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Informagoes gerais
Estrutura das indicagbes de seguranga

1 Informagdes gerais

1.1  Estrutura das indicagées de segurancga

As indicagbes de segurancga contidas nestas instru¢coes de operacao sao elaboradas da
seguinte forma:

icone

>

A PALAVRA DE AVISO!

Tipo de perigo e sua causa.
Possiveis consequéncias em caso de ndo observagao.
» Medida(s) para prevenir perigo(s).

icone

Exemplo:

>

Perigo geral

>

Perigo especifico,
p. ex., choque elétrico

Palavra de Significado Consequéncias em caso
aviso de nao observagao

u PERIGO! Perigo iminente Morte ou ferimentos graves

Possivel situagéo de risco Morte ou ferimentos graves
u CUIDADO! Possivel situagéo de risco Ferimentos leves
CUIDADO! Possiveis danos no material Dano no sistema do acionamento ou no

seu ambiente

1

NOTA Informagéo util ou dica.

Facilita o manuseio do sistema do
acionamento.

1.2 Reivindicacgao de direitos de garantia

A observacao destas instrugdes de operacgao € pré-requisito basico para uma operagao
sem falhas e para o atendimento a eventuais reivindica¢des de direitos de garantia. Por
isso, leia atentamente as instrugcdes de operagao antes de colocar a unidade em operagao!

Garantir que as instrugdes de operagéo estejam de facil acesso e em condigdes legiveis
para os responsaveis pelo sistema e pela operagdo bem como para as pessoas que tra-
balham sob responsabilidade propria na unidade.
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1.3  Perda de garantia

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

1.4 Modulo de alimentagao e regenerativo MXR

O médulo de alimentagao e regenerativo MXR é mencionado nestas instrugées de ope-
ragcao como parte integrante opcional de um sistema de eixos MOVIAXIS®.

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

1.5 Nota sobre os direitos autorais
© 2011 — SEW-EURODRIVE. Todos os direitos reservados.

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

2.2

2.3

Indicagbes de segurancga
Informacgao geral

Indicagdes de segurancga

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

Informacgéao geral

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

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

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

Demais informacdes encontram-se nesta documentagao.

Cuidados iniciais

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

Profissionais técnicos qualificados no contexto destas indicacées de seguranga séo
pessoas que tém experiéncia com a instalagdo, montagem, colocagdo em operacao e
operacao do produto e que possuem as qualificagdes adequadas para estes servicos.

Todos os trabalhos relacionados ao transporte, armazenamento, a operagao e elimina-
c¢do devem ser realizados por pessoas que foram instruidas e treinadas adequada-
mente para tal.

Utilizagao conforme as especificagées

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

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

Durante a instalagdo em maquinas é proibida a colocagao em operagéo, ou seja, 0 ini-
cio da operacdo do servoconversor de multiplos eixos conforme as especificagdes,
antes de garantir que a maquina atenda a diretriz da CE 2006/42/CE (diretriz de maqui-
nas). Deve-se observar a EN 60204.
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2.31

2.4

2.5

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

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

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

Funcgoes de segurancga

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

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

Transporte, armazenamento

Instalacao

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

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

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

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

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

* Uso em areas potencialmente explosivas.

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

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

2.7

2.8

Indicagbes de segurancga
Conexao elétrica

Conexao elétrica

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

A instalacao elétrica deve ser realizada de acordo com as normas adequadas, p. ex.,
sec¢des transversais de cabo, prote¢des, conexao do condutor de prote¢do. Demais ins-
trucbes encontram-se na documentacao.

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

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

Medida de prevencgéo obrigatdria: conexdo da unidade a terra.

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

Desligamento seguro

Operagao

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

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

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

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

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

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

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

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

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

2.9 Temperatura da unidade

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

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

Nunca toque na carcaga dos modulos MOVIAXIS® nem nos resistores de frenagem
durante a operagao ou na fase de resfriamento apds desligar.
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3 Estrutura da unidade
Sistema de eixos com system bus baseado em CAN

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

(11 [2

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

12

[3] [4]

[5]

(6] [ 18l [9 [10]

Médulo mestre

Médulo capacitor ou médulo buffer
Moédulo de alimentagao tamanho 3
Médulo de eixo tamanho 6

Médulo de eixo tamanho 5

[6]
[7]
[8]
[9]
[10]

1402308491

Modulo de eixo tamanho 4
Modulo de eixo tamanho 3
Modulo de eixo tamanho 2
Médulo de eixo tamanho 1
Médulo de conexao a rede de 24 V, médulo adicional
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Sistema de eixos com system bus compativel com EtherCAT®

3.2 Sistema de eixos com system bus compativel com EtherCAT®

[l [2] [9] (1o ]

™/

(g 2 9

fm—"
I

I3

1 [
o\ 17/
sEmr

b

Vo

~=

[4]
1402312971
[11  Moddulo mestre [7]  Modulo de eixo tamanho 4
[2]  Modulo capacitor ou médulo buffer [8] Modulo de eixo tamanho 3
[3] Modulo de alimentagdo tamanho 3 [91  Modulo de eixo tamanho 2
[4]  Placa opcional de system bus SBusP!'S (compati- [10] Modulo de eixo tamanho 1
vel com EtherCAT®) em todos os médulos de eixo
[5]  Moddulo de eixo tamanho 6 [11] Modulo de conexéo a rede de 24 V,

médulo adicional
[6] Modulo de eixo tamanho 5
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3.3 Indicagcées importantes

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

Medida de prevencéo obrigatéria: Conexao a terra de protegao (classe de protegao I)
Os dispositivos de protecdo de sobrecorrente

Medidas de protecéo obrigatéria:  devem ser projetados para o disjuntor dos cabos
de conex&o do cliente.

NOTA

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

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

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

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

» Instalar as tampas de protecdo de acordo com os regulamentos.
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3.4 Plaquetas de identificagdo e denominagées do tipo
3.4.1 Estrutura das plaquetas de identificagao
Dependendo do médulo, a plaqueta de identificagdo é dividida em até 3 segmentos.
+ Aparte "I" da plaqueta de identificagdo contém a denominagéo de tipo, o numero de
produgéo e o status.

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

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

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

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

E possivel que haja diferencas quando

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

Localizacao da plaqueta de identificagdo.

1402316683

| Parte "II" da plaqueta de identificagdo
1 Parte "II" da plaqueta de identificagdo
Il Parte "lll" da plaqueta de identificagéo (etiqueta de identificagédo geral)
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Plaquetas de identificagdo e denominagdes do tipo

3.4.2 Plaqueta de identificagdo do médulo de eixo

A figura abaixo mostra a plaqueta de identificagdo no médulo de eixo.

| 4] Il
1] 2] [
a. —/ \ N\ L \
: \ N \
\ B MXRBOR-048-503-00 X1011A_| XFP11A| XIA11A | XIA11A

D1 1181003604 .0024 O?
31— 53 Statud 21 11 11 11 12 11 -

[1]/Wﬂﬂﬂﬂmmﬂﬂlﬂﬂnnm|m

MOVIAX1S

10 10 11 11 11 10 11

' IIiIlEIlIIINIIIIIIIIIIIHIIIIIIIIEHHIIIIIIIIHIHIIIIIIHHIIIIIEII'"m"

&o®:01. 1181003604 .0024 .07 c ( oum

Eingang / Input Ausgang / Ouiputd
U = S80V DC Uz 0...UNV RAC Uy = 24V DC
oz asA £ 0...800H8 g s2mbc ©
D-Tad46 Bruchaal P = 28 9kM Lot matsy * G4AAS40A AC LISTED IND.
Achsmodul Tz 0., . 048 & |y, = 1200 AC CONT . EQ. 2006
Axis module 1e 10
Made in dermany ta >21 11 11 11 12 -
| MR R R AR ﬂiiIIIIIlII I!IIIIIHIIIIIIIIIIIlHIIIIII!IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIlIIItIiIIIIIﬂIIH |
3 |
[3]
]|
1402319115
Parte "I" da plaqueta de identificagdo: afixagao na L .
l bragadeira superior do médulo (11 Denominagdo do tipo
I Parte II_ da plaqyeta de |§ient|f|cagao: fixagcdo na [2] Numero de produgdo
bragadeira superior do modulo
m Parte "llI" da plaqueta de |den,t|f|cagao: fixagdo na [3] Estado
parte lateral da carcaga do moédulo

4] Slots de comunicagéo,
status do firmware

3.4.3 Plaqueta de identificagcdo do médulo de alimentagao

A figura abaixo mostra a plaqueta de identificagdo no moédulo de alimentagéo.

[1 [2] |
\

2

[ ]\ MXPBOA-050-503-01
50D:  01.1184270701.0002.4

[3]/ 11 == 10 == == == =

Illl[EllIlIﬂllllllllllilﬂllIﬂllﬂlilﬂﬂ]llllﬂlfl |

..}\

--------fu-------------------------------------------

—T MXPB0A-050-603-0
[ HOVIRIIS SO®:01.1184270701.0002.07 (( e.m
Eingang / Input Ausgang / OQuiput
U = 3X380...800V AC Uz 580V DC
m‘ 1= 1BA AC 1 s 18A (400V) ¢
D-74848 Bruchaal P s 10kW Tuux® 45A (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul f = 80...80H= CONT . EQ. 2008
Supply module T 3 0...+48 C 1P 20
Hade in Germany ‘m i el
| KRGO OGN R IﬁiIIIIHIIIIﬂlfEHIEIIIIIIIHIEIlli1IIIII|II|IIIIEHEIIIIIHIIIIIIIEHEJIH /
|
31 III
1402450571
Parte "I" da plaqueta de identificagdo: afixagcdo na bracadeira o .
| superior do médulo [11 Denominagao do tipo
Parte "llI" da plaqueta de identificag&o: fixagdo na parte . ~
i lateral da carcaga do médulo [2]  Numero de produgdo

[3] Estado
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3.4.4 Denominagéo do tipo MOVIAXIS® — Unidades basicas

O diagrama abaixo mostra a denominagéo do tipo:

MX A 80 A 004 5 0 3 -00

| 00 = Verséo padrao
01-99 = Versao especial
3= Tipo de ligacéo trifasica
50 = V = CA 380 — 500 V Tensao de conexao
Versobes:
004 = Em maddulos de eixo, a corrente
nominal é, p. ex., 004 =4 A
050 = No médulo de descarga de circuito
intermediario com uma quantidade de
energia que pode ser dissipada, p. ex.
050 = 5000 Ws
010=  Em modulos de alimentagéo, a potén-
cia nominal é, p. ex., 010 = 10 kW
050 = Em modulos capacitores, médulos
buffer, médulos de amortecimento, a
capacitancia é, p. ex., 050 = 5000 uF
060 = Em modulo de conexado a rede de 24 V,
a poténcia, p. ex., 060 = 600 W
\Versao
80 = Versao padrao
81= Versdo com um relé de seguranga no
madulo de eixo
81= Modulo compacto de alimentagao
(BW integrado e capacitor)
82 = Versdo com dois relés de seguranga no
modulo de eixo
Tipo da unidade:
= Maodulo de eixo
= Maodulo buffer
= Médulo capacitor
= Médulo mestre
= Médulo de alimentagdo com chopper
de frenagem
R = Médulo de alimentagéo e regenerativo”
S= Médulo de conex&o a rede de 24 V
Z= Médulo de descarga do circuito
intermediario
MOVIAXIS®

1) Informagdes sobre o MXR encontram-se no manual "Mdédulo de alimentagéo e regenerativo".

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Plaquetas de identificagdo e denominagdes do tipo

Denominagao do tipo do médulo de eixo
MXA80A-004-503-00 = Modulo de eixo com corrente nominal de 4 A

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

Denominagao do tipo — Componente adicional do moédulo capacitor
MXC80A-050-503-00 = Modulo capacitor com capacidade 5000 pF

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

MXMB80A-000-000-00/UFF41B = Moddulo mestre com PROFIBUS /DeviceNet
MXMB80A-000-000-00/lUFR41B = Maddulo mestre com EtherNet/IP/PROFINET Modbus/TCP

Denominagéao do tipo — Componente adicional do médulo mestre com controlador
MXMB80A-000-000-00/

DHF41B/OMH41B = Maodulo mestre com PROFIBUS /DeviceNet
MXMB80A-000-000-00/
DHR41B/OMH41B = Modulo mestre com EtherNet/IP / PROFINET Modbus/TCP

Versobes: TO — T25

Denominagéao do tipo — Médulo de alimentacao:

MXP81A-010-503-00
MXP80A-010-503-00
MXR80A-075-503-00")

1) Informagbes sobre o MXR encontram-se no manual "Mdédulo de alimentagdo e regenerativo”.

Mddulo compacto de alimentagdo 10 kW com C e BW integrados
Médulo de alimentagéo de 10 kW
Médulo de alimentagao e regenerativo de 50/75 kW

Denominagao do tipo do componente adicional médulo de conexao a rede de 24 V
MXS80A-060-503-00 = Médulo de conexdo a rede de 24 V

Denominagao do tipo de componente adicional médulo de descarga do circuito
intermediario

MXZ80A-050-503-00 = Médulo de descarga de circuito intermediario com uma
quantidade energia de 5000 Ws que pode ser dissipada
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3.4.5 Denominagéao do tipo — Componentes opcionais MOVIAXIS®
O diagrama abaixo mostra a denominacéo do tipo:
X __ 1 A

I—Verséo

Status de verséo

\Versao:

GH, GS= Placa de multiplo encoder

FP = Interface fieldbus PROFIBUS DP V1

FA = Interface fieldbus K-Net

FE = Interface fieldbus EtherCAT®

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

1A= Placa de entrada / saida

Placa opcional para MOVIAXIS®

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Acessorios padrao

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

[ = [12]
2 =1 [13]
F——%! [14]
3] ;- — ] [15]
. =
L
' AR [18]
- [19]
s e [20]
o -_— @ 9 O[]
T D [22)
R e [24]
5 . S [25]
——ti [26]
g [27]
8] ._ [28]
Y
0> [29]
[9]
—— o1
[31]
[10]
[11]
9007202205751307

Os respectivos contra-conectores para todas as conexdes sao instalados na fabrica.
Os conectores machos Sub-D s&o a unica excegéo, portanto eles ndo estéo incluidos
no fornecimento.
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Acessorios padrao

3.5.1 Tabela de atribuigdo de acessoérios padrao
Tabela de atribuigdo de acessorios padrao — Acessorios mecanicos

Dimen- MXP em kW

Nr T MXM  MXZ MXS ) MXR
10‘10E) \25\50 75

MXA em A

2‘4‘8‘12‘16 24‘32‘48‘64‘100

MXC

MXB

soes
Presilha de fixagdo da blindagem de sinal
[1] 60 mm 1x 1x | 1x | 1x

1x

[2] 90 mm 1x 1x

1x

1x | 1x | 1x

[3] | 120 mm 1x
[4] | 150 mm Ix [ 1x | 1x | 1x

1x

1x

[5] | 210 mm

1x

Presilha de fixagdo da blindagem do cabo de poténcia

[6] 60 mm 1x 1x 1x | 1x

1x

1x

1x | 1x

[7] 60 mm?®) 1x

[8] | 60 mm?

1x

[9] 105 mm 1x

1x

1x

1x

[10] | 105 mm 1x | 1x | 1x

Abracgadeiras

(1 = L 1]

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

4) Borne com suporte longo, 60 mm de largura

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Tabela de atribuigdo de acessorios padrao — Acessdrios elétricos

Dimen- MXP em kW MXA em A

Nr T MXM | MXz X MXR MXC MXB
10‘10E)‘25‘50‘75 2\4 8\12\16\24\32 48\64\100

soes

Cabo de alimentagao de 24 V

[12] 40mm = 1x

[13] | 50 mm 1x 1x | 1x  1x
[14] | 80 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x | 1x

[15] | 110 mm 1x 1x 1x

[16] | 140 mm 1x | 1x 1x 1x 1x
[17] | 200 mm 1x 1x

Conexao do circuito intermediario

[18] | 76 mm 3x 3x | 3x | 3x
[19] | 106 mm 3x 3x | 3x | 3x | 3x

[20] | 136 mm 2x 3x 3x

[21] | 160 mm 3x | 3x | 3x 3x 3x 3x
[22] | 226 mm 3x 3x

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

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

[25] | 260 mm 1x 1x

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

Cabo de conexdao CAN — médulo mestre

28] 7s0mm [ Ax | N v v

Resistor de terminagdao CAN

28] S I A e
Cobertura contra contato acidental

1301 S A A
Conector do cabo de medigao

311 [ | HEEE  BEEEEEEEEEE

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

[6]

- L) i -
h [2] ' [71
\ )
) "
3] 8]
(R < :
.__\_“ :
[4]
f 9]
5 [10]
5]
‘ -+
[11]
1402743947

3.6.1 Tabela de atribuigido de acessoérios opcionais

Nr Dimensoes / Denominagao / Tipo de conector

Cabo de conexao system bus para system bus SBus baseado em CAN (sistema de eixos para outras unidades da SEW)
[1] | 750 mm RJ45 / extremidade aberta
[2] | 3000 mm RJ45 / extremidade aberta

Cabo de conexdao CAN — médulo mestre

520 mm 2 x RJ45

3000 mm 2 x RJ45

(3]

Cabo de conexao EtherCAT — médulo mestre
[8] 750 mm 2 x RJ45

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

[4] | 750 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)
[5] | 3000 mm 2 x RJ45 (atribuicdo especial)
Cabo de conexao system bus CAN (sistema de eixos para sistema de eixos)
[6] | 750 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)
[7] | 3000 mm 2 x RJ45 (atribuigdo especial)
Cabo de adaptador médulo mestre para CAN2
500 mm  Weidmiller para Sub-D9 f
3000 mm  Weidmiiller para Sub-D9 f

Tabela prossegue na pagina seguinte.

8]
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Nr Dimensoes / Denominagao / Tipo de conector
Cabo de conexao de rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

[9] 3 médulos Sub-D9 m/f

[10] | 4 modulos Sub-D9 m/f
Resistor de terminagdo CAN2
[11] \ Sub-D9

Outros acessoérios

‘ Kit de montagem do termistor

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

[4] [5] (6] [7]

1402746379

[1] X4: Conexao do circuito intermediario

[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagao de 24 V
[3] Médulo mestre

[4]  Modulo capacitor/médulo buffer

[5] Méodulo de alimentagéo tamanho 3

[6] Modulos de eixo (tamanho 6 — tamanho 1)
[71 Modulo de conexéo a rede de 24 V

CUIDADO!

Possiveis danos do servoconversor.

O servoconversor MOVIAXIS® s6 pode ser operado de acordo com as especificagoes
como sistema, tal como ilustrado acima. Uma operacgéo rebaixada de médulos sepa-
rados leva a danos no servoconversor, sendo portanto explicitamente proibida.
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3.8 Estrutura da unidade — Médulo de alimentagao MXP
As unidades nas figuras seguintes estédo representadas sem tampas de protegao.

3.8.1 Médulo de alimentagao MXP, tamanho 1

A B Cc
— [ — —
E= ==
I iE== ==
IR = |=_— ]
iD= =
[0 Bl N —
L B ] T L
— Jae. ) [—
AT _.-—-
=== =
11 S & =
-
= R
—ar .
F = T T II
G X9a
u X9b
1402749835
A Vista de cima B Vista frontal C Vista de baixo
[1]  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de  [13] X3: Conex&o do resistor
sinal de frenagem
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3] C, E:Chave DIP [14] X1: Conexao a rede de
X9b: Saida, conector vermelho no cabo - C: System bus baseado em CAN alimentacéo
- E: System bus compativel com
EtherCAT®

[4] X12: System bus CAN

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

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

[7]  Indicagdo de pronto para funcionar
(power)

[8] 2 displays de 7 segmentos

[9] X5a, X5b: Tensado de alimentagéo de
24V

[10] X4: Conexao do circuito intermediario

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

[12] Ponto de conexao a terra da carcaga

25
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3.8.2 Médulo de alimentagao MXP81 com resistor de frenagem integrado, tamanho 1

(1]

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

(1]

Vista de cima
System bus

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

e ——

o

A —
-—

a

a

u

a

il

A

S |

B Vista frontal Cc

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

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

[4]  X12: System bus CAN

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

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

[7] Indicagdo de pronto para funcionar
(power)

[8] 2 displays de 7 segmentos

[9]  X5a, X5b: Tenséo de alimentagdo de
24V

[10] X4: Conexao do circuito intermediario

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

[12] Ponto de conexao a terra da carcaga

i

I

..

i |
- ol
- -
- -
A
I
SR
B
R
e
—
L=
—
S

g

1481496203

Vista de baixo

X3: Conexao do resistor
de frenagem de emergéncia

(opcional)
X1: Conexéo a rede de
alimentagao
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3.8.3 Mébdulo de alimentagao MXP, tamanho 2

A
ﬂllllﬂ!l\lhl\lllY

i

il

!

(1]

ii.i

okl -
N, ———
bhaticide ot fow Lo 2

x x
© ©
<2 [

A Vista de cima
[11  System bus

X9a: Entrada, conector verde no cabo

X9b: Saida, conector vermelho no cabo

[2]
(3]

[4]
(5]

[6]
[71

(8]
9]

[10]
(1
[12]

M2
M2l —————=

Vista frontal

Presilhas de fixagao da blindagem de
sinal

C, E: Chave DIP

- C: System bus baseado em CAN

- E: System bus compativel com
EtherCAT®

X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP para taxa de
transmissdo CAN

S3, S4: Chave de enderecos de eixo

Indicagéo de pronto para funcionar
(power)

2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de
24V

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

Presilha de fixagao da blindagem do
cabo de poténcia
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[14]

Cc
[13]

[14]

TIT
s

X

THIIEY

1402902283

Vista de baixo

X3: Conexao ao resistor de
frenagem

X1: Conexéo a rede de
alimentagao
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3.8.4 Médulo de alimentagdo MXP, tamanho 3

(1

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

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

[14]

1402752267

Vista frontal

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

- C: System bus baseado em CAN

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

S1, S2: Chave DIP

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

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

X1: Conexao a rede de alimentagéo

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

X3: Conexao ao resistor de frenagem
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3.9 Estrutura da unidade — Médulo de alimentacéao e regenerativo MXR
A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecgao.
Informacgdes detalhadas sobre o MXR encontram-se no manual "Mddulo de alimenta-
¢ao e regenerativo MXR".
3.9.1 Médulo de alimentagao e regenerativo MXR
A B C
— 'ﬁ
: = [15] — ) S = = |
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[13]
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1481373195
A Vista de cima B Vista frontal C Vista de baixo
[11  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de [15] X18: Medigao da tensao de rede

X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo  [3]

(4]
(3]
[6]

(71
(8]
9]

[10]
(1]
(2]
[13]

[14]

sinal

X12: System bus CAN

S1, S2: Chave DIP

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

2 displays de 7 segmentos

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de
24V

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

Presilha de fixagdo da blindagem do
cabo de poténcia

X3: Conexao ao resistor de frenagem
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Mdédulos de eixo MXA

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

3.10.1 Médulo de eixo MXA, tamanho 1

A B C
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1402906251
A Vista de cima B Vista frontal C Vista de baixo
[11  System bus [2] Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [11] X2: Conex&o do motor
X9a: Entrada, conector verde nocabo  [3]  X10: Entradas digitais [12] X6: Sistema de controle do
freio
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais [13] X7: 1 relé de segurancga
[5] X12: Rede CAN2 (versao opcional)

[6] 2 displays de 7 segmentos

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

[8] X5a, X5b: Tensao de alimentacao de 24 V
[9]  X4: Conexao do circuito intermediario

[10] Presilha de fixagédo da blindagem do cabo de
poténcia
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Estrutura da unidade

Estrutura da unidade — Mddulos de eixo MXA

3.10.2 Moédulo de eixo MXA, tamanho 2

a

A Vista de cima B
[11  System bus [2]
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3]

X9b: Saida, conector vermelho no cabo  [4]
(8]
[6]
[7]

8]
9]
[10]

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

Vista frontal
Presilhas de fixag&do da blindagem de sinal
X10: Entradas digitais

X11: Saidas digitais
X12: Rede CAN2

2 displays de 7 segmentos

X13: Conexao do enc%jer do motor

(resolver ou Hiperface

X5a, X5b: Tensdo de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario
Presilha de fixagdo da blindagem do cabo

de poténcia

Cc
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1403023883

Vista de baixo

freio

(versao opcional)

X2: Conexao do motor
X6: Sistema de controle do

X7, X8: 2 relés de seguranca
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3 Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Mdédulos de eixo MXA

3.10.3 Maédulo de eixo MXA, tamanho 3
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1403027339
A Vista de cima B Vista frontal Cc Vista de baixo
[1]  System bus [2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal [11] X2: Conex&do do motor
X9a: Entrada, conector verde nocabo  [3]  X10: Entradas digitais [12] X6: Sistema de controle do
freio
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais [13] X7, X8: 2 relés de seguranca
[5] X12: Rede CAN2 (versao opcional)
[6] 2 displays de 7 segmentos
[71  X13: Conexao do encoder do motor
(resolver ou Hiperface® + termistor)
[8] Xb5a, X5b: Tensédo de alimentagéo de 24 V
[91  X4: Conexao do circuito intermediario
[10] Presilha de fixagéo da blindagem do cabo de

32

poténcia
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Estrutura da unidade — Modulos de eixo MXA

3.10.4 Moédulo de eixo MXA, tamanho 4
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A Vista de cima
[11  System bus

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

2] — -

e

(3]

B
e ¥

(2]

(3]
[4]
(3]
[6]
(71

8]
9]
[10]
(1]

Vista frontal c
Presilhas de fixagédo da blindagem de sinal  [12]

X10: Entradas digitais [13]
X11: Saidas digitais

X12: Rede CAN2

2 displays de 7 segmentos

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

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario
X2: Conexao do motor

Presilha de fixag&o da blindagem do cabo de
poténcia
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Vista de baixo

X6: Sistema de controle do
freio

X7, X8: 2 relés de seguranca
(versao opcional)
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3 Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Mdédulos de eixo MXA

3.10.5 Maédulo de eixo MXA, tamanho 5
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A Vista de cima B Vista frontal Cc Vista de baixo
[1]  System bus [2]  Presilhas de fixagédo da blindagem de sinal [12] X6: Sistema de controle do
freio
X9a: Entrada, conector verde no cabo [3] X10: Entradas digitais [13] X7, X8: 2relés de seguranga
X9b: Saida, conector vermelho no cabo [4]  X11: Saidas digitais (versdo opcional)

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

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

[8] X5a, X5b: Tensao de alimentacédo de 24 V
[9]  X4: Conexao do circuito intermediario
[10] X2: Conexao do motor

[11] Presilha de fixagédo da blindagem do cabo de
poténcia
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade — Modulos de eixo MXA

3.10.6 Moddulo de eixo MXA, tamanho 6

I,
A

hi

1
|

A Vista de cima
[11  System bus

X9a: Entrada, conector verde no cabo
X9b: Saida, conector vermelho no cabo
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(1]

B Vista frontal (o
[2]  Presilhas de fixagdo da blindagem de sinal  [12]
[3] X10: Entradas digitais [13]
[4]  X11: Saidas digitais

[5] X12: Rede CAN2
[6]

(71

2 displays de 7 segmentos
X13: Conexao do encoder do motor (resolver

ou Hiperface® + termistor)

(8]
9]
[10]
(1]

poténcia

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

X2: Conexao do motor

Presilha de fixagéo da blindagem do cabo de
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Vista de baixo

X6: Sistema de controle do
freio

X7, X8: 2 relés de seguranca
(versdo opcional)
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Estrutura da unidade
System bus na versdo compativel com EtherCAT® ou baseado em CAN

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

3

System bus SBus baseado em CAN,

+  System bus SBusP!S compativel com EtherCAT®.

As figuras no capitulo "Estrutura da unidade de médulos de eixo do MOVIAXIS® MXA"
mostram os moédulos de eixo com system bus SBus baseado em CAN.
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(Al
(B]
(1]

(3]
[4]
(5]

Ryl

' a8 [1]
® [2]
(3] = 3

5 H 3 [4]

L= )l

!

1403141515

System bus SBus baseado em CAN

System bus SBusPS compativel com EtherCAT®

Chave LAM

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

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

LED RUN; cor: verde/laranja — Indica o estado operacional do sistema eletronico da rede e da
comunicagao.

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

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

3.12 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo mestre MXM

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

3.12.1 Médulo mestre MXM na versao gateway

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

Mo—8 g

Vista frontal

[

[2]
[3]

[4]

2695049739

Para a fungao de bornes, consultar os manuais "Gateway fieldbus UFR41B" e

M1-11  »Gateway fieldbus UFF41B"
[10] Ponto de conexao a terra da carcaga

[11] X5a, X5b: Tensdo de alimentagéo de 24 V

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

3.12.2 Médulo mestre MXM na versido MOVI-PLC® advanced
O modulo mestre mostrado aqui tem a denominagédo: MXM80A-000-000-00/DHE41B.

1403147531

Vista frontal

1 -[7] Para a fungéo dos bornes, consultar o manual "Controlador MOVI-PLC®
advanced DH.41B"

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

Possiveis danos do modulo mestre.

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

3.13 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo capacitor MXC

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

3.13.1 Médulo capacitor MXC

(1

(2]

(3]

Vista frontal

[1 Indicagéo de pronto para funcionar (power)
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
[3] X4: Conexao do circuito intermediario

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Estrutura da unidade do componente adicional do médulo buffer MXB

3.14 Estrutura da unidade do componente adicional do médulo buffer MXB
A unidade na figura seguinte esta representada sem tampa de protecgao.

3.14.1 Médulo buffer MXB

(1

(2]

(3]

1403149963
Vista frontal
[1 Sem fungéo
[2] X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
[3] X4: Conexao do circuito intermediario
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Estrutura da unidade 3

Estrutura geral do componente opcional do médulo de conexao a rede de 24 V MXS

3.15 Estrutura geral do componente opcional do médulo de conexao a rede

de 24 V MXS

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

3.15.1 Médulo de conexio a rede de 24 V MXS

-

L

i
1 1]

[l

[2]

T

[4]

[8]

A Vista de cima B

[1] X16: 24 V externo [2]
[3]
[4]
[3]

1403550859

Vista frontal

LED State

LED Load

X5a, X5b: Tensao de alimentagéo de 24 V
X4: Conexao do circuito intermediario
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Estrutura da unidade
Estrutura do opcional do componente adicional médulo de descarga do circuito intermediario MXZ

3.16 Estrutura do opcional do componente adicional médulo de descarga do
circuito intermediario MXZ

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

3.16.1 Médulo de descarga do circuito intermediario MXZ

[4]

(3]

1672652043

Vista frontal

[1 X14: Conector de controle

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

[3] X4: Conexao do circuito intermediario

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

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

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

CUIDADO!

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

A quantidade maxima de oito modulos de eixo MXA por mdédulo de alimentagdo nao
pode ser excedida.

Unidades combinaveis:

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

7777777777

B3] BIf=

,,,,,,,,,

[2 [4] [4] [4]

[8] [6]

Os seguintes modulos MOVIAXIS® podem ser combinados:
* [1] Um mdédulo mestre MXM,

* [2] um médulo de alimentagao e regenerativo MXR ou um médulo de alimentagéo
MXP,

* [3] No maximo quatro médulos de eixo MXA, tamanho 1 ou 2,

* [4] Mbdulos de eixo MXA, tamanho 1 — 6,

* [5] Uma bobina de rede para MXR,

» [6] Um filtro de rede para MXR.

Quantidade e tamanho dos modulos sdo determinados pelo planejamento de projeto.
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Estrutura da unidade

Combinagdes de opcionais no fornecimento

3.18 Combinagées de opcionais no fornecimento
Os moédulos de eixo contém um sistema de construgdo que pode comportar até trés

opcionais.

(1]
[~z

(3]

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

1403556235

Neste processo deve-se basicamente diferenciar se o MOVIAXIS® ¢ utilizado com o
system bus (SBus) baseado em CAN ou com o SBusP'US compativel com o EtherCAT®.

3.18.1 Versao CAN das unidades

As tabelas abaixo mostram as possiveis combinagdes e a atribuigio fixa das placas

para os slots.

Combinagbes com

fieldbus

Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Opcional de fieldous "
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 Opcional de fieldbus XIO11A
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Opcional de fieldbus
12 XGS XGH
Opcional de fieldbus
13 XGH
14 Opcional de fieldbus
XGS
15 XGS Opcional de fieldbus

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

Os opcionais de fieldbus podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
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Combinagdes de opcionais no fornecimento

Combinagbes
com XIO

Combinagbes
com XIA

Combinagbes
exceto XGH, XGS

Combinacgées s6
para XGS

Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
11 XIO11A XGH
12 XGS

Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinagao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
5 XIAT1A XGH XGH
6 XGS XGS
7
8 XIAT1A XGH
9 XGS
Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
Combinacéao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH

Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinagao

Slot 1

Slot 2

Slot 3

1

XGS

2

XGS

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Estrutura da unidade
Combinagdes de opcionais no fornecimento

3.18.2 Unidades compativeis com EtherCAT®
A tabela abaixo mostra as possiveis combinagdes e a atribuigao fixa das placas para

os slots.
Combinagbes Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:
com system bus o
compativel com Sl Slot 1 Slot 2 Slot 3
EtherCAT® o
2
3 XIAT1A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7
8 XSE24A  XGH
9 XIA11A <GS
10  xAtA
]
12 XGS XGH
13 oxeH
R
15 XGS XGS
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Instalagdo mecanica

4
4.1

Instalagao
Instalagao mecénica

A CUIDADO!

Nao instalar modulos defeituosos ou danificados do servoconversor de multiplos
eixos MOVIAXIS® MX. Isso pode causar ferimentos ou danificar pecas na unidade de
produgéo.

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

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

CUIDADO!

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

* Marcar os 4 pontos de perfuragdo para as roscas de fixagao na placa de montagem
(— pag. 48) para cada unidade de acordo com a tabela mostrada abaixo. Realizar
os orificios com uma tolerancia conforme 1SO 2768-mK.

