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Kasiteltavat komponentit

Kasiteltavat komponentit

Tama kasikirja koskee seuraavia tuotteita:

Liitantamoduuli ..Z.1. jossa kenttavaylaliitynta

4 x1/2 x O (liittimet) 4x1/2x0 (M12) 6 x1(M12)
[ 5 B [YeXe) U coo
| IS éoo o 5000
DeviceNet MFD21A/Z31A MFD22A/Z31A MFD32A/Z31A
DeviceNet jossa sisadnra- MQD21A/Z31A MQD22A/Z31A MQD32A/Z31A
kennettu pienohjaus
CANopen MFO21A/Z31A MFO22A/Z31A MFO32A/Z31A
Kenttijakolaite ..Z.3. jossa kenttavaylaliitynta
O ei l/O:ta 4x1/2x0 (M12) 6 x1(M12)
I B 5Yexe) g 000
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— re) éo 00 ~ooo
DeviceNet MFD21A/Z33A MFD22A/Z33A MFD32A/Z33A
DeviceNet jossa sisdéanra- MQD21A/Z33A MQD22A/Z33A MQD32A/Z33A
kennettu pienohjaus
CANopen MFO21A/Z33A MFO22A/Z33A MFO32A/Z33A
Kenttdjakolaite ..Z.6. jossa kenttavaylaliitynta
ol o 4 x1/2 x O (liittimet) 4x1/2x0 (M12) 6 x1(M12)
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DeviceNet MFD21A/Z36F/AF1 MFD22A/Z36F/AF1 MFD32A/Z36F/AF1
DeviceNet jossa sisdinra- MQD21A/Z36F/AF1 MQD22A/Z36F/AF1 MQD32A/Z36F/AF1
kennettu pienohjaus
CANopen MFO21A/Z36F/AF1 MFO22A/Z36F/AF1 MFO32A/Z36F/AF1
Kenttdjakolaite ..Z.7. jossa kenttavaylaliitynta
4 x1/2x O (liittimet) 4x1/2x0 (M12) 6 x1(M12)
R I s coo §fooo
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DeviceNet MFD21A/MM../Z3T7F. MFD22A/MM../Z3TF. MFD32A/MM../Z3T7F.

DeviceNet jossa sisadnra-
kennettu pienohjaus

MQD21A/MM../Z37F.

MQD22A/MM../Z37F.

MQD32A/MM../Z37F.

CANopen

MFO21A/MM../Z37F.

MFO22A/MM../Z3TF.

MFO32A/MM../Z37F.

Kenttdjakolaite ..Z.8. jossa kenttavaylaliitynta
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mjss=

mll

4 x1/2 x O (liittimet)

o —]

4x1/2x0 (M12)
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6 x1(M12)
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~Nooo

DeviceNet MFD21A/MM../Z38F./ MFD22A/MM../Z38F./ | MFD32A/MM../Z38F./
AF1 AF1 AF1

DeviceNet jossa sisadnra- MQD21A/MM../Z38F./ | MQD22A/MM../Z38F./ | MQD32A/MM../Z38F./

kennettu pienohjaus AF1 AF1 AF1

CANopen MFO21A/MM../Z38F./ MFO22A/MM../Z38F./ | MFO32A/MM../Z38F./
AF1 AF1 AF1
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Yleisia ohjeita
Kayttoohjeen kayttoa koskevia huomautuksia

2 Yleisia ohjeita
2.1 Kayttoohjeen kayttod koskevia huomautuksia
Kayttoohje on tuotteen tarkea osa ja sisaltaa sen kayttdéon ja huoltoon liittyvia tarkeita

ohjeita. Kayttdohje on tarkoitettu kaikille henkiléille, jotka suorittavat tuotteeseen kohdis-
tuvia pystytys-, asennus-, kayttéonotto- ja huoltotdita.

Kayttdohjeen on oltava kaytettavissa luettavassa kunnossa. Varmista, etta laitteistosta
ja sen kaytosta vastaavat seka laitteen parissa omalla vastuullaan tyéskentelevat hen-
kilt ovat lukeneet kayttdohjeen kokonaisuudessaan ja ymmartaneet sen sisallon. Mikali
sinulla on kysyttavaa tai tarvitset lisatietoja, ota yhteys SEW-EURODRIVEen.

2.2 Turvaohjeiden rakenne

Taman kayttéohjeen turvaohjeiden rakenne on seuraavanlainen:

Kuvasymboli B [ CEY

Vaaran tyyppi ja aiheuttaja.

Laiminlydnnin mahdollisia seurauksia.
* Toimenpiteet vaaran valttamiseksi.

>

Kuvasymboli Merkkisana Merkitys Laiminlyonnin seuraukset
Esimerkki: Valittdmasti uhkaava vaara Kuolema tai erittain vakava loukkaantu-
minen
Mahdollinen vaaratilanne Kuolema tai erittdin vakava loukkaantu-
minen
Yleinen vaara
/\ g VARO! Mahdollinen vaaratilanne Lieva vammautuminen
Erityinen vaara, VARO! Mahdolliset aineelliset vahingot Kayttolaitejarjestelman tai sen ympariston
esim. sahkdisku vahingoittuminen

HUOM! Hyddyllinen ohje tai vihje.
°® Helpottaa kayttolaitejarjestelman

1 kasittelya.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet




Yleisia ohjeita
Korvausvaatimukset

2.3 Korvausvaatimukset

Kayttdohjeen ja kasikirjan noudattaminen on edellytyksena sille, etta laite toimii hairiditta
ja mahdolliset takuuvaatimukset voidaan tayttaa. Lue siksi kdyttdohje ja kasikirja ennen
kuin kaytat laitetta!

2.4  Vastuun rajoitus

Kayttdohjetta on ehdottomasti noudatettava, jotta voidaan varmistaa kenttavaylaliityn-
téjen, kenttajakolaitteiden ja taajuusmuuttajan MOVIMOT® MM..D turvallinen toiminta ja
ilmoitetut tuoteominaisuudet ja suoritusarvot saavutetaan. SEW-EURODRIVE ei vastaa
henkil6- tai omaisuusvahingoista, joiden syyna on kayttdohjeen noudattamatta jatta-
minen. Tuotevastuu raukeaa sellaisissa tapauksissa.

2.5 Tekijdnoikeusmerkinta

© <2008> - SEW-EURODRIVE. Kaikki oikeudet pidatetaan.

Kaikenlainen — my@s osittainen — kopiointi, muokkaaminen, levittdminen tai muu hyo-
dyntédminen on kielletty.

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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3

3.1

3.2

3.3

Turvaohjeita

Yieistd

Seuraavien perustavien turvaohjeiden tarkoituksena on valttda henkilé- ja omaisuusva-
hingot. Omistajan on varmistettava, etta turvaohjeet otetaan huomioon ja niita noudate-
taan. Varmista, ettd laitteistosta ja yrityksestd vastaavat sekd laitteen parissa omalla
vastuullaan tydskentelevat henkil6t ovat lukeneet kdyttdohjeen ja kasikirjan kokonaisuu-
dessaan ja ymmartaneet sen sisallon. Jos sinulla on kysyttavaa tai tarvitset lisatietoja,
ota yhteys SEW-EURODRIVEen.

Ala koskaan asenna tai ota kaytt6én vahingoittuneita tuotteita. llmoita vaurioista viipy-
matta kuljetusliikkeelle.

MOVIMOT®-kéytt6Iaitteissa voi olla kaytdn aikana niiden kotelointiluokan mukaisesti
jannitteisia, paljaita ja mahdollisesti myds liikkuvia ja pyorivid osia seka kuumia pintoja.

Suojakansien luvattomasta poistosta, epaasiallisesta kaytosta, virheellisestd asennuk-
sesta tai kaytosta voi aiheutua vakavia henkild- ja omaisuusvahinkoja. Lisatietoja on
dokumentaatiossa.

Kohderyhma

Asennus-, kayttddnotto-, korjaus- ja huoltotditéd saavat suorittaa vain patevat sahko-
alan ammattilaiset (noudata standardia IEC 60364 tai CENELEC HD 384 tai DIN VDE
0100 ja IEC 60664 tai DIN VDE 0110 seka kansallisia tapaturmien torjuntamaarayksia).

Patevaksi ammattihenkildstdksi katsotaan naiden perustavien turvaohjeiden tarkoitta-
massa mielessa henkil6t, jotka ovat perehtyneet tuotteen kayttékuntoon saattamiseen,
asennukseen, kayttdonottoon ja kayttdon ja joilla on tehtavien edellyttdma ammatillinen
koulutus.

Muille kuljetuksesta, varastoinnista, kaytosta ja havittamisesta vastaaville henkilille on
annettava tehtavan vaatima opastus.

Maaraysten mukainen kaytto

Kenttajakolaitteet ja kenttédvaylaliitynnat on tarkoitettu teollisuuskayttéon. Ne vastaavat
voimassa olevia normeja ja maarayksia, ja tayttavat pienjannitedirektiivin 73/23/ETY
vaatimukset.

Tekniset tiedot seka liitdntatiedot 16ytyvat tyyppikilvesta ja dokumenteista, ja niita on
ehdottomasti noudatettava.

Kayttoonotto (maaraysten mukaisen kayton aloittaminen) on kielletty, kunnes on
todettu, ettd kone tayttdd EMC-direktiivin 2004/108/EY mukaiset vaatimukset ja loppu-
tuotteen on todettu vastaavan konedirektiivin 98/37/EY (EN 60204 ) vaatimuksia.

MOVIMOT®-taajuusmuuttajat ja lisdvarusteet tayttdvat pienjannitedirektiivin
2006/95/EY vaatimukset. MOVIMOT®-taajuusmuuttajissa sovelletaan vaatimuksenmu-
kaisuusvakuutuksessa mainittuja standardeja.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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3.31

Turvaohjeita
Muut voimassa olevat dokumentit

Turvatoiminnot

Kenttajakolaitteita, kenttavaylaliityntoja ja MOVIMOT®—taajuusmuuttajia ei saa kayttaa
turvatoiminnoissa, paitsi mikali niiden toiminta turvatoimintoina on kuvattu ja sallittu erik-
seen.

Mikali MOVIMOT®-taajuusmuuttajia kaytetdan turvakaytdissa, silloin on noudatettava
tadydentavan julkaisun "MOVIMOT®:in turvallinen poiskytkentd" ohjeita. Turvakaytdissa
saa kayttda vain osia, jotka SEW-EURODRIVE on toimittanut nimenomaan kyseista
mallia varten!

3.3.2 Nostinkayttosovellukset

3.4

3.5

3.6

Mikali MOVIMOT®-taajuusmuuttajia kaytetdan nostinkayttdsovelluksissa, nostinkaytto-
sovelluksia koskeva erityinen konfigurointi ja asetukset on tehtava MOVIMOT®-kéytt6-
ohjeen mukaan.

MOVIMOT®-taajuusmuuttajia ei saa kayttaa nostinkayttdsovellusten turvalaitteina.

Muut voimassa olevat dokumentit

Lisdksi on noudatettava seuraavia julkaisuja:

» Kayttdohjetta "Kolmivaihemoottorit DR/DV/DT/DTE/DVE, asynkroniset servomoot-
torit CT/CV"

+ Kayttdohjetta "Kolmivaihemoottorit DRS/DRE/DRP”
+  Kayttdohjeita "MOVIMOT® MM..C" ja "MOVIMOT® MM..D"
« Kasikirjaa "Asemointi ja sekvenssiohjaus [POSPUS®"

Kuljetus, varastointi

Kuljetusta, varastointia ja asianmukaista kasittelyd koskevia ohjeita on noudatettava.
liImasto-olosuhteiden on vastattava luvun "Tekniset tiedot” mukaisia arvoja. Kirista ruu-
vikiinnityksella kiinnitetyt nostosilmukat tukevasti. Ne on suunniteltu kestdmaan
MOVIMOT®—kéytt6Iaitteen painoa. Lisdkuormia ei saa asentaa. Mikali tarpeen, on kay-
tettdva soveltuvia ja riittavasti mitoitettuja kuljetusvalineita (esim. koysia).

Asennuspaikka

Laitteet on pystytettdva ja jadhdytettdvd asianomaisiin dokumentteihin sisaltyvien
ohjeiden mukaisella tavalla.

Kenttajakolaitteet, kenttavaylaliitynnat ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajat on suojattava
liian suurelta kuormitukselta.

Seuraavat sovellukset ovat kiellettyja, ellei laitetta ole erityisesti suunniteltu kyseiseen
tarkoitukseen:

* kayttd rdjdhdysvaarallisissa tiloissa.

+ kayttd ymparistdissa, joissa esiintyy haitallisia 06ljyja, happoja, kaasuja, hoyryja,
polyja, sateilya jne.

« kayttd siirreltédvissa sovelluksissa, joissa ilmenee voimakkaita mekaanisia tarina- ja
iskukuormituksia.

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Turvaohjeita
Sahkaliitanta

3.7

3.8

3.9

Séhkoliitanta

Kun kasitelldan jannitteisia kenttajakolaitteita, kenttavaylaliityntdja ja MOVIMOT®-taa-
juusmuuttajia, on noudatettava voimassa olevia kansallisia tapaturmien torjuntamaara-
yksia (esim. BGV A3).

Sahkdasennuksessa on noudatettava voimassa olevia maarayksia (esim. johdinten
poikkipinnat, varokkeet, suojajohtimen liittdminen). Tuotedokumentit sisaltavat tayden-
tavia ohjeita.

EMC-kelpoista asennustapaa, kuten suojausta, maadoitusta, suodattimien sijoitusta ja
johdotusta, koskevat ohjeet ovat MOVIMOT®—taajuusmuuttajien tuotedokumenteissa.
EMC-lainsdadannoén mukaisten raja-arvojen noudattaminen on koneen/laitteen valmis-
tajan vastuulla.

Tuvatoimenpiteiden ja -laitteiden on oltava voimassa olevien maaraysten mukaisia
(esim. EN 60204 tai EN 61800-5-1).

Turvallinen galvaaninen erotus

Toiminta

Kenttdjakolaitteet ja kenttavaylaliitynnat tayttavat kaikki standardin EN 61800-5-1
mukaiset teho- ja elektroniikkaliitantdjen turvallista erottamista koskevat vaatimukset.
Myos kaikkien liitettyjen virtapiirien on taytettava turvallista erottamista koskevat vaati-
mukset turvallisen erottamisen varmistamiseksi.

Laitteistot, joihin kenttdjakolaitteet, kenttéavaylaliitynnat ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajat
asennetaan, on mahdollisesti lisksi varustettava kulloinkin voimassa olevien turvamaa-
raysten, kuten teknisia tydvalineitd koskevien lakien ja tapaturmien torjuntamaaraysten,
mukaisilla valvonta- ja suojajarjestelmilld. Lisdsuojatoimenpiteet voivat olla tarpeen,
mikali kdytetdan sovelluksia, joista voi aiheutua enemman vaaroja.

Kun MOVIMOT®-taajuusmuuttaja, kenttajakolaite (mikéli olemassa) tai vaylamoduuli
(mikali olemassa) on irrotettu syottdjannitteesta, laitteiden jannitteisiin osiin tai tehojoh-
tojen liitdntdihin ei saa koskea valittdémasti, koska kondensaattorit voivat olla varautu-
neita. Odota vahintdan 1 minuutti kayttdjannitteen poiskytkemisen jalkeen.

Heti kun kenttajakolaitteeseen, kenttavaylaliityntaan ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajaan
aletaan sydttamaan jannitetta, koteloiden on oltava suljettuna, eli:

+  MOVIMOT®-taajuusmuuttajan on oltava kiinnitettyna.

» kenttajakolaitteen (mikali olemassa) liitantarasian kannen ja kenttavaylaliitynnan
(mikali olemassa) on oltava kiinnitettyina.

» hybridikaapelin (mikali olemassa) on oltava asetettuna paikalleen ja kiinnitettyna ruu-
vikiinnityksella.

Huomio: Kenttgjakolaitteen (mikali olemassa) huoltokytkin erottaa vain kytketyn
MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen tai moottorin verkosta. Kenttajakolaitteen liittimet ovat kytket-
tyna verkkojannitteeseen vield huoltokytkimen kayttdmisenkin jalkeen.

Kayttotilan LED-merkkivalon ja muiden nayttolaitteiden sammuminen ei ole merkki siita,
etta laite olisi erotettu sahkdverkosta ja jannitteetén.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

11



12

Turvaohjeita
Toiminta

Moottorin pysahtyminen voi johtua mekaanisesta juuttumisesta tai laitteen sisaisista tur-
vatoiminnoista. Hairidon aiheuttajan poistaminen tai kuittaus voi aiheuttaa kayttolaitteen
automaattisen uudelleen kytkeytymisen. Ellei kyseinen kone saa kaynnistya turvalli-
suussyista, laite on irrotettava sahkoverkosta ennen hairidbnpoiston aloittamista.

Palovammojen vaara: MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen ja ulkoisten lisalaitteiden, esim. jarru-
vastuksen jadhdytyselementin, pintaldmpdtila voi nousta kaytdn aikana yli 60 °C:n!

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Turvaohjeita
Kenttajakolaitteiden taydentavia turvallisuusohjeita

3.10 Kenttdjakolaitteiden tdydentéavia turvallisuusohjeita

3.10.1 Kenttajakolaite MFZ.3.

—_ o

W w

Laite on irrotettava sdhkdverkosta ennen kenttavaylaliitynnan tai moottorin pistok-
keen irrottamista. Vaarallisia jannitteita voi esiintyd vield minuutin kuluttua verkosta
erottamisen jalkeen.

Kenttavaylaliitynnan ja hybridikaapelin liittimen on oltava paikoillaan ja kiinnitettyina
kayton aikana.

3.10.2 Kenttajakolaite MFZ.6.

A= P

m= )y

Ennen verkkoliitantaan kaytettavan liitantarasian kannen irrottamista laite on irrotet-
tava verkosta. Vaarallisia jannitteita voi esiintya viela minuutin kuluttua verkosta erot-
tamisen jalkeen.

Huomio: Kytkin erottaa vain MOVIMOT®-taajuusmuuttajan verkosta. Kenttajakolait-
teen ruuviliittimet ovat yhteydessa verkkoon huoltokytkimen aktivoinninkin jalkeen.

Verkkoliitdntdan kaytettdvan liitdntarasian kannen ja hybridikaapelin liittimen on
oltava paikoillaan ja kiinnitettyind kaytdén aikana.

3.10.3 Kenttdjakolaite MFZ.7.

=

Ennen MOVIMOT®-muuttajan poistamista laite on irrotettava verkosta. Vaarallisia
jannitteita voi esiintya vield minuutin kuluttua verkosta erottamisen jalkeen.

MOVIMOT®-muuttajan ja hybridikaapelin liittimen on oltava paikoillaan ja kiinnitet-
tyina kayton aikana.

3.10.4 Kenttajakolaite MFZ.8.

EHDZ

Ennen verkkoliitantaan kaytettavan liitantarasian kannen tai MOVIMOT®-muuttajan
irrottamista laite on irrotettava verkosta. Vaarallisia jannitteita voi esiintya viela
minuutin kuluttua verkosta erottamisen jalkeen.

Huomio: Huoltokytkin erottaa vain liitetyn moottorin verkosta. Kenttajakolaitteen ruu-
viliittimet ovat yhteydessé verkkoon huoltokytkimen aktivoinninkin jalkeen.

Verkkoliitdntdan kaytettavan litdntarasian kannen, MOVIMOT®-muuttajan ja hybridi-
kaapelin liittimen on oltava paikoillaan ja kiinnitettyina kaytén aikana.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Laitteistorakenne
Kenttavaylaliityntayksikot

4 Laitteistorakenne
4.1  Kenttadvaylaliityntayksikot
411 Kenttivayliliityntd MF.21 / MQ.21

(2]

1132777611
[1]1 Diagnostiikka-LEDit
[2] Diagnoosiliitynta (ruuviliitoksen alla)
4.1.2 Kenttavaylaliitynta MF.22, MF.32, MQ.22, MQ.32
1132781835

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

Diagnostiikka-LEDit
Diagnoosiliitynta (ruuviliitoksen alla)
M12-liitantaholkit

Tilatieto-LED

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Laitteistorakenne
Kenttavaylaliityntayksikot

4.1.3 Liitynnan alapuoli (kaikki MF../MQ..-liitynnat)

1132786955

Yhteys liitdntamoduuliin
DIP-kytkin (mallista riippuvainen)
Tiiviste

4.1.4 Liitantamoduulin MFZ.. laitteistorakenne

(1]
(2]

[3]
[4]
[5]
[6]

[6]

1136176011

Liitinkisko (X20)

Potentiaalivapaa liitinrima 24-V-lapijohdotusta varten

(Huomio: Ei saa kadyttaa suojaukseen!)

Kaapelilapivienti M20

Kaapelilapivienti M12

Maadoitusliitin

DeviceNet ja CANopen: Micro-Style-Connector/M12-pistoke (X11)
AS-liitynta: AS-liitynta-M12-pistoke (X11)

Toimitukseen siséltyy 2 EMC-kelpoista kaapelien lapivientia.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttdjakolaitteet
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Laitteistorakenne

DeviceNet-liityntojen tyyppimerkinta

4.2 DeviceNet-liityntéjen tyyppimerkinta
MFD 21 A/ Z21 A
|— Malli
Liitdntdmoduuli:
Z11 = INTERBUS:ille
Z21 = PROFIBUS:ille
Z31 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z61 = AS-liitynnalle
Malli
21=4x1/2x0O (Liitanta liittimia kayttamalla)
22=4x1/2x0 (Liitanta pistoliittimia + liittimia kayttamalla)
32=6xl (Liitanta pistoliittimia + liittimia kayttamalla)
23=4x1/2x0 (LWL-Rugged-Line, vain INTERBUS:ille)
33=6xlI (LWL-Rugged-Line, vain INTERBUS:ille)
MFI..  =INTERBUS
MQl.. =INTERBUS jossa sisdanrakennettu pienohjaus
MFP.. =PROFIBUS
MQP.. =PROFIBUS jossa sisadnrakennettu pienohjaus
MFD.. = DeviceNet
MQD.. = DeviceNet jossa sisdanrakennettu pienohjaus
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta
4.3 CANopen-liityntéjen tyyppimerkinta

MFO 21 A/ Z31 A

|— Malli

Malli

21=4x1/2x0
22=4x1/2x0
32=6xl

23=4x1/2x0

Liitantdmoduuli:

Z11 = INTERBUS:ille

Z21 = PROFIBUS:ille

Z31 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z61 = AS-liitynnalle

(Liitanta liittimia kayttamalla)
(Liitanta pistoliittimia + liittimia kayttamalla)
(Liitanta pistoliittimia + liittimia kayttdmalla)

(LWL-Rugged-Line, vain INTERBUS:ille)

33=6xlI (LWL-Rugged-Line, vain INTERBUS:ille)
MFI..  =INTERBUS

MQIl.. = INTERBUS jossa sisaanrakennettu pienohjaus
MFP.. =PROFIBUS

MQP.. = PROFIBUS jossa sisaanrakennettu pienohjaus
MFD.. = DeviceNet

MQD.. = DeviceNet jossa sisdanrakennettu pienohjaus
MFO.. = CANopen

MFK.. = AS-liitynta

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Laitteistorakenne 4
Kenttajakolaitteet

4.4 Kenttidjakolaitteet
4.41 Kenttijakolaitteet MF../Z.3., MQ../Z.3.

(6] (7] 5]

(4]

(3]
(8]

=~—19]

[10]

9]

(2]
1136195979

[1] DeviceNet ja CANopen: Micro-Style-Connector/M12-pistoke (X11)

[2] AS-liitynta: AS-liitynta-M12-pistoke (X11)

[B] 2xM20x1.5

[4] 2xM25x15

[5] 2 xM16 x 1.5 (toimitus sisaltda 2 EMC-kelpoista kaapelien lapivientiholkkia)
[6] Liittimet kenttavaylakytkentaa varten (X20)

[7] Liittimet 24-V-kytkentaa varten (X21)

[8] Liittimet verkko- ja PE-liitantaa varten (X1)

[9] Potentiaalintasausliitanta

[10] Hybridikaapelin liitants, yhteys MOVIMOT®:iin (X9)

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet 17




4 Laitteistorakenne
Kenttajakolaitteet

4.4.2 Kenttéjakolaitteet MF../Z.6., MQ../Z.6.

(1

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

[6]
[7]
(8]
9]

18

[4] (5] (6] (71 [813119]

1136203659
6 x M20 x 1.5 (toimitus sisaltéa 2 EMC-kelpoista kaapelien lapivientiholkkia)
DeviceNet ja CANopen: Micro-Style-Connector/M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:
AS-liitynta: AS-liityntd-M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:

1136438155

2xM25x1.5

Potentiaalintasausliitanta

Hybridikaapelin liitanta, yhteys MOVIMOT®-taajuusmuuttajaan (X9)

Johdonsuojalla varustettu huoltokytkin (3-kertaisesti lukittava, vari: musta / punainen)

Vain mallissa MFZ26J: sisdanrakennettu vastausmahdollisuus huoltokytkimen asennolle.
Vastaus tulkitaan digitaalisen tulon DIO kautta (ks. luku "Kenttavaylaliityntdjen MF../MQ.. tulojen/
lahtojen (1/0) liitdnta“) (— sivu 63)

1136352395

Liittimet verkko- ja PE-liitantaa varten (X1)

Liittimet vaylan, anturin, toimilaitteen, 24 V:n liitantaa varten (X20)

Pistokkeellinen riviliitin MOVIMOT®-taajuusmuuttajan 24 V:n "Safety Power"-tehonsyéttoa varten (X40)
Riviliitinrima 24 V:n lapijohdotusta varten (X29), sisaisesti yhteydessa 24 V-liitantaan liittimella X20

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Laitteistorakenne
Kenttajakolaitteet

443

Kenttdjakolaitteet MF../MM../2.7., MQ../MM../Z.7.

[10]

(1]
[12]

1136447627

Kaapelin lapivientiholkki 2 x M25 x 1.5

Kaapelin lapivientiholkki 5 x M20 x 1.5 (toimitus sisaltda 2 EMC-kelpoista kaapelin |apivientiholkkia)
DeviceNet ja CANopen: Micro-Style-Connector/M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:

AS-liitynta: AS-liityntéd-M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:

052 S.
Q. (D

-

1136456331

Potentiaalintasausliitanta

Hybridikaapelin liitanta, yhteys kolmivaihemoottorin suuntaan (X9)

Liittimet vaylan, anturin, toimilaitteen, 24 V:n liitdntaa varten (X20)

Pistokkeellinen riviliitin MOVIMOT®-taajuusmuuttajan 24 V:n "Safety Power"-tehonsyéttda varten (X40)
Riviliitinrima 24 V:n lapijohdotusta varten (X29), sisdisesti yhteydessa 24 V-liitdntaan liittimella X20
MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

Yhteys MOVIMOT®-taajuusmuuttajaan

Py6rimissuunnan aktivointiriviliittimet

Liittimet verkko- ja PE-liitantaa varten (X1)

Integroidun jarruvastuksen riviliitin

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttdjakolaitteet
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Laitteistorakenne
Kenttajakolaitteet

4.4.4 Kenttéjakolaitteet MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8.

[4] (3] [2] (1
1136479371
[1] Kaapelin lapivientiholkki 6 x M20 x 1.5 (toimitus sisaltada 2 EMC-kelpoista kaapelin lapivientiholkkia)

DeviceNet ja CANopen: Micro-Style-Connector/M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:
AS-liitynta: AS-liityntd-M12-pistoke (X11), ks. seuraava kuva:

1136438155

[2] Kaapelin lapivientiholkki 2 x M25 x 1.5

[3] Liittimet verkko- ja PE-liitantaa varten (X1)

[4] Huoltokytkin (3-kertaisesti lukittava, vari: musta / punainen)
Vain mallissa MFPZ28J: sisadnrakennettu vastausmahdollisuus huoltokytkimen asennolle. Vastaus
tulkitaan digitaalisen tulos DIO kautta (ks. luku "Kenttavaylaliityntjen MF../MQ.. tulojen/Iahtéjen (1/0)
litynta") (— sivu 63)

G5-@8mm

T

1136352395

[5] MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

[6] Liittimet vaylan, anturin, toimilaitteen, 24 V:n liitantaa varten (X20)

[7]1 Pistokkeellinen riviliitin MOVIMOT®-taajuusmuuttajan 24 V:n "Safety Power"-tehonsyottda varten (X40)
[8] Rivilitinrima 24 V:n lapijohdotusta varten (X29), sisaisesti yhteydessa 24 V-liitdntaan liittimella X20

[9] Hybridikaapelin liitantd, yhteys kolmivaihemoottorin suuntaan (X9)

[10] Potentiaalintasausliitanta

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Laitteistorakenne

DeviceNet-liityntdjen tyyppimerkinta

4.5 DeviceNet-liityntéjen tyyppimerkinta

4.5.1 Esimerkki MF../Z.3., MQ../Z.3.

MFD21A/Z33A

4.5.2 Esimerkki MF../Z.6., MQ../Z.6.

MFD21A/Z36F/AF1

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

Liitantamoduuli

Z13 = INTERBUS:ille

723 = PROFIBUS:ille

Z33 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
263 = AS-liitynnalle

Kenttavaylaliitynta

MFI../MQI.. =INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD.. / MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

Liitantatekniikka

AFO0 = Metrinen kaapelin lapivienti

AF1 = ja Micro-Style-Connector/M12-pistoke
DeviceNet:ille ja CANopen:ille

AF2 = M12-pistoliitin PROFIBUS:ille

AF3 = M12-pistoliitin PROFIBUS +:alle
M12-pistoliitin DC-24-V-virransyo6tolle

AF6 = M12-pistoliitin
AS-litynnan kytkennalle

Liitantamoduuli

Z16 = INTERBUS:ille

Z26 = PROFIBUS:ille

Z36 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z66 = AS-litynnalle

Kenttavaylaliitynta

MFI../MQIl.. =INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD../MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

21



Laitteistorakenne

DeviceNet-liityntojen tyyppimerkinta

4.5.3 Esimerkki MF../MM../Z2.7., MQ../MM../Z.7.

MFD22A/MM15C-503-00/Z37F 0

-

4.5.4 Esimerkki MF../MM..Z.8., MQ../MM../Z.8.

MFD22A/MM22C-503-00/Z38F 0/AF1

L

Liitantatapa
0=L/1=A
Liitdntamoduuli

Z17 = INTERBUS:ille

Z27 = PROFIBUS:ille

Z37 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z67 = AS-litynnalle

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

Kenttavaylaliitynta

MFI.. / MQl.. = INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD../MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

Liitantatekniikka
AFO0 = Metrinen kaapelin lapivienti

AF1 = ja Micro-Style-Connector/M12-pistoke
DeviceNet:ille ja CANopen:ille

AF2 = M12-pistoliitin PROFIBUS:ille

AF3 = M12-pistoliitin PROFIBUS +:alle
M12-pistoliitin DC-24-V-virransy6tolle

AF6 = M12-pistoliitin

AS-liitynnan kytkenta
Liitantatapa
0=L/1=A
Liitantdmoduuli

Z18 = INTERBUS:ille

Z28 = PROFIBUS:ille

Z38 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z68 = AS-liitynnalle

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

Kenttavaylaliitynta

MFI.. / MQl.. = INTERBUS
MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFD../ MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Laitteistorakenne

CANopen-kenttajakolaitteiden tyyppimerkinta

4.6 CANopen-kenttajakolaitteiden tyyppimerkinta

4.6.1 Esimerkki MF../Z.3., MQ../Z.3.

MFO21A/Z33A

Liitantamoduuli

4.6.2 Esimerkki MF../Z.6., MQ../Z.6.

MFO21A/Z36F/AF1

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

Z13 = INTERBUS:ille

723 = PROFIBUS:ille

Z33 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
263 = AS-liitynnalle

Kenttavaylaliitynta

MFI../MQI.. =INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD.. / MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

Liitantatekniikka

AF0 = Metrinen kaapelin lapivienti

AF1 = ja Micro-Style-Connector/M12-pistoke
DeviceNet:ille ja CANopen:ille

AF2 = M12-pistoliitin PROFIBUS:ille

AF3 = M12-pistoliitin PROFIBUS +:alle
M12-pistoliitin DC-24-V-virransyo6tolle

AF6 = M12-pistoliitin
AS-litynnan kytkennalle

Liitantamoduuli

Z16 = INTERBUS:ille

Z26 = PROFIBUS:ille

Z36 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
266 = AS-liitynnalle

Kenttavaylaliitynta

MFI../MQIl.. =INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD.. / MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta
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4 Laitteistorakenne
CANopen-kenttajakolaitteiden tyyppimerkinta

4.6.3 Esimerkki MF../MM../Z2.7., MQ../MM../Z.7.

MFO22A/MM15C-503-00/Z37F 0

| Liitantatapa
0=L/1=A
Liitantamoduuli
Z17 = INTERBUS:ille
Z27 = PROFIBUS:ille

Z37 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z67 = AS-liitynnalle

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

Kenttavaylaliitynta

MFI.. / MQl.. = INTERBUS
MFP../ MQP.. =PROFIBUS
MFD../MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

4.6.4 Esimerkki MF../MM..Z.8., MQ../MM../Z.8.

MFO22A/MM22C-503-00/Z38F 0/AF1
| Liitantatekniikka
AFO0 = Metrinen kaapelin Iapivienti
AF1 = ja Micro-Style-Connector/M12-pistoke
DeviceNet:ille ja CANopen:ille
AF2 = M12-pistoliitin PROFIBUS:ille
AF3 = M12-pistoliitin PROFIBUS +:alle
M12-pistoliitin DC-24-V-virransy6tolle
AF6 = M12-pistoliitin
AS-liitynnan kytkenta

Liitantatapa
0=.L/1=A
Liitantamoduuli

Z18 = INTERBUS:ille

Z28 = PROFIBUS:ille

Z38 = DeviceNet:ille ja CANopen:ille
Z68 = AS-liitynnalle

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

Kenttavaylaliitynta

MFI.. / MQl.. = INTERBUS
MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFD../MQD.. = DeviceNet
MFO.. = CANopen
MFK.. = AS-liitynta

24 Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Mekaaninen asennus

Asennusohjeita
5 Mekaaninen asennus
5.1 Asennusohjeita
HUOM!
° Kenttajakolaitteita toimitettaessa moottorildahddn (hybridikaapelin) liitin on varustettu
1 kuljetussuojalla.
Siten saavutetaan vain kotelointiluokka 1P40. Maaraysten mukaisen kotelointiluokan
saavuttamiseksi kuljetussuoja on irrotettava ja sen tilalle on kierrettava sopiva liitinvas-
take.

5.1.1 Asennus

Kenttgjakolaitteet saa asentaa vain tasaiselle, tarinattdmalle ja vaantdjaykalle alus-
tarakenteelle.

Kenttajakolaitteen MFZ.3 kiinnitykseen tulee kayttaa koon M5 ruuvia ja sopivia alus-
levyja. Kirista ruuvit momenttiavaimella (sallittu kiristysmomentti 2.8 — 3.1 Nm (25 —
27 Ib.in)).

Kayta kenttajakolaitteiden MFZ.6, MFZ.7 tai MFZ.8 kiinnitykseen M6-kokoisia ruu-
veja ja sopivia aluslevyja. Kiristd ruuvit momenttiavaimella (sallittu kiristysmomentti
3.1 = 3.5 Nm (27 — 31Ib.in)).

5.1.2 Asennus kosteisiin tiloihin tai ulos

Kayta kaapelikokojen mukaisia, sopivia lapivientiholkkeja (kayta tarvittaessa supis-
tuskappaleita).

Tuki kayttamatta jaavat kaapelilapiviennit ja M12-liitantaholkit sulkutulpilla.
Kayta tippuvesimutkaa, kun kaapeli tuodaan sisaan sivulta.

Tarkista tiivistyspinnat ennen kenttéavaylaliitdnnan / liitdntarasian takaisinasennusta
ja puhdista ne tarvittaessa.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Mekaaninen asennus
Kiristysmomentit

5.2 Kiristysmomentit
521 MOVIMOT®-taajuusmuuttaja

1138500619

MOVIMOT®-taajuusmuuttajan kiinnitykseen kaytettavat ruuvit kiinnitetdan ristiin
3.0 Nm:n tiukkuuteen (27 Ib.in).

5.2.2 Kenttavaylaliitynnat / liitintdrasian kansi

1138504331

Kenttavaylaliityntdjen tai litdntarasian kannen kiinnitykseen kaytettavat ruuvit kiriste-
taan ristiin 2.5 Nm:n tiukkuuteen (22 Ib.in).
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Kiristysmomentit

5.2.3 Sulkutulpat

1138509067

Sokkotulpparuuvit ja potentiometrin f1 ja, mikali olemassa, liitannan X50 sulkutulpat
kiristetaan 2.5 Nm:n tiukkuuteen (22 Ib.in).

5.2.4 Kaapeleiden EMC-lapivientiholkit

1138616971

SEW-EURODRIVEN toimittamat kaapeleiden EMC-lapivientiholkit kiristetdan seuraa-
viin kiristysmomentteihin:

Ruuviliitos

Kiristysmomentti

M12x 1.5
M16 x 1.5

2.5Nm—-3.5Nm (22 - 31 Ib.in)
3.0 Nm — 4.0 Nm (27 — 35 Ib.in)

M20 x 1.5

3.5 Nm — 5.0 Nm (31 — 44 Ib.in)

M25 x 1.5

4.0 Nm —5.5Nm (35 -49 |b.in)

Kaapelikiinnityksen on kestettava kaapelilapiviennissa seuraava ulosvetovoima:

« Kaapeli jonka ulkohalkaisija > 10 mm: = 160 N
» Kaapeli jonka ulkohalkaisija < 10 mm: = 100 N

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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5.2.5 Moottorikaapeli

1138623499

Moottorikaapelin ruuvit kiristetdan 1.2 — 1.8 Nm:n tiukkuuteen (11 — 16 Ib.in).
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5.3 Kenttavdylaliitynnat MF.. / MQ..

Kenttavaylaliitynnat MF.. / MQ.. voidaan asentaa seuraavalla tavalla:
+  Asennus MOVIMOT®-kytkentakoteloon
* Asennus kenttdan

5.3.1 Asennus MOVIMOT®-kytkentikoteloon

1. MFZ-alaosan lapilyétavat kiekot lyddaan irti sisdpuolelta, kuten seuraavasta kuvasta
kay ilmi:

1138656139

HUOM!

Lapilyotavien kiekkojen [1] lapilydmisen yhteydessa syntyva reuna on tarvittaessa

1 hiottava!
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2. Asenna kenttavaylaliityntd seuraavan kuvan mukaisesti MOVIMOT®-kytkentékote-
loon:

1138663947
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Kenttavaylaliitynnat MF.. / MQ..

5.3.2 Asennus kenttaan

/ MQ.. kenttavaylalitynnan moottorinldheinen

Seuraavassa kuvassa nakyy MF..

asennus:

1138749323

Ruuvin pituus vah. 40 mm

(1]

31
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5.4
5.41

Mekaaninen asennus
Kenttajakolaitteet

Kenttajakolaitteet

Kenttdjakolaitteiden MF../Z2.3., MQ../Z.3. asennus
Seuraavaan kuvaan on merkitty kenttajakolaitteen ..Z.3. asennusmitat:

1138759307
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5.4.2 Kenttdjakolaitteiden MF../Z.6., MQ../Z.6. asennus
Seuraavaan kuvaan on merkitty kenttdjakolaitteen ..Z.6. asennusmitat:

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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5.4.3 Kenttajakolaitteiden MF../MM../2.7., MQ../MM../Z.7. asennus
Seuraavaan kuvaan on merkitty kenttdjakolaitteen ..Z.7. asennusmitat:

1138831499

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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5.4.4 Kenttdjakolaitteiden MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. asennus (Rakennekoko 1)
Seuraavaan kuvaan on merkitty kenttajakolaitteen ..Z.8. asennusmitat (Rakennekoko 1):

1138843147

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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5.4.5 Kenttdjakolaitteiden MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. asennus (Rakennekoko 2)
Seuraavaan kuvaan on merkitty kenttajakolaitteen ..Z.8. asennusmitat (Rakennekoko 2):

1138856203
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6 Sahkoasennus
6.1 Asennuksen EMC-yhteensopiva suunnittelu

6.1.1 Asennettavien komponenttien jarjestelya ja johdotusta koskevia ohjeita

Oikea johtojen valinta, asianmukainen maadoitus ja toimiva potentiaalintasaus ovat rat-
kaisevan tarkeita hajautettujen kayttolaitteiden asennuksen onnistumiselle.

Periaatteena on, ettd voimassa olevia standardeja on noudatettava. Sen liséksi on eri-
tyisesti otettava huomioon seuraavat seikat:

« Potentiaalintasaus

— Kayttomaasta (suojajohtimen kytkennasta) riippumatta on huolehdittava siita,
ettd potentiaalintasaus on pieniresistanssinen, suurtaajuuskelpoinen (ks. myos
VDE 0113 tai VDE 0100 osa 540); esimerkiksi

— yhdistamalla metalliset laitteiston osat laaja-alaisesti
— kayttamalla litteitéd (monisaikeisid, suurtaajuuskelpoisia) maajohtimia
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1138895627

— Datajohdinten sahkdista suojajohdinta ei saa kayttaa potentiaalintasaukseen.
+ Datajohtimet ja 24 V tehonsyo6tto

— Tulee asentaa erilleen hairidllisista johtimista (kuten magneettiventtiileiden ohja-
usjohtimista ja moottorin syottdkaapeleista).

