* Ha duas rotas de comunicagéo possiveis para os participantes no sistema de eixos:

1. Através de um conector macho Sub-D de 9 pinos X12 no médulo de alimentagao
(SBus baseado em CAN), ver capitulo "Conex&o de cabo CAN no médulo de ali-
mentagao” (— pag. 124).

2. Através de um conector macho Sub-D de 9 pinos X12 em um maddulo de eixo
(Rede de aplicacdo CAN2 baseada em CAN) do sistema. Ver capitulo "Conexao
de cabo CAN2 nos moédulos de eixo" (— pag. 126).

NOTAS

Conexéo de cabo e extensdo de cabo

A SEW-EURODRIVE recomenda utilizar cabos de conexdao e de extensiao com
conexao de passagem 1:1 na versao blindada.

Durante a escolha dos cabos, observar as especificagdes do fabricante do cabo sobre
a compatibilidade CAN do cabo escolhido.
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5.6 Ajustes para system bus SBusP'VS compativel com EtherCAT®

Em caso de utilizagdo de um system bus compativel com EtherCAT®, deve-se observar
0 seguinte:

» Ajustar as 4 chaves DIP do mddulo de alimentag&o na posi¢do "E".

PSS -

1408125451

[1]  Ajuste para a operagéo EtherCAT®: todas as 4 chaves na posi¢ao "E"
[2] Chaves DIP S1, S2, S3 e S4 bem como a conexao X12 nao tém nenhuma fungéo

« Nesta verséo, as chaves S1, S2, S3 e S4 bem como a conexao X12 no médulo de
alimentac¢ao ndo tém nenhuma funcéo.

» Colocar a chave DIP LAM no ultimo modulo de eixo do sistema na posigao "1". Em
todos os outros mdédulos de eixo, a chave DIP LAM esta na posicéao "0".

1 0

= LAM ‘ ”

- I
I F1 ]
f \ 1 0
; \ LAM ) o
I \m
.

; F1

[1]1  Ajuste da chave DIP LAM no ultimo médulo de eixo de um sistema.
[2]  Ajuste da chave DIP LAM em todos os médulos de eixo, com excegéo do ultimo médulo de eixo.

1408127883

* Nesta versao, ndo é necessario um resistor de terminagao em X9b.
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5.7 Descrigao do software de colocagcao em operagao

O pacote de software MOVITOOLS® MotionStudio é a ferramenta de engenharia da
SEW que pode ser utilizada para acessar todas as unidades de acionamento da SEW.
Para a linha MOVIAXIS®, & possivel utilizar o MOVITOOLS® MotionStudio para a colo-
cagao em operagao, parametrizagéo e para o diagnostico.

Informacdes, instrugbes de instalagdo e os pré-requisitos do sistema encontram-se no
manual "MOVITOOLS® MotionStudio".

5.7.1 Software de colocacdo em operagao MOVITOOLS® MotionStudio

Apés a instalagao do MOVITOOLS® MotionStudio, os respectivos itens serdo encon-
trados no menu inicial do WINDOWS no seguinte caminho: "Inicio\Programas\ SEW\
MOVITOOLS MotionStudio™.

NOTAS

Para uma descrigao detalhada dos passos a seguir, consultar a ampla ajuda online no
P MOVITOOLS® MotionStudio ou no manual "MOVITOOLS® MotionStudio”.

1. Iniciar o MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Configurar os canais de comunicagao.
3. Executar um escaneamento online.
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5.8 Sequéncia em caso de nova colocagdo em operagcao
Existem as seguintes variantes para a nova colocagao em operagao:

3

3

Nova colocagédo em operagdo sem moédulo mestre
Nova colocagédo em operagdo com moédulo mestre e MOVI-PLC®

5.8.1 Nova colocagdo em operagao sem moédulo mestre

1.

Colocagao em operagéao

» Colocagao em operagao do motor
* Ajuste do controlador

* Unidades do usuario

» Limites de sistema e aplicacao

. Aplicagao padrao

» Editor de tecnologia para posicionamento de um eixo (+monitor)
Scope, gravacao de
» Correntes

* Rotacgdes
* Posicoes
* etc.

Gerenciamento dos dados
« Carregar e salvar registros de dados de eixos individuais

5.8.2 Nova colocagidao em operagao com modulo mestre e MoOVI-PLC®

1.

Drive startup for MOVI-PLC®

* Colocagao em operagédo do motor
» Ajuste do controlador

* Unidades do usuario

» Limites de sistema e aplicacao

2. Scope, gravacao de

+ Correntes
* Rotagdes
* Posicoes

* efc.

3. Gerenciamento dos dados

» Carregar e salvar registros de dados de eixos individuais
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5.9 Colocacao em operagao MOVIAXIS® - Operacgao de motor unico
NOTAS

Pré-requisito @g)ara a colocagdo em operacao descrita a seguir é a instalagdo do
® MOVITOOLS™ MotionStudio. As informagdes necessarias para tal encontram-se no
1 manual "MOVITOOLS® MotionStudio".

A colocagédo em operagao do MOVIAXIS® ¢ realizada utilizando o assistente de colo-
cagao em operagao do MOVITOOLS® MotionStudio.

Navega-se no assistente de colocagdo em operacdo através dos botdes [Next] ou
[Back] que vocé encontra no canto direito dos menus.

2542154379

5.9.1 Software de engenharia MOVITOOLS® MotionStudio

O MOVITOOLS® MotionStudio oferece duas possibilidades para iniciar o assistente de
colocagao em operagao.

1. Iniciar o assistente de colocagdo em operagéo clicando o botao [Startup].

] Tocls page x y
General (=)
Craate new F_'G]'!l:l |
or load a project Comparisen [Offline):
I Tool fior companng unit data (parameter sets,

IFOS variables, ete.)

Choose connection

mode and create tart A
netwark ey =
-
Startup (Offline):
“ Configuration for DFx-Gateway [Offline): “ Startup wizard to adjust the inverter to the
Manager parameter maoter and to eptimaze the control laap.
et

| SR

E Parameter tree (Offline ):

‘a’ Manual speratien (Offline):
v Tool for testing the drive after startup.
ik

Tool for editing and displaying all unit
\'N:llﬂlllﬂ it th Fms  |parameters in a clearly arran ged tree structure,

D_Io PDO Editar (Offline):
. Teol for configuring the data flow using process
A data objects (POO).

Technology editors (=)
3 Drive Startup for MOVIFLE (Offline): = Single-anis positioning (Offfine):
Tool for starting up the unit for MOVI-PLCE. .:. Toal for starting up an axis with MOVIAXIS&.

e

n Manual "Single axis positicning” (Offline):
MXA-BOA-DOE-503- =_

0Q--
Defoalt Diagnostics =

Scope (Offline):
Teol for recording curves using the scope
function integrated in the inverter.

2541303819
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2. Iniciar o assistente de colocagédo em operacgao clicando a tecla direita do mouse no
menu [Startup] da lista "Project/network".

J Defaulk ‘

o ME: General
Comparison (Offline):
Tool for comparing unit data (paramete
IPOS variables, etc.).

Mo 1. Parameter tree (Offline)

§Z 2. Drive Startup for MOVIPLC (Offline)
& 3. Scope (Offling)

Comparison (Offline) I

2
| Startup 4 | B Configuration for DFx-Gateway (Offline)
Technology editors » _& Startup (Offline) ™
Diagnostics P (EE  Parameter tree (Offline) = N
. «8  Manual operation (Offline) e
Manage unit parameter set > |
| Mo PDO Editor (Offline)

> Remove _I

Create copy... Parameter tree (Offline):
Tool for editing and displaying all unit

parameters in a clearly arranged tree =

Properties...

T
2541306251
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5.9.2 Colocagao em operagiao MOVIAXIS®

Existem trés jogos de parametros disponiveis para a colocagdo em operagdo que

podem ser atribuidos a trés motores diferentes.

Vocé pode selecionar o jogo de parametros que deseja colocar em operagdo no menu
inicial da colocacado em operacdo do motor. Apenas um jogo de parédmetros pode ser
colocado em operacédo, ou seja, varios jogos de parametros s6 podem ser colocados
sucessivamente em operagao.

|

Parameter set

1

e e e o
OVITOOLS® Moo
.

Startup MOVIAXIS®

You will be guided step by step:

= Motor startup
= Application parameter
= System limits

3

& Parameter set 1
~ Parameter set 2

T Parameter set 3

2542146187
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5.9.3 Informacgdes sobre a unidade
Esta figura mostra as informacgdes atuais sobre a unidade.
As placas opcionais que se encontram nos trés slots possiveis sdo visualizadas.

Unit information

L

1]

n Unit varisat L] ot 1 NIZ5 encoder opfion R

o et 3 P caplian

L]

0 et 3 o optian

] e ey =2

) I a1

[ 1] 2| Rated curreni A
o | M O CurTE 5 A
L]

L1]

1]

1]

O 1

) — A

z Rnted mains voltnge ano v £ .

L

2542163083

Se as placas opcionais estiverem inseridas nos slots, os tipos de placa serao mostrados
nesta figura.

Neste exemplo:

» Slot 1: Opcional de encoder XGS SSI.

» Slot 2: Nao utilizado.

» Campo 3: Nao utilizado.
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5.9.4 Selecdao de modo de colocagdao em operagcido

Startup mode

| Complete startup ‘Controller optimization Machine and system data

= :

=== === = = Q= = )

2542248971

Vocé tem trés opgdes de colocagdao em operagao a sua escolha no menu de selegao:

¢ Complete startup:

Esta opgao de ajuste deve ser realizada sempre na primeira colocagdo em opera-
¢ao. Esta parte do programa armazena os dados do motor, controlador de rotagao,
assim como dados da maquina e do sistema.

NOTAS

As seguintes op¢des de ajuste "Controller optimization" e "Machine and system data"
® sao subprogramas da colocagao em operagao do MOVIAXIS® MX. Estas opgoes de
1 ajuste s6 podem ser selecionadas e executadas se ja tiver uma "complete startup"

(colocagdo em operagéo completa) anteriormente.

¢ Optimization of the speed controller:

Selegéao direta do submenu de colocagdo em operagéo "Controller". Aqui é possivel
adaptar e/ou otimizar ajustes do controlador. Selegédo direta s6 é possivel se a
primeira colocagdo em operacao ja tiver sido executada. A descrigdo do ajuste do
controlador encontra-se no capitulo "Controlador" (— pag. 150).

* Machine and system data:

Selegao direta do submenu de colocagado em operacao "Axis configuration”. Aqui é
possivel ajustar as unidades do usuario e os limites de sistema e aplicagado. A des-
cricdo dos dados das maquinas e dos sistemas encontra-se no capitulo "Configura-
¢do do eixo" (— pag. 157).
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5.9.5 Configuragao do sistema — Quantidade de acionamentos

System configuration

)
Y]
Number of drives
)
1]
0 « Simgle-motor operation HMulti-motor operation HMaster/slave operation
0
0 g = = =.:.'s_$];I
D e
0
L5 N
O 2
n
0

2542315275

Opgao de selecionar se um ou varios motores estao acoplados com uma carga.

* Single-motor operation

Somente um motor esta conectado ao servoconversor e acoplado com uma carga.
* Multi-motor operation

Até seis motores idénticos podem ser conectados ao servoconversor.

O servoconversor reforga o torque e a corrente com o fator (a quantidade) dos motores
conectados.
A indutancia é reduzida com o fator dos motores conectados e comutados paralela-
mente.
Devem ser cumpridos os seguintes pré-requisitos:
* Todos os motores devem ser do mesmo tipo e devem possuir os mesmos dados
de enrolamento.
+ Todos os motores utilizados devem estar acoplados com a carga mecanica-
mente e sem escorregamento.
+ Um motor deve estar equipado com um encoder.
* Em motores sincronos, os campos magnéticos de todos os rotores devem estar
alinhados uns com os outros. Neste caso, consulte a SEW-EURODRIVE.
¢ Master/slave operation

Até seis motores idénticos estdo conectados (cada um) com um servoconversor e estao
acoplados juntos com uma carga. A inércia de carga esta dividida pela quantidade de
motores conectados.
Dependendo da rigidez de conexao entre a carga e os motores acoplados, € necessario
utilizar diversos tipos de operagao mestre-escravo apropriados para tal.
» Em caso de combinagdes de motor-carga com conexdo mecanica rigida, &
necessario utilizar o modo de operagao "Controle de torque" para os escravos.

+ Em caso de combinagbes de motor-carga com conexdo que ndo seja mecanica
rigida, & necessario utilizar o modo de operacdo "Operagdo em sincronismo"
para os escravos.
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5.9.6 Etiqueta de identificagdo eletrénica (para encoders SEW com etiqueta de identificagdo
eletrénica)

Para motores com encoders SEW que possuam uma etiqueta de identificagédo eletr6-
nica, € possivel selecionar entre as seguintes opgdes de transferéncia de dados:

Electronic nameplate

Data of the electronic nameplate

Load data permanently Load data as a suggestion " Do not load data

FeeAel Il Chesew[ T Ol ]

L
Lif
L
L
o
o
L
]
1]
L)
1

* Load data permanently:

Os dados do motor salvos na etiqueta de identificagdo eletrénica sdo lidos e utilizados
para a colocagdo em operagao do motor. Esses dados ndo podem mais ser alterados.

2542496523

¢ Load data as a suggestion:

Os dados do motor salvos na etiqueta de identificagcéo eletrénica s&o lidos e disponibi-
lizados como "sugestao". Esses dados podem ser alterados.

* Do not load data:
Os dados do motor salvos na "etiqueta de identificacdo eletrénica" sao ignorados.
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5.9.7 Configuragao de hardware do grupo encoder

Hardware configuraton

Engodar Option cards
Encoder card
I siot 1
Motor encodar Distance encoder 1 Distance encoder 2
1. Parameater set
AVIH AVIH

=

2B Edit 4B Edin

Poasiton, 3 I
1- I aetector 2

e

2. Parameter Set

2. Parameaeter seat

PRAAAAAAR88888

2543454603

Na configuragéo de hardware é possivel atribuir os encoders (marcados com a cor ama-
rela) indicados no grupo encoder para cada jogo de parametros ou para cada motor.

Além disso, é possivel atribuir os encoders para as colunas "Motor encoder”, "Distance
encoder 1" e "Distance encoder 2". Cada encoder sé pode ser utilizado apenas uma
vez.

Atribua o encoder da seguinte forma:

» Clique o encoder desejado no campo de sele¢do "Encoder pool" e arraste-o com a
tecla esquerda do mouse pressionada para o jogo de parametros desejado.
No exemplo acima, o encoder 1 do tipo AV1H esta definido como "Motor encoder".

Os encoders que estéo atribuidos na coluna "Motor encoder" sdo sempre a fonte "Rota-
¢ao atual", sendo portanto tacémetros.

Para a detec¢ao da posicao, s6 é possivel utilizar apenas um encoder por jogo de
parametros. No encoder utilizado para detectar a posicao, o campo de controle "Posi-
tion detection" deve estar ativado.

Cada encoder nas colunas "Motor encoder", "Distance encoder 1" ou "Distance
encoder 2" pode ser marcado para a detecg¢ao de posigao.

No exemplo acima, o encoder AV1H na coluna "Motor encoder" é utilizado para a dete-
¢ao de posigao.
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Encoders

indicados no grupo

encoder

Botao [Edit]
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O grupo encoder pode representar até trés entradas fisicas de encoder do servocon-
versor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

E possivel inserir no maximo duas placas opcionais de multiplo encoder (XGH11A /
XGS11A). No exemplo, apenas uma placa opcional de multiplo encoder esté inserida.
Dependendo da quantidade de placas opcionais de multiplo encoder inseridas, sao indi-
cados os encoders adicionais 2 e 3 no grupo encoder além do encoder 1 da unidade
basica.

O encoder 1 sempre esta conectado com a entrada de encoder da unidade basica.
Os encoders 2 e 3 sempre estdo conectados com as respectivas placas de multiplos
encoders. Para tal, ver capitulo "Exemplos de aplicagdo" (— pag. 161).

Clique o botao [Edit] para abrir o menu [Motor encoder] com os submenus [Encoder
selection] e [Mounting].
1. Parameter set

Submenu [Encoder selection]

4B Edit [ T ]_
Position A
W detection \ J_/
2543747339
Maotor encoder B
:-:' Encader selection B Maunting
1. Select the relevant encoder grouping
o SEW encoder @' Approved encoder o * Non-SEW encoder ?

2. Select the encoder by means of the SEW designation on the nameplate

Mechanical design Development status
Encoder type G = Thread mounting - o Electrical design
H = Hollow shaft
1= integrated 2 i 2
E = Encoder = o [ 3 2
R = Resolver L = Linear 4 |&
5 = EEr\ead shaft & = HTL
= - = 7 k. da e LBL 2
L = Hod. R‘escﬂver
M = Hod, Resalver
| SEW-EURODRIVE C€)
76646 BrucheslCamany .
Typ PSF121 cMPSISERATYIfa fv 2 1
Ne. (1.23456785 0001.22 SHEL M
My 13 LT "R A r B
n, 6000 e gy 90 A BaKlF
fy 300 Hz Ugys 400 Vow M
Bramsa 24V 31 Nm Gleschrchier
Getriebe Map 35 N ongea 160018000 rinin
- T | Gewict 38 L
| MOMITOOLSS- MotonStuda | oK Cancel |
2543755275
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Botéao [SEW
encoder]

Botéo [Approved
encoder]

Colocacao em operacao (t@

No submenu [Encoder selection], é possivel selecionar os encoders de trés categorias.
+ SEW encoder

* Approved encoder

*  Non-SEW encoder

O submenu [Encoder selection] mostra a selegdo [SEW encoder] como padrao, ver a
figura acima (— pag. 140).

Neste menu sao utilizadas as denominagdes SEW dos encoders.

E possivel definir os encoders montados no motor utilizando as seguintes listas de sele-
¢ao:

* Encoder type

* Mechanical design
* Development status
» Electrical design

Os créditos a serem escolhidos do encoder utilizado encontram-se na plaqueta de iden-
tificagcdo do motor.

Clique o botao [Approved encoder] para visualizar a lista atual dos encoders aprovados
pela SEW-EURODRIVE.
ot e ==

-,
r_} Encoder selection £ Mounting

1. Select the relevant encoder grouping
SEW cacoder | | avorovedencoder | ) | MomseWencoder | |7,

2. Select the encoder from the SEW database

Mame Manufacturer Elecirical type Mechanical type Hesolution
ASIH AVIH Hiperface Rotatory 10241Incr.
DME4000-x17 Sick Hiparface Linaar 1000pm
DMES000-x17 Siek |Hiperface Linear | 1000m
EHIR EHLIT ESxR ESxT E... _SEW _TII. _Fwtatol"\f _1024[ncr.
EH15 ES15 ES25 EVIS E... |SEW SINFCOS Rotatory 1024Iner.
ES1H ES2H EV1H _SEW _Hoperr'ace .P.otatorv :1D24[ncr.
LinCoder L 230 Sick/Stagmann Hiparface Lingar S000um
SKM 36 Sick/Stegmann .H:pe:r;l:e Rotatory :128Tn:r.
SKS 36 | Sick/Stegmann |Hiperface | Rotatory | 128Incr.
SRM 50 Sick/Stagmann Hiparface Rotatory 1024Incr.
SRM 60 | siek/stegmann |Hiperface Rotatory | 10231ner.
SRM 64 _Slclc.l'stegmann _Hiperface |Rotatory | 1024Iner.
SRS 50 Sick/Stegmann |Hiperface Rotatory | 10241ner.
SRS 60 | Sick/Stegmann |Hiperface Rotatory | 1024Iner.
SRS 64 Sick/Stagmann Hiparface Rotatory 10241ncr.

|WovTooLss Mesersss [ ok | caca |

2543866635

Para selecionar o encoder desejado, clique o botao [OK].
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Botao [Non-SEW Clique o botdo [Non-SEW encoder] para definir tipos de encoder que nao estdo no

encoder] banco de dados da SEW.
[ : Encoder selection ﬁ Mounting

1. Select the relevant encoder grouping
SEW encoder @ Approved encoder | " ' Mon-SEW encoder ?
Salact the encoder type

Mechanical design Elsctrical dosign
b Ratatony v BINIC S - Load basic data

3. Enter the characterstic data of the encoder

Incramants par encodar revol...

2544151691
E possivel definir os encoders montados no motor utilizando as seguintes listas de sele-
céo:
* Mechanical design
» Electrical design

Em seguida, clique o botéo [Load basic data)]. Este comando coloca os valores automa-
ticamente nos campos "Number of periods/revolution" e "Denominator". Vocé também
pode introduzir ou alterar esses valores manualmente.
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Submenu [Mounting]

Neste menu é possivel introduzir a direcdo de contagem do encoder e a relagao de

transmissao entre o motor e o encoder.

Motor encoder e

s
|/ Encader nlun[hull » Maunting
Encoder mounting

Counting direcion of the encoder

i =‘; . inaense of rotation of molor L
- v

Ratio betwean ancoder and motor

=

: .;5:: 1 u Direct maunting

y - 2
=7 19
=/

Single-turn mode

tf |
Lo
i k Fﬂ Activate single-turn mode

2544359947

Apenas nos encoders que séo definidos como encoders sincronos (encoders que se
encontram na coluna "'Distance encoder"), € necessario ajustar a dire¢do de contagem
do encoder e a relagado de transmissao entre o motor e o encoder.

Se a relagéo de transmissao for desconhecida, esta pode ser determinada automatica-
mente com um "measurement run" (deslocamento de medi¢do). Ver item de menu
"Speed ratio between motor and encoder" (— pag. 144).

Se o encoder for definido como "Motor encoder" (encoder de motor), ndo é possivel
introduzir dados, visto que o encoder esta montado diretamente no eixo do motor.
Assim, ndo ha nenhuma relagédo de transmissao entre o encoder e o motor. A diregao
de contragem também é pré-determinada, ela sempre esta na dire¢do do motor.
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5 @Y
O]

Botéao [Speed ratio
measurement]

Botéo [Single-turn
mode]

144

Clique o botao [Speed ratio measurement].

’ﬁ HMounting

Encoder selection

Encoder mounting

Counting direchon of he encoder

in sense of rotation of molor w

[ 1w

1 U

Stellen sie bitte folgendes sicher:
:L" - Geber 1 ist komplett in Batrieb genomimen
- Gaber 2 ist bis auf das Ubersetzungsverhaltnis in Betriab genommen

‘_!‘I Starten sie die Messung:

‘al Achse verfahren:
= Fahren sie die Achse mit der Handbedienung

& Daten iibernchman:

i=E—-= 72?7?
TIT

Direct mounting

|22 Heasurement finished |

™ durchgefihet

| MOVITOOLSS MobcnStudic

oK M Cancel §

2544396939

Executar os itens 1 — 4 para a medigao. O botao [Abort measurement] permite inter-

romper a medicao.

Clique o botéo [Activate single-turn mode].
Single-turn moda

Actirate single-tum mode

78S
I N
sizg - j;"’“
e
-]

2544744715

Agora, encoders de volta unica, como p. ex. o0 EKOH ou resolvers como p. ex. o RH1M
serdo considerados como encoder absoluto através de uma volta de encoder.
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5.9.8 Configuragcao de hardware de placas opcionais

Clique o botéo [Encoder card slot 1] ou [Encoder card slot 2], caso uma segunda placa
de encoder esteja inserida.
Hardware configuration

|ij:hr Option cards
. Encoder card
slot 1
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2

1. Parameter set
AV1H AV1H
B ] ) Beam )

Pﬂﬂ i ,J-"H"
F tetection & 2

2. Parameter set

3. Parameter set

2543454603
No seguinte submenu, a fonte de emulagéo e os encoders necessarios para a simula-
¢ao de encoder incremental sdo ajustados.