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

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

A tabela abaixo indica as dimensodes das vistas posteriores da carcaga dos modulos.

Dimensées das vistas posteriores da carcaga MOVIAXIS® MX
MOVIAXIS® MX A B (3 D
mm mm mm mm

Médulo de eixo tamanho 1 60 30 353 362.5
Médulo de eixo tamanho 2 90 60 353 362.5
Médulo de eixo tamanho 3 90 60 453 462.5
Médulo de eixo tamanho 4 120 90 453 462.5
Médulo de eixo tamanho 5 150 120 453 462.5
Médulo de eixo tamanho 6 210 180 453 462.5
Médulo de alimentagédo tamanho 1 90 60 353 362.5
Médulo de alimentagdo MXP81 120 90 353 362.5
Médulo de alimentagéo tamanho 2 90 60 453 462.5
Médulo de alimentagédo tamanho 3 150 120 453 462.5
Médulo de alimentagéo e 210 180 453 462.5
regenerativo’

Tabela prossegue na pagina seguinte
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Instalacao
Instalagdo mecanica

Dimensoées das vistas posteriores da carcaca MOVIAXIS® MX
MOVIAXIS® MX A B (o D
mm mm mm mm

Médulo mestre 60 30 353 362.5
Médulo capacitor 150 120 453 462.5
Modulo buffer 150 120 453 462.5
Médulo de conexao a rede de 24 V 60 30 353 362.5
Médulo de descarga do circuito 120 90 288 297.5
intermediario

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

4.1.1 Vista posterior de médulos MOVIAXIS®

15 B

1)

28

1 Posigao do furo roscado

2)
(— pag. 47).

1405572875

A tabela com as dimensdes encontram-se no capitulo "Instalagdo mecanica"
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4.1.2 Espacamento minimo e posi¢cao de montagem
» Para garantir uma refrigeragao adequada, deixar uma distancia de no minimo
100 mm (4 in) acima e abaixo das unidades. Certificar-se de que a circulagao de
ar neste espaco livre ndo sera reduzida por cabos ou outros materiais de instalagao.
+ Garantir que as unidades nao sejam expostas ao ar quente expelido por outras
unidades.
* Asunidades dentro de um sistema de eixos devem ser conectadas sem folgas entre si.

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

4

min. 100 mm
(4 in)

'y
min. 100 mm
(4 in)

v

ag—

1405581707

CUIDADO!

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

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

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

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

» vermelho (b): saida (RJ45), X9b

» verde (a): entrada (RJ45), X9a

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

NOTA
® Importante: Equipar o ultimo moddulo de eixo no sistema com o resistor de
1 terminacao [3] (incluido no fornecimento dos moédulos de alimentagdo MXP e MXR).

4.2.1 Presilhas de fixagao da blindagem

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

» Os sistemas de eixo individuais sdo conectados como descrito no capitulo "Cabo de
conexao system bus baseado em CAN com médulo mestre opcional" (— pag. 50).

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

NOTA
° As placas de montagem, sobre as quais o sistema de eixos € montado, devem possuir
1 uma ampla e conexao ao terra de protegéo de grande superficie, p. ex. um cabo terra.

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

S=\7/

A

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

NOTA
° Importante: Equipar o ultimo mdédulo de eixo no sistema com o resistor de
1 terminacao [2] (incluido no fornecimento dos mdédulos de alimentagdo MXP e MXR).
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4.4 Cabo de conexao system bus para outras unidades SEW — baseado em CAN

L
[1] Cabo de conexao system bus [4] CAN H cor de laranja
[2] Conector de saida, preto [5] Resistor de terminagéo
[3] CAN L cor de laranja-branco [6] Contatar suporte de blindagem
NOTA
° Garantir um potencial de terra conjunto, p. ex., conexdo do terra 24 V das tensdes de
1 alimentacao.

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

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

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

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

.

vermelho (b): saida (RJ45), X9b

verde (a): entrada (RJ45), X9a

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

[1]  Cabo de system bus [2] Chave LAM

Posigao da chave 0: todos os médulos de eixo, exceto o ultimo
Posicado da chave 1: ultimo mddulo de eixo no sistema

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

+ Os sistemas de eixo individuais sdo conectados como descrito no capitulo "Cabo de
conexao system bus compativel com EtherCAT com médulo mestre" (— pag. 53).

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

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

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

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

CUIDADO!

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

[3]

[4]
/

1

[11 Cabo de conexédo system bus [4] Participantes SEW com interface SEW-EtherCAT®

[2] Conector de saida, amarelo [5] Chave LAM
Posicao da chave 0: todos os médulos de eixo, exceto o
ultimo
Posicao da chave 1: Ultimo médulo de eixo no sistema

[3] Conector de entrada, verde
RJ45

CUIDADO!

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

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

CUIDADO!

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

4.8.1 Tampa de protegéao

As seguintes unidades sédo equipadas com uma tampa de protegao:

3
3

(1
[2]

Moédulo mestre (ndo esta sendo mostrado),

Moédulo capacitor (ndo esta sendo mostrado),

Médulo buffer (ndo esta sendo mostrado),

Moédulo de amortecimento (ndo esta sendo mostrado),

Modulo de alimentagao; todos os tamanhos,

Médulo de alimentagao e regenerativo (ndo esta sendo mostrado),
Médulo de eixo; todos os tamanhos,

Moédulo de conexao a rede de 24 V (ndo estd sendo mostrado),

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

1405925515

Tampa de protecao
Cobertura contra contato acidental

O torque para o aparafusamento da tampa é de 0,8 Nm.

Ao apertar o parafuso autoatarraxador, é necessario observar que o parafuso entre na
rosca existente.
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4.8.2 Cobertura contra contato acidental

Coberturas contra contato acidental ndo foram montadas.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

* Inserir as coberturas contra contato acidental nos lados esquerdo e direito do sis-
tema de unidades, de modo que nao exista nenhuma possibilidade de tocar partes
condutoras de eletricidade.

Cada maddulo de alimentacgéao é provido de 2 coberturas contra contato acidental.
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Configurag¢ao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalacdo mecéanica

[2]

250mm

[4]
} [ —

L1

[1] Cabos do motor

[2] Cabos para a conexdao do circuito intermediario
[3] Cabo de rede de sinal
[4] Rede de alimentacao
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As seguintes especificagbes devem ser cumpridas durante a instalagcdo no painel
elétrico:

3

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

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

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

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

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

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

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

(— pag. 64). Considerar as oscilagcbes e vibragdes, principal-

mente em painéis elétricos moveis. \

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

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

Instalar as duas tampas de protecdo nos elementos de isolamento, ver figura no
capitulo "Configuracdo do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagéo elétrica"
(— pag. 64).
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4.10 Instalagao elétrica

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

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

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

* Apos o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagao somente
com as tampas de protecao existentes e a cobertura contra contato acidental
(— pag. 56), ja que a unidade sem a tampa de protecado so6 apresenta a classe de
protecao IP0O0.

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

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

Para a prevencao de choques elétricos:

»  Com uma rede de alimentagao < 10 mm2, instalar um segundo terra de protegéo

PE com a secao transversal da rede de alimentagao através de bornes separados.
Opcionalmente, é possivel utilizar um condutor de prote¢do com uma sec¢éao trans-
versal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mmZ.

* Com uma rede de alimentagao = 10 mm? ¢ suficiente instalar um condutor de pro-

tecdo com uma secao transversal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mmZ.

* Nas excegdes onde um disjuntor Fl para protegcéo contra contato direto ou indireto
deve ser empregado, este deve ser apropriado para corrente continua e alternada
(RCD tipo B).

NOTA

Instalagao com isolamento seguro.

(] A unidade atende a todas as exigéncias para o isolamento seguro entre as conexdes
1 de poténcia e do sistema eletrénico de acordo com EN 61800-5-1. Todos os circuitos
de sinal conectados devem atender as exigéncias conforme a SELV (Safe Extremly
Low Voltage) ou PELV (Protective Extra Low Voltage) para garantir o desligamento
seguro. A instalacdo deve atender as exigéncias do isolamento seguro.
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4.10.1 Termistor no motor

A AVISO!

Tensdes perigosas de contato nos bornes da unidade se conectar os termistores
incorretos.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

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

4.10.2 Contatores de rede e do freio

CUIDADO!

Utilizar contatores de rede e do freio da categoria de utilizagdo AC-3 (EN 60947-4-1)
ou melhor.

Rede de alimentagao: segao transversal de acordo com a corrente nominal de
entrada |4 para a carga nominal.

Cabo do motor: Secgao transversal segundo a corrente nominal de saida Iy
Cabos de sinal:

— um fio por borne 0,20 - 1,5 mm?2
— 2 fios por borne 0,25 — 1,5 mm?

N&o utilize o relé K11 para o modo Jog, mas somente para ligar/desligar o servocon-
versor. Utilizar o FCB "Jog" para o modo Jog.

Observar o tempo minimo de desligamento de 10 s para o relé K11!
Né&o ligar/desligar a rede mais de uma vez por minuto!
O contator de alimentagao sempre deve ser posicionado diante do filtro de rede.

4.10.3 Fusiveis de rede — Tipos de fusiveis
Tipos de disjuntores das classes de operacao gL, gG:

Tensao nominal do fusivel 2 Tensao nominal da rede

Disjuntor de caracteristica B, C e D:

Tensao nominal do disjuntor = Tensao nominal da rede

Correntes nominais do disjuntor tém que estar 10 % acima da corrente nominal de
rede do médulo de alimentagao.
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4.10.4 Saida da unidade

CUIDADO!

Se conectar cargas capacitivas em um médulo de eixo, este pode ser destruido.
+ Conectar apenas cargas 6hmicas/indutivas (motores).
» Nunca conectar cargas capacitivas.

1405927947

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

CUIDADO!

As entradas digitais sdo a prova de curto-circuito, mas nao sao a prova de
interferéncias de tensao. Tensoes aplicadas externamente podem destruir as saidas
digitais.

* O comprimento maximo do cabo nas conexdes da entradas e saidas s6 pode ser de
no maximo 10 m.

* Em caso de instalagao fora do painel elétrico, &€ necessario blindar os cabos inde-
pendentemente do comprimento.

4.10.6 Redes de alimentagao permitidas

- MOVIAXIS® & previsto para a operagdo em redes de alimentagdo com o neutro
ligado a terra (redes TN e TT). A operagao em redes de alimentagdo com o neutro
nao ligado a terra (por exemplo, sistemas IT) também ¢é permitida. A SEW-EURO-
DRIVE recomenda portanto utilizar monitores de corrente de fuga a terra por medi-
¢ao por pulsos codificados. Assim, sédo evitados disparos erréneos do monitor de
corrente de fuga pela capacitancia a terra do servoconversor.

* Os valores limite EMC nao sdo especificados para emissao de interferéncias em
redes de alimentacdo que ndo possuam uma ligagao de alimentagdo com o neutro
ligado a terra (redes IT). Nestes casos, a eficiéncia dos filtros de rede é bastante
limitada.
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4.10.7 Conexao das unidades

Conectar os bornes de conexdo de todas as unidades do sistema de eixos
MOVIAXIS® MX conforme os respectivos esquemas de ligacdo no capitulo
"Esquemas de ligagdo" (— pag. 67).

Verificar se a atribuicdo do servoconversor de multiplos eixos e do motor esta cor-
reta de acordo com a especificagcdo do planejamento de projeto.

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

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

Na conexdo com os parafusos com rosca, utilizar apenas terminais para cabos
fechados para evitar a saida de fios torcidos.

4.10.8 Borne adicional em caso de uso da prote¢do do motor TF/TH em motores assincronos

Em caso de uso de motores assincronos no MOVIAXIS®, a prote¢do do motor TF/TH
nao & conduzida no cabo do encoder, mas sai como cabo separado do conector.

Para esse caso, é oferecido um kit de montagem com conector que, ao invés da braga-
deira de cabo na chapa de blindagem, € montado no médulo de eixo.

Instalagéo

Remover a bragaderia de cabo na chapa de blindagem [1]
Colocar o kit de montagem TF/TH com conector [2]
Colocar e conectar o cabo de conexado TF/TH como mostrado [3]
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4.10.9 Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras — Instalagao elétrica

+ E necessario cumprir a instalagéo dos cabos mostrada no capitulo "Configuragéo do
sistema de eixos em duas fileiras — Instalagido mecanica" (— pag. 58).

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

A PERIGO!

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

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

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

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

* Apo6s o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagcao somente
com as tampas de protegao, a cobertura contra contato acidental (— pag. 56) e as
duas tampas de protegéo da configuragdo em duas fileiras disponiveis [2], ja que a
unidade sem a tampa de protegao so apresenta a classe de protegao IP0O.

[1] Elemento de isolamento
[2] Tampas de protegao
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4.11 Resistores de frenagem

4.11.1 Montagem permitida dos resistores de frenagem

A AVISO!

Em caso de montagem inadmissivel, ha o perigo de acumulagao de calor no resistor
de frenagem devido a uma convecgéo reduzida. Um disparo do contato de tempera-
tura ou um sobreaquecimento do resistor de frenagem pode levar a uma parada do
sistema.

Observar as distancias minimas abaixo.
+ aprox. 200 mm das paredes e componentes vizinhos
+ aprox. 300 mm para os componentes/as tampas localizadas acima

Resistores de As seguintes especificacdes devem ser observadas na montagem dos resistores de
grade grade:

Permitido: Montagem em superficies horizontais.

Permitido: Montagem em superficies verticais com os bornes para baixo quando ha
uma chapa perfurada na parte de cima.

» Nao é permitido: Montagem em superficies verticais com os bornes para cima, para
a direita ou esquerda. (Caso necessario, os bornes de conexado também podem ser
colocados dentro da grade. Para tal, neste caso observar também a posi¢gao dos
bornes de conexao).

Resistores de fio As seguintes especificagdes devem ser observadas na montagem dos resistores de fio:

» Permitido: Montagem em superficies horizontais.

» Permitido: Montagem em superficies verticais, quando ha uma chapa perfurada na
parte superior ou bornes de conexao no lado inferior
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» Nao é permitido: Montagem em superficies verticais quando os bornes de conexao
estdo na parte superior.

4.11.2 Conexao de resistores de frenagem

* A SEW-EURODRIVE recomenda conectar o resistor de frenagem como represen-
tado nos esquemas de ligagao no capitulo "Sistema de controle do freio" (— pag. 75).
A chave F16 deve ser colocada préxima as unidade do sistema. Se um cabo sem
blindagem for utilizado para a ligagéo entre a chave F16 e o médulo de alimentacao,
manter o seu comprimento o mais curto possivel. Deve-se utilizar de preferéncia um
cabo de poténcia blindado ou cabos separados trangados como cabo de conexao
para o resistor de frenagem. A secado transversal deve ser determinada de acordo
com a corrente nominal do resistor de frenagem.

» Se utilizar um Relé de sobrecarga (— pag. 74) externo, ajustar a corrente de dis-
paro conforme os dados técnicos do resistor de frenagem (Tipo BW... e BW...-01).

+ Observar também os dados no capitulo "Instalagdo conforme UL" (— pag. 126).

4.11.3 Operacao de resistores de frenagem

* Aslinhas de alimentagao para os resistores de frenagem em operagéo nominal con-
duzem uma alta tensao continua de aprox. 900 V.

A ATENGAO!

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

Perigo de queimadura e de incéndio.

» Selecionar um local de montagem adequado. Via de regra, os resistores de fre-
nagem costumam ser montados sobre o painel elétrico.

* N&o toque nenhum resistor de frenagem.
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4.12 Esquemas de ligagao

4.12.1 Informagobes gerais sobre os esquemas de ligagéao

Os dados técnicos das conexdes do sistema eletrdnico de poténcia e do sistema ele-
trénico de controle podem ser consultados no capitulo "Dados técnicos" (— pag. 234).

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

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

NOTA

3

Para a conexao do retificador do freio (opcional) é necessario uma rede de alimen-
tacao separada.

Nao é permitido utilizar a tensdo do motor para alimentar o retificador do freio.

NOTA

Se a conexao do freio e a conexido do motor estiverem juntas em um cabo de potén-
cia, o cabo do freio deve ser blindado separadamente. A blindagem do cabo de
poténcia e do cabo de freio deve ser ligada com PE ao motor e ao servoconversor.

Em caso de instalagdo separada do cabo do freio, este também deve ser um cabo
blindado.

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

Retificador do freio
no painel elétrico

Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador
do freio e o freio separado de outros cabos. Uma passagem conjunta com outros cabos
s6 é permitida se os cabos de poténcia forem blindados.
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4.12.2 Conexao do moédulo de alimentagdao, médulos de eixo e médulo capacitor ou buffer
Cablagem das conexbes de poténcia MXP80.. tamanho 1 e 2

000«
T

L L1 L2L3 c
Filtro de rede £
L1712 L3 =
€8
A @y
........... Eo
g
Y32
PE L1 L2 L3

xa" xa" xa" x4" x4" xa"

PE@ PE@ PEE PE@ PE E PE 1

+I7 + 1 + 7} + 7} + 7} + m

- =0 -z 171 -7 -1 =171

Médulo . ) ~ i i X Médulo
capacitor Médulo de alimentagao Médulo de eixo Médulo Médulo de fonte
de eixo de eixo
chaveada
+R R Q PEU V W : de 24V
1 =N HHREH H2HSHAN)E, . feeeeeemeeeeed heeeeeanl el
X3 e I Q X6 X2
[ A R
. . Sistema Vya= = L .
Conex&o BW, Ve.r capitulo de controle X4 = Conexéo do circuito intermediario
"Conexao do resistor

do freio** .
de frenagem"

@

= PE (ponto de conexao a terra da carcaga)

® = Presilha de fixagéo da blindagem do cabo de poténcia

1680410891

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP80.. Tamanho 3

D00«
immE—

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

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.
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Cablagem das conexées de poténcia MXP80.. Tamanho 3 em um exemplo com filtro de rede e bobina de rede

000«
LUT[ VI[wi E
. i ; Bobina de rede o
U2 V21 W 3
v
[ |1 2
L L1 1213 ]
~ Filtro de rede| o
117 12° L3 S
A3
S E
g
x1 13
S, DH 1213 pmmmmmsmssceny pmmmmmsmssceny pmmmmmmmmme——
PE PE L1 L2 L3 : : :
x4" x4" x4" Poxe! Poxe! Poxa!
PE@ PE@ PE@ PE E PE @ PE 1557
g T 1] 1 1 g N |
Médulo H H H
capacitor Médulo de alimentagao Médulo de eixo i Médulo i Médulo i Médulo de
' de eixo t de eixo ! conexdo a
PE +R R PEU VW : : i rede24V
» ' ' ' H
21—Q) R | e LA |
X 1§ X6 X2
|
Conexao BW, ver capitulo Si:;lege | " X4 = Conexao do circuito intermediario
"Conexé&o do resistor do freio™ .
de frenagem"
@ =PE (ponto de conexdo a terra da carcaga)
® = Presilha de fixagédo da blindagem do cabo de poténcia
3945067275

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP81.. com resistor de frenagem integrado

L1

L2
L3
PE

000

A

L (1 L2 L3 e
Filtro de rede £
L1" L2" L3’ oo
[ € 3
Eo
-]
£8
]
163
PE PE L1 L2 L3 |
Médulo de alimentagéo®
X4 X4 X4 X4
el PEE] PE[E] PE @]
i g N T 1]
21 = {2
Médulo de eixo i Modulo | { Médulo
i deeixo | i de eixo
PEU V W i i
2HBZ3HNMH i e
X6 X2
Sistema ?:::ii'.':___ -
de controle
do freio** -
@ =PE (ponto de conexao a terra da carcaga)

® = Presilha de fixagdo da blindagem do cabo de poténcia
1500842507

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.
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Cablagem das conexdes de poténcia MXP81.. com resistor de frenagem externo

L1
L2
L3
PE

D00  «n
L 1 1213
Filtro de rede E
L1 L2" L3’
[e B4
A3
(]
Eo
-]
X1 g 8
138
o 1H2 34— 20l e e,
PE PE L1 L2 L3
Médulo de alimentagio : :
X4 X4 X4 : X4
iel PE[D] PE[@] PE @]
N o —EH1] — 1]
Maodulo de eixo Médulo Médulo
de eixo de eixo
PEU V W :
X6 X2 YT e
! Sistema ™
Conexao BW, ver capitulo de controle

"Conexao do resistor do freio**
de frenagem"

® =PE (ponto de conexao a terra da carcaga)
® = Presilha de fixagao da blindagem do cabo de poténcia

1502085899

** No controle de freios com 24 V, é fundamental observar uma blindagem prépria apenas para os cabos
de freio. Portanto, recomendamos os cabos hibridos SEW que possuem a blindagem completa com
suportes de blindagem bem como uma blindagem prépria para os cabos de freio.
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4.12.3 Conexao do médulo de alimentagéo, dos médulos de eixo e do médulo de descarga do circuito

intermediario
Cablagem das
conexées de
poténcia
L1
L2
L3
PE
D00 o« £
3
v
o
L L1 L2 L3 2
" Filtro de rede S
L1 L2 L3" °
L
) A%
S o E
s
X1 y E
o
S FH M2 2 ]  pmssesese;ceesy gesescsesssess pessssessseees
PE PE L1 L2 L3
xa" xa" xa" xa" xa" xa"
PEE PE@ PEE PE@ PE @ PE
+ 3 + + 7 + 7 + + 17
Médulo de
descarga do Modulo de alimentagao Médulo de eixo Médulo Médulo Médulo de
circuito inter- " . N
mediario de eixo de eixo conexao a
PE PE +R -R PEU V W i i rede24V
) a N [ b ee—e———- b ee—e———-
e s a8 X6 X2
Sistema de_ . Y X4 = Conexdo do circuito intermediario
controle do freio**:
@ =PE (ponto de conex&o a terra da carcaga)
® = Presilha de fixagéo da blindagem do cabo de poténcia
4046957579

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

Médulo de alimentagao

X3

Médulo de alimentagao

X3

BW...

BW...-...-P

Quando o contato de sinal F16 é ativado,
deve-se abrir o K11. Se F16 (contato de
acionamento no relé de sobrecarga ou
chave de temperatura) for ativado, K11
deve ser aberto e a "Liberacéo do estagio
de saida" deve receber um sinal "0". F16 &
um contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor nao deve ser interrompido.

F16!

Médulo de alimentagao

X3

BW...-...-T
195 S
T
atua RB1: 2 :
sobre K11 _ atua
| i i“s sobre K11
| 96 ‘ ‘
\ T |
rRB2]

Modulo de descarga
do circuito
intermediario

X15 e +R R

Médulo de alimentagao

9007201328845195

BW..., BW...-01

Quando a chave interna de temperaturaé  Quando a o relé bimetalico externo (F16) é

ativada, o K11 deve ser aberto. Se F16 for
ativado (contato de acionamento no relé de
sobrecarga ou chave de temperatura), K11
deve ser aberto e a "Liberacéo do estagio
de saida" deve receber um sinal "0". F16 &
um contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

acionado, o K11 deve ser aberto. Se F16 for
ativado (contato de acionamento no relé de
sobrecarga ou chave de temperatura), K11
deve ser aberto e a "Liberagdo do estagio
de saida" deve receber um sinal "0". F16 &
um contato de sinal, ou seja, o circuito do
resistor ndo deve ser interrompido.

Tipo de resistor de frenagem

Protecao contra sobrecarga

através de um relé bimetalico externo F16

através de um relé bimetalico externo F16

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

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

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

Sistema de controle do freio BMK com caixa de ligagao

______________________________________________ .
i |
: I

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

2788968971

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

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

2788973579

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

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

2788971403

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

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio
separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé é permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Sistema de controle do freio BME com caixa de ligagao

1

|_N

X6
Sistema**
de controle
do freio
UAC

F14/15 :
. TsBS

2788977419

P momoo—o oo

|

I X6

1 *%

: Sistema

| de controle

! do freio

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

:

| I
2789159179

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

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio
separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé é permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Sistema de controle do freio BP BMV com caixa de ligagao

X6
Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788940427

X6

Sistema **

de controle
do freio

K11

e — a1

2788942859

X6

Sistema **

de controle
do freio

K11

e — a1

2788945291

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

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio
separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé € permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Sistema de controle do freio BY BMV com caixa de ligagao

X6
Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788948875

xs L1

Sistema **
de controle Fkk
do freio

K11

e — a1

2788966539

X6
Sistema **
de controle
do freio

K11

e — a1

2788951307

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

*** Ao montar o retificador do freio no painel elétrico, instalar os cabos entre o retificador do freio e o freio
separado de outros cabos. A passagem conjunta com outros cabos sé € permitida se os cabos de
poténcia forem blindados.
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Sistema de controle do freio BST

Informacgdes sobre o sistema de controle do freio BST encontram-se nas instru¢des de
operacao "Mddulo de freio seguro BST".

4.12.6 Conexao do modulo de alimentacgao e regenerativo

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle gy
C
Ch DIP
X9a X9b CAN/Eteﬁ\VeerCAT

DGND — Na&o utilizado
—— CAN_L
CAN_H | DGND
CAN_H
— CAN_L
Resistor de terminagao

da rede interno
da unidade

2 displays de 7 segmentos

I:l |_| Indicages operacionais,
Médulos de alimentagéo I_l |_ o;SiaQiJ§§§°§§ra
tamanho 1-3 —!| o médulo de alimentagéo
X5a |X5b
1o||o 1] 24V
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| o 4| BGND [—
1
DGND -~ pPE
@_ Alimentacéo de 24 V para o sistema

Alimentagéo de 24 V @_

para freios* + eletronico de controle*

+ -

1406123531

*  Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

X9a Entrada do system bus
X9 Saida do system bus
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4.12.7 Conexao do moédulo de eixo

Cablagem do
sistema eletrénico

de controle -

X9a X9b
Entrada rede ~ Saida rede
desinal  de sinal

Nao utilizado
CAN_L H

DGND i Controlador
No utilizado SN hiizach de nivel superior
CLP

progr. fixo com liberagao

dos estagios de saida 1
Médulo de eixo avel pelo usuério DIZ1 |2
tamanho 1-6 avel pelo usuario DIZ2 |3}
ével pelo usuério DIZ3 [4 Saidas digitais

pelo usuario DIz4 |5
pelo usuario DIZ5 | 6
pelo usuario DIZ6 | 7}

pelo usuario DIo7 |8
pelo usudrio DIZ8 | 9|

Potencial de referéncia sinais digitais DIZ .. DIZ8 DCOM][10]

Potencial de referéncia geral do sistema j——— DGND| 11
" eletrnico de controle
2 displays de 7 segmentos

Indicagdes operacionais, X1
ver Indicagoes , -
Operacionais para pelo usudrio DOz 1
o modulo de eixo pelo usudrio DOD1[2 )
avel pelo usuario 0723} Entradas digitais
pelo usuario [Doo3|4}
Potencial de referéncia sinais digitais DOZ .. DOZ3 |——— DGND|5 |
X13

Conexao do encoder
do motor

e termistor
opcional
Bobina e contato NA
Bobina e contato NA relé de seguranga Il X5a X5b|
relé de seguranga | (a partir do tamanho 2) 1o [o 1] 24Ve
20 |o 2[ DGND
30| o 3[ 2avs
40| |0 4] BGND
1
DGND = pg
o of
2z O Z O
J8ole| X8 |g30|e
+ & + &
112304 1121304 Alimentago de 24 V Alimentagéo de 24 V
parafreios* W, AU e sistema eletronico de controle®

1406125963

*

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

entradas digitais +24ve [ 1 penp
1

Dm1”8:::1 : Logm
DCOM

|
: I
i
|
i
i
i
1406128395
Esquema de
conexdo das
saidas digitais +24Ve 1 benp
* T
Logik _ >—06 D00 1.4
+ e
DGND
1406130827
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4.12.8 Conexdo do componente adicional médulo mestre

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle

X5a |X5b

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

DGND <~ pg

Alimentagéo de 24 V Alimentag&o de 24 V para o sistema
para freios* @; @; eletrénico de controle™

PE (ponto de conexao a terra da carcaga)

1406133259

*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

CUIDADO!

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

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle

X5a |X5b

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

DGND ~ pg

Alimentag&o de 24 V @_

@_ Alimentag&o de 24 V para o sistema
para freios* U,

+ eletronico de controle*

1406212491

*  Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.
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4.12.10 Conexdo do componente adicional moédulo buffer

Cablagem do
sistema eletrénico
de controle

*

DGND

X5a |X5b

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

PE

Alimentagéao de 24 V
para alimentag&o dos freios* @}, @},

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

Alimentagéao de 24 V para o sistema
eletrnico de controle*

1406212491
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4.12.11 Conexao do componente adicional médulo de conexdo a rede de 24 V

Cablagem do
sistema eletrénico

de controle 24 V externa (alimentag&o)
[e)e]
T
X16
X5a |X5b
1o |0 1] 24Vg
20| |o 2| DGND
3 3| 24Vg
4 4| BGND —
— l,
DGND -~ pPE
Alimentagéo de 24 V QB Alimentagéo de 24 V Alimentagédo de 24 V
para sistema eletronico e para freios* @+ @;f para sistema eletrénico
de controle* (canal 2) (fonte) (fonte) de controle* (canal 2) (fonte)
9007200660955915

*

Conexao através dos cabos pré-fabricados fornecidos.

Demais informagbes sobre a alimentagdo de 24 V e o sistema eletronico de controle
encontram-se no "Manual de sistema — Servorconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®".
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4.12.12 Conexao do componente adicional médulo de descarga do circuito intermediario

Cablagem do

sistema eletrénico

de controle

L1
L2
L3
e | A I i
|
|
iyl
| x
! a
|
L L1213
Filtro de rede
L1 L2" L3
T
I I |
| | |
I I |
P
Médulo de eixo**
g tamanho 1 -6
Contato auxiliar ;
de K11*
X14 ° :
Méodulo de Inhibit | 1 :E%‘
DGND| 2
des_carga do DGND| 3 DCOM / DGND **
. CIrCUIt_O . Temp | 4 Potencial de referéncia
intermediario ne 15 para entradas digitais
X5a |X5b
DlIxx
10| |o 1| 24Vg —
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |o 4| BGND
- l,
DGND ~ PE
Alimentagéo de 24 V para Alimentacéo de 24 V para

alimentagao dos freios + O sistema eletrénico de controle

4046960011
* O contato deve ser apropriado para correntes muito pequenas (£ 50 mA).
** \er capitulo "Conexao dos médulos de eixo" (— pag. 80)

CUIDADO!

Possiveis danos do mdédulo de alimentacao e do resistor de frenagem.

Observar durante a operagdo do modulo de descarga do circuito intermediario, que a
descarga do circuito intermediario s6 pode ser ativada quando os seguintes requisitos
foram estiverem presentes:

* 0s contatos principais do relé K11 estiverem abertos

» aliberagao de estagio de saida de todos os médulos de eixo estiver revogada

NOTA

Para evitar danos no mdédulo de alimentag&o e no resistor de frenagem, é necessario
utilizar um contator com contato auxiliar de retardamento.
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4.13 Funcgao dos bornes

NOTA
° Potencial de referéncia internos a unidade:
l A denominagao dos potenciais de referéncia encontram-se na tabela abaixo:
Denominagao Significado
DGND Potencial de referéncia geral do sistema eletrénico de controle.
PE Ha uma conexao galvanica com PE.
BGND Potencial de referéncia para conexao do freio
RGND Potencial de referéncia para relé de seguranca
DCOM Potencial de referéncia para entradas digitais
NOTA
Elementos de conexao:
[ ] ~ . .
1 Todos os elementos de conexdo representados nas tabelas a seguir sao vistos de
cima.

4.13.1 Fungao dos bornes dos médulos de alimentagao MXP80..

NOTA

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

Atribuicao Breve descrigao

PE

t; Conexao a rede de alimentagdo (tamanho 1/ 10 kW))

L3

+R
-R
n.c. Conexao do resistor de frenagem (tamanho 1/ 10 kW)
PE

L2 Conexao a rede de alimentagéo (tamanho 2 / 25 kW)

-R Conexao do resistor de frenagem (tamanho 2 / 25 kW)

Tabela prossegue na pagina seguinte
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Borne Atribuicao Breve descrigcao
X1:PE PE

P\E 13 ;((1 ; ::; Conexao a rede de alimentagéo (tamanho 3 /50, 75 kW)

EOREE .

Ll L X1:3 L3
X3:PE PE
X3:1 +R Conexao do resistor de frenagem (tamanho 3 / 50, 75 kW)
X3:2 -R
X4:PE PE
X4:1 +Vyz Conexéo do circuito intermediario
X4:2 -V,
X5a:1 +24 Ve Tens&o de alimentagéo para o sistema eletronico
X5a:2 DGND G0 p
X5a:3 +24 Vg 5 : x . = .
X5a-4 BGND Tens&o de alimentagado para a alimentagéo dos freios
X5b:1 +24 Vg = . ~ . -
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . = . = .
X5b:4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios
X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9%b b = Saida: system bus, com conector vermelho

1) X12:1 n.c.

X12:2 CAN_L Rede CAN baixo

6,1 X12:3 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:4 CAN_L Rede CAN baixo
X12:5 Rterminagio Resistor de terminagéo de rede interno da unidade
X12:6 GND Potencial de referéncia rede CAN

. X12:7 CAN_H Rede CAN alto

~J5 x12:8 CAN_H Rede CAN alto

X12:9 Rterminagio Resistor de terminagéo de rede interno da unidade

1)

Apenas para system bus baseado em CAN. Sem fungdo em system bus compativel com EtherCAT®.
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4.13.2 Fungao dos bornes dos médulos de alimentagao MXP81..