+ Kenttdjakolaitteet

— SEW-EURODRIVE suosittelee kenttajakolaitteen ja moottorin valiseen kytken-
taan erityisesti tdhan tarkoitukseen valmistettua SEW-hybridikaapelia.

1138899339

+ Kaapelilapiviennit
— Valittavassa lapivientiholkissa tulee muodostua laajapinta-alainen kosketus hairi-
Osuojajohtimeen (noudata kaapelilapivientien valinta- ja asennusohjeita).

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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* Johdinten sahkoéinen suojaus

— Johdinten sahkdisella suojauksella on oltava hyvat EMC-ominaisuudet (suuri vai-
mennuskyky),

— sen on toimittava kaapelin ja suojauksen valisena mekaanisena suojana,

— sen johdon paiden on saatava laajapinta-alainen kosketus laitteiden metallikote-
loon (EMC-metallikaapelilapivientien kautta) (noudata myds tassa luvussa olevia
muita kaapelildpivientien valintaa ja asennusta koskevia ohjeita.)

¢ Lisatietoja on SEW-julkaisussa ”Kayttolaitetekniikan kaytiantoa — EMC kaytto-
laitetekniikassa”

6.1.2 Esimerkki kenttivayliliitynnin MF.. / MQ.. ja MOVIMOT®:in vilisests kytkennisti

Kun kenttavaylalitynta MF.. / MQ.. ja MOVIMOT® kytketaan erikseen, RS-485-liitanta
on toteutettava seuraavalla tavalla:

+ liitettadessa myos DC-24-V-jannitteensyotto
— kayta suojattuja johtimia
— suojaus kytketdan molemmissa laitteissa metallisten EMC-kaapelilapivientien

kautta kotelon runkoon (noudata myds tassa luvussa olevia muita metallisten
EMC-kaapelilapivientien ohjeiden mukaista asennusta koskevia ohjeita)

— johtimet kierretaan pareittain (ks. seuraava kuva)

RS+ Y. RS+

RS- i — GND

24V - - 24V

GND L o RS-
1138904075

* ilman DC-24-V-jannitteensyo6ton liitéantaa:
Mikali MOVIMOT®:iin syotetaan DC 24 V -kayttojannitetta eri kautta, RS-485-liitanta
on toteutettava seuraavalla tavalla:
— kayta suojattuja johtimia

— suojaus kytketddn molemmissa laitteissa metallisten EMC-kaapelildpivientien
kautta kotelon runkoon (noudata myds tdssa luvussa olevia muita kaapelilapi-
vientien ohjeiden mukaista valintaa koskevia ohjeita)

— vertailupotentiaali GND on yleensa aina liitettdva mukana RS-485-liitannassa
— johtimet kierretdan (ks. seuraava kuva)

RS+
RS-
GND

1138973579
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6.2 Kenttdavdayléliityntojen, kenttdjakolaitteiden asennusmaéaraykset

6.2.1 Verkkokaapelien liitanta

. MOVIMOT®-muuttajan nimellisjannitteen ja -taajuuden on vastattava syo6ttdvan
verkon arvoja.

» Kaapelin halkaisija valitaan nimellisverkkovirran lygrkko mukaan nimellisteholla: lisa-
tietoja on luvussa "Tekniset tiedot" (— sivu 173).

+ Asenna johdonsuojat tulevien verkkojohtojen alkupdahén, virtakiskojen haara-
kohdan jalkeen. Daytd D-, DO-, NH-tyyppisia varokkeita tai johdonsuojakytkimia.
Mitoita varokkeet johdon poikkipinta-alan mukaan.

« Tavallisen vikavirtasuojakytkimen kaytto suojalaitteena ei ole sallittua. Turvalaitteina
tulee kayttaa seka tasa- ettd vaihtovirralle herkkia vikavirtasuojakytkimia ("tyyppia
B”). Normaalissa MOVIMOT®-kayttolaitteiden kaytdssa saattaa esiintya vuotovirtoja
> 3.5 mA.

+ Standardin EN 50178 mukaan tarvitaan suojamaajohtimen rinnalle toinen (poikki-
pinta-alaltaan vahintdan tulevaa verkkojohtoa vastaava) PE-yhteys galvaanisesti
erillaan olevien liitdntakohteiden rinnalle. Laitteen toimiessa voi esiintya vuotovirtoja
> 3.5 mA.

«  MOVIMOT®-kayttolaitteiden kytkentasn tulee kayttaa standardin IEC 158 kaytto-
luokan AC-3 mukaisia kontaktorin paatekoskettimia.

+ SEW-EURODRIVE suosittelee kayttamaan pulssikoodimenetelmalla mittaavia eris-
tystilan valvontalaitteita janniteverkoissa, joissa on maadoittamaton tahtipiste (IT-
verkot). Silla tavoin valtetaan eristystilan valvontalaitteiden mahdolliset turhat lau-
kaisut taajuusmuuttajan maakapasitanssin vuoksi.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Y,

6.2.2 PE-ruuviliitosta ja/tai potentiaalintasausta koskevia ohjeita

A VAARA!

Viallinen PE-liitanta.

Kuolema, vakava loukkaantuminen tai esinevahinkoja sahkdiskun seurauksena.
* Ruuvilitoksen sallittu kiristysmomentti on 2.0 — 2.4 Nm (18 — 21 Ib.in).

+ PE-liitAnnassa on otettava huomioon seuraavat ohjeet.

Ei-sallittu asennustapa

Suositus: Asennus haarukkakaapelikenkda

kayttamall

Sallittu kaikille poikkipinnoille

Asennus massiivista liitantajohdinta

a kayttamalla

Sallittu seuraaviin poikkipintoihin asti:

enint. 2.5 mm?

Ua

323042443

(1]

[1] M5-PE-ruuveille sopiva haarukkakaapelikenka

6.2.3 Sallittu liitannan poikkipinta-ala ja liitinten virtakuormitettavuus

Y

M5

<

323034251

M5

S

/

323038347

Teholiittimet X1, X21
(ruuviliittimet)

Ohjausriviliittimet X20
(jousivoimatoimiset riviliittimet)

Liitdntdjen poikkipinta-ala (mm?)
Liitantojen poikkipinta-ala (AWG)

0.2 mm?2 — 4 mm?

AWG 24 - AWG 10

0.08 mm? — 2.5 mm?
AWG 28 — AWG 12

Virtakuormitettavuus

32 A jatkuva maksimivirta

12 A jatkuva maksimivirta

Tehonsyottoliittimien sallittu kiristysmomentti on 0.6 Nm (5 1b.in).
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6.2.4 DC-24-V-kayttdjannitteen edelleensyo6ttiaminen moduulikannattimessa MFZ.1

+ DC-24-V-kayttéjannitteen liitinnan yhteydessa on 2 pulttia M4 x 12. Pultteja voidaan
kayttaa DC-24-V-kayttdjannitteen edelleensyottamiseen.

1140831499

+ Liitinpulttien virtakuormitettavuus on 16 A.
+ Liitinpulttien kuusiomuttereiden sallittu kiristysmomentti on 1.2 Nm (11 Ib.in) + 20 %.

6.2.5 Lisdliitantamahdollisuus kenttdjakolaitteita MFZ.6, MFZ.7 ja MFZ.8 kaytettaessa

« DC-24-V-kayttdjannitteen liitdnnan yhteydessa on riviliitinrima X29, jossa on kaksi
pulttia M4 x 12 ja yksi pistoketyyppinen liitin X40.

] X40 24V GND X29 &
Safety Power PE 1 2

» Liitinrimaa X29 voidaan kayttaa liittimen X20 vaihtoehtona (ks. luku "Laitteistora-
kenne" (— sivu 14)) DC-24-V-kayttéjannitteen edelleensyottamiseen. Molemmat
ruuvit ovat sisdisesti yhteydessa liittimella X20 olevaan 24 V:n liitantaan.

1141387787

Liitinjarjestys
Nro Nimi | Toiminto

X29 1 |24V | 24-V-kayttéjannite moduulielektroniikalle ja antureille
(pultit, sillattu liittimen X20/11 kanssa)

2 | GND | 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
(pultit, sillattu liittimen X20/13 kanssa)

« Pistokkeellinen liitin X40 ("Safety Power") on tarkoitettu MOVIMOT®-taajuusmuut-
tajan DC-24-V-jannitteensy6ttddn turvakytkimen kautta.

Siten MOVIMOT®-kéytt6Iaitetta voidaan kayttaa turvakaytoissa. Sita koskevia lisa-
tietoja on kyseessa olevien MOVIMOT®-kéytt6Iaitteiden julkaisuissa "MOVIMOT®
MM..:n turvallinen pysaytys".

Liitinjarjestys

Nro Nimi | Toiminto
X40 1 | 24V | 24-V-kayttéjannite MOVIMOT®:ille turvakytkinlaitteella tapahtuvaa poiskytkentaa
varten

2 | GND | OV24-vertailupotentiaali MOVIMOT®:ille turvakytkinlaitteella tapahtuvaa poiskyt-
kentaa varten
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« X29/1 on sillattu tehtaalla liittimen X40/1 ja X29/2 liittimen X40/2 kanssa, jolloin
MOVIMOT®-taajuusmuuttajaan sydtetdan samaa DC-24-V-jannitettd kuin kentti-
vaylaliityntaan.

* Molempien ruuvien ohjearvot ovat:

— virtakuormitettavuus: 16 A

— kuusiomuttereiden sallittu kiristysvaantdmomentti: 1.2 Nm (11 Ib.in) £ 20 %.
* Ruuviliittimen X40 ohjearvo in:

— virtakuormitettavuus: 10 A

— liitdntdjen poikkipinta-ala: 0.25 mm? — 2.5 mm? (AWG24 — AWG12)

— sallittu kiristysmomentti: 0.6 Nm (5 Ib.in)

6.2.6 UL-vaatimusten mukainen kenttajakolaitteiden asennus
+ Kayta litdntakaapelina vain kuparijohtimia, joiden lampétila-alue on 60/75 °C.

+ Kayta ulkoisena DC-24-V-jannitelahteena vain testattuja laitteita, joissa on rajoitettu
lahtoéjannite (U < DC 30 V) ja rajoitettu 1ahtdvirta (1 < 8 A).

« UL-sertifiointi patee vain, jos laitetta kdytetdan janniteverkoissa, joissa jannite on
enintdan 300 V maata vasten.
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6.2.7 EMC-kelpoiset metalliset kaapelin lapivientiholkit

SEWin toimittamat metallirakenteiset, EMC-kelpoiset kaapelin Iapivientiholkit on asen-
nettava seuraavalla tavalla:

1141408395

Huomio: Katkaise eristekalvo [1] dlaka taita sita taaksepain!

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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6.2.8 Johdotuksen tarkastus

A VAARA!

Johdotuksen
tarkastuksen
Jélkeiset

toimenpiteet

Johdotus on tarkastettava ennen jannitteensy6tdn ensimmaista paallekytkentaa johdo-
tusvirheiden aiheuttamien henkil6- ja laitteistovahinkojen valttdmiseksi.

Kuolema tai vakavia loukkaantumisia sahkoiskun seurauksena.

Veda kaikki kenttavaylaliitynnat irti liitdntdmoduulista

Irrota MOVIMOT®-muuttaja liitantamoduulista (vain MFZ.7, MFZ.8)

Irrota kaikki moottorilahtdjen (hybridikaapelien) pistoliittimet kenttajakolaitteesta
Suorita eristyksen koestus voimassa olevien kansallisten standardien mukaan
Tarkasta maadoitus

Tarkasta verkkojohdon ja 24 V DC-johtimen valinen eristys

Tarkasta verkko- ja tiedonsiirtojohtojen valinen eristys

Tarkasta 24 V DC-johtimen polariteetti

Tarkasta tiedonsiirtojohdon polariteetti

Verkon vaihejarjestyksen tarkastus

Varmista kenttavaylaliityntdjen valinen potentiaalintasaus

Asenna kaikki moottorilahdét (hybridikaapelit) ja kiinnita ne ruuveilla.
Asenna kaikki kenttavaylaliitynnat ja kiinnitd ne ruuveilla.

Asenna MOVIMOT®-muuttaja ja kiinnita se ruuveilla (vain MFZ.7, MFZ.8).
Asenna kaikki liitdntarasioiden kannet.

Tuki kaikki kayttamatta jaavat liitdnnat.
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6.3
6.3.1

Liitdnta DeviceNet:id kdyttamalla

DeviceNet:in liitaintamahdollisuudet

Kenttavaylaliitynnat MFD / MQD voidaan kytkea Multiportin tai T-pistokkeen avulla.
Mikali MFD:hen / MQD:hen meneva yhteys irrotetaan, silla ei ole vaikutusta muihin kayt-

tajiin, vaan vayla voi olla edelleen aktiivinen.

[]

MFD/MQD

(1]

MFD/MQD MFD/MQD

(3]

MFD/MQD

MFD/MQD MFD/MQD

@@= ¢S5 [

@@= ¢S5 [

[1] Vaylapaatevastus 120 Q
[2] T-pistoke
[3] Multiportti

1410878347

HUOM!

DeviceNet-erittelyn 2.0 mukaisia johdotusmaarayksia on noudatettava!

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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6.3.2 Liitintimoduulin MFZ31 ja MFD..:n / MQD..:n liittiminen MOVIMOT®:iin

= MFZ31 (DeviceNet) X20 311 MOVIMOT®
=== 19| 20| 21| 22| 23| 24| 25| 26| 27| 28| 29| 30| 31 3233343536:]
MFZ31
0 L (L | L
|§ 1T]2[3[4[5]6[7][8]9[10]11][12[13][14]15[16]17][18]= =] L2 1CIG|g =lalgl &
= > >0 0 3 #] 4 O Qx| d| S| | ¢ e o
= 3 385 & 25
g (eXeX e} [2]
~ooo 5 S g
MFD..
MQD.. 1] (1]
X11 + -
1 [ DRAIN 24V,
/1 ‘3 > Tvs DC
X11 5@
19 @2 3 V-
4 [CAN_H
5 [CAN L
1410908043

0 = potentiaalitaso 0

[1] Erillisessa asennuksessa MFZ31 / MOVIMOT®: Maadoita RS-485-kaapelin suojajohdin metallisen EMC-kelpoisen kaapelin lapi-

1 = potentiaalitaso 1

viennin kautta litdntdmoduuliin MFZ ja MOVIMOT®-koteloon
[2] Varmista vaylan kaikkien asemien valinen potentiaalintasaus

[31 Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylalityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/lahtdjen (1/0) liitanta" (— sivu 63) on kuvattu.

46

Liitinjarjestys
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 | CAN_H Tulo/I&htd CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 |V+ Tulo DeviceNet jannitteen sy6ttd 24 V
6 - - Varattu
7 - - Varattu
8 | - - Varattu
9 - - Varattu
10 - - Varattu
1M1 24V Tulo 24 V-kayttoéjannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-syottojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 | GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 | GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 24V Lahto 24 V-syottdjannite MOVIMOT®:ille (sillattu liittimen X20/11 kanssa)
16 RS+ Lahto Tiedonsiirtoyhteys MOVIMOT®-liittimeen RS+
17 RS- Lahto Tiedonsiirtoyhteys MOVIMOT®-liittimeen RS-
18 GND - 0V24-vertailupotentiaali MOVIMOT®:ille (sillattu liittimen X20/13 kanssa)

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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6.3.3 Kenttajakolaitteen MFZ33 ja MFD..:n liitédnta / MQD.. liitdnta
Liitdntdmoduuli MFZ33 jossa on kenttévéyléaliityntd MFD21 / MQD21, MFD22 / MQD22 ja 2 erillistéd DC-24-V-

Jénnitepiirid

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE-—-—-— - - (!t !1r!1!tr ! -----—--—- PE
. |
xi|sl7]e6[5]af3]2]1]<amm?(awaGi0)
MFD21 a 333393 3¢
meD2¢ |
o - mlmz)((:gv - [ ] lgiz";mz =7
MQD22 0 i
1]2[3]a][5][6]7][8]9f10[1]2[3][4[5/6] 7|8
et el B =TT
ql A 6 6 N N Z1 2
2x24V,, 1% 8 &
24VA 24VA
GND1 GND1
24V2 24V2
GND2 GND2
X11
+ (DA
; ) X11 3TV
4 |CAN_H
5 | CAN_L
1411166987
0 = potentiaalitaso 0 1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2
Liitinjarjestys
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/lahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/Iahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen syottd 24 V
6-10 - - Varattu
X21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensyottd moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V Lahto 24 V-syoéttdjannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
4 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
5 V2124 Tulo 24 V-syoéttdjannite toimilaitteille (digitaaliset [Ahdot)
6 V2124 Lahto 24 V-syéttdjannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot) sillattu liittimen X21/5 kanssa
7 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
8 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Liitdntdmoduuli MFZ33 jossa on kenttévéyléliityntd MFD21 / MQD21, MFD22 / MQD22 ja yhteinen DC-24-V-

jannitepiiri

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE- — - — - — - —_ |- — - —-~—-—- PE
x1|t|3|7|e|5|4|3|2|1|s4mm2(AWG10)
|§|—MF021 T T R B
e——|Maeb21 | -
— < 2.5 mm2 (AWG12) <4 mm? (AWG10)
MFD22 [ [ T T X[ [ T | | | x21
©00| MQD22 0 1
1]2[3]4[5]6[7[8][9]10/1]2][3[]4][5]/6]7][8
SHEEEEEE
1x24V,, AEEE
24V 24V
GND GND
X11
4@ | @3 1 [ DRAIN
5@ X11 2 [ V+
2 3|V
4 | CAN_H
5 | CAN_L
1411196299
0 = potentiaalitaso 0 1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2
Liitinjarjestys
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/Iahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen sy6ttd 24 V
6-10 | - - Varattu
X21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensy6ttd moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V Lahto 24 V-syéttojannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
4 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
5 V2124 Tulo 24 V-syéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
6 V2124 Lahto 24 V-sydéttdjannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot) sillattu liittimen X21/5 kanssa
7 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
8 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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Liitdntdmoduuli MFZ33 ja kenttévéyléliityntd MFD32 / MQD32

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE- — - — - — - — - -—-—-—- PE
|
xi[s[7]6[5]a]3]2]1]<amm2@awa10)
oI 9999y
] R -
~ooo| MQD32 <2.5 mm? (AWG12) <4 mm? (AWG10)
llll>§)20llll [ [ [x21 | [ |
1]2[3J4]5]6]7[8]9J10/1]2[3]4][5][6][7]8
SRHEEEEEE
2x24V,, ° 8
24V 24V
GND GND
X11
1 [DRAIN
4@ 3
5@ X11 2 | V+
1 2 3 |V
4 [CAN_H
5 [ CAN_L
1411226635

0 = potentiaalitaso 0 III = potentiaalitaso 1

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iaht6 CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/1ahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen syo6tto 24 V
6-10 | - - Varattu
X21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensy6tté moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V Lahto 24 V-syéttojannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - Q\I/|24-vertai|upotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuutta-
jalle
4 GND - 9\624-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuutta-
jalle
5-8 | - - Varattu

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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6.3.4 Kenttdjakolaitteiden MFZ36, MFZ37, MFZ38 liitanta laitteeseen MFD.. / MQD..

Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 jossa on kenttévéyléaliityntd MFD21/ MQD21, MFD22 / MQD22 ja

2 erillistd DC-24-V-jénnitepiiria

0
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+
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0 = potentiaalitaso 0
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Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/laht6jen (I/O) liitantd" (— sivu 63) on kuvattu

1411257995

1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2

Liiti

X20

Nro.

njarjestys
Nimi Suunta Toiminta
1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L | Tulo/lahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H | Tulo/I&htd CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen sy6ttd 24 V
6-10 | - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttojannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-syottojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 V2124 Tulo 24 V-syottojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
16 V2124 Lahtd 24 V-syottojannite toimilaitteille (digitaaliset [ahdoét) sillattu liittimen X20/15 kanssa
17 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
18 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 jossa on kenttévéayléliityntd MFD21 / MQD21, MFD22 / MQD22 ja
yhteinen DC-24-V-jannitepiiri
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0 = potentiaalitaso 0
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1 = potentiaalitaso 1

= potentiaalitaso 2

Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/lahtdjen (1/0) /liitantd" (— sivu 63) on kuvattu

24V
GND

1411289611

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto

X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L | Tulo/lahtd CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H | Tulo/laht6 CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen sy6ttd 24 V
6-10 | - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttojannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahtd 24 V-syéttojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 V2124 Tulo 24 V-sydttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
16 V2124 Lahtd 24 V-syéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 18hd6t) sillattu liittimen X20/15 kanssa
17 GND2 | - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
18 GND2 | - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét,

-kenttajakolaitteet
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Liitanta DeviceNet:ia kayttamalla

Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 ja kenttévéayléliityntd MFD32 / MQD32

- o L3 L3
ol L2 L2
L L1 L1

e PE-—-—-—-—- — —-————— - PE
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= SEEEEEEE
fooo] MFD32 b R B
boo| MQD32
24V 24V
GND GND
1x24V,,
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1 50 ,) X1 TV
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‘ 0 = potentiaalitaso 0 1 = potentiaalitaso 1
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Liitinjarjestys

Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/Iahtéjen (I/O) liitantd" (— sivu 63) on kuvattu

Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 V- Tulo DeviceNet vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 DRAIN Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/lahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 V+ Tulo DeviceNet jannitteen syottd 24 V
6-10 - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttojannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-syéttojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15-18 - - Varattu

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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Liitanta DeviceNet:ia kayttamalla

6.3.5

Liitdnta vaihtoehtoista liitantalaippaa AGA. kayttamalla.

Seuraavassa kuvassa on liitdntalaippa AGA.:

1411381771

Ohjauskaapelin X1 johdinjarjestys

Napa | Vari Merkinnat Kytketty kenttdjakolaitteen liittimeen
1 BK L1 X1/2

2 GNYE | PE X1/8

3 BK L2 X1/4

4 - SHIELD Paa eristetty

5 BK L3 X1/6

6 BK | SAFETY MONITOR Johdinten paat sahkaisesti kytketty

7 BK  SAFETY MONITOR RETURN | Ja eristetty

8 BK SAFE +24 VDC X40/1 (Safety Power)

9 BK SAFE 0 VDC X40/2 (Safety Power)

Pistokkeen X16 pistokekytkennat

Napa | Vari Merkinnat Kytketty kenttdjakolaitteen liittimeen
1 BN 24 VDC X29/1

2 - - Paa eristetty

3 - - Paa eristetty

4 BK 0vDC X29/2

Pistokkeen X11 pistokekytkennat

Napa | Vari Merkinnat Kytketty kenttdjakolaitteen liittimeen
1 - SHIELD X20/3
2 RD V+ X20/5
3 BK V- X20/1
4 WH CAN_H X20/4
5 BU CAN_L X20/2

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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6.3.6 Liitanta vaihtoehtoista liitéantidlaippaa AGB. kayttamalla.

Seuraavassa kuvassa on liitdntalaippa AGB.:

1411415691

Ohjauskaapelin X2 johdinjarjestys

Napa | Vari Merkinnat Kytketty kenttdjakolaitteen liittimeen
1 BK L1 X1/2

2 GNYE | PE X1/8

3 BK L2 X1/4

4 - SHIELD Paa eristetty

5 BK L3 X1/6

6 BK | SAFETY MONITOR Johdinten paat sahkoisesti kytketty

7 BK SAFETY MONITOR RETURN | ja eristetty

8 BK SAFE +24 VDC X40/1 (Safety Power)

9 BK SAFE 0 VDC X40/2 (Safety Power)

Ohjauskaapelin X15 johdinjarjestys

Napa | Vari Merkinnat Kytketty kenttdjakolaitteen liittimeen
1 - SHIELD X20/3

2 WH CAN_H X20/4

3 BU CAN_L X20/2

4 BK V+ X20/5

5 BK V- X20/1

6 BK 24V INPUT PWR X29 X29/1

7 BK 0V INPUT PWR X29 X29/2

8 BK SPARE Paa eristetty

9 BK SPARE Paa eristetty

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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6.4 Liitantd CANopen:ia kayttamalla
6.4.1 CANopen:in liitantdmahdollisuudet

Kenttavaylaliitynnat MFO kytketdan T-pistokkeella. Mikali kenttavaylaliityntddn meneva

yhteys irrotetaan, silla ei ole vaikutusta muihin kayttajiin, vaan vayla voi olla edelleen
aktiivinen.

[]

(1]

@@= ¢S5 [

@@= S5W [

B =W B

I —

B =W &

&= W [

1411463179

[1] Vaylapaatevastus 120 Q
[2] T-pistoke

HUOM!
Noudata CANopen-erittelyn DR(P) 303 johdotusmaarayksia!

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet 55




Sahkoasennus
Liitanta CANopen:ia kayttamalla

6.4.2 Liitaintamoduulin MFZ31 MFO..:lla MOVIMOT®:iin

= MFZ31 (CANopen) X20 3] MOVIMOT®
MF02301 19(20(21(22| 23| 24(25|26|27|28|29|30|31(32|33|34(35 36]
0 1 T e
i 1[2[3[4]5]6]7[8]9][10 11[12]13[14]15[16][17]18]|= il I = [ [ e e P
: > >0 9 > * p 2 A | o x| x| |
- I 35 &3 &3
‘g’ coo| Xl"m—m—m——4m——/—"F— " — || X
STFFFL s 3
MFO... [11 ]
X1 + -
1 [CAN_SHLD 24V,
4 .’3 2 [CAN_V+
X11 15 5 3 [CAN_GND
4 [ CAN_H
5 CAN_L
1411498891

0 = potentiaalitaso 0

g

1 = potentiaalitaso 1

Erillisessa asennuksessa MFZ31 / MOVIMOT®:

Maadoita RS-485-kaapelin suojajohdin metallisen EMC-kelpoisen kaapelin Iapiviennin kautta liitdntdmoduuliin MFZ ja MOVIMOT®-
koteloon

Varmista vaylan kaikkien asemien valinen potentiaalintasaus

[ Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/lahtdjen (1/O) liitant4" (— sivu 63) on kuvattu

[2]
[3]

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 CAN_GND Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/lahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/lahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyotté 24 V
6 - - Varattu
7 - - Varattu
8 - - Varattu
9 - - Varattu
10 - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttojannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-syottojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 24V Lahto 24 V-sydéttojannite MOVIMOT®:ille (sillattu liittimen X20/11 kanssa)
16 RS+ Lahto Tiedonsiirtoyhteys MOVIMOT®-liittimeen RS+
17 RS- Lahto Tiedonsiirtoyhteys MOVIMOT®-liittimeen RS-
18 GND 0V24-vertailupotentiaali MOVIMOT®:ille (sillattu liittimen X20/13 kanssa)

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet
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6.4.3 Kenttajakolaitteen MFZ33 ja MFO..:n liitanta
Liitdntdmoduuli MFZ33 jossa kenttévayléliityntd MFO21, MFO22 ja 2 erillistd DC-24-V-jénnitepiirig

L3 L3
L2 L2
L1 L1
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I
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7 000| 1Fo22 L [ ] Ix020l [ [ 1 [ l1 [ x21
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ot B = I I
REEREEE
2x24V,,
24V1 24V1
GND1 GND1
24V2 24V2
GND2 GND2
X11
I W
1 > 3 | CAN_GND
4 |CAN_H
5| CAN_L
1411535115
0 = potentiaalitaso 0 1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2
Liitinjarjestys
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 CAN_GND | Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/lahtd CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyottd 24 V
6-10 | - - Varattu
X21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensy6ttd moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V L&hto 24 V-syéttojannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
4 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajalle
5 V2124 Tulo 24 V-syoéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
6 V2124 Lahto 24 V-sydéttdjannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot) sillattu liittimen X21/5 kanssa
7 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
8 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Liitanta CANopen:ia kayttamalla

Liitdntdmoduuli MFZ33 jossa kenttévayléliityntd MFO21, MFO22 ja yhteinen DC-24-V-jannitepiiri

0 = potentiaalitaso 0

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE - — - — - — — — - - —_——— e — — — — PE
| |
xi|s8|7]6[5]4a]3]2]1]<amm?@awacio)
§ W ~ ~ o &N o o W
§ MFO21 a Jd Jd Jd Jd Jd Jd o
< 2.5 mm? (AWG12) <4 mm? (AWG10)
(eXeXe)
1/°°°| mro22 T T T %0 [ T | [ [ xa1
(exele) 0 1
1[2[3[4]5[6]7[8]9]10[1] 2[3]4]|5/6]| 7|8
> > al o ¥ ¥ o] o
<« < Z| Z| Y| ¥ O O
EREEREEE
24V 24V
GND GND
X11
1 [CAN_SHLD
4'5. 3 2 [CAN V+
o o) XM 3 [CAN_GND
4 [CAN_H
5 | CAN_L
1411572107

1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 CAN_GND | Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iaht6 CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/lahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyo6tté 24 V
6-10 | - - Varattu
xX21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensy6ttd moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V Lahto 24 V-syéttojannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajaIIe
4 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajaIIe
5 V2124 Tulo 24 V-sydéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
6 V2124 L&ahtd 24 V-syéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot) sillattu liittimen X21/5 kanssa
7 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
8 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
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Sahkoasennus

Liitanta CANopen:ia kayttamalla

Liitdntdmoduuli MFZ33 ja kenttavéaylaliityntd MFO32

\oZexe)
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L1
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0 = potentiaalitaso 0
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CAN_GND

CAN_H

X
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2
1 2 3
4
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1 = potentiaalitaso 1

CAN_L

GND

1411609867

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 CAN_GND Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/lahtd | CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/ldhté | CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyotto 24 V
6-10 | - - Varattu
X21 1 24V Tulo 24 V-jannitteensy6tté moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®:ille
2 24V Lahtd 24 V-syottdjannite (sillattu liittimen X21/1 kanssa)
3 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajaIIe
4 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle, antureille ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajaIIe
5-8 - - Varattu

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Sahkoasennus
Liitanta CANopen:ia kayttamalla

6.4.4 Kenttijakolaitteiden MFZ36, MFZ37, MFZ38 liiténta laitteeseen MFO
Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 jossa kenttévéyléaliityntd MFO21, MFOZ22 ja 2 erillistd DC-24-V-

Jénnitepiirid

D

MFZ36
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=
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L3 L3

L2 L2

L1 L1

PE- — - — - — - — - - —-—-—-—-—- PE
I
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w N N o ™
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[ 0 i
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+ 7 3 22 &8 g8
N N IR S S
||§ §|§°° 24V1 24V1
C Ca GND1 GND1
MFO21 MF022 24V2 24V2
GND2 GND2
2x24V,,
X1
1 [CAN_SHLD
4.5. *Y i1 2 [CAN_V+
1 o 3 |CAN_GND
4 |CAN_H
5 |CAN_L
1411661195

0 = potentiaalitaso 0

[11 [ Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/lahtdjen (1/0) liitanta" (— sivu 63) on kuvattu

1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2

Liitinjarjestys

Nro. Nimi Suunta Toiminto

X20 1 CAN_GND | Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/Iahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensy6tto 24 V
6-10 - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttdéjannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-sydéttojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 V2124 Tulo 24 V-sydéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdot)
16 V2124 Lahtd 24 V-syéttdjannite toimilaitteille (digitaaliset 18hdot) sillattu liittimen X20/15 kanssa
17 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
18 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Sahkoasennus
Liitanta CANopen:ia kayttamalla

Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 jossa kenttévéayléliityntd MFO21, MFO22 ja yksi erillinen DC-24-V-

jannitepiiri
A o L3
|E| ; L2
= = L1
MFZ36 PE

=

MFZ37 [1]

ol ol L
—
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|
x1 |1]2]3]a]ls]e6]7]8]<amm?@awaio)
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e 00 24v
MFO21 MFO22 GND
1x24V, -
1| CAN_SHLD
4‘5. Y yi1 | [2TCANV+
1 o 3 | CAN_GND
4 [ CAN_H
5| CAN_L

0 = potentiaalitaso 0

[1] Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/Iahtéjen (I/O) liitantd" (— sivu 63) on kuvattu

1 = potentiaalitaso 1 = potentiaalitaso 2

L3
L2

- PE

X20

24V
GND

1411739147

Liitinjarjestys

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

Nro. Nimi Suunta Toiminto

X20 1 CAN_GND | Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/lahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/lahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyo6ttod 24 V
6-10 | - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttdjannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahto 24 V-syoéttojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15 | V2124 Tulo 24 V-sydéttojannite toimilaitteille (digitaaliset lahdét)
16 V2124 Lahtd 24 V-syoéttojannite toimilaitteille (digitaaliset 1ahdo6t) sillattu liittimen X20/15 kanssa
17 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
18 GND2 - 0V24V-vertailupotentiaali toimilaitteille
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Liitdntdmoduuli MFZ36, MFZ37, MFZ38 ja kenttévayléliityntd MFO32
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1 = potentiaalitaso 1

Liitinten 19 - 36 kytkenta kuten luvussa "Kenttavaylaliityntdjen MF.. / MQ.. tulojen/lahtdjen (I/O) liitantd" (— sivu 63) on kuvattu

GND

1411868811

Liitinjarjestys
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 1 CAN_GND | Tulo CANopen-vertailupotentiaali 0V24
2 CAN_L Tulo/Iahto CAN_L-tiedonsiirtojohto
3 CAN_SHLD | Tulo Potentiaalintasaus
4 CAN_H Tulo/Iahto CAN_H-tiedonsiirtojohto
5 CAN_V+ Tulo CANopen-jannitteensyo6tté 24 V
6-10 - - Varattu
1" 24V Tulo 24 V-kayttdjannite moduulielektroniikalle ja antureille
12 24V Lahtd 24 V-syoéttojannite (sillattu yhteen liittimen X20/11 kanssa)
13 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
14 GND - 0V24-vertailupotentiaali moduulielektroniikalle ja antureille
15-18 | - - Varattu

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Sahkoasennus

Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

6.5 Tulojen /ldhtdjen (I/O) liitéanta kenttavaylaliitynnéissa MF.. / MQ..

Kenttavaylaliityntdjen liitynnat tehdaan liittimilla tai M12-pistoliittimen kautta.

6.5.1 Kenttavaylaliityntojen liiténta liitinten valityksella

Kenttévaylaliitynndissé, joissa on 4 digitaalituloa ja 2 digitaalildhtba:

MFZ.1 ME.21
MFZ.6 yhdessa seuraavien ¥ MQ.21
. MF.22
MFZ.7 osien kanssa MF.23 MQ.22
MFZ.8 :
] [ SV oV}
o 0 3 - 2 3§ a2 dF o2 Jd 2 a0 - a0 & o
° =z -z Nz Lz 4 Z & 2
5 6 S 3 6 S 53 8% 53359 238853 ¢ 5
X20| 19| 20| 2122 23| 24|25 | 26 | 27| 28 | 20 | 30 | 31 [ 32 [ 33 | 34 | 35| 36
1

1141534475

[1] vain MFI23: varattu, kaikki muut MF..-moduulit: V2124

e —

= potentiaalitaso 1
= potentiaalitaso 2

Nro. Nimi Suunta | Toiminto

X20 19 DIO Tulo Kytkentasignaali anturilta 1")
20 GND - 0V24-vertailupotentiaali anturille 1
21 V024  Lahto 24-V-kayttsjannite anturille 17
22 | DN Tulo Kytkentésignaali anturilta 2
23 | GND - 0V24-vertailupotentiaali anturille 2
24 V024  Lahto 24-V-kayttojannite anturille 2
25 DI2 Tulo Kytkentasignaali anturilta 3
26 | GND - 0V24-vertailupotentiaali anturille 3
27 V024  Lahto 24-V-kayttojannite anturille 3
28 DI3 Tulo Kytkentasignaali anturilta 4
29 GND - 0V24-vertailupotentiaali anturille 4
30 V024  Lahtd 24-V-kayttojannite anturille 4
31 | DOO Lahtd Kytkentasignaali toimilaitteelta 1
32 GND2 - 0V24-vertailupotentiaali toimilaitteelle 1
33 DO1 Lahtd Kytkentasignaali toimilaitteelta 2
34 GND2 - 0V24-vertailupotentiaali toimilaitteelle 2

24-V-kayttojannite toimilaitteille
35 | V2I124  Tulo vain MFI23: varattu; vain MFZ.6, MFZ.7 ja MFZ.8: sillattu liittimen 15
tai 16 kanssa

36 GND2 - 0V24-vertailupotentiaali toimilaitteille

1) kenttajakolaitteen MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa huoltokytkimen vastaussignaalia varten (sulkija).

vain MFZ.6, MFZ.7 ja MFZ.8: sillattu liittimen 17 tai 18 kanssa

Tulkinta mahdollinen ohjauksen kautta.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Sahkoasennus
Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

Kenttévéyléliitynnobissé, joissa on 6 digitaalista tuloa:

MFZ.1
MFZ.6 yhdessa seuraavien MF.32 MQ.32
MFZ.7 osien kanssa MF.33
MFZ.8
X20] 19 20|21|22|23|24|25|26|27|28|29|30|31 |32|33|34|35|36
1
N I O
)/I( ‘J\J\l\
T~ |
1141764875
1 = potentiaalitaso 1
Nro. Nimi Suunta Toiminto
X20 19 | DIO Tulo Kytkentasignaali anturilta 1")
20 GND - . 0V24-vertailupotentiaali anturille 1
21 V024 Lahto 24-V-kayttéjannite anturille 17)
22 D1 Tulo Kytkentasignaali anturilta 2
23 GND - . 0V24-vertailupotentiaali anturille 2
24 V024 Lahto 24-V-kayttojannite anturille 2
25 DI2 Tulo Kytkentasignaali anturilta 3
26 GND - . 0V24-vertailupotentiaali anturille 3
27 V024 Lahto 24-V-kayttéjannite anturille 3
28 DI3 Tulo Kytkentasignaali anturilta 4
29 GND - . 0V24-vertailupotentiaali anturille 4
30 V024 Lahto 24-V-kayttéjannite anturille 4
31 DIi4 Tulo Kytkentasignaali anturilta 5
32 GND - . 0V24-vertailupotentiaali anturille 5
33 DI5 Tulo Kytkentasignaali anturilta 6
34 GND - 0V24-vertailupotentiaali anturille 6
35 var. - . Varattu
36 GND - 0V24-vertailupotentiaali antureille

1) kenttajakolaitteen MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa huoltokytkimen vastaussignaalia varten (sulkeutuva
kosketin). Tulkinta mahdollinen ohjauksen kautta.

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Sahkoasennus 6
Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

6.5.2 Kenttavaylaliityntojen liitanta M12-pistoliittimella
Kenttévéyléliitynnoissd MF.22, MQ.22, MF.23 joissa on 4 digitaalista tuloa ja 2 digitaalista l&htbé:

* Anturit / toimilaitteet kytketdan joko M12-holkkien tai liitinten kautta
+ Lahtoja kaytettdessa: 24 V liitetdan V2124:4an / GND2:een

+ Kaksikanavaisten anturien/toimilaitteiden liitanta tuloihin DIO, DI2 ja 1aht66n DOO.
Tuloa DI1, DI3 ja 1ahtéa DO1 ei silloin voi enaa kayttaa

24V 24V
(V024) (V024)
_ D 1 @)
T ‘—\[ DI
N\
DIO 4(> ) DI2 —=g
1]
GND
o
o

GND
D
1141778443
[1]1 DlO:aa ei saa kayttaa kenttajakolaitteiden MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa
HUOM!
° Kayttamatta jaavat liittimet on varustettava M12-sulkutulpilla, jotta kotelointiluokka
1 IP65 voidaan varmistaa!

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet 65
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Sahkoasennus
Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

Kenttévéyléaliitynndssé MF.22H:

* Anturit/ toimilaitteet kytketdan joko M12-holkkien tai liitinten kautta
» Lahtoja kaytettaessa: 24 V liitetdan V2124:aan / GND2:een
» Seuraavat anturit / toimilaitteet voidaan liittaa:

— 4 yksikanavaista anturia ja 2 yksikanavaista toimilaitetta tai 4 kaksikanavaista
anturia ja 2 kaksikanavaista toimilaitetta.

— Kaksikanavaisia antureita / toimilaitteita kaytettdessa toista kanavaa ei ole liitetty.

(24 v) (24 v)
V024 V024
_ @ @
(/\/)n.c. (/‘\/)n c (\/)n c
DI0 —=g DI2 —wg DO0 == |
(1] N4
GND GND GND2
([ o o
o o o
24V 24V
(V024)<@ (V024)@ @
Wb 22BN - |~
DI GND  DI3 onp PO GND2
@ @ @
1141792779
[11 DlO:aa ei saa kayttaa kenttajakolaitteiden MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa
HUOM!
° Kayttamatta jaavat liittimet on varustettava M12-sulkutulpilla, jotta kotelointiluokka
1 IP65 voidaan varmistaa!
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Sahkoasennus
Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

Kenttévéyléliitynnoissd MF.32, MQ.32, MF.33 joissa on 6 digitaalista tuloa:

* Anturit kytketdan joko M12-holkkien tai liitinten kautta

+ Kaksikanavaisten anturien liitdnta tuloihin DIO, DI2 ja DI4. Tuloa DI1, DI3 ja DI5 ei
silloin voi enda kayttaa.

24V 24V 24V
(V024) (V024) (V024)

_L Br " L@

(

DI5

D

. 8

2\
)
2
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~

DI0 —=g
A4 N\ 4
GND GND ND
° ° °
Y °

(oo~

DISJ\@_)—/?ND _

24V
(v024)<{_\
D A é—/?ND

[1]1 DlO:aa ei saa kayttaa kenttajakolaitteiden MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa

%'

1141961739

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Tulojen / Iahtdjen (1/0) liitanta kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ..