Neste submenu é possivel ajustar como os sinais de encoder devem ser processados
para um controlador de nivel superior em caso de utilizagao da emulagao de encoder.

™ T TH
" Emulation sourceDirect encoder 1 1 |r g I Eaiakon o e raEerocar }
o 3 with signal fan-out

3 Increments per motor revolution 1024 ~

" Emulation sourceEncader 2
3 with signal fan-out
2 Increments per motor revolution 1024 | -

* Emudation sourceDirect encoder 2

Im ok | Cancel H

2544784779
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Os seguintes ajustes para o processamento do sinal do encoder selecionado estédo
disponiveis:

* Fonte direta de emulacao encoder 1
* Fonte direta de emulagao encoder 2
* Fonte de emulagéo encoder 1

+ com multiplicagao de sinal

* Incrementos por volta do motor
* Fonte de emulagéo encoder 2

+ com multiplicagao de sinal

* Incrementos por volta do motor

No exemplo mostrado acima, o encoder 2 esta selecionado como "Fonte direta de emu-
lagao".

NOTAS

O sinal de emulagéo gerado pela placa opcional € sempre um sinal incremental, inde-
pendente dos tipos de encoders utilizados (mesmo no uso de encoders sen/cos), seja
com a selecao de "Fonte direta" ou "Com sinal de multiplicagao".

NOTAS

Se um resolver for conectado na entrada do encoder da unidade basica, este ndo pode
ser utilizado como "Fonte de emulagao direta". Isso s6 € possivel em combinagdo com
a emulagdo de software.

* Emulation sourceEncoder 1

= with signal fan-out
3 Increments per motor revelution 1024

2544875787

Se selecionar o campo de selegdo "Emulation source encoder 1 or 2", os seguintes
ajustes podem ser feitos no campo de selecao "Increments per motor revolution":
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

A quantidade de incrementos ou os incrementos por rotagdo do motor no borne de
saida de emulagdo ajustados dependem da quantidade de incrementos do tipo de
encoder conectado.
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5.9.9 Selegao do tipo de motor

Neste menu é possivel selecionar os tipos de motor que devem ser operados no
MOVIAXIS®. Em motores da SEW-EURODRIVE, os tipo de motor encontram-se na
plaqueta de identificagéo.

Motor type selection w
Y Servomotors
=]
ﬂ synchronous asynchronous g
b
¥ | CHP CHPZ TH CHD 5L hinear operation or o
1 b5 DY CMS elec. cylinder DRL
|.u] 1 -
5 — — S =
0
0 Standard motors
0 DR DT D¥ DAS ED Dz OX
n
0 DRS 1EC BRASIL
- ﬁ:” : DRE C5A NEMA
N - DRP 8
1]
L Non-SEW motors
0N
O

=
v XML file

2545113227

Em caso de colocagdo em operagao de motores ndo SEW, sdo necessarios os dados
técnicos desses motores. A SEW-EURODRIVE pode criar um arquivo XML-Datei a
partir desses dados. Esse arquivo é carregado em seguida através do item de menu
"Non-SEW motor" no médulo MOVIAXIS®. Para tal, entrar em contato com a SEW-
EURODRIVE.

5.9.10 Sele¢do do motor

Motor selection

| SEW-EURODRIVE CE
TE84E BruchsaliGenman,
Typ PSF121|CMPSOSBPICY/RH 1IMSM
Nr. 01.23456783 0001.22 3 ECH
| Mo 13 b b T A e &
| n: £.000 r.ﬁ Iy A mmF
| & 300 He |Upe"%00] V. om M
CMPLOOL | 400 V | 3000 1/min |~ iGEII;Eb-e :M: i .::,5:: ;gwmu :m

Rated mains voltage

~
-~ 400 ¥V | W

BPS Brake installed
Mounted v

Max, input speed

I

2000 1fmin |

(e M= = =N = - T W P

Temperature sensor Mon-SEW forced cooling fan -

T Ta0r KTY - Not installed x
@ Response o overtemperature __
Stop at application limit / waiting - O

2545115659
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No menu "Motor selection", os dados do motor necessarios para a colocagdo em
operagao sao ajustados manualmente.

Esses dados encontram-se na plaqueta de identificagdo do motor e podem ser lidos ali.
O motor conectado no MOVIAXIS® ¢ identificado claramente quando esses dados séo
introduzidos.

NOTAS
Esses ajustes s6 podem ser realizados se vocé nao tiver selecionado "Load data
® permanently” no menu [Eletronic nameplate].
Ajuste dos dados Se mover com o cursor sobre a plaqueta de identificagdo no menu, uma seta lhe
do motor mostrara onde vocé deve introduzir este valor no menu. Se clicar os botbes, abre-se um
menu pull-down onde pode selecionar o valor respectivo.

Motor selection

3 - ~
[3f SEW-EURODRIVE ( E
TE846 Bruchsal/Germa .
Ly PO QUPSISBPITRH S
H Nr. 0123456789 0001.22 < Sn
3 Hn o bosiPANE P 65
o] n, 6000 il L&l A maF
- f, 300 Mo [ugse800] Vw4
] e AL LU —
] Gotriabe M, max 35 N fgpe  1.600 /8000
= cupﬁm | 400V | 3000 1/min [ 5 1 & 1) i
CMPI0OL
D = { CMPLIOM Rated mains voltage
1] % CMPLOS 400 V | W
n ] CMPAOM
= CMPATS
L1 | s Brake installed
1] E‘E CMPSIM Mounted v
n CMPSIS
Chioa Max. input speed
g - oren S
L1] CMPEZS 3000 hals )38
1] CMPTIL
CMPTIM Temperature sensor Non-SEW forced cooling fan
CMPTLS KTY W Mot installed X
ET::::‘ Response Lo overtemperature
C'-‘:'IP'@JSr Stop at application limit / waiting L
2545179659
Campo de selegao
"Response to over- Temperature sensor Non-SEW forced cooling fan
temperature” KTY v Not installed e
Response to overtemperature
Stop at application limit / waiting v
2545248139
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5.9.11 Monitoragao

Colocagédo em operagéo MOVIAXIS® - Operagao de motor Unico @

Sao possiveis as seguintes reagdes de desligamento em caso de sobreaquecimento do
motor:

Dados de entrada Descrigao

Aqui é possivel ajustar a resposta de desligamento do servoconversor de

miltiplos eixos MOVIAXIS® MX em caso de sobreaquecimento do motor.

Os seguintes ajustes séo possiveis:

* Sem resposta — Sobreaquecimento do motor é ignorado.

* Apenas exibir — A irregularidade ¢é indicada no display de 7 segmentos,

0 eixo continua a funcionar.

* Bloqueio estagio de saida / aguardando — Eixo passa para regulador
bloqueado FCB (motor gira por inércia até parar). De acordo com o estado
de irregularidade, o eixo executa um "Inicio a quente" apés um "reset"
(capitulo Indicagdes operacionais nas Instrugdes de operagao). Neste pro-
cesso, o tempo de reset reduz-se a um minimo (sem booting).

« Parada de emergéncia / aguardando - Eixo desacelera usando a rampa

Response to overtempe- da parada de emergéncia. De acordo com o estado de irregularidade, o

rature eixo executa um "Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicagdes ope-
racionais nas Instru¢des de operagéo). Neste processo, o tempo de reset
reduz-se a um minimo (sem booting).

» Stop at application limits/pending — Eixo desacelera usando a rampa de
aplicagdo. De acordo com o estado de irregularidade, o eixo executa um
"Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicagdes operacionais nas
Instrugbes de operagdo). Neste processo, o tempo de reset reduz-se a um
minimo (sem booting).

« Stop at system limits/pending — O eixo desacelera usando a rampa do
sistema. De acordo com o estado de irregularidade, o eixo executa um
"Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicagbes operacionais nas
Instrugdes de operagdo e/ou no Manual de Sistema). Neste processo,

o tempo de reset reduz-se a um minimo (sem booting).

[af n
= -
[ SEW suggestion Download value
[
E@ Spead monitoring
ﬂ [} Motor/regenerative L) Hotor/regenerative w
j il [ Current limit
[ f 5.00 A | [ so0 a
- _ ; - N Delay
L ALIES 50 ms " 50 ms
o)
-:I o Motor data
1] ﬁ o
0
.u]
L]
= Accept SEW ,.«,3
- SEGIEston -T-

2545250571

NOTAS

O valor na coluna esquerda do menu de introdugao € uma sugestéo; o valor atual do
servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX encontra-se na coluna direita.

Acionar os

+ ">" para aceitar sugestdes separadamente,
* "Accept" para adotar todas as sugestoes de uma vez so.

* Introduzir os parametros gerais de controle do MOVIAXIS® MX de acordo com a
seguinte tabela.
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Dados de introdugao Descrigao

A rotacao exigida pelo valor nominal s6 pode ser atingida se houver torques
disponiveis suficientes para a exigéncia de carga. Assim que o limite de cor-
rente for atingido, o servoconversor de mltiplos eixos MOVIAXIS® MX supde
que o torque atingiu o valor maximo. A rotagdo desejada nao pode ser atingida.
A monitoragéo de rotagao € ativada se este estado permanecer durante o
tempo de monitoragao n de atraso.

O limite de corrente refere-se a corrente de saida aparente do servoconversor
de mudltiplos eixos.

Speed monitoring and
deceleration time
n-monitoring

Current limit

5.9.12 Controlador

Os dados relevantes para o controle de rotagdo sido ajustados no item de menu

[Controller].
Controller

o Moments of inertia

D’ J-Motor

3 - 40.240  kgam® [ o000  kgom

o mJ B

3 - 7 rake

v 1.760 kegem? Maastre &
i

B Time interval

[

D& Scanning frequency n/X Time interval extemnal contnol
j’ A 1.0 ms | W | 10,00 ms
(] p._--.

n "_‘D PWHM frequency

1] B kHz W

n

E} Controller optimization

L1}

E n

o SEW suggestion Tabular
. via
. 1 Structural diagram o Simulation

2545377291
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Momentos de
inércia

Intervalo de tempo

Colocagédo em operagéo MOVIAXIS® - Operagao de motor Unico @

J motor: Momento de inércia do motor colocado em operagéo.

J load: Momento de inércia da carga relativa ao eixo do motor. Se o0 momento de
inércia da carga nao for conhecido, este pode ser identificado automaticamente uti-
lizando [Measure]. Ver botao [Measure] (— pag. 150)

J brake: Momento de inércia do freio do motor.

Measure (s6 é possivel apés a colocagdo em operagdo completa): Se a inércia
externa da carga nao for conhecida, esta pode ser identificada automaticamente
através de um deslocamento de medigéo. Clique o botdo [Measure] e siga os trés
pontos no submenu [Determine moment of inertia external mass].

s et s e S

Startup

“!‘ You need a complete startup of the motor to determine the load mass inertia / external
mass. If startup is not complete at this peint, you vall have te complete startup and then
return to this instance.

Mowve

12" Hove the axis using this velooty profile. A welocity
change of:
300 mmis
3600 men/s

Must be reached ot least!

Measure

@ Start massuting!
Once 3 measured value is displayed. you can accept it with DK poa—
Currently measured value total moment kgem?
of inertia

Cancel | |

2545453963

Scanning frequency n/X control: Especificar a frequéncia de amostragem dese-
jada do controlador de rotagédo e/ou de posigao. O ajuste padrdo de 1 ms deve ser
reduzido somente em aplicagdes dinadmicas extremas.

Time interval external control: Introduzir aqui o intervalo de tempo do controlador
externo. Este valor é necessario em todos os FCBs que geram um valor nominal de
modo interpolado (gerador externo de rampa), bem como na especificagéo do valor
nominal analégico. Nota:

Nota: O valor de entrada nao é relevante para a especificagdo do valor nominal ana-
l6gico, como p. ex., Posicionamento FCBO09.

PWM frequency: Introduza aqui a frequéncia da PulseWidth Modulation (Modula-
¢ao da largura de pulso). Os seguintes valores sado possiveis: 4 kHz, 8 kHz (ajuste
padrao), 16 kHz.

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

151



5

152

C &9,

Colocagao em operagao
Colocag&o em operagéo MOVIAXIS® - Operagéo de motor Unico

©

Otimizagéo do .
controlador

SEW suggestion: Os parametros de controle pré-ajustados pela SEW podem ser
adotados. O modo mais facil para o ajuste de todos os parametros de controle.
Controller :

j‘ Complete block dagram | Speed controler | Posiion coniroler

= P B B T B B N

S IENC

Tabuler | | System type | Simulation

‘1} System-specific controller parameter suggestion

No backbash Low backlash With backlash
- ) |
. Ey &
- & -
Requirements on dynamics Controller parameters
v 27 ks d
Clearance of load hd l
!
J
0 “tas T T T st T gt T T 100 h
R — .
; 0.75
Stlffne;ss - S Download Permament
. --.....-..‘.................................................................................- d
0.50 0.88 L.25 1.63 100 Rosnlad duce

2545637003

Caso 1: Selec¢éo do tipo de sistema (acoplamento de carga com o acionamento).
Opcgdes: "No backlash" (sem folga), p. e.x carga acoplada diretamente; "Low
backlash" (folga reduzida), p. ex., acoplamento de correia dentada; "With
backlash" (com folga), p. ex., conexdo dente-engrenagem ou acoplamento
cremalheira. Na maioria dos casos, os ajustes basicos podem ser mantidos.
Caso 2: Use o cursor deslizante para ajustar o grau de liberdade da carga. Para
a sintonizacgéao fina dos parametros de controle dependendo da folga do acopla-
mento da carga e da rigidez desejada do controle. S6 é necessario quando o
ajuste basico no item 1 ndo for bom o suficiente.

» Use o cursor deslizante "Clearance of load" (Folga da carga) para ajustar o
grau de liberdade da carga.

» Ajustar a rigidez do controlador de rotagao com o cursor deslizante "Stiffness"
(Rigidez). O valor para a rigidez depende da transmisséo de forga (aciona-
mento direto alto, correia dentada baixa), tornando-se assim uma medida
para a rapidez do circuito do controlador de rotagdo. O valor para o ajuste
padrao é 1.

A rigidez do circuito do controlador de rotagdo pode ser opcionalmente ajus-
tada com o cursor deslizante ou ser introduzida no campo de entrada.

Se aumentar o valor da rigidez, a velocidade de controle também é aumen-
tada. Durante a colocagdo em operagédo, a SEW-EURODRIVE recomenda
aumentar o valor em pequenos passos (0,05) até o circuito do regulador
comegar a oscilar (ruido no motor). Em seguida, reduzir um pouco o valor.
Assim, garante-se um ajuste otimizado.

Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagéao de teste.

Botao [Download once]: O download dos parametros de controle sé6 é realizado
uma unica vez.

Botao [Download permanent]: Os parametros de controle sdo carregados cada
vez que houver uma alteragéo da folga da carga ou da rigidez. Indicado por uma
barra de progressao verde.
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Nota: Caso selecione o botao [Download once] ou [Download permanent], todos
os parametros listados nos menus [Controller] serdo sempre carregados.

« Tabular: Os parametros de controle pré-ajustados pela SEW-EURODRIVE podem
ser adotados ou otimizados. A adaptacao direta ou otimizagdo dos parametros de
controle individuais deve ser realizada somente por especialistas.

Controller

Corrplete black dsgram | Sweed controler | Positon conmroles | [Tabdar | Systemtype | Smulsson
Requiremants on dynamics Controller paramataers
1
) e 9
Clearance of load b

[
If a .ll'J.;-h‘lIS‘)““?‘S-lllluu !
a
L1 0.75
= Stiffness hd Download Permanent
[ 0.50 0.88 1.75 1.63 2.00 s
ﬂ SEW suggestion for controller parameters
:D' @ Position (x) Valocity (v)
iy ok 42170 & [ 22170 ys 0N 84339 o [ 84339 1s
0 Setpoint filter 1000 * [ 1000 ms intagr. time 47.427 = | 47 ms
1] Setpoint cvcle cont, 10,00 = 10.00 ms O ) G 5000 S
actual value filter 2.964 = ’m ms

1]

Acceleration (a) pracontrol 100,000 = | 100.000 %
0 pracontral filter 10,000 = I 10.000 ms Accept permanently
1] precontrol 100,000 o [ 100.000 % Accept once

2546150155

« Caso 1: Ajuste nos cursores deslizantes "Clearance of load" e "Stiffness" afetam
somente os valores sugeridos. Se desejar aceitar os valores sugeridos, isso deve
ser realizado clicando o botdo [Download permanent] ou [Download once].
Somente agora os dados introduzidos estar&o ativos.

+ Caso 2:
Dados de entrada ‘Descrigéo
Position (x)
Gain Valor de ajuste para o controlador P do circuito de controle de posigéo.

. Valor nominal é filtrado, graduagdes dos valores nominais podem ser suavi-
Setpoint filter

zadas.
Setpoint cycle cont. Intervalo de tempo do controlador externo.
Velocity (v)
Gain Fator de ganho do componente P.

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
nao resulta em nenhum componente |I.

Integrative time

O valor nominal de velocidade ¢ filtrado, graduagées do valor nominal ou inter-

Setpoint filter N . ) -
P feréncias por impulsos podem assim ser suavizadas.

Actual value filter Constante do tempo de filtragem do filtro de valor atual de velocidade.

Precontrol Fator de ganho do componente P do controlador de velocidade.
Acceleration (a)

Precontrol filter Constante do tempo de filtragem de pré-controle de aceleragéao.

Fator de ganho de pré-controle de aceleragao. Isso melhora a resposta de

Precontrol -
controle do controlador de velocidade.
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» Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagéao de teste.

Botao [Download permanent]: Havera um "download" dos parametros de con-
trole cada vez que houver uma alteragdo da folga da carga ou uma mudanga da
rigidez. Indicado por uma barra de progressao verde.

Botdo [Download once]: O download dos pardmetros de controle acontece
apenas uma vez.

» Structural diagram: No submenu [Complete block diagram], vocé pode ajustar
todos os parametros relevantes para os controles (Controle de velocidade, controle
de posicao, aceleracdo). A adaptagao direta ou otimizagao dos paradmetros de con-
trole individuais deve ser realizada somente por especialistas.

S ——
E’ erﬂeuL&jWyn Speed confroler Position confroller Tabular System type Smulaton
100 % il ms
a‘\.et. [ [

=gl

acprecantrsl @ precancral filter

W% Sme PI controller

V.. | |
- — = 47427 ms
¥ precontral v uwo-ncﬁl-mr | /_’ —l
217 1f v .

Acceleration

) e

Koer,
P controller 2964 ms
Position Velocity
)
SEW suggestion =
5w

2546306187

Os simbolos de controle com um fundo cinza nos submenus "Speed controller" ou
"Position controller" e seus parametros nao estao ativos.
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« Simulation: Aqui é possivel simular a dimensao do desvio de velocidade e de posi-
¢ao em relagédo aos valores nominais especificados em caso de choque de carga
virtual (salto de torque da carga) de 0 Nm para M (torque estatico do motor).

Complete blod: dagram Speed controder Position controler Tabulsr System type | | Semulation

Disturbance variable

a
0
o 'i“ A disturbance variable is abruptly added to the drive line. ﬁ
H (eg. aload is applied to & hoist.) in
H - . P = rf=--=
H Simulation of disturbance variable adjustment Ly 1
4 ]
j v Speed eontraller E" l .t
v Position controller
ﬂ Simulation
s
ﬁ Requirements on dynamics Controller parameters
o Q d
i 5 [ =
5 Clearance of load 27 - |
I |
L1} o 25 50 75 100
- 0.75 =
TJ Stlﬁnelss - o Downlead Permanent
1 A
g T S g I T e g e e gy SR R R 2 meninnd Oace

2546384907

» Caso 2: Para a sintonizacao fina dos parametros de controle dependendo da
folga do acoplamento da carga e da rigidez desejada do controle, ver item
"Otimizagao do controlador" (— pag. 152).

» Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagao de teste.

Botdo [Download permanent]: Havera um download dos parametros de controle
cada vez que houver uma alteragdo da folga da carga ou uma mudanga da
rigidez. Indicado por uma barra de progressao verde.

Botdo [Download once]: O download dos pardmetros de controle acontece
apenas uma vez.
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Clicando o botao [Simulation], abre-se o menu [Axis settles].
i sites

Speed contraller Pasition controdler

Units for the graphic

[1= 0.144sec s - 0.082mm |

B0

s
mim

[v] = mm/s
[5] = mm

51

[v] = mmis

pe oN

15 Iv] Wmdr./min
[5] = Umdr.
1
104 | L= 0.14450c v = 2.997Tmmls | 1 o5
-;_____-\‘::\
e . : . . ' ; =l 0
20 40 &0 80 100 120 140 160 180
[ = msec
Bk [0 coaatnsastatan  band u s
Stiffress | —i— B 'mg v | 77.686 mm/s | Omm/s
masked t 2 s ot s ox b 4 @ unEss s . OB
Clearance of load Ry | — r— lnu.ul _2?3 ! 0.083 mm | O e
2546899083

Se vocé selecionar a ficha de registro [Speed controller] ou [Position controller], é pos-
sivel ler o desvio de velocidade ou de posi¢cao em relagdo ao tempo. Use o mouse para
mover a linha verde ao longo do eixo do tempo.

E possivel escolher entre unidades definidas pelo sistema ou pelo usuario para a ilus-
tracao.

Cursores deslizantes também estao disponiveis neste menu para a sintonizagéo fina
dos parametros de controle dependendo da folga do acoplamento da carga e da rigidez
desejada do controle.

O desvio maximo e minimo do desvio de velocidade e posigdo encontra-se na tabela a
direita no menu.

il ke
v | 77.686 mm/s ‘ 0 mm/s
4\5 S | 0.083 mm ‘ 0 mm

2548223755
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5.9.13 Configuragao do eixo

Neste menu é possivel ajustar as unidades de usuario.
Axis configuration

j Unit pool
jﬁw’.ﬁs T
] S ramoe | g
= | LARH e aa Ll 2
- | L | I )
j’ Examples
.

Basic confliguration L5
ﬁ Trovel distEnce User-defined unit
o 1
j — i " | mm
]
j 1 ﬁ— e % { ) | 1 Decimal positions
o
39’ Velocity I
) f mm/s
ﬂ' 0 Decimal positions
i X, ==
B acceleration
1] L3 mm/s?

[ -. 0.083

1] PRI 2 Decimal positions
0 fmin™s ;M mmfad Hii—”j

2548226443
O MOVIAXIS® possui quatro unidades do usuario ajustaveis para as seguintes varia-
veis:
« Travel distance,
*  Velocity,
* Acceleration,
» Torque (ndo na colocagdo em operacao do motor — ver arvore de parametros).

Para tanto, um numerador, um denominador e casas decimais depois da virgula para
cada variavel sdo carregados no médulo de eixo. As casas decimais depois da virgula
sd0 necessarias apenas para a indicagdo no MotionStudio e ndo sdo consideradas na
conversao das unidades do usuario nem na comunicagao de rede.