NOTA
® Os dados técnicos das conexdes do sistema eletrénico de poténcia e do sistema ele-
1 trénico de controle podem ser consultados no capitulo "Dados técnicos".
Borne Atribuicao Breve descricao
X1:1 PE
! ﬂ :2; t; Conex3o a rede de alimentagdo (tamanho 1/ 10 kW)
X1 x1:4 L3
I -4 X3:1 +R
! X3:2 -R
X3 X3:3 Ri Conexao do resistor de frenagem (tamanho 1/ 10 kW)
X3:4 PE
[ -4
—0 PE X4:PE PE
| 0] X4:1 +V, Conexao do circuito intermediario
X4:2 -V,
L9
X5a:1 +24 Vg = ’ x . .
— X5a-2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5a:3 +24 Vg = . = . = .
X5a-4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagdo dos freios
X5b:1 +24 Vg - , . . .
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . = . = .
X5b-4 BGND Tenséo de alimentagéo para a alimentagao dos freios
X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9b b = Saida: system bus, com conector vermelho
1) X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Rede CAN baixo
6,_—y1 X12:3 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:4 CAN_L Rede CAN baixo
X12:5 Rterminagso Resistor de terminagéo de rede interno da unidade
X12:6 DGND Potencial de referéncia rede CAN
. X12:7 CAN_H Rede CAN alto
~J5 x12:8 CAN_H Rede CAN alto
X12:9 Rterminagso Resistor de terminagéo de rede interno da unidade

1) Apenas para system bus baseado em CAN

. Sem fungdo em system bus compativel com EtherCAT®.
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4.13.3 Fungao dos bornes dos médulos de eixo MXA

Borne Atribuicao Breve descrigcao
lﬂ /PE X2:PE PE
1 X251 u Conexao do motor tamanhos 1 e 2
A X2:2 \'
X2:3 w
(13
= PE X2:PE PE
H2 X2:1 U =
% X2:2 v Conexao do motor tamanho 3
Hi=> X2:3 w
e—3
X2:PE PE
PE 3 X2:1 U
\ X2:2 Vv Conexao do motor tamanhos 4, 5, 6
HOEICIE X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Vz Conexao do circuito intermediario
X4:2 -Vz
X5a:1 +24 Vg = . ~ . -
X5a-2 DGND Tensao de alimentagao para o sistema eletrénico
X5a:3 +24 Vg = . ~ . ~ .
X5a-4 BGND Tens&o de alimentagdo para a alimentacéo dos freios
X5b:1 +24 Vg = . ~ . -
X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico
X5b:3 +24 Vg = . ~ . ~ .
X5b:4 BGND Tens&o de alimentagédo para a alimentacéo dos freios
11 X6:1 DBQOQJ = C
. X6:2 BGND Conexao do freio (ligada)
2
2 Versao da unidade com um relé de segurancga, opcional
X7:1 +24 'V Relé de seguranca | (tamanhos 1 — 6)
IR x2 RGND
X7:3 c Relé de seguranca | (tamanhos 1 — 6), contato comum
1 4 X7:4 NC Relé de seguranga | (tamanhos 1 — 6), contato aberto
O conector é equipado com um nariz codificador.
Versao da unidade com dois relés de segurancga, opcional
X8:1 +24 'V Relé de seguranca Il (tamanhos 2 — 6)
IR xe2 RGND
X8:3 c Relé de seguranca Il (tamanhos 2 — 6), contato comum
1 4 X8:4 NC Relé de seguranga Il (tamanhos 2 — 6), contato aberto
O conector é equipado com um nariz codificador.

Tabela prossegue na pagina seguinte. Notas de rodapé estéo no fim da tabela.
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Borne Atribuicao Breve descrigao
X9a X9a a = Entrada: system bus, com conector verde
X9b b = Saida: system bus, com conector vermelho
X9b
Entrada digital 1; com programacéao fixa com
"Liberagéo dos estagios de saida"
Entrada digital 2; programavel como dese-
jado
X10:1 DIGD _Entrada digital 3; programavel como dese-
X10:2 Dio1 JI‘Ei‘rcljtcr’ada digital 4; programavel como dese-
X10:3 DIG2 ado gital 4, prog
X10:4 DIg3 L . . Isolado eletricamente atra-
X10:5 D194 Er(ljtcr’ada digital 5; programavel como dese- vés do optoacoplador rela-
X1056 D125 Entrada digital 6; programavel como dese- tivo a DCOM (X10:10).
X10:7 D126 :
X10:8 DIg7 JI‘Earcljtcr’ada digital 7; programavel como dese-
X10:9 DIg8 ado gital 7> prog
Entrada digital 8; programavel como dese-
jado
Entrada digital 9; programavel como dese-
jado
X10:10 DCOM Potencial de referéncia para as entradas digitais DIJJ — DIJ8
X10:11 DGND Potencial de referéncia geral do sistema eletronico de controle
1 X11:1 DOGY Saida digital 1; programavel como desejado
X11:2 DO@1 Saida digital 2; programavel como desejado
X11:3 D0O@2 Saida digital 3; programavel como desejado
X11:4 DO@3 Saida digital 4; programavel como desejado
5 X11:5 DGND Potencial de referéncia para as saidas digitais DO@J — DOJ3
X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Rede CAN2 baixo
X12:3 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:4 CAN_L Rede CAN2 baixo
X12:5 Rterminacio Resistor de terminag&o interno
X12:6 DGND Potencial de referéncia rede CAN
X12:7 CAN_H Rede CAN2 alto
X12:8 CAN_H Rede CAN2 alto
X12:9 Rterminagio Resistor de terminagéo interno
X13:1 S2 (SIN +)
X13:2 S1 (ZCOS +)
X13:3 n.c.2)
X13:4 n.c.
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF/ TH/ KTY -
X13:7 n.c.
X13:8 n.c. Conexao de encoder de motor e resolver
X13:9 S4 (SEN -)
X13:10 S3 (COS-)
X13:11 n.c.
X13:12 n.c.
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 n.c.

Tabela prossegue na pagina seguinte. Notas de rodapé estéo no fim da tabela.
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Borne Atribuicao Breve descrigcao

X13:1 Sinal de canal A (COS +)

X13:2 Sinal de canal B (SEN +)

X13:3 Sinal de canal C

X13:4 n.c.

X13:5 n.c.

X13:6 TF /| TH/ KTY -

X13:7 n.c.

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

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

X13:13 n.c.

X13:14 TF/ TH/ KTY +

X13:15 ug®

X13:1 Sinal de canal A (COS +)
X13:2 Sinal de canal B (SEN +)
X13:3 n.c.

X13:4 DATA+

X13:5 n.c.

X13:6 TF/ TH/ KTY -

X13:7 n.c.

X13:8 DGND Conexao do encoder de motor Hiperface®
X13:9 Sinal de canal A_N (COS -)
X13:10 Sinal de canal B (SEN +)
X13:11 n.c.

X13:12 DATA-
X13:13 n.c.
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 ug®

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

2) Nao é permitido conectar nenhum cabo.
3) 12V, max. 500 mA

4.13.4 Fungao dos bornes no médulo mestre MXM

Borne Atribuicao Breve descricao

X5a:1 +24 Vg = . = A1)

X5a:2 DGND Tensao de alimentagéo para a eletrénica

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

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

X5b:1 +24 Vg = . = . -

X5b:2 DGND Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico

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

X5b:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
L4

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

Borne Atribuicao Breve descricao

X4:PE PE

X4:1 +Vyz Conexéo do circuito intermediario

X4:2 -V,

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

4.13.6 Funcao dos bornes no médulo buffer MXB

Borne Atribuicao Breve descricao

X4:PE PE

X4:1 +Vyz Conexéo do circuito intermediario

X4:2 -V,

X5a31 +24 Ve Tensao de alimentagéo para o sistema eletrénico

X5a:2 DGND

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

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

X5b:1 +24 Vg = . = . -

X5b:2 DGND Tenséo de alimentagéo para o sistema eletrénico

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

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

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

Borne Atribuicao Breve descricao
X4:PE PE
X4:1 n.c. Conexao do circuito intermediario
X4:2 -V
X5a:1 +24 Vg = . = . . 1)
X5a:2 DGND Tensao de alimentagédo para o sistema eletronico (canal 1)
X5a:3 +24 Vg = . x . = . 1)
X5a:4 BGND Tensao de alimentagéo para a alimentagédo dos freios (canal 3)
X5b:1 +24 Vg = . = . - 1)
X5b:2 DGND Tensao de alimentagédo para o sistema eletrnico (canal 2)
X5b:3 +24 VB ~ . ~ . ~ . 1)
X5b:4 BGND Tensao de alimentagéo para a alimentagado dos freios (canal 3)
I i Tens&o de alimentag&o externa de 24 V (entrada)
(11 ﬂg; 52G4N\I/3 E prevista para a alimentagéo da tens&o auxiliar para que a tensao de controle
2 ) ' permaneca em caso de desativagéo da tenséo de alimentagéo.
L~

1) O médulo de conexdo a rede MXS disponibiliza uma tenséo de alimentagéo de 3 x
24 V (canal 1 — 3). Neste processo, as conexdes X5a e X5b sdo jumpeadas interna-
mente e representam um canal. A corrente maxima sobre todos os trés canais € de 25 A
(600 W). Todos os canais tém o terra de prote¢cdo como potencial de referéncia unico.

4.13.8 Fungao dos bornes do moédulo de descarga do circuito intermediario MXZ

Borne Atribuicao Breve descrigao

X4:PE PE

X4:1 n.c. Conexao do circuito intermediario

X4:2 -V,

X5a51 +24 Ve Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico
X5a:2 DGND

X5a:3 +24 Vg x . 5 . = .
X5a:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios
X5b31 +24 Ve Tensao de alimentagdo para o sistema eletrénico
X5b:2 DGND

X5b:3 +24 Vg = . = . ~ .
X5b:4 BGND Tensao de alimentagdo para a alimentagao dos freios

Tabela prossegue na pagina seguinte.
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Borne Atribuigao Breve descrigao
X14:1 Inhibit Sinal de controle para o procedimento de descarga — O procedimento de descarga
1 X14:2 DGND € iniciado quando a conexao "Inibido" com GND for estabelecida.
' Conectar a entrada Inhibit de modo n&do separavel (instalado fixamente) com o
i contato NA do contator de alimentagao.
;((123 ?g{:g Potencial de referéncia para a saida digital TEMP
5 ' Saida digital (= Alto; 24 V) quando a temperatura do interruptor de poténcia MXZ..
X14:5 n.c. estiver na faixa permitida.
PE 2 X15:PE PI
X15:1 Discharge Conexao do resistor de frenagem para descarga
il'@@l X15:2 n.c.

4.13.9 Funcao de bornes dos resistores de frenagem
A figura seguinte mostra um resistor de frenagem com derivacao central.

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

Para tal, ver também os esquemas de ligagéo dos resistores de frenagem (— pag. 74).

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

4.14.1 Possibilidades de combinagdao de montagem e fungéao das placas opcionais

Médulos de eixo MOVIAXIS® podem receber até trés placas opcionais. De acordo com
as possibilidades de combinagdo da placas opcionais a serem integradas, deve-se
observar as possibilidades de combinagao a seguir.

(1

I
e

T——p3]

A

™~ (4]

2936300811

[1 = 3] Campos 1 — 3, ver tabela a seguir para a atribuicéo
[4] Placa de controle — Componente da unidade basica

Neste processo deve-se basicamente diferenciar se o MOVIAXIS® ¢ utilizado com o
system bus (SBus) baseado em CAN ou com o SBusP!US compativel com o EtherCAT®.

Verséo CAN das unidades
Em caso de utilizagdo do SBus baseado em CAN, é possivel utilizar todos os trés slots
de acordo com a tabela abaixo.

As tabelas abaixo mostram as possiveis combinagdes e a atribuigédo fixa das placas
para os slots.
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Combinagbes com fieldbus
Os opcionais de fieldbus podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Opcional de fieldbus™
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 Opcional de fieldbus XIO11A
7
8 XGH
— XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
11 Opcional de fieldbus
12 XGS XGH
Opcional de fieldbus
13 XGH
14 Opcional de fieldbus
XGS
15 XGS Opcional de fieldbus

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

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

Combinacéao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
s XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
11 XIO11A XGH
12 XGS
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Combinagbées com XIA
Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

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

Combinacgées exceto XGH, XGS
Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH

Combinacgées s6 para XGS
Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinacgao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS

XGS
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Unidades Em caso de uso do SBusPS (system bus high-speed compativel com EtherCAT®) o
compativeis slot 1 esta ocupado de modo fixo com o opcional XSE.
com EtherCAT®

os slots.

Combinagbées com system bus compativel com EtherCAT®

A tabela abaixo mostra as possiveis combinagdes e a atribuigao fixa das placas para

Os opcionais podem ser encaixados nas seguintes combinagdes:

Combinacéao Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7
8 XSE24A XGH
9 XIA11A s
10 XIAT1A
11
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS XGs
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4.14.2 Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

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

Duas placas de multiplo encoder estao disponiveis. Sua escolha deve ser realizada de
acordo com o tipo de encoder a ser avaliado. Para tal, ver a lista de encoders na pagina
a seguir. Além disso, esta disponivel uma entrada analdgica diferencial (10 V).

XGH XGS

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

2881678347

Visédo geral de fungbes

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

Funcgbes Versao XGH | Versao XGS

Funcionalidade SSI - X

Funcionalidade Hiperface®

Funcionalidade EnDat 2.1

Funcionalidade encoder incremental/sen-cos

Simulacéo de encoder incremental X X

Avaliagédo da temperatura

Entrada analdgica diferencial £10 V

Tensao de alimentagao opcional de 24 V

Resolver - -

* Encoders HTL podem ser operados utilizando uma interface serial HTL — TTL.
O cbdigo da interface serial encontra-se no catalogo MOVIAXIS®.

* Encoders HTL de uma s6 extremidade podem ser operados utilizando uma interface
serial HTL — TTL. O cédigo da interface serial encontra-se no catalogo MOVIAXIS®.

» Nao é possivel avaliar resolvers com a placa de multiplo encoder.
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Tecnologia de conexao — Placa de multiplo encoder

Encoders A tabela dos encoders suportados pela placa de multiplo encoder encontram-se no
compativeis capitulo "Sistemas de encoder que podem ser conectados" no catalogo MOVIAXIS®.

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

NOTA
Se 0 médulo de eixo for equipado com duas I/O e uma placa de multiplo encoder ou
° com uma |/O e duas placas de multiplo encoder (ver tabela abaixo), sdo validas as
] seguintes restricdes para a avaliagao das entradas e saidas:
S6 é possivel avaliar as entradas e saidas (se disponiveis) a partir de duas
placas.
Versao Placa inserida Placa inserida Placa inserida
1 Placa I/O Placa I/0 Placa de multiplo encoder
2 Placa I/O Placa de multiplo encoder Placa de multiplo encoder
Alimentagéo da A tabela abaixo mostra as correntes maximas permitidas para a alimentagao da placa

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

encoder
Quantidade de placas de

multiplo encoder

1 peca

Maxima corrente permitida I;;,55

500 mA

2 pecgas

800 mA

1) O MOVIAXIS® pode disponibilizar um maximo total de 800 mA para a alimentagao das placas de multiplo

encoder.
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Esquema de ligagao para tensdo de alimentagcao de encoder

Os esquemas de ligagdo a seguir mostram a conexao de uma ou de duas placas de
multiplo encoder com tensao de alimentagédo de encoderde 12V e 24 V.

Uma lista com a tensdo de alimentagdo de encoder encontra-se no anexo na lista
"Encoder compativeis" (— pag. 260).

12 V sem Exemplo: Esquema de ligagdo com uma placa de multiplo encoder com tensado de
alimentagéao alimentagao de encoder de 12 V e | < 500 mA do encoder via unidade basica:
1]
X61 | ]
[ o]
(DGND) 3 | =]
(+24 V) 4 | ]
[ ]

( Soe’ee S

X63 / X64
2 [2]
2881680907
[11 Placa de multiplo encoder [2] Encoder
24V com Exemplo: esquema de ligagdo com uma placa de multiplo encoder com tenséo de
alimentagao alimentacao de encoder de 24 V e | £ 500 mA:
externa
[2] ]
X61 | ]
(DGND) 3 | I GND
(+24V) 4 | = = +24 V
(7o)
<
)
X63 / X64
~ [3]
2881683467
[11 Fonte de tensédo [3] Encoder

[2] Placa de multiplo encoder
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12V/24 YV, Exemplo: esquema de ligagdo de uma placa de multiplo encoder com tensao de alimen-
corrente total tacdo de encoder de 12V / 24 V e uma corrente total > 500 mA;
> 500 mA
2] 1]
X61 | ]
[+ ]
Ny 2 E ﬂ\éDV/m Y
(+24 V) 4 - =
o]
)
X63 / X64
2 3]
|_ |
[2]
X61
(DGND) 3
(+24 V) 4
X63 / X64
& [4]
| |
2881822987
[11 Fonte de tensédo [3] Encoder 1
[2] Placa de multiplo encoder [4] Encoder 2
NOTA
Em caso de uso de duas placas de multiplo encoder, a alimentacédo de corrente do
® encoder ¢ limitada em 800 mA através da unidade basica.

Com uma corrente total > 800 mA, deve-se providenciar uma tensido de alimentagéo
de encoder externa.
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Conexéo e descrigdo dos bornes da placa
Atribuigéo dos

pinos X61 - - .
Borne | Atribuicao Breve descrigao Tipo de conector
X61

1 A0+ Entrada analdgica

2 AlO- diferencial

3 DGND Referéncia para 1.+ combicon 3,5,

PIN 4 .
5 pinos
Tens&o opcionalde | Max. segéo transversal
4 24V alimentagéo do do cabo: 0,5 mm
encoder (apenas
encoder 24 V)

5 nc
Atribuicéo de
conector X62 de R - .

Borne | Atribuicao Breve descrigao Tipo de conector

sinais de emulador
do encoder X62

1 | Sinal de canal A

Sinal de canal B

Sinal de canal C

n.c.1)
DGND

Sinal de canal A_N

Sinais de emu- Sub-D de 9 pinos
lador de encoder | (macho)

Sinal de canal B_N

0N o gl N

Sinal de canal C_N

9 n.c.

1) N&o é permitido conectar nenhum cabo.

Atribuigao de pinos
X63 XGH X64
XGS com encoder Borne | Funcgao para encoder TTL, encoder sen/cos | Tipo de
TTL, encoder conector
sen/cos X63 (XGH)

1 | Sinal de canal A (cos+)

2 | Sinal de canal B (sin+)

3 | Sinal de canal C

4 nch

5 n.c.

6 | TF/TH/KTY-

7 | n.c.

8 DGND Sub-D de

15 pinos (fémea)

9 | Sinal de canal A_N (cos-)
10 | Sinal de canal B_N (sin-)
11 | Sinal de canal C_N
12 | n.c.

13 | n.c.
14 | TF/TH/KTY+
15 | Us

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.
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Atribuigdo dos
pinos X63 XGH
X64 XGS

com encoder
Hiperface®

Atribuigéo de pinos
X63 XGH X64
XGS com

EnDat 2.1

Borne

Fungo para encoder Hiperface®

Tipo de
conector

X63 (XGH)

Sinal de canal A (cos+)

Sinal de canal B (sin+)

n.c.h

DATA+

n.c.

TF/TH/KTY-

0 N oo A WOIN -~

n.c.
DGND

©

Sinal de canal A_N (cos-)

10
1

Sinal de canal B_N (sin-)

n.c.

12

DATA-

13
14

n.c.
TF/TH/KTY+

15

Us

Sub-D de
15 pinos (fémea)

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.

Borne Funcgao para EnDat 2.1 Tipo de
conector
X63 (XGH)
1 | Sinal de canal A
2 | Sinal de canal B
3 | Pulso+
4 DATA+
5 nc”
6  TF/TH/KTY-
7 | n.c.
8 | DGND 1Sg t;;ilr:\)odse(fc‘smea)
9 | Sinal de canal A_N
10 | Sinal de canal B_N
11 | Pulso-
12 | DATA-
13 | n.c.
14 | TF/TH/KTY+
15 Us

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.
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Atribuicdo dos

pinos X63 XGH Borne Fungéo para SSI Tipo de
u i

com SSI/ conector

X64 (XGS)

nc.

n.c.

Pulso+
DATA+

n.c.
TF/TH/KTY-

n.c.
DGND

n.c.

10 | n.c.

11 | Pulso-

12 | DATA-

13 | n.c.

14 | TF/TH/KTY+
15 Us

0 N O o B~ WOIN -

Sub-D de
15 pinos (fémea)

©

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.

Atribuigéo dos

pinos X64 XGS Borne Fungao para SSI (AV1Y) Tipo de
u 1

com SSI (AV1Y) conector

X64 (XGS)

Sinal de canal A (cos+)

Sinal de canal B (sin+)

Pulso+

DATA+

n.c.”

TF/TH/KTY-

n.c.

DGND

Sinal de canal A_N (cos-)
10 | Sinal de canal B_N (sin-)
11 | Pulso-

12 | DATA-

13 | n.c.

14 | TF/TH/KTY+

15 Us

O N O o ~AWOWIN -

Sub-D de
15 pinos (fémea)

©

1) Na&o é permitido conectar nenhum cabo.
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Tecnologia de conexéo de encoder TTL em placa de multiplo encoder XGH, XGS

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

* Encoder TTL de 5 V¢ com tens&o de alimentagdo de 5 V¢ tipo ES1T, ES2T,
EV1T, EV2T ou EH1T através do opcional DWI11A ou encoder com nivel de sinal
de acordo com RS422.

Tens&o de E necessario conectar os encoders TTL com tens&o de alimentagéo de 5 V¢ ES1T,
alimentagéo de ES2T, EVAT, EV2T ou EH1T através do opcional "Alimentagdo de encoder de 5 V¢
5Vee tipo DWI11A" (codigo 822 759 4).

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

XGH, X63/64: max. 5m

1 A(K1)éEN :" : DWI11A
9 AKI '2 L -
2 BEKZ; RD. . '
10 B (K2)BY;
3 C(Ko)PK:
11 T (K0) CY-
15 UBWH
8 1 BN

K
h 4

=

O 0O OO0 OO0 oW,

o]

O 00O O0OO0OO0O0O0

O 00 WwW~NNOO =

X2: Encoder

*Colocar o cabo do sensor (VT) no encoder incremental em UB, nio fazer jumper com
o DWI11A!
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Alimentacéo do encoder de 5 V¢ tipo DWIT1A

Descrigéo

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

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

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

1

NOTA

Observar que em caso de um curto-circuito do cabo do sensor do encoder conectado,
é possivel que receba tenséo além da sua tensao permitida.

Recomendacgao

Dimensionais

Dados técnicos

Na conexao de encoders, utilizar os cabos pré-fabricados da SEW.

Medidas em mm (in)

y ]

—

#re | I3
u | 0 ]
o
: 5 r

o 1 -
= ) !
x u'\) _TL_

il

=
=

& N,

22.5 (0.886)

1722678155
O opcional DWI11A é instalado no painel elétrico em um trilho (EN 50022-35 x 7,5).

Opcional alimentacao do encoder de 5 V¢ tipo DWI11A

Cadigo 8227594

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

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

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

pode ser conectado Para a conexao de encoders — DWI11A e DWI11A — MOVIAXIS®,
utilizar cabo blindado com fios trangados aos pares (A e A, B e B,
CeC).

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Instalacao 4
Conexao das placas opcionais

4.14.3 Opcional interface fieldbus PROFIBUS XFP11A

Fungéo dos bornes

Vista frontal XFP11A Descrigao el Fungao
Borne
L RUN: LED de funcionamento Indica que o sistema eletrénico de rede esta
B ':: do PROFIBUS (verde) operando corretamente.
e BUS FAULT: LED de irregulari- Indica uma irregularidade DP do PROFIBUS.
[ dade do PROFIBUS (vermelho)
|ﬂ 2 01 Atribuicao
: 2 0 m X31: Conexao PROFIBUS X31:1 N.C.
L] 1 X31:2 N.C.
2 L]
X31:3 RxD / TxD-P
X31:4 CNTR-P
X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V / 100 mA)
X31:7 N.C.
X31:8 RxD / TxD-N
X31:9 DGND (M5V)
ADDRESS: Chaves DIP para 20 Valor: 1
ajuste do enderego de estagao 21 Valor: 2
PROFIBUS 22 Valor: 4
23 Valor: 8
24 Valor: 16
2881884683 25 Valor: 32
28 Valor: 64
nc Reservado
Atribuicéo dos A conexdo a rede PROFIBUS é realizada através de um conector macho Sub-D de
pinos 9 pinos, de acordo com IEC 61158. Realizar a conexao rede-T usando um conector

com a correspondente configuracao.

(2]

RxD/TxD-P

RxD/TxD-N

CNTR-P

DGND (M5V)

VP (P5V/100mA)

OO |~ |00 (W

DGND (M5V)

(1]

[1] Conector macho Sub-D de 9 pinos

[2] Cabo de sinal, trangado

= N\

2882128779

[3] Larga area condutora de conex&o entre a carcaga do conector e a blindagem
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Via de regra, o opcional XFP11A é conectado ao sistema PROFIBUS através de um
cabo de 2 fios trangados e blindados. Ao selecionar o conector de rede, observar as
taxas de transmissao maximas suportadas.

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

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

NOTA

1

Taxas de
transmisséo
superiores a
1,5 MBaud

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

A operagédo do XFP11A com taxas de transmissdo > 1,5 MBaud s6 é possivel com
conectores PROFIBUS especiais de 12 MBaud.
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Ajuste do enderecgo de estagéo

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

O ajuste de fabrica para o enderec¢o de estagao PROFIBUS é 4:

e ‘II.IH
5
|H; 01
>
' 20 [n[2°— Valor:1x0=0
- 1 |a 2" 5 valor:2x0=0
2 22 _, Valor: 4 x 1 = 4
22 w23 valor:8x0=0

5 24 ., Valor: 16 x 0= 0
2° |m|2° . valor:32x0=0
26 |a 26 Valor:64x0=0

nc|'_
2882128779

Uma alteracao do endereco da estacdo do PROFIBUS durante a operagao nédo é ime-
diatamente ativada. A alteragéo so6 é ativada apds voltar a ligar o servoconversor (rede
+ 24 V DESLIG./LIG.).

Exemplo: ajuste do enderec¢o da estagcdo PROFIBUS 17

bog, By
M)
Iﬁ; 01
>
~ 20 [u| 2°— valor:1x1=1
. 1 |a| 20— Valor:2x0=0
2 22 ., Valor:4x0=0
m 23 Valor:8x0=0
[ ]
| |
2% 5 Valor: 16 x 1 =16
| 25, Valor:32x0=0
al 26— valor:64x0=0
[ ]

2882128779
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4.14.4 Opcional interface fieldbus EtherCAT® XFE24A

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

[11 Chave LAM
« Posigado da chave 0: todos os modulos de eixo, exceto o ultimo
* Posigao da chave 1: ultimo moédulo de eixo no sistema

Chave F1
« Posigao da chave 0: estado de fornecimento
» Posigao da chave 1: reservado para ampliagédo de fungao

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

[4] LED Link IN; cor: verde

[5] LED Link OUT; cor: verde

[6] Entrada de rede

[71 Saida de rede

2882456971

Demais informacdes sobre a placa de fieldbus EtherCAT® encontram-se no manual
"Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX interface fieldbus XFE24A
EtherCAT®".

Dados técnicos

Opcional XFE24A (MOVIAXIS®)

112

Padroes

IEC 61158, IEC 61784-2

Taxa de transmissao

100 MBaud full duplex

Tecnologia de conexao

2 x RJ45 (8x8 modularJack)

Terminagao da rede

OSl layer

N&o integrada, pois a terminagéo da rede é ativada
automaticamente.

Ethernet Il

Endereco de estacao

Ajuste via mestre EtherCAT®

Vendor ID

Servigos EtherCAT®

0 x 59 (CANopenVendor ID)

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

Estado do firmware
MOVIAXIS®

a partir do estado de firmware 21 ou superior

Recursos para a colocagao em
operagao

Programa para PC MOVITOOLS® MotionStudio a partir da
versao 5.40
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4.14.5 Opcional system bus XSE24A compativel com EtherCAT®

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

A cablagem do sistema é realizada na parte superior da unidade de modo analdgico
para a cablagem do system bus CAN com o conector RJ45, que € incluido no forneci-
mento padrdo. Em caso de utilizagdo do XSE24A, o system bus CAN nao esta mais

disponivel.
i [11 Chave LAM
§ ¢ * Posigéo da chave 0: todos os médulos de eixo, exceto o Ultimo
L 35| e L . ) )
15 — 1] » Posigao da chave 1: ultimo médulo de eixo no sistema

F1 [2] [2] Chave F1

Posicado da chave 0: estado de fornecimento

.RUN [3] » Posigéo da chave 1: reservado para ampliagéo de fungéo
.ERR [4] [3] LED RUN; cor: verde / laranja
[4] LED ERR,; cor: vermelho

Lnk IN

: L-nk.OUT

51 [5] LED Link IN; cor: verde
6]  [6] LED Link OUT; cor: verde

\
2882542731
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4.14.6 Opcional placa de entrada/saida tipo XIO11A

NOTA
P Informacgdes sobre as denominagdes de terra utilizadas nos seguintes esquemas de
1 ligagdo encontram-se na se¢éo "Fungao dos bornes" na pagina seguinte.
Alimentagéo * Albgica do médulo é fornecida pelo MOVIAXIS®.
* As entradas e saidas digitais sdo alimentadas através dos bornes frontais DCOM e
de 24 V. A tenséao de alimentagao deve ser protegida com 4 A. Para tal, ver também
o capitulo "Instalagdo conforme UL".
* As entradas e saidas digitais estdo isoladas galvanicamente da alimentagdo da
l6gica.
Comportamento
do moédulo

Curto-circuito

Comutacgao de
cargas indutivas

Conexao paralela
de saidas digitais

Comprimento
dos cabos

Em caso de curto-circuito de uma saida digital, o driver passa para uma operagao de
pulso, protegendo-se desta forma. O estado da saida digital no é alterado.

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

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

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

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

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

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

* O comprimento maximo do cabo das conexdes em entradas e saidas é de 30 m fora
do painel elétrico e 10 m dentro do painel elétrico.

* Em caso de instalagao fora do painel elétrico, € necessario blindar os cabos inde-
pendentemente do comprimento.
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Fungéo dos bornes

Denominagao

Borne

Conector

Tamanho do conector

DCOM
+24V

DO O

DO 1
DO 2

DO 3

X21

DO 4
DO 5

DO 6

© o N oo AlWIDN >

DO7

-
o

DI O

DI 1

DI 2
DI3

DI 4

DI 5
DI 6

X22

2882694795

D17

0o N O g b~ O N =

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0.20 — 1.5 mm?2

dois fios por borne: 0.25-1.5 mm?

Diagrama de
conexao

Comutagéo das

entradas digitais ony

DCOM A

XIO11A

+24V.

Tenséo de
alimentacgao

DCOM

DIO

DCOM

DCOM

DCOM DGND

Légica

L
DGND
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Comutagéo das

saidas digitais ony

DCOM

XIO11A

+24V,
—

Carga I
DCOM
— 1T 1 1l

DCOM L(’)g|ca

DOO L
) DGND  DGND

DCOM

2882701195

NOTA

i Caso a alimentagao de 24 V seja cortada, as entradas também nao funcionardo mais.
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4.14.7 Opcional placa de entrada/saida tipo XIA11A

NOTA
P Informacgdes sobre as denominagdes de terra utilizadas nos seguintes esquemas de
1 ligagdo encontram-se na se¢éo "Fungao dos bornes" na pagina seguinte.
Alimentagéo * Albgica do médulo é fornecida pelo MOVIAXIS®.

* As entradas e saidas analdgicas também sao alimentadas pelo MOVIAXIS®.

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

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

Comportamento
do médulo

Curto-circuito de
saidas digitais

Curto-circuito de
saidas analdgicas

Comutacgao de
cargas indutivas

Conexao paralela
de saidas digitais

Comprimento dos
cabos

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

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

As saidas analdgicas sao a prova de curto-circuito permanentemente.

Em caso de curto-circuito, a corrente de saida é limitada a um valor de no max. 30 mA.
A corrente de curto-circuito n&o é pulsante.

Assim que o curto-circuito € eliminado, a tensdo de saida nominal & emitida de novo,
ou seja, a saida n&o desliga.

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

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

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

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

Uma conexdo paralela de duas saidas digitais leva a duplicagdo da corrente nominal.

* O comprimento maximo do cabo das conexdes em entradas e saidas é de 30 m fora
do painel elétrico e 10 m dentro do painel elétrico.

* Em caso de instalagao fora do painel elétrico, € necessario blindar os cabos inde-
pendentemente do comprimento.
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Conexao das placas opcionais

Fungéo dos bornes

Denominagao Borne
DCOM
24V
DO O
DO 1
DO 2
DO 3
DI O
DI 1

DI 2
DI 3
Al O+
Al 0-
Al 1+
Al 1-
AO O
AO 1
DGND
DGND

X25

©| oo N oo o b~ WIN =

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0.20 - 1.5 mm?
dois fios por borne: 0.25-1.5 mm?

-
o

X26

o N O g W N~

Diagrama de
conexao

Comutagéo das

entradas digitais
+24V

DCOM N

XIA11A

+24v] | Tensao de
alimentagéo

DCOM

L—— ¢

DCOM

DIO

Logica

1l

DGND DGND

DCOM DCOM

2883419659
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Comutagéo das

saidas digitais ony

DCOM

XIA11A

+24V,
—

Carga I
DCOM
— 1T 1 1l

DCOM Log|ca

i
I
DOO > DCOM : DGND DGND
[
i
2883422603
NOTA
° A placa de entradas e saidas analdgicas / digitais XIA11A nao possui nenhum diodo
1 de roda livre.
Comutagéo
das entradas
analdgicas XIA11A
Sensor
-10V<U<10V
+ T T T Ty +/
1 \ 1
@ D P | Al ADC >—Légica
———————— ®--\ ] T T
DGND DGND
—<
DGND
Barra de conex&o a terra =
h
DGND
2883425547
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Conexao das placas opcionais

Comutagéo das
saidas analdgicas

XIA11A
Atuador
ST AO0 .
IN+—— — < DAC [—Légica
|N_ 1 I I‘ I -L -L
T fffffff ?-’IDGND DGND DGND  DGND
DGND
—
DGND
Barra de conexdo a terra a
pe
DGND
2883428491
NOTA
® A placa de entradas e saidas analdgicas / digitais XIA11A ndo possui nenhum diodo
1 de roda livre.
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4.14.8 Opcional interface fieldbus K-Net XFA11A

A interface fieldbus XFA11A (K-Net) € um dispositivo escravo para a conexao em sis-
tema de rede serial para transmissao de dados em alta velocidade. Instalar por médulo
de eixo no maximo uma interface fieldbus XFA11A.