Kenttévéyléliitynndssé MF.32H

* Anturit kytketdan joko M12-holkkien tai liitinten kautta
» Seuraavat anturit voidaan liittaa:
— 6 yksikanavaista anturia tai 6 kaksikanavaista anturia.
— Kaksikanavaisia antureita kaytettdessa toista kanavaa ei ole liitetty.

24V 24V 24V
(V024) (V024) (V024)

O GND o GND o) GND
1142016651
[1] DI0:aa ei saa kéyttaa kenttajakolaitteiden MFZ26J ja MFZ28J yhteydessa
HUOM!
° Kéyttém_étté jéévé‘s littimet on varustettava M12-sulkutulpilla, jotta kotelointiluokka
1 IP65 voidaan varmistaa!

68 Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Sahkoéasennus
Lahestymisanturin NV26 liitanta

6.6 Lahestymisanturin NV26 liitinta

6.6.1 Ominaisuudet
Lahestymisanturilla NV26 on seuraavat ominaisuudet:
* 6 pulssia / kierros
« 24 inkrementtia / kierros 4-kertaisen tulkinnan ansiosta
» Anturin valvonta ja tulkinta mahdollista kenttavaylalitynnan MQ.. avulla
» Signaalitaso: HTL

1146134539

Antureiden valinen kulma on rakenteellisista syista johtuen 45°.

6.6.2 Liiténta

+ Kytke lahestymisanturi NV26 suojatulla M12-kaapelilla kenttavaylaliitynnan MQ..
tulojen DIO ja DI1 kautta.

O

( X0 MOVIMOT® MQ..

©
o
o

)

NV26
|

T |

» Sen hetkinen paikka voidaan lukea IPOS-muuttujasta H511 (ActPosMot).

+ SEW-EURODRIVE suosittelee, etta anturin valvonta aktivoidaan parametrin "P504
Moottorin anturivalvonta" kautta.

1146334603

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttdjakolaitteet
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Sahkoasennus
Lahestymisanturin NV26 liitanta

6.6.3 Liitantakaavio

Seuraavasta liitdntdkaaviosta kay ilmi NV26-anturin Pin-jarjestys kenttavaylaliityntdan

MQ..:
Q..
NV26 i
: N . Ve g
© 9 — PN Usl T ey e T /‘
@ ) @}X 5 PIN3 ) ; (GND)1 — GND (PIN3) ( \
PNP = ping BB 5o eing | Di0 N
ARRRRRAREPRERI L, i GND
o &g o
NV26
°
& o [ Y= A N (VS N S YV TP R
OIiH29 @X 2 PN )——— (8L ——— o vy (o2 K@
o ABL 4
PNP S — S DI (PIN4) m1/(£§/éND
o @& ¢

1221377803

[11  Anturitulo raita A tai raita B
[2] Hairiésuojaus

6.6.4 Anturin tulkinta

Kenttavaylaliitynnan MQ.. tulot suodatetaan tehdasasetuksen mukaisesti 4 ms:lla. Liitin-
jarjestys "MQX GEBER IN" kytkee anturin tulkinnan suodatuksen pois paalta.

i 60. Bindreingénge Gr

dger =10] x|

600 Bin&reingang DIO1 IHQX GEEER IN

601 Bin#&reingang DID2 IIpos_EINGANG

602 Bind&reingang DID3 IIPOS—EINGRNG

603 Binareingang DIO4 |

604 Binareingang DIOS |

Ll fleflefle]

608 Bin&reingang DIOO IHQX GEBER IN

1146357259
HUOM!
° Lisatietoja on kasikirjassa "Asemointi ja sekvenssiohjaus IPOSPU" |uvussa "IPOS
1 MQX:lle" kohdassa "Lahestymisanturin tulkinta".
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Sahkoasennus 6
Inkrementtianturin ES16 liitanta

6.7 Inkrementtianturin ES16 liitanta

6.7.1 Ominaisuudet
Inkrementtianturilla ES16 on seuraavat ominaisuudet:
* 6 pulssia / kierros
* 24 inkrementtia / kierros 4-kertaisen tulkinnan ansiosta
» Anturin valvonta ja tulkinta mahdollista kenttavaylaliitynnan MQ.. avulla

+ Signaalitaso: HTL

1146498187

6.7.2 Asennus kenttavaylaliitynnan MQ.. yhteydessa

+ Liitd inkrementtianturi ES16 suojatulla M12-kaapelilla kenttéavaylaliitynnan MQ..
tuloista, ks. luku "Liitdntédkaavio" (— sivu 72).

oL

MOVIMOT®

1146714123

» Sen hetkinen paikka voidaan lukea IPOS-muuttujasta H511 (ActPosMot).

+ SEW-EURODRIVE suosittelee, etta anturin valvonta aktivoidaan parametrin "P504
Moottorin anturivalvonta" kautta.
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6.7.3 Liitantakaavio

ES16 MQ..
24V
T (V024)
A (K1) o £ DIO (PIN4) N
Scccocag \ AK) P P —/~ DI
B (K2) ——— —— D1 (PIN2) (/ %
B(k2) L DIO
CKko) i . N4
Cko) i L GND
UB — V024 (PIN1) ®
L i——— GND (PIN3)
@ ®
o
24V
(V024) =
DI
1146738827
HUOM!

Tuloliitintd DI1 ei saa kytkea liséksi!

6.7.4 Anturin tulkinta

Kenttavaylaliitynnan MQ.. tulot suodatetaan tehdasasetuksen mukaisesti 4 ms:lla. Liitin-
jarjestys "MQX GEBER IN" kytkee anturin tulkinnan suodatuksen pois paalta.

i 60. Bindreingénge Gr

DIO1

=10| |

600 Binareingang IHQX GEEER IN 3
601 Bin#&reingang DID2 IIpos_EINGMG j
602 Binareingang DIO3 Ingg_EINGMG j
603 Binareingang DIO4 | ;I
604 Binareingang DIOS | ;]
608 Bin&reingang DIOO IHQX GEBER IN E'
1146357259
HUOM!
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Lisatietoja on kasikirjassa "Asemointi ja sekvenssiohjaus IPOSPS" |uku "IPOS
MQX:lle", kohdassa "Lahestymisanturin tulkinta".
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Sahkoasennus 6
Inkrementtianturin EI76 liitanta

6.8 Inkrementtianturin EI76 liitanta

6.8.1 Ominaisuudet
Inkrementaalianturissa EI76 on Hall-anturi. Silld on seuraavat ominaisuudet:
* 6 pulssia / kierros
* 24 inkrementtia / kierros 4-kertaisen tulkinnan ansiosta
» Anturin valvonta ja tulkinta mahdollista kenttavaylaliitynnan MQ.. avulla

+ Signaalitaso: HTL

1197876747

6.8.2 Liitanta kenttavaylaliityntaan

Kun MOVIMOT®-taajuusmuuttaja on asennettu moottoriin, asennettua anturia EI76
ohjataan sisaisesti kayttdlaitteen kytkentakotelon M12-pistoliitannalla.

+  Kytke kyseinen M12-pistoliitantd M12-kaapelille kenttavaylaliitynnan MQ.. tuloliitti-
meen (ks. luku "LiitAntdkaavio taajuusmuuttajan moottoriin tapahtuvassa liitan-
nassd" (— sivu 74)).

®© looooo

- e

EI76

D]
1o
OO@

1 ,
MOVIMOT®

1219341195

» Sen hetkinen paikka voidaan lukea IPOS-muuttujasta H511 (ActPosMot).

+ SEW-EURODRIVE suosittelee, etta anturin valvonta aktivoidaan parametrin "P504
Moottorin anturivalvonta" kautta.
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6.8.3 Liitantdkaavio taajuusmuuttajan moottoriin tapahtuvassa asennuksessa

Kun MOVIMOT®-taajuusmuuttaja on asennettu moottoriin, anturi kytketaan kenttavay-
[aliityntdan MQ.. molemmin puolin liitdntdan tydnnetylla, suojatulla M12-kaapelilla.

Valittavissa on kaksi vaihtoehtoa:
Vaihtoehto 1: AVSE

MQ..
24V
e (V024)
PIN1: +UB L f=— 24V (PIN1) —T ®—bn
@ PIN2: B (sin) —+— —— DI (PIN2) (/ _‘<)
PIN3: GND —i— . GND(PIN3) | DIO
P P (PING) N A4
PIN4: A (cos) — DIO (PIN4) GND
. ®
® &)
([

1512848651
Vaihtoehto 2: AVRE
MQ..
EI76 uy e
77777777777777777777777777 (V024)
PIN1: +UB — £ 24V(PINT) T
PIN2: GND — —— GND (PIN3) APL
PIN3: A (cos) —— —— DIO (PIN4) ( ]
PIN4: A(cos) | | L Dio v’j
PIN5: B (sin) —— —— DI1 (PIN2) GND
PIN6: B (sin) 777777777777777777777 Wi o
@ ©)
o

1221242891
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HUOM!

Tuloliitintd DI1 ei saa kytkea lisaksi!

6.8.4 Liitantakaavio taajuusmuuttajan kenttijakolaitteeseen tapahtuvassa asennuksessa

Kun MOVIMOT®-taajuusmuuttaja on asennettu kenttsjakolaitteeseen (moottorin
ldheinen asennus), suojattu yhdyskaapeli kytketdan kayttolaitteen kytkentakotelon lii-
tinten kanssa ja se tydnnetdan kenttavaylaliitynnan MQ.. tuloliittimeen.

MQ..
24V
(V024)
EI76 —
DIt
N
PIN5: +UB — 24V (PINT) [ ]
PIN6: GND — ————GND (PIN3) | D10 Y]
PIN7: A (cos) —+— ————DI0 (PIN4) %ND
12345678910 | Lo Alcos) i L ®
PIN9: B (sin) —— ———DI1 (PIN2)
PIN1O:B(sin) ./
® ® .

1244530187

HUOM!

Tuloliitintd DI1 ei saa kytkea lisaksi!

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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6 Sahkoasennus

Inkrementtianturin EI76 liitanta

6.8.5 Anturin tulkinta

Kenttavaylaliitynnan MQ.. tulot suodatetaan tehdasasetuksen mukaisesti 4 ms:lla. Liitin-
jarjestys "MQX GEBER IN" kytkee anturin tulkinnan suodatuksen pois paalta.

M 60. Binreingdnge Grundgerat

=10] x|

X

600 Binareingang DID1 IHQX GEEER IN j

601 Bin#&reingang DIDZ IIPOS—EINGP.NG j

602 Binareingang DIO3 |IP03—EINGM~IG j

603 Binéreingang DID4 | ;]

604 Binareingang DIOS | j

608 Bin&reingang DIDOD IHQX GEBER IN E|

1146357259

HUOM!
° Lisatietoja on kés_ikirjassa "A"semointi_ ja se_kven§siohjaus IPOSPUs" " Juku "IPOS
1 MQX:lle", erityisesti luvussa "L&hestymisanturin tulkinta".
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Sahkoasennus

Hybridikaapelin liitanta

6.9 Hybridikaapelin liitinta

6.9.1

MFZ.3

MFZ.6

Kenttdjakolaitteen MFZ.3. tai MFZ.6. ja MOVIMOT®:in vilinen hybridikaapeli (tuotenumero
0186 725 3)

1146765835

Liitinjarjestys
MOVIMOT®-liitin

Johtimen vari / hybridikaapelin merkinta

L1 musta / L1

L2 musta / L2

L3 musta / L3

24V punainen /24 V

1 valkoinen /0 V

RS+ oranssi / RS+

RS- vihred / RS-

PE-liitin vihrea-keltainen + suojaus

Huomaa pyérimis-
suunnan aktivointi
HUOM!
° Tarkista, onko toivottu pyoérimissuunta aktivoitu. Lisatietoja on kayttdohjeen
"MOVIMOT® MM..D jossa on kolmivaihemoottori DRS/DRE/DRP" luvussa "Kayttoon-
1 otto...".
Vain pyorimissuunta vastapaivaan on

N DI Molemmat pydrimissuunnat on || aktivoituna

= 219 aktivoitu. = D) Myétapaivaan-ohjearvo aiheuttaa

kayton pysahtymisen
Vain pydrimissuunta my6tapaivaan

N || on aktivoituna || Kayttolaite on lukittu tai sité ei kayteta
= 2D Vastapaivaan-ohjearvo aiheuttaa = 2D pitkaan aikaan

kayton pysahtymisen

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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Hybridikaapelin liitanta

6.9.2 Kenttajakolaitteen MFZ.7. tai MFZ.8. ja kolmivaihemoottoreiden valinen hybridikaapeli
(tuotenumero 0 186 742 3)

RS SIS SIS S

R IIIILILIILL LK KR

R R R R I I

L Ao?:?z020202020202020202020102020:0}:0:0:0:0:0;0-
RS0

20

1
MFZ.8 MFZ.7
1147265675
HUOM!
° Kaapelin ulompi hairidsuojajohdin on yhdistettava metallisen EMC-kaapelilapiviennin
1 avulla moottorin liitdntarasian koteloon.
Liitinjarjestys
Moottorin liitin Johtimen viri / hybridikaapelin merkinta
u1 musta / U1
V1 musta / V1
w1 musta / W1
4a punainen /13
3a valkoinen / 14
5a sininen / 15
1a musta / 1
2a musta / 2
PE-liitin vihrea-keltainen + suojaus (sisempi suojajohdin)
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6.10 Ohjauslaitteiden liitanta
Manuaaliseen ohjaukseen voidaan kayttaa ohjauslaitetta MFG11A tai DBG. Ohjauslait-
teessa DBG on liséksi parametrointi-, diagnoosi- ja monitoritoimintoja.

Ohjauslaitteiden toimintaa ja kayttda koskevia tietoja on luvussa "Ohjauslaitteet"
(sivu— 143).

6.10.1 Ohjauslaitteen MFG11A liiténta

Ohjauslaite MFG11A kiinnitetdan kenttavaylaliitynnan tilalle mihin vain MFZ..-liitanta-
moduuliin.

1187159051

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttdjakolaitteet
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Ohjauslaitteiden liitanta

6.10.2 Ohjauslaitteen DBG liitanta

Ohjauslaite DBG60B kytketdan suoraan kenttavaylalitynnan MF../MQ.. diagnoosiliityn-
tdadn. Ohjauslaite voidaan kytked myds 5 m:n pituisella jatkokaapelilla (lisalaite

DKGG60B).

~0

DKG60B

DBG60B

1188441227
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6.11 PC:n liitanta

Diagnoosiliitynta litetddn tavanomaiseen PC:hen seuraavien lisalaitteiden avulla:
+ USB11A, jossa USB-liitynta, tuotenumero 0 824 831 1 tai
+ UWS21B jossa sarjaliitynta RS-232, tuotenumero 1 820 456 2

USB

PC +
MOVITOOLS

RS-232

Toimituslaajuus:
» Liityntatyypin muunnin

USB11A

SEXY]
=

UwsS21B

= s

* RJ10-pistokkeella varustettu kaapeli
+ Liitantdkaapeli USB (USB11A) tai RS-232 (UWS21B)

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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RJ10

X0
e
®®

MF../MQ..

1195112331
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Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)
Kayttdonotto

7 Kayttoonotto DeviceNet:ia kdayttamalla (MFD + MQD)
7.1 Kaéyttooénotto

1

HUOM!

Tassa luvussa kuvataan MOVIMOT® MM..D:n ja C:n kayttdonottovaiheet Easy-Mode-
tilassa. MOVIMOT® MM..D:n Expert-Mode-tilassa tapahtuvaa kayttoénottoa koskevia
lisatietoja on kayttdohjeessa "MOVIMOT® MM..D jossa on kolmivaihemoottori
DRS/DRE/DRP".

A VAARA!

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja on irrotettava janniteverkosta ennen sen irrottamista /
asentamista. Vaarallisia jannitteita voi esiintya vield minuutin kuluttua verkosta erotta-
misen jalkeen.

Kuolema tai vakavia loukkaantumisia sahkoiskun seurauksena.

+  Kytke MOVIMOT®-taajuusmuuttaja jannitteettémaksi ja varmista, ettd jannitteen-
syo6ttda ei voi kytked tahattomasti paalle.

» Odota sen jalkeen vahintdan yksi minuutti.

MOVIMOT®:in ja ulkoisten lisalaitteiden, esim. jarruvastuksen (erityisesti jaahdytysele-
mentit), pinta voi kuumua kayton aikana huomattavasti.

Palovammojen vaara.

+ Koske MOVIMOT®-kéytt6Iaitteeseen ja ulkopuolisiin lisalaitteisiin vasta kun ne ovat
jaahtyneet riittavasti.

OHJEITA

+ DC-24-V-jannitteensydttdé on kytkettdva pois paaltd ennen kenttavaylalitynnan
(MFD / MQD) irrottamista / asentamista!
+ DeviceNet:in vaylayhteys on jatkuvasti olemassa luvussa "Liitdntd DeviceNet:ia

kayttamalla" (— sivu 45) kuvatun liitdntatekniikan ansiosta, jolloin DeviceNet:in
kaytt6a voidaan jatkaa myds kun kenttavaylan liitynta on irrotettu.

» Noudata lisaksi luvussa "Kenttajakolaitteen tdydentavat kayttdonotto-ohjeet" annet-
tuja ohjeita (— sivu 136).

OHJEITA

+ Irrota tilatieto-LED:in maalinsuojakansi ennen kayttdonottoa.

+ Poista maalinsuojakelmut tyyppikilpien paaltéd ennen kayttéonottoa.
» Tarkista, onko kaikki suojakannet asennettu asianmukaisella tavalla.

+ Pida jannite poiskytkettyna vahintdan 2 s verkkokontaktorin K11 suojaamiseksi.

82
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Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD) (‘CI)

Kayttoonotto @

1. Tarkasta MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ja DeviceNet-litynnan (MFZ31, MFZ33,
MFZ36, MFZ37 tai MFZ38) oikea liitanta.
2. Aseta MOVIMOT®-taajuusmuuttajan DIP-kytkin  S1/1 (ks. kyseessa oleva
MOVIMOT®-kayttdohje) asentoon "ON" (= osoite 1).
1158400267
3. Kierrda MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ohjearvopotentiometrin f1 paalla oleva sulku-
tulppa irti.
4. Aseta ohjearvopotentiometrista f1 suurin pydrintanopeus.
f [Hz] 100 ]
751
G 6)
v 251
2.
0
1158517259
[11 Potentiometrin asento
5. Kierra ohjearvopotentiometrin sulkutulppa ja tiiviste takaisin paikoilleen.
HUOM!
» Teknisissa tiedoissa ilmoitettu kotelointiluokka patee vain, mikali ohjearvopotentio-
metrin ja diagnoosiliitynnan X50 sulkutulpat on asennettu oikein.
* Mikali sulkutulppaa ei ole asennettu tai se on asennettu vaarin, MOVIMOT®-taa-
juusmuuttaja voi vaurioitua.
6. Aseta minimitaajuus fmin kytkimella 2.
Toiminto Asetus
Asento 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Minimitaajuus i, [Hz] 2 5 7 10 | 12 | 15 | 20 25 30 35 | 40

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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7 (‘@) Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)

@ Kayttdonotto

7. Mikali ramppiaikaa ei maaritetd kenttdvaylan kautta (2 PD), aseta ramppiaika
MOVIMOT®-taajuusmuuttajan kytkimella t1. Ramppiajat perustuvat ohjearvon askel-
muutokseen, jonka suuruus on 50 Hz.

Toiminto Asetus
Asento 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Ramppiaika t1 [s] 0.1 0.2 0.3 0.5 0.7 1 2 3 5 7 10

8. Tarkista, onko MOVIMOT®:ista aktivoitu toivottu pyOrimissuunta:

Liitin R Liitin L Merkitys
aktivoitu aktivoitu *  Molemmat pydrimissuunnat on aktivoitu
zl <G
N ol
aktivoitu ‘ ei aktivoitu *  Vain pyodrimissuunta oikealle on aktivoitu
Vastapaivaan-ohjearvo aiheuttaa kaytdn pysahtymisen
>
50
ei aktivoitu ‘ aktivoitu * Vain pyodrimissuunta vastapaivaan on aktivoituna
Myoétapaivaan-ohjearvo aiheuttaa kaytdn pysahtymisen
=z [C
N o E
ei aktivoitu ‘ ei aktivoitu » Laite on lukittu tai kayttolaite pysaytetdan
zl [CG
N [a'ad JN

9. Aseta DeviceNet-osoite MFD- / MQD-liitannasta.
10.Kytke DeviceNet-kaapeli.

Sen jalkeen suoritetaan LED-testaus. Testauksen jalkeen "Mod/Net"-LEDin tulee
vilkkua vihreana ja "SYS-F"-LEDin sammua. MQD-liitdnnadn "SYS-F"-LED sammuu
vain, kun IPOS-ohjelma on paalla (toimitustila).
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Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD) (‘CI)

7.2

7.21

DeviceNet-osoite (MAC-ID), siirtonopeuden asetus @

DeviceNet-osoite (MAC-ID), siirtonopeuden asetus

Siirtonopeus asetetaan DIP-kytkimilld S1/1 ja S1/2. DeviceNet-osoite (MAC-ID) asete-
taan DIP-kytkimilla S1/3 - S1/8. Seuraavassa kuvassa on esimerkki osoitteen ja siirtono-
peuden asetuksista:

S1

W 25 xo
"\ 24 x0
W o 23x1
W 22x0
“" 21x0
B - 2x
21 x1
%“* WL}

[1] Osoite (MAC-ID) (asetettu: osoite 9)
Tehdasasetus: osoite 63
Voimassa olevat osoitteet: 0 - 63

[2] Siirtonopeus
Tehdasasetus: 500 kBaud

(1]

(2]

1
N[O NO|~ O O 0o O O

1419836939

DIP-kytkinasennon selvittdminen halutuille osoitteille

Seuraava taulukko esittdd osoitteen 9 esimerkin mukaisesti, kuinka DIP-kytkimen
asetus halutuille vayldosoitteille saadaan selville ja asetetaan:

Laskutoimitus Jaannos DIP-kytkimen asento Merkitsevyys
9/2=4 1 DIP S1/3=0N 1

4/2=2 0 DIP S1/4 = OFF 2

2/2=1 0 DIP S1/5 = OFF 4

12=0 1 DIP S1/6 = ON 8

0/2=0 0 DIP S1/7 = OFF 16

0/2=0 0 DIP S1/8 = OFF 32

7.2.2 Siirtonopeuden asetus

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, miten siirtonopeus voidaan asettaa DIP-kytkimilla S1/1

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

ja S1/2:
Siirtonopeus Arvo DIP S1/1 DIPS1/2
125 kBaud 0 OFF OFF
250 kBaud 1 ON OFF
500 kBaud 2 OFF ON
(varattu) 3 ON ON
OHJEITA

Mikali syotetdadn vaara siirtonopeus (PIO-LED vilkkuu punaisena), laite pysyy niin
kauan alustustilassa, kunnes on asetettu DIP-kytkinten voimassa oleva kytkenta (vain

MQD).
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(‘I Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)
@ Prosessidatan pituuden ja I/O-Enablen asettaminen (vain MFD:ssa)

7.3  Prosessidatan pituuden ja I/O-Enablen asettaminen (vain MFD:ssé)

Prosessidatan pituus asetetaan DIP-kytkimilla S2/1 ja S2/2. 1/0:t vapautetaan DIP-kyt-

kimella S2/3.
S2
_ [1] Varattu (asento OFF)
ij [2] I/O Enable
Tehdasasetus: Enable
le\ [3] Prosessidatan pituus
qjo 1] Tehdasasetus: 3 PD

\m
‘ ® |1 = Enable— [2]
~21x1 =2
= - 20x1 =1 [ B
o‘ axt=1
=3
1420646539

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, kuinka 1/O:iden DIP-kytkimella S2/3 tapahtuva akti-
vointi voidaan saataa.

110 Arvo DIP S2/3
Lukittu 0 OFF
Aktivoitu 1 ON

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, miten prosessidatan pituus voidaan asettaa DIP-kytki-
milla S2/1 ja S2/2.

Prosessidatan pituus Arvo DIP S2/1 DIP S2/2
0PD 0 OFF OFF
1PD 1 ON OFF
2PD 2 OFF ON

3PD 3 ON ON

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD) (‘CI)
Prosessidatan pituuden asettaminen (MQD:ssa) @

7.4 Prosessidatan pituuden asettaminen (MQD:ssé)
Prosessidatan pituus asetetaan DIP-kytkimilla S2/1 - S2/4.
S2 [1] Varattu (asento OFF)

Qj [2] Prosessidatan pituus
© Tehdasasetus: 4 PD
)~

(11

‘v PD3 23x 0= 0
W oPp2 22x1= 4
M~rot 2'x0= 0 (1
SN P00 2°x 0 = 0
4
1420701707

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, miten prosessidatan pituus voidaan asettaa DIP-kytki-
milla S2/1 - S2/4.

Prosessidatan pituus DIP S2/4 DIP S2/3 DIP S2/2 DIP S2/1
PD3 PD2 PD1 PDO
Varattu OFF OFF OFF OFF
1 OFF OFF OFF 'ON
2 OFF OFF ON OFF
3 OFF OFF ON ON
4 OFF ON OFF | OFF
5 OFF ON OFF ON
6 OFF ON ON OFF
7 OFF ON ON 'ON
8 ON OFF OFF OFF
9 ON OFF OFF ON
10 ON OFF ON | OFF
Varattu kaikki muut kytkinasennot
OHJEITA
° Mikali sydtetdan vaara prosessidatan pituus (BIO-LED vilkkuu punaisena), laite pysyy
1 niin kauan alustustilassa, kunnes on asetettu DIP-kytkinten voimassa oleva kytkenta.
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(‘@) Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)
@ DeviceNet-masterin konfigurointi (suunnittelu)

7.5 DeviceNet-masterin konfigurointi (suunnittelu)

DeviceNet-masterin konfigurointiin tarvitaan "EDS-tiedostot". "EDS-tiedostot" voi ladata
internetista osoitteesta http://www.sew-eurodrive.com. Tiedostot asennetaan konfigu-
rointiohjelmiston (RSNetWorx) avulla. Yksityiskohtaiset menettelyohjeet ovat konfigu-
rointiohjelman kasikirjoissa.

7.5.1 DeviceNet-liitinndn MFD / MQD konfigurointi (suunnittelu)

1. Asenna EDS-tiedosto projektointiohjel- T T——
miston (RSNetWorx) avulla. Slave-kayttaja ||Ele Edt ¥ew Network Device Dimgnostics Tools Help
iimestyy kansioon "SEW-Eurodrive Profile" | Hn:‘I mf; -H & kBB S Al .
seuraavan nimisena: b
5 e s 2
- SEW-MOVIMOT-MFD2x i i e |
- SEW-MOVIMOT-MFD3x FEA M Dt s 5
— SEW Gateway MQDZX =) Ruockwel Sutomation miscellaneous
i SCANport Adapber
— SEW Gateway MQD3x B0 SertMcC
Specialty 1)0
2. Luo uusi projekti tai avaa jo olemassa oleva =D Verdor
. .. . . . . Elektro Beckhoff GmbH/Berech Industrie Elektn
projekti ja lue kaikki verkkokomponentit %) Rockwel Automation - Allen- Sradiey
. . . " . . =] Rockwel Automation - Dodge
"Start Online Build":ia kayttamalla. B0 i Atmion Bt il i
- Rockwel Sutomation - Reliance Electnic
3. Klikkaa symbolia kaksi kertaa liitannan MFD Rockwel Automation/Spracher+Schih
. . . . o . H SEW Eurodrive GmbH
/ MQD konfiguroimiseksi. Sen jalkeen voi- 1) Lnknown Dievice Type 100
- 3 SEW GATEWAY MQD2x
daan lukea rakenneryhman parametrit. ’*_\Lwlmm\. s
4. Mikali liitdntda halutaan ohjata ohjauksen
avulla, sille on varattava muistialue tiedon-
siirtoa varten. Se voidaan tehda esim. R
RSNetWorx:in avulla. Yksityiskohtaisia tie- B sEw-MOVITRAC-FRDBIC -
toja on suunnitteluohjelmiston dokumentaa- i [0 1
tiossa. x
:JJ Message Code Cate |

5. Prosessidatan pituuden ja I/O:iden asetta- I
minen konfigurointiohjelmistolla. 2

£ [y I

SEWY Evrodrive GmbH SEW -MOYIMOT-MFDEx

1420744843

Sen jalkeen kun konfigurointi on ladattu DeviceNet-skanneriin (master), MFD- / MQD-
litanta osoittaa vihreallda "Mod/Net"-LED:illa, ettd masteriin on luotu yhteys. "PIO"- ja
"BIO"-LED:illa osoitetaan, onko tarvittavat prosessidatayhteydet luotu.
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Kayttoonotto DeviceNet:ia k

Verkon kayttoonotto RSNetWorx:ia kayttamalla

yttamalla (MFD + MQD)

Seuraavassa kuvassa on verkkomana

= MQXTest.dnt - RENetWors For DeviceNek

Verkon kédyttoonotto RSNetWorx:ia kayttamalla

geri RSNetWorx.

Ele Edk Yiew MNetwork Device Diagrostics Tods Help

C 20
©

B -8 s R aali =8-

=

Hardhware

E]
Hurman Machine Interface -
Inductive Procimity Swikch
Limit Switch
TMioar Crverload
Phiokoslectric Sensor
Rackwell dutomation miscellsneous
SCANport Adapter
Smart MCC
Speciaky [/0

Yendor
Elektro Beckhoff GmbkBereich Industre Elekin
Rockwell futomation - Mler-Bradey
Rodesell Sutomation - Dodge:

Fockyeell dutomation - Electro-Craft Motion Car
Rockyiel Muitomation - Refanoe Electric
Fockwel futomationiSprecher+Schuh
SEW Eurcdrive GmbH
=) Urinown Device Type 100
B sEw GATEWAY MGDZx
T SEW GATEWAY MOD3x
SEW GATEWAY UFDLLA
SEW-MOWIDRIVE-DFD1 14
SEW-MOVIDYH-AFD L 10
B SEW-MOVIMOT-MFDZ:
F8) SEW-MOVIMOT-MFD
g SEW-MOVIMOT-HFD41
B sew-movTRACFRDIIC

Mm=MH"HFH#H '-o'g:l FHRHEHEBEER

Fe

-

SEW
GATEWRY
QDG

78
T

SEW
GATEWAY
MOD2x
a0
4l

SEW-MCWIMOT

i
EL
s

s

B2

Sun

PCEEMK-S

Lo
1

1794-A0N 1794-A0N
DewiceMet Flax  DeviceMet Flex
0 Adanter VD Adapter-1

M 4| »| M\ Graph [ Spreadsheet | Master/Slave Configuralion ) Diagrastics | 4 |

o=

Miessage Code | Date | Desorption

Messages

-

:
:
i
g
g
:
:
:

Orling - Mot Browsing

&
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(‘@) Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)

@ Verkon kayttoonotto RSNetWorx:ia kayttamalla

7.6.1 Parametrien asetusten muuttaminen RSNetWorx:illa

Verkkomanageri RSNetWorx mahdollistaa liitettyjen laitteiden skannauksen. Kun lii-
tetyn laitteen (esim. B. MQD2x) kuvaketta klikataan kaksi kertaa, nakyviin avautuu diag-
noosi-ikkuna tarkeiden kenttavaylaparametrien ja prosessidatan arvojen valvontaa
varten. Parametrista 13 voidaan lukea asetettu prosessidatan pituus.

EX.GEW GATEWAY MQD2x

General Parameters | 140 Defaults | EDS File |

Select the parameter(z] that pou want to configure and initiate an

action uzing the toolbar.

Groups:

All pararr ] v @ @ IAIIVaIueS "I G’ E %

i - | &4 parameter

| Current Yalue

IA.

SEW-Param.-In...

SEWY-Read/vWrite
Device Identific. ..
Sebpoint source
Conkrol source
Setp.descr, PO1
Setp.descr, POZ
Setp.descr, PO3
Act.v.descr. PI1
Actov.descr, P12
Ack,v.descr, PI3
PD configuration
Station Address

L e . e

DR o
Ep B B B B B B B EP R ER

—_
o

SEWY-Param.-ad...

462

0

2

24030950
FIELCELS
FIELCELS
IPOS PA-DATA
IPOS PA-DATA
IPOS PA-DATA
IPOS PE-DATA
IPOS PE-DATA
IPOS PE-DATA

10PD+PARAMETER

3

Walue Information:
Default: 0
Range: 0 to 429495

GG TEE

ak I Abbrechen

Ubermehmen | Hilfe |

1420846219
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Kayttoonotto DeviceNet:ia kiyttamalla (MFD + MQD) (‘@) 7
Verkon kayttoonotto RSNetWorx:ia kayttamalla @

7.6.2 Skannerin kdyttéonotto
Seuraavaksi otetaan skanneri kdyttd6n ja luodaan skannauslista (ks. seuraava kuva).
Kaksoisklikkaa skanneria kayttdonottoikkunan avaamiseksi.

LY. 1747-5DN Scanner Module 2]

General | Module  Scarlist I Input I Dutputl ADR I Summar_l,ll

Available Devices: Scanlist:

GATED
=10, 1794-ADM Devics
E411,1794-DM DeviceMet .

>

BB

v &utomap on Add vV Node Active

Unload fram S — Electronic Key: ————
Wploadfrom Seanner... | ] s e
v Yend
Davnload to Seanner.. | II; E?onduoc[t Code
: ™| b =ijor Bevision
Edit |10 Parameters... | o i 1) i

0k | Abblechenl Ulgernehmenl Hilfe: |

1420891659
Skannauslistan rekisterista on valittava SEW-kenttavaylaliityntd (esim. SEW-Gateway
MQD2x) skannauslistaan.
Kaksoisklikkaa listasta sita laitetta, jonka PD-pituuden haluat asettaa.
Nakyviin avautuu 1/O-parametri-ikkuna.

Aseta "Polled-1/0"- ja "Bit-Strobe 1/0"-yhteyden prosessidatan pituus. Ota huomioon,
etta laitteen PD-pituus ilmoitetaan tavuina ja se on siksi kerrottava kahdella.

Esimerkki: Kun PD on 10, on syotettava 20 tavua.

21 x|
;'. I Change of Stale / Cuclic
Input Size: I _]:] Bytes B i =
r :
Inpt Size —| Bytes
¥ Polled Output Sige: 1 Bytes

Input Size: IQEI _lj Byles Heatbeat Aate: | _|:| meee

Dutput Sze: I2EI E: Byte: .
Poll Babec  [Every Scan =

ok | Cancel | Rigstore 140 Sizes |

1420938251
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(‘@) Kayttoonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)
@ Verkon kayttoonotto RSNetWorx:ia kayttamalla

7.6.3 Prosessidatan pituuden asettaminen

Rekisterista "Input" ja "Output" on osoitettava tulo- / ja lahtédata PLC:n muistialueelle.
Osoitus voidaan tehda 1/0-muistialueen tai M-tiedostojen kautta (noudata PLC:n kuva-
usta).

X 1747-5DN Scanner Module 2| x|

Generall Modulel Soanlist  Input IDutputI ADR I Summar_l,ll

i Autotdap |
.. Palled 20
#4505, SEW-M... Palled 7 1
EJ10. 17944 Polled 4 4|—"ma°
Advanced... |

117944 Polled 4
5 I _’I Optionz... |
Mermory: I Discrete hd I Start Word: ID _|:

] I Abbrechen (bermehmen | Hilfe I

! . Autakdap |
... Poled 20
F05 SEw-M.. Paolled B 0:21.0 u
S 1017948 Poled 2 0110 &l
1117944 Paled 2 0:340

Advanced... |
‘I I _'I Optiong. .. |

Memary: IDiscrete 'l Start ‘Word: ID _|:

ak. I Abbrechen [(bermehmen Hilfe:

1420985611
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DeviceNet-liitinnan MFD toiminta
Prosessitietojen ja anturin / toimilaitteen kasittely (Polled 1/0 = P1O)

8 DeviceNet-liitannan MFD toiminta
8.1  Prosessitietojen ja anturin / toimilaitteen kasittely (Polled I/O = PIO)

DeviceNet-litanta MFP mahdollistaa MOVIMOT®-kolmivaihemoottoreiden ohjauksen
lisaksi myds antureiden / toimilaitteiden lisdkytkentdmahdollisuuden digitaalisiin tuloliit-
timiin ja digitaalisiin 1ahtdliittimiin. DeviceNet-protokollassa MOVIMOT®:in prosessitie-
tojen peraan lisataan 1/0-lisatavu, jossa on kuvattu MFD:n digitaaliset lisatulot ja -lahdoét.

Prosessidata koodataan SEW-taajuusmuuttajien yhtensisella MOVILINK®-profililla,
kuten luvussa "MOVILINK®-laiteprofiili" (— sivu 153) on kuvattu.

Master MOVIMOT® + MF..
UTTTOr "
b | _po1 | P02 PO3
T PI3
- PI
]
1149187595
PO Prosessin lahtodata PI Prosessin tulodata
PO1 Ohjaussana PI1 Tilasana 1
PO2 Kayntinopeus [%] P12  Lahtovirta
PO3 Ramppi PI3  Tilasana 2
DO  Digitaalilahdot DI Digitaalitulot
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93



DeviceNet-liitannan MFD toiminta
Tulo- / 1ahtétavu rakenne (MFD21 / 22)

8.2 Tulo-/lahtotavu rakenne (MFD21 / 22)

Varattu, arvo = 0

Lahtdliitin DO 1

IiLéhtéliitin DOO

—’765432

| —b

Kentti- Tavu: Digital Outputs

vayla-

master Tavu: Digital Inputs

MFD21 / 22

‘—765432

) |

L1 1 |

I—Tuloliitin DIO

Tuloliitin DI 1

Tuloliitin DI 2

Tuloliitin DI 3

Varattu, arvo = 0

8.3 Tulo-/lahtétavun rakenne (MFD32)

Kenttavayla-
master Tavu: Digital Inputs

MFD32

‘—765432

0 |

I—Tuloliitin DIO

Tuloliitin DI 1

Tuloliitin DI 2

Tuloliitin DI 3

Tuloliitin DI 4

Tuloliitin DI 5

Varattu, arvo = 0
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DeviceNet-liitinnan MFD toiminta 8
Broadcast-prosessidatan kasittely Bit-Strobe 1/0O:n kautta (BIO)

8.4 Broadcast-prosessidatan kasittely Bit-Strobe 1/0:n kautta (BIO)

Bit-Strobe 1/O-viestit eivat sisélly SEW-kenttavaylaprofiilin. Ne luovat DeviceNet-koh-
taisen prosessidatan siirron.

Silloin masterista lahetetdan Broadcast-ilmoitus. Kyseisen Broadcast-ilmoituksen pituus
on 8 tavua = 64 bittid. Tassa viestissa on kullekin kayttajalle niiden asemaosoitetta vas-
taava bitti. Bitti voi olla arvoltaan 0 tai 1 ja siten laukaista vastaanottajassa kaksi eri reak-

tiota.
Bittiarvo Merkitys BIO LED
0 Lahettaa takaisin vain prosessin tulodatan vihred
1 Prozessin lahtédatan asettaminen nollaksi ja vihrea
prosessin tulodatan Iahettaminen
HUOM!
° Mikali prosessi lahtédata asetetaan nollaksi Bit-Strobe-viestin kautta, silloin asetetaan
1 0-ramppi.

8.4.1 Bit-Strobe-Request-viestin data-alue

Seuraavassa taulukossa on Bit-Strobe-Request-viestin data-alue. Se sisaltaa kayttajien
osoittamisen (= aseman osoite) databiteille.

Esimerkki: Kayttaja, jonka asemaosoite (MAC-ID) on 16, kasittelee vain datatavussa 2
olevaa bittia 0.

Tavusiirtyma 7 6 5 4 3 2 1 0

0 ID7 ID6 ID5 D4 ID3 ID2 ID 1 IDO
1 ID 15 ID 14 ID 13 ID 12 ID 11 ID 10 ID9 ID8
2 ID 23 ID 22 ID 21 ID 20 ID 19 ID 18 ID 17 ID 16
3 ID 31 ID 30 ID 29 ID 28 ID 27 ID 26 ID 25 ID 24
4 ID 39 ID 38 ID 37 ID 36 ID 35 ID 34 ID 33 ID 32
5 ID 47 ID 46 ID 45 ID 44 ID 43 ID 42 ID 41 ID 40
6 ID 55 ID 54 ID 53 ID 52 ID 51 ID 50 ID 49 ID 48
7 ID 63 ID 62 ID 61 ID 60 ID 59 ID 58 ID 57 ID 56
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
Broadcast-prosessidatan kasittely Bit-Strobe 1/0:n kautta (BIO)

8.4.2 Bit-Strobe-l/O:iden vaihto

Jokainen Bit-Strobe-viestin vastaanottanut kayttaja vastaa omalla prosessin tulodatal-
laan ja, mikali olemassa, digitaalisten tulojen tavulla. Prosessin tulodatan pituus vastaa
silloin Polled I/O-yhteyden prosessidatan pituutta ja, mikali olemassa, digitaalisten
tulojen tavua. Pituus asetetaan DIP-kytkimilla.

(1]
Vst /7 MOVIMOT®+ MFD
2:1:1:1:1:1 BST: f—>
[ pe1 [ P2 [ P
- Pl
1423385611
[1] Bitti 16 laitteelle, jonka osoite on 16
HUOM!
® Asetettu prosessidatan pituus vaikuttaa Bit-Strobe 1/0:iden prosessidatan pituuden
lisdksi myds Polled I/O-Nachrichten-viestien prosessidatan pituuteen. Siksi Polled
1 I/O:n ja Bit-Strobe I/0O:n prosessidatan pituudet on asetettava ohjauksesta aina identti-
siksi.
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
DIP-kytkinten toiminnot

8.5 DIP-kytkinten toiminnot
8.5.1 Siirtonopeus ja osoite (MAC-ID)

Moduulin siirtonopeus ja osoite (MAC-ID) voidaan asettaa DIP-kytkinlohkon S1 avulla.