Botao [Basic configuration]
« Travel distance
Unidade: Rotagdes (do motor), 4 casas depois da virgula

Exemplo:
Valor nominal Trajeto percorrido Indicacao no
MotionStudio
10000 1 rotagdo do motor 1.0000
15000 1,5 rotagdes do motor 1.5000

Depois da conclusao da colocacdo em operacgéo, os seguintes valores séo escritos
no modulo de eixo (conversdo incremento de 16 bits / rotagéo):

* Unidade do usuario posicdo do numerador = 4096
* Unidade do usuario posicédo do denominador = 625
* Unidade do usuario resolugao de posigao = 107

* Velocity
Unidade: rpm, sem casa depois da virgula
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Exemplo:
Valor nominal Velocidade Indicagdao no MotionStudio ‘
1000000 1000 rpm 1000
2345000 2345 rpm 2345

Depois da conclusao da colocagao em operagao, os seguintes valores sao escritos
no maédulo de eixo:

» Unidade do usuario velocidade numerador = 1000
* Unidade do usuario velocidade denominador = 1
* Unidade do usuario resolugao da velocidade = 1

* Acceleration
Unidade: 1/(min x s) alteragéo de rotagao por segundo, sem casas depois da virgula

Exemplo:
Valor nominal Aceleragao Indicagdo no MotionStudio
6500000 65000 1/(min x s) 65000
300000 3000 1/(min x s) 3000

Depois da concluséo da colocagdo em operagéo, os seguintes valores sédo escritos
no moédulo de eixo:

* Unidade do usuéario aceleragdo numerador = 100
* Unidade do usuario aceleragao denominador = 1
* Unidade do usuario resolugao da aceleragao = 1

Exemplo Aplicacao de fuso — Um movimento rotatério é transformado em um movimento linear.
Especificagdo das unidades do usuario:
* Posigcdo em mm com uma casa depois da virgula (p. ex., 25,6 mm)
* Velocidade em mm/s nenhuma casa depois da virgula (p. ex., 5 mm/s)
* Aceleragdo em mm/s2 com duas casas depois da virgula (p. ex. 10 mm/sz)

Axis configuration

Unit pool =]
| )
g

ol | (3]
g o

Exaimiplis

s e
Basic configuration v
g Travel distance User-defined unit
Al 5000
- — mm
o (07— | il
1, ﬁ"' . 1 Decimal positions

o L EQF | 10 :
)
gy Velocity
a mm/s
U 0 Decimal positions
H - X, 0 =
I Acceleration Revolutions
1] mm/s?
II 2 !..‘leum.sl positions
- [pe. e |2 =4

2548231819
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Procedimento:
Position

+ Use o0 mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de acio-
namento na linha "Travel distance".

» Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Travel distance" para 1 casa
depois da virgula.

» Clicar o icone do fuso. Introduza o passo do fuso na janela que se abre agora
[Settings].

Velocity

» Use 0 mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de acio-
namento na linha "Velocity".

* Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Velocity" para nenhuma casa
depois da virgula.

Acceleration

» Use 0 mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de acio-
namento na linha "Acceleration"”.

* Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Acceleration" para duas casas
depois da virgula.
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@ Colocag&o em operagéo MOVIAXIS® - Operagéo de motor Unico

5.9.14 Valores limite de aplicagao e de sistema

Application and system limit values

L3
ol

o)
zr Mazimum velocity — System limit
H B o9 250 mm/'s — Application limit
o :
7 / Maximum deceleration
Maximum acceleration B[ 1366 w &  1366.67 mm/s?
[y & 136667 % 1366.67 mm/s?
o, /
D’ Madimum velodity
o} B 5% 225 mm/s
[ s
ﬂ Ma:dmum deceleration
L) 1230.00 =  1230.00 mm/s2 A
Maximum acceleration Maximum deceleration ememency stop
[ 2| 123000 % 1230.00 mm/s 2| 136667 % 1366.67 mm/s?
0 [ t
0
0 Maximum torgue System limit Maximum torque Application Hmit -~
a - Accept SEW B %
& 300.000 % 300.000 % & 300.000 % 300.000 % it ¥ )
2548418699

Os valores limite de aplicagdo e da maquina referem-se as unidades do usuario ajus-
tadas. As unidades do usuario selecionadas anteriormente sdo mostradas nesta figura;
elas ndo podem ser alteradas aqui.

Os campos a direita referem-se ao valor de descarregados no eixo convertido para a
respectiva unidade do usuario. Os campos a esquerda séo valores calculados suge-
ridos pelo programa.

Clique o botao "Accept SEW suggestion" para adotar os valores sugeridos.

5.9.15 Download

Dow
o 9
g5
) Calculation of startup parameters is complete! &
i Press “Load into unit” to transmit the calculation results to the inverter without
D" finishing startup
o
ﬂ' Load into unit (PC -> target system) Q_-]
i)
o
o Ly
H To transmit the calculated data to the inverter and to finish startup, press
“Fimish".
2548421131
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Exemplos de aplicagao @

5.10 Exemplos de aplicagao
5.10.1 Exemplo 1: Encoder rotatério como encoder sincrono

Areas de utilizagdo: p. ex., elementos de transmiss&o nao lineares como mecanismos
de manivela e biela oscilante, serra mével, valor principal do eixo como p. ex., came ele-
trénico.

Neste exemplo, o valor atual de posigao do encoder absoluto marcado como encoder 2
é utilizado diretamente para o controle de posicionamento. Durante a colocagdao em
operacao, €& necessario ajustar as relagcbes de encoder do encoder do motor
(encoder 1) e do encoder sincrono (encoder 2). Neste exemplo, a relagdo de encoder
do encoder 1 para o encoder 2 é "1,5". A relacdo de encoder entre o encoder 1 e o
encoder 2 é determinada automaticamente através de deslocamento no sistema. Ela
também pode ser calculada e introduzida manualmente.

gl S
| { F
d=tomm( |
N
;
1409350283

Ajustes:

Hardware configuration

Ly Encoder . Option cards

H paol | _3 ' Encoder card Encoder card
i Sl Slot 3

g 3 ot 1 t

T

L Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2

ﬂ 1. Paramater sat

I AsiH AS1H

[ 2 Edit | 5 edit

Peaiticn - o Position [

ﬁ L SRS 1_. e :t!i-'.!-c.r 2

i . :

ﬂ 2. Paramaeter set

)

v}

[

g 3. Parameter sat

2553344907
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Exemplos de aplicagéo

Distance encoder
l_:} Encoder selection # Mounting

1. Select the relevant encoder grouping
[ sewenender | i B (ST g i

2. Select the encoder by means of the SEW designation on the nameplate

Mechanical design Development status

F = Positive connecti « o Electrical design
G = Thread mounting |

H = Hollow shaft

2

1 = Integrated 3
K = Cone | 4
L = Linear &
p 7

R = Resolver

L = Mod. Resolver
M = Mod. Resolver ~

SIW-EURODRIVE c€)

76545 Bruchsel'Zemany

Tp PoF121 cpstsERTYa [ 1 v

Nr. 0113456789 0001.22 el H

M 13 Mm Iy 1.7 A P 4]
n, 6.000 o g B0 A mamF

b 30 H Uy 900 WV ow WM

Bremse 24V 31 Nm Glsichrichter
Gelriebe My 35 Nm ngge  1.600/8.000 rimin
i _5 H] Gewchd 38 L.

Ly

[ ok | conce

[MOVTOOLSS: MobonShuts -
2553348107

Selecgdo e ajustes do tipo de encoder.

P e — ==

r:} Em:mlg-;clncﬂnn # Mounting

Encodar mounting

Counting direchion ol the encoder

| :‘E‘}m | insense of rotation of mokor w

 nu | Deectmounting |
—_— @ Measuregear ratia |
5 0

2557571595

Ajuste direto das relagdes de transmissao entre as rotagdes do encoder e as rotagdes
do motor, ou seja, apds o calculo ou através de deslocamento do sistema.
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Examples
Basic configuration -

Trawvel distance

Exemplos de aplicagao @

User-defined unit

Rew,

Valocity

Aceeleration

[ 1y
1y
2y
Y
Y
Y
ag
Y}
Y
[ 1y
[ 1y
o]
[ 1y
0
a]
n

No menu [Axis configuration], com encoders rotatérios nao é possivel determinar ou
introduzir a relacdo de transmissao entre as rotagdes do encoder e as rotagdes do
motor. Isso s6 € possivel no menu [Encoder selection], submenu [Mounting]. Ver capi-
tulo "Configuragédo de hardware do grupo encoder (— pag. 139).

0 Decimal positions

p T =

-3 1/ min
O Decimal positions
= o =
Lfmin®s

0 Decimal positions

5.10.2 Exemplo 2: Encoder linear como encoder de posicionamento
Areas de utilizagdo para tal aplicagdo sdo p. ex., sistemas de armazenamento vertical
(devido ao escorregamento das rodas) e sistemas com folga.
O deslocamento do encoder sincrono linear deve ser introduzido para uma rotagédo do
motor. O deslocamento para uma rotagdo do motor é determinado automaticamente,
mas pode ser calculado e introduzido manualmente.
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Exemplos de aplicagéo

Ajustes:

Selegdo e ajustes do tipo de encoder a ser utilizado tendo como exemplo um encoder
linear AL1H.

Hardware configuration

!r Encoder — Option cards
d pool - il % . Encoder card Encoder card
g \; slot 1 Slot 3
- L
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
B 1. Paramater set
I asiH AL1H
d_’ [B Eaun El B edi | —m
g |r= Q= 2
(1 L |
ﬁ 2. Parameter set
3y
o)
[
(1
!" 3. Parameter set
o)
0
2557574539
Ajustar o encoder 2 para a detecgéo de posigao.
Distace encodsy
[_:.' Encoder selection » Mounting
1. Select the relevant encoder grouping
o SEW emcoder | @ Approved encoder \', \-— Mon-SEW encader | -?-.-\
2. Select the encoder by means of the SEW desi ton on the plat:
Machanical design Development status
F = Positive connect - 1] Electrical design
G = Thread mounting
H = Hollow shaft 2
I = Integrated 3
K = Cone 4
5 = Spread shalt = ; ==
= Hod. Resolver
= Mod, Resolver 7
5CW-EURODRIVE ce)
T Bruchaal"Zamany W
Typ PSF121 CMPSISHEPRTYI|A QL |1 |H
Ne. {1.23456789 0001.22 HELH
M 13 w b 17 A P B
my, 6000 dmin gy 90 A mEF
fy 300 L Usps 400 Vom M
Bremea 24V 31 Nm Gleschrctie
Getriebe My 35 Nm ngge 1600/ 8000 rimin
i 5 1 G 38 , W )
o NG
MOVITOOLSE Moonsiots e BT
2557576971

Selegao e ajustes do encoder utilizado AL1H
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Colocacao em operacao ('% 5

Determinagéo da relagdo de transmissao entre o motor e o encoder.

No menu [Axis configuration], as unidades de usuario desejadas séo ajustadas e o ramo
de acionamento é emulado. Para a emulagdo do ramo de acionamento, selecionar os
icones necessarios no menu [Unit pool] e arraste-os para a linha "Travel distance".

Axis configuration

Unit pool

0 Decimal positions

, o

‘I—‘r- 2T 1 —r
I a =0 lnnrr e
o . |oF| (s [ Ly G
Examples
Ly Basic configuration -
) Travel distance Usear-defined unit
C! ﬁm 62.632 > 62.832 m
] Oy |2 (o] = F@lo=foge
= 4 ﬁ~[ = — Pl =1 @ o 0 Oscimal sositions
e T =
)
U Velocity
[ ny mis
ﬁ 0 Decimal positions
= 3 X, o =
Ln} Acceleration
5] ms
]
1]

Selecgdo e ajustes do encoder utilizado AL1H
Configuragéo do eixo.

Ratio between encoder and motor

"~ Direct input

i+ Determined sutomatically

Travel distance on encoder per motor
revolution

OK Cancel

2557633803

Clique o simbolo "Encoder 2 AL1H" para introduzir o trajeto de deslocamento no
encoder "Travel distance on encoder per motor revolution" E possivel introduzir o trajeto
de deslocamento diretamente apds efetuar seu calculo manualmente utilizando "Direct
input", ou através de "deslocamento do sistema" ou selecionando "Determined automa-
tically" (Determinagao automatica). Neste exemplo, o deslocamento no encoder "Travel
distance on the encoder per motor revolution" = 62831 um.
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Colocagao em operagao
Colocacéo em operagéo MOVIAXIS® - Operagao de varios motores

5.11 Colocagao em operagao MOVIAXIS® - Operacgao de varios motores

NOTAS

Este capitulo trata dos menus de colocagdo em operagao que exigem ajustes espe-
ciais para a operagao de varios motores.

A colocagédo em operagao completa é realizada como descrito no capitulo "Colocagao
em operagdo MOVIAXIS® — Operagso de motor tinico" (— pag. 132)

A operagao de varios motores requer uma ou duas placas de multiplo encoder, depen-
dendo da quantidade de motores que deve ser operada.

As placas de multiplo encoder ampliam o sistema MOVIAXIS® para poder avaliar enco-
ders adicionais. Duas placas de multiplo encoder diferentes estdo disponiveis. Sua
escolha deve ser feita de acordo com o encoder a ser avaliado.

5.11.1 Areas de utilizagdo:

A placa de multiplo encoder pode ser utilizada para as seguintes areas de utilizagéo:

» O posicionamento pode ser feito diretamente com o encoder externo ou com o
encoder do motor.

* Operacgao de varios motores (max. 3 motores)

» Avaliacido de encoder absoluto

» Operagao de motores ndo SEW equipados com encoders EnDat
+ Sistemas com escorregamento

+ Compensacao do alongamento de cordas e correias

» Leitura de valores mestre em cames eletrdénicos e sistemas de operagao em sincro-
nismo

» Selegao do valor nominal analdgico e simulagdo do encoder incremental da posigao
atual para o controlador

* Uso geral da entrada analdgica diferencial +10 V p. ex. para a especificagdo de
valores de rotagao ou de torque.
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Colocacao em operacgao (‘@

5.11.2 Exemplo: Operagao de varios motores

Area de utilizacdo: Em aplicagdes com varios eixos que possuem o mesmo torque de
saida e nao estdo em operacgéo simultaneamente.

E possivel conectar até 3 motores em um maédulo de eixo. Para tal, é necessario inserir
duas placas de multiplo encoder adicionais, ver figura abaixo. Dependendo do jogo de

parametros ativados, a poténcia deve conectada para os motores individuais através de
disjuntores.

[1]

[2]

[3]

2557636363

[11 Encoder do motor 1 na unidade basica
[2] Encoder do motor 2, placa de multiplo encoder 1, slot 1
[3] Encoder do motor 3, placa de multiplo encoder 2, slot 3
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(‘\ | > Colocacgido em operagio
@ Colocacéo em operagéo MOVIAXIS® - Operagao de varios motores

Hardware configuration

Encoder Option cards
pool Encoder card Encoder card
| slot 1 skt 3

Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
1. Parameter sat

AS1H

2. Parameter set

AS1H

B Edit

i Position — 2

el
detechon

3. Parameater salt

NG I IG I NN NN N TG I

2557639307

Para o encoder 1, ajuste "Position detection" para jogo de parametros 1.
Para o encoder 2, ajuste "Position detection" para jogo de parametros 2.
Para o encoder 3, ajuste "Position detection" para jogo de pardmetros 3.

A colocagédo em operacao dos jogos de parametros individuais sé pode ser realizada
sucessivamente e somente apds a conclusao de cada colocagédo em operagdo com-
pleta.

Os jogos de parametros individuais podem ser selecionados via parametros. Para tal,
ver a descricao de parametros no manual de sistema "Servoconversor de multiplos
eixos MOVIAXIS®".
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Editor PDO @

5.12 Editor PDO

Através do editor PDO, é possivel ajustar os dados de processo.

5.12.1 Estrutura e fluxo de dados

E possivel escrever valores nominais como p. ex., velocidade, posicdo como dados de
processo de 16 bits na meméria temporaria PD IN do MOVIAXIS® através de um sis-
tema de rede, como p. ex., fieldbus. Estes valores nominais podem ser especificados
livremente nas unidades do usuario definiveis como p. ex.,

o [m/s]
* [mm]
+ [Ciclos/min].

I
I I
I
! MOVIAXIS |
I I
| Palavra de controle Palavra de estado |
I - I
: WO (16 Bit) ] WO (16 Bit) |
- I
: W1 (16 Bit) Palavra de controle W1 (16 Bit) :
: W2 (16 Bit) W2 (16 Bit) :
I W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) :
[ |
| 1
I I
I |
1. Memoéria tempo- Memoéria tempo- ||
I|_raria PDIN Canal PD IN Pool FCB Canal PD OUT raria PD OUT i
: WO (16 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
'| I
Al I
|
Converséo: Converséo: : Rede
Unidades do usuario Unidades do sistema |
: em unidades do sistema em unidades do usuario :
| - '
TI W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32Bit) I
o g I
I I
R g S L SR S g NS SRR S g S S Sy M G g S g g S S S g S g S S g S S g S S G g G S g S S g S S g S Sy -4
---------- Ex.:
Memoria tempo- Canal PD IN
raria PD IN
WO (16 Bit) DWO (32 Bit)
W1 (16 Bit) —|_|—> low | high Little Endian (formato Intel)
W14 (16 Bit) J_|—> ow | nigh Big Endian (formato Motorola)
W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)
1409533067

Estes dados de processo continuam a ser processados como palavra dupla depen-
dendo da configuragéo do canal PD IN subsequente. As unidades do usuario sao trans-
formadas em unidades de sistema e enviadas para os respectivos FCBs. O MOVIAXIS
oferece 16 canais PD IN.

Dependendo da configuracdo dos dados de processo, é possivel converter valores
atuais como p. ex. rotagdo e posicao através de dezesseis canais PD OUT de 32 bits
em unidades de usuario e transferi-los ao sistema de rede conectado através de
16 memodrias temporarias de dados de processo.
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C &9,

Colocagao em operagao
Editor PDO

©

Informacgdes sobre o estado dos eixos como p. ex.
* Pronto para funcionar

» Parada do motor

* Freio liberado

também podem ser escritas em uma palavra de dado de processo da meméria tempo-
raria PD OUT através de uma palavra de estado. As informagdes também podem ser
processadas por um controlador de nivel superior através da rede conectada.

Quatro palavras de estado configuraveis estao disponiveis (— pag. 169).

5.12.2 Exemplo de uma parametrizagao

Parametrizagao da
interface fieldbus

Este exemplo mostra uma parametrizagdo de uma conexao PROFIBUS para o controle
de rotagao.

Clicando uma meméoria temporaria IN, abre-se a respectiva interface de parametriza-
cao. A opgao de comunicacao é selecionada como fonte de dados para uma conexao
PROFIBUS.

Neste exemplo, sao utilizadas trés palavras de dados de processo:
» Ativagao FCB

* Rampa

* Rotagao.

Para que o exemplo possa ser testado sem PROFIBUS, a fungcédo de atualizacédo é
primeiramente desligada. A interface de parametrizagao para estes ajustes apresenta-
se da seguinte forma:

x|

Basic settings

Data source |Eommunil:atioﬂ opliorj

Data block start ||;|

Mumber of data words 4

Time-out interval [ms] |20.000

Update [0t -

Canfiguration efror |N0 fault

PDO never received before [~

CAN

Meszage D |

Data acceptance with Sync | J
Endianess | J
Communication opbon

FOO-D [g
Sender addiess |g

1409535499
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Parametrizacdoda  Clicando uma vez em uma das palavras de controle, neste exemplo a palavra de con-
palavra de controle  trole 1, abre-se a interface de parametrizagéo e € selecionado o layout de instancia/de

e dos dados de FCB. O canal de dados de processo IN 0 é definido com a variavel de sistema "Velo-
processo IN city", o canal 1 com a variavel de sistema "Acceleration".
x|

I

[ Localcontrolword [0

£
Layout [FCB instance =
Channel 32-bit access Systam unit

Pll'.ll_.]'dl'llmil.'lg contiol word N Il o ;! I‘JE|DEI[)I j
| D o W
oo | A
FunctionBit03 | E os [1Eb -] | (p——r -]
Function Bit04 [ E P T 7] [Nenriepeed E
Function Bit05 | E og  |Eb -] [Non-riempreted -]
Function Bit06 [ | oz [ | [Norvinterpreted -]
Function Bit07 | ] og 166t -] [Mon-rterpreted -]
Function Bit 08 [ -] o9 |16kt =] [Mon-ritepieted |
Function Bit 03 | ] T LD -] [Non-rnteipreted |
Function Bit 10 ] 11 [16bi =l [Non-terpreted -l
Function Bit 11 I J 12 |1 E bit _v] |Non-nlelc-eled ;]
FunctionBit12 | -1 13 1660 3 [Non-ritespreted E
Function Bit13 | ] 14 [16b0 =l [Norintepreted g
Function Bit 14 | = 15 [18bi £l [Nonmierpreted =l
Function Bit 15 I J

1409709451
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C 20
O,

Atribuicao

da memoria
temporaria
de entrada as
variaveis

de sistema

Parametrizagao
de FCBs

Colocagao em operagao
Editor PDO

Em seguida, as palavras da meméria temporaria IN devem ser atribuidas a palavra de
controle 1 e aos dados de processo IN.

Neste exemplo, o nimero FCB é colocado na 12 palavra da memaria temporaria IN, a
rota¢éo na 22 palavra e a rampa na 32 palavra. As respectivas palavras podem ser atri-
buidas através de drag & drop.

Configuration of process data flow

Conversionto intermal
system units

IN process datainterface

]

pWord1 o

FCE

Instance

1409711883

Clicando "FCB", abre-se a interface de parametrizagdo de FCBs. Para poder controlar
o controle da rotagdo através do fieldbus, ajustam-se as fontes de valores nominais
para os valores de velocidade e de aceleragao na memoaria temporaria de dados de pro-
cesso canal 0 ou canal 1 no FCBO05.

=
] w M FLE D Spesesd coniml (0
=i Setpoints
B Selpaint scurce velociy [Procecs data bater chernelD 5]
Setpoint local velocty  [1/min) o
Linil vabues
Sousce kngue kv |
Localtorque bmé %] 1000
Sowce acosleaion W
Acoalsialion ocd [ fmins] [3000
l Sounce decelension Flu:sidﬂahﬂlﬂ chares 1 j
Decdeigbon beal [ 4mincsi] [3000
Source ik frokosmima k1]
Jesk local 1N Amer#]) AT4EEAT
Actual values
Velacity [1 fmin] 0

1409714315
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Ihada usando o teclado.

W |IM buffer0

Lista de parametros @

Teste das Agora a parametrizagao esta concluida e pode ser testada. Enquanto a atualizagédo da
configuragbes memoria temporaria IN estiver desligada, é possivel alterar as palavras na vista deta-

5 Word 0
1000 W'ord 1
1':“:":' i'ord 2

1409716747

Assim que a atualizagéo for ligada (— pag. 170), as palavras sao atualizadas auto-

maticamente com os valores da rede.

NOTAS

® deve ser desligada, caso seja necessario.

Em caso de reinicio do servoconversor, a atualizagdo € ligada automaticamente e

5.13 Lista de parametros

Uma lista de pardmetros com descrigées encontra-se no manual de sistema "Servo-
conversor de mltiplos eixos MOVIAXIS®" e na internet como arquivo PDF "Descri¢io
de parametros do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®".
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>/\~_ Operagao
= ™ Informagdes gerais

6 Operacao
6.1 Informagées gerais

A PERIGO!

Tensdes perigosas nos cabos e bornes do motor
Morte ou ferimento grave através de choque elétrico.