Funcéo dos bornes

Breve descrigao Borne
i Conexao K-Net (conector X31
] fémea RJ45)
| ] Conexao K-Net (conector
ﬁE E ] fémea RJ45) Xx32
NOTA
i X31 e X32 podem ser utilizados alternadamente como entrada ou saida.
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Conexao de encoders a unidade basica

4.15 Conexao de encoders a unidade basica
NOTA

As cores dos fios especificadas nos esquemas de ligagao correspondem as cores dos
® fios dos cabos pré-fabricados da SEW-EURODRIVE, de acordo com o codigo de cores
1 segundo IEC 757.

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

4.15.1 Exemplo

. . Vista da conexao do encoder
Vista das caixas flangeadas em um servomotor do motor no médulo de eixo
(11 [2
15 8

'l
)

o
[0)

o
)

o
[0)

o
)

o
)

9
1
F [T [T TT [T [1
[ ] []
A DY
1406539403 1403604363

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

Tensbes perigosas de contato nos bornes da unidade se conectar os termistores
incorretos.

Morte ou ferimentos graves através de choque elétrico.

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

A atribuicdo dos pinos encontra-se no item "Atribuicdo dos pinos dos médulos de eixo
MXA" (— pag. 90).
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4.15.2 Instrugdes gerais de instalagao

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

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

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

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

4.15.3 Instalagao da blindagem

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

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

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

resolver ramento, e ndo no prensa-cabos.

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

4.15.4 Cabos pré-fabricados

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

Dados sobre os cabos pré-fabricados encontram-se no catalogo "Servoconversores de
multiplos eixos MOVIAXIS®".
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4.16 Notas sobre a compatibilidade eletromagnética
4.16.1 Eletrodutos separados

* Instalar os cabos de poténcia e os cabos de sinal em eletrodutos separados.

4.16.2 Blindagem e conexao a terra
« Utilizar apenas cabos de controle blindados.

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

SN

33
255
23

A

RERRAR
SRR
G

%
%
2
%
55
A
A
%
55

2

1406710667

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

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

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

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

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

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

4.16.4 Emissao de interferéncias

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

No lado da rede:

— Selecionar o filtro de rede de acordo com as tabelas de atribuicdo de resistores
de frenagem e dos filtros de rede no capitulo "Dados técnicos".

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

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

4.16.5 Categoria de emissao de interferéncias

O cumprimento da categoria "C2" de acordo com EN 61800-3 foi comprovado em uma
estrutura de teste especificada sob o cumprimento das seguintes medidas.

Montagem de um servoconversor em um painel elétrico com chapa de montagem
galvanizada conforme as regras da instalagdo de acordo com EMC.

Utilizagcao de um filtro correspondente
Utilizagao de cabos de motor SEW blindados

A SEW-EURODRIVE pode fornecer informagdes mais detalhadas sob consulta.

A ATENGAO!

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

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

* Os torques permitidos dos bornes de poténcia MOVIAXIS®.

4.17.1 Torques permitidos

Torque
Moédulo de alimentagao Conexao a rede de alimentagdo X1 | Bornes do resistor de
frenagem
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
MXP81 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
Tamanho 2 3.0-4.0Nm 3.0-4.0Nm
Tamanho 3 6.0 - 10.0 Nm 3.0-4.0Nm
Médulo de alimentagao e regenerativo
MXR") 6.0 — 10.0 Nm 3.0-4.0 Nm
Médulo de eixo Conexao do motor X2 ==
Tamanho 1 0.5-0.6 Nm -
Tamanho 2 1.2-1.5Nm -
Tamanho 3 1.5-1.7Nm -
Tamanho 4 3.0-4.0Nm -
Tamanho 5 3.0-4.0 Nm -
Tamanho 6 6.0-10.0 Nm -
Médulo de descarga do Conexao do resistor de frenagem . -
circuito intermediario X15
Todos os tamanhos 3.0-4.0Nm -
1) Informagdes sobre o MXR encontram-se no manual "Mdédulo de alimentagéo e regenerativo".
Torque
dos bornes de sinal X10, X11 0.5-0.6 Nm
da conex&o do circuito intermediario X4 3.0-4.0Nm
dos bornes do relé de seguranga X7, X8 0.22 -0.25 Nm
dos bornes de conexao do freio X6 dos médulos do eixo 0.5-0.6 Nm
dos bornes da tensao de alimentacédo 24 V 0.5-0.6 Nm
dos bornes X61 das placas de multiplo encoder XGH, XGS 0.22 -0.25 Nm
dos bornes X21, X22, X25, X26 das placas de entrada / saida XIO, 0.5-0.6 Nm
XIA
CUIDADO!

Possiveis danos do servoconversor.

+ Utilizar somente os elementos de conexado especificados e cumprir os torques
especificados. Caso contrario, pode ocorrer um aquecimento inadmissivel que por
sua vez pode levar a defeitos no servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS™.
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4.17.2 Outras especificagoes UL

- E possivel operar o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX em redes de
alimentag¢do com o neutro ligado a terra (redes TN e TT) que possuam uma corrente
da rede maxima de 42000 A e uma tens&o da rede méaxima de 500 V.

* O maximo valor permitido do fusivel de rede é:

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

» Utilizar apenas fusiveis lentos como fusivel de rede.

+ Se utilizar segbes transversais de cabo que sejam configuradas para uma corrente
menor do que a corrente nominal da unidade, é necessario observar durante a con-
figuragdo do fusivel que esta seja realizada de acordo com a segéo transversal
utilizada.

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

+ Além das informagdes acima, observar as normas nacionais em vigor para a
instalagao.

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

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

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

NOTA
° O certificado UL ndo se aplica em operagdo em redes de alimentagao sem ponto
1 neutro ligado a terra (redes IT).
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Informagao geral

5 Colocacao em operagao
5.1 Informacgéao geral

A PERIGO!

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

* Instalar as tampas de prote¢cdo nos médulos, ver capitulo "Tampas de protecao e
cobertura contra contato acidental" (— pag. 56).

« Instalar as coberturas contra contato acidental de acordo com as normas, ver
capitulo "Tampas de proteg¢ao e cobertura contra contato acidental" (— pag. 56).

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

5.1.1 Pré-requisito

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

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

5.1.2 Aplicagoes de elevagao

s

A PERIGO!

Perigo de morte devido a queda do sistema de elevacao.
Morte ou ferimentos graves.

* Nao é permitido o uso do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX como
dispositivo de seguranga para aplicagdes de elevagao. Utilizar sistemas de monito-
ragao ou dispositivos de protegdo mecanicos como dispositivos de seguranga.

5.1.3 Conexao da alimentagao do sistema de eixos

CUIDADO!

* Observar o tempo minimo de desligamento de 10 s para o relé K11.

* N&o ligar/desligar a rede mais de uma vez por minuto.

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

5.1.4 Conexao de cabos e operagao de chaves

CUIDADO!

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

Possiveis consequéncias sdo o0 mal funcionamento até a destruicdo da unidade.
Desenergizar a unidade.

5.2 Ajustes no moédulo de alimentagcao para system bus SBus baseado em CAN
Os seguintes ajustes sao necessarios:

» A taxa de transmissdo CAN ¢é ajustada no médulo de alimentagédo usando as duas
chaves de endereco S1 e S2. Ver item "Atribuicdo da taxa de transmissdo CAN"
(— pag. 130).

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

* O enderego de eixo é ajustado no médulo de alimentagéo usando as duas chaves de
endereco S3 e S4. Ver item "Atribuicdo do enderego de eixo para CAN" (— pag. 130).
A atribuicdo de outros enderecos de eixo é feita automaticamente baseando-se nos
enderegos de eixo ajustados.

(1]

13] S2
[4]
S3
Power
9 0 4
7 3
6 5 4
1407811467
[11  Chaves DIP do system bus [3] S3: Chave de endereco de eixo 100

[2] S1, S2: Chave DIP para taxa de transmissdo CAN [4] S4: Chave de enderego de eixo 10"
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Demais informagdes sobre o enderegamento com maédulo de alimentacdo e regenera-
tivo encontram-se no manual "Mddulo de alimentagéo e regenerativo MXR".

5.2.1 Atribuicado de taxa de transmissdo CAN

As duas chaves DIP S1 e S2 estdo instaladas no médulo de alimentagéo para o ajuste
da taxa de transmissao CAN, ver figura no capitulo "Ajustes no médulo de alimentagao
do system bus baseado em CAN" (— péag. 129).

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/s 1 MBit/s
S1
e ME e W
S2
o Ml JHG SRRE
NOTA
i O ajuste padrao no fornecimento é de 500 kBit / s.

5.2.2 Atribuicao do endere¢o de eixo para CAN

Dois seletores S3 e S4 foram instalados no modulo de alimentagédo para o ajuste do
endereco de eixo do sistema de eixos. Ver figura no capitulo "Ajustes no médulo de ali-
mentagao para system bus baseado em CAN" (— pag. 129). Estes seletores permitem
ajustar um endereco decimal entre 0 e 99.

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

O enderego de eixo "23" serve como exemplo na representagao acima.

NOTA

O ajuste padrao no fornecimento é "1".
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Neste exemplo, a atribuigdo do enderego dentro do sistema de eixos é a seguinte:

Rede de sinal

X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9

Resistor
X9 de terminacao*

inl
MXP| |MXA| |[MXA| |MXA| |[MXA| |MXA| |MXA| [MXA| |MXA
23 24 25 26 27 28 29 30

*

No exemplo, o enderego do primeiro modulo de eixo é "23"; enderegos em ordem cres-

cente sao atribuidos aos eixos seguintes.

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

necem livres.

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

de 24 V¢ do sistema de eixos.

Uma alteragao dos enderegos basicos durante a operagao so6 sera adotada na proxima

Resistor de terminagao, s6 na versao transmissdo CAN

1407827979

inicializagdo do médulo de eixo (tensdo de alimentagéo de 24 V¢ lig / desl.).
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©

5.2.3 Resistores de terminagao de rede para system bus SBus baseado em CAN
O system bus baseado em CAN conecta o moédulo de alimentagdo com o modulo de
eixo. Esta rede CAN requer um resistor de terminagao.
A figura a seguir mostra um esquema da comunicagdo CAN e da posigdo correspon-
dente do resistor de terminacgao.
O resistor de alimentagao € um acessorio padréo do moédulo de alimentagéo (— pag. 21).

Rede de sinal .
Resistor de
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 terminagéo

alb alb aﬁ/b alb alb alb alb a/f_@

MXP| |MXA| |[MXA| |MXA| |[MXA| [MXA| [MXA| |MXA|l |[MXA
1 2 3 4 5 6 7 8

12 Bl
; E—’U \
‘ cANY

1408029835

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

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

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicacéo via adaptador CAN" (— péag. 139).
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5.3 Selegcao da comunicagao
As figuras abaixo mostram as opcbes de acesso aos system bus do sistema da
unidade.

LS

MXM| [MXP| |MXA| |MXA MXA MXM| (MXP| |MXA| |MXA MXA

1408130315

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

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

A SEW-EURODRIVE recomenda as seguintes rotas de comunicagao:
« Sistema de unidade sem médulo mestre: CAN
» Sistema de unidade com maédulo mestre e DHE/DHF/DHR/UFx: TCP/IP ou USB

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

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

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

1) System bus baseado em CAN

2) Somente quando CAN2 estiver livre para engenharia

3) Somente em operagéo para PROFIBUS DP

4) Canal de parametrizagdo em tempo real Ethernet via controlador

133
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5.4 Informacgées e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

5.4.1 Conexdes e diagnéstico de PC no médulo de alimentagao

NOTA
° Conexdes CAN devem ser feitas apenas no painel elétrico para evitar quaisquer
1 diferengas de potencial.

_ max.5m

\

Ll

o
>
z
=

1407830539

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

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

O comprimento de cabo maximo permitido do resistor de terminagdo até o médulo de

alimentacao € de 5 m.

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

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagao via adaptador CAN" (— pag. 139).
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C &9,

5.4.2 Conexao de cabo CAN no médulo de alimentagéao

Atribuigéo dos
pinos dos cabos
de conexéo e de

@7

O cabo de conexido e de extensao entre o adaptador CAN e o sistema de eixos possui
um conector fémea Sub-D de 9 pinos nas duas extremidades. Ver capitulo "Comunica-
¢ao via adaptador CAN" (— pag. 139). A atribui¢ao dos pinos do cabo de conexdo com

extensao um conector CAN macho Sub-D de 9 pinos esta representada na figura abaixo.
Lado adaptador Lado médulo de alimentagao
MOVIAXIS® MXP

Bucha

/\1\ méx. 130 m Bucha
6 + 5V / Nao utilizado N T /\1\

CAN_GND ® L SN : 6
7 ® CAN_L HE T . CAN_GND ® -
CAN_H 3 : H § i 7 CAN_L
8 [ 2 CAN_GND H ,,,,,,, CAN_H 3
Nao utilizado @ 4 : ! 8 [ CAN_GND
9 @ Nao utilizado T 4
+5V / Nao utilizado TT—® _ 5 o P 9 @
\)) Nao utilizado o T [ o
C) (j Qt::t:tzjy

Atribuigcdo dos pinos do conector X12 no médulo de alimentagdo

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

Médulo de alimentagéo
MOVIAXIS® MXP

X12

DGND

CAN_H

CAN_H

1407832971

n.c.

CAN_L

DGND

CAN_L

Resistor
de terminagéo
(interior da unidade)

1407835403

135




5 (‘\ | > Colocacgido em operagio
Informagdes e ajustes na rede de aplicagdo CAN2 baseada em CAN

©

5.4.3 Conexoes e diagnéstico de PC no moédulo de eixo

NOTA
® Conexdes CAN devem ser feitas apenas no painel elétrico para evitar quaisquer
1 diferencas de potencial.

Rede de sinal )
méx. 5 m Resistor
- : > X9 X9 X9 X9 X9 X9 de terminagdo
a Hﬁmlﬁﬁﬁ/@
MXA| |MXA MXA MXP MXA MXA MXA
T
( |
1408034443

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

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

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

NOTA
® Para a conex&o entre os sistemas de eixo, utilizar cabos pré-fabricados da SEW-
1 EURODRIVE.

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagao via adaptador CAN" (— pag. 139).

5.4.4 Atribuicao do enderec¢o de eixo CAN2

Todos os médulos de eixo estéo ajustados de fabrica no enderego "0". E necessario atri-
buir um endereco de eixo CAN2 para cada médulo de eixo utilizando a parametrizagao.
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5.4.5 Conexao de cabo CAN2 nos modulos de eixo

Atribuigéo dos
pinos dos cabos
de conexéo e de
extensao

O cabo de conexido e de extensao entre o adaptador CAN e o sistema de eixos possui
um conector fémea Sub-D de 9 pinos nas duas extremidades. Ver capitulo "Comunica-
¢ao via adaptador CAN" (— pag. 139). A atribui¢ao dos pinos do cabo de conexdo com
um conector CAN macho Sub-D de 9 pinos esta representada na figura abaixo.

Lado adaptador

Bucha

CAN_GND

CAN_H

Nao utilizado

+5 V/ / N&o utilizado ®

Atribuigcédo dos
pinos do conector
X12 no moédulo
de eixo

+ 5V /Nao utilizado

Lado moédulo de eixo
MOVIAXIS® MX

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

CAN_L

""" i T CAN_H 1

CAN2 Bus "high"

CAN_GND

E— CAN_L 2
e 1 : CANZ2 Bus "low"

Nao utilizado

CAN_GND

Nao utilizado

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

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

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

O resistor de alimentag&o é um acessorio padrdo do moédulo de alimentacao.

Resistor
de terminagéo

=

MXA
T O resistor de terminagao

L— deve ser ativado na conex&o
& da unidade CAN2.

| |cAN2

1408123019

[1]  Cabo de conexéo entre o PC e a interface CAN no médulo de eixo. O cabo de conexdo é composto
por uma interface USB-CAN [2] e um cabo com resistor de terminagéo integrado [3].
[2] Interface USB-CAN [3] Cabo com resistor de terminagao integrado (120 Q entre CAN_H e
CAN_L)

NOTA

Instalar o resistor de terminagao.

E necessario ativar o resistor de terminagéo no ultimo médulo de eixo do sistema. Para
tal, ver o capitulo "Conexao de cabos CAN2 aos modulos de eixo" (— pag. 137).

Demais informagdes sobre a comunicagéo entre o PC e o sistema MOVIAXIS® encon-
tram-se no capitulo "Comunicagao via adaptador CAN" (— pag. 139).
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5.5 Comunicacgao através do adaptador CAN

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

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

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

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

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

1. Através de um conector macho Sub-D de 9 pinos X12 no médulo de alimentagao
(SBus baseado em CAN), ver capitulo "Conex&o de cabo CAN no médulo de ali-
mentagao” (— pag. 135).

2. Através de um conector macho Sub-D de 9 pinos X12 em um maddulo de eixo
(Rede de aplicacdo CAN2 baseada em CAN) do sistema. Ver capitulo "Conexao
de cabo CAN2 nos moédulos de eixo" (— pag. 137).

NOTA

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

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

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

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

PSS -

1408125451

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

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

* Colocar a chave DIP LAM no ultimo médulo de eixo do sistema na posigao "1".
Em todos os outros médulos de eixo, a chave DIP LAM esta na posi¢ao "0".

1 0

= LAM ‘ ”

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

; F1

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

1408127883

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

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

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

5.7.1 Software de colocacdo em operagao MOVITOOLS® MotionStudio

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

NOTA
P Para uma descri¢cao detalhada dos passos a seguir, consultar a ampla ajuda online no
1 MOVITOOLS® MotionStudio ou no manual "MOVITOOLS® MotionStudio”.

1. Iniciar o MOVITOOLS® MotionStudio.
2. Configurar os canais de comunicagao.
3. Executar um escaneamento online.
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5.8 Sequéncia em caso de nova colocagdo em operagcao
Existem as seguintes variantes para a nova colocagao em operagao:
* Nova colocagdo em operagdo sem moédulo mestre
* Nova colocagao em operagdo com médulo mestre e MOVI-PLC®

5.8.1 Nova colocagdo em operagao sem moédulo mestre
1. Colocagao em operagao
» Colocagao em operagao do motor
* Ajuste do controlador
* Unidades do usuario
» Limites de sistema e aplicacao
2. Aplicagao padrao
» Editor de tecnologia para posicionamento de um eixo (+monitor)
3. Scope, gravacao de
+ Correntes

* Rotacgdes
* Posicoes
* etc.

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

5.8.2 Nova colocagidao em operagao com modulo mestre e MoOVI-PLC®
1. Drive startup for MOVI-PLC®
* Colocagao em operagédo do motor
» Ajuste do controlador
* Unidades do usuario
» Limites de sistema e aplicacao
2. Scope, gravacao de

+ Correntes
* Rotagdes
* Posicoes
* efc.
3. Gerenciamento dos dados

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

Pré-requisito para a colocacdo em operacdo descrita a seguir é a instalacdo do
o MOVITOOLS® MotionStudio. As informagdes necessérias para tal encontram-se no
1 manual "MOVITOOLS® MotionStudio".

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

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

2542154379

5.9.1 Software de engenharia MOVITOOLS® MotionStudio

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

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

BB] Tools page =
General )
Craate nEw project [
or load a project Comparisen (Offline):
I Tool for companng unit data (parameter sets,

IPOS variables, ate.)
Choose connection
mode and ereate L=
network Startup (-

Startup (Offline):
Startup wizard to adjust the inwverter to the

] Configuration for DFx-Gateway (Offine):
mator and to optirnize the contrel loop.

Manager parameter
sets

[+ ][

| S

Tool for editing and displaying all unit

Ff Parameter tree (Offline):
S parameters in & clearly arranged tree structure.

‘a. Manual operaticn (Offline):
Waorking with the v Toal for testing the drive after startup.

wnit

PDO Editar (Offline):
Tool for configuring the data flow using process

Edit wview data chjects (FDO).
Technology editors (-
E Drive Startup for MOVIPLC (Offline): = Single-axis positioning (Offline):
Tool for starting wp the unat for MOVI-PLCS. ‘5 Tool for starting up an axis with MOVIAXISE.

e,

_ﬂ Manual “Single axis positioning” (Offline):

MXA-B0A-D08-503-
oo-

Defoult Diagnastics >

Scope (Offline):
&  |Tool for recarding eurves using the scope
function integrated in the inverter.

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

) Defout
% 1. Parameter tree (Offling) .

BE 2 Drive Startup for MOVIBLE (Offling) e (T

R 3 Scope O B

I Comparnson (Offling)

[ ~ Startup » B Configuration for DFx-Gateway (Offline)
Technalogy editors 3 4 Seartup (Offlane)
Diagnostics b |BE  Parameter tree (Offline) {}

B Manage unit Parameur S8 Mo spmtion [0l _

Bl PDO Editor (Offling)

X Remove ,J
Create copy... Parameter tree (Offline): i
- BB [reifr i oo diovng s r

2541306251

5.9.2 Colocagao em operagiao MOVIAXIS®

Existem trés jogos de parametros disponiveis para a colocagdo em operagdo que
podem ser atribuidos a trés motores diferentes.

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

b R
,_ F s 'J A

gpe.e

Startup MOVIAXIS®

You will be guided step by step:

= Motor startup

= Application parameter
= System limits

L

Parameter set

& Parameter set 1

" Parameter set 2
" Parameter set 3

2542146187
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5.9.3 Informacgdes sobre a unidade

Esta figura mostra as informacgdes atuais sobre a unidade.

C &9,

@7

As placas opcionais que se encontram nos trés slots possiveis sdo visualizadas.

Unit information

o]
) Unit wariant L] ot 1 RIS e Soton 551
al ot 3 Ho sptios
n
i} Skt 3 o spline
1] =i e
1 | i 4 1"
y - Rated currant
i)
1] BT T DR G
o - -
L) e
T |
i)
b=y
1) o
r
E o il
:E: Bk el mskes woliage Ao v TRET L

2542163083

Se as placas opcionais estiverem inseridas nos slots, os tipos de placa serdo mostrados

nesta figura.

Neste exemplo:

+ Slot 1: Opcional de encoder XGS SSI.
+ Slot 2: Nao utilizado.

+ Slot 3: Nao utilizado.
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5.9.4 Selecdao de modo de colocagdao em operagcido

v

Startup mode

| Complete startup Controller optamization Machine snd system data

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

|:I|:|Iﬂ|:i|:r|:I|:II!IL'1|:,1|

2542248971

+ Complete startup:

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

NOTA
As seguintes op¢des de ajuste "Optimize controller" e Machine and system data" s&o
® subprogramas da colocagao em operagao do MOVIAXIS® MX. Estas opgoes de ajuste
1 s6 podem ser selecionadas e executadas se ja tiver uma "complete startup" (colocagao
em operagao completa) anteriormente.

+ Optimization of the speed controller:

Selegdo direta do submenu de colocagdo em operagéo "Controller". Aqui é possivel
adaptar e/ou otimizar ajustes do controlador. Selecao direta sé é possivel se a pri-
meira colocagao em operacéo ja tiver sido executada. A descri¢édo do ajuste do con-
trolador encontra-se no capitulo "Controlador" (— pag. 160).

* Machine and system data:

Selegao direta do submenu de colocagao em operagao "Axis configuration". Aqui é
possivel ajustar as unidades do usuario e os limites de sistema e aplicagdo. A des-
crigdo dos dados das maquinas e dos sistemas encontra-se no capitulo "Configura-
¢ao do eixo" (— pag. 167).
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5.9.5 Configuragao do sistema — Quantidade de acionamentos

System configuration

Number of drives

' Smgle-motor operation Mults motor operation Master/slave operation

[T e =]

B B ﬁ..i_ﬁ

S

SEEENEEOEEE-IETEEY

2542315275

Opgao de selecionar se um ou varios motores estao acoplados com uma carga.
+ Single-motor operation

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

Até seis motores idénticos podem ser conectados ao servoconversor.

O servoconversor reforga o torque e a corrente com o fator (a quantidade) dos
motores conectados.

A indutancia é reduzida com o fator dos motores conectados e comutados paralela-
mente.

Devem ser cumpridos os seguintes pré-requisitos:

» Todos os motores devem ser do mesmo tipo e devem possuir os mesmos dados
de enrolamento.

+ Todos os motores utilizados devem estar acoplados com a carga mecanica-
mente e sem escorregamento.

* Um motor deve estar equipado com um encoder.

* Em motores sincronos, os campos magnéticos de todos os rotores devem estar
alinhados uns com os outros. Neste caso, consulte a SEW-EURODRIVE.
+ Master/slave operation

Até seis motores idénticos estdo conectados (cada um) com um servoconversor e
estdo acoplados juntos com uma carga. A inércia de carga esta dividida pela quan-
tidade de motores conectados.

Dependendo da rigidez de conexao entre a carga e os motores acoplados, € neces-
sario utilizar diversos tipos de operagado mestre-escravo apropriados para tal.

» Em caso de combinagdes de motor-carga com conexdo mecanica rigida, &
necessario utilizar o modo de operagao "Controle de torque" para os escravos.

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

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

Electronic nameplate

3
o
o)
3]
3
o)
o]
1]

K

* Load data permanently:

Data of the electronic nameplate

Laoad dada permansn by Load data s & soggeslion ¢ Do not losd data

¥
X

2542496523

Os dados do motor salvos na etiqueta de identificagdo eletrénica sao lidos e utili-
zados para a colocagao em operagao do motor. Esses dados nao podem mais ser
alterados.

* Load data as a suggestion:

Os dados do motor salvos na etiqueta de identificacao eletrénica séo lidos e dispo-
nibilizados como "sugestao". Esses dados podem ser alterados.

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

Hardware configuration

Engodear Option cards
po& Encoder card
| slot 1
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
1. Parameter set
AV1H AVIH
B edin 1 B Edit
= Positon 1 Pesitio =
ad c:ﬁ:\:!‘l/;r 1 r c;:se{:l\; 2

2. Parameter set

3. Paramater sat

= JE = W= T == TN W= =W

2543454603
Na configuragéo de hardware é possivel atribuir os encoders (marcados com a cor ama-
rela) indicados no grupo encoder para cada jogo de parametros ou para cada motor.

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

Atribua o encoder da seguinte forma:

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

Os encoders que estdo atribuidos na coluna "Motor encoder" sdo sempre a fonte
"Rotagao atual", sendo portanto tacémetros.

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

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

No exemplo acima, o encoder AV1H na coluna "Motor encoder" é utilizado para a dete-
¢ao de posigao.
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Encoders O grupo encoder pode representar até trés entradas fisicas de encoder do servocon-
indicados no versor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

grupo encoder E possivel inserir no maximo duas placas opcionais de multiplo encoder (XGH11A /

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

O encoder 1 sempre esta conectado com a entrada de encoder da unidade basica.
Os encoders 2 e 3 sempre estdo conectados com as respectivas placas de multiplos
encoders. Para tal, ver capitulo "Exemplos de aplicagdo" (— pag. 171).

Botao [Edit]

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

AV1H
4B Edit [ T ]_
Position 1
W detection \ .1/
2543747339
Submenu [Encoder selection]
Maotor encoder =
:' Encoder selection ﬁ Maounting
1. Select the relevant encoder grouping
W SEW encoder @‘ Approved enceder ‘(" = Mon-SEW encoder ?
2. Select the encoder by means of the SEW designation on the nameplate
HMechanical design Development status
Encoder type G = Thread mounting - o Electrical design
H = Hollow shaft
1 = Imegrated 2 i
E = Encoder K = Cone [ 3 2
R’ = Resolver L = Linear 4 6
S = sgrend shaft [ € = HTL
Sa - = 7 H HipreriadLs
L = Mod. Ere:aluer
M = Mod, Resolver ~
| SC'W-EURODRIVE C€)
76646 BruchealRemany
Typ PSF121 CPSOSAERKTY/lA fv |1 [n
Ne. (H.Z3456769 0001.22 HELH
M 13 wm k17 A P B
ny  5.000 orin lar 90 A wmuF
f, 300 He Uy 400 Vo oiw M
Bremsa MV 31 Nm Gleickricha
Getriebe Map 35 Nm ngga 1600 /8000 rinin
i § Gewict 38 L
|MOVITOOLSS MotionStuda { ok Cancel J
2543755275
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Botéao [SEW
encoder]

Botéo [Approved
encoder]

&> s
O]

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

* Approved encoder

*  Non-SEW encoder

O submenu [Encoder selection] mostra a selegao [SEW encoder] como padréo, ver a
figura acima (— pag. 150).

Neste menu sao utilizadas as denominagdes SEW dos encoders.

E possivel definir os encoders montados no motor utilizando as seguintes listas de
selegao:

» Encoder type

* Mechanical design
* Development status
» Electrical design

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

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

R e ————————— e
L o setienll ' Hounting
1. Selact tha relevant encoder grouping

| | # Approved encoder ..‘/-‘.- | Won-SEW encoder -?_—_‘

2. Select the encoder from the SEW database

SEW encoder

Resolution

Electrical type

Meachanical type

ASIH AVIH Hiperface Rotatory 1024Incr.
DME4000-%17 Sick Hiperface Linaar 1000um

DMESOO0-x17 Sick :l-nperface Lariear :1DDﬂpm

EHIR EHIT ESxR ESxT E... _SEW _'I'I'I. _Rnlator\,' _1024[nct.
EH15 ES1S ES25 EVIS E... |SEW SINSCOS Rotatory 10241ncr.
ESIH ES2H EV1H .SEW _I-nrperr'ace _Flotatorv :1D24[I'|cl'.
LnCoder L 230 Sick/Stegmann Hiperface Linear S5000um

SKM 36 Sick/Stegmann -rmerkn:e Rotatory :lzﬂTn:r.

SKS 36 | Sick/Stegmann |Hiperface |Rotatary | 128Incr.

SRM 50 Sick/Stegmann Hperface Rotatory 1024Iner.
SAM 60 | siek/stegmann |Hiperface Rotatory | 10241ner.
SRM 64 | Sick/Stegmann |Hiperface |Rotatory | 10241Incr.
SRS 50 Sick/Stegmann |Hparface Rotatory | 10241ner.
SRS 60 | Sick/Stegmann |Hiperface Rotatory | 10241ncr.
SRS 64 Sick/Stegmann Hperface Rotatory 1024Incr.

Moo HekenSiie e O el e o
2543866635

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

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

1. Select the relevant encoder grouping

SEW encoder @ Approved encoder \‘/ " ' Mon-SEW encoder ?
Salect the encoder typae
Mechanical design Electrical design
[} Retalory k4 SINICOS - Load basic data

3. Enter the characterstic data of the encoder

Incramants per encodar revol...

2544151691

E possivel definir os encoders montados no motor utilizando as seguintes listas de
selegao:

* Mechanical design

» Electrical design

Em seguida, clique o botéo [Load basic data]. Este comando coloca os valores automa-
ticamente nos campos "Number of periods/revolution" e "Denominator". Vocé também
pode introduzir ou alterar esses valores manualmente.
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Submenu [Mounting]

Neste menu é possivel introduzir a direcdo de contagem do encoder e a relagao de
transmisséo entre o motor e o encoder.

Motor encoder 5]
|4 Encoder seln&un ’ﬁ Mounting
Encoder mounting
; Counting direcion of the encoder
T =i i of i ol -
T, = T in aenae of rotation of motor
Ratio betwaeaen encoder and motor
! s T U Direct maunting
i l’;'-:-u 4
g =% : 2
== 7 L
.,___\= 7
Single-turn mode
TEs
€
i . jéw Activate single -turn mode
|
2545
2544359947

Apenas nos encoders que séo definidos como encoders sincronos (encoders que se
encontram na coluna "'Distance encoder"), é necessario ajustar a dire¢do de contagem
do encoder e a relagao de transmissao entre o motor e o encoder.

Se a relagéo de transmissao for desconhecida, esta pode ser determinada automatica-
mente com um "measurement run" (deslocamento de medi¢do). Ver item de menu
"Speed ratio between motor and encoder" (— pag. 154).

Se o encoder for definido como "Motor encoder" (encoder de motor), ndo é possivel
introduzir dados, visto que o encoder esta montado diretamente no eixo do motor.
Assim, ndo ha nenhuma relagcédo de transmissao entre o encoder e o motor. A diregao
de contragem também é pré-determinada, ela sempre esta na dire¢gdo do motor.
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Botéao [Speed ratio  Clique o botéo [Speed ratio measurement].
measurement]

| .4 Encoder selection # Mounting

Encoder mounting

e, Counting direchon of the encoder

[ '»‘_""-_hﬁ"'_ in aense of rotation of motor -
Lo L

7 u | | Dimect mounting
— Q Heasurement finished

Stellen sie bitte folgendes sicher:
,-l) - Geber 1 ist komplett in Betrieb genomimen I~ durchgefihe
- Geber 2 ist bis auf das Ubersetzungsverhaltnis in Betrieb genomman

@ Starten sie die Messung:

.3-' Achse verfahran:
= Fahren sie die Achse mit der Handbedienung

Daten iibernehmen:
& = 2277 -
i=s—= ?22?2?
2277

| MOVITODLSE- MebicnStudio

oK M Cancel

2544396939

Executar os itens 1 — 4 para a medigao. O botao [Abort measurement] permite inter-
romper a medicao.

Botéo [Single-turn

Clique o botéo [Activate single-turn mode].
mode]

Single-turn moda

Activate single-turn mode

i+
I h
sl - j 1024
F-.]