[1] Osoite (MAC-ID)
[2] Siirtonopeus

(]

(2]

1423449227

8.5.2 PD-konfigurointi
PD-konfigurointi asetetaan MFD:ssa DIP-kytkinlohkon S2 avulla.

[1] /O Enable
[2] Prosessidatan pituus

— M

T

1423670027
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
DIP-kytkinten toiminnot

Siten saadaan aikaan erilaisia PD-konfigurointeja MFD:n eri muunnoksille.

DIP- Tuetut MFD- Kuvaus Prozessin Prozessin
kytkinasetus muunnokset lahtodatan tulodatan
pituus pituus
tavuina tavuina
(Output-Size) | (Input-Size)
2 PD kaikki MFD-muun- MOVIMOT®-ohjaus 2 prosessidatan avulla 4 4
nokset
3PD kaikki MFD-muun- MOVIMOT®-ohjaus 3 prosessidatan avulla 6 6
nokset

Ei MOVIMOT®-ohjausta, vain

0FD +DIDO MFD21/22 digitaalisten tulojen ja lahtdjen kasittely 1 1
2PD+DIDO | MFD21/22 MOVIMOT®-ohjaus 2 prosessidatasanan avulla ja 5 5
digitaalisten tulojen ja Iaht6jen kasittely

MOVIMOT®-ohjaus 3 prosessidatasanan avulla ja

3PD+DIDO | MFD21/22 digitaalisten tulojen ja lahtdjen Kasittely 7 7
Ei MOVIMOT®-ohjausta, vain

OPD+DI MFD32 digitaalisten tulojen kasittely 0 1

2PD + DI MFD32 M_O_VIM_OT®-ohja}us 2__pr_osessidatasanan avulla ja 4 5
Digitaalisten tulojen kasittely

3PD + DI MFD32 MOVIMOT®-ohjaus 3 prosessidatasanan avulla ja 6 7

Digitaalisten tulojen kasittely
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
LED-merkkivalojen merkitys

8.6 LED-merkkivalojen merkitys

DeviceNet-litynnassd MFD on 5 LEDia diagnoosia varten:

LED Mod/Net (vihread / punainen) moduuli- ja verkkotilan nayttéa varten
LED PIO (vihrea / punainen) prosessidatakanavan tilan naytt6a varten

LED BIO (vihrea / punainen) Bit-Strobe-prosessidatakanavan tilan naytt6a varten

LED BUS-F (punainen) vaylan tilan nayttda varten
LED SYS-F (punainen) MFD:n tai MOVIMOT®:in jarjestelmavirheiden nayttoa varten

[ &)

® ]

8.6.1 Power-Up

SEW  [[®

1423712395

Laitteen paallekytkennan jalkeen suoritetaan kaikkien LEDien testaus. Merkkivalot syty-
tetdan sen aikana seuraavassa jarjestyksessa:

Aika Mod/Net-LED PIO-LED BIO-LED BUS-F-LED SYS-F-LED
0 ms vihrea sammunut sammunut sammunut sammunut
250 ms punainen sammunut sammunut sammunut sammunut
500 ms sammunut vihrea sammunut sammunut sammunut
750 ms sammunut punainen sammunut sammunut sammunut
1000 ms sammunut sammunut vihrea sammunut sammunut
1250 ms sammunut sammunut punainen sammunut sammunut
1500 ms sammunut sammunut sammunut punainen sammunut
1750 ms sammunut sammunut sammunut sammunut punainen

2000 ms sammunut sammunut sammunut sammunut sammunut

Laite tarkastaa sen jalkeen, onko siihen jo kytketty laite, jolla on sama osoite (DUP-
MAC-tarkastus). Mikali laite I0ytaa toisen laitteen, jolla on sama osoite, laite kytkeytyy

pois paalta ja LEDit "Mod/Net", "PIO" ja "BIO" palavat jatkuvasti punaisina.
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
LED-merkkivalojen merkitys

8.6.2 Mod/Net-LED (vihrea / punainen)

"Mod/Net"-LEDin toiminta (laitteen/verkon tilan LED) on maaritetty DeviceNet-eritte-
lyssa. Toiminta on kuvattu seuraavassa taulukossa:

Tila LED Merkitys Vianpoisto
Ei paalla/OffLine | Eipala *  Laite on Offline-tilassa «  Kayttdjannite kytketdan paalle
« Laite suorittaa DUP-MAC DeviceNet-pistokkeen valityk-
-tarkastuksen sella
¢ Laite on katkaistu paalta
Online ja Opera- | Vilkkuu « DUP-MAC -tarkastus on «  Kayttaja on lisattava masterin
tional Mode vihredna suoritettu Scan-listaan ja masterin tiedon-
(1s:in « Master-laitteeseen ei ole vield siirto on kaynnistettava
sykli) saatu yhteytta
«  Konfigurointi puuttuu, virheel-
linen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihred *  Online-yhteys master-laittee- -
tional Mode ja seen on luotu
Connected ¢ Yhteys on saatu
(Established State)
Minor Fault tai Vilkkuu * Polled I/O- ja/tai Bit-Strobe 1/0- | «  Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punai- yhteys on Timeout-tilassa » Tarkasta Timeout-reaktio.
Timeout sena « Laitteessa tai vaylajarjestel- Mikali reaktio on asetettu vir-
(1s:in massa on havaittu korjattavissa heellisend, virheen korjaamisen
sykli) oleva vika jalkeen on suoritettava laitteen
reset.
Critical Fault tai Punainen  « Korjaamattomissa oleva vika » Tarkasta DeviceNet-kaapeli

Critical Link
Failure

on havaittu.

BusOff

DUP-MAC -tarkastuksessa on
todettu vika

Tarksta osoite (MAC-ID) (onko
jollain toisella laitteella jo sama
osoite?)
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DeviceNet-liitannan MFD toiminta
LED-merkkivalojen merkitys

8.6.3 PIO-LED (vihrea / punainen)

PIO-LED tarkastaa Polled

seuraavassa taulukossa:

I/O-yhteyden (prosessidatakanavan). Toiminta on kuvattu

Tila LED Merkitys
DUP-MAC-Check | Vilkkuu * Laite suorittaa DUP-MAC-tar- Ellei aseman tila vaihdu noin
vihreana kastuksen. 2 sekunnin kuluttua, ei muita
(125 s:n asemia ole 16ytynyt.
sykli) On kytkettava viela vahintaan
yksi DeviceNet-kayttaja
Ei paalla / Ei pala + Laite on Offline-tilassa Kyseista yhteystyyppia ei ole
Offline, DUP- * Laite on katkaistu paalta aktivoitu
MAC -tarkas- Yhteys on kytkettava paalta
tusta lukuun otta- masterista
matta
Online ja Opera- | Vilkkuu * Laite on online Master tunnisti sen hetkisen
tional Mode vihredna |« DUP-MAC -tarkastus on kayttajan mutta odotti kuitenkin
(1sin suoritettu toista laitetyyppia
sykli) * Master-laitteeseen luodaan Konfigurointi on suoritettava
P10-yhteys (Configuring State) masterissa uudelleen
»  Konfigurointi puuttuu, virheel-
linen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihrea * online
tional Mode ja *  PIO-yhteys on saatu
Connected (Established State).
Minor Fault tai Vilkkuu * Korjattavissa oleva vika on Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punai- havaittu. Tarkasta Timeout-reaktio
Timeout sena * Polled I/O-Connection on (P831). Mikali reaktio on ase-
(1s:in Timeout-tilassa tettu virheellisend, virheen
sykli) korjaamisen jéalkeen on suori-
tettava laitteen reset.
Critical Fault Punainen | + Korjaamattomissa oleva vika on Tarkasta DeviceNet-kaapeli
tai Critical Link havaittu. Tarksta osoite (MAC-ID) (onko
Failure *  BusOff jollain toisella laitteella jo sama
* DUP-MAC -tarkastuksessa on osoite?)
todettu vika
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8.6.4 BIO-LED (vihrea / punainen)
BIO-LED tarkastaa Bit-Strobe 1/0-yhteyden. Toiminta on kuvattu seuraavassa taulu-
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kossa:

Tila LED Merkitys Vianpoisto
DUP-MAC-Check | Vilkkuu + Laite suorittaa DUP-MAC - » Ellei aseman tila vaihdu noin
vihredna tarkastuksen 2 sekunnin kuluttua, muita
(125 s:n asemia ei ole 16ytynyt.
sykli) *  On kytkettava viela vahintaan
yksi DeviceNet-kayttaja.
Ei kytketty paalle/ | Ei pala * Laite on Offline-tilassa » Kyseista yhteystyyppia ei ole
OffLine mutta ei * Laite on katkaistu paalta aktivoitu.
DUP-MAC-tarkas- * Yhteys on kytkettava paalta
tusta masterista.
Online ja Opera- Vilkkuu * Laite on online * Master tunnisti sen hetkisen
tional Mode vihreana (1 + DUP-MAC -tarkastus on kayttdjan mutta odotti kui-
s:n sykli) suoritettu tenkin toista laitetyyppia.
* Master-laitteeseen luodaan |+« Konfigurointi on suoritettava
BIO-yhteys (Configuring masterissa uudelleen
State)
»  Konfigurointi puuttuu, vir-
heellinen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihrea + online -
tional Mode ja * BIlO-yhteys on saatu
Connected (Established State).
Minor Fault tai Vilkkuu + Korjattavissa oleva vika on « Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punaisena havaittu. « Tarkasta Timeout-reaktio
Timeout (1 s:nsykl) |+ Bin-Strobe I/O-Connection (P831). Mikali reaktio on ase-
on Timeout State -tilassa tettu virheellisend, virheen
korjaamisen jalkeen on suori-
tettava laitteen reset.
Critical Fault tai Punainen + Korjaamattomissa olevavika @+ Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Critical Link on havaittu. «  Tarksta osoite (MAC-ID) (onko
Failure *  BusOff jollain toisella laitteella jo
+ DUP-MAC -tarkastuksessa sama osoite?)
on todettu vika
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8.6.5 BUS-F-LED (punainen)

BUS-F-LED osoittaa vaylasolmun fyysista tilaa. Toiminta on kuvattu seuraavassa taulu-

kossa:
Tila LED Merkitys Vianpoisto
Error-Aktiv-State | Ei pala + Vaylavirheiden lukumaaraon | -
normaalin alueen sisapuo-
lella
Error-Passiv- Vilkkuu * Laite suorittaa DUP-MAC- *  Mikali muita kayttajia ei ole
State punaisena tarkastuksen eika voi kytketty paalle, on kytkettava
(125 ms:n lahettda viesteja, koska vay- ainakin yksi muu kayttaja
sykli) 13an ei ole liitetty muita kayt- paalle
tajia.
Error-Passiv- Vilkkuu * Fysikaalisten vaylavikojen * Mikali kyseinen virhe iimenee
State punaisena lukumaara on liian suuri jatkuvassa tiedonsiirrossa, on
(1s:insykli) |+ Vaylalla ei enaa kirjoiteta tarkastettava kaapelointi ja
aktiivisesti Error-viesteja paatevastukset
BusOff-State Punainen »  Fysikaalisten vaylavikojen » Johdotuksen, paatevas-
lukumaara on kasvanut tusten, siirtonopeuden ja
Error-Passiv-State-tilaan osoitteen tarkastus (MAC-ID)
siirtymisesta huolimatta
« Paasy vaylalle katkaistaan

8.6.6 SYS-F-LED (punainen)

LED SYS-F on PD-konfiguroinneissa 0 PD + DI/DO ja 0 PD + DI yleensa ilman toi-

Merkitys

Vianpoisto

MFD:n ja MOVIMOT®:in nor- -
maali kayttotila

MFD:n kayttdtila OK, .

MOVIMOT® ilmoittaa virheesta ohjauksessa

Tulkitse MOVIMOT®-tilasanan vikanumero 1

«  MOVIMOT® kuitataan ohjauksen kautta (Reset-
Bit ohjaussanassa 1)
. Lisatietoja on MOVIMOT®-kayttohjeessa.

MOVIMOT® ei reagoi Device .

Net-masterin ohjearvoihin, sill
PD-dataa ei ole aktivoitu

Tarkista MOVIMOT®:in DIP-kytkimet S1/1 - S1/4
Aseta RS-485-osoite 1, jotta PO-data aktivoi-
daan.

MFD:n ja MOVIMOT®:in vali-
sessa tiedonsiirrossa on hairi-
6ita tai se on keskeytynyt

Tarkasta MFD:n ja MOVIMOT®:in vélinen
sahkoinen liitanta (liittimet RS+ ja RS-)

mintoa.

LED

Ei pala .
Vilkkuu 1x .
Vilkkuu 2x .
Paalle .

Kenttajakolaitteen huoltokytkin
on OFF-asennossa.

Tarkasta kenttajakolaitteen huoltokytkimen
asetukset
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DeviceNet-liitinnan MFD toiminta
Vikatilat

8.7  \Vikatilat

8.7.1 MFD-jarjestelmévirhe / MOVIMOT®-virhe

Mikali MFD ilmoittaa jarjestelmavirheestd (LED "SYS-F" palaa jatkuvasti), MFD:n ja
MOVIMOT®:in vélinen tiedonsiirtoyhteys on katkennut. Tieto jarjestelmavirheesta vali-
tetdan vikakoodin 914c¢ avulla diagnoosikanavan ja prosessin tulodatan valityksella
PLC:lle. Koska kyseinen jarjestelmavika on yleensd merkki johdotusongelmista
tai MOVIMOT®-muuttajan puuttuvasta 24 V-kiyttéjannitteesti, ei nollausta voi
tehda ohjaussanan avulla! Kun tiedonsiirtoyhteys palautuu, vikailmoitus nol-
lautuu itsestain. Tarkista MFD-liitannan ja MOVIMOT®-kayttolaitteen sahkainen lii-
tantd. Prosessin tulodata lahettdd jarjestelmavirheen tapahtuessa takaisin kiinteasti
maaritetyn bittimallin, koska voimassaolevia MOVIMOT®-tiIatietoja ei ole end3 saata-
villa. Ohjauksen sisaiseen tulkintaan voidaan nain ollen kayttaa enaa vain tilasanabittia
5 (hairid) seka vikakoodia. Mitkdaan muut tiedot eivat ole voimassa!

Prosessin tulosana Hex-arvo Merkitys

PI1: Tilasana 1 5B20pex Virhekoodi 91 (5By,ey), bitti 5 (hairi6) = 1
Mitkdan muut tilatiedot eivat ole voimassa

PI2: Virran oloarvo 0000pex Tieto ei ole voimassa

PI3: Tilasana 2 0020}6x Bitti 5 (hairid) = 1

Mitkadn muut tilatiedot eivat ole voimassa

Digitaalisten tulojen tulotavu XXhex Digitaalisten tulojen tulotietoja paivitetaan edelleen

Digitaalisten tulojen tulotietoja paivitetdan edelleen ja niitd voidaan nain ollen edel-
leenkin tulkita ohjauksen sisalla.

8.7.2 DeviceNet Timeout

8.7.3 Diagnoosi

DeviceNet-lisakortti laukaisee timeoutin. Master asettaa aikavalvonnan keston yhte-
yden luomisen jalkeen. DeviceNet-maarittelyssa ei talldin puhuta aikavalvonnan kes-
tosta, vaan kaytetty termi on Expected Packet Rate. Expected Packet Rate lasketaan
aikavalvonnan kestosta seuraavan kaavan mukaan:

trimeout-zeit = 4 * tExpected_Packet Rate

Expected Packet Rate voidaan asettaa Connection-olion luokan 5 (0x05), attribuutin
0x09 kautta. Arvoalue on 5 ms - 65535 ms, Step 5 ms (0 ms = kytketty pois paalta).

Vayladiagnoosin suorittamiseksi esim. Allen-Bradley-ohjaukselle voidaan kayttaa
DeviceNet-manageria. Silloin tarkastetaan Start-Online-Build:in avulla, reagoivatko
kaikki komponentit vaylan kautta.
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> GEW-MOVIMOT-MFD2x

General Parameters |10 Data | EDS Fike |

=
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z SEWY-Read)'write z
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5 @ Control source FIELDELIS
£ @ Setp.descr, POl CONTROLWORD 1
7Om Setp.descr, P02 SPEED [F%:]
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Oletusohjelma

9 DeviceNet-liitdnnan MQD toiminta

Myds sisaadnrakennetuilla ohjauksilla varustetut DeviceNet-moduulit MQD sallivat
MOVIMOT®-kayttolaitteiden mukavan kenttavaylayhteyden.

Sen lisaksi niissd on myds ohjaustoimintoja, joiden avulla kayttdlaitteen kayttaytyminen
voidaan maarittaa itse ulkopain kenttavaylan kautta tai sisddnrakennetuista I/O:ista tule-
villa tiedoilla. Siten on esimerkiksi mahdollista kasitella esimerkiksi anturisignaaleja suo-
raan kenttavaylayksik0ssa tai maarittaa kayttajakohtainen laiteprofiili kenttavaylaliityn-
tayksikon kautta. Lahestymisantureita NV26, ES16 tai EI76 kayttamalla voidaan muo-
dostaa yksinkertainen paikannusjarjestelma, joka voidaan integroida sovellukseen
MQD-ohjausohjelman yhteydessa.

MQD-moduulien ohjaustoiminnot saadaan kayttéon IPOSPUS®-|ogiikkaa kayttamalla.
Integroituun IPOS-logiikkaan paastaan kasiksi moduulien diagnostiikka- ja ohjelmointi-
lintynnan kautta (etulevyssa, kaapelilapivientiholkin alla). PC voidaan liittd lisalaitteen
UWS21B tai USB11A avulla. Ohjelmointi tapahtuu MOVITOOLS®-ohjeImiston Com-
piler-osion avulla.

HUOM!

Ohjelmointia koskevia lisatietoja on kasikirjassa "Paikannus ja sekvenssiohjaus

1 IPOSPIUs®".

9.1 Oletusohjelma

MQD-moduulit toimitetaan yleensa IPOS®—ohjeImaIIa varustettuina, joka emuloi pitkaale
MFD-moduulien toimintoja.

Aseta MOVIMOT®-taajuusmuuttajan osoitteeksi 1 ja noudata laitteen kayttéonotto-
ohjeita. Prosessidatan pituus on kiintedt 4 sanaa (otettava huomioon konfigu-
roinnin/kayttddnoton yhteydessa). Ensimmaiset kolme sanaa vaihdetaan MOVIMOT®-
taajuusmuuttajan kanssa lapindkyvasti ja ne vastaavat MOVILINK®-IaiteprofiiIia. MQD-
moduulien I/O:t siirretdén 4. sanassa.

DO1 D00

o sl efs]2]r]0]

/" MmoviMoT®+ maD

SETESITESISISICIT Po

] l“’ll'l

Tolals]2]+]o] b=

(DI5) (DI4) DI3 DI2 DI1 DIO

1424764043

106 Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttajakolaitteet




DeviceNet-liitannan MQD toiminta 9
Konfigurointi

9.1.1 Reaktiot vikatapauksissa

Keskeytys MQD-liitannan ja MOVIMOT®—taajuusmuuttajan valisessd yhteydessa
kytkee laitteen sekunnin kuluttua pois paalta. Vikailmoitus lisataan tilasanan 1 mukana
siirrettavaksi (vikailmoitus 91). Koska kyseinen jarjestelméavika on yleensa merkki
johdotusongelmista tai MOVIMOT®-muuttajan puuttuvasta 24-V-kdyttéjannit-
teestd, RESET:ia voi tehda ohjaussanan avulla! Kun tiedonsiirtoyhteys palautuu,
vikailmoitus nollautuu itsestadan. Keskeytys kenttavaylan master-laitteen ja MQD-lii-
tannan valisessa yhteydessa johtaa kenttavaylan asetetun aikavalvonta-ajan kuluttua
siihen, etta MOVIMOT®:iin siirrettavan prosessin lahtddatan arvoksi asetetaan 0.
Kyseinen virhereaktio voidaan kytkead pois MOVITOOLS®—komentotuIkkiohjelman
(shell) parametrin P831 avulla.

9.2 Konfigurointi

Jotta tiedonsiirrossa kaytetyn tulo- ja 1&htédatan tyyppi ja maara voitaisiin maarittaa,
MQD-moduulissa on maaritettdva DIP-kytkinten kautta prosessidatan pituus. Silloin on
mahdollista ohjata MQD-liitdntaa prosessitietojen avulla ja kaikkia MQD-parametreja
voidaan lukea tai kirjoittaa parametrikanavan kautta. Seuraavassa kuvassa nakyy kaa-
viomaisena ohjauksen (DeviceNet-skanneri), DeviceNet-liitinnan MQD (DeviceNet-
slave) ja MOVIMOT®-kayttolaitteen valinen tiedonsiirto prosessidata- ja parametrika-
navaa kayttamalla.

®
DeviceNet MOvIMOT
Scanner

® O
S

PARAM PD MQD PD

11>
{1171 [J &==381T]

PARAM PD PD

®
®
®

E:

1424877067

PARAM Parametritiedot (Explicit Messages -viestit)
PD Prosessidata (Polled 1/0)
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9.2.1 Prosessidatan konfigurointi

DeviceNet-litinnan MQD ja DeviceNet-skannerin valilla tapahtuvalle tiedonsiirrolle voi-
daan tehda erilaisia prosessidatan konfigurointeja. Seuraava taulukko antaa kaikkia
vakiokonfigurointeja koskevia vihjeitd. Sarakkeessa "Prosessidatan konfigurointi" nakyy
konfiguroinnin nimi.

Haluttu prosessidatan konfigurointi on asetettava DIP-kytkimilla. Sen liséksi konfiguroin-
titydkalussa on ilmoitettava skannerin (esim. RSNetWorx) prosessidatan pituus tavuina.

MQD-liitanta kasittelee kyseisen prosessidatan ja lahettaa yksinkertaisimmassa tapauk-
sessa 3 ensimmaista prosessidatasanaa siihen liittyvalle MOVIMOT®-kéytt6IaitteeIIe.

Parametrikanavaa kaytetdan MQD-liitdnnan parametrointiin ja se toteutetaan Explicit
Messages -viestien avulla.

MQD-liitanta hyvaksyy 1-10 prosessidatasanaa.

Prosessidatan | Merkitys/ohjeet DIP-kytkimen Polled I/O:n pituus
Konfigurointi asento (hex) tavuina
1PD Ohjaus 1 prosessidatasanan avulla 1 2
2PD Ohjaus 2 prosessidatasanan avulla 2 4
3PD Ohjaus 3 prosessidatasanan avulla 3 6

4 PD Ohjaus 4 prosessidatasanan avulla 4 8
5PD Ohjaus 5 prosessidatasanan avulla 5 10

6 PD Ohjaus 6 prosessidatasanan avulla 6 12
7PD Ohjaus 7 prosessidatasanan avulla 7 14

8 PD Ohjaus 8 prosessidatasanan avulla 8 16
9PD Ohjaus 9 prosessidatasanan avulla 9 18
10 PD Ohjaus 10 prosessidatasanan avulla 10 20

Tietojen eheys

Jotta tiedonsiirto tapahtuu eheana, arvot on kopioitava ohjauksessa olevan Copy Block
-lohkon avulla tilapaiselle alueelle.

9.3 Ohjaus DeviceNet:in kautta kayttamaélla Polled I/O:ta

DeviceNet-skannerista lahetetty prosessildhtédata voidaan kasitellda MQD-liitdnnan
IPOS-ohjelmassa. DeviceNet-skanneriin lahetetty prosessitulodata maaritetdan MQD:n
IPOS-ohjelman kautta.

Prosessidatan pituus on muuttuva ja se voidaan asettaa 1 - 10 sanaksi.

Mikali PLC:ta kaytetaan DeviceNet-skannerina, prosessidata tallennetaan Direct-1/O-
alueelle ja niihin saadaan yhteys M-Files-tiedostojen kautta.

9.4 DeviceNet-liitannan Idle-tila

Idle-tilassa ohjaus lahettdd prosessidatan ilman datan sisaltéd. Siind tapauksessa
kyseessa olevan MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen prosessin lahtddata asetetaan nollaksi.
Siten varmistetaan, etta MOVIMOT®-kayttolaite pysaytetdan MQD:n siirtyessa Idle-
tilaan.
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9.5 Tilakysely Bit-Strobe I/0O:n kautta

MQD-tilaa voidaan kysella Bit-Strobe 1/0:n kautta syklisesti. Bit-Strobe 1/0:n prosessin
tulodatan pituus on 2 tavua. MQD-liitdntd kuvaa taajuusmuuttajan tilan parametrin
(indeksi 8310) prosessin tulodatasanaan.

Strobe-datan on oltava I/O-konfiguroinnnissa paallekytkettyna ja pituuden on oltava
asetettuna 2 RX-tavuksi Bit-Strobe 1/0:n aktivoimiseksi.

9.5.1 Bit-Strobe I/0:n paillekytkeminen

Edit I/0 Parameters : 03, SEW GATEWAY MOD2x 21l

% Stobed: — 1 I Change of State / Cycli

R Size: 2 _:I Bptes % Change of State. € Cyclic

Usze Tx Bit: v ; =
Rz Size: I _I: Bytes
v Poled —————————— T Size: I E Bytes
L

]
i]
Fix Size: |2D _|::‘ Bytes Heartbeat Rate: |25D j: b

IEEEE |2D _:|Bytes Sdvanced.. |
Poll Rate: IEver_l,lSc:an 'I

] I Cancel | Restore 1/0 Sizex |

1424950923

Lopuksi INPUT-datan 2 tavua on kuvattava PLC-muistiin. Se tapahtuu skannerin alus-
tusikkunan rekisterissa INPUT.

9.5.2 Bit-Strobe 1/0:n kuvaaminen

L& 1747-SDN Scanner Module 2]

Genelall Modulel Scanlist  Ihput |Dutput| ADR | Summalyl

M ode | Twpe [Re [Map = Lutotdap |

H 00, SEWw-MOVI.. Paolled B 1:3.19.0

W02 sEwWGATE. Poled 48 M1:3.00

: GATE.. Shiobed 2 m | e
do07 5w GATE.. Palled 20 310

#OO5, SEW MOV, Polled 7 1:3.11.0 — wl
E410,1794-4DN D... Polled 4 315.0 o
- e — - 2 "_;I_I Qplions...

gl r
M emony: IDiscrete ‘I Start Word: |0 _:I

Bitz15-0 [1514[1312[i1[1a[a[a[7[e[s[a[a[2[1] 0[]
1:315 10, 1794-AD0N DeviceMet Flex /0 Adapter

I:316 10, 1734-AD0N Devicellet Flex | /0 Adapter

1317 11, 1734400 Devicetet Flex /0 Adapher [2]

:3.18 11, 1734-40N DeviceMet Flex |/0 Adapter [2]

319 00, SEW/-MOWVIDRIVE-DFD1 14 (2] J
:3.20 00, SEM-MOVIDRIVE-DFD 14 [2]

1:3.21 00, SE/-MOVIDRIVE-DFD 114 [2

1:3.22

ok I Abbrechen Obermehmen Hilfe

1425189899
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9.6 Parametrointi DeviceNet:in kautta

9.6.1 MAQD:n parametrointi RSNetWorx:in kautta

MQD-liitannan kaikkia parametreja voidaan ohjata projektointiohjelmiston RSNetWorx
avulla.

Parametrit on jaettu useaan ryhmaan:

Ryhma Merkitys/toiminto
SEW-parametrikanava Paasy kaikkiin parametreihin indeksin ja osoitteen avulla mahdollinen
Device parameter Suora paasy MQD-parametreihin ja RS-485:n valityksella liitettyyn
MOVIMOT™-kayttolaitteeseen
MQD-parametrit Suora paasy MQD-parametreihin
PO-monitori Suora paasy prosessin lahtddatan monitoriin
Pl-monitori Suora paasy prosessin tulodatan monitoriin
SEW- SEW-parametrikanavassa on seuraava paasymekanismi:
parametrikanava - . . =
Nro. = Ryhma Parametri Merkitys/toiminto
1 SEW-parametrika- SEW-parametri- Sen parametrin indeksi, jonka kautta data on tarkoitus
nava indeksi lukea / kirjoittaa.
2 SEW-paramet- Sen laitteen osoite, josta data on tarkoitus lukea /
riosoite kirjoittaa.
MQD:n alaosoite = 0
3 SEW Read / Datan lukeminen / kirjoittaminen ylla asetetuista
Write osoitteen ja indeksin arvoista riippuen

Parametroinnin vaiheet:

1. Sen indeksin asettaminen ja lataaminen, joka on tarkoitus lukea / kirjoittaa
2. Laitteen alaosoitteen asettaminen ja lataaminen

3. Sen datan asettaminen ja lukeminen, joka on tarkoitus kirjoittaa
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Device parameter Kaikki parametrit, jotka ovat suorassa yhteydessa tiedonsiirtoon, voidaan lukea suoraan
RSNetWorx:in kautta. Sitd ennen on asetettava sen laitteen osoite, josta data on tar-
koitus lukea (MQD-alaosoite = 0).

Parametrit on lueteltu seuraavassa taulukossa. Parametrit, jotka voidaan vain lukea, on
merkitty sarakkeessa "Nro." merkinnalla R = Read-Only:

Nro.  Ryhma Nimi Huomautus
2 SEW-parametriosoite Sen laitteen osoite, josta data on tarkoitus lukea /
kirjoittaa (MQD-alaosoite = 0)
4R Device parameter Device ldentification Laitetunniste
5R Device parameter | Setpoint source Ohjearvon lahde
6R | Device parameter | Control source Ohjauslahde
7R Device parameter Setp.descr.PO1 Prosessin lahtédata
Jarjestys PO1:lle
8R Device parameter | Setp.descr.PO2 Prosessin lahtodata
Jarjestys PO2:lle
9R Device parameter | Setp.descr.PO3 Prosessin lahtodata
Jarjestys PO3:lle
10R | Device parameter | Act.v.descr. PI1 Prosessin tulodata
Jarjestys Pl1:lle
11R | Device parameter | Act.v.descr. PI2 Prosessin tulodata
Jarjestys Pl2:lle
12R | Device parameter | Act.v.descr. PI3 Prosessin tulodata
Jarjestys PI3:lle
13R | Device parameter | PD Configuration Prosessidatan konfigurointi
MQD-parametrit Parametrit, jotka ovat vain MQD-liitAnnan kaytettavissa, voidaan lukea tdman ryhman

kanssa RSNetWorx:in kautta.

Parametrit on lueteltu seuraavassa taulukossa (parametrit, jotka voidaan vain lukea,
merkitdan sarakkeessa "Nro." merkinnalla R = Read-Only):

Nro. Ryhma Nimi Huomautus

14R MQD-parametrit Station Address Laitteen osoite (MAC-ID)
15R MQD-parametrit Siirtonopeus DeviceNet:in siirtonopeus
16R MQD-parametrit Fieldbus Type Kenttavaylatyyppi

17R MQD-parametrit Timeout Response Aikavalvontareaktio
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PO-monitori Prosessin lahtddataa voidaan tarkkailla kyseisen ryhman kautta. Sitéd ennen on asetet-
tava sen laitteen osoite, josta data on tarkoitus lukea (MQD-alaosoite = 0).

Parametrit on lueteltu seuraavassa taulukossa (parametrit, jotka voidaan vain lukea,
merkitdan sarakkeessa "Nro." merkinnalla R = Read-Only):

Nro. | Ryhma Nimi Huomautus
2 . SEW-parametriosoite | Sen laitteen osoite, josta data on tarkoitus lukea / kirjoittaa
(MQD-alaosoite = 0)
19R PO Monitor | PO1 Setpoint Prosessidata PO1
20R PO Monitor | PO2 Setpoint Prosessidata PO2
21R PO Monitor | PO3 Setpoint Prosessidata PO3
22R PO Monitor | PO4 Setpoint Prosessidata PO4
23R PO Monitor | PO5 Setpoint Prosessidata PO5
24R PO Monitor | PO6 Setpoint Prosessidata PO6
25R PO Monitor | PO7 Setpoint Prosessidata PO7
26R PO Monitor | PO8 Setpoint Prosessidata PO8
27R PO Monitor | PO9 Setpoint Prosessidata PO9
28R PO Monitor  PO10 Setpoint Prosessidata PO10
Pl-monitori Prosessin tulodataa voidaan tarkkailla kyseisen ryhman kautta. Sitd ennen on asetet-

tava sen laitteen osoite, josta data on tarkoitus lukea (MQD-alaosoite = 0).

Parametrit on lueteltu seuraavassa taulukossa (parametrit, jotka voidaan vain lukea,
merkitdan sarakkeessa "Nro." merkinnalla R = Read-Only):

Nro. Ryhma Nimi Huomautus

2 SEW-parametriosoite | Sen laitteen osoite, josta data on
tarkoitus lukea / kirjoittaa (MQD-
alaosoite = 0)

29R P1 Monitor P11 Setpoint Prosessidata PI1

30R Pl Monitor P12 Setpoint Prosessidata P12

31R P1 Monitor PI3 Setpoint Prosessidata PI3

32R P1 Monitor Pl4 Setpoint Prosessidata P14

33R P1 Monitor P15 Setpoint Prosessidata P15

34R P1 Monitor P16 Setpoint Prosessidata P16

35R P1 Monitor P17 Setpoint Prosessidata P17

36R Pl Monitor P18 Setpoint Prosessidata P18

37R P1 Monitor P19 Setpoint Prosessidata P19

38R P1 Monitor P110 Setpoint Prosessidata P110
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9.6.2 Explicit Messages -viestien vaihto (parametritiedot) Register-olion avulla

Register-olion kautta paasee suoraan kasiksi kaikkiin MQD-parametreihin. Sita varten
on lahetettava Explicit Message -viesti, jolla on seuraava rakenne:

Tavu 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11
Offset
Toiminto MAC- Huolto Class In- Attri-
ID stance  bute
Merkitse-
vyys

Esimerkki = 01h 10h 07h 02h 04h 70h | 20h | 09h | 00h | OOh | OOh 00h

Esimerkissa (taulukko ylld): MQD-liitanta (osoite Op) kuvaa parametria, jonka indeksi on
2070h = 8304, arvolla 9 = ohjaussana 1.

Huolto Koodaus Merkitys

Get_Attribut_Single 0x0E Attribuutin lukeminen

Set_Attribut_Single 0x10 Attribuutin kirjoitta-
minen

9.7 Duplicate MAC-ID Detection

Jotta voidaan varmistaa, etta kaikilla vaylaan liitetyilla ja DeviceNet-yhteensopivilla kayt-
tajilla on eri osoite, suoritetaan niin kutsuttu "Duplicate MAC-ID Check".

Kyseinen testi suoritetaan Power Up:in jalkeen ja se osoitetaan LEDeilla.
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9.8

9.8.1

DeviceNet-liitannan MQD toiminta
Parametriasetuksen palautekoodit

Parametriasetuksen palautekoodit

Jos parametrit on asetettu virheellisesti, MQD-liitdnta palauttaa erilaisia palautekoodeja
takaisin parametroivalle masteryksikdlle. Koodit antavat yksityiskohtaisia tietoja virheen
syysta.

Kyseiset palautekoodit koskevat MQD:n kaikkia tiedonsiirtoliitantoja.

Error Code

Error-Code maarittdd virheet erilaisiin DeviceNet-erittelyssd maariteltyihin luokkiin.
Error-Code 1F on valmistajakohtaisten virhekoodien luokka.

Additional Code

Lisdkoodi (Additional Code) sisaltaa SEW-kohtaiset, MQD-liitdnnan virheellistd para-
metriasetusta koskevat palautekoodit. Ne lahetetdan takaisin masterille virhekoodin
Error-Code 1F = "Valmistajakohtainen virhe" mukaisesti luokiteltuina.

Error Code: 1F = "Valmistajakohtainen virhe"

Seuraavassa taulukossa on esitetty kaikki mahdolliset lisdkoodit (Additional Codes).

Additional Code | Merkitys

low (hex)

00 Ei virhetta

10 . Kielletty parametri-indeksi

1" Toiminto/parametri toteuttamatta

12 Vain lukeminen on sallittua

13 . Parametrilukitus on aktivoitu

14 Tehdasasetus on aktiivinen

15 Parametrin arvo on liian suuri

16 . Parametrin arvo on liian pieni

17 Talta toiminnolta/parametrilta puuttuu tarvittava lisakortti

18 Virhe jarjestelmaohjelmistossa

19 . Parametrihaku vain RS-485 -prosessiliitynnan kautta liittimeen X13

1A Parametrihaku vain RS485-diagnoosiliitannan kautta

1B Parametri on kayttosuojattu

1C . Séaatimen lukitus valttdamaton

1D Luvaton parametrin arvo

1E Tehdasasetus on aktivoitu

1F . Parametria ei ole tallennettu EEPROMiin

20 Parametria ei voida muuttaa, koska paateaste on aktivoitu

21 UBP11A loppumerkkijono saavutettu

22 ' UBP11A ei aktivoitu

23 Parametria saa muuttaa vain IPOS-ohjelman ollessa pysaytettyna

24 Far_gmetria saa muuttaa vain Autosetup-toiminnon ollessa poiskytket-
yna

Kaésikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttédjakolaitteet




DeviceNet-liitdnnan MQD toiminta
LED-nayton merkitys

9.9

9.91

LED-naytén merkitys

Power-Up

DeviceNet-litynndssa MQD on 5 LEDia diagnoosia varten:

+ LED "Mod/Net" (vihrea / punainen) moduuli- ja verkkotilan nayttdéa varten

+ LED "PIQO" (vihrea / punainen) Polled I/O-yhteyden tilan nayttda varten

» LED "BIO" (vihrea / punainen) Bit-Strobe 1/0-yhteyden tilan nayttda varten

« LED "BUS-F" (punainen) vaylan virheiden nayttéa varten
* LED "SYS-F" (punainen) iimaisee MQD:ssa esiintyvia jarjestelmavikoja ja kayttoti-

loja

[ &

® ]

@ Mod/Net
=
2@ PO
2 @ BIO
(=}
g @ BUSF

I

@ SYSF

|

SEW _ [[@)

Laitteen paallekytkennan jalkeen suoritetaan kaikkien LEDien testaus. Merkkivalot syty-

tetdan sen aikana seuraavassa jarjestyksessa:

1425575691

Aika Mod/Net-LED PIO-LED BIO-LED BUS-F-LED SYS-F-LED
0ms vihrea sammunut sammunut sammunut sammunut
250 ms punainen sammunut sammunut sammunut sammunut
500 ms sammunut vihrea sammunut sammunut sammunut
750 ms sammunut punainen sammunut sammunut sammunut
1000 ms sammunut sammunut vihrea sammunut sammunut
1250 ms sammunut sammunut punainen sammunut sammunut
1500 ms sammunut sammunut sammunut punainen sammunut
1750 ms sammunut sammunut sammunut sammunut punainen

2000 ms sammunut sammunut sammunut sammunut sammunut

Laite tarkastaa sen jalkeen, onko siihen jo kytketty laite, jolla on sama osoite (DUP-
MAC-tarkastus). Mikali laite I0ytaa toisen laitteen, jolla on sama osoite, laite kytkeytyy

pois paalta ja LEDit Mod/Net, PIO ja BIO palavat jatkuvasti punaisina.
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9.9.2 Mod/Net-LED (vihrea / punainen)
Mod/Net-LEDin toiminta (laitteen/verkon tilan LED) on maaritetty DeviceNet-erittelyssa.

116

Toiminta on kuvattu seuraavassa taulukossa.

Tila LED Merkitys Vianpoisto
Ei paalla/OffLine | Ei pala * Laite on Offline-tilassa «  Kayttéjannite kytketaan paalle
* Laite suorittaa DUP-MAC -tar- DeviceNet-pistokkeen valityk-
kastuksen sella
* Laite on katkaistu paalta
Online ja Opera- | Vilkkuu » Laite on online eika yhteytta « Kayttaja on lisattava masterin
tional Mode vihreana ole saatu Scan-listaan ja masterin tie-
(1s:in * DUP-MAC -tarkastus on donsiirto on kdynnistettava
sykli) suoritettu
* Master-laitteeseen ei ole viela
saatu yhteytta
»  Konfigurointi puuttuu, virheel-
linen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihrea *  Online-yhteys master-laittee- -
tional Mode ja seen on luotu
Connected * Yhteys on saatu (Established
State)
Minor Fault tai Vilkkuu * Korjattavissa oleva vika on » Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punai- havaittu. « Tarkasta Timeout-reaktio.
Timeout sena + Polled I/O- jaltai Bit-Strobe I/O- Mikali reaktio on asetettu vir-
(1s:in yhteys on Timeout-tilassa heellisend, virheen korjaa-
sykli) « Korjattavissa oleva vika on misen jalkeen on suoritettava
havaittu laitteessa. laitteen reset.
Critical Fault tai Punainen |« Korjaamattomissa oleva vika « Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Critical Link on havaittu. « Tarksta osoite (MAC-ID) (onko
Failure *  BusOff jollain toisella laitteella jo sama
* DUP-MAC -tarkastuksessa on osoite?)
todettu vika
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9.9.3 PIO-LED (vihrea / punainen)

PIO-LED tarkastaa Polled 1/0O-yhteyden (prosessidatakanavan). Toiminta on kuvattu

seuraavassa taulukossa.