* Quando a unidade esta ligada, ha tensdes perigosas tanto nos bornes de saida
como nos cabos e bornes do motor conectados. O mesmo se aplica quando a uni-
dade esta desabilitada ou quando o motor esta parado.

+ O fato de os LEDs operacionais estarem apagados nao significa que o servo-
conversor de multiplos eixos MOVIAXIS® esteja desligado da rede elétrica e sem
tenséo.

» Verificar se o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® esta desligado da
rede elétrica antes de tocar os bornes de poténcia.

+ Observar as indicagbes de seguranga gerais no capitulo 2 (— pag. 8) e as indica-
¢bes no capitulo "Instalagao Elétrica" (— pag. 80).

> P

A PERIGO!

Perigo de esmagamento devido a partida involuntaria do motor.
Morte ou ferimentos graves.

Funcgdes internas de seguranca da unidade ou o bloqueio mecéanico podem levar a
parada do motor. A eliminagédo da causa da irregularidade ou o reset podem provocar
a partida automatica do acionamento.

« Evitar uma partida involuntaria do motor, p. ex., retirando a régua de bornes de
sinais X10.

+ Dependendo da utilizagdo, tomar precau¢des de seguranga adicionais para evitar
expor pessoas e maquinas a perigos.

>

CUIDADO!

A saida do motor do servoconversor de multiplos eixos sé pode ser ligada ou desligada
com o estagio de saida bloqueado.
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6.2 Indicagao dos modulos de alimentagao e de eixo
6.2.1 Indicagdes operacionais do display de 7 segmentos

» Os dois displays de 7 segmentos exibem o estado operacional dos médulos de
alimentacgao e de eixo.
» Todos os ajustes e fungdes relevantes para a colocagao em operagao do sistema
| Ve’ de unidades encontram-se no médulo de eixo. Por essa razdo, ha mais indicacbes
operacionais no moédulo de eixo do que no médulo de alimentagdo. O moédulo de ali-
mentac¢ado nao esta equipado com inteligéncia programavel.

* As respostas a irregularidades reconhecidas e avisos encontram-se somente no
modulo de eixo. Porém, as irregularidades e os avisos sao indicados no médulo de
eixo e parcialmente no médulo de alimentagdo. Em alguns eventos, os niumeros
indicados no mddulo de eixo séo diferentes dos nimeros no médulo de alimentagéo.
Esses casos estdo marcados na tabela de indicagdes operacionais do moédulo de
alimentagdo.

» Por essa razao, as indicagdes para os modulos de eixo e médulos de alimentagéo
sao descritas separadamente.

6.2.2 Indicagao de irregularidade do display de 7 segmentos

O servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® reconhece irregularidades ocorridas
e indica essas irregularidades como cédigo de irregularidade. Cada irregularidade é
definida claramente através de seu cddigo de irregularidade e dos atributos respectivos
tais como.

* aresposta a irregularidade
+ o estado final apds a execugao da resposta a irregularidade
» o tipo de resposta de reset.

Mensagem de Os codigos de irregularidade sédo representados no médulo de eixo e no médulo de
irreqularidade com  alimentagc&o como valores numéricos que piscam.
dois displays de O codigo de irregularidade surge na seguinte sequéncia de indicacdes:
7 segmentos
0.5s 0.25s 1.0s 0.25s
L~ ~00~
1409738251

Além do cadigo de irregularidade, é definido um "subcdédigo de irregularidade” que pos-
sibilita uma localizacdo da causa da irregularidade. O "subcdédigo de irregularidade”
pode ser lido pelo usuario através da conexao de comunicagao.

Dependendo do tipo de irregularidade e da resposta programada para uma irregulari-
dade, aindicagéo pode pular de volta para a indicagdo operacional estatica.

Irregularidade As irregularidades no modulo de alimentagdo s&do comunicadas e processadas no
no moédulo de modulo de eixo.
alimentagéo

Um reset é executado retirando-se a alimentacao do sistema eletrénico de 24 V ou atra-
vés do software.
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6.2.3 Lista de irregularidades

Explicagdo dos
termos das listas
de irregularidades

Termos e abreviaturas

Significado

P Resposta programavel a irregularidade

D Resposta a irregularidade, ajustada na fabrica
VM Médulo de alimentagao

AM Modulo de eixo

ZK Circuito intermediario

HW Hardware

SW Software

AWE Unidade do usuério

Em caso de reset de irregularidade, o estado final de irregularidade determina que tipo
de reset sera executado, ver tabela abaixo.

Estado final de irregularidade

Resposta de confirmagao de irregularidade

Indicar somente irregularidade

Inicio a quente (apagar cédigo de irregularidade)

Sistema em estado de espera

Sistema bloqueado

Inicio a quente (apagar codigo de irregularidade)

Reinicio do sistema (executar soft-reset)

Sistema bloqueado

Reset da CPU (executar reset da CPU)

6.2.4 Respostas a confirmagédo de irregularidade

Reset da CPU

176

Em caso de um reset da CPU, da-se um verdadeiro reinicio do microcontrolador e do
firmware. O sistema de firmware € iniciado como se o mdédulo de eixo tivesse sido reli-
gado.

O reinicio do sistema tem os seguintes resultados:

3

o boot loader é ativado; "b0" surge no display,

perdem-se posi¢oes de referéncia de sistemas de encoder incrementais,

possiveis interfaces fieldbus presentes sdo resetadas,

possiveis opgdes de controle presentes sao resetadas,

a comunicacao fieldbus é interrompida,

a interface entre os opcionais e o sistema de firmware é reinicializada. Ocorre uma
nova sincronizagao boot para o opcional fieldbus ou opcional de controle,

a comunicagao através das interfaces system CAN é interrompida,

a conexao para o modulo de alimentagao € mais uma vez sincronizada (sistema de
informagéo de hardware),

a "mensagem de irregularidade" existente é resetada [saida digital = 1, status de
sistema = 0].

A mensagem de pronto para funcionar é recolocada apos o reset através do controle
de estado do sistema, dependendo do estado do sistema.
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Reinicio do Em caso de um reinicio do sistema, ndao ocorre um verdadeiro reset do micro-
sistema controlador.

O reinicio do sistema tem os seguintes resultados:

3

.

o firmware é reinicializado sem que o boot loader seja ativado (sem display "b0" !),
perdem-se posigcdes de referéncia de sistemas de encoder incrementais,
possiveis interfaces fieldbus presentes nao sao afetadas,

possiveis opcionais de controle presentes ndo sao afetadas,

a interface entre os opcionais e o sistema de firmware é reinicializado. Ocorre uma
nova sincronizagao boot para o opcional fieldbus ou opcional de controle,

a comunicagao através das interfaces system CAN é interrompida,

a conexao para o modulo de alimentagao é mais uma vez sincronizada (sistema de
informacgéo de hardware),

a "mensagem de irregularidade" existente é resetada [saida digital = 1, status de
sistema = 0].

A mensagem de pronto para funcionar é recolocada apds o reset através do controle
de estado do sistema, dependendo do estado do sistema.

Inicio a quente Em caso de inicio a quente, apenas o codigo de irregularidade é resetado.

O inicio a quente tem os seguintes resultados:

3

3

o sistema de firmware nao é reinicializado,
todas as posi¢des de referéncia sdo mantidas,
nao ha nenhuma interrupgao da comunicagao,

a "mensagem de irregularidade” existente é resetada [saida digital = 1, status de
sistema = 0].
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6.3 Indicagoes operacionais e irregularidades no moédulos de alimentagao MXP
6.3.1 Tabela de indicagoes

Indicacao no
Descrigao Estado Comentario / Agao modulo de
eixo
Indicagdes na operagdo normal
Pronto para funcionar (ready). |Sem irregularidade/aviso. V, => 100 V. Apenas indicagéo de estado. -
Indicagdes em diversos estados da unidade
- Falta tensao do circuito inter-
E mediario ou tens&o abaixo de |Sem irregularidade/aviso. V, => 100 V. Verificar a rede. X
100 V.
Indicagdes de avisos
|:| o ovian |2 O grau de utilizagdo do VM atingiu o Verificar o grau de utilizagao da
Pré-aviso I°xt. nivel de pré-aviso. aplicagao. P
- . A temperatura do VM se aproxima do Ver_ificaf 0. grau de utilizaggo da
[ Pré-aviso de temperatura. nivel de desligamento aplicagao; verificar a tempera- P
9 ’ tura ambiente.

6.3.2 Lista de irregularidades

Indicacao no

Descrigao Estado Comentario / Agao moédulo de
eixo
Indicagdes em caso de irregularidade
] Irregularidade no chopper O chopper de frenagem néo esta Ver lista de irregularidades dos médulos X
H de frenagem pronto para funcionar. de eixo.
Mensagem de irregularidade do
] Irregularidade tensdo do VM via rede de sinal em caso de  Verificar a configuragédo da aplicagao e X
Il ZK V, é demasiado alta.  tens&o de circuito intermediario o resistor de frenagem.
muito alta.
. A corrente do circuito intermediario . S .
FI m Izr[?ggl:]giiaaddeoc;:;ente do no VM ultrapassou o limite maximo Vée(r)lflcar o grau de utilizacao da aplica- X
= : permitido de 250 % lnominal- gao.
] Irregularidade monitora- A utilizagdo do VM atingiu o valor Verificar o grau de utilizagédo da aplica- X
|:| cao 12xt. limite. cao.
Irregularidade monitora- A temperatura do VM atingiu o Verificar o grau de utilizagao da aplica- X

cao de temperatura.

Irregularidade tenséo de
alimentagao (mdédulo de
fonte chaveada no interior
da unidade).

nivel de desligamento.

Uma tenséo de alimentagdo no
interior da unidade esta irregular.

céao; verificar a temperatura ambiente.

Verificar se ha sobrecorrente nas
cargas conectadas ou se a unidade
esta defeituosa.

Irregularidade tenséo de
alimentagdo (mdédulo de
fonte chaveada no interior

da unidade).

Uma tensao de alimentagéo no
interior da unidade esta irregular.

Verificar se ha sobrecorrente nas
cargas conectadas ou se a unidade
esta defeituosa.
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Indicagcbes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA
Tabela de indicagoes

Descrigao

Estado ‘

Comentario / Agao

Indicagdes no processo "boot"

Ao carregar o firmware (boo-
ting), a unidade passa por
varios estados para ficar
pronta para funcionar.

Estado: ndo esta pronto para
funcionar.

Estagio de saida esta bloqueado.
N&o é possivel nenhuma comuni-
cagao.

Aguardar até que o processo "boot" seja
concluido.

Unidade permanece neste estado: defeito
da unidade.

Indicagoes em diversos estados da unidade

]
=J

Falta tensao do circuito inter-
mediario.

Mddulo de alimentagédo néo
esta pronto para funcionar.

—
u

Médulo de eixo 24 V ou
médulo de fonte chaveada
interno do eixo nado esta pronto
para funcionar.

]

Piscando

Médulo de eixo em parada
segura.

Verificar a rede.

Verificar o médulo de alimentagéo.

Verificar 24 V ou defeito da unidade.

» Estado: ndo esta pronto para fun-
cionar.

» Estagio de saida esta bloqueado.

* Comunicagao é possivel.

A funcéo de seguranga esta ativada.

B
-

Sincronizagao com a rede nao
esta em ordem. Processa-
mento de dados de processo
nao esta pronto para funcionar.

Verificar a conexao da rede.

Verificar o ajuste de sincronizacédo na
unidade e no controlador.

Verificar os ajustes de dados do processo
na unidade e no controlador.

Verificar se um PDOs esta faltando.

h
C]

Piscando

A avaliagéo de encoder néo
esta pronta para funcionar.

Os encoders sao inicializados.
Unidade permanece neste estado:
*  Nenhum encoder selecionado.

+ Parametro "Source actual speed" indica

um encoder ndo existente.

Indicagdes em processos de inicializagao (

parametros sao resetados para valore

s padrao)

Inicializagdo basica.

Inicializag&o no estado de
fornecimento.

« Estado: ndo esta pronto para

Inicializagdo no ajuste de
fabrica.

funcionar.
« Estagio de saida esta bloqueado.

Inicializagao especifica do
cliente jogo 1.

» Comunicagao é possivel.

Inicializagao especifica do
cliente jogo 2.

Aguardar até que a inicializagao seja concluida.
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Descrigao

Estado

Comentario / Agao

Indicagdes na operagao normal

Bloqueio dos estagios de
saida

» Estagio de saida esta bloqueado.

O acionamento néo é controlado pelo estagio
de saida. O freio é aplicado, ou o motor gira por
inércia até parar sem freio. Este FCB ¢ selecio-
nado com o borne DI00. Porém, também pode
ser selecionado por outras fontes.

] B N3o utilizado
D E N3o utilizado
H H N30 utilizado
D B Controle n

Controle n interpolado

Controle M

|

0
[

Controle M interpolado

Controle de posicionamento

Controle de posicionamento
interpolado

Desbloquear chaves fim de
curso (HW e SW) ou apro-
ximar-se delas.

Referenciamento

Parada

Parada de emergéncia

Parada no limite de sistema

Came eletronico

Operagao em sincronismo

Calibragem do encoder

Controle de retengéo

=

Modo Jog

Demais informagdes encontram-se na
descri¢do de parametro doMOVIAXIS®

Teste dos freios

Controle de rotagdo com gerador interno de
rampas.

Controle de rotagéo ciclico com valores nomi-
nais através da rede. O gerador de rampa é
disposto externamente, p. ex. em um contro-
lador de nivel superior.

Controle de torque

Controle de torque ciclico com valores nominais
através da rede.

Modo de posicionamento com gerador interno
de rampas.

Modo de posicionamento com valores nominais
ciclicamente através da rede. O gerador de
rampa é disposto externamente, p. ex. em um
controlador de nivel superior.

Este FCB ¢ ativado pelo firmware com chave
fim de curso alcangada.

O acionamento executa um referenciamento.

Desaceleragao no limite de aplicagéo. Este FCB
também é ativado se nenhum FCB estiver sele-
cionado como padréo FCB.

Desaceleragao no limite de parada de emergén-
cia.

Desaceleragao no limite de sistema.

Came eletrénico esta ativo.

Operagao em sincronismo esta ativa.

Comutagao do encoder em motores sincronos.

Controle de retengéo na posicao atual.

Modo Jog esta ativo.

Os freios séo testados aplicando torque em
estado fechado.
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NOTAS

No ambito das irregularidades indicadas é possivel que sejam exibidos cddigos de
irregularidade e subcodigos de irregularidade que nao estejam na lista. Neste caso,
consultar a SEW-EURODRIVE.

Um "P" na coluna "Resposta a irregularidade" significa que a resposta é programavel.
Na coluna "Resposta a irregularidade” € listada a resposta a irregularidade no ajuste de

fabrica.
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como |saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history tais (valido
dade ridade D = resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Sem irregulari-
dade (Esta indi- Pronto para
cagéo é na funcionar=1
00 realidade uma . . . . (depende do
indicagédo opera- estado do
cional -> ver Indi- sistema)
cagoes Falha =1
operacionais)
Sistema em
. « Saida em curto-circuito . . |estado de Pronto para
01 .I.rsri%lrjéig??edn?e" *  Motor muito grande Bilggléilg gl’?isa esta- espera Sim  funcionar =1
« Estagio de saida com defeito 9 Inicio a Falha=0
quente
A irregularidade € um outro tipo de
sobrecorrente que é medida na ten- Sistema em
Irregularidade s&o coletor-emissor no estagio de . . |estado de Pronto para
02 "Monitoragao saida. A possivel causa da irregulari- Bigglég%:%sa esta- espera Sim  |funcionar =1
UCE" dade ¢é idéntica a irregularidade 01. 9 Inicio a Falha=0
A diferenca s6 é importante para pro- quente
positos internos.
. Curto-circuito a terra Sistema
03 'I'rCr?JgrtLé)Ii:ilr(i:i?t% 3 * no cabo do motor Bloqueio dos esta- blogqueado Sim Erﬁé}gong?';ao
terra" *  no conversor gios de saida Reinicio do Falha = 0
*  no motor sistema
Mensagem de irregularidade do VM
através da rede de sinal.
« Poténcia regenerativa excessiva
«  Circuito do resistor de frenagem Sistema em
Irregularidade interrompido . ._|estado de Pronto para
04 "Chopper de «  Curto-circuito no circuito do Bﬁ?‘éﬁ'i;ﬁ; esta espera Sim  |funcionar =1
frenagem" resistor de frenagem 9 Inicio a Falha =0
* Resistor de frenagem em alta quente
impedancia
*  Chopper de frenagem com
defeito
) = . . Sistema
Irregularidade A conexdao entre o médulo de alimen- . . Pronto para
05 "Timeout da rede tagao e o modulo de eixo através da Bigglézlggi%z esta- gg%f;idgo Sim  [funcionar =0
de sinal" rede de sinal foi interrompida. 9 ) Falha=0
sistema
01 A interrupgao de conexao rede de
sinal
02 A flag do timeout da rede de sinal ndo
pode ser resetada.
. Mensagem de irregularidade do VM
06 !.Egﬁ;l?jg?c:g: na através da rede de sinal. Foi consta- |Indica somente | Sim Err?é}gong?';ao
alimentagzo” E;aéc:)a a falta de uma fase da alimenta- (D), (P) Falha = 0
Sistema em
Irregularidade Mensagem de irregularidade do VM . . |estado de Pronto para
07 "Circuito interme- via rede de sinal em caso de tenséo Bilgglézggl%z esta espera Sim  |funcionar =1
diario U" de circuito intermediario muito alta. |9 Inicio a Falha =0
quente
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Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
. = = Sistema em
Irregularidade ée?q:t?\g)ézgjg[ (S(?t égtﬁ(r;:: (ﬂ;";é’r? dae Bloqueio dos esta- estado de Pronto para
08 "Monitoragédo da inadmissivel entre a rotacao nom?nal gios de saida (D), espera Sim  |funcionar = 1
rotagéo" = P) Inicio a Falha =0
e a rotagao atual. quente
01 Monitoragao da rotagdo do motor
02 Monitoragao da rotagao regenerativa
03 Limite de velocidade atual do sistema
foi ultrapassada
A temperatura do AM atingiu e/ou
ultrapassou o nivel de desligamento. .
Irregularidade Possiveis causas: Parada com Sls?;%nga(]:m Pronto para
1 "Sobreaqueci- « Temperatura ambiente muito alta atraso da parada espera Sim funciongr =1
mento" médulo * Convecgdo de ar inadequada — | de emergéncia Inl'f);io a Falha = 0
de eixo ventilador defeituoso (D), (P) uente
¢ Grau de utilizagdo média é q
demasiado alto.
01 Limite de temperatura do dissipador
foi ultrapassado.
+ Sem freio conectado
* Cabo do freio é separado quando
ligado
» Sobrecarga devido a sobrecor- Sistema Pronto para
12 Irregularidade rente > 2A (F13 tem prioridade) |Bloqueio dos esta- bloqueado Sim funciongr =0
"Saida de freios" » Sobrecarga devido a conexdo gios de saida Reinicio do Falha = 0
excessiva (aprox. > 0,5 Hz) sistema
A monitoragdo so6 funciona no ajuste
de parametro "Freio instalado" e
"Freio aplicado".
01 Saida do freio
Atensao de alimentagao do freio esta
. fora da tolerancia de +10/- 0%. A Sistema
13 .I.';ﬁrgnlgﬁ;;d%%edo monitoragao so funciona no ajuste de |Blogueio dos esta- |bloqueado Sim Err?ggongfiao
freio" ¢ parametro "Freio instalado" e "Freio |gios de saida Reinicio do Falha = 0
aplicado" e somente em motores sistema
CMP e DS.
01 Tenséo de alimentagéo freio
Sistema
14 Irregularidade Irregularidade no resolver ou na ava- |Bloqueio dos esta- bloqueado sim Err?é}gongffo
"Resolver" liagédo do resolver. gios de saida Reinicio do Falha = 0
sistema
01 Deteccao de ruptura de fio no
resolver
02 Irregularidade de emulagao no
resolver (rotacéo alta demais)
19 Angulo nao permitido durante a cali-
bragem
. Sistema
Irregularidade . . . Pronto para
" ~ Irregularidade no checksum dos Bloqueio dos esta- bloqueado . . _
15 |Etgf.:0der abso sinais Hiperface™. gios de saida Reinicio do Sim Ejar}ﬁlgr;a(; =0
’ sistema
Comparagéo da posigao absoluta do
encoder (através do canal de para-
01 metrizacédo Hiperface®) com a posi-
¢ao incremental dos eixos a cada
segundo.
02 Tipo de encoder desconhecido
Encoder comunica irregularidade
interna.
O codigo de irregularidade é exibido
32 da seguinte forma: [valor exibido]

—32. Este cédigo de irregularidade
pode ser consultado junto ao fabri-
cante do encoder.
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Codigo
de irre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Subco6-
digo de
irregula-
ridade

Possivel causa da irregularidade:

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D =resposta
padrao)

Estado final

Salvar

de irregulari- como

dade / Tipo
de reset

history

Mensagem
saidas digi-
tais (valido
para res-
posta
padrao)

16

Irregularidade
"Colocagédo em
operagao"

01

Irregularidade na colocagéo em ope-
ragéo

Denominador da quantidade de
pares de polo do resolver néo ¢é igual
a1

Bloqueio dos esta-
gios de saida

Sistema
bloqueado
Reinicio do
sistema

Sim

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

02

03

Numerador da quantidade de pares
de polo do resolver é grande demais

Numerador da quantidade de pares
de polo do resolver é pequeno
demais, ou seja, zero

04

Denominador do numero de pulsos
de emulagao para o resolver ndo &
igual a 1

05

Numerador do nimero de pulsos de
emulagao para o resolver é pequeno
demais

06

07

Numerador do numero de pulsos de
emulagédo para o resolver é grande
demais

Numerador do nimero de pulsos de
emulagéo para o resolver néo é
poténcia de dois

08

Denominador do numero de pulsos
de emulagéo para o encoder senoidal
nao é igual a 1

09

Numerador do nimero de pulsos de
emulagao para o encoder senoidal é
pequeno demais

10

1"

Numerador do niumero de pulsos de
emulagdo para o encoder senoidal &
grande demais

Numerador do nimero de pulsos de
emulagao para o encoder senoidal
néo é poténcia de dois

512

Colocagao em operagao de tipo de
motor ndo permitido

513

Limite de corrente ajustado ultra-
passa a corrente maxima do eixo

514

Limite de corrente ajustado € menor
que a corrente de magnetizacao
nominal do motor

515

CFC: Fator para o célculo da corrente
g ndo pode ser representado

516

517

Frequéncia PWM nao permitida para-
metrizada

Parametro "tabela de fluxo de rota-
¢éo final" fora da faixa permitida.

518

Parametro "tabela Id de fluxo final"
fora da faixa permitida.