2544744715

Agora, encoders de volta unica, como p. ex. o EKOH ou resolvers como p. ex. o RH1M
serao considerados como encoder absoluto através de uma volta de encoder.
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Colocacao em operacgao (t% 5

5.9.8 Configuragcao de hardware de placas opcionais

Clique o botéo [Encoder card slot 1] ou [Encoder card slot 2], caso uma segunda placa
de encoder esteja inserida.
Hardware configuration

mﬂer Option cards
. Encoder card
slot 1
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2

1. Parameter set

AV1H AV1H

r-IT i | S |2 Edit ] I"-.ﬁ

P P rE v

[ L

2. Parameter set

3. Paramater set

2543454603

No seguinte submenu, a fonte de emulagéo e os encoders necessarios para a simula-
¢ao de encoder incremental sdo ajustados.

Neste submenu é possivel ajustar como os sinais de encoder devem ser processados
para um controlador de nivel superior em caso de utilizagao da emulagao de encoder.

- —h
" Emulation sourceDirect encoder 1 1.k - [ e e
- 3 with signal fan-out

3 Increments per motor revolution 1024 -

" Emulation sourceEncader 2
2 with signal fan-out
* Emulation sourceDirect encoder 2 3 Increments per mator revolution |1-32¢ -I

Im oK | Cancel H

2544784779
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Os seguintes ajustes para o processamento do sinal do encoder selecionado estéo dis-
poniveis:

* Fonte direta de emulacao encoder 1
* Fonte direta de emulagao encoder 2
* Fonte de emulagéo encoder 1

+ com multiplicagao de sinal

* Incrementos por volta do motor
* Fonte de emulagéo encoder 2

+ com multiplicagao de sinal

* Incrementos por volta do motor

No exemplo mostrado acima, o encoder 2 esta selecionado como "Fonte direta de
emulagao”.

NOTA

O sinal de emulagao gerado pela placa opcional € sempre um sinal incremental, inde-
pendente dos tipos de encoders utilizados (mesmo no uso de encoders sen/cos), seja
com a selegao de "Fonte direta" ou "Com sinal de multiplicagao".

NOTA

Se um resolver for conectado na entrada do encoder da unidade basica, este ndo pode
ser utilizado como "Fonte de emulagéo direta". Isso s6 é possivel em combinagéo com
a emulacao de software.

{+ Emulation sourceEncoder 1

= with signal fan-out
3 Increments per motor revolution 1024

2544875787

Se selecionar o campo de selegdo "Emulation source encoder 1 or 2", os seguintes
ajustes podem ser feitos no campo de selec¢ao "Increments per motor revolution".
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

A quantidade de incrementos ou os incrementos por rotagdo do motor no borne de
saida de emulagdo ajustados dependem da quantidade de incrementos do tipo de
encoder conectado.

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Colocagéo em operagao MOVIAXIS® — Operagéo de motor Unico
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5.9.9 Selegao do tipo de motor

@7

Neste menu é possivel selecionar os tipos de motor que devem ser operados no
MOVIAXIS®. Em motores da SEW-EURODRIVE, os tipo de motor encontram-se na pla-

queta de identificagao.
Motor type selection

7 Servomotors

EZ“ :

XML file

2% i ﬁ:

[ f synchranous
! | CHP CHPZ oM CHD
g DS Y

0 - :

5 — -—
0

a) Standard motors

E DR

n

o - =

o o =

L8]

= Non-SEW motors

o

[n

Emrg «

asynchronous
5L2 lincar operabion [a 4]
CHMS elec. cylinder DRL

DT DV DAS ED

IEC BRASIL

CSA NMEMA

2545113227

Em caso de colocagédo em operagao de motores ndo SEW, sdo necessarios os dados
técnicos desses motores. A SEW-EURODRIVE pode criar um arquivo XML-Datei a
partir desses dados. Esse arquivo é carregado em seguida através do item de menu
"Non-SEW motor" no médulo MOVIAXIS®. Para tal, entrar em contato com a SEW-

EURODRIVE.

5.9.10 Selegdo do motor

Motor selection

= CMPLOOL | 400V | 3000 1/min

2

B

b

|

i

L

DO EEECEIC T
|
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| SEW-EURODRIVE C€
76646 Bruchsal/German
Typ PSF121|CMPSOSBPIRYHRHIMEM
Nr. (123456789 0001.22 GG
| Mo 13 Ha o 1T A e &
| Lmy 6,000 ie] | A muafF
i k300 [ ™ T
Bremsa MV 31 Nm Gleichrickier .
Getriebe M max 35 Nl repe 160018000 eimin
il - Gewicht 18 L]

Rated mains voltage

400 vV | W

Brake installed
Mounted

v

Max. input speed

[“3000 1fmin|

Temperature sensor Non-SEW forced cooling fan

KTY - Mot installed *
Response Lo overtemperature
Stop at application limit / waiting L 4

2545115659
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©

1

No menu "Motor selection", os dados do motor necessarios para a colocagao em ope-
racao sao ajustados manualmente.

Esses dados encontram-se na plaqueta de identificagdo do motor e podem ser lidos ali.
O motor conectado no MOVIAXIS® ¢ identificado claramente quando esses dados séo
introduzidos.

NOTA

Esses ajustes s6 podem ser realizados se vocé nao tiver selecionado "Load data per-
manently" no menu [Eletronic nameplate].

Ajuste dos dados
do motor

Se mover com o cursor sobre a plaqueta de identificagdo no menu, uma seta lhe mos-
trara onde vocé deve introduzir este valor no menu. Se clicar os botdes, abre-se um
menu pull-down onde pode selecionar o valor respectivo.

Motor selection

SEW-EURODRIVE
TEE46 Bruchsal/Garma
Py POF2t c_!-;esgsr:ham WSM
Nr. 01.234367890001.22 A
d &m Lk 1\ A
6,000 e Y
f, 300 wo [Uppe900] v
Bramse 24V i Mm Glechichier

'
E‘Em | 400 v | 2000 1/min |- Feﬁn;ne Mi’ - NGrr. iy ;ﬁm fa000 s W

E03

P
Isa. Kl
"

ETR

L
—_
~

=

CMP10OL
CMPLOOM
CMPLOOS
CMPAOM
CMP4OS
CMPS0L
CMPSOM
CMPSOS
CMPE3L
CMPEIM
CMPEZS

Rated mains voltage
400 ¥ b

Brake installed
Mounted 4

Max. input speed
3000 L/min | W

CMPTIL
CMPTIM Non-SEW forced cooling fan

CMPTLS KTY b 4
CMPED
Il : Response to overlemperature

CMPEIM
CMPEOS

666666, 6 E L EEL R

Temperature sensor

Mot installed ¥

Stop at application limit / waiting -

2545179659

Campo de sele¢éo

"Response to Temperature sensor

Non-SEW forced cooling fan

overtemperature” KTY v Not installed X
Response to overtemperature
Stop at application limit / waiting h
2545248139
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Sao possiveis as seguintes reagdes de desligamento em caso de sobreaquecimento do
motor:

Dados de entrada Descrigao

Aqui é possivel ajustar a resposta de desligamento do servoconversor de
miltiplos eixos MOVIAXIS® MX em caso de sobreaquecimento do motor.
Os seguintes ajustes séo possiveis:

* Sem resposta — Sobreaguecimento do motor é ignorado.

« Apenas exibir — A irregularidade ¢ indicada no display de 7 segmentos,
o eixo continua a funcionar.

« Bloqueio estagio de saida / aguardando — Eixo passa para regulador
bloqueado FCB (motor gira por inércia até parar). De acordo com o estado
de irregularidade, o eixo executa um "Inicio a quente" apés um "reset"
(capitulo Indicagdes operacionais nas Instrugdes de operagao). Neste pro-
cesso, o tempo de reset reduz-se a um minimo (sem booting).

» Parada de emergéncia / aguardando — Eixo desacelera usando a rampa

Response to da parada de emergéncia. De acordo com o estado de irregularidade, o

overtemperature eixo executa um "Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicacdes
operacionais nas Instrugdes de operagéo). Neste processo, o tempo de
reset reduz-se a um minimo (sem booting).

« Stop at application limits/pending — Eixo desacelera usando a rampa de
aplicacdo. De acordo com o estado de irregularidade, o eixo executa um
"Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicagbes operacionais nas
Instrucdes de operagéo). Neste processo, o tempo de reset reduz-se a um
minimo (sem booting).

+ Stop at system limits/pending — O eixo desacelera usando a rampa do
sistema. De acordo com o estado de irregularidade, o eixo executa um
"Inicio a quente" apds um "reset" (capitulo Indicagdes operacionais nas
Instrugdes de operagéo e/ou no Manual de Sistema). Neste processo,

o tempo de reset reduz-se a um minimo (sem booting).

o g
= o
[ag SEW suggestion i Download value
2
39 Speed monitoring
ﬂ. b Motor/regene rative | o Hotor/ regenerative w
j il I Current limit
o 5.00 A | [ 500 a
j . :’ a1 Delay
: i ] P 50 ms 5| [ 50 ms
[
o
(1] e Motor data
n a -
5
T
i
- Accept SEW Fk}
= suggestion “-

2545250571

NOTA

O valor na coluna esquerda do menu de introdugao € uma sugestéo; o valor atual do
servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® MX encontra-se na coluna direita.

Acionar os
+ "" para aceitar sugestdes separadamente,

* "Accept" para adotar todas as sugestoes de uma vez so.

* Introduzir os parametros gerais de controle do MOVIAXIS® MX de acordo com a
seguinte tabela.
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Dados de introdugao Descrigao

A rotacao exigida pelo valor nominal s6 pode ser atingida se houver torques
disponiveis suficientes para a exigéncia de carga. Assim que o limite de cor-
rente for atingido, o servoconversor de mltiplos eixos MOVIAXIS® MX supde
que o torque atingiu o valor maximo. A rotagdo desejada nao pode ser atingida.
A monitoragéo de rotagao € ativada se este estado permanecer durante o
tempo de monitoragao n de atraso.

O limite de corrente refere-se a corrente de saida aparente do servoconversor
de mudltiplos eixos.

Speed monitoring
and deceleration time
n-monitoring

Current limit

5.9.12 Controlador

Os dados relevantes para o controle de rotagdo sido ajustados no item de menu

[Controller].
Controller

o Moments of Inertia

D’ J-Motor

2 ”~ 40.240  kpam? | D000 lgom

v Y B

E’ g 1 brake

o L.760 kegem? Measure )
2

K|  Time interval

o]

Da Scanning frequency nfX Time interval external control
v ‘:D 10 ms | W | 10,00 ms
n ",‘- PWH frequency

3] B kHz | W

1]

.3 Controller optimization

0

[ 1] n

SEW suggestion Tabular
1 . 1
X via
L i Structural diagram W Simulation
. —

2545377291
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Momentos de * J motor: Momento de inércia do motor colocado em operacgao.
Inercia + J load: Momento de inércia da carga relativa ao eixo do motor. Se 0 momento de
inércia da carga nao for conhecido, este pode ser identificado automaticamente

utilizando [Measure]. Ver botdo [Measure] (— pag. 160)
« J brake: Momento de inércia do freio do motor.

* Measure (s6 € possivel apds a colocagdo em operagdo completa): Se a inércia
externa da carga nao for conhecida, esta pode ser identificada automaticamente
através de um deslocamento de medigéo. Clique o botao [Measure] e siga os trés
pontos no submenu [Determine moment of inertia external mass].

Startup

“!‘ You need a complete startup of the motor to determane the load mass inertia / external
mass. If startup is not complete at this point, you will have te cemplete startup and then
return to this nstance.

Mowve

12’ Hove the axis using this welooity profile. & velocity
change of;

3500 men's

Must be reached ot least!

Measure

@ ‘Chait maasuing!
Dince 3 measured value is dsplayed. you can accept it with QK p—
Currently measured value total moment kgem?

of inertia

Cancel . |
2545453963

Intervalo de tempo  +« Scanning frequency n/X control: Especificar a frequéncia de amostragem dese-
jada do controlador de rotagédo e/ou de posigao. O ajuste padrdo de 1 ms deve ser
reduzido somente em aplicagdes dinadmicas extremas.

» Time interval external control: Introduzir aqui o intervalo de tempo do controlador
externo. Este valor é necessario em todos os FCBs que geram um valor nominal de
modo interpolado (gerador externo de rampa), bem como na especificagéo do valor
nominal analégico. Nota:

Nota: O valor de entrada nao é relevante para a especificagdo do valor nominal ana-
l6gico, como p. ex., Posicionamento FCBO09.

+ PWM frequency: Introduza aqui a frequéncia da PulseWidth Modulation (Modula-
¢ao da largura de pulso). Os seguintes valores sado possiveis: 4 kHz, 8 kHz (ajuste
padrao), 16 kHz.
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©

Otimizagéo do + SEW suggestion: Os parametros de controle pré-ajustados pela SEW podem ser
controlador adotados. O modo mais facil para o ajuste de todos os parametros de controle.

Controller

3’ Complete block disgras | Speed controler | Positon controler | Tabuler | | System type | Smulston

= HE T T M

SN RENC

3

‘y System-specific controller parameter suggestion
No backlash Low backlash With backlash
- |
- B =
- -y =
Requirements on dynamics Controller parameters
2 = b
Clearance of load C | w !
1
¥
0 "2 " " T 'se T T Tgs " T 7 100 h
-
; 0.75
st |ﬁne;35 . .t Downkead Permament
P d
0.50 088 1.25 1.63 200 Doaslod uce

2545637003

Caso 1: Selec¢éo do tipo de sistema (acoplamento de carga com o acionamento).
Opcgdes: "No backlash" (sem folga), p. e.x carga acoplada diretamente; "Low
backlash" (folga reduzida), p. ex., acoplamento de correia dentada; "With
backlash" (com folga), p. ex., conexdo dente-engrenagem ou acoplamento cre-
malheira. Na maioria dos casos, os ajustes basicos podem ser mantidos.

Caso 2: Use o cursor deslizante para ajustar o grau de liberdade da carga. Para
a sintonizagédo fina dos parametros de controle dependendo da folga do acopla-
mento da carga e da rigidez desejada do controle. S6 é necessario quando o
ajuste basico no item 1 ndo for bom o suficiente.

» Use o cursor deslizante "Clearance of load" (Folga da carga) para ajustar o
grau de liberdade da carga.

» Ajustar arigidez do controlador de rotagdo com o cursor deslizante "Stiffness"
(Rigidez). O valor para a rigidez depende da transmisséo de forga (aciona-
mento direto alto, correia dentada baixa), tornando-se assim uma medida
para a rapidez do circuito do controlador de rotagdo. O valor para o ajuste
padrao é 1.

* Arrigidez do circuito do controlador de rotagao pode ser opcionalmente ajus-
tada com o cursor deslizante ou ser introduzida no campo de entrada.

» Se aumentar o valor da rigidez, a velocidade de controle também é aumen-
tada. Durante a colocagdo em operagédo, a SEW-EURODRIVE recomenda
aumentar o valor em pequenos passos (0,05) até o circuito do regulador
comegar a oscilar (ruido no motor). Em seguida, reduzir um pouco o valor.
Assim, garante-se um ajuste otimizado.

Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagao de teste.

Botao [Download once]: O download dos parametros de controle sé é realizado
uma unica vez.

Botdo [Download permanent]: Os parametros de controle sdo carregados cada
vez que houver uma alteragéo da folga da carga ou da rigidez. Indicado por uma
barra de progresséao verde.
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Nota: Caso selecione o botao [Download once] ou [Download permanent], todos
os parametros listados nos menus [Controller] serdo sempre carregados.

« Tabular: Os parametros de controle pré-ajustados pela SEW-EURODRIVE podem
ser adotados ou otimizados. A adaptacao direta ou otimizagdo dos parametros de
controle individuais deve ser realizada somente por especialistas.

Controller

Acceleration (a) precontrol 100,000 =k rmu,cgu %

pracontrol filter 10000 = [ 10.000 ms

100.000 o [ 100.000 %

Accept premanent by

EY| Complete block dagram Seed cowrober | Positoncontrober | [Tabudar | Systembpe | Smlsion
nf Requirements on dynamics Controller paramaters
v D .- L
[ aj Clearance of load b d I
If 0 Tt tas T s " T st T 100 i
e
[ 0.75
ﬂ Stlfﬂ'lE?‘S w Download Permanent
T L o e e e e e Download
iy 0.50 0.88 1.25 1.63 .00 istecin
ﬂ SEW suggestion for controller parameters
D’ _2’ Position (x) Velocity (v)
O oain 42.170 = [ azi70 ys 27 bieh] L I 84339 s
n Setpoint filter 10.00 = 1000 ms| 'Mteor.time 47427 = ma
O Setpaint cycla cont. IR0 T0.00 ms| SEtROMt fiker 5.000 = 5.000 ms
actual value filver 2.964 o 2.964 mMS
.1}
0
L]

recontrol
P Accepl once

2546150155

« Caso 1: Ajuste nos cursores deslizantes "Clearance of load" e "Stiffness" afetam
somente os valores sugeridos. Se desejar aceitar os valores sugeridos, isso deve
ser realizado clicando o botdo [Download permanent] ou [Download once].
Somente agora os dados introduzidos estar&o ativos.

« Caso 2:

Dados de entrada ‘Descrigéo

Position (x)
Gain Valor de ajuste para o controlador P do circuito de controle de posigao.
Setpoint filter \S/Lejl;cz/rizr]aodrgisrTaI é filtrado, graduagdes dos valores nominais podem ser
Setpoint cycle cont. Intervalo de tempo do controlador externo.

Velocity (v)
Gain Fator de ganho do componente P.

Constante de tempo de integragéo do controlador de velocidade. O compo-
nente | reage de maneira proporcionalmente inversa a constante de tempo,
ou seja, um valor numeérico maior resulta num componente | menor, porém 0
nao resulta em nenhum componente I.

O valor nominal de velocidade é filtrado, graduagdes do valor nominal ou

Integrative time

Setpoint filter

Actual value filter
Precontrol

Precontrol filter

Precontrol

interferéncias por impulsos podem assim ser suavizadas.

Constante do tempo de filtragem do filtro de valor atual de velocidade.

Fator de ganho do componente P do controlador de velocidade.
Acceleration (a)

Constante do tempo de filtragem de pré-controle de aceleragao.

Fator de ganho de pré-controle de aceleragdo. Isso melhora a resposta de
controle do controlador de velocidade.
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» Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagéao de teste.

Botao [Download permanent]: Havera um "download" dos parametros de con-
trole cada vez que houver uma alteragdo da folga da carga ou uma mudanga da
rigidez. Indicado por uma barra de progressao verde.

Botdo [Download once]: O download dos pardmetros de controle acontece
apenas uma vez.

» Structural diagram: No submenu [Complete block diagram], vocé pode ajustar
todos os parametros relevantes para os controles (Controle de velocidade, controle
de posicao, aceleracdo). A adaptagao direta ou otimizagao dos paradmetros de con-
trole individuais deve ser realizada somente por especialistas.

ﬁ' rc_w!ag-t;i;ﬁ(_k?.;q-ﬂ- Speed controller | Position controller | Tabulsr | Systemitype | Smulston

100 % ‘r.l 2 3

[ay 1 Acceleration

Y

H @ prrtcn:rnl lprltdn!l‘?‘ﬁhlr

'Ef i PI controller

ﬁ’ -?-az? ms

‘i_‘r v pracontral w satpai m:ﬁl:or

Y 4217 Us 84339 ls— ‘.,,“.‘,. T o

Bl Xsee | f | 5

»0— — 00— O—0— [s

H = : G ' ¥ ?r n a I /

1

L P controller 2964 ms

i r v X

5 =

ﬂ v sctusl vabos Bltar

L] Position Velocity

o

m o
SEW suggestion =

2546306187

Os simbolos de controle com um fundo cinza nos submenus "Speed controller" ou
"Position controller" e seus parametros nao estao ativos.
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« Simulation: Aqui é possivel simular a dimensao do desvio de velocidade e de posi-
¢ao em relagédo aos valores nominais especificados em caso de choque de carga
virtual (salto de torque da carga) de 0 Nm para M (torque estatico do motor).

Complebe block diagram | Speed conbroller | Positon controdler | Tabuler | System hype | | Smulstion

Disturbance variable

1' A disturbance variable is abruptly added to the drive line. ﬁ
(&g aload is applied to a haist.) 4n
= o s
Simulation of disturbance variable adjustment g i
d i
v Speed controller E-‘ ' t

v Position controlier

Simulation

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

Requirements on dynamics Controller parameters
v - 3
Clearance of load 27 * 5 i
| d
0 "::.-'a)""sh"".r'.-.""LW !
Ii 'y
Stl’l"fnelss el b Download Permanent
B O B Bembesfee

2546384907

» Caso 2: Para a sintonizacao fina dos parametros de controle dependendo da
folga do acoplamento da carga e da rigidez desejada do controle, ver item
"Otimizagao do controlador" (— pag. 162).

» Caso 3: Para a sintonizagao fina durante a operagao de teste.

Botdo [Download permanent]: Havera um download dos parametros de controle
cada vez que houver uma alteragdo da folga da carga ou uma mudanga da
rigidez. Indicado por uma barra de progressao verde.

Botdo [Download once]: O download dos pardmetros de controle acontece
apenas uma vez.
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Clicando o botao [Simulation], abre-se o menu [Axis settles].
Aoas. settles

Speed controller | Position controller

Units for the graphic

(1= 0.144sec s - 0.062mm ]

80 -

I
mm

[v] = mm/s
[5] = mm

s]

[v] = mmis

e TOR

15 [v] = Umdr./min
[s] = Umdr.
1
Lk [t= 0184500 v = 2.997mmls ] 1 os
ey : ' ; : =l 0
20 40 60 80 100 120 140 160 180
[1] = msec
B [ i suwsiasasiannans |and u =
Skiffrass oz | —1 2.00 0'75':'3 'h'l 77.686 mm/s | amm/s
masked v s oros s v 4 umaEs 5 0.083 ‘
Claarance of load et | =l f— 2?3 ! s Oomm
2546899083

Se vocé selecionar a ficha de registro [Speed controller] ou [Position controller], é pos-
sivel ler o desvio de velocidade ou de posi¢cao em relagdo ao tempo. Use o mouse para
mover a linha verde ao longo do eixo do tempo.

E possivel escolher entre unidades definidas pelo sistema ou pelo usuario para a
ilustracao.

Cursores deslizantes também estao disponiveis neste menu para a sintonizagéo fina
dos parametros de controle dependendo da folga do acoplamento da carga e da rigidez
desejada do controle.

O desvio maximo e minimo do desvio de velocidade e posigdo encontra-se na tabela a
direita no menu.

il ke
v | 77.686 mm/s ‘ 0 mm/s
4\5 S | 0.083 mm ‘ 0 mm

2548223755
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5.9.13 Configuragao do eixo

Neste menu é possivel ajustar as unidades de usuario.

[Axis configuration
Unit pool

e —
of e | o @) 1] [“a

j E |
xamples
3, 14
Basic conliguration L

o] Trawel distance User-defined unit
o 1 5000
3.1’ N | = | & '_rT"'-—| 1 |'_.".,_ 5.000 —

[ 1 (] ﬁ— e, ;'f i? I v, r:\ml I'-i. s 1 Decimal positions
ﬁ =] I—— L _I l_‘ -1 ®X 1 j
a
5y Velocity ]
uf mm/s
3 0 Decimal positions
T X, o =
B acceleration
1] R mm/s2

[ R 0.083
1] PR 2 Decimal positions
B Jmin®s ,M mmjsl ;‘:: val po lem2 _‘j
2548226443

O MOVIAXIS® possui quatro unidades do usuario ajustaveis para as seguintes
variaveis:

« Travel distance,

*  Velocity,

* Acceleration,

» Torque (n&o na colocagdo em operacao do motor — ver arvore de parametros).

Para tanto, um numerador, um denominador e casas decimais depois da virgula para
cada variavel sdo carregados no médulo de eixo. As casas decimais depois da virgula
s80 necessarias apenas para a indicagdo no MotionStudio e ndo sdo consideradas na
conversao das unidades do usuario nem na comunicagao de rede.

Botao [Basic configuration]
« Travel distance
Unidade: Rotagdes (do motor), 4 casas depois da virgula

Exemplo:
Valor nominal Trajeto percorrido Indicacao no MotionStudio
10000 1 rotagdo do motor 1.0000
15000 1,5 rotagbes do motor 1.5000

Depois da conclusao da colocagao em operagéo, os seguintes valores sao escritos no
modulo de eixo (converséo incremento de 16 bits / rotagéo):

* Unidade do usuério posi¢do do numerador = 4096
* Unidade do usuario posicdo do denominador = 625
* Unidade do usuario resolugao de posigéo = 1074

*  Velocity
Unidade: rpm, sem casa depois da virgula

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®
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Exemplo:
Valor nominal Velocidade Indicagcao no MotionStudio
1000000 1000 rpm 1000
2345000 2345 rpm 2345

Depois da conclusao da colocagao em operagéo, os seguintes valores sao escritos no
modulo de eixo:

* Unidade do usuario velocidade numerador = 1000
* Unidade do usuario velocidade denominador = 1
* Unidade do usuario resolugao da velocidade = 1

* Acceleration
Unidade: 1/(min x s) alteragédo de rotagao por segundo, sem casas depois da virgula

Exemplo:
Valor nominal Aceleracao Indicacao no MotionStudio
6500000 65000 1/(min x s) 65000
300000 3000 1/(min x s) 3000

Depois da conclusao da colocagdo em operagéo, os seguintes valores sdo escritos no
modulo de eixo:

* Unidade do usuéario aceleragdo numerador = 100
* Unidade do usuario aceleragao denominador = 1
* Unidade do usuario resolugado da aceleragao = 1

Aplicacao de fuso — Um movimento rotatério é transformado em um movimento linear.
Especificagdo das unidades do usuario:

* Posigcdo em mm com uma casa depois da virgula (p. ex., 25,6 mm)

* Velocidade em mm/s nenhuma casa depois da virgula (p. ex., 5 mm/s)

* Aceleragdo em mm/s2 com duas casas depois da virgula (p. ex. 10 mm/sz)

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




Colocacao em operacéao ('@

Colocagéo em operagao MOVIAXIS® — Operagéo de motor Unico @

AXis configuration

o — = 2
| L4 nnnn | g‘
o ] [F] [ @ D [
ﬁ Examiples
Basic configuration w
g Travel distance User-defined unit
T — 1 BT 1 Tep| | 5000 L

H L| | | Rev. Bar. | AR ;.:ﬁnmal ummnn:

gy Velocity

BT mm/s

!r 0 Decimal positions

o) w0 3

B acceleration

L1} mm/s?

B il LI

0 [rex FEE=
2548231819

Procedimento:
Position

» Use 0 mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de acio-
namento na linha "Travel distance".

» Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Travel distance" para 1 casa
depois da virgula.

« Clicar o icone do fuso. Introduza o passo do fuso na janela que se abre agora
[Settings].

Velocity

* Use o mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de
acionamento na linha "Velocity".

* Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Velocity" para nenhuma casa
depois da virgula.

Acceleration

» Use 0 mouse para arrastar o icone de fuso do grupo encoder para o ramo de acio-
namento na linha "Acceleration".

* Coloque as unidades definidas pelo usuario na linha "Acceleration" para duas casas
depois da virgula.
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5.9.14 Valores limite de aplicagao e de sistema

Application and system limit values

[ uf
j ¥ Macdimium velocty — System limit
H ! 250 250 mm/'s — Application limit
o] :
ﬂ' / M v deceleration
Maximum acosleration B 1366 6? =  1366.67 mm/s?
[ 2 136667 % 1366.67 mm/s?
1 /
H Maoimum velodity
[ by B[ 225 225 mmfs
o)
y Ha)dm.lm deceleration
Lo 1230.00 =  1230.00 mm/s2 \
Chy .
Maximum acceleration Maximum deceleration emengency stop
[ & 1230009 1230.00 mm/s? A 136667 % 1366.67 mm/s?
L1 " t
0
0 Haximum torgue System limit Haximum toraue Application limit -
= - A £
2 3000009 300.000 % 2 3o0.000% 300.000 % ey v)

2548418699

Os valores limite de aplicagdo e da maquina referem-se as unidades do usuario ajus-
tadas. As unidades do usuario selecionadas anteriormente sdo mostradas nesta figura;
elas ndo podem ser alteradas aqui.

Os campos a direita referem-se ao valor de descarregados no eixo convertido para a
respectiva unidade do usuario. Os campos a esquerda séo valores calculados suge-
ridos pelo programa.

Clique o botao "Accept SEW suggestion" para adotar os valores sugeridos.

5.9.15 Download

Dow
o 2
3
[y Calculation of startup parameters is complete! g
n’ Press “Load into unit” to transmit the calculation results to the inverter without
H fimishing startup
o]
ﬂ' Load into unit (PC -> target system) Q:j
)
o
H b
U To transmit the calculated data to the inverter and to finish startup, press
“Fmish".
2548421131
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5.10 Exemplos de aplicagao

5.10.1 Exemplo 1: Encoder rotatério como encoder sincrono

Areas de utilizagdo: p. ex., elementos de transmiss&o n&o lineares como mecanismos
de manivela e biela oscilante, serra moével, valor principal do eixo como p. ex., came

eletrénico.

Neste exemplo, o valor atual de posi¢ao do encoder absoluto marcado como encoder 2
¢é utilizado diretamente para o controle de posicionamento. Durante a colocagdo em ope-
ragao, € necessario ajustar as relagdes de encoder do encoder do motor (encoder 1) e
do encoder sincrono (encoder 2). Neste exemplo, a relagdo de encoder do encoder 1
para o encoder 2 é "1,5". A relagdo de encoder entre o encoder 1 e o encoder 2 é deter-
minada automaticamente através de deslocamento no sistema. Ela também pode ser
calculada e introduzida manualmente.

Ajustes:

Hardware configuration

-~

1409350283

Encoder card

ﬂ Encodar = Option cards
H pool _3 . Encoder card
l 51 slot 3
- 3 ot 1 t
1
j Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
B’ 1. Parameter sat
o asiH AS1H
o 4B edit 4B Edit
Peaitic - = Position y
ﬁ r '_:;-'(z 1__ P :e!se-'.:-c.r _2
(2 | L
H 2. Parameter set
[
2
]
2
H 3. Parameter set
L2
1]
L2
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Distance encoder

r:} Encoder selection # Mounting

1. Select the reh taer qrouping
ll */ - || Non-SEW encoder i il

|:’LI | Approved encoder |/ =hMem SO cnonder ] (2

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

Mechanical design Development status

F = Positive connect .
G = Thread mounting

H = Hollow shaft 3 2

I = Integrated b 3

R = Resolver K = Cone | 4
L = Linear &

p i 7

L = Mod. Resolver
M = Mod. Resolver

»>W-EUROLRIVE C€)
TE845 Bruchsal'Remany

Tp PsF121 CMPsosERaTY a5 1 W]

Nr. 0123456789 0001.22 el M

M 13 Ma by 17 A r B
n, 6000 ot g 80 A mam F

b 30 HE U 00 Vo m M
Bremse 4V 311 N Gleickrichier

Gelriebe My 35 Nm g 1.600/8.000 rein
i 5 1 Cewictd 38 g

[ ok W conce

[ MovTOOLSS:Hoborsiide
2553348107

Selecgdo e ajustes do tipo de encoder.

Py e —— ==

r:} Encm‘;g- selection ’ Maounting

Encoder mounting

Counting direcion ol the encoder

[ :‘@m | insense of rotation of molor b 4

|| Direct mounting .

;

L
=

2557571595

Ajuste direto das relagdes de transmissao entre as rotagdes do encoder e as rotagdes
do motor, ou seja, apds o calculo ou através de deslocamento do sistema.
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2
Exampl
- xamples
Basic configuration | &
o Trawvel distance uUser-defined unit
o] pliris
G | =y [‘gﬁ?w -
Ef =4 1J ﬁ_ i L(-f- | i 0 Decimal positions
— = L T ——
)
Y Velocity
o) [ 1/min.
U 0 Decimal positions
[y 1%, o -
n Acceleration
1] 1/min*s
L 0 Decimal positions
L1 X, o 31

No menu [Axis configuration], com encoders rotatérios nao é possivel determinar ou
introduzir a relacdo de transmissao entre as rotagdes do encoder e as rotagdes do
motor. Isso s6 € possivel no menu [Encoder selection], submenu [Mounting]. Ver capi-
tulo "Configuragéo de hardware do grupo encoder (— pag. 149).

5.10.2 Exemplo 2: Encoder linear como encoder de posicionamento

Areas de utilizagdo para tal aplicagdo sdo p. ex., sistemas de armazenamento vertical
(devido ao escorregamento das rodas) e sistemas com folga.

O deslocamento do encoder sincrono linear deve ser introduzido para uma rotagédo do
motor. O deslocamento para uma rotagdo do motor é determinado automaticamente,
mas pode ser calculado e introduzido manualmente.

d=200mm

1409436811
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Ajustes:

Selegdo e ajustes do tipo de encoder a ser utilizado tendo como exemplo um encoder
linear AL1H.