Tila LED Merkitys Vianpoisto
DUP-MAC-Check | Vilkkuu * Laite suorittaa DUP-MAC -tar- |« Ellei aseman tila vaihdu noin
vihredna kastuksen 2 sekunnin kuluttua, ei muita
(125ms:n asemia ole [6ytynyt.
sykli) *  On kytkettava viela vahintaan
yksi DeviceNet-kayttaja
Ei paalla / Ei pala + Laite on Offline-tilassa + Kyseista yhteystyyppia ei ole
Offline, DUP- * Laite on katkaistu paalta aktivoitu
MAC -tarkas- * Yhteys on kytkettava paalta
tusta lukuun masterista
ottamatta
Online ja Vilkkuu * Laite on online * Master tunnisti sen hetkisen
Operational vihredna |+ DUP-MAC -tarkastus on suori- kayttajan mutta odotti kuitenkin
Mode (1s:in tettu toista laitetyyppia
sykli) * Master-laitteeseen luodaan »  Konfigurointi on suoritettava
P10-yhteys (Configuring State) masterissa uudelleen
»  Konfigurointi puuttuu, virheel-
linen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihrea e Online -
tional Mode ja *  PIO-yhteys on saatu
Connected (Established State).
Minor Fault tai Vilkkuu + Korjattavissa oleva vika on * Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punai- havaittu. * Tarkasta aikavalvontareaktio
Timeout sena * Polled I/0O-Connection on (P831)
(1s:in Timeout-tilassa «  Mikali reaktio on asetettu vir-
sykli) heellisend, virheen korjaa-
misen jalkeen on suoritettava
laitteen reset.
Critical Fault tai Punainen |« Korjaamattomissa oleva vika » Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Critical Link on havaittu. + Tarksta osoite (MAC-ID) (onko
Failure *  BusOff jollain toisella laitteella jo sama
» DUP-MAC -tarkastuksessa on osoite?)
todettu vika
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9.9.4 BIO-LED (vihrea / punainen)

BIO-LED tarkastaa Bit-Strobe 1/0-yhteyden. Toiminta on

kuvattu seuraavassa taulu-

kossa.
Tila LED Merkitys Vianpoisto
DUP-MAC-Check | Vilkkuu * Laite suorittaa DUP-MAC -tar- + Ellei aseman tila vaihdu noin
vihreana kastuksen 2 sekunnin kuluttua, ei muita
(125 ms:n asemia ole [6ytynyt.
sykli) *  On kytkettéva viela vahintaan
yksi DeviceNet-kayttaja.
Ei paalla / Ei pala * Laite on Offline-tilassa + Kyseista yhteystyyppia ei ole
Offline, lukuun » Laite on katkaistu paalta aktivoitu.
ottamatta * Yhteys on kytkettava paalta
DUP-MAC-Check masterista.
Online ja Vilkkuu * Laite on online * Master tunnisti sen hetkisen
Operational Mode | vihreana *+ DUP-MAC -tarkastus on kayttdjan mutta odotti kui-
(1 s:n sykli) suoritettu tenkin toista laitetyyppia.
* Master-laitteeseen luodaan » Konfigurointi on suoritettava
BIO-yhteys (Configuring State) masterissa uudelleen
»  Konfigurointi puuttuu, virheel-
linen tai keskenerainen
Online, Opera- Vihrea ¢« Online -
tional Mode ja * BIlO-yhteys on saatu
Connected (Established State).
Minor Fault tai Vilkkuu » Korjattavissa oleva vika on + Tarkasta DeviceNet-kaapeli
Connection punaisena havaittu. + Tarkasta aikavalvontareaktio
Timeout (1 s:nsykli) | « Bin-Strobe I/O-Connection on (P831). Mikali reaktio on ase-
Timeout State -tilassa tettu virheellisend, virheen
korjaamisen jalkeen on suori-
tettava laitteen reset.
Critical Fault tai Punainen » Korjaamattomissa oleva vika + Tarkasta DeviceNet-kaapeli

Critical Link
Failure

on havaittu.

BusOff

DUP-MAC -tarkastuksessa on
todettu vika

Tarksta osoite (MAC-ID)
(onko jollain toisella laitteella
jo sama osoite?)
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9.9.5 BUS-F-LED (punainen)

BUS-F-LED osoittaa vaylasolmun fyysista tilaa. Toiminta on kuvattu seuraavassa taulu-

kossa.
Tila LED Merkitys Vianpoisto
Error Active State | Ei pala » Vaylavikojen lukumaara on -
normaalilla alueella (Error-
Aktiv-State).
DUP-MAC Test Vilkkuu + Laite suorittaa DUP-MAC-tar- |« Mikali muita kayttajia ei ole
punaisena kastuksen eika voi lahettaa kytketty paalle, on kytkettava
(125 ms:n viesteja, koska vaylaan ei ole ainakin yksi muu kayttaja
sykli) litetty muita kayttajia (error paalle
passive -tila).
Error Passiv State @ Vilkkuu * Fysikaalisten vaylavikojen * Mikali kyseinen virhe iimenee
punaisena lukumaara on liian suuri. Vay- kayton aikana jatkuvassa tie-
(1 s:n sykli) 18113 ei enda kirjoiteta aktiivi- donsiirrossa, on tarkastettava
sesti Error-viesteja (error johdotus ja paatevastukset
passive -tila)
Bus-Off State Punainen *  Bus-Off-State * Johdotuksen, paatevas-
* Fysikaalisten vaylavikojen tusten, siirtonopeuden ja
lukumaara on kasvanut Error osoitteen tarkastus (MAC-ID)
Passiv-State -tilaan siirtymi-
sesta huolimatta. Paasy vay-
lalle katkaistaan
9.9.6 SYS-F-LED (punainen)
LED Merkitys Vianpoisto
Ei pala Normaali toimintatila -
MQD-yksikkd on vaihtamassa
dataa siihen liitettyjen
MOVIMOT®-kayttdlaitteiden
kanssa
Vilkkuu MQD-yksikko on vikatilassa * Noudata luvussa "Kenttavaylaliityntdjen
tasaisesti MOVITOOLS®-tilatietoikkunassa vikataulukko" (— sivu 171) olevia vian
nakyy vikailmoitus. kuvauksia ja vikataulukkoa.
Paalle MQD-yksikkd ei vaihda dataa » Tarkasta RS-485-litynnan johdotus

siihen liitettyjen MOVIMOT®:kéyt-
tolaitteiden kanssa.

MQD:t& ei ole konfiguroitu tai
siihen liitetyt MOVIMOT®-kaytto-
laitteent eivat vastaa.

Kenttajakolaitteen huoltokytkin
on OFF-asennossa.

MQD:n ja siihen liitettyjen MOVIMOT®-
kayttolaitteiden valilla seka MOVIMOT®:in
jannitteensyo6tto

Tarkasta, vastaavatko MOVIMOT®:iin ase-
tetut osoitteet IPOS-ohjelmaan (komento
"MovcommDef") asetettuja osoitteita
Tarkasta, onko IPOS-ohjelma kaynnis-
tynyt.

Tarkasta kenttajakolaitteen huoltokytkimen
asetukset
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9.10 \Vikatilat

9.10.1 Kenttavaylan aikavalvonta

Kenttdvaylamasterin poiskytkenta tai kenttavaylakaapeloinnin katkos aiheuttaa reaktion
kenttavaylan aikavalvontaan MQD-liitannassa. Kytketyt MOVIMOT®-kayttolaitteet
pysaytetdan I&hettdmalla jokaisessa prosessin lahtddatasanassa "0". Digitaalilahtdjen
tilaksi asetetaan lisaksi "0”.

Tama vastaa esimerkiksi pika-seis-toimintoa ohjaussanalla 1.

Huomio, mikali MOVIMOT®-kéiytt6Iaitetta ohjataan 3 prosessidatasanalla, kol-
mannessa sanassa annetaan ramppi, jonka aika on 0 s!

Vikailmoitus ”Kenttavaylan aikavalvonta” kuittautuu automaattisesti, ts.
MOVIMOT®kiyttolaitteet saavat vilittdmasti kenttivaylin tiedonsiirron kiynnis-
tyttya uudelleen ohjausjarjestelméasta ajankohtaisen prosessilahtodatan.

Reagointi vikatapaukseen voidaan kytkea pois MOVITOOLS®-komentotuIkkiohjelman
(shell) parametrin P831 avulla.

9.10.2 RS-485-aikavalvonta

9.10.3 Laiteviat

Mikali yhteen tai useampaan MOVIMOT®-kéytt6Iaitteeseen ei enaa saada yhteytta
MQD:sta RS-485-vaylan kautta, tilatietosanaan 1 sekoitetaan vikailmoituskoodi 91 "jar-
jestelmavika”. LED-merkkivalo "SYS-F” syttyy ja jaa palamaan. Vikailmoitus saadaan
myos diagnostiikkaliitynnan kautta.

MOVIMOT®-kayttolaitteet, jotka eivat saa dataa, pysahtyvat sekunnin kuluttua. Sen
edellytyksena on, ettd MQD:n ja MOVIMOT®-taajuusmuuttajan valinen tiedonsiirto
tapahtuu MOVCOMM-komentojen avulla. MOVIMOT®-taajuusmuuttajia, jotka saavat
edelleen dataa, voidaan ohjata edelleen totuttuun tapaan.

Aikavalvontaa koskeva vikailmoitus kuittautuu itsestaan, ts. paivittynyttd prosessidataa
vaihdetaan tavoittamatta jdéneen MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen kanssa taas valittdtmasti
tiedonsiirron kaynnistyttya.

MQD:n kenttavaylaliityntayksikot voivat tunnistaa joukon laitevikoja. Kun laitevika on
havaittu, laitteet siirtyvat lukitustilaan. Tarkat vikareaktiot ja korjaustoimenpiteet kayvat
ilmi luvusta "Kenttavaylaliityntdjen vikataulukko” (— sivu 171).

Laiteviasta seuraa, ettd kaikkien MOVIMOT®:ien prosessin tulodatan tilatietosanaan 1
sekoitetaan vikakoodi 91. MQD-liitannassa oleva LED-merkkivalo "SYS-F” vilkkuu tasai-
seen tahtiin.

Tarkan vikakoodin saa nakyviin MOVITOOLS®:in diagnostiikkaliityntdan MQD:n tilassa.
IPOS-ohjelmassa vikakoodi voidaan lukea ja kasitelld komennon "GETSYS” avulla.

9.10.4 DeviceNet Timeout

Master asettaa aikavalvonnan keston yhteyden luomisen jélkeen. DeviceNet-maaritte-
lyssa ei talléin puhuta aikavalvonnan kestosta, vaan kaytetty termi on Expected Packet
Rate. Expected Packet Rate lasketaan aikavalvonnan kestosta seuraavan kaavan

mukaan:

timeout = 4 * typected_Packet_Rate

Expected Packet Rate voidaan asettaa Connection-olion luokan 5 (0x05), attribuutin
0x09 kautta. Arvoalue on 5 ms - 65535 ms, Step 5 ms (0 ms = kytketty pois paalta).
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10 Kayttoonotto CANopen:ia kayttamalla
10.1 Kaéyttéonotto

1

HUOM!

Tassa luvussa kuvataan MOVIMOT® MM..D:n ja C:n kayttdonottovaiheet Easy-Mode-
tilassa. MOVIMOT® MM..D:n Expert-Mode-tilassa tapahtuvaa kayttoénottoa koskevia
lisatietoja on kayttdohjeessa "MOVIMOT® MM..D jossa on kolmivaihemoottori
DRS/DRE/DRP".

A VAARA!

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja on irrotettava janniteverkosta ennen sen irrottamista /
asentamista. Vaarallisia jannitteita voi esiintya vield minuutin kuluttua verkosta erotta-
misen jalkeen.

Kuolema tai vakavia loukkaantumisia sahkoiskun seurauksena.

+  Kytke MOVIMOT®-taajuusmuuttaja jannitteettémaksi ja varmista, ettd jannitteen-
syo6ttda ei voi kytked tahattomasti paalle.

» Odota sen jalkeen vahintdan yksi minuutti.

MOVIMOT®:in ja ulkoisten lisalaitteiden, esim. jarruvastuksen (erityisesti jaahdytysele-
mentit), pinta voi kuumua kayton aikana huomattavasti.

Palovammojen vaara.

+ Koske MOVIMOT®-kéytt6Iaitteeseen ja ulkopuolisiin lisalaitteisiin vasta kun ne ovat
jaahtyneet riittavasti.

OHJEITA

+ DC-24-V-jannitteensydttdé on kytkettdva pois paaltd ennen kenttavaylalitynnan
(MFOQO) irrottamista / asentamista!

» CANopen:in vaylayhteys on jatkuvasti olemassa luvussa "Liitanta CANopen:ia kayt-
tamalla" (— sivu 55) kuvatun liitdntatekniikan ansiosta, jolloin CANopen-verkon
kaytt6a voidaan jatkaa myds kun kenttavaylan liitynta on irrotettu.

* Noudata lisaksi luvussa "Kenttajakolaitteen tdydentavat kayttdonotto-ohjeet” annet-
tuja ohjeita (— sivu 136).

OHJEITA

+ Irrota tilatieto-LED:in maalinsuojakansi ennen kayttdonottoa.
+ Poista maalinsuojakelmut tyyppikilpien paaltéd ennen kayttéonottoa.
» Tarkista, onko kaikki suojakannet asennettu asianmukaisella tavalla.

+ Pida jannite poiskytkettyna vahintdan 2 s verkkokontaktorin K11 suojaamiseksi.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttdjakolaitteet
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10 ( Kayttdonotto

1. Tarkasta MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ja CANopen-litynnan (MFZ31, MFZ33,
MFZ36, MFZ37 tai MFZ38) oikea liiténta.

2. Aseta MOVIMOT®-taajuusmuuttajan DIP-kytkin S1/1 (ks. kyseessa oleva
MOVIMOT®-kayttdohje) asentoon "ON" (= osoite 1).

1158400267

3. Kierra MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ohjearvopotentiometrin f1 paalla oleva sulku-
tulppa irti.

4. Aseta ohjearvopotentiometrista f1 suurin pydrintanopeus.

f[Hz] 1004

751

1158517259

[1] Potentiometrin asento

5. Kierra ohjearvopotentiometrin sulkutulppa ja tiiviste takaisin paikoilleen.
HUOM!

° Teknisissa tiedoissa ilmoitettu kotelointiluokka patee vain, mikali ohjearvopotentio-
1 metrin ja diagnoosiliitynnan X50 sulkutulpat on asennettu oikein.

+ Mikali sulkutulppaa ei ole asennettu tai se on asennettu vaarin, MOVIMOT®-taa-
juusmuuttaja voi vaurioitua.

6. Aseta minimitaajuus fmin kytkimella 2.

B

Toiminto Asetus

=) Asento o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
= Minimitaajuus fy, [Hz] 2 5 7 10 12 15 20 25 30 35 40
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10

Kayttoonotto @

7. Mikali ramppiaikaa ei maaritetd kenttdvaylan kautta (2 PD), aseta ramppiaika
MOVIMOT®-taajuusmuuttajan kytkimella t1. Ramppiajat perustuvat ohjearvon askel-
muutokseen, jonka suuruus on 50 Hz.

Toiminto Asetus
Asento 0 1 2 3 4 5 8 9 10
Ramppiaika t1 [s] 0.1 0.2 0.3 0.5 0.7 1 2 3 5 7 10

8. Tarkista, onko MOVIMOT®:ista aktivoitu toivottu pyOrimissuunta:

Liitin R Liitin L Merkitys
aktivoitu aktivoitu *  Molemmat pydrimissuunnat on aktivoitu
zl <G
N ol
aktivoitu ‘ ei aktivoitu Vain py6rimissuunta oikealle on aktivoitu
Vastapaivaan-ohjearvo aiheuttaa kaytdn pysahtymisen
>
50
ei aktivoitu ‘ aktivoitu Vain pyorimissuunta vastapéaivaan on aktivoituna
Myoétapaivaan-ohjearvo aiheuttaa kaytdn pysahtymisen
=z [C
N o E
ei aktivoitu ‘ ei aktivoitu » Laite on lukittu tai kayttolaite pysaytetdan
zl [CG
N [a'ad JN

9. Aseta MFO-liitannan CANopen-osoite.

10.Kytke CANopen-kaapeli. Kun DC 24 V -kayttdjannite kytketdan paalle, SYS-F-LEDin
pitdisi sammua ja STATE-LEDin vilkkua.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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@ CANopen-osoitteen asettaminen

10.2 CANopen-osoitteen asettaminen
CANopen-osoite asetetaan DIP-kytkimilla S1/1 — S1/7.

S [1] Varattu
Qjoo } [1] [2] Osoite (asetettu: osoite 9)
Tehdasasetus: osoite 1
"\ 26x0=0"] Voimassa olevat osoitteet: 1 - 127
‘D 2x0=0 Huomio: Moduuliosoite O ei ole voimassa oleva
‘LO 2y 0=0 CANopen-osoite! Mikali osoite 0 asetetaan, liitdntaa ei voi
< 23 1=8 9 enaa kayttaa. LEDit COMM, GUARD ja STATE vilkkuvat
‘ X 2] yhtaaikaa osoituksena kyseisesta virheesta. LEDeja
‘m 2x0=0 koskevia tietoja on luvussa "LED-naytén merkitys"
(— sivu 131).
B 2'x0=0
& ~ Dx1=1|

9
1428324363

10.2.1 DIP-kytkinasennon selvittidminen halutulle osoitteelle

Seuraava taulukko esittaa osoitteen 9 esimerkin mukaisesti, kuinka DIP-kytkimen ase-
tukset halutuille vayldosoitteille saadaan selville.

Laskutoimitus Jaannos DIP-kytkimen asento Merkitsevyys
9/2=4 1 DIP1=0ON 1
4/2=2 0 DIP 2 = OFF 2
2/2=1 0 DIP 3 = OFF 4
12=0 1 DIP 4=0ON 8
0/2=0 0 DIP 5 = OFF 16
0/2=0 0 DIP 6 = OFF 32
0/2=0 0 DIP 7 = OFF 64
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CANopen-siirtonopeuden asettaminen @

10.3 CANopen-siirtonopeuden asettaminen
Siirtonopeus asetetaan DIP-kytkimilld S2/1 ja S2/2. Seuraavasta taulukosta kay ilmi,
kuinka siirtonopeus maaritetdadn DIP-kytkinjarjestyksella.

[1] CANopen-siirtonopeus
Qjoo Tehdasasetus: 500 kBaud

1428388491
Siirtonopeus Arvo DIP 1 DIP 2
125 kBaud 0 OFF OFF
250 kBaud 1 ON OFF
500 kBaud 2 OFF ON
1 MBaud 3 ON ON

10.4 Prosessidatan pituuden ja I/O-Enablen asettaminen

Prosessidatan pituus asetetaan DIP-kytkimilla S2/3 ja S2/4. 1/0:t vapautetaan DIP-kyt-

kimella S2/5.
S2 [1] varattu, asento = OFF
[2] /O Enable
Qj Tehdasasetus: Enable
© [3] Prosessidatan pituus
le\ [1] Tehdasasetus: 3 PD
g
‘ | 1 =Enable [2]
B v 2'x1=2
3
W 2x1=1 ("
i
rd
5
1428438539

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, kuinka I/O:iden aktivointi maaritetaan DIP-kytkinjarjes-

tyksella:
o Arvo DIP 5
Lukittu 0 OFF
Aktivoitu 1 ON
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@ CANopen-masterin konfigurointi (suunnittelu)

Seuraavasta taulukosta kay ilmi, kuinka prosessidatan pituus maaritetdan DIP-kytkinjar-

jestyksella:
Prosessidatan pituus Arvo DIP 3 DIP 4
0PD 0 OFF OFF
ei-sallittu konfigurointi 1 ON OFF
2PD 2 OFF ON
3PD 3 ON ON

10.5 CANopen-masterin konfigurointi (suunnittelu)

CANopen-masterin konfigurointiin on kaytettavissa "EDS-tiedostoja". Kyseiset tiedostot
asennetaan konfigurointiohjelmiston avulla. Yksityiskohtaiset kopiointiohjeet sisaltyvat
konfigurointiohjelman kasikirjoihin. EDS-tiedostojen ajankohtainen versio on internetsi-
vulla http://www.sew-eurodrive.com.

10.5.1 EDS-tiedosto

Jokaista mahdollista prosessidatan konfigurointia varten on olemassa EDS-tiedosto.
Vastaavan EDS-tiedoston nimi muodostuu seuraavalla tavalla:
« MXX_YPD.EDS tai MXX_YPDI.EDS

Peraan lisatty "I" tarkoittaa, ettd DIP-kytkin "Prosessidata-1/0" on kytketty paalle. XX:an
ja Y:n merkitys kay ilmi seuraavasta taulukosta.

XX Laitetyyppi Y Prosessidatan lukumaara
(kuten DIP-kytkimesta asetettu)
21 MFO21A 0 ei prosessidataa
22 MFO22A 2 Ohjaus 2 prosessidatan avulla
32 MFO32A 3 Ohjaus 3 prosessidatan avulla
Esimerkkejéa: Kenttavaylaliitynnalla MFO22A varustettuun MOVIMOT®:iin on tarkoitus siirtaa 3 pro-

sessidatasanaa. Sen lisaksi prosessidataan on tarkoitus lisata I/O-tavu.
Vastaavan EDS-tiedoston nimi on silloin:
+ M22_3PDILEDS

Kenttavaylalitynnalla MFO21A varustettuun MOVIMOT®:iin on tarkoitus siirtaa 3 pro-
sessidatasanaa. MFO21A:n I/O:ita ei ole tarkoitus kasitella.

Vastaavan EDS-tiedoston nimi on silloin:
+ M21_3PD.EDS
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Prosessitietojen ja anturin / toimilaitteen kasittely

11  CANopen-liitannan MFO toiminta
11.1 Prosessitietojen ja anturin / toimilaitteen kéasittely

CANopen-litantd MFO mahdollistaa MOVIMOT®-kolmivaihemoottoreiden ohjauksen
lisaksi my0ds antureiden / toimilaitteiden lisdkytkentdmahdollisuuden digitaalisiin tuloliit-
timiin ja digitaalisiin 1ahtdliittimiin. CANopen-protokollassa MOVIMOT®:in prosessitie-
tojen peraan lisataan I/O-lisatavu, jossa on kuvattu MFO:n digitaaliset lisatulot ja -

l&ahdot.

Prosessidata koodataan SEW-taajuusmuuttajien yhtensisella MOVILINK®-profililla,
kuten luvussa "MOVILINK®-laiteprofiili" (— sivu 153) on kuvattu.

MOVIMOT® + MF..

LTI e
b | po1 | po2 | Po3
[ em | P2 [ P
-t PI
1149187595
PO Prosessin lahtodata PI Prosessin tulodata

PO1 Ohjaussana (16 bittia)
PO2 Pyérimisnopeus (16 bittia) [%]
PO3 Ramppi (16 bittia)

DO Digitaaliset Iahdét (8 bittia)

PI1 Tilasana 1 (16 bittia)
PI2  Lahtovirta (16 bittia)
PI3  Tilasana 2 (16 bittia)
DI Digitaaliset tulot (8 bittia)

Yleensa kaikki 16-bittiset sanat siirretddan CANopen-vaylalla jarjestyksessa Lo / Hi
(ensin alempiarvoiset 8 bittia, sen jalkeen korkeampiarvoiset 8 bittia).

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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CANopen-liitannan MFO toiminta
Tulo- / 1ahtotavun rakenne

11 "

11.2 Tulo- / ldhtoétavun rakenne
11.2.1 MFO021/22

Varattu, arvo = 0

Lahtoliitin DO 1

Lahtéliitin DO 0
| T 1 [ | |
—’ 76|54 |3]|2]1]0 —’

Tavu: Digital Outputs

Kenttavayla- MFO21 /22
master

Tavu: Digital Inputs

4— 76| 5] 4] 3] 2]1 0 ‘—
|—|—J—| |—Tu|o|iitin DI 0

Tuloliitin DI 1

Tuloliitin DI 2

Tuloliitin DI 3

Varattu, arvo = 0

11.2.2 MFO32

Kenttavayla- MFO32
master Tavu: Digital Inputs

4— 716 | 5| 4]|3]|2]n1 0 h
|—J |—Tu|o|iitin DI O

Tuloliitin DI 1

Tuloliitin DI 2

Tuloliitin DI 3

Tuloliitin DI 4

Tuloliitin DI 5

Varattu, arvo = 0
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DIP-kytkinten toiminnot

11.3 DIP-kytkinten toiminnot
11.3.1 Siirtonopeus ja PD-konfigurointi

Moduulin siirtonopeus ja PD-konfigurointi voidaan asettaa DIP-kytkinlohkon S2 avulla.

S2
[1] Varattu
Qj [2] I/O Enable
© [3] Prosessidatan pituus
I~ 1 [4] CAN-Bus-siirtonopeus
(1
(e
W = ;2
@ -
\mE 20} o
\ 2‘}
[4]
z
S~ 2
1428707595

Siten saadaan aikaan erilaisia PD-konfigurointeja MFO:n eri muunnoksille:

DIP- Tuetut MFO- Kuvaus Tiedonpituus [tavua]
kytkinasetus muunnokset Prosessin Prosessin
lahtodata tulodata
2PD kaikki MFO-versiot MOVIMOT®-ohjaus 2 prosessidatan avulla 4 4
3PD kaikki MFO-versiot MOVIMOT®-ohjaus 3 prosessidatan avulla 6 6
0 PD+DI/DO MFO21/22 E.I MOVIMOT -ohjausta, vain digitaalisten tulojen ja 1 1
lahtdjen kasittely
2PD +DIDO | MFO21/22 MOVIMOT"-ohjaus 2 prosessidatasanan avulla ja 5 5
digitaalisten tulojen ja Iahtojen kasittely
MOVIMOT®-ohjaus 3 prosessidatasanan avulla ja
3PD+DUVDO | MFO21/22 digitaalisten tulojen ja liht3jen késittely 7 7
0 PD+DI MFO32 E_|_ MOVIMOT -ohjausta, vain digitaalisten tulojen 0 1
kasittely
® p: . .
2PD + DI MFO32 IV_IQVIIV!OT —ohJe_aus 2__p_roseSS|datasanan avulla ja 4 5
digitaalisten tulojen kasittely
| o ' .
3PD + DI MFO32 MOVIMOT™-ohjaus 3 prosessidatasanan avulla ja 6 7

digitaalisten tulojen kasittely

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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CANopen-liitannan MFO toiminta
DIP-kytkinten toiminnot

Siirtonopeuksien Liitannan siirtonopeus voidaan asettaa seuraavan taulukon avulla:
asetus
Siirtonopeus Arvo DIP 1 DIP 2
125 kBaud 0 OFF OFF
250 kBaud 1 ON OFF
500 kBaud 2 OFF ON
1 MBaud 3 ON ON
Osoite Osoite asetetaan MFO-liitannassa DIP-kytkimen S1 avulla.
S1

[1] voimassa oleva osoite: 1-127

‘<r 23 >[1]

1428810379
HUOM!
° * Moduuliosoite 0 ei ole voimassa oleva CANopen-osoite!
1 + Mikali osoite 0 asetetaan, liitdntaa ei voi endad kayttda. LEDit COMM, GUARD ja
STATE vilkkuvat yhtaaikaa osoituksena kyseisesté virheesta. LEDeja koskevia lisa-
tietoja on luvussa "LED-naytdn merkitys" (— sivu 131).
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11.4 LED-néytén merKkitys

CANopen-liitdnnassad MFO on 5 LEDia diagnoosia varten.

+ LED COMM (vihrea) solmusta ja solmuun tapahtuvan tiedonsiirron nayttamiseksi

+ LED GUARD (vihred) Lifetime-valvonnan nayttamiseksi

+ LED STATE (vihred) Bit-Strobe-prosessidatakanavan tilan nayttdmiseksi

* LED BUS-F (punainen) vaylan tilan nayttamiseksi

« LED SYS-F (punainen) MFO:n tai MOVIMOT®—kéytt6Iaitteen jarjestelmavirheiden
nayttamiseksi

[ &)

® ]

@ COMM

é @ GUARD
© @ STATE

2
= @ BUSF

@ SYSF

SEW  [[®

11.41 COMM (vihre)

1428862731

Mikali CANopen-liitanta on lahettanyt viestin tai mikali litdnnalle osoitettu viesti vastaan-
otetaan, COMM-LED syttyy hetkeksi palamaan.

11.4.2 GUARD (vihre)

GUARD-LED osoittaa CANopen-Lifetime-valvonnan tilan.

LED

Merkitys

Vianpoisto

sammunut

paalla

Kenttavaylalitynnan CANopen
Timeout-valvontaa ei ole aktivoitu (olio
0x100C = 0 ja / tai olio 0x100D=0)
Asetus on kaynnistyksen jalkeinen
oletusasetus

Kenttavaylaliitynnan CANopen
Timeout-valvonta on aktivoitu
(olio 0x100C#0 ja olio 0x100D#0)

Vilkkuu
vihreana
(1 s:n sykli)

CANopen-master ei ole enda
vastaanottanut Lifetime-tiedustelua
Kenttavaylaliitynta on tilassa
kenttavaylan aikavalvonta

* Tarkasta masterin tila

« Tarkasta masterista asetettu
aikavalvonta-aika

» Tarkasta masterin ja MFO-liitdnnan
valinen yhteys

* Tarkasta CAN-vaylan terminointi

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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CANopen-liitannan MFO toiminta
LED-nayton merkitys

11.4.3 STATE (vihrea)

STATE-LED osoittaa kenttavaylalitynnan sen hetkisen NMT-tilan. Kenttavaylaliitynta
tukee minimaalista BOOTUP:ia. Olemassa on siis tilat "pre-operational”, "operational”

ja "stopped".

LED

Tila Merkitys

Vilkkuu
(1 s:n sykli)

Pre-Operational

Laita voidaan vain parametroida (SDO-palveluilla), prosessidataan
(PDO:t) ei kiinnitetd huomiota
« Kyseinen tila on aktiivinen paallekytkemisen jalkeen

palla

sammunut

11.4.4 BUS-F (punainen)

Operational .

Stopped .

PDO:ita, SDO- ja NMT-palveluita kasitellaan

Laite ei kiinnitd huomiota SDO:ihin ja PDO:ihin
* Vain NMT:n viesteja kasitellaan

BUS-F-LED osoittaa vaylasolmun fyysista tilaa. Toiminta on kuvattu seuraavassa taulu-

kossa.

LED

Tila Merkitys

Vianpoisto

Ei pala

Error-Aktiv-State ¢

Vaylavirheiden lukumaara on -
normaalin alueen sisapuolella

Vilkkuu
Punainen
(1 s:n sykli)

Error-Passiv- .
State

Fysikaalisten vaylavikojen luku- .
maara on liian suuri

« Vaylalla ei enaa kirjoiteta aktiivi-
sesti Error-viesteja

Mikali kyseinen virhe ilmenee
jatkuvassa tiedonsiirrossa, on
tarkastettava johdotus ja paa-
tevastukset

Punainen

BusOff-State .

matta

« Paasy vaylalle katkaistaan

Fysikaalisten vaylavikojen luku- .
maara on kasvanut Error-Passiv-
State-tilaan siirtymisesta huoli-

Johdotuksen, paatevas-
tusten, siirtonopeuden ja
osoitteen tarkastus

11.4.5 SYS-F (punainen)

SYS-F LED on PD-konfiguroinneissa 0 PD + DI/DO ja 0 PD + DI yleensa ilman toi-

Merkitys

Vianpoisto

MFO-liitannan ja MOVIMOT®-kayt-
tolaitteen normaali kayttotila

MFO:n kayttotila OK, MOVIMOT®
ilmoittaa virheesta

Tulkitse MOVIMOT®-tilasanan vikanumero 1
ohjauksessa

MOVIMOT® kuitataan ohjauksen kautta (Reset-
Bit ohjaussanassa 1)

Lisatietoja on MOVIMOT®-kéyttéohjeessa.

MOVIMOT® ei reagoi CANopen-
masterin ohjearvoihin, sill PD-dataa
ei ole aktivoitu

Tarkista MOVIMOT®:in DIP-kytkimet S1/1 - S1/4
Aseta RS-485-osoite 1, jotta PO-data aktivoidaan

MFO:n ja MOVIMOT®:in vilisessa
tiedonsiirrossa on hairigita tai se on
keskeytynyt

Tarkasta MFO:n ja MOVIMOT®:in valinen séh-
koinen liitanta (liittimet RS+ ja RS-)

Lisatietoja on luvussa "Sahkoéinen asennus”
(— sivu 37).

mintoa.
LED
Ei pala .
Vilkkuu .
1x
Vilkkuu .
2x
Paille .

Kenttajakolaitteen huoltokytkin on
OFF-asennossa.

Tarkasta kenttéjakolaitteen huoltokytkimen
asetukset
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Vikatilat

11.5 Vikatilat

11.5.1 MFO-jirjestelmivirhe, MOVIMOT®-virhe

Mikali MFO-liitanta ilmoittaa jarjestelmavirheesta (LED "SYS-F" palaa jatkuvasti),
MFQO:n ja MOVIMOT®:in valinen tiedonsiirtoyhteys on katkennut. Tieto jarjestelmavir-
heesta valitetdan vikakoodin 9145 avulla diagnoosikanavan ja prosessin tulodatan vali-
tyksella PLC:lle. Koska kyseinen jarjestelmavika on yleensa merkki johdotuson-
gelmista tai MOVIMOT®-muuttajan puuttuvasta 24-V-kayttojannitteestd, RESET:ia
voi tehda ohjaussanan avulla! Kun tiedonsiirtoyhteys palautuu, vikailmoitus nol-
lautuu itsestadan. Tarkasta MFO:n ja MOVIMOT®:in sahkainen litant4. Prosessin tulo-
data lahettaa jarjestelmavirheen tapahtuessa takaisin kiinteasti maaritetyn bittimallin,
koska voimassaolevia MOVIMOT®-tiIatietoja ei ole enda saatavilla. Ohjauksen sisai-
seen tulkintaan voidaan nain ollen kayttda enaa vain tilasanabittia 5 (hairid) seka vika-
koodia. Mitkdan muut tiedot eivat ole voimassal

Prosessin tulosana Hex-arvo | Merkitys
PI1: Tilasana 1 5B20yex | Virhekoodi 91 (5Bhex), bitti 5 (hairid) = 1

Mitkdan muut tilatiedot eivat ole voimassa
PI2: Virran oloarvo 00004 Tieto ei ole voimassa
PI3: Tilasana 2 0020p,6x Bitti 5 (hairic) = 1

Mitkdan muut tilatiedot eivat ole voimassa
Digitaalisten tulojen XXhex Digitaalisten tulojen tulotietoja paivitetdan edelleen
tulotavu

Digitaalisten tulojen tulotietoja paivitetdadn edelleen ja niitd voidaan nain ollen edel-
leenkin tulkita ohjauksen sisalla.

11.5.2 CANopen Timeout
Yksittaisten MFO-liitantojen valvonta masterista (Node-Guarding):

Master [ahettaa liitdnnadille tiedonsiirron valvontaa varten syklisesti Node-Guarding-olion
ja asetetun RTR-bitin. Liitdnnat vastaavan valmiudessa vastaavalla Node-Guarding-oli-
olla, joka lahettaa takaisin sen hetkisen kayttdtilan ja Toggle-bitin. Toggle-bitti vaihtelee
jokaisen viestin yhteydessa 0:n ja 1:n valilla.

Verkkomaster tarkastaa vastauksen perusteella, ovatko kayttajat viela toimintakykyisia.
Vikatapauksessa master voi kaynnistdd sovellusta vastaavan toimenpiteen (esim.
pysayttaa kaikki kayttolaitteet).

Node-Guarding on aktiivinen kaikikissa kayttdtavoissa "Node Event"-tapahtuman
ensimmaisesta ilmenemisesta lahtien. Node-Guardingin aktivointi osoitetaan jatkuvasti
palavalla GUARD-LED:illa.
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MFO-liitdntéjen reaktio, kun NMT-master ei toimi (Life-Guarding):
Valvonta on aktiivinen, kun life time factor # 0 ja guard time # 0.

Kun valvonta on aktiivinen, MFO-liitanta lukitsee MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen, mikali
master ei laukaise aikavalvonta-ajan kuluessa "Node Event"-tapahtumaa. Liitanta
|ahettaa sen lisaksi EMERGENCY-olion CAN-vaylan kautta.

Aikavalvonta-aika (millisekuntia) maaraytyy seuraavalla tavalla:
life time factor (Indizes 0x100C) % guard time (Indizes 0x100D)

Alle 5 ms:n aikavalvonta-aikoja ei hyvaksyta, edellinen arvo pysyy aktiivisena.

HUOM!

Diagnoosilitynnan ja MOVITOOLS®:in avulla valikkokohdasta P819 voidaan lukea
ohjauksesta asetettu aikavalvonta-aika. Aikavalvonta-aikaa ei saa kuitenkaan muuttaa
MOVITOOLS®:in kautta, vaan pelkastaan ohjauksesta CANopen-olioiden 0x100C ja
0x100D avulla.

11.5.3 Kenttavaylan aikavalvonta

Kenttavaylamasterin poiskytkenta tai kenttavaylakaapeloinnin katkos aiheuttaa reaktion
kenttavaylan aikavalvontaan MFO-liitdnnassa. Kytketyt MOVIMOT®—kéytt6Iaitteet
pysaytetaan lahettamalla jokaisessa prosessin lahtédatasanassa "0". Digitaalilahtdjen
tilaksi asetetaan lisaksi "0”.

Tama vastaa esimerkiksi pika-seis-toimintoa ohjaussanalla 1. Huomio, mikali
MOVIMOT®kiyttolaitetta ohjataan 3 prosessidatasanalla, kolmannessa sanassa
annetaan ramppi, jonka aika on 0 s!

Vikailmoitus ”Kenttavaylan aikavalvonta” kuittautuu automaattisesti ja
MOVIMOT®-kéiytt6Iaitteet saavat valittomasti kenttavaylan tiedonsiirron kaynnis-
tyttya uudelleen ohjausjarjestelmasta ajankohtaisen prosessilahtodatan.

Reagointi vikatapaukseen voidaan kytkea pois MOVITOOLS®-komentotuIkkiohjelman
(shell) parametrin P831 avulla.

11.5.4 Emergency-olio

Emergency-olion voi laukaista 2 tapahtuman johdosta.

1. MOVIMOT®:issa on ilmennyt virhe. Sen johdosta ohjaussanassa on asetettu virhe-
bitti. Siina tapauksessa lahetetddn Emergency-olio ja Error Code "Device specific”
(OXFFFF).

2. Liitdnta on havainnut Life-Guardingsin loukkaamisen. Sen johdosta lahetetaan
"Emergency-olio" ja virhekoodi "Life guard Error" (0x8130).

3. MOVIMOT®:issa on vain 24-V-kayttsjannite. Emergency-olio ja Error Code "Mains
Voltage" (0x3100) lahetetaan.

Kun virhe on korjattu, se osoitetaan Emergency-oliolla, jonka Error Code on "No Error"
(0x0000).

Jokaisen Emergency-olion mukana lahetetaan tilasana. Tarkka rakenne kay ilmi seu-
raavasta taulukosta:

Tavu0 | Tavu1 Tavu 2 Tavu3 Tavu4 Tavu5 | Tavu6 Tavu 7
e Emergency Error Error register Tilasana
Sisalto Koodi (olio 0x1001) 0 MOVIMOT® 0 0
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11.6 Prosessidatan siirto

Mikali prosessi lahtddataa on otettu vastaan (RX-PDO1), CANopen-liitanta lahettaa
aina prosessin tulodatan (TX-PDO1).

Sen lisaksi prosessin tulodata voidaan kysella RTR-TX-PDO1:l1a.

11.7 MFO-olioluettelo

Seuraavassa olioluettelossa on lueteltu CANopen-liitdnndn MFO tukemien olioiden

indeksi, alaindeksi, datatyyppi seka paasytapa.
Indeksi | Alain- Toiminto Datatyyppi Paasy @ Oletus-

deksi arvo
0x1000 0 ' device type | UNSIGNED32 ro 0
0x1001 | O error register UNSIGNEDS8 ro -
0x1002 | O state register UNSIGNED32 ro -
0x1004 0 " number of PDOs supported ' UNSIGNED32 ro 65537

1 number of syn. PDOs supported UNSIGNED32 ro 0

2 number of asy. PDOs supported UNSIGNED32 ro 65537
0x1008 | O " manufactor device name  VISIBLE STRING o [ -
0x1009 | O manufactor hardware version VISIBLE STRING | ro -
0x100A | O manufactor software version VISIBLE STRING | ro -
0x100B | 0 " node-ID | UNSIGNED32 ro -
0x100C | 0 guard time UNSIGNED16 rw 0
0x100D | O life time factor UNSIGNED8 w 0
0x100E | O ' COB-ID node guarding | UNSIGNED32 ro [-
0x100F | 0 number of SDOs supported UNSIGNED32 ro 1
0x1014 | 0O COB-ID emergency object UNSIGNED32 ro -
0x1200 | 0 . server SDO parameter . UNSIGNEDS8 ro . 2

1 COB-ID Client — Server (rx) UNSIGNED32 ro -

2 COB-ID Server — Client (ix) UNSIGNED32 ro -
0x1400 | 0 . RX PDO 1 communication parameter . UNSIGNEDS8 ro . 2

1 COB-ID used by PDO UNSIGNED32 ro -

2 transmission type UNSIGNEDS8 ro 254
0x1600 0 ' Count mapped objects | UNSIGNEDS ro -

1 RxPDO1 1. mapped object UNSIGNED32 ro -

2" RxPDO1 2. mapped object UNSIGNED32 ro -

3" ' RxPDO1 3. mapped object | UNSIGNED32 ro -

a" TxPDO1 4. mapped object UNSIGNED32 ro -
0x1800 | 0 TX PDO 1 communication parameter UNSIGNEDS8 ro 2

1 ' COB-ID used by PDO | UNSIGNED32 ro -

2 transmission type UNSIGNEDS8 ro 254
0x1A00 | 0 count mapped objects UNSIGNEDS8 ro -

1 ' TxPDO1 1. mapped object | UNSIGNED32 ro -

2" TxPDO1 2. mapped object UNSIGNED32 ro -

3" TxPDO1 3. mapped object UNSIGNED32 ro -

4" ' TxPDO1 4. mapped object | UNSIGNED32 ro -

1) Lisaykset riippuvat prosessidatasanojen lukumaaran konfiguroinnista
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12 Taydentavia kenttajakolaitteiden kayttoonotto-ohjeita

Kayttdonotto tapahtuu kaytetystd kenttavaylaliitynnastad riippuen seuraavan luvun
ohjeiden mukaan:

« "Kayttdonotto DeviceNet:ia kayttamalla (MFD + MQD)"
« "Kayttdonotto CANopen:ia kayttamalla"

Noudata sen lisdksi seuraavia kenttdjakolaitteiden kayttdonotto-ohjeita.

oL Iy
121 Kenttéjakolaitteet MF./Z.6., MQ./Z.6. [[][7]— |
12.1.1 Huoltokytkin v "

Kenttajakolaitteen Z.6. huolto-/johdonsuojakytkin suojaa hybridikaapelia ylikuormituk-
selta ja kytkee paalle seuraavat MOVIMOT®-komponentit:

— verkkojannite ja
— DC-24-V-kayttéjannite

A VAARA!