519

Liberagéo de estagio de saida solici-
tada sem a colocagdo em operagéo
de um motor valido

520

521

Colocagéo em operagédo do motor no
estagio de saida liberado n&o é pos-
sivel

Fator para o limite de torque ndo
pode ser representado (A)

522

Fator para o limite de torque néo
pode ser representado (B)

530

Maxima corrente do motor foi para-
metrizada de forma incorreta
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Codigo
de irre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Subco6-
digo de
irregula-
ridade

Possivel causa da irregularidade:

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D =resposta
padrao)

Estado final

Salvar

de irregulari- como

dade / Tipo
de reset

history

Mensagem
saidas digi-
tais (valido
para res-
posta
padrao)

1024

1025

Parametro da memdéria NV da cor-
rente nominal da unidade € maior do
que o parametro de memaria NV da
faixa de medigcéo de corrente

Parametro da memaria NV da faixa
de medicéo de corrente é zero

1026

Parametro da memoria NV da faixa
de medigao de corrente é zero

1027

Parametro da memoria NV da faixa
de medicao de corrente é grande
demais

1028

Limites de sistema para a rotagao
s80 maiores que a rotagdo max. pos-
sivel

1029

1032

Limites de aplicagéo para a rotagao
s80 maiores que a rotagdo max. pos-
sivel

CFC: Nenhum encoder absoluto utili-
zado como encoder de motor nos
motores sincronos

1033

Faixa de posigao no modo de detec-
¢ao de posigao "sem contador de
overflow" foi ultrapassada

1034

FCB dual drive: Adaptacao da janela
de erro por atraso ndo pode ser
menor que a janela de erro por atraso
"normal”

1035

FCB dual drive: Janela de erro por
atraso ndo pode ser menor que o
limite de adaptagao

1036

Offset do médulo de referéncia esta
fora do limite de modulo

1037

Valores de posigao das chaves fim de
curso de software revertidos, positivo
< negativo

17

Irregularidade
interna de com-
putacao (traps)

Uma irregularidade interna foi detec-
tada pela CPU

Bloqueio dos esta-
gios de saida

Sistema
bloqueado /
reset da CPU

sim

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

18

Irregularidade
interna no sof-
tware

Um estado nao permitido foi detec-
tado no software.

Bloqueio dos esta-
gios de saida

Sistema
bloqueado
Reinicio do
sistema

Sim

Pronto para
funcionar =0
Falha =0

66

FCB-Position Control: Especificagéo
de destino na unidade do usuario fora
da faixa permitida na unidade do usu-
ario

67

FCB-Position Control: Especificagéo
de destino na unidade do usuario
leva a uma estouro do destino nas
unidades do sistema

68

69

FCB-Position Control: ModuloMin
= ModuloMax

Violagao de tempo no sistema de
tarefas

70-78

Irregularidade no driver Knet
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Indicagdes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA = e
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
. Sistema
Irregularidade s o . . . Pronto para
19 nos dados do quos do processo néo sao plausi- B]OQLéeIO d%s esta- tri’loggelad; Sim | funcionar = 0
rOCeSSO veis gios de saida einicio do Falha = 0
P sistema
01 Dados do processo: Torque maximo
negativo indicado
02 Dados do processo: Torque minimo
positivo indicado
03 Dados do processo: Limite de torque
do motor negativo indicado
04 Dados do processo: Limite de torque
regenerativo negativo indicado
05 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 1 é negativo
06 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 2 é negativo
07 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 3 é negativo
08 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 4 é negativo
09 Regulagéo de torque: Rotagéo
maxima < como rotagdo minima
10 Controle de posicionamento: Valor da
rotacdo maxima < 0
1 Controle de posicionamento: Rotagéo
maxima < 0
12 Controle de posicionamento: Rotagao
minima > 0
13 Dados do processo: Especificar ace-
leragcéo negativa
14 Dados do processo: Especificar
atraso negativo
15 Dados do processo: Especificar retro-
cesso negativo
16 Numero FCB e combinagao de ins-
tancia FCB nao existem
17 Posicao de destino fora da faixa de
fim de curso
Sistema em
Erro por atraso O limite de erro por atraso especifi- . ._|estado de Pronto para
20 cames eletroni- cado no modo de cames eletrénicos Bit)glé:'(;:i(éz esta espera Sim  |funcionar = 1
cos foi ultrapassado 9 Inicio a Falha=0
quente
01 CAM: Erro por atraso cames eletroni-
cos
Sistema em
O limite de erro por atraso especifi- . . |estado de Pronto para
21 SS:I g(r)i\r/:traso cado no modo de acionamento dual Bit)gl:jzlc;gi%z esta- espera Sim  |funcionar =1
drive "Engel" foi ultrapassado 9 Inicio a Falha =0
quente
01 FCB dual drive: Erro por atraso na
fase de adaptagao
02 FCB dual drive: Erro por atraso na

operagao normal
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A

/é Operagao

- ™ Indicagdes operacionais ¢ irregularidades no modulo de eixo MXA
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Irregularidade . . . Sistema
" e Uma irregularidade foi detectada ao . . Pronto para
Meméria de - - Bloqueio dos esta- bloqueado : : _
25 parametros ndo ﬁggs\f;;gl memodria de parametros gios de saida Reinicio do Sim I_i‘g}ﬁ':r;aé =0
volatil" sistema
Irregularidade ao ler os dados da
memoria ndo volatil. Os dados nao
03 podem ser utilizados porque uma
identificagdo ou o checksum esta
corrompido.
04 Irregularidade de inicializagéo do
sistema de memodria.
05 A meméria exclusiva de leitura
contém dados invalidos.
A memoria exclusiva de leitura con-
06 tém dados incompativeis de uma
outra unidade (em memodrias de
dados substituiveis)
Sistema em
Parada com
26 Irregularidade Uma irregularidade foi comunicada |atraso da parada :ztaegg de Sim Erﬁggongfl;a1
"Borne externo” através do borne de entrada digital. |de emergéncia D _
D), (P) Inicio a Falha =0
’ quente
01 Irregularidade borne externo
) Sistema em
Irregularidade gemc?u(r:::\;]%g/ogdz;dlsj:rs rgég\r/]f‘z_ﬂm Parada com estado de Pronto para
27 "Chave fim de cidas nos borr?es de entrada proara- atraso da parada |espera Sim  |funcionar = 1
curso” mados ou na palavra de contfoleg de emergéncia Inicio a Falha=0
P quente
01 As duas chaves fim de curso faltam
ou ha ruptura de fio
02 Chave fim de curso invertida
. Sistema em
Irregularidade no
timeout dos A comunicacao de dados do pro- Parada com . estado de . Proqto par_a
28 dados do pro- cesso foi interrompida atraso da aplica- |espera Sim  |funcionar = 1
e P piaa. cdo (D), (P) Inicio a Falha = 0
quente
01 Irregularidade timeout fieldbus
Irregularidade Parada com g':{;%rg%:m Pronto para
29 "Chave de fim de Chave fim de curso de hardware atraso da parada espera Sim funciongr =1
curso de hard- alcangada no posicionamento de emergéncia |n|’€i0 a Falha = 0
ware alcangada (D), (P) quente
01 Chave fim de curso direita alcangada
02 Chave fim de curso esquerda alcan-
cada
Sistema em
Irregularidade . = . . |estado de Pronto para
e O acionamento ndo parou dentro do Bloqueio dos esta- . .
30 Timeout de e . . espera Sim  funcionar =1
atraso" tempo de atraso especificado gios de saida Inicio a Falha = 0
quente
01 Tempo esgotado na rampa de parada
02 Parada devido a violagéo do limite de
tempo da aplicagao
03 Parada devido a violagéo do limite de
tempo do sistema
04 Ultrapassagem do tempo rampa de

parada de emergéncia
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Indicagdes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA = e
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Irregularidade .
" = Sensor de sobreaquecimento " " Pronto para
31 t;:?t?:&gedo (KTY/TF/TH) do acionamento para a (g?nepr)esposta Sem resposta | Sim |funcionar =1
pe prote¢éo do motor foi acionado ’ Falha =1
motor
01 Ruptura de fio no termistor do motor
foi detectada
02 Curto-circuito no termistor do motor
foi detectado
03 Sobreaquecimento do motor KTY
04 Sobreaquecimento do motor (modelo
de motor sincrono)
05 Sobreaquecimento do motor (TF/TH)
Sobreaquecimento do motor modelo
06 ot
07 Conversdo AD nao foi executada
32 N&o utilizado
Irregularidade O mddulo de alimentagéo (VM) ainda Blogueio dos esta- Eligtirggdo Pronto para
33 "Timeout boot néo esta pronto para funcionar ou iog de saida Rei?u’cio do Sim  [funcionar=0
vM" nao esta mais pronto para funcionar. 9 : Falha =0
sistema
34 N&o utilizado
35 N&o utilizado
. Sistema em
!.E?%ugz'gg?gn_ Uma especificagao de erro de distan- Blogueio dos esta- estado de Pronto para
36 cia na operacio cia maxima permitida foi ultrapas- iog de saida espera Sim  |funcionar =1
a operagao sada em operacdo em sincronismo 9 Inicio a Falha=0
em sincronismo
quente
01 FCB operagéo em sincronismo: Erro
por atraso
Irregularidade Tempo do temporizador de Watchdog Bloqueio dos esta- Sistema Pronto para
37 "Watchdog do interno foi esaotado ios de saida bloqueado / Sim  [funcionar =0
sistema" 9 9 reset da CPU Falha =0
Sistema em
Irregularidade ; = _ |Parada com limita- estado de Pronto para
38 "Fungdes tecno- Ilcr')reigglarldade em uma fungéo tecno ¢Oes de aplica- espera funcionar =1
|6gicas” 9 Gao, programavel |Inicio a Falha=0
quente
Funcéo de came: Ponto de ligagao
01 com flanco negativo < flanco positivo sim
foi introduzido
Funcéo de came: Overflow do
02 comando processamento do ponto Sim
de ligagéo
Irregularidade Bloqueio dos esta- Eligting:d o Pronto para
39 "Referencia- Ocorreu um erro no referenciamento |gios de saida (D), que Sim  funcionar =0
mento” ®) Reinicio do Falha = 0
sistema
01 FCB referenciamento: Tempo esgo-
tado na busca do pulso zero
FCB referenciamento: Chave fim de
02 | curso de hardware antes de came de
referéncia.
FCB referenciamento: Chave fim de
03 | curso de hardware e came de refer.
néo estéo alinhados
FCB referenciamento: Para o tipo0,
04 o referenciamento deve ser selecio-
nado para ZP
FCB referenciamento: Tipo de refe-
99 |renciamento foi alterado durante
o deslocamento
. . o Sistema
Irregularidade A sincronizagdo com uma placa . . Pronto para
40 "Sincronizagao opcional nao pdde ser executada Bigglézlzgi?jz esta gg%l;;zdgo Sim  [funcionar =0
boot" corretamente 9 sistema Falha =0
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/é Operagao

- ™ Indicagdes operacionais ¢ irregularidades no modulo de eixo MXA
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Irregularidade = . Sistema
"Temporizador A conexao entre o computador prin- Bloqueio dos esta- blogueado ) Pron_to par_a
41 Watchdog para cipal e o processador da placa gios de saida Reinicio do Sim  |funcionar =0
opcional” opcional ndo existe mais sistema Falha=0
02 Opcionais demais no total ou opgdes
demais de um mesmo tipo
07 Foram encontrados dois opcionais
com o mesmo enderego
08 Irregularidade CRC XIA11A
09 Watchdog acionado em XIA11A
13 Irregularidade watchdog em CP923X
14 Timeout no acesso a opcional
Interrupgao de irregularidade para a
15 qual nenhuma causa pbde ser identi-
ficada
Um erro de distancia maximo permi-
tido especificado foi ultrapassado no
posicionamento
« Encoder conectado de modo
: i to Sistema em
Irregularidade . Incorre = .
%Z:t(ce)'!aoswlona- *  Ganho P do controle de posicio- gios de saida Inicio a Falha=0
namento muito pequeno quente
« Erro de parametrizagao do con-
trolador de rotagao.
« Valor de tolerancia para o erro
por atraso muito baixo
01 FCB Posicionamento: Erro por atraso
Sistema em
Irregularidade Houve uma interrupgéo durante o ... |estado de Pronto para
43 "Remote- controle através de uma interface Pgézddaec; T cl'amgg espera Sim  |funcionar =1
Timeout" serial ¢ plicag Inicio a Falha =0
quente
01 FCB modo Jog: Timeout de comuni-
cagao no controle de diregéo
Sistema em
Irregularidade ; ._|estado de Pronto para
44 "Grau de utiliza- O conversor foi sobrecarregado Bit)glé:'(;:i(éz esta espera Sim  funcionar =1
gao Ixt" 9 Inicio a Falha =0
quente
01 Limite de corrente Ixt menor que a
corrente de torque necessaria
02 Limite de diferenca de temperatura
do chip foi ultrapassado
03 Limite de temperatura do chip foi
ultrapassado
04 Limite de grau de utilizagao eletr.-
mecan. foi ultrapassado
05 Curto-circuito do termistor foi detec-
tado
06 Limite de corrente do motor foi exce-
dido
07 Conversao AD nao foi executada
Irregularidade na : ST ; . | Sistema Pronto para
45 "Inicializagéo do Isrirseégumlgndade na inicializagéio do Bilgsqlég%:izz esta bloqueado / sim |funcionar=0
sistema" 9 reset da CPU Falha =0
01 O offset de corrente medido esta fora
dos valores limites permitidos
02 Ocorreu uma irregularidade na for-
magdo CRC para o firmware
03 Irregularidade na rede de dados no
teste RAM
04 Irregularidade na rede de dados de
enderecgo no teste RAM
05 Irregularidade na célula de memoaria

no teste RAM
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Indicagdes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA = e
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Sistema em
Irregularidade o x . Parada com limita- estado de Pronto para
46 "Timeout SBUS Q%O%L;mcagao via SBUS #2 foi inter- ¢Oes de aplicacdo espera Sim  |funcionar = 1
#2" pida. [P] Inicio a Falha=0
quente
01 Timeout CANopen CAN2
Sim,. se
Irregularidade Sistema 0 sis-

50 tensao de ali- Irregularidade na tenséo de alimenta- Bloqueio dos esta- |bloqueado etstri?/gr Erﬁé}gongfiao
mentagéo de gédode 24V gios de saida Reinicio do to Falha=0
24V sistema pronto | Faiha =

para fun-
cionar
01 Sinais de 24 V incorretos ou médulo
de fonte chaveada com defeito
. Sistema em
'I'I'Cr)?\%l\J/EZ‘Ii(rj:?jz Uma chave fim de curso de software Etar;as?)ad(;on;ra da estado de Pronto para

51 foi alcangada durante o posiciona- par: espera Sim  funcionar =1
curso de soft- t de emergéncia Inici Falha = 0
ware" mento D), (P) nicio a alha =

’ quente
01 A chave fim de curso de software
direita foi alcangada
02 A chave fim de curso de software
esquerda foi alcangada
Ocorreu uma irregularidade CRC Sistema Pronto para
53 Irregularidade durante o controle do cédigo de pro- Bloqueio dos esta- bloqueado Sim funciongr =0
"Flash CRC" grama pelo Flash no cédigo RAM ou gios de saida Reinicio do Falha = 0
no resolver DSP. sistema B
01 Irregularidade CRC na segao Flash
EEPROM "Initial Boot Loader"

54 N&o utilizado
Irregu_laridade Irregularidade interna no componente Bloqueio dos esta- Sistema . Proqto para

55 "Configuragao de lbgica (FPGA) ios de saida bloqueado / Sim  funcionar =0
FPGA" 9 9 reset da CPU Falha = 0

. . . . . | Sistema blo- Pronto para
56 'I'rF;?Agl\l/IJIZQtde?(rjm:" :;'Xﬁﬁugt'g;ie interna no componente Silgglézlc; gi?jz esta- queado/reset Sim |funcionar =0
da CPU Falha =0
01 Irregularidade de controle DRAM
assincrono read&write
Sistema
. . . Pronto para
Irregularidade ’ " Bloqueio dos esta- bloqueado . . _
57 "Encoder TTL" Irregularidade no encoder TTL gios de saida Reinicio do Sim EJ:Iﬁlac‘)r;a(r) =0
sistema
01 Encoder TTL: ruptura de fio
02 Encoder TTL: Irregularidade de emu-
lacéo (rotagao alta demais)
19 Encoder TTL: Angulo n&o permitido
durante a calibragem
512 Encoder TTL: Controle de amplitude
néo foi possivel
513 Encoder TTL: EPLD comunica irregu-
laridade
. Sistema
Irregularidade . - . . Pronto para
58 "Encoder seno- Irregularidade na avaliacdo do Bloqueio dps esta- bIo_qge_ado Sim | funcionar = 0
" encoder seno/cosseno gios de saida Reinicio do _
€osseno : Falha =0
sistema
01 Encoder seno/cosseno: Detecgdo de
ruptura de fio
Encoder seno/cosseno: Irregulari-
02 dade de emulagéo (rotacéo alta
demais)
19 Encoder seno/cosseno: Angulo ndo
permitido durante a calibragem
512 Encoder seno/cosseno: Controle de
amplitude nao foi possivel
514 Encoder seno/cosseno: Controle de

quadrante nao foi possivel
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Indicages operacionais € irregularidades no médulo de eixo MXA

Codigo
de irre-
gulari-
dade

Mensagem de
irregularidade

Subco6-
digo de
irregula-
ridade

Possivel causa da irregularidade:

Resposta a irre-
gularidade

(P = programavel,
D =resposta
padrao)

Estado final

Salvar

de irregulari- como

dade / Tipo
de reset

history

Mensagem
saidas digi-
tais (valido
para res-
posta
padrao)

59

Irregularidade
"Encoder de
comunicagao”

Irregularidade do encoder hiperface
ou avaliagéo de hiperface

Parada com
atraso da parada
de emergéncia

Sistema em
estado de
espera
Inicio a
quente

Sim

Pronto para
funcionar = 1
Falha=0

01

Encoder hiperface: Controle de qua-
drante nao foi possivel

02

16

Encoder hiperface: Offset de angulo
de canal ndo estéa correto

Encoder hiperface: Encoder néo res-
ponde na comunicagao

64

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao durante a leitura de tipo

128

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao durante a leitura de
status

192

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao durante a leitura do
namero de série

256

320

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao na inicializagéo da
posigédo absoluta

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagéao na reinicializagdo da
posigéo absoluta

384

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao na verificagdo da posi-
¢ao absoluta

448

Encoder hiperface: Irregularidade de
comunicagao na escrita da posi¢ao
absoluta

60

Irregularidade
"DSP Communi-
cation"

Irregularidade durante flash do DSP

Bloqueio dos esta-
gios de saida

Sistema
bloqueado
Reinicio do
sistema

Sim

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

01

Irregularidade DSP JTAG-Comm:
Sem conexao JTAG

66

Irregularidade de
configuragao dos
dados de pro-
cesso

Irregularidade de configuracéo dos
dados de processo

A configuragdo de dados do pro-
cesso foi alterada. O subsistema de
dados do processo completo deve
ser reinicializado através de um reset
de conversor.

Parada com
atraso da parada
de emergéncia

Sistema
bloqueado
Reinicio do
sistema

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

10001

Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x200-0x3ff e 0x600-0x7ff) utilizada
pelo SBus para parametrizagao.

10002

Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x580-0x67f) utilizada pela
CANopen para parametrizagao.

10003

Um PDO configurado para CAN deve
transmitir mais de 4 PD. Para CAN,
s6 é possivel 0 — 4 PD.

10004

Dois ou mais PDOs configurados na
mesma rede CAN utilizam a mesma
ID.

10005

Dois PDOs configurados na mesma
rede CAN utilizam a mesma ID.

10008

Um modo de transmissao invalido foi
especificado para um PDO configu-
rado em CAN.
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Indicagdes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA = e
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Conflito de configuragdo com o
20001 mestre
Um input PDO cujo intervalo de Sistema em
Irregularidade timeout ndo seja 0, que nao foi ligado Parada com estado de Pronto para
67 "Timeout de "offline" e que ja foi recebido uma vez |atraso da aplica- |espera Sim  |funcionar = 1
PDO" teve seu intervalo de timeout ultra-  |¢éo (D), (P) Inicio a Falha=0
passado. quente
0 PDO 0
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 PDO 10
1" PDO 11
12 PDO 12
13 PDO 13
14 PDO 14
15 PDO 15
Sistema em
Irregularidade Parada com estado de Pronto para
68 "Sincronizagao atraso da parada |espera Sim  |funcionar =1
externa" de emergéncia Inicio a Falha =0
quente
Limite de tempo para o sinal de sin-
01 cronizagéo aguardado foi ultrapas-
sado
Sincronizagao perdida, periodo de
02 sincronizagao fora da faixa de tole-
rancia
03 Sincronizagao para sinal de sincroni-
zagao nao é possivel
Periodo de duragéo do sinal de sin-
04 cronizagdo ndo € um multiplo inteiro
do periodo de duragao do sistema
PDO
05 Limite de tempo para o sinal de sin-
cronizagéo foi ultrapassado
Sincronizagéo perdida, periodo de
06 duragéo do sinal de sincronizagéo
invalido
07 Nenhuma sincronizagao para o sinal
de sincronizagao é possivel
08 Periodo de duragéo do periodo de
sistema é pequeno demais
09 Periodo de duragéo do periodo de
sistema é grande demais
Periodo de duragéo do periodo de
10 sistema n&do é um multiplo do periodo

basico
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A

/é Operagao

- ™ Indicagdes operacionais ¢ irregularidades no modulo de eixo MXA
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Irregularidade
69 "Pré-aviso de A temperatura do motor ultrapassou |Sem resposta, s6 = Sim Erﬁé}gongfﬁ
sobreaqueci- o nivel de pré-aviso ajustavel indicacao Falha = 1
mento do motor"
01 Protecéo térmica do motor: Pré-aviso
acionado pela temperatura KTY
Protecéo térmica do motor: Pré-aviso
02 acionado pela temperatura de
modelo de motor sincrono
03 Protegéo térmica do motor: Nivel de
aviso do modelo 12t foi ultrapassado
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
70 "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 | Sim
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 0" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 0
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
e "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 | Sim
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 1" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 1
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
72 "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 | Sim
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 2" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 2
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
73 "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 | Sim
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 3" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 3
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
74 "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 |
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 4" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 4
Irregularidade A mensagem de irregularidade de
75 "Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- Sem resposta, s6 | Sim
sagem de irregu- tada na palavra de mensagem de indicacao
laridade 5" irregularidade
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 5
Irregularidades: .
76 "Opc&o inteli- Irregularidade MOVI-PLC® Sem resposta, s6 | ____ Sim
0 indicacao
gente
77 N&o utilizado
78 N&o utilizado
79 N&o utilizado
80 N&o utilizado
. Sistema em
Irregularidade S -
" A corrente do circuito intermediario : . |estado de Pronto para
81 d%ocgﬁgﬁict)g?nqteer- no VM ultrapassou o limite maximo BilggLéee'%gi%Z esta- espera Sim  funcionar =1
mediario VM" permitido de 250 % |,ominal- 9 Inicio a Falha=0
quente
01 VM: Corrente do circuito intermedia-
rio alta demais
favian ! . A — Pronto para
82 Pre-aylsc; Monlll- O grau de utilizagdo do VM atingiu o |Sem resposta (D), ______ Sim | funcionar = 1
toragéo I’xt VM nivel de pré-aviso P) _
Falha =1
01 VM: Pré-aviso Grau de utilizagao Ixt
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Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
Sistema em
Irregularidade O grau de utilizagdo do VM atingiu . ._|estado de Pronto para
83 "Monitoragao I2xt e/ou ultrapassou o nivel de desliga- Bilgsqlég%:izz esta espera Sim  |funcionar = 1
VM" mento. 9 Inicio a Falha=0
quente
01 VM: Irregularidade Grau de utilizagao
Ixt
Mensagem de irregularidade do VM
através do sistema de informagéo do Sistema em
Irregularidade hardware. O chopper de frenagem no Blogueio dos esta- estado de Pronto para
84 chopper de fre- VM néo esta pronto para funcionar, iog de saida espera Sim  |funcionar = 1
nagem no AM acionado pela monitoragao de curto- 9 Inicio a Falha=0
circuito BRC ou monitoragao da ten- quente
s&o do driver
01 VM: Irregularidade Chopper de fre-
nagem
Pré-aviso "Moni- . Pronto para
85 toragao de tem- ﬁf{i’;ﬂg:':ég{iag;gxose aproxima do (S;)m resposta (D), | ______ Sim  |funcionar = 1
peratura do VM" 9 Falha =1
01 VM: Pré-aviso de temperatura
Sistema em
Irregularidade I . . |estado de Pronto para
% Sobreaquect e . deoSoe ™™ cpora S funcionar = 1
mento do VM" ) Inicio a Falha=0
quente
01 VM: Irregularidade de temperatura
Pré-aviso "Grau O grau de utilizagao do resistor de Pronto para
87 de utilizagdo do frenagem instalado no VM atingiu o |Semresposta (D), | Sim funcioan =1
resistor de fre- nivel de pré-aviso (refere-se apenas |(P) Falha = 1
nagem no VM" a versdo 10kW)
01 VM: Pré-aviso Ixt do resistor de fre-
nagem
Irregularidade O grau de utilizagdo do resistor de Sistema em
"Grau de utiliza- frenagem instalado no VM atingiu Parada com estado de Pronto para
88 ¢ao do resistor e/ou ultrapassou o nivel de desliga- |atraso da parada |espera Sim  |funcionar =1
de frenagem no mento (refere-se apenas a versao de emergéncia (D) |Inicio a Falha=0
vM" 10kW) quente
01 Irregularidade "Grau de utilizagéo do
resistor de frenagem no VM"
89 Irregularidade
A ) . Pronto para
Médulo de Irregularidade médulo de fonte cha- . .
e Semresposta | —------—- Sim  funcionar =1
conex&o a rede veada WM Falha = 1
WM
01 Falta no minimo uma das tensées de
alimentagdo no VM
Aviso "Tenséo de
alimentagao de A alimentagéo do sistema eletrénico Pronto para
24V doVM"sé6 é de 24V é menordo que 17V -> Sem ’ . =
a exibido no mensagem de irregularidade para o Semresposta |- Sim E;ﬁ',:r;ag =1
madulo de ali- eixo!!
mentagao
01 Tensé&o do sistema eletronico de 24 V
baixa demais
92 N&o utilizado
93 N&o utilizado
Irregularidade Ocorreu uma irregularidade no bloco Sistema Pronto para
94 "Dados de confi- dos dados de configuragdo da uni-  Bloqueio dos esta- bloqueado Sim funcioan =0
guracao da uni- dade durante a verificagao da fase de |gios de saida Reinicio do Falha = 0
dade" reset sistema
01 Dados de configuragédo da unidade
Irregularidade de soma de verificagdo
95 Nao utilizado
96 N&o utilizado