Hardware configuration

!J' Encoder — Option cards
g pool |- o b ' Encoder card Encoder cand
g \;. slot 1 Slot 3
- L
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
o] 1. Parameter set
o asiu AL1H
d_’ [B edun G B eant =]
o oras @ rEm 2
o) L |
d 2. Parameter set
s
1
[
[y
!r 3. Parameter set
o)
0
2557574539
Ajustar o encoder 2 para a detecgéo de posigao.
Distance encoder
[_:.' Encoder selection £ Mounting
1. Select the relevant encoder grouping
| SEW encoder : @' Approved encoder v 1 Non-SEW encoder | -?-_
2. Select the encoder by means of the SEW desi fon on the plat
Machanical design Development status
F = Positive connects o Ebectrical design
G = Thread mounting
H = Hollow shaft 3 2
1 = Integrated E 3
K = Cone :
5 = Spread shalt 7
SSW-EURODRIVE ce)
76645 Bruchsal*emmany W
Typ PSF121 CMPSISBRKTYIA L |2 W
Ne. (H.2Z3456769 0001.22 HELH
Mo 13 w L 17 A P ES
6000 grin  lpax 90 A muf
fy 300 Hz Uy 400 V o M
Bremea MV 11 Nm Glnicenche
Getriebe Map 35 Nm ngpe 160073000 rmin
I § Gt 38 , &k )
MOVITODLSS: MobonSeusio L_OK __|N Cocd
2557576971

Selegao e ajustes do encoder utilizado AL1H

174 Instrugbes de operagédo — Servoconversor de miltiplos eixos MOVIAXIS®




Colocacao em operacéao (‘CD 5

Exemplos de aplicagédo @

Determinagéo da relagdo de transmissao entre o motor e o encoder.

No menu [Axis configuration], as unidades de usuario desejadas séo ajustadas e o ramo
de acionamento é emulado. Para a emulagdo do ramo de acionamento, selecionar os
icones necessarios no menu [Unit pool] e arraste-os para a linha "Travel distance".

Taawed dislini ¢ Usar-defined unit

i
62932 |4 | szam L

mis
0 Dot imal positssns
[ X, ]
Acceberation
mfst
0 Darimal positsans
B 3

Selecgdo e ajustes do encoder utilizado AL1H
Configuragéo do eixo.

£ Encoder
Encader data |

Ratio between encoder and motor

" Direct input

& Determined sutomatically

Travel distance on encoder per motor
ravolution

0K Cancel

2557633803

Clique o simbolo "Encoder 2 AL1H" para introduzir o trajeto de deslocamento no
encoder "Travel distance on encoder per motor revolution". E possivel introduzir o tra-
jeto de deslocamento diretamente apds efetuar seu calculo manualmente utilizando
"Direct input", ou através de "deslocamento do sistema" ou selecionando "Determined
automatically" (Determinagéo automatica). Neste exemplo, o deslocamento no encoder
"Travel distance on the encoder per motor revolution" = 62831 um.
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5.11 Colocagao em operagao MOVIAXIS® - Operacgao de varios motores

NOTA

Este capitulo trata dos menus de colocagdo em operagao que exigem ajustes espe-
ciais para a operagao de varios motores.

A colocagédo em operagao completa é realizada como descrito no capitulo "Colocagao
em operagdo MOVIAXIS® — Operagao de motor tnico" (— pag. 143).

A operagao de varios motores requer uma ou duas placas de multiplo encoder, depen-
dendo da quantidade de motores que deve ser operada.

As placas de multiplo encoder ampliam o sistema MOVIAXIS® para poder avaliar
encoders adicionais. Duas placas de multiplo encoder diferentes estdo disponiveis.
Sua escolha deve ser feita de acordo com o encoder a ser avaliado.

5.11.1 Areas de utilizagdo:

A placa de multiplo encoder pode ser utilizada para as seguintes areas de utilizagéo:

» O posicionamento pode ser feito diretamente com o encoder externo ou com o
encoder do motor

* Operacgao de varios motores (max. 3 motores)

» Avaliacido de encoder absoluto

» Operagao de motores ndo SEW equipados com encoders EnDat
+ Sistemas com escorregamento

+ Compensacao do alongamento de cordas e correias

* Leitura de valores mestre em cames eletrbnicos e sistemas de operagcdo em
sincronismo

» Selegao do valor nominal analdgico e simulagdo do encoder incremental da posigao
atual para o controlador

* Uso geral da entrada analdgica diferencial +10 V p. ex. para a especificagdo de
valores de rotagao ou de torque.
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5.11.2 Exemplo: Operagao de varios motores

Area de utilizacdo: Em aplicagdes com varios eixos que possuem o mesmo torque de
saida e nao estdo em operacgéo simultaneamente.

E possivel conectar até 3 motores em um maédulo de eixo. Para tal, é necessario inserir
duas placas de multiplo encoder adicionais, ver figura abaixo. Dependendo do jogo de

parametros ativados, a poténcia deve conectada para os motores individuais através de
disjuntores.

[1]

[2]

[3]

2557636363

[11 Encoder do motor 1 na unidade basica
[2] Encoder do motor 2, placa de multiplo encoder 1, slot 1
[3] Encoder do motor 3, placa de multiplo encoder 2, slot 3
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Hardware configuration

Encoder Option cards
pool Encoder card Emcoder cand
i Slot 1 Shot 3

Motor encoder Distance ancoder 1 Distance encoder 2
1. Parameter sat

AS1H

2. Parameter sat
AS1H
B Edit

= Position =
= o
" delection 2,

3. Parameter set

CICIC GG ICICICIC I G G ICICIC I

2557639307

Para o encoder 1, ajuste "Position detection" para jogo de parametros 1.
Para o encoder 2, ajuste "Position detection" para jogo de parametros 2.
Para o encoder 3, ajuste "Position detection" para jogo de pardmetros 3.

A colocagédo em operacao dos jogos de parametros individuais sé pode ser realizada
sucessivamente e somente apos a conclusdo de cada colocagdo em operagao
completa.

Os jogos de parametros individuais podem ser selecionados via parametros. Para tal,
ver a descricao de parametros no manual de sistema "Servoconversor de multiplos
eixos MOVIAXIS®".
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5.12 Editor PDO

Através do editor PDO, é possivel ajustar os dados de processo.

5.12.1 Estrutura e fluxo de dados

E possivel escrever valores nominais como p. ex., velocidade, posicdo como dados de
processo de 16 bits na meméria temporaria PD IN do MOVIAXIS® através de um sis-
tema de rede, como p. ex., fieldbus. Estes valores nominais podem ser especificados
livremente nas unidades do usuario definiveis como p. ex.,

o [m/s]
* [mm]
+ [Ciclos/min].

I
I I
I
! MOVIAXIS |
I I
| Palavra de controle Palavra de estado |
I - I
: WO (16 Bit) ] WO (16 Bit) |
- I
: W1 (16 Bit) Palavra de controle W1 (16 Bit) :
: W2 (16 Bit) W2 (16 Bit) :
I W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) :
[ |
| 1
I I
I |
1. Memoéria tempo- Memoéria tempo- ||
I|_raria PDIN Canal PD IN Pool FCB Canal PD OUT raria PD OUT i
: WO (16 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
'| I
Al I
|
Converséo: Converséo: : Rede
Unidades do usuario Unidades do sistema |
: em unidades do sistema em unidades do usuario :
| - '
TI W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32Bit) I
o g I
I I
R g S L SR S g NS SRR S g S S Sy M G g S g g S S S g S g S S g S S g S S G g G S g S S g S S g S Sy -4
---------- Ex.:
Memoria tempo- Canal PD IN
raria PD IN
WO (16 Bit) DWO (32 Bit)
W1 (16 Bit) —|_|—> low | high Little Endian (formato Intel)
W14 (16 Bit) J_|—> ow | nigh Big Endian (formato Motorola)
W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)
1409533067

Estes dados de processo continuam a ser processados como palavra dupla depen-
dendo da configuragdo do canal PD IN subsequente. As unidades do usuario sdo
transformadas em unidades de sistema e enviadas para os respectivos FCBs.
O MOVIAXIS® oferece 16 canais PD IN.

Dependendo da configuracdo dos dados de processo, é possivel converter valores
atuais como p. ex. rotagdo e posicao através de dezesseis canais PD OUT de 32 bits
em unidades de usuario e transferi-los ao sistema de rede conectado através de
16 memodrias temporarias de dados de processo.
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Colocagao em operagao
Editor PDO

©

Informacgdes sobre o estado dos eixos como p. ex.
* Pronto para funcionar

» Parada do motor

* Freio liberado

também podem ser escritas em uma palavra de dado de processo da meméria tempo-
raria PD OUT através de uma palavra de estado. As informagdes também podem ser
processadas por um controlador de nivel superior através da rede conectada.

Quatro palavras de estado configuraveis estao disponiveis (— pag. 179).

5.12.2 Exemplo de uma parametrizagao

Parametrizagao da
interface fieldbus

Este exemplo mostra uma parametrizagdo de uma conexao PROFIBUS para o controle
de rotagao.

Clicando uma meméoria temporaria IN, abre-se a respectiva interface de parametriza-
cao. A opgao de comunicacao é selecionada como fonte de dados para uma conexao
PROFIBUS.

Neste exemplo, sao utilizadas trés palavras de dados de processo:
» Ativagao FCB

* Rampa

* Rotagao.

Para que o exemplo possa ser testado sem PROFIBUS, a funcao de atualizacao é pri-
meiramente desligada. A interface de parametrizagdo para estes ajustes apresenta-se
da seguinte forma:

x|

Basic settings

Data source |Eommunil:atioﬂ opliorj

Data block start ||;|

Mumber of data words 4

Time-out interval [ms] |20.000

Update [0t -

Canfiguration efror |N0 fault

PDO never received before [~

CAN

Meszage D |

Data acceptance with Sync | J
Endianess | J
Communication opbon

FOO-D [g
Sender addiess |g

1409535499
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Parametrizacdoda  Clicando uma vez em uma das palavras de controle, neste exemplo a palavra de con-
palavra de controle  trole 1, abre-se a interface de parametrizagéo e € selecionado o layout de instancia/de

e dos dados de FCB. O canal de dados de processo IN 0 é definido com a variavel de sistema "Velo-
processo IN city", o canal 1 com a variavel de sistema "Acceleration".
x|

I

[ Localcontrolword [0

£
Layout [FCB instance =
Channel 32-bit access Systam unit

Pll'.ll_.]'dl'llmil.'lg contiol word N Il o ;! I‘JE|DEI[)I j
| D o W
oo | A
FunctionBit03 | E os [1Eb -] | (p——r -]
Function Bit04 [ E P T 7] [Nenriepeed E
Function Bit05 | E og  |Eb -] [Non-riempreted -]
Function Bit06 [ | oz [ | [Norvinterpreted -]
Function Bit07 | ] og 166t -] [Mon-rterpreted -]
Function Bit 08 [ -] o9 |16kt =] [Mon-ritepieted |
Function Bit 03 | ] T LD -] [Non-rnteipreted |
Function Bit 10 ] 11 [16bi =l [Non-terpreted -l
Function Bit 11 I J 12 |1 E bit _v] |Non-nlelc-eled ;]
FunctionBit12 | -1 13 1660 3 [Non-ritespreted E
Function Bit13 | ] 14 [16b0 =l [Norintepreted g
Function Bit 14 | = 15 [18bi £l [Nonmierpreted =l
Function Bit 15 I J

1409709451
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Atribuicao

da memoria
temporaria de
entrada as
variaveis de
sistema

Parametrizagao
de FCBs

Colocagao em operagao

Editor PDO

Em seguida, as palavras da meméria temporaria IN devem ser atribuidas a palavra de

controle 1 e aos dados de processo IN.

Neste exemplo, o nimero FCB é colocado na 12 palavra da memaria temporaria IN, a

rota¢éo na 22 palavra e a rampa na 32 palavra. As respectivas palavras podem ser atri-
buidas através de drag & drop.

Configuration of process data flow

Conversionto intemal

IN process data interface

<

system units

[ [ | | ]

Instance

“ontrol word 2
ol word 3

1409711883

Clicando "FCB", abre-se a interface de parametrizagdo de FCBs. Para poder controlar
o controle da rotagdo através do fieldbus, ajustam-se as fontes de valores nominais
para os valores de velocidade e de aceleragao na memoaria temporaria de dados de pro-

cesso canal 0 ou canal

1 no FCBO5.

Setpnints
Pty ditn bt channal -? I

Sefpoink local velocly  [14in] P
Limit walues

Senurce formue it [ockcaton b logue =]

Local lowqusbmt %] 10000

Source acoeleration Proscesss data badler channsl 1 -I

Aialeshon locd  [14mints)) 3000

Souace deceleston [Process data bulie chareel 1 j

Diecaberation bocdl 1 4mines)] 3000

Source jerk. alan el ik =

Jerk beal 12 B T
Actunl values

elocly [1/min] Io

1409714315
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Lista de parédmetros

Teste das Agora a parametrizagao esta concluida e pode ser testada. Enquanto a atualizagédo da
configuragbes memoria temporaria IN estiver desligada, é possivel alterar as palavras na vista deta-
Ihada usando o teclado.

W |IN buffer

5 Ward 0
1000 Wyiord 1
1000 yord 2

1409716747

Assim que a atualizagao for ligada (— pag. 180), as palavras sao atualizadas automa-
ticamente com os valores da rede.

NOTA

Em caso de reinicio do servoconversor, a atualizagdo € ligada automaticamente e
® deve ser desligada, caso seja necessario.

5.13 Lista de parametros

Uma lista de parametros com descrigbes encontra-se no manual de sistema "Servocon-
versor de muiltiplos eixos MOVIAXIS®" e na internet como arquivo PDF "Descricdo de
parametros do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®".
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6 Operacao
6.1 Informagées gerais

A PERIGO!

Tensdes perigosas nos cabos e bornes do motor
Morte ou ferimento grave através de choque elétrico.

Quando a unidade esta ligada, ha tensdes perigosas tanto nos bornes de saida
como nos cabos e bornes do motor conectados. O mesmo se aplica quando a uni-
dade esta desabilitada ou quando o motor esta parado.

O fato de os LEDs operacionais estarem apagados nao significa que o servocon-
versor de multiplos eixos MOVIAXIS® esteja desligado da rede elétrica e sem
tenséo.

Verificar se o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® esta desligado da
rede elétrica antes de tocar os bornes de poténcia.

Observar as indicagbes de seguranga gerais no capitulo 2 (— pag. 8) e as indica-
¢bes no capitulo "Instalagao Elétrica" (— pag. 60).

> D

A PERIGO!

Perigo de esmagamento devido a partida involuntaria do motor.
Morte ou ferimentos graves.

Funcgdes internas de seguranga da unidade ou o bloqueio mecéanico podem levar a
parada do motor. A eliminagédo da causa da irregularidade ou o reset podem provocar
a partida automatica do acionamento.

Evitar uma partida involuntaria do motor, p. ex., retirando a régua de bornes de
sinais X10.

Dependendo da utilizagédo, tomar precau¢des de seguranca adicionais para evitar
expor pessoas e maquinas a perigos.

>

CUIDADO!

A saida do motor do servoconversor de multiplos eixos s6 pode ser ligada ou desligada
com o estagio de saida bloqueado.
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6.2 Indicagao dos modulos de alimentagao e de eixo
6.2.1 Indicagoes operacionais do display de 7 segmentos

» Os dois displays de 7 segmentos exibem o estado operacional dos médulos de ali-
mentagao e de eixo.

» Todos os ajustes e fungdes relevantes para a colocagao em operagao do sistema
de unidades encontram-se no modulo de eixo. Por essa razdo, ha mais indicagbes
operacionais no moédulo de eixo do que no médulo de alimentagdo. O moédulo de ali-
mentagao nao esta equipado com inteligéncia programavel.

» As respostas a irregularidades reconhecidas e avisos encontram-se somente no
modulo de eixo. Porém, as irregularidades e os avisos sao indicados no médulo de
eixo e parcialmente no mdédulo de alimentagdo. Em alguns eventos, os numeros
indicados no modulo de eixo sao diferentes dos nimeros no modulo de alimentacgéao.
Esses casos estdo marcados na tabela de indicagbes operacionais do modulo de
alimentagao.

* Por essa razao, as indicagdes para os modulos de eixo e modulos de alimentagao
sao descritas separadamente.

6.2.2 Indicagao de irregularidade do display de 7 segmentos

O servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS® reconhece irregularidades ocorridas
e indica essas irregularidades como cédigo de irregularidade. Cada irregularidade é
definida claramente através de seu codigo de irregularidade e dos atributos respectivos
tais como.

* aresposta a irregularidade
» o estado final apds a execugao da resposta a irregularidade
* o tipo de resposta de reset.

Mensagem de Os codigos de irregularidade séo representados no médulo de eixo e no médulo de
irregularidade alimentagdo como valores numéricos que piscam.
com dois displays

O cdédigo de irregularidade surge na seguinte sequéncia de indicagdes:
de 7 segmentos

05s 0.25s 10s 0.25s

e I_ — — I I —

1409738251

Além do codigo de irregularidade, é definido um "subcédigo de irregularidade" que pos-
sibilita uma localizagdo da causa da irregularidade. O "subcédigo de irregularidade”
pode ser lido pelo usuério através da conex&o de comunicagao.

Dependendo do tipo de irregularidade e da resposta programada para uma irregulari-
dade, a indicagéo pode pular de volta para a indicagao operacional estatica.

Irregularidade As irregularidades no modulo de alimentagdo s&do comunicadas e processadas no
no médulo de moddulo de eixo.
alimentagéo

Um reset é executado retirando-se a alimentacao do sistema eletrénico de 24 V ou atra-
vés do software.
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6.2.3 Lista de irregularidades

Explicagdo dos
termos das listas
de irregularidades

Termos e abreviaturas

Significado

P Resposta programavel a irregularidade

D Resposta a irregularidade, ajustada na fabrica
VM Médulo de alimentagao

AM Modulo de eixo

ZK Circuito intermediario

HW Hardware

SW Software

AWE Unidade do usuério

Em caso de reset de irregularidade, o estado final de irregularidade determina que tipo
de reset sera executado, ver tabela abaixo.

Estado final de irregularidade

Resposta de confirmagao de irregularidade

Indicar somente irregularidade

Inicio a quente (apagar cédigo de irregularidade)

Sistema em estado de espera

Sistema bloqueado

Inicio a quente (apagar codigo de irregularidade)

Reinicio do sistema (executar soft-reset)

Sistema bloqueado

Reset da CPU (executar reset da CPU)

6.2.4 Respostas a confirmagédo de irregularidade

Reset da CPU

186

Em caso de um reset da CPU, da-se um verdadeiro reinicio do microcontrolador e do fir-
mware. O sistema de firmware € iniciado como se o mdodulo de eixo tivesse sido religado.

O reinicio do sistema tem os seguintes resultados:

3

o boot loader é ativado; "b0" surge no display,

perdem-se posi¢oes de referéncia de sistemas de encoder incrementais,

possiveis interfaces fieldbus presentes sao resetadas,

possiveis opgdes de controle presentes sao resetadas,

a comunicacao fieldbus é interrompida,

a interface entre os opcionais e o sistema de firmware é reinicializada. Ocorre uma
nova sincronizagao boot para o opcional fieldbus ou opcional de controle,

a comunicagao através das interfaces system CAN é interrompida,

a conexao para o modulo de alimentagao € mais uma vez sincronizada (sistema de
informagéo de hardware),

a "mensagem de irregularidade” existente é resetada [saida digital = 1, status de sis-
tema = 0].

A mensagem de pronto para funcionar é recolocada apos o reset através do controle
de estado do sistema, dependendo do estado do sistema.
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Reinicio do Em caso de um reinicio do sistema, nao ocorre um verdadeiro reset do microcontro-
sistema lador.

O reinicio do sistema tem os seguintes resultados:

3

3

o firmware é reinicializado sem que o boot loader seja ativado (sem display "b0" !),
perdem-se posigcdes de referéncia de sistemas de encoder incrementais,
possiveis interfaces fieldbus presentes nao sao afetadas,

possiveis opcionais de controle presentes ndo sao afetadas,

a interface entre os opcionais e o sistema de firmware é reinicializado. Ocorre uma
nova sincronizagao boot para o opcional fieldbus ou opcional de controle,

a comunicacgao através das interfaces system CAN é interrompida,

a conexao para o modulo de alimentagao é mais uma vez sincronizada (sistema de
informacgéo de hardware),

a "mensagem de irregularidade" existente é resetada [saida digital = 1, status de
sistema = 0].

A mensagem de pronto para funcionar é recolocada apds o reset através do controle
de estado do sistema, dependendo do estado do sistema.

Inicio a quente Em caso de inicio a quente, apenas o codigo de irregularidade é resetado.

O inicio a quente tem os seguintes resultados:

3

3

o sistema de firmware nao é reinicializado,
todas as posi¢des de referéncia sdo mantidas,
nao ha nenhuma interrupgao da comunicagao,

a "mensagem de irregularidade” existente é resetada [saida digital = 1, status de
sistema = 0].
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-  Indicagbes operacionais e irregularidades no maédulos de alimentagio MXP
6.3 Indicagoes operacionais e irregularidades no moédulos de alimentagao MXP
6.3.1 Tabela de indicagbes
Indicacao no
Descrigao Estado Comentario / Agao médulo de
eixo
Indicagbes na operagado normal
Pronto para funcionar (ready). |Sem irregularidade/aviso. V, = > 100 V. Apenas indica¢éo de estado. -
Indicag6es em diversos estados da unidade
ml Falta tenséo do circuito inter-
|_| mediario ou tensdo abaixo de |Sem irregularidade/aviso. V, = > 100 V. Verificar a rede. X
100 V.
Indicagdes de avisos
|:| Pré-aviso 12xt O grau de utilizagao do VM atingiu o Verificar o grau de utilizagao da P
I_l : nivel de pré-aviso. aplicagao.
o A temperatura do VM se aproxima do Ver_lflca~r o, grau de utilizagao da
Pré-aviso de temperatura. nivel de desligamento aplicagao; verificar a tempera- P
9 ’ tura ambiente.
e I Verificar o grau de utilizagao da
H g(;er':giftg'r%’:lf]rgsau“e“;agao A unidade ainda néo estéa pronta para |unidade e/ou planejamento de )
= interno > 80% 9 funcionar projeto. Relevante apenas para
=oEe MXP81.
6.3.2 Lista de irregularidades
Indicacao no
Descrigao Estado Comentario / Agao moédulo de
eixo
Indicagdes em caso de irregularidade
] Irregularidade no chopper O chopper de frenagem néo esta Ver lista de irregularidades dos médulos X
H de frenagem pronto para funcionar. de eixo.
Mensagem de irregularidade do
] Irregularidade tensdo do  |VM via rede de sinal em caso de | Verificar a configuragdo da aplicagéo e X
I_l ZKV, é demasiado alta.  tens&o de circuito intermediario o resistor de frenagem.
muito alta.
[} Irregularidade corrente do A corrente do circuito .mt.erme,d'.ar'o Verificar o grau de utilizacdo da
O 7K demasiado alta no VM ultrapassou o limite maximo aplicaco X
= : permitido de 250 % |nominal- plicagao.
] Irregglaridade monitora- | A utilizagdo do VM atingiu o valor |Verificar o grau de utilizagéo da X
(| cao I“xt. limite. aplicagéo.
] Irregularidade monitora- | A temperatura do VM atingiu o Verificar o grau de utilizagao da aplica- X
I_| ¢ao de temperatura. nivel de desligamento. ¢ao; verificar a temperatura ambiente.
= Desligamento devido a A unidade n3o esta mais pronta Verificar o grau de utilizagéo da unidade
=1 sobrecarga do resistor de - P e/ou planejamento de projeto. X
1_1jI_lI : para funcionar.
frenagem interno Relevante apenas para MXP81.
Irregularidade tenséo de . .
FI g alimentagao (mdédulo de Uma tenséo de alimentagdo no Z::'f::gsgei?asd%bsrizosr;egtﬁnr;g: de )
= conexao a rede no interior |interior da unidade esta irregular. estg defeituosa
da unidade). ’
11| Capacitancia adicional esta sobre- Enlergl? regenderatlvgte cznvfertlda em
| Sobrecarga térmica da carregada. Resposta a irregulari- sl?alfi)fri:a;ac;/efauo dreetsjlﬁi(z); éeo LGjr?g:ae X
capacitancia adicional dade somente dependendo dos y | g to d Gt 4
ajustes nos médulos de eixo. €/ou planejamento de projeto.
Relevante apenas para MXP81.
Irregularidade tenséo de e .
EI m alimentacdo (mddulo de Uma tensao de alimentagéo no Z::lf;c:Lgre]erl?azc;t;rziosr;egtsnr;g: de )
conexao a rede no interior |interior da unidade esta irregular. 9 .
: esta defeituosa.
da unidade).
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~

6.4
6.4.1

Tabela de indicagoes

Indicagcbes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA

Descrigao

Estado ‘

Comentario / Agao

Indicagdes no processo "boot"

GiElae =
N O N

Ao carregar o firmware
(booting), a unidade passa
por varios estados para ficar
pronta para funcionar.

« Estado: ndo esta pronto para
funcionar.
Estagio de saida esta bloqueado.
N&o é possivel nenhuma
comunicagéao.

Aguardar até que o processo "boot" seja
concluido.

Unidade permanece neste estado: defeito
da unidade.

Indicagdes em diversos estados da unidade

_]

Falta tensao do circuito
intermediario.

Médulo de alimentagéo néo
esta pronto para funcionar.

T

L
(RN N

Médulo de eixo 24 V ou
modulo de conexao a rede
interno do eixo nao esta pronto
para funcionar.

Verificar a rede.

Verificar o médulo de alimentagéo.

Piscando

Médulo de eixo em parada
segura.

« Estado: ndo esta pronto para
funcionar.
« Estagio de saida esta bloqueado.

N
Ly

Y
5 _
i
Q
35
o
[e]

Sincronizagdo com a rede nao
esta em ordem. Processa-
mento de dados de processo
nao esta pronto para funcionar.

A avaliagdo de encoder nado
esta pronta para funcionar.

Indicagdes em processos de inicializagao (

Inicializagao basica.

» Comunicagao é possivel.

parametros sao resetados para valore

Inicializag&o no estado de
fornecimento.

« Estado: ndo estéa pronto para

Inicializag&o no ajuste de
fabrica.

Inicializagdo especifica do
cliente jogo 1.

funcionar.
« Estagio de saida esta bloqueado.
* Comunicagao é possivel.

Inicializacéo especifica do
cliente jogo 2.

Verificar 24 V ou defeito da unidade.

A funcdo de seguranga esta ativada.

Verificar a conexao da rede.

Verificar o ajuste de sincronizagdo na
unidade e no controlador.

Verificar os ajustes de dados do processo
na unidade e no controlador.

Verificar se um PDOs esta faltando.

Os encoders sao inicializados.
Unidade permanece neste estado:
*  Nenhum encoder selecionado.

» Parametro "Source actual speed" indica

um encoder ndo existente.

s padrao)

Aguardar até que a inicializagao seja concluida.
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6 N /é Operagao

‘ Descrigao Estado Comentario / Agao

Indicagdes na operagao normal

O acionamento néo é controlado pelo estagio
I~ Bloqueio dos estagios de . . . .de, sa_u’da_ ’O freio & aplica_do, ouo motqr gira por
1 I saida » Estagio de saida esta bloqueado. |inércia até parar sem freio. Este FCB é selecio-

nado com o borne DI00. Porém, também pode
ser selecionado por outras fontes.

M B N&o utilizado
H E Nao utilizado
H H Nao utilizado
D B Controle n E;?r?:)r:sl? de rotagdo com gerador interno de

Controle de rotagéo ciclico com valores nomi-
nais através da rede. O gerador de rampa é
disposto externamente, p. ex. em um contro-
lador de nivel superior.

Controle n interpolado

Controle M Controle de torque

Controle de torque ciclico com valores nominais
através da rede.

|

0
[

Controle M interpolado

. Modo de posicionamento com gerador interno
Controle de posicionamento P 9

de rampas.

Modo de posicionamento com valores nominais
Controle de posicionamento ciclicamente através da rede. O gerador de
interpolado rampa é disposto externamente, p. ex. em um

controlador de nivel superior.

Referenciamento O acionamento executa um referenciamento.

Demais informagdes encontram-se na | D€saceleracdo no limite de aplicagao. Este FCB
Parada descricdo de parametro do MOVIAXIS® também é ativado se nenhum FCB estiver sele-
cionado como padréo FCB.

A Desaceleragao no limite de parada de
Parada de emergéncia ¢ P

emergéncia.
Parada no limite de sistema Desaceleragao no limite de sistema.
Came eletronico Came eletronico esta ativo.
Operagao em sincronismo Operagao em sincronismo esta ativa.
Medir encoder incremental Comutagéo do encoder em motores sincronos.
Controle de retengéo Controle de retengéo na posigéo atual.
E‘ E Modo Jog Modo Jog esta ativo.

Os freios séo testados aplicando torque em

Teste dos freios estado fechado.

7 . - Permite operar 2, 3 ou 4 motores no modo de
— Acionamento multiplo ~ =

_1_ operacao Controle de rotagéo interpolado.
—J1IZ | ldentificagéo da posicéo do Permite encontrar a comutagéo dos motores
I_ _I| rotor sincronos.

I:I E| Parada nos limites do usuario Permite parar nos limites do usuario.
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IndicacGes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA ~ — ~
6.4.2 Lista de irregularidades
NOTA
No ambito das irregularidades indicadas € possivel que sejam exibidos codigos de irre-
® gularidade e subcddigos de irregularidade que nao estejam na lista. Neste caso, con-
] sultar a SEW-EURODRIVE.
Um "P" na coluna "Resposta a irregularidade” significa que a resposta é programavel. Na
coluna "Resposta a irregularidade” ¢ listada a resposta a irregularidade no ajuste de fabrica.
As seguintes abreviaturas séo utilizadas para a denominagéo dos médulos:
* "AM" para médulo de eixo
+ "VM" para médulo de alimentagao
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Agdo de said:ﬁ
P Coédigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem 9 Causa posta?
Sem irregularidade Pronto para
(Esta indicagéo é na funcionar = 1
oo realidade uma indica- e | . . (depende do
¢ao operacional, ver estado do
Indicagbes operacio- sistema)
nais) Falha = 1
. P Blogueio :
. » Saida em curto-circuito . | Sistema em estado Pronto para
01 .I.rsri%llf:r(;?;dn?e" *  Motor muito grande d%ss%s;a- de espera funcionar = 1
» Estagio de saida com defeito gaida Inicio a quente Falha=0
|Airregularidade é um outro tipo de
sobrecorrente que é medida na ten- Blogueio
Irreqularidade s&o coletor-emissor no estagio de dosqesté— Sistema em estado Pronto para
02 "Mo%itora 20 UCE" saida. A possivel causa da irregulari- i0s de de espera funcionar = 1
¢ dade é idéntica a irregularidade 01. A gaida Inicio a quente Falha =0
diferenca sé é importante para propo-
sitos internos.
Curto-circuito a terra Bloqueio
03 Irregularidade * no cabo do motor dos esta- | Sistema bloqueado Erﬁé}gongffo
"Curto-circuito a terra" *  no conversor gios de Reinicio do sistema Falha = 0
*  no motor saida
Mensagem de irregularidade do VM
através da rede de sinal.
* Poténcia regenerativa excessiva
«  Circuito do resistor de frenagem Blogueio
Irregularidade interrompido dosqesté- Sistema em estado Pronto para
04 "Chopper de *  Curto-circuito no circuito do ios de de espera funcionar = 1
frenagem" resistor de frenagem gaida Inicio a quente Falha=0
* Resistor de frenagem em alta
impedancia
*  Chopper de frenagem com
defeito
' . Bloqueio
Irregularidade = . . . Pronto para
05 meousstemade  AcTiedesleileAMabusde dosced Ssematonests  funconar-o
¢ saida
01 A interrupgéo de conexao rede de
sinal
02 A flag do timeout da rede de sinal ndo
pode ser resetada.
Irregularidade \I\;I'\eﬂn:ﬁ’gsér:; %2 ':éﬁ%uéinsiﬁg? ggi Sé%qgset'g_ Sistema em estado Pronto para
06 |'Faltade f~as"e na constatada a falta de uma fase da gios de de espera funciorlar =1
alimentagéo alimentagao. saida Inicio a quente Falha=0
: ’ Blogueio :
: wei Mensagem de irregularidade do VM . |Sistema em estado Pronto para
07 g&ig%lrig?;i?jiécrilg" via rede de sinal em caso de tensao di(i)sszseta de espera funcionar = 1
de circuito intermediario muito alta. gaida Inicio a quente Falha=0
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Indicagdes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA

Cédigo

08

Irregularidade

Mensagem

Irregularidade
"Monitoracéo da
rotacao"

Irregu-
lari-
dade

Codigo

Irregularidade

Causa

|A monitoracdo da rotacdo que pode

ser ativada detectou uma diferenca
inadmissivel entre a rotagdo nominal
e a rotagdo atual.

Res-
postaz)
Bloqueio
dos esta-
gios de
saida

Estado do sistema
Acgao
Tipo de reset

Sistema em estado
de espera
Inicio a quente

Mensagem
de saidas
digitais™

Pronto para
funcionar = 1
Falha=0

01

Monitoragdo da rotagao do motor

02

Monitoragdo da rotagdo regenerativa

03

Limite de velocidade atual do sistema
foi ultrapassada

1

Irregularidade "Sobre-
aquecimento" AM

A temperatura do AM atingiu ou
ultrapassou o nivel de desligamento.
Possiveis causas:

Temperatura ambiente muito alta
Convecgao de ar inadequada
Ventilador defeituoso

Grau de utilizacdo média é dema-
siado alto.

Somente
exibir

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

01

02

Limite de temperatura do dissipador
foi ultrapassado.

|Segundo termistor do sistema eletrd-

nico comunica sobreaquecimento

12

Segundo termistor do sistema eletro-
nico comunica pré-aviso de sobrea-
quecimento.

12

13

Irregularidade "Saida
de freios"

Irregularidade "Ali-
mentagéo do freio"

01

* Sem freio conectado

» Cabo do freio é separado quando
ligado

» Sobrecarga devido a sobrecor-
rente > 2 A (F13 tem prioridade)

* Sobrecarga devido a conexao
excessiva (aprox. > 0,5 Hz)

A monitoragéo s6 funciona no ajuste

de parametro "Freio instalado" e

"Freio aplicado".

|Saida do freio
|A tensao de alimentac&o do freio

esta fora da tolerancia de +10/- 0%.
A monitoragéo so funciona no ajuste
de parametro "Freio instalado" e
"Freio aplicado" e somente em
motores CMP e DS.