Huolto-/johdonsuojakytkin erottaa verkosta vain MOVIMOT®-moottorin, mutta ei kent-
tajakolaitetta.

Kuolema tai vakavia loukkaantumisia sahkoiskun seurauksena.

+ Kenttajakolaite on saatettava jannitteettémaan tilaan ennen kaikkia t6ita, ja samalla
on my@s varmistettava, etta virtaa ei voi kytkea takaisin paalle.

Periaatekaavio:

"Safety Power"
1]
X1 — X40 |— X20/X29
~—| AN| ™
Y B | >0 > 0
I K
’—0

A4

\ MF. /MQ..
E

RS-485

RS+
RS-

MFZ.6F

X9 [2]

1162524811

[1] Siltaus MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen jannitteensyo6ttéa varten kenttavaylalitynnan DC-24-V-kayttdjannitteesta
MF.. / MQ.. (johdotettu tehtaalla)
[2] Hybridikaapelin liitanta
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R
12.2 Kenttijakolaitteet MF./MM../Z.7., MQ../MM../Z.7. riﬁ

12.2.1 Tarkista moottorin liitintatapa

Varmista oheisen kuvan avulla, ettd valittu kenttajakolaitteen kytkentdtapa vastaa lii-
tetyn moottorin kytkentatapaa.

GO 0O
)\ w2 uz2 vz f
ur vi w

O O [¢]

1162529803

HUOM!

Jarrumoottoreissa ei moottorin liitdntarasiaan saa asentaa jarrun tasasuuntaajaa!

Periaatekaavio:

"Safety Power"
I_|:I|[1]
X1 — X40 [— X20/X29
5[9]s EIEE
K NG
MFE. / MQ..
N
4 RS-485
+ I
IR
X o«
MOVIMOT®
—| AN
Sl>z| elFle EE
MFZ.7F
X9 [2]

1163654283

[1] Siltaus MOVIMOT®-kayttélaitteen jannitteensyottéa varten kenttavaylalitynnan DC-24-V-sybttojannitteesta
MF.. / MQ.. (johdotettu tehtaalla)
[2] Hybridikaapelin liitdnta
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12.2.2 MOVIMOT®-muuttajan sisdinen johdotus kenttdjakolaitteessa

A
N —
>
he §E—'m —|N|o| s |wlo|~ o] X1
[ Y [ R B R B B
TH
X6

} (3]

[11 DIP-kytkin liitantatavan asetusta varten
Varmista, etta liitetyn moottorin liitdntatapa on DIP-kytkimen kytkinasennon

mukainen.

13|15

1186911627

[2] Huomaa pyoérimissuunnan aktivointi
(Yleensa molemmat pyoérimissuunnat on aktivoitu.)

Molemmat pydrimissuunnat ~ Vain pyoérimissuunta Vain pydrimissuunta
on aktivoitu vastapdivaan on aktivoitu. myotapaivaan on aktivoitu.
2z =T =T
S| Flx N LS S|
TH TH TH
1186918667

[3] Sisaisen jarruvastuksen liitdnta (vain jarruttomissa moottoreissa)
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- 12
@7

12.3 Kenttdjakolaitteet MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. |[1] ———

12.3.1 Huoltokytkin
Kenttdjakolaitteen Z.8. huoltokytkin kytkee paalle seuraavat MOVIMOT®-komponentit:
— verkkojannite ja
— DC-24-V-kayttdjannite

Huolto-/johdonsuojakytkin erottaa verkosta vain MOVIMOT®-moottorin, mutta ei kent-
tajakolaitetta.

Kuolema tai vakavia loukkaantumisia sahkoiskun seurauksena.

* Kenttajakolaite on saatettava jannitteettdmaan tilaan ennen kaikkia t6ita, ja samalla
on myds varmistettava, etta virtaa ei voi kytkea takaisin paalle.

Periaatekaavio:

"Safety Power"
|_|:||[1]
X1 —  X40 — X20/X29
—|N| ™ >0 5 [m)
J\\\ ME. / MQ..
N
v RS-485
+ I
2]1R%)
X oo
MOVIMOT®
- N
S|> ] [ ] R o =
MFZ.8F
X9 [2]

S

=

1186927371

[1] Siltaus MOVIMOT®-kayttSlaitteen jannitteensysttoda varten kenttavaylalitynnan DC-24-V-syéttojannitteests
MF.. / MQ.. (johdotettu tehtaalla)
[2] Hybridikaapelin liitanta
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12.3.2 Tarkista moottorin liitintatapa

Varmista oheisen kuvan avulla, ettd valittu kenttajakolaitteen kytkentatapa vastaa lii-
tetyn moottorin kytkentatapaa.

G © O
)\ w2 uz v2 f
uu vi w

O [©) [¢]

1162529803

HUOM!

Jarrumoottoreissa ei moottorin litantarasiaan saa asentaa jarrun tasasuuntaajaa!

12.3.3 MOVIMOT®-muuttajan sisdinen johdotus kenttdjakolaitteessa

A
[1] H o O| X4
T SERE |elzle|s|y g
2
)
3
™
AR
> 599
N
+

(1]

[2]

(3]
[4]

140

1186934155

DIP-kytkin litdntatavan asetusta varten
Varmista, etta liitetyn moottorin liitantatapa on DIP-kytkimen kytkinasennon
mukainen.

Huomaa pyoérimissuunnan aktivointi
(Yleensa molemmat pyoérimissuunnat on aktivoitu.)

Molemmat pyérimissuunnat  Vain pydrimissuunta Vain pyérimissuunta
on aktivoitu vastapadivaan on aktivoitu. myoétapaivaan on aktivoitu.
== = =T
NI N L NI L
M
TH TH TH
1186918667

Sisaisen jarruvastuksen liitdnta (vain jarruttomissa moottoreissa)
Huoltokytkin
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12.4 MOVIMOT®-taajuusmuuttaja kenttdjakolaitteeseen integroituna

C &9,

12

@7

Seuraavassa luvussa kuvataan muutoksia, jotka tarvitaan MOVIMOT®-taajuusmuut-
tajan kayttamiseksi kenttajakolaitteessa eikd moottoriin integroituna.

12.4.1 Muutettu tehdasasetus MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ollessa integroituna kenttajakolaittee-

seen

Noudata muutettuja tehdasasetuksia, kun MOVIMOT®-taajuusmuuttajaa kayte-
taan kenttidjakolaitteeseen Z.7. tai Z.8. integroituna. Muut asetukset ovat samat
kuin moottoriin integroidussa MOVIMOT®—muuttajassa. Noudata kyseessa olevien
MOVIMOT®—kéytt6Iaitteiden kayttdohjeiden ohjeita.

DIP-kytkin S1:
s1 1 \ 2 \ 3 \ 4 5 6 7 8
e RS-485-osoite Moot- Moottori- PWM- Jouto-
20 21 | 22 | 23 tori- teho Taajuus kiynnin

suoja vaimennus

. Moottorin teho Muuttuva s
ON 1 1 1 1 Ei pala pienempi (16, 8, 4 kHz) Paalle
OFF 0 0 0 0 Paalle Mukautettu 4 kHz Ei pala
Ohjearvopotentiometri f1:

(1]
1186982667

[11 Tehdasasetus
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C &9,
O,

12.4.2 Lisatoiminnot MOVIMOT®:in ollessa integroituna kenttajakolaitteeseen

MOVIMOT®—muuttajien kaytdssa seuraavat lisdtoiminnot ovat sisallytettyna kenttajako-
laitteisiin Z.7. / Z.8. (rajoitetusti) mahdollisia. Lisatoiminnot on kuvattu yksityiskohtaisesti

kyseessa olevassa MOVIMOT®—kéytt60hjeessa.

Lisatoiminto Rajoitus

1 MOVIMOT®issa pidennetyt ramppiajat -

2 | MOVIMOT®:issa saadettava virtaraja (vika, jos raja | —
ylittyy)

3 | MOVIMOT®issa saadettava virtaraja (muutettavissa | Ei saatavilla
liittimen f1/f2 kautta)

4 | MOVIMOT®in parametrien asetus vaylan kautta Mahdollista vain kenttavaylaliityntayksikon

MQ.. yhteydessa

5 MOVIMOT®ja moottorisuoja kenttajakolaitteessa Vaylan parametrien asetus mahdollista vain
2.7.1Z.8. kenttavaylaliityntayksikon MQ.. yhteydessa
MOVIMOT®in PWM-maksimitaajuus 8 kHz -

MOVIMOT®issa pikakaynnistys/-pysaytys Mekaanista jarrua saa ohjata vain
MOVIMOT®-taajuusmuuttajan avulla.
Jarrua ei voi ohjata relelahdon kautta.

8 | MOVIMOT®in minimitaajuus 0 Hz -

10  MOVIMOT®in minimitaajuus 0 Hz ja alennettu vaan- | —
tdmomentti pienilla taajuuksilla

11 | Verkkovaiheen puuttumisen valvonta passivoitu -

12  Pikakaynnistyksella/pysaytyksella varustettu Mekaanista jarrua saa ohjata vain
MOVIMOT® ja moottorinsuoja kenttajakolaitteessa MOVIMOT®-taajuusmuuttajan avulla.
Z.7.jaZ.8. Jarrua ei voi ohjata relelahdon kautta.

14 MOVIMOT®jossa deaktivoitu luiston kompensointi -

HUOM!

Lisatoimintoa 9 "MOVIMOT® nostinkayttésovelluksiin” ja lisdtoimintoa 13 "MOVIMOT®
nostinkayttésovelluksiin, laajennetulla kayntinopeuden valvonnalla" ei saa kayttaa
MOVIMOT®—taajuusmuuttajissa, jotka on integroitu kenttajakolaitteeseen 2.7./ Z.8.!
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13 Ohjauslaitteet
13.1 Ohjauslaite MFG11A
13.1.1 Toiminto

Ohjauslaite MFG11A liitetdan kenttavaylaliitynnan paikalle haluttuun MFZ..-liitdntamo-
duuliin, ja sen avulla MOVIMOT®-kayttolaitetta voidaan ohjata kasin.

1187159051
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13 ("@ Ohjauslaitteet
©

13.1.2 Kayttd

Lisalaitteen MFG11A kaytto

Kuvaruutunaytté

Negatiivinen nayttéarvo esim. = pydrimissuunta vasemmalle

Positiivinen nayttéarvo esim. | = pyérimissuunta oikealle
SEW.

Naytetty arvo perustuu ohjearvopotentiometriin f1 asetettuun pydrimisnopeuteen.
Esimerkki: Nayttd "50" = 50 % ohjearvopotentiometriin asetetusta pyorimisnopeudesta.
Huomio: Kun naytdssé on "0", kayttdlaite pyorii nopeudella fiy,.

Liséaa pyorimisnope-

utta Pyérimissuunta oikealle: D@ Pyérimissuunta vasemmalle: (
Pyorimisnopeuden

alentaminen Pydérimissuunta oikealle: @ Pydrimissuunta vasemmalle: ((‘

MOVIMOT®:in lukitse-

minen Paina painiketta: néytto = OFF
SEW

MOVIMOT®:in

aktivointi (G@ tai @\/}@

Huomio: MOVIMOT®-kéytt6Iaite kiihdyttéda aktivoinnin jalkeen viimeksi tallennettuun pyorimis-
suuntaan ja viimeksi tallennettuun pydérimisnopeuteen.

Pyorimissuunnan

vaihto oikealta 1. kunnes kuvaruudun nayttd =
vasemmalle
2. Kun painiketta ((G@ painetaan uudelleen, pydrimissuunta vaihtuu oikealta

vasemmalle

&

Pyorimissuunnan

vaihto vasemmalta 1. kunnes kuvaruudun naytto =
oikealle (
SEW
2. Kun painiketta ((G@ painetaan uudelleen, pydrimissuunta vaihtuu vasem-

malta oikealle

HUOM!
° Kun 24-V-jannitteensyottd kytketdan uudelleen paalle, moduuli on aina STOP-tilassa
1 (nayttd = OFF). Kun suunta valitaan nuolipainikkeilla, kayttélaite (ohjearvo) kaynnistyy
nollasta.
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13.2 Ohjauslaite DBG

13.2.1 Yhteys kenttavayliliityntéihin MF.. / MQ..

Ohjauslaite DBG60B kytketdan suoraan kenttavaylaliitynnan MF.. / MQ.. diagnoosilii-
tyntdan. Ohjauslaite voidaan kytked myds 5 m:n pituisella jatkokaapelilla (lisalaite
DKG60B).

DKGG0B DBG60B

1188441227

13.2.2 Toiminnot

Ohjauslaite DBG mahdollistaa MOVIMOT®-kéytt6Iaitteiden manuaalisen ohjauksen ja
siind on seuraavat toiminnot:

. MOVIMOT®-kéytt6Iaitteiden parametrointi
+ Kayttolaitteiden ohjaus ohjauslaitteella

* Prosessidatan nayttd (monitoritila)

+ Vaylayhteyden diagnoosi
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13.2.3 Nappadinten kytkennit DBG
Seuraava kuva esittda ohjauslaitteen DBG nappainten kytkentoja:

(2]

341827339

[1]  Painike Seis

[2] Painike Edellisen sy6ton mitatdinti

[3]  Painike Kielen valinta

[4] Painike @ Valikon vaihto

[5] Painike <0>—-<9> Numerot0-9

[6] Painike (+-) Etumerkin vaihto

[7] Painike @ Nuoli yl6s, yksi valikkokohta yldspain
[8] Painike Kaynnistys

[91 Painike OK, asetuksen hyvdksyminen

[10] Painike Pikavalikon aktivointi

[11] Painike @ Nuoli alas, yksi valikkokohta alaspain

[12] Painikem ()  Desimaalipilkku
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13.2.4 Valitse halutut kielet

Kun DBG-ohjauslaite kaynnistetddn ensimmaisen kerran tai sen toimitustila aktivoi-
daan, nayttoon ilmestyy muutaman sekunnin ajaksi seuraava teksti:

SEW
EURODRIVE

Sen jalkeen nayttoon ilmestyy kielivalinnan symboli.

@

Haluttu kieli valitaan seuraavalla tavalla:

» Paina painiketta .

Naytolle ilmestyy lista kaytettavissa olevista kielista.

» Valitse haluttu kieli painikkeella @ tai @
» Vahvista kielen valinta painikkeella .

Nayttoon ilmestyy perusnayttoruutu valitulla kielella.

341888523
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C &9,
O,

13.2.5 Monitoritila
Aktivointi + Kytke DBG kenttavaylaliitynnan diagnoosiliityntaan.

Ensin naytetddn muutaman sekunnin ajan kytketyn MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen tyyppi-
merkinta. DBG siirtyy sen jalkeen monitoritilaan.

@ MONITORI

PI1 PI2 PI3
H 0000 0000 0000

Tila / virhe

KASTIKAYTTO MONITORI
MONITORT PO1 PO2 PO3
DBG-TOIMITUS 0000 0000 0000
LATTEASETUKSET Oms n=% / virhe

1213961995
Mikali haluat siirtya monitoritilaan jostakin toisesta tilasta, menettele seuraavalla tavalla:
* Hae pikavalikko esiin -painikkeella.
+ Kayta nuolinappaimia @ tai @ valitaksesi pikavalikosta kohdan "MONITORI".

* Vahvista valinta painikkeella .

Ohjauslaite on nyt monitoritilassa.

Monitoritilassa prosessin Iahtodata PO ja prosessin tulodata Pl naytetaan kahdessa eri
valikossa.

Pikavalikosta paasee aina PO-dataikkunaan.

* Paina painiketta @ siirtyaksesi PO-dataikkunasta Pl-dataikkunaan.

* Paina painiketta @ siirtyaksesi takaisin PO-dataikkunaan.

Pikavalikkoon paasee palaamaan painamalla painiketta tai painiketta .
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Naytté

Ohjauslaite DBG @

Prosessin ldhtédata
Prosessin |ahtddatan nayttd sisaltaa seuraavat tiedot:

MONITORI
PO1 P02 PO3
0000 0000 0000

Oms n=0% / virhe

1214829451

* PO1 = Ohjaussana

+ PO2 = Kayntinopeus (%)

+ PO3 = Ramppi

Lisaksi naytetaan:

* Ramppi millisekunteina

* Nopeus prosentteina

* Virhetapauksessa vaihtelevasti vikanumero ja virheteksti

Prosessin tulodata:
Prosessin tulodatan nayttd sisaltaa seuraavat tiedot:

MONITORI
PI1 PI2 PI3
0000 0000 0000

Tila / virhe

1214716171

+ PI1 =Tilasana 1

+ PI2 = Lahtdvirta

+ PI3 =Tilasana 2

Lisaksi naytetaan:

* Pl-ikkunan tilapalkissa tila tai

+ virhetapauksessa vaihtelevasti vikanumero ja virheteksti
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13.2.6 Kasikayttotila
Aktivointi * Kytke DBG moduulin diagnoosiliityntédan.

Ensin ndytetddn muutaman sekunnin ajan kytketyn MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen tyyppi-
merkinta. DBG siirtyy sen jalkeen monitoritilaan.

KASTKAYTTO @ RASTRAYTTO
MONITORT % RAMPIN NOPEUS
DBG-TOIMITUS 0 1000 O
LAITEASETUKSET @

1214980491

Menettele seuraavalla tavalla kasikayttotilaan siirtymiseksi:
1. Hae pikavalikko esiin (&)-painikkeella.
2. Kayta nuolinappaimia @ tai @ valitaksesi pikavalikosta kohdan "KASIKAYTTO".

3. Vahvista valinta painikkeella .

Ohjauslaite on nyt kasikayttotilassa.

HUOM!

Mikali kayttolaite on aktivoitu automaattitilassa (vaylakayttd), kasikayttotilaan ei voi

siirtya.
1 Silloin nayttéon ilmestyy kahden sekunnin ajaksi iimoitus "KASIKAYTTO OHJE 17:
TAAJUUSM. AKTIVOITU", ja ohjauslaite DBG palaa pikavalikkoon.

Néaytté Kasikayttotilan nayttd sisaltda seuraavat tiedot:

KASTKAYTTO

% RAMPIN NOPEUS

0 10000 0
AKTIVOINTI / EI AKTIVOINTIA

1215017739

» Nayttéarvo: Lahtovirta %/ly
+ Saatdarvo: Ramppiaika millisekunteina (esiasetusarvo 10000 ms)
+ Saatbéarvo: Nopeus prosentteina (esiasetusarvo 0 %)
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Valikossa "KASIKAYTTO" on kaytdssa seuraavat toiminnot:

Nopeuden ohjearvo Aseta painikkeella @ tai painikkeella@ nopeuden ohjearvo
prosentteina prosentteina tai syotéa arvo numeronappaimilla <0> — <9>.

Kayttolaitteen pydrimissuuntaa muutetaan painikkeella @

Vahvista systtd (%) -painikkeella.

Valikon vaihto Paina painiketta @ siirtyaksesi ramppiajan syottovalikkoon.
Ramppiajan Aseta painikkeella @ tai painikkeella @ ramppiaika tai
asettaminen sy6té arvo numeronéppaimilla <0> — <9>.

Vahvista syoéttd -painikkeella.
Kayttolaitteen Jos haluat kdynnistaa kayttdlaitteen, paina painiketta .
kaynnistaminen Tilapalkissa nékyy silloin "AKTIVOINTI".

Ohjauslaite nayttda kaytén aikana sen hetkisen moottorivirran
[%] moottorin nimellisvirrasta Iy;.

Kayttolaitteen Jos haluat pysayttaa kayttolaitteen, paina painiketta .

pysayttaminen i ) . o o
Tilapalkissa nakyy silloin vilkkuva ilmoitus "EI AKTIVOINTIA".

A VAARA!

Kun kasikayttotilasta poistutaan, jarjestelma kysyy: "Automaattikdyton aktivoiminen?"
Mikali valitset "OK", kayttolaite kytketaan heti automaattikayttétilaan.

Mikali kayttolaite on aktivoitu vaylasignaalien kautta, se voi kaynnistya tahattomasti.
Kuolema tai vakavia loukkaantumisia puristumisen seurauksena.

* Binaarisignaalit tai prosessidata on asetettava ennen kasikayttotilan deaktivointia
siten, etta kayttolaitetta ei ole aktivoitu.

» Binaarisignaalit tai prosessidata muutetaan vasta kasikaytén deaktivoimisen jal-
keen.
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Kasikayttotilan
deaktivointi

Vian kuittaaminen

Kasikayttotila deaktivoidaan painikkeella tai painikkeella

Nayttéon ilmestyy kysely:
AUTOMAATTIKAYTON AKTIVOIMINEN?

* Kun painat painiketta @ paaset palaamaan takaisin kasi-
kayttétilaan.

* Kun painat painiketta , kasikayttotila deaktivoidaan ja
jarjestelma siirtyy automaattikayttotilaan.

Nakyviin ilmestyy valikko.

Jos kasikayttotilassa ilmenee vika, naytdssa nakyy seuraava
virheikkuna: Virheikkunan tilapalkissa nakyy vuoritellen
(2 sekunnin valein) vikailmoitusnumero tai virheteksti.

Kun painat painiketta , virheikkunasta poistutaan ja vika
kuitataan.
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14 MOVILINK®-IaiteprofiiIi
14.1 Prosessidatan koodaus

Ohjausta ja ohjearvon syoéttda varten kaikissa kenttavaylajarjestelmissa kaytetaan
samaa prosessidataa. Prosessidata koodataan SEW-taajuusmuuttajien yhtenaisella
MOVILINK®-profiiIiIIa. MOVIMOT®issa kaytetdan yleensa seuraavia vaihtoehtoja:

» 2 prosessidatasanaa (2 PD)
» 3 prosessidatasanaa (3 PD)

Master

LTI . T B
' | ] Po1 |

] P \

1191917323

PO = prosessin lahtddata Pl = prosessin tulodata
PO1 = ohjaussana PI1 =tilasana 1
PO2 = pydrimisnopeus (%) PI2 = lahtovirta
PO3 = ramppi PI3 =tilasana 2

14.1.1 2 prosessidatasanaa

Korkeamman tason ohjaus lahettda prosessilahtdédatan "Ohjaussana" ja "Py6rimisno-
peus [%]" MOVIMOT®-taajuusmuuttajaIIe sen ohjaamiseksi kahdella prosessidatasa-
nalla. MOVIMOT®-taajuusmuuttaja I&hettdd prosessitulodatan "Tilasana 1" ja "Lahto-
virta" ylemman tason ohjaukselle.

14.1.2 3 prosessidatasanaa

Kun ohjaus tapahtuu kolmella prosessidatasanalla, prosessin lahtdsanana siirretdan
lisdksi ramppiaika ja kolmantena prosessin tulodatasanana tilatietosana 2.
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14.1.3 Prosessin lahtodata

Ylemman tason ohjausjarjestelma siirtda prosessin lahtédatan (ohjaustiedot ja
ohjearvot) MOVIMOT®—taajuusmuuttajaIIe. Ne astuvat voimaan MOVIMOT®—taajuus—
muuttajassa kuitenkin vasta kun MOVIMOT®—taajuusmuuttajan RS-485-o0soitteelle
(DIP-kytkimet S1/1 ... S1/4) on asetettu jokin muu arvo kuin 0.

MOVIMOT®-kéytt6Iaitetta voidaan ohjata seuraavalla prosessin lahtédatalla:
» PO1: Ohjaussana

+ PO2: Kayntinopeus [%] (ohjearvo)

+ PO3: Ramppi

Virtuaaliset liittimet jarrun vapauttamiseksi ilman kayttolait-
teen aktivointia, vain MOVIMOT®-kytkimessé S2/2 ="ON"
(noudata MOVIMOT®-kayttéohjetta)

Perusohjauslohko
|15|14|13|12|11|1o|9|s 7|6|5|4|3|2|1|0

"= "1 1 0" = aktivointi
PO1: OhjaussanaT varattu lisdtoiminnoille = ”0” Kuit- varattu = "0” muuten seis
taus

Etumerkillinen prosenttiarvo / 0.0061 %

PO2: Ohjearvo— Esimerkki: -80 % / 0.0061 % = - 13115 = CCC5,¢,
PO3: Ramppi (vain__ Aika 0 - 50 I-_lz in ms (alue: 100...10000 ms)
3 sanan protokollassa) Esimerkki: 2.0 s = 2000 ms = 07D0y,¢

Ohjaussana bitit 0 — 2
Ohjauskomento "Aktivointi” annetaan bittien 0 - 2 avulla syéttamalld ohjaussana =
0006},64. MOVIMOT®-kayttolaitteen aktivoimiseksi tuloliittimet MYOTAPAIVAAN ja/tai
VASTAPAIVAAN on sillattava liséksi potentiaaliin +24 V.

Ohjauskomento "Seis” saadaan aikaan palauttamalla bitti 2 tilaan = "0". Kayta yhteen-
sopivuussyistd muiden SEW-taajuusmuuttajavalikoimien yhteydessa seis-komentoa
0002,y MOVIMOT® laukaisee kuitenkin pysaytyksen aktiivisen rampin mukaan aina
kun bitti 2 = ”0” bittien 1 ja 0 tilasta riippumatta.

Ohjaussana, bitti6  Hairidtapauksessa bitilla 6 = "1" (kuittaus) voidaan kuitata vika. Vapaille ohjausbiteille
= Reset annetaan yhteensopivuussyista arvo "0".

Kéyntinopeus [%] Nopeuden ohjearvo ilmoitetaan prosentteina suhteessa ohjearvopotentiometrilla f1 ase-
tettuun maksimikayntinopeuteen.

Koodaus: C000p,ex = -100 % (vastapéivaan)
4000}, = +100 % (myotapaivaan)
-> 1 digit = 0.0061 %

Esimerkki: 80 % frax, PyOrimissuunta VASTAPAIVAAN
Laskelma: -80 % /0.0061 = 13115455 = CCChygy
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Ramppi

Jos prosessidatan vaihto tapahtuu kolmella prosessidatasanalla, aktiivinen integraatto-
riramppi siirretdan prosessin ldhtdsanadatassa PO3. Kun MOVIMOT®-kéytt6Iaitetta
ohjataan kahdella prosessidatasanalla, kytkimella t1 asetettua integraattoriramppia kay-
tetaan.

Koodaus: 1 digit=1ms
Alue: 100 — 10000 ms
Esimerkki: 2.0 s =2000 ms = 20004eg = 07D0pex

14.1.4 Prosessin tulodata

MOVIMOT®-taajuusmuuttaja palauttaa prosessin tulodatan ylemman tason ohjauk-
selle. Prosessin tulodata koostuu tila- ja oloarvotiedoista. MOVIMOT®-kéytt6Iaite tukee
seuraavaa prosessin tulodataa:

« PI1: Tilasana 1
e PI2: Lahtovirta
¢ PI3: Tilasana 2

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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[15]14]13]12[11J10] 9 [ 8] 7 [ 6] 5] 4]3]2]1]0]

— Saadin aktivoitu = "1"

——— L aite aktivoitu ="1"

PO-data aktivoitu = "1"
Laitteen tila (bitti 5 = "0")
0 = taajuusmuuttaja ei valmis
2 = ej aktivointia
4 = aktivoitu

Varattu
P11: Tilasana 1

Varattu

Vikanumero (bitti 5 ="1")

Hairié/varoitus = "1"

Varattu

— Varattu

PI2: Vi | ] 16-bittinen kokonaisluku etumerkkeineen x 0.1 % Iy
- virran oloarnvo Esimerkki: 0320p6, = 800 x 0.1 % Iy, = 80 % Iy

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

*— Saadin aktivoitu = "1"

L——— Laite aktivoitu ="1"

PO-data aktivoitu = "1"

Varattu

Varattu

Hairié/varoitus = "1"

PI3: Tilasana 2 Varattu
(vain 3 sanan—
protokollassa) Varattu
01 (jarru)

"1" = jarru kiinni,
"0" = jarru auki

02 (kayttdvalmis)

11 (my6tapaivaan)

12 (vastapaivaan)

I3 (ohjearvo 2)

— Varattu 0
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14.2 Ohjelmaesimerkki Simatic S7-logiikkaa ja kenttdvaylaa kaytettaessa

Seuraava PLC Simatic S7:lle tarkoitettu ohjelmaesimerkki havainnollistaa prosessi-
datan ja kenttavaylaliitynnan MF. digitaalisten tulojen ja 1ahtdjen kasittelya.

OHJE!
° Talla esimerkilld havainnollistetaan sitoumuksetta PLC-ohjelman periaatteellista laa-
1 dintatapaa. SEW-EURODRIVE ei ota mink&anlaita vastuuta ohjelmaesimerkin sisal-
16sta.

14.2.1 Prosessidatan osoitteiden maaraytyminen automaatiolaitteessa

MOVIMOT®-kenttévéyIéIiitynnén prosessidata tallentuu esimerkissd PLC- muistialu-
eelle PW132 — PW136.

Lisalahto-/tulosanaa hallitaan alueilla AW 100 ja EW 100.

Master
(1]
[[aw100  |}po MOVIMOT® + MF..
21| Aw132 |}PO1 PO
AW134 |}PO2
awiss |1Po3 [ po1 | po2 | Po3
Ew100 _|}DI [ pn | P2 | PB
3 [_Ew132_|}PI1 - PI
EW134 |}PI2
|| EwW136_|[]PI3
— ~——
1192075019
[11 Osoitealue PO  Prosessin lahtodata PI Prosessin tulodata
[2] Lahtojen osoitteet PO1 Ohjaussana PI1 Tilasana 1
[3] Tulojen osoitteet PO2 Kayntinopeus [%] PI2  Lahtovirta
PO3 Ramppi PI3  Tilasana 2
DO Digitaalilahdét DI Digitaalitulot

14.2.2 MF..-kenttavaylaliitynnan digitaalitulojen/-lahtojen kasittely
Digitaalitulojen DI 0 - 3 JA-yhteenlasku ohjaa MF...-moduulin digitaalilahtéja DO 0ja DO 1.

U E 100.0 // kun DI 0 = "1"
U E 100.1  // DI 1 = "1"
U E 100.2 // DI 2 = "1"
U E 100.3  // DI 3 = "1"
= A 100.0 // niin DO 0 = "1™
= A 100.1 // DO 1 = "1"
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14.2.3 MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ohjaus

Tulon DI0 kautta tapahtuu MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen aktivointi:
+ E 100.0 = "0": ohjauskomento "seis”
+ E 100.0 = "1": ohjauskomento "aktivointi”

Tulon DI1 kautta maarataan pyorimissuunta ja kdyntinopeus:
+ E100.1 ="0": 50 % f,gx Myotapaivaan
+ E100.1 ="1": 50 % f,5x vastapaivaan

Kayttolaitteen kiihdytys ja hidastus tapahtuvat noudattamalla integrointiramppia, jonka
pituus on 1 s.

Prosessin tulodata tallentuu jatkokasittelya varten valiaikaisesti apumuistisanoihin 20 ... 24.

U E 100.0 // tulodatan ollessa 100.0 annetaan ohjauskomento
"aktivointi”
SPB FRETI
L WH16#2 // ohjauskomento ”seis”
T PAW 132 // kirjoitus 1&htddén POl (ohjaussana 1)
SPA SOLL
FREI: L WH#16#6 // MOVIMOT-ohjauskomento "aktivointi" (0006hex)
T PAW 132 // kirjoitus 1&htd6én POl (ohjaussana 1)
SOLL: U E 100.1 // tulodatan ollessa 100.1 pydrimissuunnan madradidminen
SPB LINK // kun tulodata 100.1 = "1", niin vastapaivaan
L W#16#2000 // kdyntinopeuden ohjearvo = 50% fmax myotdpaivaan
(=2000hex)
T PAW 134 // kdyntinopeusdatan [%$] kirjoitus 1ahtodn PO2
SPA ISTW
LINK: L W#16#E000 // k&yntinopeuden ohjearvo = 50% fmax vastapaivaan
(=E000hex)
T PAW 134 // k&yntinopeusdatan [%] kirjoitus 1ahtddn PO2
ISTW: L 1000 // ramppi = 1ls (1000des)
T PAW 136 // kirjoitus 18htddén PO3 (ramppi)
L PEW 132 // lataus tulosta PI1 (tilasana 1)
T MW 20 // ja valitallennus
L PEW 134 // lataus tulosta PI2 (l&htdvirta)
T MW 22 // ja valitallennus
L PEW 136 // lataus tulosta PI3 (tilasana 2)
T MW 24 // ja valitallennus
BE
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14.3 Ohjelmaesimerkki DeviceNetin yhteydessé

Prosessidatan kasittelya seka kenttavaylaliityntayksikon MFD2. digitaalituloja ja -lahtoja
selventda seuraava, Allen Bradleyn SLC500-logiikalle tehty ohjelmaesimerkki.

MOVIMOT®-kenttavaylalitynnan prosessin 1ahtodata on tallennettu esimerkissa PLC-
muistialueelle 0:3.1 - O:3.3 ja prosessi tulodata muistialueelle 1:3.1 - 1:3.3. Lahtddata kir-
joitetaan "rungissa 1" muistialueelle N7:0 - N7:2 ja tulodata muistialueelle N7:4 - N7:6.

OHJE!
° Talla esimerkilld on tarkoitus vain havainnollistaa PLC-ohjelman periaatteellista laadin-
1 tatapaa. SEW-EURODRIVE ei ota minkaanlaita vastuuta ohjelmaesimerkin sisallosta.

LAD 2

Total Fungs m Cuorrent File = 11

Enable Devicellet Scanner
e300
L
1747-5DH
Copy Inputs to H7:0 - H7.3
COF
Copy File —
Sonroe #3.1
Dest #7:0
Length 4
Copy M:1.5 --= PO Data (4 words)
ZOF
Copy File —
Source #1774
Dest #.51
Lenzth 4
CEND—
1452916619
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Lisalahtétavua (0:3.3/0 - 0:3.3/7) hallitaan N7:3:ssa ja tulotavua (1:3.3/0 - 13.3/7)

N7:7:ssa.
Master
1]
[ 031 |lPO1
0:3.2_|iPO2 MOVIMOT®+ MFD..
(2] 0:3.3 |}PO3
0:3.4 }DO PO
T [ pot | Po2 | PoO3
T ~—
1:3.1 |}Pit [ pn | P2 | PB3
132 |PI2 - PI
B[ 133 [IPI13
1:3.4 1Dl
>/\_’
1452970507
[11 Osoitealue PO Prosessin lahtodata Pl Prosessin tulodata
[2] Lahtojen osoitteet PO1 Ohjaussana P11 Tilasana 1
[3] Tulojen osoitteet PO2 Kayntinopeus [%] Pl2 Lahtovirta
PO3 Ramppi PI3 Tilasana 2
DO  Digitaalilahdét DI  Digitaalitulot

14.3.1 Prosessidatan késittely ohjauksen kopioidulla muistialueella

Prosessin lahtédata Ohjauksen muistialue Prosessidatasanat

0:3.1 N7:0 PO1

0:3.2 N7:1 PO2

0:3.3 N7:2 PO3

0:3.4 N7:3 vapaa DO
Prosessin tulodata Ohjauksen muistialue Prosessidatasanat

1:3.1 N7:4 PI1

1:3.2 N7:5 P12

1:3.3 N7:6 PI3

1:3.4 N7:7 vapaa DI
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14.3.2 MFD2.:en digitaalitulojen/-lahtéjen kasittely

Lahtobitteja ohjataan tulobittien JA-yhteenlaskun kautta. Kun kaikki tulobitit = 1, 1ahto-
bitit DOO ja DO1 asetetaan. Muuten lahtobitit nollataan (= 0).

set Chatputs
Ll (e
Iaove —
Source ]
0=
Dest M3
0=
If(DI0=]1 and DI1=1 and DI2=1 and DI3=1] then (DO0=1, D01=1] else (DOO0=0, D21 =0]
o peii] o etk W75 .55 b (80T
il il il il Move —
Sonurce K]
S=
Diast M3
(E
1453037963

14.3.3 MOVIMOT®-taajuusmuuttajan ohjaus
Tulobitilla DIO (N7:3/0) aktivoidaan MOVIMOT®-kayttolaite:
* N7:3/0=0 ohjauskomento "Stop"
* N7:3/0=1 ohjauskomento "Aktivointi"

Tulobitilla DIO1 (N7:3/1) maaritetdadn pydrimissuunta ja pydrimisnopeus:

* N7:3/1=0: 50 % fp,5x My6tapaivaan
* N7:3/1=1: 50 % f,,ox vastapaivaan
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Ohjelmaesimerkki DeviceNetin yhteydessa

14

Kayttolaitteen kiihdytys ja hidastus tapahtuvat noudattamalla integrointiramppia, jonka
pituus on 1 s. Prosessin tulodata tallentuu jatkokasittelya varten valiaikaisesti muistialu-
eelle N7:4 - N7:6.

Controbarord]l = 2 (Stop)

(80T
Move —
Souroe 2
2
Diest H7:4
2=
Enable MOVIMOT [(--= 000&k)
W50 WO
II Move —
Souroe &
A=
Diest H7:4
2=
Spead = 3044 fimax o nght (=2000h = 21724)
7501 WO
II Move —
Souroe 21a2
2192=
Diest 7.5
-B192=
Speed = 50% fmax turn left (=E000L = -21924)
HTa1 (8T
jl’ Move —
Source -g1a2
-2192=
Diast HT.5
-2192=
Ramp = 15 (1000d)
S (8T
Iove —
Source 1000
1000=
Dest H7&
1000=
1453093387
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MQ..-parametriluettelo

Parametrit

C &9,

15

Parametrit
15.1 MAQ..-parametriluettelo

Parametri | Kuvaus/Nimike Indeksi | Yksikko | Paasy Oletus- | Merkitys/arvoalue
arvo
010 Taajuusmuuttajan tila 8310 RO 0 Low Word -koodattu, kuten tilasana 1
011 Toimintatila 8310 RO 0 Low Word -koodattu, kuten tilasana 1
012 Hairictila 8310 RO 0 Low Word -koodattu, kuten tilasana 1
013 Aktiivinen parametrisarja 8310 RO 0 Low Word -koodattu, kuten tilasana 1
015 Kayttotunnit 8328 [s] RO 0
030 Binaaritulo DIOO 8844 RW 16 0: Ei toimintoa
031 Binaéritulo DIO1 8335 RW 16 ;g :\ﬁg)?_';‘:]'ﬁm sisaéin
032 Binaaritulo DI02 8336 RO 16
033 Binaaritulo DI03 8337 RO 16
034 Binaaritulo DI04 8338 RO 16
035 Binaaritulo DI05 8339 RO 16
036 Binaaritulot DIO0 — DI05 8334 RO 16
050 Binaarilahto DO00 8843 RW 21 0: Ei toimintoa
051 Binaarilahtd DOO01 8350 RW 21 g; :Egg:ﬁ;ﬁ%
053 Binaarilahdét DOOO... 8360 RO
070 Laitetyyppi 8301 RO
076 Peruslaitteen laiteohjelmisto 8300 RO
090 PD-konfigurointi 8451 RO
091 Kenttavaylatyyppi 8452 RO
092 Kenttavaylan siirtonopeus 8453 RO
093 Kenttavaylan osoite 8454 RO
094 PO1-ohjearvo 8455 RO
095 PO2-ohjearvo 8456 RO
096 PO3-ohjearvo 8457 RO
097 Pl1-oloarvo 8458 RO
098 PlI2-oloarvo 8459 RO
099 P13-oloarvo 8460 RO
504 Anturin valvonta 8832 RwW 1 0: POIS
1: PAALLA
608 Binaaritulo DI00 8844 RwW 16 0: Eitoimintoa
600 Binaritulo DIO1 8335 RW 16 ;g :\Z’gf_ﬁﬂﬁjri sisidin
601 Binaaritulo DI02 8336 RO 16
602 Binaaritulo DI03 8337 RO 16
603 Binaaritulo DI04 8338 RO 16
604 Binaaritulo DI05 8339 RO 16
628 Binaarilahté DO00 8843 RW 21 0: Ei toimintoa
620 Binaérilahts DOO1 8350 RW 21 o Ioanato
802 Tehdasasetus 8594 R/RW 0 0: Ei
1: Kylla
2: Tila toimitettaessa
810 RS-485-o0soite 8597 RO 0
812 RS-485-aikavalvonnan aika 8599 [s] RO . 1
819 Kenttavaylan aikavalvonta 8606 [s] RO
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MQ..-parametriluettelo

15 (‘@ Parametrit
O,

Parametri | Kuvaus/Nimike Indeksi | Yksikko = Paasy Oletus- | Merkitys/arvoalue
arvo
831 Kenttavaylan aikavalvonnan 8610 RW 10 0: eireaktiota
reaktio 10: PO-DATA=0
840 Kuittaus kasin 8617 RW 0: POIS
1: PAALLA

870 Ohjearvokuvaus PO1 8304 RO 12 IPOS PO-DATA
871 Ohjearvokuvaus PO2 8305 RO 12 IPOS PO-DATA
872 Ohjearvokuvaus PO3 8306 RO 12 IPOS PO-DATA
873 Oloarvokuvaus PI1 8307 RO 9 IPOS PI-DATA
874 Oloarvokuvaus PI2 8308 RO 9 IPOS PI-DATA
875 Oloarvokuvaus PI3 8309 RO 9 IPOS PI-DATA
- IPOS-tarkastussana 8691 RW 0
- IPOS-ohjelman pituus 8695 RW 0
- IPOS-muuttuja HO - H127 11000- RW - Muistissa pysyva muuttuja

11127
- IPOS-muuttuja H10 — H511 11010- RwW 0

11511
- IPOS-koodi 16000- RwW 0

17023
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Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla ’3
16 Huolto
HUOM! |
P MOVIMOT® MM..C- ja MOVIMOT® MM. -D-taajuusmuuttajien huoltoa koskevia tietoja
1 on kyseisten laitteiden kayttdohjeissa.