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

193



194

A

/é Operagao

- ™ Indicagdes operacionais ¢ irregularidades no modulo de eixo MXA
Codigo |Mensagem de Subcé- Possivel causa dairregularidade: Resposta airre- Estado final Salvar Mensagem
de irre- |irregularidade |digo de gularidade de irregulari- como saidas digi-
gulari- irregula- (P = programavel, dade / Tipo  history |tais (valido
dade ridade D =resposta de reset para res-
padrao) posta
padrao)
. Sistema
Irregularidade ) A 4 . . Pronto para
7 “Copiariogo de Ui oge de paréretros o pide ser Bloguel doseste Ddleade | Sim funcionar 0
P sistema
01 Interrupcao do download de um jogo
de par&metros para a unidade.
107 | Componentes da Firmware detectou uma irregulari- Bloquear estagio Blogueado
rede dade em um dos componentes de de saida + abrir resgt de sof- sim
rede (bobina do conversor, filtro de  |contator de ali- tware
rede, contator de alimentagao) mentagao
1 Irregularidade contato de retorno do
contator de alimentagéo
2 Timeout ao abrir o contator de ali-
mentagéo
3 Irregularidade de curto-circuito a terra
4 As redes de alimentagéo estao inver-
tidas
5 Falta uma rede de alimentagéo ou
estagio de saida esta defeituoso
115 ~ . . Sistema em
Irregularidade Asé:ﬁrlsexoe;g(zj +(2+ f‘\‘/V/) )/(?3(722 Bl i0d t estado de Pronto para
"Fungdes de (RGND) out~ A ( ftid ) Verif .Oqlée'o %S esta” | aspera Sim  |funcionar = 1
seguranca” E:abla e)nss a0 invertidas. Verificar a |gios de saida Inicio a Falha = 0
gem. quente
Relé de seguranga: Atraso de comu-
01 tacéo grande demais entre o canal de
desligamento 1 e 2
116 Timeout de comunicagao via®DPRAM Sistema em
Irregularidade ou SBus entre o MOVI-PLC™ e a uni- estado de
"Timeout MOVI- dade Pgrr]i?aa de emer- espera Sim
PLC" g Inicio a
quente
197 Firmware detectou uma falta de fase sim
na alimentagéo
0 Irregularidade falta de fase na ali- Bloquear estagio
mentagéo de saida + abrir |[Em estado
contator de ali- | de espera
| laridad mentagéo
rregularidade : = P
Faladssena | ITeouardade sobrlensdo daede  Blotuesr o s8igl e asiaco
alimentagao” - mente de espera
2 Irregularidade subtenséo da rede Bloquear o estagio
com tensdo < 325V de saida imediata- Eéne?t:rdao
mente P
3 Irregularidade qualidade da rede de o
alimentacao com Vy + 10% Somente exibir | Auto-reset
199 Ocorreu uma irregularidade no sis-  |Bloquear estagio Blogueado
tema de controle de sequéncia para o |de saida + abrir resgt de ’
carregamento do circuito intermedia- |contator de ali- software
rio mentagao
) 1 Tempo excedido no pré-carrega-
Irregularidade mento do circuito intermediario para o
Carregamento valor nominal da tenséo
do circuito inter- - —
mediario” 2 Tempo excedido ao atingir o valor
nominal da tensédo (contato de ali-
mentagao ligado)
3 Tempo excedido no carregamento do

circuito intermediario para o valor
nominal da tenséo
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IndicagBes operacionais — Componente adicional do médulo capacitor MXC =~ o

6.5 Indicagbes operacionais — Componente adicional do médulo capacitor MXC

Os estados operacionais séo exibidos através de um LED de duas cores na parte frontal
da carcaga.

* LED esta aceso em verde:
— O mddulo capacitor esta pronto para funcionar.
* LED esta aceso em vermelho:
— lrregularidade geral.
* LED piscando vermelho (1 Hz):
— Foi atingido o0 maximo grau de utilizagdo do mdodulo capacitor.
* LED né&o acende:
— O mddulo capacitor ndo esta sendo alimentado com tenséao.

(1]

e |

ot

6.6 Indicagcbes operacionais — Componente adicional do médulo buffer MXB
Nenhuma mensagem esta sendo exibida no médulo buffer.

a4

1778575499
1]  LED
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= ™ Indicagdes operacionais — Componente adicional do médulo de fonte chaveada de 24 V

6.7 Indicagées operacionais — Componente adicional do médulo de fonte
chaveada de 24 V

O estado operacional, como p. ex., o grau de utilizagdo e a falha do médulo de fonte
chaveada, ¢ indicado através de 2 LEDs na parte dianteira da unidade.

+ LED State:
— Operagao normal verde.
— Falha vermelho. Presenca de falha em caso de:
» Sobrecarga,
* Sobretensao,
* Subtensao.
* LED Load:
— Operagao normal verde.

— Com aprox. 80 % do grau de utilizagdo de uma saida (8 A), este LED esta
amarelo.

() J—

1410983691
[1] LED State [2] LED Load
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7 Service

<P

7.1 Informacgdes gerais
Durante a operagao, nao sdo necessarios intervalos de inspegao e manutencgao.

7.1.1 Envio para reparo

Se nao conseguir eliminar uma irregularidade, favor entrar em contato com a SEW
Service da SEW-EURODRIVE (— "Servi¢o de assisténcia técnica e pecgas de reposi-
cao").

Quando contatar a SEW Service, sempre informar o numero de produgéo e o numero
da encomenda. Isso possibilita um atendimento mais eficiente. O nimero de produgao
encontra-se na plaqueta de identificagédo (— pag. 15).

Ao enviar uma unidade para reparo, favor informar os seguintes dados:

Numero de producgao (ver a plaqueta de identificagédo)

Denominagao do tipo

Verséo da unidade

Dados do numero de produgéo e numero da encomenda

Breve descricdo da aplicagao (aplicagdo, controle)

Motor conectado (tipo de motor, tensdo do motor)

Tipo da irregularidade

Circunstancias em que a irregularidade ocorreu

Sua propria suposi¢gao quanto as causas

Quaisquer acontecimentos anormais, etc. que tenham precedido a irregularidade.
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7.2 Remocgao /Instalagao de um moédulo

Este capitulo descreve a troca de um modulo de eixo no sistema de eixos. A remo-
¢ao/instalagdo de um maoddulo mestre, um maodulo capacitor ou modulo buffer, um
modulo de alimentagéo, um mddulo de descarga do circuito intermediario, bem como
um modulo de fonte chaveada de 24 V é realizada de forma analoga.

7.21 Indicagdes de seguranga

Observar sempre as seguintes indica¢des de segurangal

A PERIGO!

Ainda podem existir tensdes perigosas no interior da unidade e nas réguas de bornes
até 10 minutos apds desligar o completo sistema de eixos da rede elétrica.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.
Para evitar choques elétricos:

» Desligar o sistema de eixos da rede elétrica e aguardar 10 minutos antes de retirar
a tampa protetora.

* Apo6s o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagao somente
com a tampa protetora, ja que a unidade sem a tampa protetora sé apresenta a
classe de protecao IP0O0.

A PERIGO!

Uma corrente de fuga a terra > 3,5 mA pode ocorrer durante a operagao de um servo-
conversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.
Para a prevencéao de choques elétricos:

* Com uma rede de alimentagado < 10 mm?, instalar um segundo terra de protecéo
PE com a secéo transversal da rede de alimentagao através de bornes separados.
Opcionalmente, é possivel utilizar um condutor de prote¢do com uma segéao trans-
versal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mmZ.

+ Com uma rede de alimentagao = 10 mm? é suficiente instalar um condutor de pro-
tecdo com uma segao transversal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mm?.

* Nas exceg¢des onde um disjuntor Fl para protegao contra contato direto ou indireto
deve ser empregado, este deve ser apropriado para corrente continua e alternada
(RCD tipo B).

7.2.2 Torques

Torques

Parafusos de fixagdao das tampas de protecao 0,8 Nm

Parafusos de fixagdo das conexdes do circuito intermediario | 3 -4 Nm
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7.2.3 Remocao de um moédulo de eixo
A remogao de um médulo de eixo é realizada na seguinte ordem:

Desligar o sistema  « Desligar o sistema completo de eixos da rede elétrica. Observar as indicagdes de

de eixos da rede seguranga (— pag. 198).

elétrica

Presilhas de » Retirar as presilhas da fixagdo da blindagem de sinal [2].
fixagdo da

blindagem

Cabos * Remover os conectores dos cabos do encoder [4] (X13).

* Remover os conectores dos cabos de rede de sinal [1] (X9a, X9b).

* Remover os conectores do cabo de conexdo CAN2 [3] (X12), caso estejam
presentes.

Tampas * Remover as tampas de protegao [5], também nas unidades a direita e a esquerda
da unidade a ser desmontada.

Cabos de sinal * Remover os conectores dos cabos de sinal [6] (X10, X11).

)

g [2]
[6]
R
[31
w | f [4]
[5]
. s I 5
V'l % %ﬁ’
[J
1] 0
\
1411055115
Cabos de 24 V * Remover os conectores dos cabos de 24 V para a alimentagao do sistema eletrénico

e dos freios [8] (X5a, X5b).
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Barras do circuito
intermediario

Chapa de
blindagem

Cabos do motor

Sistema de
controle do freio

Relé de seguranga

Parafusos de
fixagao

Remover as barras do circuito intermediario [13] nas unidades atingidas (X4).

Remover a chapa de blindagem no borne de poténcia [10]:

« Soltar o parafuso.
» Retirar a chapa de blindagem puxando-a para baixo.

Remover os conectores do cabo do motor [12] (X2).

Remover os conectores do sistema de controle do freio [11] (X6).

Remover o conector do relé de seguranga, caso esteja presente.

Soltar os 2 parafusos de fixagao inferiores [9] do médulo de eixo.
Soltar os 2 parafusos de fixagao superiores [7] do moédulo de eixo.

[7]

[8]

\/

[9]

[10]

[12] [11]

1411057547
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Retirar o médulo * Levante um pouco o médulo de eixo e incline-o para frente. Retire o médulo de eixo
de eixo completamente para cima.
1411059979
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7.2.4 Instalagao de um médulo de eixo

Inserir médulo
de eixo

Parafusos
de fixagdo

Sistema de
controle do freio

Cabos do motor

Chapa de
blindagem

Barras do circuito
intermediario

202

Coloque o médulo de eixo por cima nos parafusos de fixagao inferiores e empurre-
0 para tras até atingir a parede posterior. Agora baixe o modulo de eixo.

1411062411

Aperte firmemente os parafusos de fixagdo superiores [7].
Aperte firmemente os parafusos de fixagao inferiores [9].

Inserir o conector para o sistema de controle do freio [11] (X6).

Inserir os conectores do cabo do motor [12] (X2).

Aparafusar a chapa de blindagem no borne de poténcia [10]. Aparafusar bem a
chapa da blindagem.

Aparafusar as barras do circuito intermediario [13]. Aparafusar bem as barras (X4).
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Cabos de 24V * Inserir 0s conectores dos cabos de 24 V para a alimentagao do sistema eletronico e
dos freios [8] (X5a, X5b).
[71
[8]
[9]
[10]
[12] [11]
1411064843
Cabos de sinal * Inserir os conectores dos cabos de sinal [6] (X10, X11) (— pag. 199).
Tampas de * Colocar as tampas de protegao (— pag. 199) [5]. Aparafusar bem as tampas
protegao (— pag. 199).
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v

7.3 Montagem da conexao do circuito intermediario para configuragcao do sistema
de eixos em duas fileiras
Durante a montagem da conexao do circuito intermediario, recomendamos a seguinte
sequéncia:

N

N0\ N

* Aparafusar os trés barramentos de condugéo [1] com os parafusos [2] nos ele-
mentos de isolamento [3]. O torque é de 2,5 -3 Nm.

NOTA

As conexdes do circuito intermediario +U, e -U, devem ser torcidas 3 vezes, ver figura
® na pagina seguinte.

» Aparafusar as trés conexdes de circuito intermdiario [4] com os parafusos [5] nos
barramentos de condugéo [1]. O torque é de 3 —4 Nm.

Os trabalhos descritos acima devem ser realizados nos dois elementos de isolamento.

E necessario montar os elementos de isolamento pré-montados no médulo de eixo
como descrito a seguir.

* Empurre os barramentos de condugéo [1] embaixo das barras do circuito inter-
mediario [6] do modulo do eixo e aparafuse a conexdo com os parafusos [7].

» Coloque a tampa de protecéao [8].
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Armazenamento por longos periodos

Em caso de armazenamento por longos periodos, ligar a unidade a tensao da rede por
no minimo cinco minutos a cada dois anos. Caso contrario, a vida util do equipamento
podera ser reduzida.

A tenséo de alimentagéo de 24 V¢ deve ser aplicada sem considerar outras observa-
coes.

Procedimento caso a manuten¢ao nao tenha sido realizada:

Capacitores eletroliticos sdo inseridos nos servoconversores. Eles estdo sujeitos a
efeitos de envelhecimento quando estdo desenergizados. Esse efeito pode levar a
danos dos capacitores se a unidade for conectada diretamente a tensdo nominal apds
longo armazenamento.

Se a manutengdo néo tiver sido realizada regularmente, a SEW-EURODRIVE reco-
menda aumentar a tensdo da rede lentamente até atingir a tensdo maxima. Isso pode
ser realizado, p. ex., utilizando um transformador variavel cuja tensdo de saida é ajus-
tada de acordo com a viséo geral a seguir. Apos esse processo de regeneragao, a uni-
dade pode ser utilizada imediatamente ou pode continuar a ser armazenada.

Os seguintes estagios sao recomendados:

Unidades de 380/500 Va:

+ Estagio 1: 0 Vca a 350 Vp dentro de alguns segundos
+ Estagio 2: 350 Va por 15 minutos

» Estagio 2: 420 Vp por 15 minutos

+ Estagio 3: 500 Vp por 1 hora

Apbs este processo de regeneracdo, a unidade pode ser utilizada imediatamente ou
pode continuar a ser armazenada por longos periodos com manutengéo.

Reciclagem

Favor seguir a legislagdo nacional mais recente!

Eliminar as pecgas separadamente, reciclando os materiais de acordo com a sua natu-
reza e com as normas em vigor, p. ex.:

» Sucata eletronica (circuitos impressos)

» Plastico

*  Metal

+ Cobre

* Aluminio.
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8 Dados técnicos

8.1 Marca CE e aprovagées

Os servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® MX cumprem os seguintes regu-
lamentos e normas.

8.1.1 Marca CE
» Diretiva de baixa tensdo 2006/95/CE.
» Diretiva de compatibilidade eletromagnética 2004/108/CE.

Os moédulos do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® szo componentes
destinados ao uso em maquinas e em sistemas industriais. Eles atendem a norma
de produtos EMC EN 61800-3 "Acionamentos elétricos de rotagao variavel". Se as
instrugdes de instalagdo forem cumpridas, também seréo preenchidos os pré-requi-
sitos correspondentes para a obtengdo da marca CE para todas as maquinas/todos
os sistemas equipados com base na diretriz EMC 2004/108/CE.

* O cumprimento da categoria "C2" de acordo com EN 61800-3 foi comprovado em
uma estrutura de teste especificada. A SEW-EURODRIVE pode fornecer informa-
¢des mais detalhadas sob consulta.

A marca CE na plaqueta de identificagéo indica a conformidade com a diretiva de baixa
c € tenséo 2006/95/CE e com a diretriz EMC 2004/108/CE. A SEW-EURODRIVE pode for-
necer uma declaragcao de conformidade sob consulta.

8.1.2 Aprovagoes
As seguintes aprovagdes para os médulos MOVIAXIS® estzo disponiveis:

Médulo MOVIAXIS® UL / cUL c-Tick
Médulos de alimentagdo MXP 10 kW X X
Modulo de alimentagao MXP81 X X
Médulos de alimentagdo MXP 25 kW X X
Médulos de alimentagdo MXP 50 kW X X
Moédulos de alimentagdo MXP 75 kW X X
Médulos de eixo MXA X X
Moédulo mestre MXM X X
Modulo de fonte chaveada de 24 V X X
Médulo buffer MXB X X
Médulo capacitor MXC X X
Médulo de descarga do circuito inter- X X
mediario

cUL é equivalente a aprovagao conforme CSA.
C-Tick certifica a conformidade segundo a ACA (Australian Communications Authority).

8.1.3 Certificado UL da configuragdo de um moédulo de eixo de duas fileiras
Os elementos de isolamento ndo tém certificado UL.
A aprovagéao esta sendo preparada atualmente.
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8.2 Dados técnicos gerais
Os dados técnicos na seguinte tabela sao validos para todos os servoconversores de
multiplos eixos MOVIAXIS® MX, independentemente do tipo, tamanho, da versao e
poténcia.
MOVIAXIS® MX
Imunidade a interferéncias Atende a norma EN 61800-3
Em_|ssao de: mterferer!mas em caso Categoria "C2" conforme 61800-33
de instalagao compativel com EMC
Temperatura ambiente Jy 0°Caté +45°C
Classe climatica EN 60721-3-3, classe 3K3
Temperatura de armazenamento ¥, | -25 °C até +70 °C
até 2 anos sem medidas especiais; depois deste periodo, ver
Tempo de armazenagem : " . ,, .
capitulo "Armazenamento por longos periodos" (— pag. 206).
Tipo de refrigeragio (DIN 41751) Refrigeragdo externa e refrigeragéo de convecgao, dependendo
do tamanho
Classe de protecao EN 60529
(NEMA1)Y
Médulos de eixo tamanho 1 -3 IP20
Modulos de eixo tamanho 4 — 6 IP10
Moédulo de alimentagao tamanho 1,2 | IP20
Moédulo de alimentagdo MXP81 IP20
Moédulo de alimentagao tamanho 3 IP10
Modulo mestre IP20
Méodulo de fonte chaveada IP10
Modulo capacitor IP10
Médulo buffer IP10
Modo de operagao DB (EN 60034-1)
Classe de impurezas 2 de acordo com IEC 60664-1 (VDE 0110-1)
Categoria de sobretensao Il de acordo com IEC 60664-1 (VDE0110-1)
Até h <1000 m sem restrigdes.
Altitude de instalagao h Com h 21000 m sao validas as seguintes restrigdes:
De 1000 m até max. 2000 m: redug&o Iy de 1 % por 100 m
1) - Coberturas contra contato acidental devem ser inseridas nas tampas de protegao da unidade nos lados
esquerdo e direito do sistema da unidade. — Todos os terminais para cabos devem ser isolados.
Mais informacbes sobre as redes de alimentacdo permitidas encontram-se no item
"Redes de alimentagéo permitidas" (— pag. 83).
8.2.1 Adequacao de entradas digitais padrao

NOTAS

Nao é permitido controlar entradas digitais padrdo com tensdes relacionadas a segu-
® ranca (pulsadas), com excegdo de X7 e X8 em MXA.
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8.3 Dados técnicos — Médulo de alimentagao
8.3.1 Méodulo de poténcia do médulo de alimentagdao tamanho 1 -3
Médulo de alimentacao MOVIAXIS® =~ " 2 Tamanho
MXP80A-...-503-00 1 2 3
Tipo 010 025 050 075
ENTRADA
Tensao de conexdo CA V¢qe U \ 3x380V-3x500V 10
Corrente nominal de rede CA l,¢qe | A 15 36 72 110
Poténcia nominal Py P kw 10 25 50 75
Frequéncia de rede f,¢4e Hz 50 - 60 5%
Secio transversal e contatos nas COMBICON COMBICON Parafusos com rosca M8
gaol mm2 | PC4 encaixavel, PC16 encaixa- max. 70
conexdes . .
max. 4 vel, max. 10
Segdo transversal e contatos na mm? | max.4x4 max. 4 x 10 max. 4 x 50 blindado
presilha de fixagao da blindagem
SAIDA (CIRCUITO INTERMEDIARIO)
Tens_e}o_ n;;mlnal do circuito inter- U v CC 560
mediario® Ugy
Corrente nominal do circuito inter-
mediario?) CC lein ! A 18 45 90 135
Corrente max. do circuito intermedia-
rio CC lg) max lmax. A 45 112.5 225 337.5
Ca’pacidade de sobrecarga por no 250 %
max.1s
Poténcia chopper de frenagem kW Pico de poténcia: 250 % x Py ; poténcia continua: 0,5 x Py
Poténcia regene!'atlva média que KW 0.5x Py
pode ser absorvida
Secao transversal e contatos® mm Trilhos de cobre 3 x 14 Prensa-cabos M6
RESISTOR DE FRENAGEM
Valor minimo permitido de resistor
de frenagem R (operagdo em 4 qua- Q 26 10 5.3 3.5
drantes)
= COMBICON COMBICON
Secgao transversal e contatos nas 2 o . Parafusos com rosca M6
~ mm PC4 encaixavel, PC16 encaixa- .
conexoes . . max. 35
max. 4 vel, max. 10
Segdo transversal e contatos na pre- mm?  max. 4 x4 méx. 4 x 10 méx. 4 x 16
silha de fixagao da blindagem
GERAL
Poté_ncia dissipada na poténcia W 30 80 160 280
nominal
Quaptidade permitida de ligacao/ min-! < 1/min
desligamento da rede
Tempo minimo da rede desligada s > 10
para desligar a rede
Massa kg 4,2 57 10,3 10,8
L mm 90 90 150
Dimensées: A mm 300 400
P mm 254
1) Dados na plaqueta de identificagéo
2) Unidade
3) Na V,gqe = 3 X 500 Vp € preciso que as correntes de saida sejam reduzidas em 20 % em relagdo aos dados nominais.

g2

Forga do material [mm] x largura [mm]

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

Valor decisivo para o planejamento de projeto da atribuicdo do modulo de alimentacéo e de eixo

209



8 VA 7 " Dados técnicos

7 Dados técnicos — Mddulo de alimentagéo
P| Hz

8.3.2 Médulo de poténcia do médulo de alimentagao MXP81

Os dados técnicos do médulo de alimentagdo MXP81 com resistor de frenagem corres-
pondem aos dados do modulo de alimentagdo tamanho 1. Dados técnicos diferentes
sdo listados a seguir.