Blogueio
dos esta-
gios de
saida

Blogueio
dos esta-
gios de
saida

Sistema em estado
de espera
Inicio a quente

Sistema em estado
de espera
Inicio a quente

Pronto para
funcionar = 1
Falha=0

Pronto para
funcionar = 1
Falha=0

01

Tensao de alimentagéo freio

14

Irregularidade
"Resolver"

Irregularidade no resolver ou na
avaliagéo do resolver.

Bloqueio
dos esta-
gios de
saida

Sistema bloqueado
Reinicio do sistema

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

01

Deteccao de ruptura de fio no
resolver

02

Irregularidade de emulagéo no
resolver (rotagéo alta demais)

03

Periodo inadmissivel do sinal de
sincronizagao

04

Falha do sinal de sincronizagéo

05

Parametrizagao incorreta do DSP

06
07
08

Controle excessivo na entrada
conversor AD

|PLL nao pdde ser inicializado
lIrregularidade CRC através de flash

de dados (X-Flash)

09

10

Irregularidade CRC através de flash
de programa (P-Flash)

lIrregularidade CRC através de flash

de programa (P-Flash)

1"

Watchdog do DSP atuou

12

Ocorreu uma instrugao invalida no
DSP

13

"Interrupt" inesperada no DSP
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— 32. Este cédigo de irregularidade
pode ser consultado junto ao
fabricante do encoder.

» Caso contrario,
substituir encoder

~ \
Operagdo > -
IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Agdo de saidaﬁ
e Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
' 14 "Interrupt" de software inesperada
no DSP
15 |"Stack Overflow" de hardware no DSP
16 Ocorreu um ONCE-Trap no DSP
17 Ocorreu Interrupt A no DSP
18 Ocorreu Interrupt B no DSP
19 Angulo ndo permitido durante a
calibragem
20 Irregularidade ao apagar o flash
durante a calibracédo
21 Irregularidade ao programar o flash
durante a calibragéo
22 Irregularidade durante "Verify" do
flash durante a calibragéo
23 Avaliagédo do encoder néo esta
calibrada
24 PPL destranca durante a operagao
256 Init-Phase do DSP né&o conclui dentro
do tempo permitido
'Mensagem de pronto para funcionar
267 do DSP néao ocorre dentro do tempo
permitido
Proteg&o contra estouro de divisdo Realizar ajuste correto dos
512 devido a limite da rotagdo nominal. valores numerador/denomi-
nador do sistema
Blogueio
15 Irregularidade Irregularidade no checksum dos dos esta- | Sistema bloqueado Err?é}gongflfo
"Encoder absoluto" sinais Hiperface™. gios de Reinicio do sistema _
. Falha=0
saida
' - . «  Verificar cablagem
Comparagao dg posigéo absoluta do dos sinais de canal
encoder (através do canal de para- .« Verificar fontes de
01 metrizagao Hiperface®) coma interferéncias
posicao incremental dos eixos a . Substituir encoder
cada segundo. - =
*  Substituir cartao
[ . Esclarecer se esse
02 Tipo de encoder desconhecido encoder pode ser utilizado
Dados da plaqueta de identificacéo Substituir encoder
Entrada de encoder do encoder estdo corrompidos.
unidade basica 03 A soma BlockCheck através da area
do campo de dados do fabricante de
encoder esta incorreta.
|Encoder Hiperface® acusa irregulari-
dade interna. » Verificar a cablagem
O cddigo de irregularidade é exibido e as fontes de
32 - 67 da seguinte forma: [valor exibido] interferéncias
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acéo de saidaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
* Encoder SSI: Queda de tenséao Verificar a tenséo de
na alimentagéo (12 V) alimentagdo para o
* Encoder SSl acusairregularidade encoder SSI.
através de bit de irregularidade Verificar os ajustes no
256 colocado no protocolo SSI encoder SSI (bit de
irregularidade)
Verificar a cablagem
Verificar fontes de
interferéncias
Substituir encoder
Encoder SSI: Linha de pulsos ou de Verificar a cablagem
dados foi interrompida Verificar fontes de
interferéncias, a ten-
séo de alimentagéo
257 também
Verificar parametros
de colocagdo em
operacao
Substituir encoder
Encoder SSI: Posigao fora da faixa Verificar fontes de inter-
de tolerancia feréncias (interrupgao
de raio de luz, refletor,
258 linhas de dados etc.)
Verificar parametros
de colocagdo em
operagao
Encoder SSI: Feixe de pulsos néo é Aumentar frequéncia
compativel com o intervalo de amos- de pulso SSI
259 tragem da rotagéo Verificar parametros
de colocagdo em
operagao
Entrada de encoder Encoder SSI: Irregularidade definida Encoder SSI acusa
unidade basica pelo usuario via mascara de irregula- iregularidade, ver folha
260 ridade de dados do encoder
Verificar parametros
de colocagdo em
operagao
261 Encoder SSI: Nenhum nivel High Verificar a cablagem
disponivel Substituir encoder
Comparagao incorreta entre posigao Verificar cablagem
crua e contador de canal em Encoder dos sinais de canal
513 EnDat Verificar fontes de
interferéncias
Substituir encoder
Substituir cartao
Passos de medicdo de parametro Possivelmente tipo de
514 EnDat invalidos encoder EnDat ndo
pode ser utilizado!
Substituir encoder
Numero de pulso invalido de Possivelmente tipo de
515 parametro EnDat encoder EnDat ndo
pode ser utilizado!
Substituir encoder
Multivoltas invalido de parametro Possivelmente tipo de
516 EnDat encoder EnDat ndo
pode ser utilizado!
Substituir encoder
Encoder EnDat acusa status de irre- Substituir encoder
gularidade. Cédigos de irregularidade
544 — sao listados na descrigdo de proto-
575 colo EnDat. Cédigo de irregularidade
EnDat = subcddigo — 544 ou subco-
digo — 4640 ou subcodigo — 8736
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
. Cédigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
|Opcional de »  Verificar cablagem
encoder 1 Comparagao da posigao absoluta do dos sinais de canal
4097 encoder (através do canal de parame- » Verificar fontes de
trizacéo Hiperface®) com a posi¢ao interferéncias
incremental dos eixos a cada segundo. »  Substituir encoder
»  Substituir cartao
4098 Tipo de encoder desconhecido
|Dados da plaqueta de identificacdo Substituir encoder
do encoder estao corrompidos.
4099 A soma BlockCheck através da area
do campo de dados do fabricante de
encoder esta incorreta.
Encoder Hiperface® acusa irregulari-
dade interna. * Verificar a cablagem
4128 — O cadigo de irregularidade é exibido e as fontes de inter-
4163 da seguinte forma: [valor exibido] feréncias
—4128. Este cddigo de irregularidade » Caso contrario,
pode ser consultado junto ao fabri- substituir encoder
cante do encoder.
Opcional de encoder SSI 1: Queda Verificar a tenséo de
4352 de tensdo na alimentagéo (12 V) alimentagéo para o
encoder SSI.
4353 Opcional de encoder SSI 1: Linha de Verificar a conexao para
pulsos ou de dados foi interrompida o encoder SSI
4354 Opcional de encoder SSI 1: Posigao Minimizar interferéncias
fora da faixa de tolerancia
|Opcional de encoder SSI 1: Feixe de Ajuste da frequéncia de
4355 pulsos ndo é compativel com o inter- pulso mais elevada
valo de amostragem da rotagao
Opcional de encoder SSI 1: Irregulari-
4356 dade definida pelo usuario via
mascara de irregularidade
4357 Opcional de encoder SSI 1: Nenhum Substituir a placa opcional
nivel High disponivel ou encoder
["Compare" entre "raw-position" e
4609 "check-counter" em Encoder EnDat
esta incorreta
|Valores EEPROM incorretos no
4610 encoder
4611 Valores EEPROM incorretos no
encoder
Opcional de 4612 Valores EEPROM incorretos no
encoder 1 encoder
Encoder EnDat acusa status de irre-
gularidade O cédigo de irregularidade
4640 — ¢ exibido da seguinte forma: [valor
4671 exibido] —5640. Codigos de irregulari-
dade sao listados na descrigcao de
protocolo EnDat.
4672 Encoder EnDat acusa um aviso interno
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade ~ Agéo de s.aifiaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
' «  Verificar cablagem
Comparagao da posigao absoluta do dos sinais de canal
8193 encoder (através do canal de parame- » Verificar fontes de
trizacéo Hiperface®) com a posi¢ao interferéncias
incremental dos eixos a cada segundo. »  Substituir encoder

»  Substituir cartao
8194 Tipo de encoder desconhecido

Dados da plaqueta de identificagédo Substituir encoder
do encoder estéo corrompidos. A

8195 soma BlockCheck através da area do
campo de dados do fabricante de
encoder esta incorreta.

Encoder Hiperface® acusa irregulari-

dade interna. * Verificar a cablagem
8224 (0] cédig(_) de irregularidade é_e_xibido eas fo_ntes de inter-
8259 da seguinte forma: [valor exibido] feréncias
—8224. Este cddigo de irregularidade » Caso contrario,
pode ser consultado junto ao fabri- substituir encoder

cante do encoder.

8448 Encoder SSI acusa queda de tenséo
na alimentagéo de 24 V.

Ruptura de fio de encoder SSI foi
8449 detectada

8450 Posicdo do encoder SSI fora da faixa
Opcional de de tolerancia

encoder 2 Feixe de pulsos SSI do encoder SSI Aumentar frequéncia de
8451 n&o é compativel com o intervalo de pulso
amostragem da rotagéo

Irregularidade no encoder SSI defi-
8452 nida pelo usuario via mascara de
irregularidade

8453 Encoder SSI Nenhum nivel High Substituir a placa opcional
disponivel ou encoder

"Compare" entre "raw-position" e
8705 "check-counter" em Encoder EnDat
esta incorreta

Valores EEPROM incorretos no
8706 encoder

|Valores EEPROM incorretos no

8707 encoder

Valores EEPROM incorretos no

8708 encoder

Encoder EnDat acusa status de irre-
gularidade O cédigo de irregularidade
8736 — é exibido da seguinte forma: [valor
8767 exibido] —8736. Cdédigos de irregulari-
dade sao listados na descri¢do de
protocolo EnDat.

Encoder EnDat acusa um aviso

8768 interno
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Irregularidade
Codigo Mensagem

16 Irregularidade "Colo-
cagao em operagao"

Irregu-
lari-
dade

Codigo

Irregularidade

Causa

Irregularidade na colocagao em
operagao

Res-
postaz)
Bloqueio
dos esta-
gios de
saida

Estado do sistema
Acgao
Tipo de reset

Sistema bloqueado
Reinicio do sistema

Mensagem
de saidas
digitais™

Pronto para
funcionar =0
Falha=0

01

02

Denominador da quantidade de
pares de polo do resolver ndo é
igual a 1

Numerador da quantidade de pares

de polo do resolver é grande demais

03

Numerador da quantidade de pares
de polo do resolver é pequeno
demais, ou seja, =0

04

Denominador do numero de pulsos
de emulagéo para o resolver ndo &
igual a 1

05

06

07

Numerador do numero de pulsos de
emulagdo para o resolver é pequeno
demais

Numerador do ntiimero de pulsos de

emulagdo para o resolver é grande
demais

Numerador do niimero de pulsos de

emulagdo para o resolver ndo é
poténcia de dois

08

Denominador do niumero de pulsos
de emulagédo para o encoder senoidal
nao é igual a 1

09

Numerador do numero de pulsos de
emulagéo para o encoder senoidal é
pequeno demais

10

Numerador do numero de pulsos de
emulagdo para o encoder senoidal &
grande demais

1

100

Numerador do numero de pulsos de
emulagéo para o encoder senoidal
nao é poténcia de dois

|0 torque de teste desejado ndo pode

ser atingido pela combinagéo de
motor-conversor com os valores
limite em atuagdo no momento

Verificar valores limite,
ajustar torque de teste

512

Colocagao em operacao de tipo de
motor ndo permitido

513

Limite de corrente ajustado ultra-
passa a corrente maxima do eixo

514

515

Limite de corrente ajustado € menor
que a corrente de magnetizagao
nominal do motor

|CFC: Fator para o calculo da corrente

g ndo pode ser representado

516

Frequéncia PWM nao permitida
parametrizada

517

Parametro "tabela de fluxo de rotagao
final" fora da faixa permitida.

518

Parametro "tabela Id de fluxo final"
fora da faixa permitida.

519

Liberagéo de estagio de saida solici-
tada sem a colocagao em operagao
de um motor valido

520

Colocagao em operagao do motor
no estagio de saida liberado néo é
possivel

521

Fator para o limite de torque néo
pode ser representado (A)

522

Fator para o limite de torque néo
pode ser representado (B)

525

Fatores para filtro atual de valor
nominal de corrente ndo podem ser
visualizados
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Indicagdes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA

Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
o Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
' 526 |Fatores para limite de aumento de
corrente ndo podem ser visualizados
527 Filtro de posi¢éo FIR ndo pode
visualizar o atraso do encoder
528 Filtro de rotagdo FIR n&o pode
visualizar o atraso do encoder
Monitoragao térmica do motor 12t: Aumentar a distancia entre
529 Duas linhas espectrais com rotagéo as linhas espectrais
idéntica na curva caracteristica de
torque de rotagao
530 Maxima corrente do motor foi
parametrizada de forma incorreta
/Identificacdo da posigdo do rotor:
531 Tabela de corregéo para a frente
nao cresce de modo estritamente
monotono
Identificagdo da posigéo do rotor: Corrente nominal do eixo &
532 Valor CMMin baixo demais grande demais em compa-
ragcdo com o motor
/Identificagdo da posicdo do rotor para
533 motor em funcionamento néo é
permitida
534 |Frequéncia PWM para FCB 25 deve Ajustar frequéncia PWM
ser 8 kHz para 8 kHz
535 Indice TMU-Init ndo colocado Colocar indice TMU-Int
Parametro da memoaria NV da cor-
1024 rente nominal da unidade é maior do
que o parametro de memoéria NV da
faixa de medicéo de corrente
1025 Parametro da memdria NV da faixa
de medigao de corrente é zero
' 1026 |Parametro da meméria NV da faixa
de medigao de corrente é zero
Parametro da memdria NV da faixa
1027 de medigao de corrente é grande
demais
Limites de sistema para a rotagédo
1028 sdo maiores que a rotagdo max.
possivel
|Limites de aplicacdo para a rotagdo
1029 sdo maiores que a rotagdo max.
possivel
' 1030 [Foi ajustado tipo de sensor invalido
para temperatura de estagio de saida
CFC: Nenhum encoder absoluto
1031 utilizado como encoder de motor
nos motores sincrono.
CFC: Nenhum encoder absoluto
1032 utilizado como encoder de motor
nos motores sincronos
|Faixa de posigdo no modo de detec- I .
1033 ¢ao de posicao "sem contador de ng?c')r dpgag:élaorgggtgnig
overflow" foi ultrapassada proj
FCB dual drive: Adaptacgéo da janela
1034 de erro por atraso nao pode ser
menor que a janela de erro por atraso
"normal”
|FCB dual drive: Janela de erro por
1035 atraso ndo pode ser menor que o
limite de adaptagéo
' 1036 |Offset do modulo de referéncia esta Executar colocagéo em ope-
fora do limite de moédulo racdo sem irregularidades
Valores de posigao das chaves fim de
1037 curso de software revertidos, positivo

< negativo

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




/

~ \
Operagdo > -
IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acgio de saidaﬁ
™ i Tivo d t diaitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) ipo de rese 'gitais
posta
' |Sistema de encoder: Fator denomi- » Executar colocagao em
nador (unidade de sistema) maior ou operagao
1038 igual ao fator numerador (unidade de *  Aumentar fator nume-
sistema) rador (unidade de sis-
tema)
1039 Opcional encoder 1 ndo pode avaliar Encoder deve operado no
o tipo de encoder ajustado XGS11A
|Opcional encoder 2 ndo pode avaliar Operar a placa opcional
1040 © tipo de encoder ajustado respectiva ou conectar
o encoder desejado no
hardware correto
A unidade ou o opcional ndo pode Operar a placa opcional
1041 avaliar o tipo de encoder ajustado respectiva ou conectar
o encoder desejado no
hardware correto
1042 Descrigao nao existe Colocar comutagdo com
FCB 25
' 1043 /N30 é permitida corrente de parada Desligar fungdo corrente
em motor sincrono em parada
Blogueio :
17 Irregularidadg interna Uma irregularidade interna foi dps esta- glssptgpawa em estado de Err?g:)ong?f1
de computacgéo (traps) detectada pela CPU g;c;g:e Inicio a quente Falha = 0
Bloqueio
18 Irregularidade interna Um estado ndo permitido foi dos esta- |Sistema bloqueado Err?:i:)ong?fo
no software detectado no software. gios de Reinicio do sistema _
. Falha=0
saida
Bloqueio
19 Irregularidade nos Dados do processo nédo sao dos esta- |Sistema bloqueado Rrﬁggongffo
dados do processo plausiveis gios de Reinicio do sistema Falha = 0
saida alha =
01 Dados do processo: Torque maximo
negativo indicado
02 Dados do processo: Torque minimo
positivo indicado
03 |Dados do processo: Limite de torque
do motor negativo indicado
04 Dados do processo: Limite de torque
regenerativo negativo indicado
05 |Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 1 € negativo
06 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 2 é negativo
07 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 3 é negativo
08 Dados do processo: Limite de torque
para quadrante 4 é negativo
09 Regulagdo de torque: Rotagao
maxima < como rotagdo minima
10 |Controle de posicionamento: Valor da
rotagdo maxima < 0
" Controle de posicionamento: Rotagao
maxima < 0
12 Controle de posicionamento: Rotagao
minima > 0
13 Dados do processo: Especificar
aceleragdo negativa
14 Dados do processo: Especificar
atraso negativo
15 |Dados do processo: Especificar
retrocesso negativo
16 Numero FCB e combinagao de
instancia FCB nao existem
17 |Posicéo de destino fora da faixa de

fim de curso
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- > Indicagbes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
' |Torque de teste no teste de freio & Ajustar o torque de teste
18  maior que o limite de sistema menor que o limite de
sistema
19 Dados do processo: Limite negativo Especificar limite positivo
de velocidade de velocidade
Comutacao de registro de parame- Antes de ativar a comuta-
tros foi solicitado no estagio de saida ¢ao de registro de dados
20 ativo via dados do processo,
primeiro bloquear o esta-
giofinal (selecionar FCB 01
ou liberagéo = 0)
Selecao para destino ou fonte fora da Selegdes para destino ou
21 faixa permitida fonte devem ter indices
vélidos de tabela
FCB 09: Especificagao de destino na Adaptar moédulo de subfluxo
unidade do usuério fora da faixa de e mddulo de estouro a faixa
modulo ajustada de deslocamento utilizada /
30 selecionar especificagao de
destino de modo que eles
figuem dentro da faixa ativa
do modulo.
FCB 09: Especificagdo de destino na Aumentar resolucao da uni-
Y unidade do usuario leva a uma dade do usuario posigéo
estouro do destino nas unidades do
sistema
32 FCB 09: Médulo subfluxo >= Médulo Inverter valores do médulo
estouro subfluxo e médulo estouro
FCB 09: Solicitada posigéo de des- Execugéo do referencia-
33 tino absoluta mas néo foi referen- mento através de encoder
ciada. de posicionamento
FCB 09: Transferir limite de acelera- Verificar valor nominal
34 ¢ao ou limite de desaceleragao =0 local, limites de aplicagéo,
limites de sistema, dados
de processo transferidos
Erro por atraso cames O limite de erro por atraso especifi- Eéosq::tig_ Sistema em estado Pronto para
20 eletrgnicos cado no modo de cames eletronicos ios de de espera funcionar = 1
foi ultrapassado gaida Inicio a quente Falha=0
01 CAM: Erro por atraso cames
eletrénicos
Erro por atraso dual O limite de erro por atraso especifi- S(Ijosqgsetig_ Sistema em estado Pronto para
21 drivep cado no modo de acionamento dual ios de de espera funcionar = 1
drive "Engel" foi ultrapassado gaida Inicio a quente Falha=0
01 FCB dual drive: Erro por atraso na
fase de adaptacéo
02 FCB dual drive: Erro por atraso na
operagéo normal
Irregularidade "Memo- Uma irregularidade foi detectada ao (Ej’;(l)osq:;atig_ Sistema blogueado Pronto para
25 ria de parametros nao acessar a memoria de parametros ios de Reinicio do gistema funcionar =0
volatil" n&o volatil gio Falha=0
saida
01 Acesso de enderego de memoéria NV
02 Irregularidade de tempo de execugéo
da memoéria NV (MemoryDevice)
lIrregularidade ao ler os dados da
memoria ndo volatil. Os dados nao
03 podem ser utilizados porque uma
identificacdo ou o checksum esta
corrompido.
04 Irregularidade de inicializagdo do
sistema de memoria.
05 A memoria exclusiva de leitura
contém dados invalidos.
A memodria exclusiva de leitura con-
06 tém dados incompativeis de uma

outra unidade (em memorias de
dados substituiveis)
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
e Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
' 07 lIrregularidade de inicializagao na
memoria NV
08 Irregularidade interna na memoria NV
09 Irregularidade JFLASH na memoria NV
10 Irregularidade do componente
FLASH na memoria NV
Parada
comatraso | q;
2 Irregularidade "Borne Uma irregularidade foi comunicada |da parada iés’[ee"sm:r:m estado Err?ggong?f1
externo" através do borne de entrada digital. |de emer- Inicio% uente Falha = 0
géncia (D), q
| (P
01 Irregularidade borne externo
' ) Parada
Uma chave ou as duas chaves fim de :
27 Irregularidade "Chave curso nao podem ser reconhecidas ggm:::jsao (?;sfsm:r:m estado Erﬁé}gongff1
fim de curso” nos bornes de entrada programados | ;. gmer- Im’cio% uente Falha = 0
ou na palavra de controle PO q
géncia
01 As duas chaves fim de curso faltam
ou ha ruptura de fio
02 Chave fim de curso invertida
' Parada
comatraso | ..
28 Irregularidade A comunicagao de dados do da parada (?lesgasmgr:m estado Err?é}gong?f1
"Timeout fieldbus" processo foi interrompida. de emer- Inicio‘; uente Falha = 0
géncia (D), q
(P
01  Irregularidade Timeout fieldbus
Parada
; " comatraso | ..
29 g;e%;l%rédsgrz O(()j};ave Chave fim de curso de hardware da parada (?;stn‘;:rzm estado Err? é\igong?r:a1
hardware alcangada” alcangada no posicionamento d? emer  linicio a quente Falha=0
géncia (D),
(P)
01 Chave fim de curso direita alcangada
02 Chave fim de curso esquerda
alcancada
Bloqueio .
30 Irrggularidade O acionamento nao parou dentro do dps esta- (?;sgzngzrzm estado Erﬁggong?f1
Timeout de atraso tempo de atraso especificado g;oicsj:e Inicio a quente Falha = 0
01 | Tempo esgotado na rampa de parada
02 |Parada devido a violagao do limite de
tempo da aplicacédo
03 Parada devido a violagéo do limite de
tempo do sistema
04 Ultrapassagem do tempo rampa de
parada de emergéncia
Irregularidade "Prote- Sensor de sobreaquecimento "Sem res- Pronto para
31 cao de temperatura (KTY/TF/TH) do acionamento para a |posta”" (D), |\Sem resposta funcionar = 1
do motor TF/TH" protegdo do motor foi acionado P) Falha = 1
' 01 'Ruptura de fio no termistor do motor
foi detectada
02 Curto-circuito no termistor do motor
foi detectado
03  Sobreaqguecimento do motor KTY
04 Sobreaguecimento do motor (modelo
de motor sincrono)
05  Sobreaqguecimento do motor (TF/TH)
06 Sobreaquecimento do motor
modelo 12t
. ~ . Bloqueio
: A VM ainda n&o esta pronta para - : Pronto para
Irregularidade . = . h dos esta- | Sistema bloqueado : =
33 s " funcionar ou nédo esta mais pronta h A h funcionar =0
Timeout boot VM para funcionar. g;oicsj:e Reinicio do sistema Falha = 0
01 lIrregularidade na sincronizag&o boot

com modulo de alimentagao
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
6di o Tipo d t digitai
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsaz) e grais
' : " ' ' e . +a - |Blogueio .
Irregularidade "Erro Uma especificagao de erro de distan- dos esta- Sistema em estado Pronto para
36 de distancia na opera- cia maxima permitida foi ultrapas- ios de de espera funcionar = 1
¢&o em sincronismo" sada em operagao em sincronismo gaida Inicio a quente Falha=0
01 FCB operagédo em sincronismo: Erro
por atraso
. Bloqueio
37 !.ngféfagg Tempo do temporizador de Watchdog |dos esta- |Sistema bloqueado / reset Err?:i:)ong?fo
; 109 interno foi esgotado gios de da CPU _
sistema saida Falha=0
Parada
: " . = com limita- | Sistema em estado Pronto para
38 Irgeégutfélr?;gei C';:P : :gcer?;?rliggde em uma fungéo cbes de de espera funcionar = 1
¢ 9 9 aplicagdo |Inicio a quente Falha=0

P)

Fungéo de came: Ponto de ligagédo
01 com flanco negativo < flanco positivo
foi introduzido

Fungao de came: Overflow do
02 comando processamento do ponto
de ligacédo

03 Cam: O tipo do Flow Control Block
nao est4 correto

04 Cam: O tipo do Flow Table Block nao
esta correto

Cam: O tipo do Flow ProfGen Block

05 nao esta correto

06 Cam: O tipo do Derivate Gen. Block
nao esta correto

|Cam: O tipo do Motor Mgmt. Block

07 nao esta correto

08 Cam: A versao do Flow Control Block
€ mais nova que a do firmware

09 Cam: A versao do Flow Table Block é
mais nova que a do firmware

10 Cam: A versao do ProfGen Block é
mais nova que a do firmware

" Cam: A versao do Derivate Gen.
Block é mais nova que a do firmware

12 |Cam: A versao do Motor Mgmt. Block
€ mais nova que a do firmware

Cam: O enderego de inicio do Cam
13  Flow Table Block ndo se encontra
dentro do DDB

14 Cam: O denominador de uma curva
matematica n&o pode ser zero

15 Cam: O tipo de curva inicial ndo é
permitido

16 Cam: Este tipo de curva nado é
permitido

17 Cam: O comprimento da curva mate-
matica deve ser maior ou igual a 2

/Cam: O ciclo mestre de uma curva

18 definida por linhas espectrais deve
ser maior que zero

Cam: E proibida uma sequéncia de
19 funcdo de transferéncia (Transfer-
functions)

Cam: E proibida uma sequéncia
20 de fungao de transferéncia para
SpeedControl

21 Cam: E proibida uma sequéncia de
SpeedControl para curva matematica
|Cam: E proibida uma sequéncia de

22  SpeedControl para controle de posi-
cionamento abs.
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~

Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acgio de saidaﬁ
™ i Tivo d t diaitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) ipo de rese 'gitais
posta
' |Cam: E proibida uma sequéncia de
23  SpeedControl para controle de posi-
cionamento abs.
24 Cam: Numero de curva inicial é
negativo (ndo inicializado)
35 Cam: E proibido um nimero de curva
negativo (ndo inicializado)
Cam: E proibido um enderego
26 de inicio negativo de uma curva
(n&o inicializado)
28 Cam: Modo de inicializagao
inadmissivel
29 |Cam: Modo de correco de distancia
restante inadmissivel
Cam: O endereco de inicio do
30 Cam_ProfGen Block ndo se encontra
dentro do DDB
31 Cam: O endereco de inicio do Cam1
Block nao se encontra dentro do DDB
32 Cam: O endereco do Cam1 Master
Source néo se encontra dentro do DDB
33 |Cam: O endereco de inicio do Cam2
Block nao se encontra dentro do DDB
34 Cam: O enderego do Cam2 Master
Source nao se encontra dentro do DDB
35 |Cam: O enderego de inicio do Cam3
Block néo se encontra dentro do DDB
36 Cam: O enderego do Cam3 Master
Source n&o se encontra dentro do DDB
Cam: O enderego de inicio do
37 | Cam_DerivateGen Block néo se
encontra dentro do DDB
Cam: O enderego do Derivate Gene-
38 rator Source ndo se encontra dentro
do DDB
Cam: O endereco de inicio do Motor
39 Management Block n&o se encontra
dentro do DDB
Cam: O enderego do Motor-Manage-
40 ment Y-Source ndo se encontra
dentro do DDB
|Cam: O endereco do Motor-Manage-
41  ment V-Source ndo se encontra
dentro do DDB
|Cam: O enderego do Motor-Manage-
42 ment A-Source ndo se encontra
dentro do DDB
Cam: O enderego do Motor-Manage-
43 ment MVorst-Source néo se encontra
dentro do DDB
Cam: O enderego do Motor-Manage-
44 ment JRel ndo se encontra dentro do
DDB
Cam: O enderego do Motor-Manage-
45 ment JRelNachPhi-Source ndo se
encontra dentro do DDB
46 Cam: O comprimento da curva mate-
mética deve ser maior ou igual a 3
47 Cam: Modo "Motor-Management"
nao é permitido
48 |Cam: Modo de inicializacdo CAM-
Prof-Gen ¢ inadmissivel
50 PositionSetpointGen: Calculo de
valor nominal esta desligado
51 |PositionSetpointGen: A estrutura de

dados ultrapassa o limite DDB
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade ~ Acao de s.aigiaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais

52 |PositionSetpointGen: O tipo n&o esta
correto

53 PositionSetpointGen: A versdo no DDB
€ maior que a versao do firmware

EGear: O ciclo mestre na posi¢éao
54 dependente de sincronizagéo néo
pode ser igual a zero

EGear: O ciclo escravo na posigao
55 dependente de sincronizagédo nao
pode ser igual a zero