16.1 Viylidiagnoosi MOVITOOLS®:ia kdyttimalli

16.1.1 Kenttavayladiagnoosi MF.. / MQ..-kenttavaylaliitynnan kautta

Kenttavaylaliitynndissa MF.. / MQ.. on diagnoosiliitanta huoltoa varten. Se mahdollistaa
vayladiagnoosin SEW-kayttéohjelmistoa MOVITOOLS® kayttamalla.

[ reioousroniion movivors _L(x]
Datei Satup 7
Monitarbetieh
PA{ [0002 severrs. [FAENGEDGHR =] sorsress soms v] sessses. [20E  PEA
-
PA2 |EDDD  wwssssss REHZAHL [%] | . wrevrrrs wow [ALISGANGSSTROM -'I [T Im‘D F
PA3 |03EE sessssss |RAMPE v | e - sosasns st [STATUSWORT 2w | sessasss |_|]:m PE3
PR | e e e e | ez | P3|
“FiDaen | | FEGLER FREIGEGEBEN @
|| GERAT FREIGEGEREN =
STEUERBEFEHL  [Hak =Jloto =] f:,j PADATEN FREIGEGEREN
RESET @ tssssa] | STHRUNG /'WARNUNG @
GERATEZUSTAND KEINE FREIGABE
DEZ 2 R 000000000000001 14 Arimation 7
[ onine T SER
1199394827

Ohjelmisto mahdollistaa MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen ja kenttavayla-masterin valilla vaih-
dettavien ohje- ja oloarvojen helpon diagnoosin.

HUOM!
° MOVIMOT®-kéytt6Iaitetta voidaan ohjata suoraan kenttdvayla-monitori-kayttétavalla
1 "ohjaus", ks. luku "MOVITOOLS®:in kenttavaylamonitori" (— sivu 169).

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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4. Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla

Diagnoosiliitdénnén rakenne
Diagnoosiliitynta sijaitsee potentiaalitasolla 0 ja on siten samalla potentiaalilla kuin
moduulielektroniikka. Se koskee kaikkia MF..- / MQ..-kenttavaylaliityntdja. AS-Interface-
litynndissa MFK.. diagnoosiliitynta sijaitsee MOVIMOT®-potentiaaIiIIa.
Liityntddn paasee kasiksi 4-napaisen pistoliittimen RJ10 kautta. Liityntd sijaitsee
moduulikannen ruuviliitoksen alla.

GND RS- RS+ +5V

1194294027

Liityntatyypin muunnin
Diagnoosiliittyman liitanta tavalliseen PC:hen voidaan tehda seuraavia lisalaitteita kayt-
tamalla:

+ USB11A jossa USB-liitanta, tuotenumero 0 824 831 1
+ UWS21B jossa sarjaliitynta RS-232, tuotenumero 1 820 456 2

USB11A %
USB RJ10 o
M O

MF../MQ..
PC + Q
MOVITOOLS
Uws21B
- —— [ RJ10
RS292_ _ gy
1195112331

Toimituslaajuus:

+ Liityntatyypin muunnin

» RJ10-pistokkeella varustettu kaapeli

+ Liitdntdkaapeli USB (USB11A) tai RS-232 (UWS21B)
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Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla

Huolto [ |

v

Olennaiset diagnoosiparametrit
Ohjelmisto MOVITOOLS®-Shell mahdollistaa MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen diagnoosin
kenttavaylaliityntdjen MF.. diagnoosiliitannan kautta

Nayttbarvot - 00.

prosessiarvot

Néyttbéarvot - 01.

Tilané&ytot

Nayttbarvot - 04.

Lisélaitteen
binééritulot

Néyttbéarvot - 06.

Lisélaitteen
binéérilahdét

MOVIMOT®-kéytt6Iaite toimittaa prosessiarvona lahtévirran takaisin.

Valikkonumero

Parametrin nimi

Indeksi

Merkitys / implementointi

004

Lahtétoiminta [% Iy]

8321

MOVIMOT®:in I3htovirta

MOVIMOT®-tila tulkitaan kokonaan ja naytetaan tilanaytossa.

Valikkonumero Parametrin nimi Indeksi Merkitys / implementointi

010 Taajuusmuuttajan tila | 8310 MOVIMOT®-taajuusmuuttajan toimintatila
011 Toimintatila 8310 MOVIMOT®-kayttétila

012 Hairidtila 8310 MOVIMOT®-vikatila

Kenttavaylaliityntdjen MF.. digitaaliset tulot naytetaan MOVIMOT®-kéytt6Iaitteen vaihto-
ehtoisina tuloina. Koska kyseisilla tuloilla ei ole suoraa vaikutusta MOVIMOT®-kéytt6-
laitteeseen, liitinjarjestykseksi on asetettu "Ei toimintoa".

Valikkonumero Parametrin nimi Indeksi | Merkitys / implementointi
040 Binaaritulot D110 8340 MF..-binaaritulojen DIO tila
041 Binaaritulot DI11 8341 MF..-binaaritulojen DI1 tila
042 Binaaritulot DI12 8342 MF..-binaaritulojen DI2 tila
043 Binaaritulot D113 8343 MF..-binaaritulojen DI3 tila
044 Bin&aritulot DI14 8344 MF..-binaaritulojen DI4 tila
045 Binaaritulot D115 8345 MF..-bin&aritulojen DI5 tila
048 Bin&éaritulot DI10 ..DI17 8348 Kaikkien binaaritulojen tila

Kenttavaylaliityntéjen MF.. digitaaliset 1ahd6t naytetaan MOVIMOT®—kéytt6Iaitteen vaih-
toehtoisina lahtéina. Koska kyseisilla 1ahdéilla ei ole suoraa vaikutusta MOVIMOT®-
kayttolaitteeseen, liitinjarjestykseksi on asetettu "Ei toimintoa".

Valikkonumero Parametrin nimi Indeksi Merkitys / implementointi

060 Bin&arilahdét DO10 8352 MF..-binaarilahtojen DOO tila

061 Binaarilahté DO11 8353 MF..-binaarilahtéjen DO tila

068 Bin&arilahdét DO10 - = 8360 MF..-bin&arilahtéjen DOO ja DO1 tila

DO17

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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’3 Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla
Néyttéarvot - 07. Laitetietojen joukossa naytetdan MOVIMOT®:ia ja kenttavaylaliityntdd MF.. koskevia
Laitetiedot tietoja.
Valikkonumero Parametrin nimi Indeksi Merkitys / implementointi
070 Laitetyyppi 8301 Laitetyyppi MOVIMOT®
072 Optio 1 8362 Laitetyyppi lisalaite 1 = MF..-tyyppi
074 Laiteohjelmisto 8364 Laiteohjelmiston nimikekoodi MF..
lisalaite 1
076 Peruslaitteen 8300 Laiteohjelmiston nimikekoodi MOVIMOT®
laiteohjelmisto
Néyttbéarvot - 09. Tama valikkokohta edustaa kaikkia kenttavaylatietoja.
Véyladiagnoosi . T . : : -
Valikkonumero Parametrin nimi Indeksi Merkitys / implementointi
090 PD-konfigurointi 8451 asetettu PD-konfigurointi MOVIMOT®:iin
091 Kenttavaylan tyyppi 8452 MF..:n kenttavaylatyyppi
092 Kenttavaylan 8453 MF..:n siirtonopeus
siirtonopeus
093 Kenttavaylan osoite 8454 MF..-DIP-kytkinten kenttévaylaosoite
094 PO1 ohjearvo [hex] 8455 PO1 ohjearvo kenttavayla-masterista
MOVIMOT®:iin
095 PO2 ohjearvo [hex] 8456 PO2 ohjearvo kenttavayla-masterista
MOVIMOT®:iin
096 PO3 ohjearvo [hex] 8457 PO3 Ohjearvo kenttavayla-masterista
MOVIMOT®:jin
097 P11 oloarvo [hex] 8458 PI1 oloarvo MOVIMOT®:ista kenttavayla-
masteriin
098 P12 oloarvo [hex] 8459 PI2 oloarvo MOVIMOT®:ista kenttavayla-
masteriin
099 P13 oloarvo [hex] 8460 PI3 Oloarvo MOVIMOT®:ista kenttavayla-
masteriin
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Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla

v

Kenttavaylamonitori MOVITOOLS®:issa

MOVITOOLS®:in kenttavaylamonitori mahdollistaa syklisen MOVIMOT®—prosessidatan
helpon ohjauksen ja visualisoinnin

+ FELDBUSMONITOR - MOVIMOTG® ] =lcix]|
Datei Setup 7

Monitorbetiieh

PAL [0002 oreses. [IETERTTIN 7] cossess: soms
PAZ [EDDD sesssss: [DREHZAHL [%] 7| sessssss sone sssssens oo [BLISGANGSSTROM v sesserss Iﬁ PE2
PAZ |03EE  wssssss: (RAMPE [ reere—— ssassass s [STATUSWORT 2 -I [Ty, W PE3

Pal | pa2 | Pi3 | PE1 | PE2 | PE3 |
"PaDaten || | REGLER FREIGEGEBEN L
| == GERAT FREIGEGEBEN
STEUERBEFEHL  [Hak oo =] |{}; f:,j PADATEN FREIGEGEREN
RESET @ tssssa] | STHRUNG /'WARNUNG @
GERATEZUSTAND KEINE FREIGABE
DEZ 2 I R00000000000001 0 Animation 7

1199394827

Ominaisuudet * Helppokayttdinen

* Helppo perehtyminen ohjaustoimintoihin myds ilman kenttavaylaan tapahtuvaa lii-
tantaa (kayttoonottovalmistelu)

« Sisallytetty SEWin MOVITOOLS®-kayttoliittymaan
* Nopea ja helppo vianmaaritys
* Mahdollisimman lyhyet suunnitteluvaiheet

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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’3 Vayladiagnoosi MOVITOOLS®:ia kayttamalla
Kenttévéyldmoni- Kenttavaylan avulla kayttajalla on kaytdssa tehokas tydkalu kayttddnottoa ja vianmaari-
torin toiminta tysta varten. Sen avulla taajuusmuuttajan ja ohjauksen valilld syklisesti vaihdettu pro-
sessidata saadaan nakyviin ja se voidaan tulkita.

Kenttavaylamonitorin avulla vaylatoimintaa ei voida vain tarkastella passiivisena kaytta-

jana, vaan silla voidaan ohjata taajuusmuuttajaa aktiivisesti.

Silloin kayttajalla on seuraavia mahdollisuuksia:

« Han voi huolehtia olemassa olevassa laitteistossa taajuusmuuttajan interaktiivisesta
ohjauksesta ja parantaa siten kayttdlaitteen toimintaa.

* Han voi simuloida etukateen (eli ilman todellisuudessa olemassa olevaa laitteistoa ja
kenttédvaylamasteria) yksittaisen kayttolaitteen toimintatapaa ja testata ohjaustoimin-
toja siten jo ennen kayttddnottoa.

Kenttévéayldmoni-

tori kdyttétavassa 11 [2]

ohjaus
+ FELDBUSHONITOR - MOVIMOTE =100 x|
Datei Zebp 7

Steuerbeliinb

PA1 [D00E siceesss [STEUEAWORT T ] ssssssssaans srsvisea: sos[ENDNEENGER]  +) vessrsss [0H7  PEA
-
PA2 |2ﬂll mmm a P SWGSSIRUH'IWIW PE2

Sendan

PAZ [O3ER wosrsens [RAMPE L T r— srsrsrs: sas[STATUSWORT 2 7| wessssss [[ED7  PE3
3 — I — A 4
13l P TR e | M| e | o
Busdeten AEGLER FREIGEGEBEN
DREHZAHL [%]
i GERAT FREIGEGEBEN
5] ———» 0 S o Pit-DATEN FREIGEGEBEN «—F—[5]
STORUNG S wWARHUNG [ .
GERATEZUSTAND FREIGABE [VFC|
DEZ G152 BIN 0070000000000000 Brimation [

1199400843

[1] Ohjaukselta tuleva PO-data

[2] PIl-data taajuusmuuttajalta ohjaukselle

[3] Sen hetkiset prosessin lIahtddatan HEX-arvot (editoitavissa)
[4] Sen hetkiset prosessin tulodatan HEX-arvot

[5] Sen hetkisen asetuksen nayttd
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Huolto [ |

16.1.2 Kenttavaylaliityntéjen vikataulukko

<P

Virhekoodi/kuvaus Reaktio Syy Toimenpide
10 IPOSILLOP IPOS-ohjelman Vika IPOS-ohjelmassa, yksityis- * Korjaa ja lataa IPOS-ohjelma ja
pysaytys kohtaisen selityksen antaa IPOS- kuittaa
DO =0 muuttuja H469
14 Anturivika Tiedonsiirto Katkos yhdessa tai useammassa * Tarkasta MQ...:n ja anturin valinen
MOVIMOT®-taajuus- anturin yhteydessa sahkdinen liitanta.
17 Stack Overflow tm;.:utttajaan keskey- Taajuusmuuttajan elektroniikka * Tarkasta maadoitus ja suojaukset ja
18  Stack Underfl goy= 0 vioittunut, esim. EMC:n vaikutuk- paranna niita tarvittaessa.
ack Underflow sesta «  Mikali vika toistuu, ota yhteytta
19 NMI SEW-huoltopalveluun.
20 Undefined
Opcode
21 Protection Fault
22 lllegal Word
Operand Access
23 lllegal Instruc-
tion Access
24 lllegal External
Bus Access
25 EEPROM Vika paasyssa EEPROM-muistiin | + Palauta tehdasasetukset "tila toimi-
tettaessa”, suorita kuittaus ja aseta
parametrit uudelleen (Huomio:
IPOS-ohjelma pyyhkiytyy samalla
pois)
» Mikali vika toistuu, ota yhteytta
SEW-huoltopalveluun.
28 Kenttavaylan Prosessin Master- ja slave-yksikdiden valilla | +  Tarkasta master-yksikon tiedonsiirto-
aikavalvonta |&htédata = 0 ei maaritetyn valvonta-ajan kulu- rutiinit
DO =0 essa ole tapahtunut tiedonsiirtoa.
(poiskytkettavissa)
32 |IPOS-indeksin IPOS-ohjelman Ohjelmoinnin perussaantéja * Tarkasta IPOS-svoellusohjelma ja
ylittyminen pysaytys rikottu, mista aiheutunut ylivuoto korjaa se
DO =0 jarjestelman sisaisessa pinomuis-
tissa.
37 Watchdog error Tiedonsiirto Jarjestelmaohjelmiston toiminta- « Ota yhteyttd SEW-huoltopalveluun
MOVIMOT®-taajuus- vika
41 Lisakortin ;‘nrl:utttajaan keskey- IPOS-ohjelman suoritusaika on « Tarkasta komennolla "_WdOn()"
aikavalvonta Y y_ IPOS-ohjelman aikavalvontaosi- asetettu aika.
DO=0 )
ossa (watchdog) asetettua aikaval-
vonta-aikaa pidempi.
45 Alustusvirhe Virhe itsediagnoosin jalkeisessa « Kuittaa. Mikali vika toistuu, ota
kuittauksessa yhteyttd SEW-huoltopalveluun.
77 Epakelpo IPOS- IPOS-ohjelman On yritetty asettaa kelpaamaton » Tarkasta ulkoisen ohjausjarjes-
ohjaussana pysaytys automaattitila. telman kirjoitusarvot
DO =0
83 Oikosulku ei mitaan DOO0, DO1 tai VO24-antureiden « Tarkasta I&htéjen DOO ja DO1 joh-
lahtopiirissa tehonsy6ttd on oikosulussa. dotus / kuormitus sekéa antureiden
jannitteensyotot
91 Jérjestelmdvika ei mitdan MQ..-yksikko ei ole saanut aikaval- | +  Tarkasta tehonsyétto ja RS-485-joh-
vonta-ajan puitteissa yhteytta dotus
yhteen tai useampaan vaylaase- « Tarkasta konfiguroitujen vaylaase-
maan (MOVIMOT®-taajuusmuutta- mien osoitteet
jaan).
97 Datan kopiointi Tiedonsiirto Tietuetta kopioitaessa on ilmennyt | <  Yritd kopioida data uudelleen tai

MOVIMOT®-taajuus-
muuttajaan keskey-
tynyt

DO =0

virhe. Data ei ole yhteenkuuluvaa.
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Pitkaaikaisvarastointi

16.2 Pitkaaikaisvarastointi

Kytke pitkdaikaisvarastoitavat taajuusmuuttajilla varustetut laitteet joka toinen vuosi
vahintdan 5 minuutin ajaksi verkkojannitteeseen. Muutoin laitteen kestoika lyhenee.

16.3 Menettely laiminlyédyn huollon tapauksessa

Taajuusmuuttajissa kaytetaan elektrolyyttikondensaattoreita, jotka rappeutuvat jannit-
teettdbmassa tilassa. Kondensaattorit voivat vioittua, kun ne kytketdan pitkan varas-
toinnin jalkeen verkkojannitteeseen.

Mikali huolto on lydty laimin, SEW-EURODRIVE suosittelee verkkojannitteen nosta-
mista maksimiarvoonsa hitaasti. Se voi tapahtua esimerkiksi sdatémuuuntimen avulla,
jonka lahtojannitettad sdadetadan seuraavan esityksen mukaisesti. Téman regeneroinnin
(elvytyksen) jélkeen laite voidaan ottaa valittdmasti kayttddn tai jatkaa pitkdaikaisvaras-
tointia ja huoltaa laitetta jatkossa.

Suosittelemme seuraavanlaista janniteporrastusta:
400/500 V AC -laitteet:

* Vaihe 1: 0V AC ... 350 V A muutaman sekunnin ajan
* Vaihe 2: 350 V AC 15 minuutin ajan

* Vaihe 3: 420 V AC 15 minuutin ajan

* Vaihe 4: 500 V AC 1 tunnin ajan

16.4 Havittdaminen

Tuotteen valmistusaineina on kaytetty:

* rautaa

* alumiinia
* kuparia
*  muovia

» elektroniikkakomponentteja
Havita osat voimassa olevien maaraysten mukaisesti!
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Tekniset tiedot

17 Tekniset tiedot

17.1 DeviceNet-liityntdyksikén MFD.. tekniset tiedot

Sahkoinen erittely MFD

Elektroniikan tehonsy6tté MFD
DeviceNet:in kautta

U =11V — 25V DeviceNet-erittelyn mukaan
I <100 mA

Taajuusmuuttajan ja antureiden tulojannite

(liitin 11/13)

U=+24V +/-25%

Potentiaalierotus

Vaylaliitantatekniikka

DeviceNet-potentiaali ja tulot / 1ahd6t
DeviceNet-potentiaali ja MOVIMOT®

Micro-Style-Connector Male (M12)

Binaaritulot (antureille)

Signaalitaso

Standardin EN 61131-2 mukaisesti PLC-yhteensopivia (tyypin 1 binaarituloja),
Ri = 3,0 kQ,
Naytteenottonopeus n. 5 ms

15V — 430 V: “1” = kosketin suljettuna; -3 V — +5 V: "0" = kosketin avoin

Antureiden jannitteensyo6tto
Mitoitusvirta
Sisainen jannitehavio

24 V DC standardin EN 61131-2 mukaan, vierasjannite- ja oikosulkusuojaus
> 500 mA
maks. 1V

Binaarilahdot (toimilaitteille)

Signaalitaso
Mitoitusvirta
Vuotovirta

Sisainen jannitehavio

PLC-yhteensopiva standardin EN 61131-2 mukaisesti, vierasjannite- ja oikosulkusuo-
jaus

"=V =24V

500 mA

maks. 0.2 mA

maks. 1V

Kaapelin pituus, RS-485

30 m MFD-yksikén ja MOVIMOT®:in valilla erilleen asennettaessa

Ympariston lampotila

Varastointilampétila

-25°C-60°C
-25°C-85°C

Kotelointiluokka

IP65 (asennettuna MFZ..-litdntdmoduuliin, kaikki pistoliittimet tiivistettyind)

Erittely DeviceNet

Protokollan versio

Master-Slave-Connection Set, jossa Ohjelmallinen I/O ja Bit-Strobe 1/0O

Tuetut tiedonsiirtonopeudet 500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud
Kaapelin pituus DeviceNet ks. DeviceNet-erittely V 2.0
500 kBaud 100 m
250 kBaud 200 m
125 kBaud 400 m
Vaylan paatevastus 120 ohmia (ulkoinen kytkenta)
Prosessidatakonfiguroinnit ilman DI/DO:ta 2 PD
MFD21 / MFD22 / MFD32 3PD
Prosessidatakonfiguroinnit DI/DO:n 2 PD + DI/DO
kanssa 3 PD + DI/DO
MFD21 / MFD22 0 PD + DI/DO
Prosessidatakonfiguroinnit DI:n kanssa 2 PD + DI
MFD32 3 PD + DI
0 PD + DI
Osoitteen asetus DIP-kytkin
Prosessidatan pituus DIP-kytkin
1/0 Enable DIP-kytkin
EDS-tiedoston nimi MFD2x.eds
MFD3x.eds
Bittikarttatiedoston nimi MFD2x.bmp
MFD3x.bmp
Icon-tiedoston nimi MFD2x.ico
MFD3x.ico
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7 DeviceNet-liityntayksikon MQD.. tekniset tiedot

P| Hz

17.2 DeviceNet-liityntayksikén MQD.. tekniset tiedot

Sahkoinen erittely MQD

Elektroniikan tehonsy6tté MQD
DeviceNet:in kautta

Taajuusmuuttajan ja antureiden tulojannite
(liitin 11/13)

U =11V — 25V DeviceNet-erittelyn mukaan
e <250 mA

U=+24V +/-25%

Potentiaalierotus

DeviceNet-potentiaali ja tulot / MOVIMOT®
DeviceNet-potentiaali ja 1dhd6t

Vaylaliitantatekniikka

Binaaritulot (antureille)

Signaalitaso

Antureiden jannitteensyo6tto
Mitoitusvirta
Sisainen jannitehavio

Micro-Style-Connector Male (M12)

Standardin EN 61131-2 mukaisesti PLC-yhteensopivia (tyypin 1 binaarituloja),
Ri = 3,0 kQ,
Naytteenottonopeus n. 5 ms

15V — +30 V: “1” = kosketin suljettuna; -3 V — +5 V: "0" = kosketin avoin

24 V DC standardin EN 61131-2 mukaan, vierasjannite- ja oikosulkusuojaus
> 500 mA
maks. 1V

Binaarilahdot (toimilaitteille)

Signaalitaso
Mitoitusvirta
Vuotovirta

Sisainen jannitehavio

Kaapelin pituus, RS-485

PLC-yhteensopiva, standardin EN 61131-2 mukainen, vierasjannite- ja oikosulkusuo-
jaus

"= 0V "" =24V

500 mA

maks. 0.2 mA

maks. 1V

30 m MQD-yksikén ja MOVIMOT®:in valilla erilleen asennettaessa

Ympariston lampétila

-25°C-60°C

Varastointilampétila

Kotelointiluokka

-25°C-85°C

IP65 (asennettuna MFZ..-litdntdmoduuliin, kaikki pistoliittimet tiivistettyina)

Erittely DeviceNet

Protokollan versio

Master-Slave-Connection Set, jossa Ohjelmallinen 1/O ja Bit-Strobe 1/0

Tuetut tiedonsiirtonopeudet 500 kBaud
250 kBaud
125 kBaud
Kaapelin pituus DeviceNet ks. DeviceNet-erittely V 2.0
500 kBaud 100 m
250 kBaud 200 m
125 kBaud 400 m

Vaylan paatevastus

120 Q (ulkoinen kytkenta)

Prosessidatan konfigurointi

1-10 prosessidatasanaa parametrikanavan kanssa ja ilman. Lisatietoja on luvussa
"Prosessidatan konfigurointi" (— sivu 108)

Bit-Strobe-vastaus

Vastaus MQD-laitteen tilasta Bit-Strobe 1/O-datan avulla

174

Osoitteen asetus DIP-kytkin
Prosessidatan pituus DIP-kytkin
EDS-tiedostojen nimi MQD2x.eds
MQD3x.eds
Bittikarttatiedostojen nimi MQD2x.bmp
MQD3x.bmp
Icon-tiedostojen nimi MQD2x.ico
MQD3x.ico
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17.3 CANopen-liityntdyksikén MFO.. tekniset tiedot

Sahkoinen erittely MFO

Elektroniikan tehonsy6ttéo MFO

U=+24V +-25%
g < 100 mA

Potentiaalierotus

Taajuusmuuttajan ja antureiden
tulojannite (liitin 11/13)

Vaylaliitantatekniikka

*  CAN-potentiaali ja tulot / 1ahdot
«  CAN-potentiaali ja MOVIMOT®

U=+24V +/-25%

Micro-Style-Connector Male (M12)

Binaaritulot (antureille)

Signaalitaso

Antureiden jannitteensyo6tto
Mitoitusvirta
Sisainen jannitehavio

Standardin EN 61131-2 mukaisesti PLC-yhteensopivia (tyypin 1 binaarituloja),
Ri= 3,0 kQ,
Naytteenottonopeus n. 5 ms

15V — 430 V: “1” = kosketin suljettuna; -3 V — +5 V: "0" = kosketin avoin

24 V DC standardin EN 61131-2 mukaan, vierasjannite- ja oikosulkusuojaus
2 500 mA
maks. 1V

Binaarilahdot (toimilaitteille)

Signaalitaso
Mitoitusvirta
Vuotovirta

Sisainen jannitehavio

PLC-yhteensopiva, standardin EN 61131-2 mukainen, vierasjannite- ja oikosulkusuo-
jaus

" =0V:"" =24V

500 mA

maks. 0.2 mA

maks. 1V

Kaapelin pituus, RS-485

30 m MFO-yksikén ja MOVIMOT®:in valilla erilleen asennettaessa

Ympériston lampéotila

Varastointilampétila

-25°C-60°C
-25°C-85°C

Kotelointiluokka

IP65 (asennettuna MFZ..-litdntdmoduuliin, kaikki pistoliittimet tiivistettyina)

Erittely CANopen

Protokollan versio

1 SDO, 1 PDO, Emergency, Lifetime

Tuetut tiedonsiirtonopeudet 1 MBaud
+ 500 kBaud
+ 250 kBaud
* 125kBaud
Kaapelin pituus CANopen ks. CANopen-erittely DR(P) 303
1 MBaud 40 m
500 kBaud 100 m
250 kBaud 200 m
125 kBaud 400 m

Vaylan paatevastus

120 Q (ulkoinen kytkenta)

Prosessidatakonfiguroinnit ilman

DI/DO:ta 2PD
MFO21 / MFO22 / MFO32 3PD
Prosessidatakonfiguroinnit DI/DO:n 2 PD + DI/DO
kanssa 3 PD + DI/DO
MFO21 / MFO22 0 PD + DI/DO
Prosessidatakonfiguroinnit DI:n kanssa 2 PD + DI
MFO32 3PD + DI

0 PD + DI
Osoitteen asetus DIP-kytkin
Prosessidatan pituus DIP-kytkin
1/0 Enable DIP-kytkin

EDS-tiedostot

ks. luku "Kayttdonotto CANopen:ia kayttamalla" (— sivu 121)
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17 AL Tekniset tiedot
7 Kenttajakolaitteiden tekniset tiedot

17.4 Kenttajakolaitteiden tekniset tiedot
17.4.1 Kenttijakolaitteet MF../Z.3., MQ../Z.3.

MF../Z.3.

MQ../2.3.

Ympariston lampotila -25°C-60°C

Varastointilampaotila -25°C-85°C

Kotelointiluokka IP65 (kenttavaylaliitynta ja moottorin litdntakaapeli asennettuina ja ruuveilla
kiinnitettyind, kaikki pistoliittimet tiivistetty)

Liitynta PROFIBUS, INTERBUS, DeviceNet, CANopen, AS-Interface

Moottorikaapelin sallittu | Maks. 30 m (kaytettaessa SEW-hybridikaapelia B)

pituus halkaisijan ollessa pienempi tulevaan verkkojohtoon ndhden
Huolehdi johdonsuojauksesta!

Paino n. 1.3 kg

17.4.2 Kenttéjakolaitteet MF../Z.6., MQ../Z.6.

MF../Z.6.
MQ../Z.6.

Huoltokytkin Kuorman erotuskytkin ja johdonsuoja
Tyyppi: ABB MS 325 — 9 + HK20
Kytkimen aktivointi: musta/punainen, 3-kertaisesti lukittava

Ympariston lampotila -25°C-55°C

Varastointilampétila -25°C-85°C

Kotelointiluokka IP65 (kenttavaylaliityntd, verkkoliitinnan kansi ja moottorin liitdntakaapeli
asennettuina ja ruuveilla kiinnitettyina, kaikki pistoliittimet tiivistetty)

Liitynta PROFIBUS, INTERBUS, DeviceNet, CANopen, AS-Interface

Moottorikaapelin Maks. 30 m (kaytettdessa SEW-hybridikaapelia B)

sallittu pituus

Paino n. 3.6 kg

17.4.3 Kenttéjakolaitteet MF../MM../Z.7., MQ../MM../Z.7.

MF../MM..-503-00/Z.7.
MQ../MM..-503-00/Z.7.

Ympaériston lampétila -25 °C — 40 °C (Pn-alennus: 3 % Iy per K max. 60 °C asti)

Varastointilampétila -25°C-85°C

Kotelointiluokka IP65 (kenttavaylaliitynta, verkkoliitdnnan kansi ja moottorin liitdntédkaapeli
asennettuina ja ruuveilla kiinnitettyind, kaikki pistoliittimet tiivistetty)

Liitynta PROFIBUS, INTERBUS, DeviceNet, CANopen, AS-Interface

Moottorikaapelin 15 m (kaytettaessa SEW-hybridikaapelia A)

sallittu pituus

Paino n. 3.6 kg
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17.4.4 Kenttajakolaitteet MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8.
MF../MM..-503-00/Z.8.
MQ../MM..-503-00/Z.8.
Huoltokytkin Kuorman erotuskytkin
Tyyppi: ABB OT16ET3HS3ST1
Kytkimen aktivointi: musta/punainen, 3-kertaisesti lukittava
Ympériston lampétila | -25 °C — 40 °C (Py-alennus: 3 % Iy per K max. 55 °C asti) N
Varastointilampaotila -25°C-85°C
Kotelointiluokka IP65 (kenttavaylaliitynta, verkkoliitdnnan kansi ja moottorin liitantakaapeli
asennettuina ja ruuveilla kiinnitettyina, kaikki pistoliittimet tiivistetty)
Liitynta PROFIBUS, INTERBUS, DeviceNet, CANopen, AS-Interface
Moottorikaapelin 15 m (kaytettaessa SEW-hybridikaapelia A)
sallittu pituus
Paino Rakennekoko 1: n. 5.2 kg
Rakennekoko 2: n. 6.7 kg

1) MM3XC: -25 °C — 40 °C kun S3 25 % ED (maks. 55 °C asti S3, 10 % ED)
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Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD2X:lle

P| Hz

17.5 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD2X:lle

l Device Net Statement of Conformance

SOCdataasof 3 - 24 - 2000

Fill in the blank or the appropriate box

General Conforms to DeviceNet Specification Volume | - Release 2 Volume Il - Release 2
Device
Data Vendor Name SEW Eurodrive GmbH
Device Profile Name Vendor Specific
Product Name SEW-MOVIMOT-MFD 2x
Product Catalog Number 6
Product Revision 1,01
DeviceNet Physical Network Power Consumption (Max) 04A @ 11V dc (worst case)
Conformance Data
Connector Style Open-Hardwired D Sealed-Mini D
Open-Pluggable D Sealed-Micro
Isolated Physical Layer Yes D
No
LEDs Supported Module  [_] Combo Mod/Net
None |:| Network D 110 D
MAC ID Seting DIP Switch Software Setable ]
Other
Default MAC ID 63
Communication Rate Setting DIP Switch Software Settable D
Other
Communication Rates Supported 125K bits 500K bit's
250K bit's
DeviceNet Device Network Behavior Group 2 Client |:| Group 2 Only Client |:|
Communication Check All That Apply Group 2 Server |:| Group 2 Only Server
Data Peer-To-Peer |:| Tool (not a Device) |:|
UCMM Explicit Message Groups Supported Group 1 |:| Group 2 |:| Group 3 |:|
Dynamic /O Message Groups (Peer to Peer) Group 1 D Group 2 D Group 3 D
Default 1/0 Data Address Path Input:  Class 4 Inst. 64 Atr. 3
Output:  Class 4 Inst. 64 Atr. 3
Fragmented Explicit Messaging Supported Yes No D
Ifyes, Acknowledge TimeOut 1000 ms
Typical Target Addresses
Consumption Service 16 Class 1 Inst 1 Atr. 7
Production Service 14 Class 1 Inst 1 Atr. 7
1485420811
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Identity Object 0x01
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEE
Implementation 2 Max instance D D
None Supported 3 Number of Instances D D
4 Oponal atributes list HEE
5  Optional services list D D
6  Max Idof class attributes D D
7 Max Id of instance atfributes D D
DeviceNet Services Parameter Options
Services []  Get Attibutes_Al
D Reset
None Supported D Get_Attribute_Single
D Find_Next_Object _instance
Object Instance ID_ Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 Vendor [] =61
2 Devicetype (] =00
3 Product code 1 =6
4 Revision ] =10
5 Status (bits supported) ]
6  Serial number [ =(8234590)
7 Product name [[] SEW-MOVIMOT-MFD 2x
8 St HEE
9  Config. Consistency Value D D
10 Heartbeat Interval D D
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get Attributes_All
Reset 0
Get Atribute_Single
[] setAtribute_Single
Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes I:I
Additions form on page F-7. No

m Get indicates atfribute value is returned by the Get Atrribute Single service.
Set indicates atrribute value is written to by the Set Atrribute Single service.

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Message Router Object 0x02
Required Object Class ID Description Get Set ValueLimits
Object Atributes Open 1 Revision HEE
Implementation 4 Optional attribute list 1 O
None Supported 5  Optional service list D D
6  Max ID of class atfributes D I:I
7 Max ID of instance atributes HEE
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get Atfributes_All

[] GetAtribue_Single
None Supported

Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Atributes Open 1 Objectlist HEE
2 Maximum connections supported D D
None Supported 3 Number of active connections D I:I
4 Active connections list D D
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get Attributes_All

[] GetAtribue_Single
None Supported

Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes

X

Additions form on page F-7. No

Get indicates attribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.
Set indicates attribute value is written to by the Set Atribute Single service.

1488096267
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet DeviceNet Object 0x03
Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision ] =e
Implementation || None Supported
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Atributes Open 1 MACID [] =069
2  Baudrate D =(0..2)
[] None Supported 3 BOI 1 =0
4 Bus-off counter =(0..255)
5 Allocation information D
6  MAC ID switch changed 1 =0
7 Baud rate switch changed 1 =0
8  MAC ID switch value [] =0.63
9 Baud rate switch value ] =02
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get_Attribute_Single
Set Attribute_Single
D None Supported Allocate M/S connection set
Release M/S connection set
Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes D
Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atrribute Sinale service.
Set indicates atrribute value is writien to by the Set Atrribute Sinale service.

1488167563
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Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD2X:lle

. Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN
Implementation None Supported
DeviceNet Services Parameter Options
Services [] Reset
[] Create
None Supported [] Delete
[] GetAtribute Single
[] Find Next Object Instance
Object Instance Predefined M/S Connections Peer to Peer Connections Max Instances
Complete the Object Instance section  Explicit Message Explicit Message ] Total
for each Instance type supported. Polled |:] Server Client
Indlicate Proaluction trigger, Bit Strobed ] Dynamic 1/0 ] Total
Transport type and Transport Change of State |:] Server Client
Class supported for Dynamic V/O. Cyclic |:]
Production trigger(s) Cycic [ ] CcOS[] Apptig []
Transport type(s) Server Clent [ ]
Transport class(es) ] 2 3]
ID  Description Get Set Value Limits
Attibutes Open 1 St ]
2 Instance type ]
3 Transport Class tigger ]
4 Produced connection ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics ]
7 Produced connection size ]
8  Consumed connection size ]
9 Expected packet rate =(0.65530)
12 Watchdog ime-out action ]
13 Produced connection path length ]
14 Produced connection path ]
15 Consumed connection path length ]
16 Consumed connection path D
17 Production inhibit ime ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[] Delete
[ Apply_Atributes
Get_Attibute_Single
Set Atribute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fill out the Vendor Specific Yes |:]
Additions form on page F-7. No

Késikirja —

Get indicates atfribute value is returned by the Get Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set Atribute_Single service.
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B Device Net
DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attibutes Open 1 Revision HEN
Implementation None Supported
DeviceNet Services Parameter Options
Services [] Reset
[] Creae
None Supported [] Deee
[] GetAtibute Single
[] Find Next Object Instance
Object Instance Predefined M'S Connections Peer to Peer Connections Max Instances
Complete the Object Instance section  Explicit Message D Explicit Message D Total
for each Instance type supported. Polled Server Client
Indicate Production trigger, Bit Strobed [] | Dynamclo ] Total
Transport type and Transport Change of State D Server Client
Class supported for Dynamic I/O. Cyclic D
Production trigger(s) Cydic [] cos[] Aptig []
Transport ty pe(s) Server Client [ ]
Transport class(es) ] 2 3]
ID  Description Get Set ValueLimits
Attibutes Open 1 St ]
2 Instancetype ]
3 Transport Class tigger ]
4 Produced connection ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics ]
7 Produced connection size ]
8  Consumed connection size ]
9  Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path length ]
14 Produced connection path ]
15 Consumed connegtion path length ]
16 Consumed connection path ]
17 Producton inhibit ime ] =
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[] Deee
[] Awply_Atrioutes
Get Atribute_Single
Set Atribute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fill out the Vendor Specific Yes D
Additions form on page F-7. No
Get indicates atfribute value is returned by the Get Aftribute_Single service.
Set indicates atiribute value is writien to by the Set Affribute_Single service.
1488312459
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7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD2X:lle

l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision (1 [

Implementation None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

Services Reset
Create
None Supported Delete

Get_Attribute_Single
Find_Next Object_Instance

N

Object Instance Predefined M/S Connections

Peer to Peer Connections Max Instances

Complete the Object Instance section  Explicit Message I:I Explicit Message D Total
for each Instance type supported. Polled |:] Server Client
Indiicate Production trigger, Bit Strobed Dynamic /0 [] Total
Transport type and Transport Change of State |:] Server Client
Class supported for Dynamic I/O. Cyclic D
Production trigger(s) Cyclic D COS D App. tria. D
Transport ty pe(s) Server Client D
Transport class(es) D 2 3 D
ID  Description Get Set Value Limits
Affributes Open 1 State D
2 Instance ty pe D
3 Transport Class trigger D
4 Produced connection ID D
5  Consumed connection ID D
6 Initial comm. characteristics D
7 Produced connection size D
8  Consumed connection size D
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action D
13 Produced connection path length D
14 Produced connection path D
15  Consumed connection path length D
16 Consumed connection path D
17 Production inhibit ime ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
|:I Delete
|:I Apply_Attributes
Get Attibute_Single
Set Atribute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fill out the Vendor Specific Yes D
Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.
|X] Set indicates atrribute value is written to by the Set Atribute Sinale service.

1488386059
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Register Object 0x07

Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Atributes Open 1 Revision (1 [
Implementation

None Supported

DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get Atrribute_Single
None Supported
Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 Bad Flag D
2 Direction D
[ ] Nore Supported 3 Size [] =164
4 Data
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get Attribute_Single 8452
D None Supported Set Attribute_Single
Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes []
Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atrribute Single service.
Set indicates atrribute value is writien to by the Set Atrribute Sinale service.