Médulo de alimentagio MOVIAXIS® 12 Tamanho
MXP81A-...-503-00 1
CAPACITANCIA ADICIONAL DO CIRCUITO INTERMEDIARIO
Tensdo nominal do circuito intermediario U \% CC 560
Energia que pode ser armazenada w Ws 250
Pico de poténcia absorvivel P kW 20
Capacitancia nominal C uF 1000
RESISTOR DE FRENAGEM INTERNO
Poténcia de frenagem efetiva Pefet. w 220
Maxima poténcia de frenagem Prmax kW 26
RESISTOR DE FRENAGEM (externo)
Valor minimo permitido de resistor de
frenagem R (operagao em 4 quadrantes) Q 26
Segllo transversal e contatos nas cone- mm? | COMBICON PC4 encaixavel, max. 4
S e comatos na presilna
GERAL
Poténcia dissipada na poténcia nominal w 30
Massa . kg 4,2

L mm 120
Dimensées: A mm 300

P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagao
2) Unidade
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Dados técnicos — Mddulo de alimentagéo

8.3.3 Unidade de controle do médulo de alimentagao

Médulo de alimentacao MOVIAXIS®
MX

Dados gerais do sistema eletronico

Rede CAN de acordo com a especificagéo
CAN 2.0, parte A e B, técnica de transmissao
de acordo com ISO 11898, max. 64 partici-
pantes,

resistor de terminagéo (120 Q) deve ser imple-

Interface CANY CAN: conector macho Sub-D de 9 pinos mentado externamente,

taxa de transmisséao ajustavel 125 kBaud —
1 MBaud,

Protocolo MOVILINK expandido,

ver capitulo "Comunicagao através do adap-
tador CAN" (— pag. 128)

Tensao de alimentagao de 24 V¢

Secao transversal e contatos

Desacoplamento system bus compa-
tivel com EtherCAT® de conector
macho Sub-D de 9 pinos

24 Ve * 25 % (EN 61131)

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?

dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?2

Chave DIP de 4 pinos

Presilhas de fixagao da blindagem

Maximo diametro de cabo instalavel
na presilha de fixagao de blindagem

Presilhas de fixagao da blindagem disponiveis para os cabos de controle

10 mm (com bainha de isolamento)

1) Apenas para system bus baseado em CAN.
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Dados técnicos — Madulo de eixo

P| Hz

8.4 Dados técnicos — Modulo de eixo
8.4.1 Secao de poténcia do moédulo de eixo

Médulo de eixo Moviaxis® " 2 Tamanho
MXAB80A-...-503-00 1 2 3 4 5 6
Tipo 002 | 004 008 | 012 @ 016 & 024 032 048 064 100
ENTRADA (circuito interme-
diario)
Tenséo n_qn?inal do circuito U v CC 560
intermediario Ug)y
Corrente nominal docireuite A 2 ‘ 4 8 ‘ 12 16 ‘ 24 ‘ 32 48 64 100
CIN
= 4)
:itii:at:::sversal mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
SAIDA
Tensédo de saida U U \ 0 — méax. Viggde
gZ’{:';,t“,’v;I°:t;"I:’Haz%'f saida A 2 4 8 12 16 32 429 64 85 133
Corrente continua ge saida | A 9 4 8 12 16 24 32 48 64 100

CA Iy PWM = 8 kHzY

Corrente continua de saida
CA Iy PWM = 16 kHzY

Corrente de saida max. da

| A 1,5 3 5 8 1 13 18 - - -

unidade Iméx7) Imax. A 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
Capacidafle de sobrecarga 250 %
pornomax.1s
gorreniedesaidaaparente 5 A 14 28 55 85 1 17 22 33 44 69
Nsaida
Frequéncia PWM fp\ym kHz Ajustavel: 4/8/16; ajuste no fornecimento: fpyy=8 kHz
Frequencm de saida max. f Hz 600
max
COMBICON | Parafusoscom | Parafusos com
Conexao de motores nas mm2 COMBICON PC4 PC16 rosca rosca
conexoes encaixavel, max. 4 encaixavel, M6 M8
max. 10 max. 35 max. 70
Conexao do motor com a
presilha de fixagao da blin- mm?2 max. 4 x 4 max. 4 x 10 max. 4 x 35 max. 4 x 50
dagem do cabo de poténcia

. 1 saida digital sis- Adequada para operagao direta do freio, a prova de curto-
tema de controle circuito. 24 V externa necessaria. Tolerancia depende do tipo de

Utreio i . . .
Conexio do freio p V/A de freio freio utilizado, ver manual de sistema.
ltreio Nivel do sinal: "0"=0V "1"=+24V Atencao: Nao aplicar tensdo externa!

Funcao: progr. fixo com "/freio"

COMBICON 5.08
Contatos de conexéo freio um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?
mm dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?

Presilhas de fixagao da

blindagem Presilhas de fixagdo da blindagem disponiveis para os cabos de freio

Maximo didametro de cabo
instalavel na presilha de fixa- 10 mm (com bainha de isolamento)
¢éo de blindagem

Tabela prossegue na pagina seguinte. Notas de pé na pagina seguinte.
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Dados técnicos — Mddulo de eixo
P| Hz
Médulo de eixo MOVIAXIS® " 2 Tamanho
MXAB80A-...-503-00 1 2 3 4 5 6
GERAL
Poténcia dissipada na W 30 60 100 150 210 280 @ 380 450 = 670 1100
poténcia nominal
Massa kg 42 42 42 52 52 92 92 92 156 15,6
L mm 60 90 90 120 150 210
Dimensbes: A mm 300 300 400 400 = 400 400
P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagdo
2) Unidade

3) Com simplificagéo: Ig)y = Iy (aplicagdo de motor tipica)

4) Forga do material [mm] x largura [mm]

nerativo.

8) E valido para tens&o da rede 400 V e 50 Hz / PWM = 8 kHz.

Notas sobre o
sistema de
controle do freio

) Na Vgge = 3 x 500 Vp € preciso que as correntes de saida sejam reduzidas em 20 % em relagdo aos dados nominais.
6) Para um eixo 32 A usado conforme UL e com PWM de 4 kHz, é permitida somente uma corrente continua de saida maxima de 35 A.
) Valores indicados s&o validos apenas para a operacdo do motor. A mesma poténcia de pico esta disponivel nos modos motor e rege-

NOTAS
Nota sobre a exigéncia de tolerancia da tensao do freio!
@ A tensdo do freio deve ser configurada. Para tal, ver manual de sistema "Servo-
1 conversor de multiplos eixos MOVIAXIS®".
Carga permitidado  Um procedimento completo de comutagéo (abrir e fechar) sé pode ser repetido no
controle de freio e maximo a cada dois segundos. O freio deve permanecer no minimo 100 ms desligado
no freio antes de poder ser ligado de novo.
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8.4.2 Unidade de controle do médulo de eixo

Médulo de eixo MOVIAXIS® MX

Dados gerais do sistema eletronico

Tensao de alimentagao de 24 V¢

Secao transversal e contatos

24 Vo * 25 % (EN 61131)

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?

Entradas digitais X10:1 e X10:10
Resisténcia interna

Nivel do sinal

Fungéao

4 saidas digitais

Nivel do sinal

Funcgao

Livre de potencial (optoacoplador), compativel com CLP (EN 61131), ciclo de amostragem
1ms

Ri=3.0kQ, Ig =10 mA

+13 V- +30 V ="1" = contato fechado

_3V—+5V = "0" = contato aberto de acordo com EN 61131

DID@: progr. fixo com "/liberagao dos estagios de saida"
DIg1 — DI@8: Opgéao de selegdo — menu de parametro
DIg1 e DIg2 apropriados para a fungdo Touch-Probe (tempo de laténcia < 100 us)

. Compativel com CLP (EN 61131-2), tempo de resposta 1 ms, a prova de curto-circuito,

Imax = 50 MA

"0"=0V, "1"=+24 V, Atengao: Nao aplicar tensao externa.

DO@Y — DOY3: Opgao de selegdo — menu de parametro

Secao transversal e contatos

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?2
dois fios por borne: 0,25 — 1,5 mm?

Presilhas de fixagao da blindagem

Maximo diametro de cabo instalavel
na presilha de fixagao de blindagem

Presilhas de fixagao da blindagem disponiveis para os cabos de controle

10 mm (com bainha de isolamento)

Contatos de conexao para fungoes
de seguranga

Opcional no relé de seguranga (— pag. 223) integrado na unidade

Adequado para a utilizagdo como dispositivo da categoria de parada 0 ou 1 de acordo com
EN 60204-1 com prevengao de reinicio involuntario para aplicagdes de seguranga em:

« Categoria 3 de acordo com EN 954-1
« Tipo de protecéo lll de acordo com EN 201

Secao transversal e contatos

Mini COMBICON 3.5

um fio por borne: 0,08 — 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,08 — 0,75 mm?

Interface CAN2
(parte frontal CAN)

Rede CAN de acordo com a especificagao
CAN 2.0, parte A e B, técnica de transmis-
séo de acordo com ISO 11898, max.

64 participantes,

ver capitulo "Comunicagao através do
adaptador CAN" (— pag. 128)

CAN: conector macho Sub-D de 9 pinos
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8.5 Dados técnicos — Componente adicional do médulo mestre

Médulo mestre MOVIAXIS® MX o2 T

MXM80A-...-000-00

Tipo 000

Tenséo de alimentacéo V u \ 24 V¢ % 25 % de acordo com EN 61131

COMBICON 5.08
Secao transversal e contatos (X5a) um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?

dois fios por borne: 0,25 — 1,5 mm?

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 — 1,5 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 cabo na extremidade frontal)

Secao transversal e contatos (X5b)

GERAL
Massa kg 2,3
L mm 60
Dimensées: A mm 300
P mm 254
Presilhas de fixagdo da blindagem Presilhas de fixagédo da blindagem disponiveis para os cabos de controle

Maximo diametro de cabo instalavel na presilha

de fixacdo de blindagem 10 mm (com bainha de isolamento)

1) Dados na plaqueta de identificagéo

2) Unidade
NOTAS
Demais dados técnicos encontram-se no manual "Controlador MOVI-PLC®advanced
° DH..41B", manual "Gateway fieldbus UFR41B EtherNet/IP, Modbus/TCP e PROFINET
1 10", manual "Gateway fieldbus UFF41B DeviceNet e PROFIBUS DP".
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Dados técnicos — Componente adicional do modulo capacitor

8.6 Dados técnicos — Componente adicional do médulo capacitor

Moédulo capacitor MOVIAXIS® no2
MXC80A-050-503-00
Tipo 050
ENTRADA
oo jomna docirauto -y ce o0
E:lr:;g?ng:zﬁode ser W Ws 1000
Pico de poténcia absorvivel kW 50
Secao transversal e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
GERAL
Capacitancia C uF 4920
Intervalo de tempo apés ligar a
unidade até ela estar pronta para s 10
funcionar
Massa kg 12,6
L mm 150
Dimensées: A mm 400
P mm 254
1) Dados na plaqueta de identificagéo
2) Unidade
3) Com Vigge =3 x 400 Vi
8.6.1 Unidade de controle do médulo capacitor
Médulo capacitor MOVIAXIS® MXC Dados gerais do sistema eletronico
Tenséo de alimentacéo de 24 V¢ 24 Voo £25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08
Segao transversal e contatos um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 — 1,5 mm?
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Dados técnicos — Componente adicional do médulo buffer

Dados técnicos 7

Dados técnicos — Componente adicional do médulo buffer

Médulo buffer MOVIAXIS®
MXB80A-050-503-00

2)

Tipo 050
ENTRADA
'rl;:a:dsigz::gnai(::l do circuito inter- U v CC 560
Segao transversal e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
GERAL
Capacitancia C uF 4920
Intervalo de tempo apés ligar
a unidade até ela estar pronta para s 10
funcionar
Massa kg 11
L mm 150
Dimensoées: A mm 400
P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagao
2) Unidade
3) Com Vrede =3 x400 VCA
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Dados técnicos — Componente adicional do modulo de fonte chaveada de 24 V

P| Hz

8.8 Dados técnicos — Componente adicional do médulo de fonte chaveada de 24 V

Médulo de fonte chaveada de 24 V MOVIAXIS® 1) 2)
MXS80A-...-503-00
Tipo 060
ENTRADA através do circuito intermediario
Tensdo nominal do circuito intermediario Ugy u \ CC 560
Secgao transversal® e contatos Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
ENTRADA através de 24 V externa
Tensdo nominal de entrada Uy CC240%/+10 % CC 24 25 % (EN 61131)
* Em caso de controle direto dos freios para U Vv
motores CMP e DS
+ Em outros casos
PC6
Secao transversal e contatos mm?2 um fio por borne: 0.5 - 6
dois fios por borne: 0.5 - 4
SAIDA
CC 3 x 24 (massa comum) tolerancia em caso de alimentagao
Tens&o nominal de saida U U vV através do circuito intermediario: CC 24 0 % / +10 % tolerancia em
caso de alimentagdo através de 24 V externa: de acordo com
a tenséo que seja alimentada
Corrente nominal de saida | I A 3x10%
Poténcia nominal de saida P P W 600
COMBICON 5.08
Secao transversal e contatos mm? um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?

GERAL
Tempo de transi¢do em caso de queda de Ut5) t s Poténcia nominal acima de 10 ms
Rendimento aprox. 80 %
Massa kg 4.3
Dimensoées L mm 60

A mm 300

P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagdo

2) Unidade

3) Forga do material [mm] x largura [mm]

4) Nao é possivel simultaneamente, pois a poténcia total é limitada em 600 W

5) Valido para o seguinte ponto de medigdo: minimo de 10 ms é garantido para uma inclinagéo de flanco da tenséo decrescente do
circuito intermediario (dV, / dt) > (200 V / 1 ms). E valido para uma tens&o da rede V¢, de 3 x 380 V.
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Dados técnicos 7 8

8.9 Dados técnicos — Componente adicional do médulo de descarga do circuito

intermediario

8.9.1 Secao de poténcia do médulo de descarga do circuito intermediario

Méodulo de descarga do circuito intermediario ) 2)
MOVIAXIS® MX Tamanho 1
MXZ80A-...-503-00
Tipo 050
ENTRADA (circuito intermediario)
Tensio nominal do circuito intermediario® Ucin \ CC 560
Segio transversal® e contatos Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
Energia conversivel E J 5000
SAIDA
Resistor de frenagem R Q 1
Conexao de descarga Aparafusamento especial da SEW
Secao transversal e contatos mm2 Parafusos com rosca M6, max. 4 x 35
Conexao com a presilha de fixacado da blindagem mm? max. 4 x 16
do cabo de poténcia
GERAL
Pronto para funcionar apés ligar a alimentagao s <10
e24V
Pronto para funcionar apés curto-circuito s Depende da aplicaggo, v(e_r)csgétuﬁ ;glolocagéo em operagéo”
Possibilidade de repetir a descarga rapida s 60
Duragao da descarga rapida s <1
Temperatura de desligamento °C 70
Massa kg 3,8
L mm 120
Dimensées: A . mm 235
P mm 254

-

Dados na plaqueta de identificagdo
Unidade

L=

4) Forga do material [mm] x largura [mm]

Na Vieqe = 3 X 500 Vp € preciso que as correntes de rede e de saida sejam reduzidas em 20 % em relagéo aos dados nominais.

8.9.2 Unidade de controle do médulo de descarga do circuito intermediario

Médulo de descarga do circuito inter- | 4 Dados gerais do sistema eletrénico
mediario MOVIAXIS® MX 9
Inhibit Sinal de controle para o processo de descarga
Tensao de alimentacéo de 24 V¢ \% CC 24+ 25 % (EN 61131-2)
COMBICON 5.08
Secéo transversal e contatos mm2 um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?
1) Unidade
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8.10 Dados técnicos — Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras

Os dados técnicos especificos da configuragdo do sistema de eixos em duas fileiras
estdo listados na tabela abaixo.

MOVIAXIS® MX

Classe de protecao EN 60529 IP10
Secao transversal da conexao do circuito intermediario 35 mm?
Prensa cabos no terminal para cabo M8
Torques

Parafusos de fixagao das tampas de protegao 0,8 Nm
Parafusos de fixagdo da tampa lateral 2,5-3Nm
Parafusos de fixagdo dos barramentos de condugao no 25_3Nm
elemento de isolamento ’
Parafusos de fixagdo das conexdes do circuito intermediario. 3 -4 Nm

8.11 Dados técnicos — Consumo de energia 24 V

O consumo de energia das unidades MOVIAXIS® e de suas opgdes depende do tempo
de conexao. Por essa razao, nao é possivel especificar explicitamente o consumo de
energia, devendo ser configurado dependendo do tempo de conexao.

Demais informagdes encontram-se no manual de sistema "Servoconversor de multiplos
eixos MOVIAXIS®".

220 Instrugbes de operagédo — Servoconversor de miltiplos eixos MOVIAXIS®




Dados técnicos

Dados técnicos — Resistores de frenagem

8.12 Dados técnicos — Resistores de frenagem
8.12.1 Aprovacgao UL e cUL

Os resistores de frenagem do tipo BW... sdo autorizados de acordo com UL e cUL em
combinagdo com o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®. A SEW-

EURODRIVE pode fornecer um comprovante sob solicitagcao do cliente.

Os seguintes resistores de frenagem possuem uma aprovacao cRUus independente do
servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

BW012-015-01
BWO006-025-01
BWO006-050-01
BwWO004-050-01.

.
3
3

8.12.2 Dados técnicos

Resistor de frenagem tipo

1)

BW027-006

BW027-012

BW247

BW347

BW039-050

Codigo

8224226

8224234

8207143

820798 4

8216916

Classe de poténcia do
modulo de alimentagao

kW

10, 25, 50, 75

Carga admissivel com
100 % ED?

kw

0.6

1.2

Valor de resisténcia
Rew

27 ¥10 %

47 10 %

39 £10 %

Corrente de disparo
(de F16)

Ir

4.7

6.7

6.5

9.2

1.3

Design

Tubo resistor enrolado com fio

Resistor de
grade

Conexodes

Carga elétrica permitida
para os bornes com
100 % ED

Bornes de ceramica 2,5

CC 20

Carga elétrica permitida
para os bornes com
40 % ED

CC25

Quantidade de energia
absorvivel

kWs

10

28

64

84

600

Grau de protegao

IP20 (ja montado)

Temperatura ambiente 9y

Tipo de refrigeragao

°C

-20 até +45

KS = autorefrigeracédo

1) Unidade

2) ED = Duragao da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragéo de ciclo Tp <120 s.

Resistor de frenagem tipo

Codigo

1)

BW012-015

8216797

BW012-015-
012

18200109

BW012-025

8216800

BW012-050

8216819

BW012-100

8216827

BW915

8212600

Classe de poténcia do
moédulo de alimentagao

kw

25,50

, 75

Carga admissivel com
100 % ED?

Valor de resisténcia
Rew

Corrente de disparo
(de F16)

I

kw

Arms

1.5

1.2

1.5 2.5

1210 %

14.4

5.0

204

10

28.9

16

1510 %

31.6
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Resistor de frenagem tipo

1)

BW012-015

BW012-015-

012

BW012-025

BW012-050

BW012-100

BW915

Design

Tubo
resistor
enrolado
com fio

Resistor de grade

Conexodes

Carga elétrica permitida
para os bornes com
100 % ED

Bornes de ceramica 2,5

CC20

Carga elétrica permitida
para os bornes com
40 % ED

CC25

Quantidade de energia
absorvivel

kWs

34

240

360

600

1260

1920

Grau de protecao

IP20 (j& montado)

Temperatura ambiente dy

°C

—20 até +45

Tipo de refrigeragao

KS = autorefrigeragéo

1) Unidade
2)

Resistores de frenagem apresentam uma derivacéo de 1 Q

3) ED = Duragéo da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragao de ciclo Tp <120 s.

Resistor de frenagem tipo

Caodigo

1)

BW006-025-012)
18200117

BW006-050-01
18200125

BW106
8210500

BW206
8210519

BW004-050-01
18200133

Classe de poténcia do
moédulo de alimentagao

Carga admissivel com
100 % ED®

Valor de resisténcia
Rew

kw

kW

2.5

58 %

50,

5.0

10 %

75

13

0%

18

75

5.0

3.6 £10 %

Corrente de disparo
(de F16)

I
Design

ArmSs

20.8

29.4

46.5

Resistor de grade

54.7

37.3

Conexodes

Pino M8

Carga elétrica permitida do
pino roscado terminal com
100 % ED

CC 115

Carga elétrica permitida do
pino roscado terminal com
40 % ED

CC 143

Quantidade de energia
absorvivel

kWs

300

600

1620

2160

600

Grau de protegao

IP20 (j& montado)

Temperatura ambiente 9y

Tipo de refrigeragao

°C

—20 até +45

KS = autorefrigeragao

1) Unidade

2) Resistores de frenagem apresentam uma derivagdo de 1 Q

3) ED = Duragéo da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragéao de ciclo Tp <120 s.

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Dados técnicos
Dados técnicos — Filtro de rede e bobinas de rede

8.13 Dados técnicos — Filtro de rede e bobinas de rede
8.13.1 Filtro de rede

Os filtros de rede NF.. possuem uma aprovagdo cRUus independente do servo-
conversor de multiplos eixos MOVIAXIS®. A SEW-EURODRIVE pode fornecer um

comprovante sob solicitagdo do cliente.

Filtro de rede tipo i) NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Codigo 827413 4 827117 8 8274150 827 4177
Médulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3
Tensdo nominal VN Vea 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz
Corrente nominal In Aca 18 48 85 150
Poténcia dissipadaem Iy Py w 12 22 35 90
Corrente de fuga a terraem Vy mA <25 <40 <30 <30
Temperatura ambiente dy °C —25 até +40
Grau de protegao IP20 (EN 60529)
Conexdes L1-L3/L1'-L3' mm2 4 10 35 50

PE Pino M5 Pino M5/M6 M8 M10

1) Unidade

8.13.2 Bobina de rede

As bobinas de rede ND.. possuem uma aprovagdo cRUus independente do servo-
conversor de multiplos eixos MOVIAXIS®. A SEW-EURODRIVE pode fornecer um

comprovante sob solicitagdo do cliente.