1488601227
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Parameter Object 0x0F
Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision ] [
Implementation 2 Max instance ]
D None Supported 8  Parameter class descriptor D
9  Configuration assembly instance I:I
10 Native language D D
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get_Attributes_All
[:] Reset
D None Supported Get_Attribute_Single
[] setAtribute_Single
D Restore
D Save
Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 Parameer value =(0..4294967294)
2 Link Path size ]
D None Supported 3 Link path I:I
4 Descriptor I:]
5 Data type |:I
6  Datasize 1 =»
7 Parameter name string D D
8  Units string D I:I
9  Helpsting [:] [:]
10 Minimum value D |:I
11 Maximum value [:] [:]
12 Defaultvalue HEE
13 Scaling multiplier D I:I
14 Scaling divisor HEE
15 Scaling base D I:I
16 Scaling offset [:] [:]
17 Multplier link HEE
18 Divisorlink HEE
19  Baselink D D
20 Offsetlink HEN
21 Decimal precision D I:I
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get_Attribute_All
D None Supported Get_Atfribute_Single
Set Attibute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fill out the Vendor Specific Yes I:I
Additions form on page F-7. No

Get indicates attribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.
Set indicates attribute value is written to by the Set Atribute Sinale service.

1488665611
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17.6 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD3X:lle

l Device Net Statement of Conformance

SOC data as of 3

- 21 - 2000

Fill in the blank or the appropriate box

General Conforms to DeviceNet Specification Volume | - Release 2 Volume Il - Release 2
Device
Data Vendor Name SEW Eurodrive GmbH
Device Profile Name Vendor Specific
Product Name SEW-MOVIMOT-MFD 3x
Product Catalog Number 5
Product Revision 1,01
DeviceNet Physical Network Power Consumption (Max) 04A @ 11Vdc (worst case)
Conformance Data
Connector Style Open-Hardwired D Sealed-Mini D
Open-Pluggable |:] Sealed-Micro
Isolated Physical Layer Yes |:]
No
LEDs Supported Modue [ | Combo Mod/Net
None D Network D 110 D
MAC ID Seting DIP Switch Software Settable  [_]
Other
Default MAC ID 63
Communication Rate Seting DIP Switch Software Setiable D
Other
Communication Rates Supported 125k bit's 500k bit/s
250k bit's
DeviceNet Device Network Behavior Group 2 Client |:| Group 2 Only Client D
Communication Check All That Apply Group 2 Server |:| Group 2 Only Server
Data Peer-To-Peer |:| Tool (not a Device) |:|
UCMM Explicit Message Groups Supported Group 1 D Group 2 D Group 3 D
Dynamic 1/0 Message Groups (Peer to Peer) Group 1 D Group 2 D Group 3 D
Default I/0 Data Address Path Input:  Class 4 Inst. 64 At 3
Output:  Class 4 Inst. 64 Atr. 3
Fragmented Ex plicit Messaging Supported Yes No I:]
If yes, Acknowledge TimeOut 1000 ms
Typical Target Addresses
Consumption Service 16 Class 1 Inst. 1 Atr. 7
Production Service 14 Class 1 Inst. 1 Atr. 7

1488984971
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l Device Net Statement of Conformance

Identity Object 0x01

DeviceNet

Required Object Class

Object Attributes Open
Implementation

None Supported

ID Description

Get

Set  Value Limits

Revision

Max instance
Number of Instances
Optional attributes list

Optional services list

Max Id of class atfributes
7 Max Id of instance atfributes

oo O AW N -

L]
[
[]
[
[
L]
L]

HEnn

Services

None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

[  cetAtributes_Al

I:] Reset
I:I Get_Atfribute_Single
]

Find_Next Object_instance

Object Instance

Attributes Open
Services
Vendor Specific Additions

ID  Description Get Set Value Limits
1 Vendor (] =61

2 Devicetype [ ] =100

3 Productcode ] =6

4 Revision ] =0

5  Status (bits supported) D

6  Serial number [] =(82345%)
7 Product name [] SEW-MOVIMOT-MFD 3x
8 St (1 [

9 Config. Consistency Value D D

10 Heartoeat Interval D D

DeviceNet Services Parameter Options

[] et Atributes_Al

Reset 0

Get Atribute_Single

I:I Set Atribute_Single

Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes D

Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atrribute Sinale service.
IZ] Set indicates atrribute value is writien to by the Set Atrribute Sinale service.
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Message Router Object 0x02
Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEE
Implementation 4 Optional attribute list |:I D
None Supported 5  Optional service list D D
6  Max ID of class atfributes |:] |:]
7 Max ID of instance atfributes D D
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get Aftributes_All

[] GetAtribute_Single
None Supported

Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 Object list D D
2 Maximum connections supported |:] |:]
None Supported 3 Number of active connections D D
4 Active connections list |:] |:]
DeviceNet Services Parameter Options
Services [] GetAtributes_All

D Get_Atribute_Single

None Supported

Vendor Specific Additions Ifyes, fil out the Vendor Specific Yes []
Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.
Set indicates atribute value is writien to by the Set Atrribute Sinale service.

1492974859

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttajakolaitteet 189




17 RVAL 17| tekniset tiedot
7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MFD3X:lle

l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet DeviceNet Object 0x03
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Atributes Open 1 Revision ] =0
Implementation [ | None Suppored
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Atributes Open 1 MACID [] =063
2 Baudrate ] =02
[ ] None Supported 3  BOI (] =0
4 Bus-off counter =(0..255)
5  Allocation information D
6  MAC ID switch changed ] =0
7 Baud rate switch changed ] =0
8  MAC ID switch value ] =06
9  Baud rate switch value ] =02
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get Atribute_Single
Set Atribute_Single
D None Supported Allocate M/S connection set
Release M/S connection set
Vendor Specific Additions Ifyes, fil out the Vendor Specific Yes |:]
Additions form on page F-7. No

Get indicates attribute value is returned by the Get Atrribute Sinale service.
m Set indicates attribute value is written to by the Set Atrribute Sinale service.

1493039243
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID Description Get Set ValueLimits
Object Atributes Open 1 Revision HEN
Implementation None Supported
DeviceNet Services Parameter Options
Services D Reset
D Create
None Supported D Delete
[] GetAtribute_Single
D Find_Next_Obiject Instance
Object Instance Predefined M/S Connections Peer to Peer Connections Max Instances
Complete the Object Instance section  Explicit Message Explicit Message ] Total
for each Instance type supported. Polled |:] Server Client
Indicate Production trigger; Bit Strobed ] Dynamic 1/0 ] Total
Transport type and Transport Change of State |:] Server Client
Class supported for Dynamic /O. Cyclic |:]
Production trigger(s) Cyclic D COoSs D App. frig. D
Transport ty pe(s) Server Client
Transport class(es) D 2 3 D
ID  Description Get Set Value Limits
Attibutes Open 1 Stte ]
2 Instance type D
3 Transport Class frigger D
4 Produced connection ID D
5  Consumed connection ID D
6 Initial comm. characteristics D
7 Produced connection size D
8  Consumed connection size D
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action D
13 Produced connection path length D
14 Produced connection path D
15 Consumed connection path length D
16 Consumed connection path D
17 Producton inhibit ime ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
D Delete
D Apply _Aftributes
Get Attribute_Single
Set_Attribute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fill out the Vendor Specific Yes D
Additions form on page F-7. No
Get indicates atrribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.

Set indicates atfribute value is writien to by the Set Atrribute Single service.
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet
Required
Object

Implementation

Connection Object 0x05

Object Class

Attributes Open
None Supported

ID

Description

Get  Set

Value Limits

1

Revision

O

Services

None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

[

Reset

Create

Delete

Get Attribute_Single
Find_Next Object Instance

Object Instance

Predefined M/S Connections

Peer to Peer Connections Max Instances

Complete the Object Instance section  Explicit Message ] Explicit Message ] Total
for each Instance type supported. Polled Server Client
Indlicate Production trigger, Bit Strobed ] Dynamic I/0 ] Total
Transport type and Transport Change of State |:] Server Client
Class supported for Dynamic //O. Cyclic D
Production trigger(s) Cyclic I:I Cos |:I App. Trig. |:I
Transport ty pe(s) Server Client |:I
Transport class(es) D 2 3 D
ID_ Description Get Set  Value Limits
Affributes Open 1 Stte D
2 Instance type D
3 Transport Class trigger D
4 Produced connection ID D
5  Consumed connection ID D
6 Iniial comm. characteristics D
7 Produced connection size D
8  Consumed connection size D
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action D
13 Produced connection path length D
14 Produced connection path D
15 Consumed connection path length D
16 Consumed connection path D
17 Production inhibit time ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
D Delete
D Apply _Attributes
Get_Attribute_Single
Set Atribute_Single
Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes []
Additions form on page F-7. No

Get indicates atrribute value is returned by the Get Atribute Single service.
Set indicates atrribute value is writen to by the Set Afribute Sinale service.

1493169163
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN

Implementation None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

Services D Reset
D Create
None Supported D Delete
D Get_Attribute_Single
D Find_Next_Object_Instance
Object Instance Predefined M/S Connections Peer to Peer Connections Max Instances
Complete the Object Instance section  Explicit Message ] Explicit Message ] Total
for each Instance type supported. Polled D Server Client
Indicate Production trigger, Bit Strobed Dynamic 1/O ] Total
Transport type and Transport Change of State D Server Client
Class supported for Dynamic /0. Cyclic D
Production frigger(s) cveic ] cos ] App tig []
Transport ty pe(s) Server Client
Transport class(es) D 2 3 D
1D Description Get Set Value Limits
Affributes Open 1 State D
2 Instance type D
3 Transport Class trigger D
4 Produced connection ID D
5  Consumed connection ID |:]
6 Initial comm. characteristics D
7 Produced connection size D
8  Consumed connection size D
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action D
13 Produced connection path length D
14 Produced connection path D
15 Consumed connection path length D
16 Consumed connection path |:]
17 Production inhibit time ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
D Delete
D Apply_Attributes
Get Attibute_Single
Set_ Atribute_Single
Vendor Specific Additions If yes, fil out the Vendor Specific Yes D
Addiions form on page F-7. No

Get indicates atiribute value is returned by the Get Atrribute Single service.
Set indicates atribute value is writien o by the Set Atiribute Single service. '
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Register Object 0x07

Required Object Class ID Description Get Set ValueLimits
Object Attributes Open 1 Revision 1 O
Implementation

None Supported

DeviceNet Services Parameter Options
Services D Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID  Description Get Set  Value Limits
Atributes Open 1 BadFlag ]
2 Direction D
[ None Supported 3 Size [] =649
4 Daa
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get Atribute_Single 8452
D None Supported Set Attribute_Single
Vendor Specific Additions Ifyes, fill out the Vendor Specific Yes |:]
Additions form on page F-7. No

IZ] Get indicates atiribute value is returned by the Get Atrribute Sinale service.
|Z] Set indicates atfribute value is written to by the Set Attribute Sinale service.

1493300619
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l Device Net Statement of Conformance

DeviceNet
Required
Object
Implementation

Parameter Object 0xOF

Object Class
Attributes Open

|:I None Supported

ID Description

Set  Value Limits

Revision
Max instance

Configuration assembly instance

10 Native language

1
2
8 Parameter class descriptor
9

LI |#
NN

Services

|:I None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

Get Attributes_All
Reset
Get_Attribute_Single
Set Atribute_Single
Restore

Save

Object Instance
Atfributes Open

|:I None Supported

Description

(2]
o
7]
o

Value Limits

Parameter value

Link Path size

Link path

Descriptor

Data type

Data size

Parameter name string
Units string

Help string

Minimum value

38mm\|amthAEDDDHDD

Maximum value

12 Default value

13 Scaling multiplier
14 Scaling divisor
15 Scaling base

16 Scaling offset

17 Multiplier link

18 Divisor link

19  Baselink

20 Offsetlink

21 Decimal precision

=(0..4294967294)

=4

I Y 9 3 R 3

N O B9

Services
|:] None Supported

DeviceNet Services

Parameter Options

[]  Get Atribute Al
Get Atribute_Single
Set Atribute_Single

Vendor Specific Additions

Ifyes, fill out the Vendor Specific
Additions form on page F-7.

Yes
No

(I ]
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Get indicates atribute value is returned by the Get Atribute Sinale service.
IX] Set indicates atrribute value is writien to by the Set Atribute Sinale service.
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17.7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD2X:lle

B Device Net Statement of Conformance

SOCdataasof 2 -14 - 2003

Fill in the blank or the appropriate box

General Conforms to DeviceNet Specification Volume | - Release 2.0 Volume Il - Release 2.0
Device Errata 4, April 30, 2001
Data Vendor Name SEW Eurodrive GmbH
Device Profile Vendor Specific
Product Name SEW MOVIMOT MQD2x
Product Code 9
Product Revision 1.01
DeviceNet Physical Network Power Consumption (Max) 04A@ 11V dc (worst case)
Conformance Data
Connector Style Open-Hardwired [_] Sealed-Mini ]
Open-Pluggable Sealed-Micro ]
Isolated Physical Layer Yes |:|
No ]
LEDs Supported Module  [] Combo Mod/Net
None [] Network  [] 110 ]
MAC ID Setting DIP Switch Software Settable [_]
Other
Default MAC ID 63
Communication Rate Setting DIP Switch Software Settable [ ]
Other
Communication Rates Supported 125k bit/s 500k bit/s
250k bit/s
DeviceNet Device Network Behavior Group 2 Client D Group 2 Only Client D
Communication Check All That Apply Group 2 Server D Group 2 Only Server
Data Peer-To-Peer [ ] Tool (not a Device) [_]
UCMM Explicit Message Groups Supported Group 1 D Group 2 D Group 3 D
Dynamic /O Message Groups (Peer to Peer) Group1[] Group2[] Group3[]
Default I/O Data Address Path Input:  Class 4 Inst. 64 Attr. 3
Output: Class 4 Inst. 64 Attr. 3
Fragmented Explicit Messaging Supported Yes [] No ]
If yes, Acknowledge TimeOut 1000 ms
Typical Target Addresses
Consumption Service 16 Class 1 Inst. 1 Attr. 7
Production Service 14 Class 1 Inst. 1 Attr. 7
1493439371
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet

Identity Object 0x01

Required

Object

Implementation
None Supported

Object Class

Attributes Open

(S

Description

Ge

-~

Set

Value Limits

Revision

Max instance
Number of Instances
Optional attributes list

Optional services list

Max Id of class attributes
Max Id of instance attributes

L]
L]
L]
L]
[
L]
L]

OO OO04n

oV~ o o & wno o

eviceNet Services

Parameter Options

Services [] Get_Attributes_All
[] Reset
None Supported [[] Get Attribute_Single
[[] Find_Next_Object_instance
Object Instance ID_ Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 Vendor [] =615
2 Device type ] =100
3 Product code ] =0
4 Revision [] =01
5  Status (bits supported) ]
6  Serial number ]
7 Product name [] SEWMOVIMOT MQD2x
8 State HEN
9  Config. Consistency Value ~ [] []
10 Heartbeat Interval HEN
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get_Attributes_All
Reset 0

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

LI B

Vendor Specific Additions Yes D If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No

Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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W Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Message Router Object 0x02
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEE
Implementation 2 Maxinstance O O
None Supported 3 Number of Instances O O
4 Optional attribute list O O
5  Optional service list O O
6  Max ID of class attributes HEN
7 MaxIDof instance attributes  [] []
DeviceNet Services Parameter Options
Services [C] Get_ Attributes_All
[[] Get Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID__ Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 Object list O O

None Supported

2 Maximum connections supporte[ ][]
3 Number of active connections [ ] []
4 Active connections list O O

Services

None Supported

DeviceNet Services Parameter Options
[C] Get_ Attributes_All

D Get_Attribute_Single
D Set_Attribute_Single

Vendor Specific Additions Yes [ ] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1493587467
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet
Required
Object
Implementation

DeviceNet Object 0x03
Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 Revision [0 =2
2 Maxinstance O Od
[] None Supported 3 Number of Instances HEN
4 Optional attribute list O Od
5 Optional service list HEE
6  MaxID of class attributes HEE
7 MaxIDofinstance attributes  [] []
DeviceNet Services Parameter Options
Services [C] Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID_ Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 MACID [] =.63
2 Baudrate [0 =02
] None Supported 3 BOl [ =0
4 Bus-off counter =(0..255
5 Allocation information |
6  MAC ID switch changed 0 =0
7 Baud rate switch changed [ =0
8  MAC ID switch value [] =.63
9  Baud rate switch value [0 =02
DeviceNet Services Parameter Options
Services Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single
[] None Supported Allocate M/S connection set
Release M/S connection set

Vendor Specific Additions Yes [ ] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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B Device Net Statement of Conformance

Connection Object 0x05

DeviceNet
Required Object Class
Object Attributes Open

Implementation None Supported

Complete this sheet for
each connection supported.

v
@

pt
[7¢

ID  Description et Value Limits
Revision

Max instance
Number of Instances

Optional attribute list

Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes

HE NN
HEE NN

1

2

3

4

5  Optional service list
6

7

De

viceNet Services Parameter Options
None Supported [[] Reset
[] Create
[] Delete
[C] Get Attribute_Single
[C] Find_Next_Object_Instance
Object Instance Connection Type Max Connection Instances
M/S Explicit Message 1 Server Client 1 Total
Complete this section for Production trigger(s) Cycic [] COS[] App.tig[ ]
Dynamic I/0 connections Transport type(s) Server Client []
Transport class(es) ] 2 3]
ID__Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 State ]
2 Instance type |
3 Transport Class trigger ]
4 Produced connegction ID |
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics |
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size ]
9  Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path len |
14 Produced connection path ]
15 Consumed connection path len |
16 Consumed connection path |
17 Production inhibit time ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[C] Delete

[C] Apply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific Additions Yes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN
Implementation None Supported 2 Maxinstance O O
3 Number of Instances HEH
Complete this sheet for 4 Optional attribute list O O
each connection supported. 5  Optional service list E] |:]
6  Max ID of class attributes O O
7 MaxIDofinstance attributes ~ [] []
DeviceNet Services Parameter Options
None Supported [C] Reset
[] Create
[C] Delete
[C] Get_ Attribute_Single
[C] Find_Next Object_Instance
Object Instance Connection Type Max Connection Instances
M/S Poll 1 Server Client 1 Total
Complete this section for Production trigger(s) Cyclic E] COos |:| App. trig.|:|
Dynamic I/O connections Transport type(s) Server Client |:|
Transport class(es) H 2 3
ID__Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 State ]
2 Instance type |
3 Transport Class trigger ]
4 Produced connection ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics ]
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size ]
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path len ]
14 Produced connection path ]
15  Consumed connection path len 1
16 Consumed connection path ]
17 Production inhibit time ] =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[] Delete

[C] Apply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific Additions Yes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No

Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05

Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open Revision

Implementation None Supported Max instance

Complete this sheet for
each connection supported.

Number of Instances
Optional attribute list

Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes

I |
([

None Supported

1

2

3

4

5  Optional service list
6

7

De

viceNet Services Parameter Options

[C] Reset

[C] Create

[] Delete

[C] Get Attribute_Single
Find_Next_Object_Instance

[

Object Instance

Connection Type Max Connection Instances

M/S Bit Strobe 1 Server Client 1 Total

Complete this section for

Production trigger(s)

Cycic [] COS[] App.tig[ ]

Dynamic I/0 connections Transport type(s) Server Client |:]
Transport class(es) ] 2 3
ID__Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 State ]
2 Instance type ]
3 Transport Class trigger ]
4 Produced connection ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics ]
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size ]
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path len ]
14 Produced connection path ]
15  Consumed connection path len |
16 Consumed connection path ]
17 Production inhibit time [ =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[C] Delete

[ Apply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1493862667
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Register Object 0x07
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN
Implementation 2 Maxinstance HEN
None Supported 3 Number of Instances HEN
4 Optional attribute list HEN
5  Optional service list HEN
6  Max ID of class attributes HEN
7 MaxIDofinstance attributes [ ] []

DeviceNet Services Parameter Options
Services [C] Get Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID__ Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 BadFlag ]

2 Direction ]
[] None Supported 3 Size ]

4 Data

DeviceNet Services Parameter Options
Services Get_Attribute_Single 84520000000000

[] None Supported

Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes [_] Ifyes, fil out the Vendor Specific Additions form. No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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W Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Parameter Object 0x0F
Required Object Class Description

Object Attributes Open
Implementation
[] None Supported

=/
@
o

Set  Value Limits

Revision
Max instance
Number of Instances
Optional attribute list
Optional service list
Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes
Parameter class descriptor
Configuration assembly instanc
0 Native language
eviceNet Services Parameter Options
Get_Attributes_All
Reset

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single
Restore
Description
Parameter value
Link Path size

Link path

Descriptor

Data type

Data size
Parameter name string
Units string

Help string

Minimum value
Maximum value
Default value
Scaling multiplier
Scaling divisor
Scaling base
Scaling offset
Multiplier link

B0 O CIOORC

OO0 000000

[

o

Services

[] None Supported

Save
Set  Value Limits

[

Object Instance
Attributes Open

(2}
o

s

[] None Supported

_ A A A A A
~N o OB~ W N -

—
[o°)

Divisor link

—_
O

Base link
Offset link
21 Decimal precision

N
o

D00 O O0O00O000O00 00 bRRE

D00 O O0O00O0O000O0000O0000

DeviceNet Services
Services D Get_Attribute_All
D None Supported Get_Attribute_Single Set_Attribute_Single

Vendor Specific Additions Yes D If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No

Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1494002571
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17.8 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle

B Device Net Statement of Conformance

SOCdataasof 2

- 14 - 2003

Fill in the blank or the appropriate box

General Conforms to DeviceNet Specification Volume | - Release 2.0 Volume Il - Release 2.0
Device Errata 4, April 30, 2001
Data Vendor Name SEW Eurodrive GmbH
Device Profile Vendor Specific
Product Name SEW MOVIMOT MQD3x
Product Code 8
Product Revision 1.01
DeviceNet Physical Network Power Consumption (Max) 04 A @ 11V dc (worst case)
Conformance Data
Connector Style Open-Hardwired [] Sealed-Mini |
Open-Pluggable Sealed-Micro ]
Isolated Physical Layer Yes |:]
No |
LEDs Supported Module  [] Combo Mod/Net
None [] Network [ ] /10 ]
MAC ID Setting DIP Switch Software Settable [_]
Other
Default MAC ID 63
Communication Rate Setting DIP Switch Software Settable [_]
Other
Communication Rates Supported 125k bit/s 500k bit/s
250k bit/s
DeviceNet Device Network Behavior Group 2 Client |:| Group 2 Only Client |:|
Communication Check All That Apply Group 2 Server D Group 2 Only Server
Data Peer-To-Peer D Tool (not a Device) D
UCMM Explicit Message Groups Supported Group1[_] Group2[ ] Group3[ ]
Dynamic I/O Message Groups (Peer to Peer) Group1[] Group2[] Group3[]
Default I/O Data Address Path Input:  Class 4 Inst. 64 Attr. 3
Output: Class 4 Inst. 64 Attr. 3
Fragmented Explicit Messaging Supported Yes [] No ]
If yes, Acknowledge TimeOut 1000 ms
Typical Target Addresses
Consumption Service 16 Class 1 Inst. 1 Attr. 7
Production Service 14 Class 1 Inst. 1 Attr. 7
1494245259
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7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle

B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Identity Object 0x01
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN
Implementation 2 Maxinstance HEN
None Supported 3 Number of Instances HEN
4 Optional attributes list HEN
5  Optional services list O O
6  MaxId of class attributes HEN
7 MaxIdofinstance attributes [ ] []
DeviceNet Services Parameter Options
Services [] Get Attributes Al
[] Reset
None Supported [] Get Attribute_Single
[] Find_Next_Object_instance
Object Instance ID__ Description Get _Set Value Limits
Attributes Open 1 Vendor [ =315
2 Device type [ =¢00
3 Product code 1 =
4 Revision [] =¢o1
5  Status (bits supported) ]
6  Serial number ]
7 Product name [] SEwMOVIMOT MQD3x
8  State HEN
9  Config. Consistency Value  [] []
10 Heartbeat Interval HEN
DeviceNet Services Parameter Options

Services Get_Attributes_All

Reset 0
Get_Attribute_Single
[

Set_Attribute_Single

[

Vendor Specific Additions Yes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
[X] Getindicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1494445579
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P| Hz
BDevice Net
DeviceNet Message Router Object 0x02
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision |
Implementation 2 Maxinstance O O
None Supported 3 Number of Instances |
4 Optional attribute list O O
5  Optional service list |
6 Max ID of class attributes D D
7 MaxIDof instance attributes  [] []
DeviceNet Services Parameter Options
Services [] Get Attributes_All
[] Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID__ Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 Object list O O
2 Maximum connections supporte | []
None Supported 3 Number of active connections [_] []
4 Active connections list O O
DeviceNet Services Parameter Options
Services [C] Get Attributes_All
[] Get_Attribute_Single
None Supported [] Sset Atrribute_Single
Vendor Specific Additions Yes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
1494518667
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7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle

W Device Net Statement of Conformance

DeviceNet DeviceNet Object 0x03
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision O =2
Implementation 2 Maxinstance O g
[] None Supported 3 Number of Instances HEN
4 Optional attribute list O O
5 Optional service list HEE
6  MaxID of class attributes O O
7 MaxIDofinstance attributes [ ] []
DeviceNet Services Parameter Options
Services [C] Get_Attribute_Single
None Supported
Object Instance ID_ Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 MACID [] =(.63
2 Baudrate [ =02
[C] None Supported 3 BOI O =0
4 Bus-off counter =(0..255,
5  Allocation information ]
6  MAC ID switch changed O =
7  Baud rate switch changed O =0
8  MAC ID switch value [] =(.63
9  Baud rate switch value [ =02
DeviceNet Services Parameter Options

Services Get_Attribute_Single

Set_Attribute_Single
[C] None Supported Allocate M/S connection set

Release M/S connection set

Vendor Specific Additions Yes [ ] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
[X] Getindicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1494592523
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open Revision

Max instance
Number of Instances
Complete this sheet for Optional attribute list

Implementation None Supported

Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes

(I |
LOOOO0c

1
2
3
4
each connection supported. 5  Optional service list
6
7
De

viceNet Services Parameter Options
None Supported [[] Reset
[C] Create
[[] Delete
[C] Get Attribute_Single
[C] Find_Next_Object_Instance
Object Instance Connection Type Max Connection Instances
M/S Explicit Message 1 Server Client 1 Total
Complete this section for Production trigger(s) Cycic [] COS[] App.trig[]
Dynamic I/O connections Transport type(s) Server Client |:|
Transport class(es) | 2 3
ID__Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 State ]
2 Instance type ]
3 Transport Class trigger ]
4 Produced connegction ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics ]
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size ]
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path len ]
14 Produced connection path ]
15  Consumed connection path len d
16 Consumed connection path ]
17 Production inhibit time [ =0

o

DeviceNet Services arameter Options

Services Reset
[] Delete
[ Apply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes [ ] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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7 Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle

B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open Revision

Implementation None Supported

Complete this sheet for
each connection supported.

Max instance
Number of Instances
Optional attribute list

Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes

LOOO00c
NN

1

2

3

4

5  Optional service list
6

7

De

viceNet Services Parameter Options
None Supported [[] Reset
[] Create
[C] Delete
[C] Get Attribute_Single
[C] Find_Next_Object_Instance
Object Instance Connection Type Max Connection Instances
M/S Poll 1 Server Client 1 Total
Complete this section for Production trigger(s) Cycic [] COS[] App.tig[]
Dynamic I/O connections Transport type(s) Server Client |:|
Transport class(es) H 2 3
ID__Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 State ]
2 Instance type |
3 Transport Class trigger ]
4 Produced connegction ID |
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics |
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size |
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action |
13 Produced connection path len ]
14 Produced connection path |
15 Consumed connection path len |
16 Consumed connection path ]
17 Production inhibit time [ =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[C] Delete

[ Apply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle |7

B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Connection Object 0x05
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open Revision

Max instance
Number of Instances
Complete this sheet for Optional attribute list

Implementation None Supported

Max ID of class attributes
Max ID of instance attributes

LOOO00Oc
LOOO00c

1
2
3
4
each connection supported. 5  Optional service list
6
7
D

eviceNet Services Parameter Options

None Supported [C] Reset
[C] Create
[C] Delete
[C] Get Attribute_Single
[C] Find_Next_Object_Instance
Object Instance Connection Type Max Connection Instances
M/S Bit Strobe 1 Server Client 1 Total
Complete this section for Production trigger(s) Cyclic |:] COoS |:] App. trig.|:|
Dynamic I/0 connections Transport type(s) Server Client |:]
Transport class(es) ] 2 3]
ID__Description Get Set  Value Limits
Attributes Open 1 State H
2 Instance type ]
3 Transport Class trigger H
4 Produced connection ID ]
5 Consumed connection ID ]
6 Initial comm. characteristics A
7 Produced connection size ]
8 Consumed connection size H
9 Expected packet rate =(0..65530)
12 Watchdog time-out action ]
13 Produced connection path len ]
14 Produced connection path ]
15 Consumed connection path len |
16 Consumed connection path H
17 Production inhibit time [0 =0
DeviceNet Services Parameter Options
Services Reset
[C] Delete

[ Avply_Attributes
Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes [ ] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form.  No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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Statement of Conformance (vaatimustenmukaisuussertifikaatti) MQD3X:lle

B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet Register Object 0x07
Required Object Class ID  Description Get Set Value Limits
Object Attributes Open 1 Revision HEN
Implementation 2 Maxinstance HEN
None Supported 3 Number of Instances HEN
4 Optional attribute list HEN
5  Optional service list HEN
6  MaxID of class attributes HEN
7 Max D of instance attributes  [] []
DeviceNet Services Parameter Options

Services

None Supported

[C] Get Attribute_Single

Object Instance ID_ Description Get Set Value Limits
Attributes Open 1 BadFlag ]

2 Direction ]
[] None Supported 3 Size ]

4  Data

DeviceNet Services Parameter Options
Services Get_Attribute_Single 84520000000000

[] None Supported

Set_Attribute_Single

Vendor Specific AdditionsYes [_] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No
Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.

1494921483
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B Device Net Statement of Conformance

DeviceNet

Parameter Object 0xOF

Required Object Class
Object Attributes Open
Implementation

[] None Supported

(S

Description

@
o

Set Value Limits

Revision

Max instance
Number of Instances
Optional attribute list
Optional service list

Max ID of class attributes

Max ID of instance attributes
Parameter class descriptor

OO OO0

= O O N O OB~ W N -

0

Configuration assembly instanc{X]

Native language

[

DOOO0O0O0O000]

Services

[] None Supported

o

eviceNet Services

Parameter Options

Get_Attributes_All
Reset

Get_Attribute_Single
Set_Attribute_Single
Restore

O

Save

Object Instance
Attributes Open

] None Supported

Description

@
o

Set _ Value Limits

G I U i G I
~N o OB W N -

—_
[o°]

NN —
o ©

21

Parameter value
Link Path size
Link path
Descriptor

Data type

Data size
Parameter name string
Units string

Help string
Minimum value
Maximum value
Default value
Scaling multiplier
Scaling divisor
Scaling base
Scaling offset
Multiplier link

Divisor link

Base link
Offset link
Decimal precision

L0000 00000000000 <R -R

L0000 0O000O000000000000

X| =(0.4294967294)

1
N

Services
D None Supported

DeviceNet Services

L]

Get_Attribute_All
Get_Attribute_Single

Set_Attribute_Single

Vendor Specific Additions Yes |:] If yes, fill out the Vendor Specific Additions form. No

Get indicates attribute value is returned by the Get_Attribute_Single service.
Set indicates attribute value is written to by the Set_Attribute_Single service.
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18 Osoiteluettelo

Saksa

Paakonttori
Tuotantolaitos
Myynti

Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Stralte 42
D-76646 Bruchsal
Postilokero-osoite
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-0

Fax +49 7251 75-1970
http://www.sew-eurodrive.de
sew@sew-eurodrive.de

Huolto Keskiosa SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Ernst-Blickle-StraRe 1 Fax +49 7251 75-1711
Center D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Pohjoisosa SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stralle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hannoverin 1dhella) sc-nord@sew-eurodrive.de
Itdosa SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickaun lahella) sc-ost@sew-eurodrive.de
Eteldosa SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralRe 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Miinchenin 1ahella) sc-sued@sew-eurodrive.de
Lansiosa SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstralle 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (Dusseldorfin lahella) sc-west@sew-eurodrive.de
Elektroniikka SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Ernst-Blickle-Strale 42 Fax +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-elektronik@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / puhelinpéaivystys 24 h +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Muiden huoltopisteiden yhteystiedot Saksassa pyynnosta.
Ranska
Tuotantolaitos Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Myynti 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Huolto B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Tuotantolaitos Forbach SEW-EUROCOME Tel. +33 3 87 29 38 00

Zone Industrielle
Technopole Forbach Sud

B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Kokoonpano Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
Myynti Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Huolto 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 472 1537 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Muiden huoltopisteiden yhteystiedot Ranskassa pyynndsta.
Alankomaat
Kokoonpano Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Myynti Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Huolto NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
Algeria
Myynti Alger Réducom Tel. +213 21 8222-84

16, rue des Fréres Zaghnoun
Bellevue El-Harrach
16200 Alger

Fax +213 21 8222-84
reducom_sew@yahoo.fr
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Argentiina
Kokoonpano Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Myynti Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Huolto Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Australia
Kokoonpano Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Myynti 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Huolto Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Belgia
Kokoonpano Bryssel SEW Caron-Vector Tel. +32 10 231-311
Myynti Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Huolto B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.be
info@caron-vector.be
Huolto Teollisuus- SEW Caron-Vector Tel. +32 84 219-878
Competence vaihteet Rue de Parc Industriel, 31 Fax +32 84 219-879
Center BE-6900 Marche-en-Famenne http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be
Antwerpen SEW Caron-Vector Tel. +32 364 19 333
Glasstraat, 19 Fax +32 3 64 19 336
BE-2170 Merksem http://www.sew-eurodrive.be
service-antwerpen@sew-eurodrive.be
Brasilia
Tuotantolaitos Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133

Myynti Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Fax +55 11 2480-3328
Huolto Rodovia Presidente Dutra Km 208 http://www.sew-eurodrive.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP sew@sew.com.br
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
Muiden huoltopisteiden yhteystiedot Brasiliassa pyynnosta.
Bulgaria
Myynti Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@fastbg.net
Chile
Kokoonpano Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Myynti Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Huolto Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Postilokero-osoite
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Egypti
Myynti Kairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 + 1 23143088
Huolto for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
Espanja
Kokoonpano Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Myynti Parque Tecnolégico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Huolto E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es

sew.spain@sew-eurodrive.es

Késikirja — DeviceNet/CANopen-liitynnét, -kenttéjakolaitteet

215



18

Osoiteluettelo

216

Etela-Afrikka

Kokoonpano Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Myynti Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Huolto Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
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
Gabon
Myynti Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 7340-11
Feu Rouge Lalala Fax +241 7340-12
1889 Libreville
Gabun
Hong Kong
Kokoonpano Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 36902200
Myynti Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 36902211
Huolto Hong Leong Industrial Complex contact@sew-eurodrive.hk
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
Intia
Kokoonpano Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.+91 265 2831086
Myynti Plot No. 4, GIDC Fax +91 265 2831087
Huolto PORRamangamdi « Vadodara - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Gujarat sales@seweurodriveindia.com
subodh.ladwa@seweurodriveindia.com
Kokoonpano Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel.+91 44 37188888
Myynti Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phasell Fax +91 44 37188811
Huolto Mambakkam Village c.v.shivkumar@seweurodriveindia.com
Sriperumbudur- 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Irlanti
Myynti Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Huolto 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
Iso-Britannia
Kokoonpano Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Myynti Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Huolto P.O. Box No.1 http://www.sew-eurodrive.co.uk
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR info@sew-eurodrive.co.uk
Israel
Myynti 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
Kokoonpano Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Myynti Via Bernini, 14 Fax +39 02 96 799781
Huolto 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it

sewit@sew-eurodrive.it
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Itavalta
Kokoonpano Wien SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Myynti Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Huolto A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Japani
Kokoonpano lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Myynti 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373814
Huolto Iwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Kamerun
Myynti Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024, Douala
Kanada
Kokoonpano Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Myynti 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Huolto Bramalea, Ontario L6T3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
marketing@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
7188 Honeyman Street Fax +1 604 946-2513
Delta. B.C. V4G 1 E2 marketing@sew-eurodrive.ca
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
LaSalle, Quebec H8N 2V9 marketing@sew-eurodrive.ca
Muiden huoltopisteiden yhteystiedot Kanadassa pyynnosta.
Kiina
Tuotantolaitos Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Kokoonpano No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25322611
Myynti Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Huolto http://www.sew-eurodrive.cn
Kokoonpano Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Myynti 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Huolto Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267891
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
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 84478398
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478388
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA
430056 Wuhan
Muiden huoltopisteiden yhteystiedot Kiinassa pyynnosta.
Kolumbia
Kokoonpano Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Myynti Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Huolto Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co

Santafé de Bogota

sewcol@sew-eurodrive.com.co
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Korea
Kokoonpano Ansan-City SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Myynti B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Huolto 1048-4, Shingil-Dong http://www.sew-korea.co.kr
Ansan 425-120 master@sew-korea.co.kr
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Kreikka
Myynti Ateena Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
Huolto 12, Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136, GR-18545 Piraeus http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
Kroatia
Myynti Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Huolto PIT Erdody 4 Il Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Latvia
Myynti Riika SIA Alas-Kuul Tel. +371 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libanon
Myynti Beirut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 4947-86
B. P. 80484 +961 1 4982-72
Bourj Hammoud, Beirut +961 3 2745-39
Fax +961 1 4949-71
ssacar@inco.com.lb
Liettua
Myynti Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Naujoji 19 Fax +370 315 56175
LT-62175 Alytus info@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.|t
Luxemburg
Kokoonpano Bryssel CARON-VECTOR S.A. Tel. +32 10 231-311
Myynti Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Huolto B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.lu
info@caron-vector.be
Malesia
Kokoonpano Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Myynti No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Huolto 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
West Malaysia
Marokko
Myynti Casablanca Afit Tel. +212 22618372
5, rue Emir Abdelkader Fax +212 22618351
MA 20300 Casablanca ali.alami@premium.net.ma
Meksiko
Kokoonpano Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Myynti SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Huolto Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Industrial Quéretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Quéretaro, México
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Singapore 638644

Norja
Kokoonpano Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20
Myynti Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40
Huolto N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Norsunluurannikko
Myynti Abidjan SICA Tel. +225 2579-44
Ste industrielle et commerciale pour I'Afrique Fax +225 2584-36
165, Bld de Marseille
B.P. 2323, Abidjan 08
Peru
Kokoonpano Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Myynti S.A.C. Fax +51 1 3493002
Huolto Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Portugali
Kokoonpano Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Myynti Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Huolto P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
Puola
Kokoonpano Lodz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00
Myynti ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 49
Huolto PL-92-518 L.o6dz http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
24 tunnin palvelu Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
sewis@sew-eurodrive.pl
Romania
Myynti Bukarest Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Huolto str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170
011785 Bucuresti sialco@sialco.ro
Ruotsi
Kokoonpano Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442 00
Myynti Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442 80
Huolto S-55303 JOnkdping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonk&ping jonkoping@sew.se
Senegal
Myynti 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
Serbia
Myynti Belgrad DIPAR d.o.0. Tel. +381 11 347 3244/
Ustanicka 128a +381 11 288 0393
PC Kosum, IV floor Fax +381 11 347 1337
SCG-11000 Beograd office@dipar.co.yu
Singapore
Kokoonpano Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Myynti No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Huolto Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg

sewsingapore@sew-eurodrive.com
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TR-34846 Maltepe ISTANBUL

Slovakia
Myynti 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 - PChZ 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
Slovenia
Myynti Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Huolto Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Suomi
Kokoonpano Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Myynti Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Huolto FIN-15860 Hollola 2 sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Tuotantolaitos Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Kokoonpano Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
Huolto F1-03600 Kakkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Sveitsi
Kokoonpano Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Myynti Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Huolto CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Tanska
Kokoonpano Kéopenhamina  SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Myynti Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Huolto DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Thaimaa
Kokoonpano Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Myynti 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Huolto Muang sewthailand@sew-eurodrive.com
Chonburi 20000
TSekin tasavalta
Myynti Praha 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
Tunesia
Myynti Tunis T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 71 4340-64 + 71 4320-29
Zone Industrielle Mghira 2 Fax +216 71 4329-76
Lot No. 39 tms@tms.com.tn
2082 Fouchana
Turkki
Kokoonpano Istanbul SEW-EURODRIVE Tel. +90 216 4419164, 3838014,
Myynti Hareket Sistemleri San. ve Tic. Ltd. Sti. 3738015
Huolto Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Fax +90 216 3055867

http://www.sew-eurodrive.com.tr
sew@sew-eurodrive.com.tr
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Ukraina
Myynti Dnepropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Huolto Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Unkari
Myynti Budapest SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Huolto H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 office@sew-eurodrive.hu
USA
Tuotantolaitos Kaakkois- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Kokoonpano Yhdysvallat 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Myynti P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Huolto Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Kokoonpano Koillis- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Myynti Yhdysvallat Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Huolto 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Keskilansi SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
2001 West Main Street Fax +1 937 440-3799
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Lounais- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Yhdysvallat 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Lansi- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Yhdysvallat 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433

Hayward, CA 94544

cshayward@seweurodrive.com

Muiden huoltopisteiden yhteystiedot USA:ssa pyynnosta.

Uusi-Seelanti

Kokoonpano Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Myynti P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Huolto 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Valko-Vendja
Myynti Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 (17) 298 38 50
RybalkoStr. 26 Fax +375 (17) 29838 50
BY-220033 Minsk sales@sew.by
Venaja
Kokoonpano Pietari ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
Myynti P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Huolto 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
Venezuela
Kokoonpano Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Myynti Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Huolto Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve
Valencia, Estado Carabobo ventas@sew-eurodrive.com.ve
sewfinanzas@cantv.net
Viro
Myynti Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230

Reti tee 4
EE-75301 Peetri killa, Rae vald, Harjumaa

Fax +372 6593231
veiko.soots@alas-kuul.ee
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