Tipo de bobina de rede i) ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013

Codigo 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2

Moédulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3

Tensao nominal VN Vea 3 x 500 +10 %, 50/60 Hz

Corrente nominal In Aca 20 45 85 150

Poténcia dissipadaem Iy Py w 10 15 25 62

Indutancia Ly mH 0.1 - - --

Temperatura ambiente Jy °C —25 até +40

Grau de protegao IPOO (EN 60529)

Conexées L1-L3/L1'-L3’ 2 4 10 35 Pino M10 PE:

PE mm Fileira de bornes Fileira de bornes Fileira de bornes pino M8

1) Unidade

8.14 Tecnologia de seguranga (parada segura)

NOTAS
E fundamental observar as seguintes publicacdes sobre este tema.
i «  MOVIAXIS® MX — Seguranga funcional
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Dados técnicos — Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

8.15 Dados técnicos — Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

Placa de multiplo encoder XGH, XGS

1)

Consumo de poténcia via rede de

alimentacao integrada na unidade w 2
(sem encoder conectado)
Saida de corrente para a alimentagao 500
mA
dos encoders conectados
Pico de corrente de saida |55 para 650
mA
400 ms
Configuragao da fonte de emulagao 2) 64/128/256/512/1024/2048/4096
Comprimento do cabo m 100 com uma capacitancia do cabo 120 nF/km
A prova de curto-circuito Sim
Dados técnicos X61
Tolerancia \% +10
Resolugao Bit 12
Intervalo de update us 250
Entrada de valor nominal n ou M
Utilizavel como Entrada geral de valor de medicéo
Valor limite de torque
Dados técnicos X62
Interface RS422
Frequéncia maxima kHz 200
Resultado da simulag&o baseado no encoder do
motor ou encoder opcional; pode ser selecionado via
parametros da unidade
Caracteristicas Quantidade de incrementos pode ser selecionada
livremente nas poténcias de 2 de 26212
Sinais de encoder podem ser multiplicados

Quantidade de rotagdo max. possivel
A rotagdao maxima possivel depende incrementos ajustada
da quantidade de incrementos de min! | 64 — 1024 sem limite
emulagao ajustada 2048 5221

4096 2610

1) Unidade
2) Incrementos por rotagéo
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Unidades de medida de cabos segundo AWG

9
9.1
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Anexo

Unidades de medida de cabos segundo AWG

AWG ¢é a abreviatura de American Wire Gauge e refere-se ao tamanho dos fios.
Este niumero indica o diametro e/ou a sec¢édo transversal de um fio de forma codificada.
Este tipo de denominagéo de cabo é basicamente utilizado apenas nos E.U.A. Estes
dados também encontram-se as vezes nos catalogos ou nas folhas de dados na

Europa.

Denominacao AWG

Secao transversal em mm

2

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

" 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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indice de abreviaturas

9.2

Indice de abreviaturas

Abreviatura

Por extenso

Significado

CAN Controller Area Network
DI Digital In
DIN Deutsches Institut fir Normung e.V. (sistema
aleméo de padronizagéo)
Norma europeia EN, cuja versdo alema recebeu
DIN EN = =
o status de padrao aleméao.
Norma ISO que foi declarada como norma euro-
DIN EN ISO peia e foi adotada sem alteragdes no livro alemao
de padrdes.
Padrao internacional que foi adotado sem altera-
DIN IEC ~ = -
¢bes no padrao alemao.
DO Digital Out
EN Européische Norm (padréo europeu)
GND Ground
P International Protection = classe de protecédo
internacional
A ISO elabora "normas ISO" que
ISO International Organisation for Standardization devem ser adotadas sem altera-
¢Oes pelos paises membros.
PDO Process data object, dados do processo
PE Protected Earth: "Condutor de protegéo" Conexao a terra
PELV Protective Extra Low Voltage Protecéo contra baixa tenséo
PWM Pulsweiten-Modulation (modulag&o da largura de
pulso)
SELV Safety Extra Low Voltage
TH/TF ThermostaUTemperaturfuhler (Termostato/
Termistor)
Underwriters Laboratories Inc. Certificado emitido na América do
c Norte
ZK Circuito intermediario
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1]
(o)

9.3 Defini¢cbées dos termos

Sistemas de rede CAN

Profibus

K-Net

EtherCAT®

Placa de multiplo encoder

Carcagas compativeis com
EMC

Prensa-cabos EMC

Cédigo IP

Resisténcia de isolagédo

Materiais de isolamento

Cabo

Firmware

Instrugcbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

Sistema de rede serial para a fabricagdo de automoéveis e de unidades de controle industriais. A rede é
um par de condutores trangados com boas caracteristicas de transmissdo em uma faixa de trajetos
curtos inferior a 40 m.

PROFIBUS (Process Field Bus) € um padrédo para a comunicagao fieldbus na técnica de automatiza-
cao.

A placa de comunicagao XFA (K-Net) € um dispositivo escravo para a conexdo em sistema de rede
serial para transmissdo de dados em alta velocidade.

O componente de comunicagdo XFE24A é um componente escravo para a conexao em redes
EtherCAT®.

A placa de multiplo encoder permite avaliar encoders adicionais.

As carcagas compativeis com EMC formam uma blindagem contra campos elétricos, magnéticos ou
eletromagnéticos. Estes campos de interferéncia surgem p. ex., em descargas eletrostaticas, em pro-
cessos de ligagédo, em alteragdes rapidas de tenséo ou de corrente, em operagado de motores ou de
geradores de alta frequéncia. Via de regra, estas carcagas compativeis com EMC sao utilizadas com um
prensa-cabos EMC.

Isolamento do conduto de cabo com a opgao de colocar uma blindagem de cabo e/ou de fazer contato.

Um sistema de denominagao para indicar niveis de protegao oferecidos por uma carcaga contra a
entrada de pecas perigosas, a penetragdo de corpos estranhos rigidos e a entrada de agua.

Capacidade de isolamento de um material que separa dois contatos vizinhos ou um contato com cone-
xa0 a terrra 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 consistir de um ou varios fios, podem conter capas de isolamento, com blindagens e com
uma bainha para proteger os elementos estruturais. Cabos que sdo conectados em conectores sao
geralmente cabos flexiveis, cabos chatos, condutos de mangueira, cabos blindados e cabos coaxiais.

Software fornecido pelo fabricante que ndo pode ser alterado pelo usuario.
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(o]
1]

9.4 Declaragées de conformidade

Declaragao de conformidade CE EURGDRIVE

900100010

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG »" e
Ernst-Blickle-StralRe 42, D-76646 Bruchsal 8 s Wl

declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos

Conversores de frequéncia do tipo MOVIAXIS® 80A

Conforme a
Diretiva de baixa tensao 2006/95/CE
Diretiva EMC 2004/108/CE 4)
Normas harmonizadas aplicadas: EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
4) Os produtos listados nédo sé@o produtos que possam ser operados individualmente,

conforme a Diretriz EMC. Somente apds a integragdo dos produtos no sistema geral
é que eles podem ser considerados avalidveis de acordo com a EMC. A avaliag&o foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas n&o para o produto individualmente.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Cidade Data Diretor Executivo de Tecnologia a) b)

a) Agente autorizado para a emissao desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagéo dos documentos técnicos
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Declarag&o de conformidade CE

EURODRIVE

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal

declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos

Conversores de frequéncia do tipo MOVIAXIS® 81A

Conforme a

Diretiva de Maquinas 2006/42/CE 1)
Diretiva de baixa tensdo 2006/95/CE

Diretiva EMC 2004/108/CE 4)
Normas harmonizadas aplicadas: EN 13849-1:2008 5)

EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007

900110010

1) Os produtos sao destinados & montagem em maquinas. E proibida a sua colocagéo
em operagéo antes de garantir que as maquinas, nas quais esses produtos devem ser

instalados, cumprem as determinagdes da Diretiva de Maquinas supracitada.

4) Os produtos listados n&o sédo produtos que possam ser operados individualmente,
conforme a Diretriz EMC. Somente apés a integragéo dos produtos no sistema geral
é que eles podem ser considerados avaliaveis de acordo com a EMC. A avaliagao foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas néo para o produto individualmente.

5) Todas as condigdes relativas a seguranga técnica da documentagao especifica do produto
(instrugdes de operagdo, manual, etc) devem ser cumpridas durante todo o ciclo de vida util

do produto.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Cidade Data Diretor Executivo de Tecnologia

a) Agente autorizado para a emisséo desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagdo dos documentos técnicos
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Declaracéo de conformidade CE EURGDRIVE

900120010

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal

declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos

Conversores de frequéncia do tipo MOVIAXIS® 82A

Conforme a

Diretiva de Maquinas 2006/42/CE 1)
Diretiva de baixa tensao 2006/95/CE

Diretiva EMC 2004/108/CE 4)
Normas harmonizadas aplicadas: EN 13849-1:2008 5)

EN 61800-5-2: 2007
EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
EN 201: 1996

1) Os produtos sdo destinados & montagem em maquinas. E proibida a sua colocagéo em
operagéo antes de garantir que as maquinas, nas quais esses produtos devem ser instalados,
cumprem as determinagdes da Diretiva de Maquinas supracitada.

4) Os produtos listados néo s&o produtos que possam ser operados individualmente,
conforme a Diretriz EMC. Somente ap6s a integragao dos produtos no sistema geral
€ que eles podem ser considerados avalidveis de acordo com a EMC. A avaliagéo foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas ndo para o produto individualmente.

5) Todas as condiges relativas a seguranga técnica da documentagéo especifica do produto
(instrugdes de operagao, manual, etc) devem ser cumpridas durante todo o ciclo de vida util
do produto.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Cidade Data Diretor Executivo de Tecnologia a) b)

a) Agente autorizado para a emissdo desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagédo dos documentos técnicos
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10 indice de enderecos

Ernst-Blickle-Stralte 42
D-76646 Bruchsal

Alemanha
Administragao Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrica Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax +49 7251 75-1970
Vendas D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Caixa postal sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Fabrica / Redutor Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
industrial Christian-Pahr-Str.10 Fax +49 7251 75-2970
D-76646 Bruchsal
Service Centro SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Ernst-Blickle-StraRe 1 Fax +49 7251 75-1711
D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stral’e 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (préximo a Hanover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Leste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (préximo a Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sul SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstralle 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (préximo a Munique) sc-sued@sew-eurodrive.de
Oeste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstralie 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (préximo a Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Eletronica SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Fax +49 7251 75-1769

sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / Plantao 24 horas

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na Alemanha.

Parc d’activités de la forét
4 rue des Fontenelles
F-44140 Le Bignon

Franga
Fabrica Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vendas 48-54 route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrica Forbach SEW-USOCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Unidades de Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
montagem Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Vendas 62 avenue de Magellan - B. P. 182
Service F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +334 72 1537 00
Parc d'affaires Roosevelt Fax +334 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Nantes SEW-USOCOME Tel. +33 240 78 42 00

Fax +33 24078 42 20
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Franca
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2 rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na Franga.
Argentina
Unidade de Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
montagem Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Vendas Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
Service 1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Argélia
Vendas Argel REDUCOM Sarl Tel. +213 21 8214-91
16, rue des Fréres Zaghnoune Fax +213 21 8222-84
Bellevue info@reducom-dz.com
16200 El Harrach Alger http://www.reducom-dz.com
Australia
Unidades de Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
montagem 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Vendas Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
Service enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Africa do Sul
Unidades de Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
montagem Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Vendas Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Service Aeroton Ext. 2 info@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Cape Town SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens cfoster@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaco Place Fax +27 31 700-3847
Pinetown cdejager@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Nelspruit SEW-EURODRIVE (PTY) LTD. Tel. +27 13 752-8007

7 Christie Crescent
Vintonia

P.O.Box 1942
Nelspruit 1200

Fax +27 13 752-8008
robermeyer@sew.co.za
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Austria
Unidade de Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
montagem Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Vendas A-1230 Wien http://www.sew-eurodrive.at
Service sew@sew-eurodrive.at
Bélgica
Unidade de Bruxelas SEW-EURODRIVE Tel. +32 16 386-311
montagem Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Vendas Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
Service BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Service Redutores SEW-EURODRIVE Tel. +32 84 219-878
Competence Center industriais Rue de Parc Industriel, 31 Fax +32 84 219-879
BE-6900 Marche-en-Famenne http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be
Belarus
Vendas Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 17 298 47 56 / 298 47 58
RybalkoStr. 26 Fax +375 17 298 47 54
BY-220033 Minsk http://www.sew.by
sales@sew.by
Brasil
Fabrica Administracdoe SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Vendas Fabrica Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Rodovia Fax +55 11 2480-3328
Service Presidente Dutra Km 208 http://www.sew-eurodrive.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP Sew@sewlcom.br
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
SEW Service - Plantao 24 horas
Tel. (11) 2489-9090
Fax (11) 2480-4618
Tel. (11) 2489-9030 Horario Comercial
Bulgaria
Vendas Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@bever.bg
Camaroes
Vendas Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024 electrojemba@yahoo.fr
Douala
Canada
Unidades de Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
montagem 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Vendas Bramalea, ON L6T 3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
Service |.watson@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
Tilbury Industrial Park Fax +1 604 946-2513
7188 Honeyman Street b.wake@sew-eurodrive.ca
Delta, BC V4G 1G1
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124

2555 Rue Leger
Lasalle, PQ H8N 2V9

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

Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia no Canada.
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Cazaquistao

Vendas Almaty TOO "CEB-EBPOLPA/B" Ten. +7 (727) 334 1880
np.Paiibimbeka, 348 dakc +7 (727) 334 1881
050061 r. AnmaTbl http://www.sew-eurodrive.kz
Pecny6nvka KasaxcrtaH sew@sew-eurodrive.kz
Chile
Unidade de Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
montagem Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Vendas Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
Service LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Caixa postal
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fabrica Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Unidade de No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
montagem Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Vendas http://www.sew-eurodrive.com.cn
Service
Unidade de Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
montagem 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Vendas Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Service Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267922
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
Wuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478388
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478389
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA wuhan@sew-eurodrive.cn
430056 Wuhan
Xi'An SEW-EURODRIVE (Xi'An) Co., Ltd. Tel. +86 29 68686262
No. 12 Jinye 2nd Road Fax +86 29 68686311
Xi'An High-Technology Industrial Development  xian@sew-eurodrive.cn
Zone
Xi'An 710065
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na China.
Colombia
Unidade de Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
montagem Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Vendas Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Service Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Coreia do Sul
Unidade de Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
montagem B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Vendas 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Service Ansan 425-120 master.korea@sew-eurodrive.com
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204

No. 1720 - 11, Songjeong - dong
Gangseo-ku
Busan 618-270

Fax +82 51 832-0230
master@sew-korea.co.kr
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Costa do Marfim

Vendas Abidjan SICA Tel. +22521 2579 44
Société industrielle & commerciale pour Fax +225 21 25 88 28
I'Afrique sicamot@aviso.ci
165, Boulevard de Marseille
26 BP 1115 Abidjan 26
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service Zeleni dol 10 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Dinamarca
Unidade de Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
montagem Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Vendas DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
Service sew@sew-eurodrive.dk
Egito
Vendas Cairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 +1 23143088
Service for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757

33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo

http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg

Emirados Arabes Unidos

Vendas Sharjah Copam Middle East (FZC) Tel. 4971 6 5578-488
Service Sharjah Airport International Free Zone Fax +971 6 5578-499
P.O. Box 120709 copam_me@eim.ae
Sharjah
Eslovaquia
Vendas Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybni¢na 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
Industry Park - PChzZ Fax +421 41 700 2514
ulica M.R.Stefanika 71 sew@sew-eurodrive.sk
SK-010 01 Zilina
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-974 11 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Kosice SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 55 671 2245
Slovenska ulica 26 Fax +421 55 671 2254
SK-040 01 Kosice sew@sew-eurodrive.sk
Eslovénia
Vendas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Espanha
Unidade de Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
montagem Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Vendas E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
Service

sew.spain@sew-eurodrive.es
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Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri killa, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
E.U.A.
Fabrica Regido Sudeste = SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Unidade de 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
montagem P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Vendas Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Service Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Unidades de Regido Nordeste SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
montagem Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Vendas 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Service Bridgeport, New Jersey 08014
Regido Centro- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
Oeste 2001 West Main Street Fax +1 937 332-0038
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Sudoeste 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Ocidental 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433
Hayward, CA 94544 cshayward@seweurodrive.com
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia nos E.U.A.
Finlandia
Unidade de Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
montagem Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Vendas FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
Service sew@sew. i
Fabrica Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Unidade de Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
montagem FI-03600 Karkkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabao
Vendas Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 741059
Feu Rouge Lalala Fax +241 741059
1889 Libreville esg_services@yahoo.fr
Gabun
Gra-Bretanha
Unidade de Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
montagem Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Vendas Normanton http://www.sew-eurodrive.co.uk
Service West Yorkshire info@sew-eurodrive.co.uk
WF6 1QR
Drive Service Hotline / Plantdo 24 horas Tel. 01924 896911
Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Service 12, K. Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59

P.O. Box 80136
GR-18545 Piraeus

http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
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Holanda
Unidade de Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
montagem Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Vendas NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Service Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Hong Kong
Unidade de Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 36902200
montagem Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 36902211
Vendas Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
Service No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
Israel
Vendas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon http://www.liraz-handasa.co.il
office@liraz-handasa.co.il
Italia
Unidade de Solaro SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
montagem Via Bernini, 14 Fax +39 02 96 799781
Vendas [-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
Service sewit@sew-eurodrive.it
india
Unidade de Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 3045200,
montagem Plot No. 4, GIDC +91 265 2831086
Vendas POR Ramangamdi « Vadodara - 391 243 Fax +91 265 3045300,
Service Gujarat +91 265 2831087
http://www.seweurodriveindia.com
salesvadodara@seweurodriveindia.com
Unidade de Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 44 37188888
montagem Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phase Il Fax +91 44 37188811
Vendas Mambakkam Village saleschennai@seweurodriveindia.com
Service Sriperumbudur - 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 2325258
Unit No. 301, Savorite Bldg, Fax +91 265 2325259
Plot No. 143, Vinayak Society, salesvadodara@seweurodriveindia.com
off old Padra Road,
Vadodara - 390 007. Gujarat
Japao
Unidade de Iwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
montagem 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373855
Vendas Iwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Service Shizuoka 438-0818

sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
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Letonia
Vendas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 6 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 6 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libano
Vendas Beirute Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 510 532
B. P. 80484 Fax +961 1 494 971
Bourj Hammoud, Beirut ssacar@inco.com.lb
Jordania Beirute Middle East Drives S.A.L. (offshore) Tel. +961 1 494 786
Kuwait Sin EI Fil. Fax +961 1 494 971
Arabia Saudita B. P. 55-378 info@medrives.com
Siria Beirut http://www.medrives.com
Lituania
Vendas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Statybininku 106C Fax +370 315 56175
LT-63431 Alytus info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.|t
Luxemburgo
Unidade de Bruxelas SEW Caron-Vector Tel. +32 16 386-311
montagem Research park Haasrode Fax +32 16 386-336
Vendas Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
Service BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Malasia
Unidade de Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
montagem No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Vendas 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
Service West Malaysia
Marrocos
Vendas Casablanca Afit Tel. +212 522633700
Route D’El Jadida Fax +212 522621588
KM 14 RP8 fatima.haquig@premium.net.ma
Province de Nouaceur http://www.groupe-premium.com
Commune Rurale de Bouskoura
MA 20300 Casablanca
México
Unidade de Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
montagem SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Vendas Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Service Parque Industrial Quéretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Quéretaro, México
Noruega
Unidade de Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20
montagem Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40
Vendas N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
Service sew@sew-eurodrive.no
Nova Zelandia
Unidades de Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
montagem P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Vendas 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
Service East Tamaki Auckland

sales@sew-eurodrive.co.nz
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Nova Zelandia

Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Paquistao
Vendas Karachi Industrial Power Drives Tel. +92 21 452 9369
Al-Fatah Chamber A/3, 1st Floor Central Fax +92-21-454 7365
Commercial Area, seweurodrive@cyber.net.pk
Sultan Ahmed Shah Road, Block 7/8,
Karachi
Peru
Unidade de Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES  Tel. +51 1 3495280
montagem S.A.C. Fax +51 1 3493002
Vendas Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Service Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polonia
Unidade de todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00
montagem ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 45
Vendas PL-92-518 £6dz http://www.sew-eurodrive.pl
Service sew@sew-eurodrive.pl
Service 24 horas Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
serwis@sew-eurodrive.pl
Portugal
Unidade de Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
montagem Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Vendas P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
Service infosew@sew-eurodrive.pt
Roménia
Vendas Bucareste Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Service str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro
Russia
Unidade de Sao ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
montagem Petersburgo P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Vendas 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
Service sew@sew-eurodrive.ru
Senegal
Vendas Dakar SENEMECA Tel. +221 338 494 770
Mécanique Générale Fax +221 338 494 771
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar http://www.senemeca.com
Sérvia
Vendas Belgrado DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244/

Ustanicka 128a
PC KoSum, IV floor
SCG-11000 Beograd

+381 11 288 0393
Fax +381 11 347 1337
office@dipar.rs
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Cingapura

Unidade de Cingapura SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701

montagem No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827

Vendas Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Service Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Suécia

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

montagem Gnejsvégen 6-8 Fax +46 36 3442 80

Vendas $-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Service Box 3100 S-55003 Jénképing jonkoping@sew.se

Suica

Unidade de Basiléia Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
montagem Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700

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

Service info@imhof-sew.ch

Tailandia

Unidade de Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281

montagem 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288

Vendas Muang sewthailand@sew-eurodrive.com
Service Chonburi 20000

Republica Tcheca

Vendas Praga SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 255 709 601
Business Centrum Praha Fax +420 220 121 237
Luzna 591 http://www.sew-eurodrive.cz
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice sew@sew-eurodrive.cz
Tunisia
Vendas Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 79 40 88 77
Zone Industrielle Mghira 2 Fax +216 79 40 88 66
Lot No. 39 http://www.tms.com.tn
2082 Fouchana tms@tms.com.tn
Turquia
Unidade de Istambul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419163 / 4419164
montagem Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. Fax +90 216 3055867
Vendas Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 http://www.sew-eurodrive.com.tr
Service TR-34846 Maltepe ISTANBUL sew@sew-eurodrive.com.tr
Ucrania
Vendas Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Service Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua

sew@sew-eurodrive.ua

Venezuela

Unidade de Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
montagem Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275

Vendas Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve
Service Valencia, Estado Carabobo ventas@sew-eurodrive.com.ve

sewfinanzas@cantv.net
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R.205B Tung Duc Building
22 Lang ha Street
Dong Da District, Hanoi City

Vietname
Vendas Cidade de Ho Todas as areas exceto a portuaria, de Tel. +84 8 8301026
Chi Minh mineracgao e de offshore: Fax +84 8 8392223
Nam Trung Co., Ltd namtrungco@hcm.vnn.vn
250 Binh Duong Avenue, Thu Dau Mot Town, truongtantam@namtrung.com.vn
Binh Duong Province khanh-nguyen@namtrung.com.vn
HCM office: 91 Tran Minh Quyen Street
District 10, Ho Chi Minh City
Area portuaria, de mineragio e de offshore: Tel. +84 8 62969 609
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