EGear: Os parametros para sincroni-
56 zacado dependente do tempo sdo
invalidos

57 PositionSetpointGen: O tempo de
filtro esta fora dos limites

58 PositionSetpointGen: O fator escravo
é zero

59 EGear: Parametro ndo ativado

60 EGear: O tipo néo esta correto

61 EGear: A versédo no DDB é maior que
a versao do firmware

PositionSetpointGen: ModuloMin >=
62 ModuloMax ou um parametro fora
dos limites

63 PositionSetpointGen: A fonte de posi-
cao esta fora do DDB

80 A fonte de posicdo esta fora do DDB

100 |VEncoder: A estrutura de dados ultra-
passa o limite DDB

101 VEncoder: O tipo ndo esta correto

102 VEncoder: A versdo no DDB é maior
que a versao do firmware

103 VEncoder: Os parametros de rampa
séo invalidos

104 VEncoder: O divisor é zero

105 VEncoder: ModuloMin >= ModuloMax

106 VEncoder: Especificagao de destino
fora da faixa permitida

107 VEncoder: PositionIni ndo esta na
faixa permitida

108 [VEncoder: Modo de operagao no
permitido

109 VEncoder: Speed é tao grande que o
ModuloValue em 500us é excedido

110 VEncoder: Parametros max. Velocity,
max. Jerk ndo estdo em faixa permitida

DataRecord: A estrutura de dados

120 ultrapassa o limite DDB

121 | DataRecord: O tipo néo esta correto

122 DataRecord: A versédo no DDB é
maior que a versao do firmware

123 |DataRecord: O tempo de interpola-
cao esta fora dos limites

DataRecord: ModuloMin >= Modu-
loMax ou um parametro fora dos limites

125 |DataRecord: A fonte de posigao esta
fora do DDB

124

126 DataRecord: A fonte Interrupt se
alterou no estado "Aguardar Interrupt”

127 DataRecord: O nivel Interrupt se
alterou no estado "Aguardar Interrupt”

DataRecord: PositionExternSource
128 esta fora do DDB ou é um indice nao
permitido
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
6di o Tipo d t digitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) Ipo de rese lgitals
posta
' 140 |DataBuffer: A estrutura de dados
ultrapassa o limite DDB
141 DataBuffer: O tipo ndo esta correto
142 DataBuffer: A versdo no DDB é maior
que a versao do firmware
160 SystemData: A estrutura de dados
ultrapassa o limite DDB
161 | SystemData: O tipo ndo esta correto
162 SystemData: A versdo no DDB é
maior que a versao do firmware
180 EventControl: O tipo ndo esta correto
181 EventControl: A versdo no DDB é
maior que a versao do firmware
182 EventControl: ModuloMin >= Modu-
loMax ou um parametro fora dos limites
183 EventControl: A fonte esta fora do DDB
184 CAM-Controller: Comprimento
invalido da estrutura DDB
185 |CAM-Controller: Tipo invalido da
estrutura DDB
186 CAM-Controller: Versao invalida da
estrutura DDB
187 CAM-Controller: Fonte de dados é
invalida
188 CAM-Controller: Referéncia de came
é invalida
189 CAM-Controller: Dados de came
invalidos
190 |CAM-Controller: Irregularidade de
canal
Blogueio
. dos esta- |Sistema em estado Pronto para
39 'I'g:gf;:rlgrqggcr‘ﬁento" Ocorreu um erro no referenciamento gios de de espera funcionar = 1
saida (D), |Inicio a quente Falha =0
(P)
01 FCB referenciamento: Tempo esgo-
tado na busca do pulso zero
FCB referenciamento: Chave fim de
02 curso de hardware antes de came de
referéncia.
FCB referenciamento: Chave fim de
03 curso de hardware e came de refe-
réncia ndo estéo alinhados
FCB referenciamento: Para o tipo 0,
04 é preciso selecionar o referencia-
mento para ZP
06 |Parada fixa vem antes de chave fim Deslocar ou ligar chave fim
de curso/do came de referéncia de curso/came de referéncia
Chave fim de curso/came de referén- Ajustar chave fim de
07 cia ndo estdo alinhados/sobrepostos curso/came de referéncia
com parada fixa alinhada(o) ou sobre-
posta(o) com parada fixa
No modo de posicionamento do Ajustar Offset de referéncia
08 encoder "Posi¢ao absoluta de volta menor que uma rotagao do
Unica", o offset de referéncia deve ser encoder
menor que 1 rotagédo de encoder
|FCB referenciamento: Tipo de refe-
99 renciamento foi alterado durante o
deslocamento
. - Bloqueio
. . A sincronizagdo com uma placa . . Pronto para
Irregularidade "Sin- ) PR dos esta- |Sistema bloqueado . _
4 AR " opcional ndo pdde ser executada ) AP h funcionar =0
cronizagéo boot corretamente g;oicsj:e Reinicio do sistema Falha = 0
01 'Rede opcional ndo esta pronta ou

irregularidade na placa opcional
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- > Indicagbes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acgio de saidaﬁ
6di o Tipo d t digitai
Cédigo Mensagem Codigo Causa pE:tsaz) ipo de rese igitais
' | Timeout na sincronizagdo do boot
02 com opcional ou irregularidade na
placa opcional
03 E necessaria uma nova sincronizagao
do boot para opcional NG-DPRAM
Timeout na sincronizagéo do boot Verificar a conexao para
04 com opcional ou irregularidade na rede opcional
placa opcional de encoder
Irregularidade "Tem- A conexao entre o computador S(Lc;qgsetig_ Sistema blogueado Pronto para
41 porizador Watchdog principal e o processador da placa ios de Reinicio do gistema funcionar =0
para opcional" opcional ndo existe mais gaida Falha=0
01 Burst na rede opcional foi interrom-
pido por um acesso unico
02 Opcionais demais no total ou opgdes
demais de um mesmo tipo
03 Irregularidade gerenciamento de
recursos do subsistema do opcional
04  Irregularidade em um driver opcional
05 Comprimento de "burst" inadmissivel
Opcional com chave de selegao de Ajustar chave de selecéo
06 enderego foi encontrado em 0 de enderego adequada-
mente para slot de placa
opcional
Ajustar chave de selecéo
07 Foram encontrados dois opcionais de enderego adequada-
com 0 mesmo enderego mente para slot de placa
opcional
08 Irregularidade CRC XIA11A Substituir opcional XIA11A
09 Watchdog acionado em XIA11A Substituir opcional XIA11A
10 Possivel violagéo de ciclo XIA11A Comunicar ao programador
System-Tick
11 SERR na rede opcional Substituir opcional
12 Reset 5 Volts no opcional XFP11A
) Trocar opcional ou
13  Irregularidade watchdog em CP923X firmware do opcional
14 |Timeout no acesso a opcional Substituir opcional
/Interrupgao de irregularidade para
15 aqual nenhuma causa pdde ser
identificada
18 Irregularidade na rede opcional Verificar placa opcional (pos-
sivelmente esta defeituosa)
19 Mensagem de irregularidade da Comunicar irregularidade
conexao da rede opcional no firmware
21 Sem sinal Synch dentro de um
determinado tempo de espera
22 |Periodo Synch nao é integral, pode
ser dividido por periodo basico
23 Relagao periodo Synch/base é
inadmissivel
24 |Duragao de periodo Synch fora da
faixa permitida.
25 Estouro do timer na faixa da
descricao de registro do timer
2 Relagao entre EncEmu-Timer e
Count-Timer foi perdida
27 Rotagéo alta demais (niUmero max de
Counts foi excedido)
Parametros inadmissiveis (Fonte
28 Emu, Histerese Emu, Numero de
pulsos Emu)
29 Controlador de fase em limite de
valor de ajuste
30 | Nao houve Capture
Y Opcional de encoder 1 ou 2: Irregulari- Substituir XGH / XGS

dade CRC no flash interno do XC161

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




/

~ \
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
o Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
' 32 | Diferenga angular maxima foi excedida
33 |XGS/XGH opcional 1: Modo de Update do firmware do
posicionamento n&o é suportado opcional
34 XGS/XGH opcional 2: Modo de Update do firmware do
posicionamento ndo é suportado opcional
Um erro de distancia maximo permi-
tido especificado foi ultrapassado no
posicionamento
* Encoder conectado de modo
incorreto Blogueio
Irregularidade * Rampas de aceleragdo muito dosqesté- Sistema em estado Pronto para
42 "Distancia de atraso curtas. ios de de espera funcionar = 1
de posicionamento” * Ganho P do controle de posicio- gaida Inicio a quente Falha=0
namento muito pequeno
* Erro de parametrizagdo do con-
trolador de rotagao.
* Valor de tolerancia para o erro
por atraso muito baixo
01 |Erro por atraso FCB posicionamento
02 |Erro por atraso FCB Jog
03 |Erro por atraso FCB padrdo
' . x Parada .
. Houve uma interrupgao durante o .~ .. | Sistema em estado Pronto para
43 !.Ei?;ﬁg_dﬁ%z out" controle através de uma interface ggg;lijn;lta- de espera funcionar = 1
serial aplicacao Inicio a quente Falha=0
01 FCB modo Jog: Timeout de comuni-
cagao no controle de direcdo
02 O watchdog para comunicagao 1. Verificar conexao com
segura de parametro foi ativado, mas a unidade 2. Prolongar o
nao foi reacionado a tempo. (sem tempo de timeout do
conexao ou conexao muito lenta com watchdog (max. 500 ms) 3.
a unidade) Reduzir carga do compu-
tador controlador, fechar
programas adicionais, p.
ex., fechar plug-ins do
Motionstudio que ndo sao
necessarios
Bloqueio .
: " . |Sistema em estado Pronto para
44 g;egtwiigdgg?xtgrau O conversor foi sobrecarregado d%ss%seta- de espera funcionar = 1
¢ gio Inicio a quente Falha=0
saida
01 Limite de corrente Ixt menor que a
corrente de torque necessaria
02 |Limite do aumento de temperatura do
chip foi excedido
03 Limite de temperatura do chip foi
ultrapassado
04 Limite de grau de utilizagao eletr.-
mecan. foi ultrapassado
05  Curto-circuito do termistor foi detectado
06 Limite de corrente do motor foi
excedido
Bloqueio
45 Irregularidade "Iniciali- Irregularidade na inicializacao do dos esta- | Sistema bloqueado / reset Err?é}gongflfo
zagao do sistema" sistema gios de da CPU Falha = 0
saida
01 |0 offset de corrente medido esta fora
dos valores limites permitidos
02 Ocorreu uma irregularidade na
formagao CRC para o firmware
03 Irregularidade na rede de dados no
teste RAM
04 Irregularidade na rede de dados de
enderego no teste RAM
05 Irregularidade na célula de meméria
no teste RAM
20 |Versao FPGA incorreta para o Carregar mais um vez BSP

firmware atual

ou firmware
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- > Indicagbes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA
Irregu-
Irregularidade (:al('ii- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
ade Acao de saidas
- q i 1)
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
' Parada
. o x . com atraso | Sistema em estado Pronto para
46 !.r{ﬁﬁ’ggzﬂ{dggﬁs #o ﬁtce?;‘gumm?;;;ao via SBUS #2 foi da parada |de espera funcionar = 1
pida. de emer- |Inicio a quente Falha=0
géncia [P]
01 Timeout CANopen, CAN2: Falha no
controlador, ruptura de cabo
' . - | ' Bloqueio
50 g;egl?rlr? :r(]jtzdg éednes a0 Irregularidade na tensao de dos esta- | Sistema bloqueado Err?ggong?f 0
¢ alimentag&o de 24 V gios de Reinicio do sistema _
24V saida Falha=0
01 Sinais de 24 V incorretos ou médulo Verificagéo da alimentagéo
de conexao a rede com defeito 24V
04 Conversor AD interno: Conversao
nao foi realizada
Parada
Irregularidade "Chave Uma chave fim de curso de 8<;m:rt;%séo Sistema em estado Pronto para
51 fim de curso de software foi alcangada durante de 2mer- de espera funcionar = 1
software" 0 posicionamento géncia (D) Inicio a quente Falha=0
(P)
01 A chave fim de curso de software
direita foi alcangada
02 A chave fim de curso de software
esquerda foi alcangada
Ocorreu uma irregularidade CRC Blogueio Pronto para
53 Irregularidade "Flash durante o controle do cddigo de pro- dos esta- |Sistema bloqueado funciongr =0
CRC" grama pelo Flash no codigo RAM ou |gios de Reinicio do sistema _
no resolver DSP. saida Falha =0
01  Irregularidade CRC32 na segao
Flash EEPROM "Initial BootLoader"
02 Irregularidade CRC32 na segao
Flash EEPROM "BootLoader"
03 Irregularidade CRC32 na segao
Flash EEPROM "DSP-Firmware"
04 Irregularidade CRC32 no RAM de
cédigo (firmware) apos copiar do
Flash EEPROM
05 Irregularidade CRC32 no RAM de
cédigo (firmware) no controle em
andamento durante a operagao
06 Irregularidade CRC32 no RAM de
caédigo (firmware) apés um reset de
software ou watchdog (CPU Error
tiggered by Code inconsistency)
07  Irregularidade CRC32 no RAM de
cédigo (firmware): Leitura repetida da
mesma célula de memoria resultou
em data diferente
09 Foidetectada irregularidade de bit no
BootLoaderPackage que pode ser
corrigida
10 Foi detectada irregularidade de bit no
BoardSupportPackage que pode ser
corrigida
11 Foi detectada irregularidade de bit no
firmware que pode ser corrigida
' Bloqueio
55 Irregularidade "Confi- Irregularidade interna no componente dos esta- |Sistema bloqueado / reset Ejrr?c?igongffo
guragao FPGA" de légica (FPGA) gios de da CPU Falha = 0
saida B
Bloqueio
56 Irregularidade "RAM Irregularidade interna no componente d_os esta- | Sistema bloqueado / reset Err?gigong?fo
externa RAM externo g;g;ﬁe da CPU Falha = 0
01 Irregularidade de controle DRAM
assincrono read&write

208
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acgio de saidaﬁ
™ i Tivo d t diaitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) ipo de rese 'gitais
posta
' 02 lIrregularidade de controle Burst-RAM
assincrono read & write
03 Irregularidade de controle Burst-RAM
sincrono (Burst mode failure)
04 Irregularidade FRAM
05 Detectou-se irregularidade de geren-
ciamento de consisténcia FRAM
Bloqueio
. . . Pronto para
Irregularidade . dos esta- | Sistema bloqueado . _
57 "Encoder TTL" Irregularidade no encoder TTL gios de Reinicio do sistema funuorlar =0
. Falha=0
saida
01  Encoder TTL: Ruptura de fio
02 Encoder TTL: Irregularidade de
emulagéo (rotagéo alta demais)
03 |Encoder TTL: Periodo inadmissivel
do sinal de sincronizagéo
04 Encoder TTL: Falha do sinal de
sincronizagao
05 Encoder TTL: Irregularidade
parametrizagado do DSP
06 Encoder TTL: Controle excessivo na
entrada conversor AD
07 Encoder TTL: PLL ndo pode ser
inicializado
08 |Encoder TTL: Irregularidade CRC
através de flash de dados (X-Flash)
09 Encoder TTL: Irregularidade CRC
através de flash de boot (B-Flash)
10 |Encoder TTL: Irregularidade CRC atra-
vés de flash de programa (P-Flash)
1" Encoder TTL: Watchdog do DSP atuou
12 Encoder TTL: Ocorreu uma instrugéo
invalida no DSP
13 Encoder TTL: "Interrupt" inesperada
no DSP
14 Encoder TTL: Interrupgéo de
software inesperada no DSP
15 Encoder TTL: "Stack Overflow" de
hardware no DSP
16 |Encoder TTL: Ocorreu um ONCE-
Trap no DSP
17 Encoder TTL: Ocorreu Interrupt A no
DSP
18 Encoder TTL: Ocorreu Interrupt B no
DSP
19 Encoder TTL: Angulo ndo permitido
durante a calibragem
20 Encoder TTL: Irregularidade ao
apagar o flash durante a calibragédo
21 |Encoder TTL: Irregularidade ao pro-
gramar o flash durante a calibragao
22 Encoder TTL: Irregularidade durante
"Verify" do flash durante a calibragao
23 |Encoder TTL: Avaliacdo do encoder
ndo esta calibrada
24 Encoder TTL: PPL destranca durante
a operagao
Encoder TTL: Init-Phase do DSP
256 nao foi concluida dentro do tempo
permitido
Encoder TTL: Mensagem de pronto
257 para funcionar do DSP nao ocorre

dentro do tempo permitido
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Indicagdes operacionais e irregularidades no médulo de eixo MXA

Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
6di o Tipo d t digitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) ipo de rese 'gitais
posta
' +  Verificar a cablagem
quando a irregularidade
ocorre imediatamente.
Unidade basica do encoder: Encoder *  Verificar fonte de inter-
512 TTL: Controle de amplitude néo foi feréncia quando a
possivel irregularidade ocorre
esporadicamente.
»  Substituir encoder
*  Substituir cartao
513 Unidade basica do encoder: Encoder Consulte a SEW-EURO-
TTL: EPLD comunica irregularidade DRIVE
Unidade basica do encoder: Encoder Realizar ajuste correto dos
514 TTL: Protegéo contra estouro de valores numerador/denomi-
divis&o limitando a rotagdo nominal. nador do sistema
4608 Opcional de encoder TTL 1: Irregula-
ridade no controle de amplitude
' 4609 |Opcional de encoder TTL 1:
Mensagem de irregularidade EPLD
Opcional de encoder TTL 1: Protegao
4610 contra estouro de divisdo limitando a
rotagcdo nominal
8704 Opcional de encoder TTL 2: Irregula-
ridade no controle de amplitude
8705 Opcional de encoder TTL 2:
Mensagem de irregularidade EPLD
Opcional de encoder TTL 2: Protegao
8706 contra estouro de divisdo limitando a
rotagdo nominal
' . ' Bloqueio
58 !'E?\%glc?enrdsaedr%- Irregularidade na avaliagéo do dos esta- |Sistema bloqueado :Jrr?gg)ng?f 0
" encoder seno/cosseno gios de Reinicio do sistema _
cosseno saida Falha=0
01 Encoder seno/cosseno: Deteccéo de
ruptura de fio
02 Encoder seno/cosseno: Irregularidade
de emulagdo (rotagdo alta demais)
03 |Encoder seno-cosseno: Periodo inad-
missivel do sinal de sincronizagao
04 Encoder seno-cosseno: Falha do
sinal de sincronizagao
05 |Encoder seno-cosseno: Irregulari-
dade parametrizagdo do DSP
06 Encoder seno-cosseno: Controle
excessivo na entrada conversor AD
07 Encoder seno-cosseno: PLL nédo
pdde ser inicializado
Encoder seno-cosseno: Irregulari-
08 dade CRC através de flash de dados
(X-Flash)
|Encoder seno-cosseno: Irregulari-
09 dade CRC através de flash de boot
(B-Flash)
Encoder seno-cosseno: Irregulari-
10 dade CRC através de flash de pro-
grama (P-Flash)
1 Encoder seno-cosseno: Watchdog do
DSP atuou
12 |Encoder seno-cosseno: Ocorreu uma
instrugéo invalida no DSP
13 Encoder seno-cosseno: "Interrupt”
inesperada no DSP
14 |Encoder seno-cosseno: Interrupgao
de software inesperada no DSP
15 Encoder seno-cosseno: "Stack
Overflow" de hardware no DSP
16 Encoder seno-cosseno: Ocorreu um

ONCE-Trap no DSP
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~
Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Agdo de saidaﬁ
Cédigo Mensagem Cédigo Causa Res.z) Tipo de reset digitais
posta
17 Encoder seno-cosseno: Ocorreu
Interrupt A no DSP
18 Encoder seno-cosseno: Ocorreu
Interrupt B no DSP
19 Encoder seno/cosseno: Angulo ndo
permitido durante a calibragem
Encoder seno-cosseno: Irregulari-
20 dade ao apagar o flash durante a
calibracao
|Encoder seno-cosseno: Irregulari-
21 dade ao programar o flash durante a
calibracédo
|Encoder seno-cosseno: Irregulari-
22 dade durante "Verify" do flash
durante a calibragéo
23 Encoder seno-cosseno: Avaliagéo do
encoder nado esta calibrada
24 Encoder seno-cosseno: PPL
destranca durante a operagéo
Encoder seno-cosseno: flnit-Phase
256 do DSP néo foi concluido dentro do
tempo permitido
Encoder seno-cosseno: Mensagem
257 de pronto para funcionar do DSP nao
ocorre dentro do tempo permitido
»  Verificar a cablagem
quando a irregularidade
ocorre imediatamente.
Unidade basica do encoder: Encoder »  Verificar fonte de
512 seno/cosseno: Controle de ampli- interferéncia quando a
tude nao foi possivel irregularidade ocorre
esporadicamente.
*  Substituir encoder
»  Substituir cartdo
Unidade basica do encoder: Encoder
513 seno-cosseno: N&o é possivel a SORT\S}EHQ a SEW-EURO-
inicializagdo do contador de canal
Unidade basica do encoder: Encoder Realizar ajuste correto dos
514 seno/cosseno: Controle de quadrante valores numerador/denomi-
nao foi possivel nador do sistema
Unidade basica do encoder: Encoder Realizar ajuste correto dos
515 | seno-cosseno: Protecéo contra estouro valores numerador/denomi-
de divis&o limitando a rotagdo nominal. nador do sistema
4608 Encoder seno-cosseno opcional 1: Irre-
gularidade no controle de amplitude
Encoder seno-cosseno opcional 1: Nao
4609 ¢é possivel a inicializagao do contador
de canal
4610 Encoder seno-cosseno opcional 1: Irre-
gularidade no controle de quadrantes
Encoder seno-cosseno opcional 1:
4611 Protecgdo contra estouro de divisdo
limitando a rotagao nominal
8704 Encoder seno-cosseno opcional 2: Irre-
gularidade no controle de amplitude
|Encoder seno-cosseno opcional 2:
8705 Nao é possivel a inicializagéo do
contador de canal
|Encoder seno-cosseno opcional 2:
8706 Irregularidade no controle de qua-
drantes
Encoder seno-cosseno opcional 2:
8707 Protegdo contra estouro de divisdo
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
o Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
' Parada
. " . . ® |com atraso Sistema em estado Pronto para
W o e o encoterbPoe daparada’ de espera fncionar = 1
de emer- |Inicio a quente Falha=0
géncia
01 Encoder Hiperface®: Controle de » Apagar nimero de
quadrante nao foi possivel série em encoders des-
[ conectados (Indice
Encoder Hiperface®: Offset de angulo gggZéJ/izﬁig: ggggda
de canal ndo esta correto. Pode 1/2/3 no opcional 1 e
02 a}cont_ecer em troca de frelo_s (motor indice 9809, 1/2/3 no
é enviado para troca de freios, o opcional 2)
er]cpder é reajustado e comutado na . Em seguida reco-
oficina) nectar encoders
+  Reiniciar MOVIAXIS®
' . ®. x +  Verificar a cablagem
16 Fer;C%dn%reHrlgegﬁﬁm' Cznggder nao *  Substituir encoder
P ¢ *  Substituir cartao
Encoder Hiperface®: Irregularidade
64 de comunicagao durante a leitura de
tipo
Encoder Hiperface®: Irregularidade
128 de comunicagdo durante a leitura de
status
Encoder Hiperface®: Irregularidade
192 | de comunicagao durante a leitura do
numero de série
Encoder Hiperface®: Irregularidade
256 de comunicagao na inicializagédo da
posicao absoluta Eliminar fontes d
|Encoder Hiperface®: Irregularidade Eliminar lontes de
320 de comunicagdo na reinicializagao da interferéncias
Unidade basica do _posigéo absoluta
encoder Encoder Hiperface®: Irregularidade

384 de comunicagao na verificagao da
posicao absoluta

448 Encoder Hiperface®: Irregularidade de
comunicagao na escrita da posi¢do

512 Encoder Hiperface®: Sem resposta
na leitura dos valores analdgicos

Encoder Hiperface®: Sem resposta
576 ao consultar a plaqueta de identifica-
céo do encoder

Encoder EnDat: Irregularidade de
1024 comunicagao durante comando de
reset

Encoder EnDat: Irregularidade de
1088 comunicagéo na inicializagdo da

posicao

|Encoder EnDat: Irregularidade de
1152 comunicagao na verificagdo da

posicao

|Encoder EnDat: Irregularidade de
1216 comunicagao durante Memory Range

Select

Encoder EnDat: Irregularidade de
1280 comunicagdo durante a leitura de
um parametro

Encoder EnDat: Irregularidade de
1388 comunicagao durante a escrita de
um parametro
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IndicagGes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA  — ~

Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade ~ Acao de s.aigiaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa Res-z) Uiz 5 Do s
posta
' ' 4097 |Encoder Hiperface® opcional 1: Irre-
gularidade no controle de quadrantes
4098 Encoder Hiperface® opcional 1: Offset
de angulo de salto ndo esta correto
Encoder Hiperface® opcional 1:
4112 |Sem resposta na solicitagéo de
comunicagao
4160 Encoder Hiperface® opcional 1:
Opcional 1 Sem resposta na consulta de tipo
4224 |Encoder Hiperface® opcional 1:
Sem resposta na consulta de status
Encoder Hiperface® opcional 1:
4288 Sem resposta na solicitagédo de
numero de série
Encoder Hiperface® opcional 1:
4352 Sem resposta na consulta de posigao
de inicializagéo
4416 Encoder Hiperface® opcional 1: Sem
resposta na reinicializagao da posi¢éo
Encoder Hiperface® opcional 1:
4480 Sem resposta no controle de plausi-
bilidade na posigéao
4544 Encoder Hiperface® opcional 1:
Sem resposta na escrita da posigao
|Encoder Hiperface® opcional 1: Verificar comunicagéo
4608 Sem resposta na leitura dos valores
analdgicos
Encoder Hiperface® opcional 1: Verificar comunicagéo
4672 Sem resposta ao consultar a pla-
queta de identificagdo do encoder
Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5120 dade de comunicagao durante
Opcional 1 comando de reset
Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5184 dade de comunicacao na inicializa-
¢éo da posicao
Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5248 |dade de comunicagéo na verificagdo
da posigéao
|Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5312 |dade de comunicagéo durante
Memory Range Select
|Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5376 |dade de comunicagao durante a lei-
tura de um parametro
Encoder EnDat opcional 1: Irregulari-
5440 dade de comunicagéo durante a

escrita de um parametro
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- > Indicagbes operacionais e irregularidades no modulo de eixo MXA

Irregu-

Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Agéo de saidas
Codigo Res- Tipo de reset digitais™

Causa posta?)

Codigo Mensagem

' 8193 |Encoder Hiperface® opcional 2: Irre-
gularidade no controle de quadrantes

8194 Encoder Hiperface® opcional 2: Offset
de angulo de canal ndo esta correto

Encoder Hiperface® opcional 2:
8208 | Sem resposta na solicitagéo de
comunicagao

8256 Encoder Hiperface® opcional 2:
Sem resposta na consulta de tipo

8320 |Encoder Hiperface® opcional 2:
Sem resposta na consulta de status

Encoder Hiperface® opcional 2:
8384 | Sem resposta na solicitagdo de
numero de série

Encoder Hiperface® opcional 2:
8448 |Sem resposta na consulta de posi¢ao
de inicializagéo

) Encoder Hiperface® opcional 2:
Opcional 2 8512 Sem resposta na reinicializagéo da
posicao
|Encoder Hiperface® opcional 2:
8576 |Sem resposta no controle de
plausibilidade na posicao
8640 |Encoder Hiperface® opcional 2:
Sem resposta na escrita da posigéo

Encoder Hiperface® opcional 2: Verificar comunicagéo
8704 Sem resposta na leitura dos valores
analdgicos

Encoder Hiperface® opcional 2: Sem Verificar comunicagéo
8768 resposta ao consultar a plaqueta de

identificagdo do encoder

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9216 dade de comunicagéo durante

comando de reset

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9280 dade de comunicagao na inicializa-
¢ao da posigéao

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9344 | dade de comunicagdo na verificagdo
da posicao

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9408 dade de comunicagao durante

~— Opcional 2 Memory Range Select

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9472 dade de comunicacao durante a lei-
tura de um parametro

Encoder EnDat opcional 2: Irregulari-
9536 |dade de comunicagdo durante a
escrita de um parametro

Bloqueio
. . Pronto para
dos esta- | Sistema bloqueado funcionar = 0

g;oiz:e Reinicio do sistema Falha = 0

Irregularidade "DSP

60 Communication"

Irregularidade durante flash do DSP

Irregularidade DSP JTAG-Comm:

01 Sem conexao JTAG

02 Irregularidade DSP Once-Comm: Nao
foi possivel retirar o estado de debug
lIrregularidade DSP Once-Comm:

03 DSP_CPU néo estava no modo debug
antes da execugdo de um DSP_Code
lIrregularidade DSP Once-Comm:

04 DSP-PLL nao esta trancado e/ou
sem pulso externo

Irregularidade DSP Flash-Info-FW:

05 Cadigo ID desconhecido

Irregularidade DSP Flash-Info-FW:
06 Irregularidade CRC ao verificar uma
das quatro faixas de flash
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Irregularidade

Codigo Mensagem

Irregu-
lari-
dade

Codigo

07

Irregularidade

Causa

lIrregularidade DSP Flash-Info-FW:

Versao Flash-Info desconhecida no
firmware DSP no Tri-Core-Flash

Res-
postaz)

Estado do sistema
Acgao
Tipo de reset

Mensagem
de saidas
digitais™

08

Irregularidade DSP Flash-Info-DSP:
Verséo Flash-Info desconhecida no
firmware DSP no DSP-Flash

09

10

Irregularidade DSP Flash-Info-DSP:
DSP-Code-Routine para o célculo
das trés CRCs nao foi executada
completamente

lIrregularidade programagao DSP

Flash: Irregularidade ao apagar flash B

1

Irregularidade programacgao DSP
Flash: Irregularidade ao apagar flash P

12

Irregularidade programagéo DSP
Flash: Irregularidade ao apagar flash X

13

14

15

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso ao registro Flash
enquanto BUSY-Bit esta colocado

lIrregularidade programacgéo DSP

Flash: Acesso ao registro FIU_CNTL
enquanto BUSY-Bit esta colocado

lIrregularidade programacgéo DSP

Flash: Acesso escrita-leitura ao Flash
durante deletacao

16

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso escrita-leitura ao Flash
durante programagao

17

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso ao Flash fora da faixa
valida

18

Irregularidade programagao DSP
Flash: Irregularidade durante Verify
B-Flash

19

Irregularidade programagao DSP
Flash: Irregularidade Verify P-Flash

20

21

22

Irregularidade programagao DSP
Flash: Irregularidade Verify X-Flash

lIrregularidade programacgéo DSP

Flash: Acesso ao registro Flash
enquanto BUSY-Flag esta colocado

lIrregularidade programacgéo DSP

Flash: Acesso ao registro FIU-CNTL
enquanto BUSY-Bit esta colocado

23

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso escrita-leitura ao Flash
durante deletagao

24

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso escrita-leitura ao Flash
durante programagao

25

Irregularidade programagao DSP
Flash: Acesso ao Flash fora da faixa
valida

26

Irregularidade programagao DSP
Flash: Nao é mais utilizado.

27

Irregularidade programagao DSP
Flash: Sem modo de programagao
valido

28

Irregularidade programagao DSP
Flash: Comprimentos Page e Row
néo definidos

29

Irregularidade calibragdo DSP:
Irregularidade CRC X-Flash

30

Irregularidade calibragdo DSP: Detec-
¢ao de ruptura de fio no resolver

31

Irregularidade calibragéo DSP:
Irregularidade de emulagéo no
resolver (rotagéo alta demais)
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acgio de saidaﬁ
- i Tivo d t diaitai
Codigo Mensagem Codigo Causa Res 2) ipo de rese 'gitais
posta
' |Irregularidade calibragao DSP:
32  Periodo inadmissivel do sinal de
sincronizagao
33 Irregularidade calibragdo DSP:
Falha do sinal de sincronizagao
34 Irregularidade calibragdo DSP:
Parametrizacao incorreta
Irregularidade calibragéo DSP:
35 Controle excessivo na entrada
conversor AD
36 Irregularidade calibragéo DSP:
PLL n&o pdde ser inicializado
37 lIrregularidade calibragéo DSP: Irre-
gularidade CRC através de X-Flash
38 Irregularidade calibragdo DSP: Irre-
gularidade CRC através de B-Flash
39 Irregularidade calibragéo DSP: Irre-
gularidade CRC através de P-Flash
40 Irregularidade calibragéo DSP:
Watchdog do DSP atuou
Irregularidade calibragéo DSP:
41  Ocorreu uma instrugao invalida
no DSP
42 Irregularidade calibragéo DSP:
"Interrupt" inesperada no DSP
lIrregularidade calibragao DSP:
43 | Interrupgéo de software inesperada
no DSP
44 Irregularidade calibragdo DSP: "Stack
Overflow" de hardware no DSP
45 Irregularidade calibragéo DSP:
ONCE-Trap no DSP
46 Irregularidade calibragéo DSP:
Interrupt A no DSP
47 lIrregularidade calibragao DSP:
Ocorreu Interrupt B no DSP
Irregularidade calibragéo DSP:
48 Angulo n&o permitido durante a
calibragem
Irregularidade calibragédo DSP:
49 Irregularidade ao apagar o flash
durante a calibragéo
lIrregularidade calibragao DSP:
50 Irregularidade ao programar o Flash
durante a calibragéo
lIrregularidade calibragao DSP:
51 Irregularidade no Verify do Flash
durante a calibragéo
52 Irregularidade calibragdo DSP: Ava-
liagdo do encoder néo esta calibrada
53 Irregularidade calibragdo DSP: PPL
destranca durante a operagéo
54 Irregularidade calibragéo DSP:
Irregularidade DSP desconhecida
' Parada
Irregularidade "Confi- . ) = comatraso | . Pronto para
66 guracao dos dados de :jr;e(zj%lgzr;}dag)igssgonflguragao dos da parada g';ifig}s 3?2;?:::}% funcionar =0
processo” P de emer- Falha=0
géncia
A configuragéo de dados do processo
foi alterada. O subsistema de dados
01 do processo completo deve ser reini-
cializado através de um reset de
conversor.
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Irregularidade

Codigo Mensagem

Irregu-
lari-
dade

Codigo

102

Irregularidade

Causa

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Comprimento
incorreto dos dados de entrada do
processo do opcional de comunica-
cao

Res-
postaz)

Estado do sistema
Acgao
Tipo de reset

Mensagem
de saidas
digitais™

201

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: 2 PDOs |/O
foram conectados com um opcional

PDOs I/0 devem ser
conectados com opcionais
diferentes

301

1001

Dois canais PDO Mapper referem-se
ao mesmo destino

lIrregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: Buffer
de dados de processo Stack overflow

Eliminar conflito dos canais
PDO Mapper.

1002

1003

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: Buffer
de dados de processo Stack under-
flow

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: Excesso
de usuarios para stack do buffer de
dados de processo

1004

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: 1004

1005

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: 1005

1006

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: 1006

1007

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: Excesso
de usuarios PDO

1008

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: Excesso
de PDO-User-Node

1009

Irregularidade de software no subsis-
tema de dados de processo: 1009

1010

Irregularidade de firmware: Quanti-
dade autorizada de canais PDO
Mapper foi excedida

2000

2001

Software

|Endereco é 0 ou maior que 127

Executar o ajuste de
fabrica

Enderegos 1 a 127 estao
atribuidos

2002

Mapeamento PDO invalido

10001

Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x200-0x3ff e 0x600-0x7ff) utilizada
pelo SBus para parametrizagao.

10002

Um PDO configurado para CAN
possui uma ID localizada na faixa
(0x580-0x67f) utilizada pela
CANopen para parametrizacgao.

10003

Um PDO configurado para CAN deve
transmitir mais de 4 PD. Para CAN,
sO é possivel 0 — 4 PD.

10004

Dois ou mais PDOs configurados na
mesma rede CAN utilizam a mesma
ID.

10005

10006

Dois PDOs configurados na mesma
rede CAN utilizam a mesma ID.

lIrregularidade de configuragao dos
dados de processo: Excesso de PDOs
ajustados em CAN (missing mem.)

10007

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Excesso de PDOs
ajustados em CAN (missing mem.)

10008

Um modo de transmissao invalido foi
especificado para um PDO configu-
rado em CAN.
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Irregularidade

Codigo Mensagem

Irregu-
lari-
dade

Codigo

10009

Irregularidade

Causa

lIrregularidade de configuragao dos

dados de processo: ID Can ja foi
usada pelo Scope no mesmo CAN

Res-
postaz)

Estado do sistema
Acgao
Tipo de reset

Mensagem
de saidas
digitais™

10010

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: ID Can ja foi
usada pelo Sync no mesmo CAN

10011

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Problemas de
envio no CAN (doublesend err.)

10012

Irregularidade de configuragédo dos
dados de processo: Problemas de
envio no system bus (doublesend err.)

10013

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Problemas de
envio no CAN de aplicagéo (double-
send err.)

10014

O tempo de bloqueio ndo é um
numero inteiro multiplo do atual pro-
cessamento de dados de processo

Ajustar o tempo de blogueio
ou alterar o atual processa-
mento de dados de processo

10015

O Event-Timer ndo € um numero
inteiro multiplo do atual processa-
mento de dados de processo

Ajustar o Event-Timer ou o
atual processamento de
dados de processo

10016

O ciclo de valor nominal CAN ndo é um
numero inteiro multiplo do atual proces-
samento de dados de processo

Ajustar o ciclo de valor
nominal CAN ou o processa-
mento de dados de processo

10017

10018

O Periodo Sync CAN n&o é um
numero inteiro multiplo do atual pro-
cessamento de dados de processo

|0 Offset Sync CAN nao é um nimero

inteiro multiplo do atual processa-
mento de dados de processo

Ajustar o Periodo Sync
CAN ou o processamento
de dados de processo
Ajustar o Offset Sync CAN
ou o processamento de
dados de processo

10019

Momento da transferéncia de dados
Out-PDOs Sincronos maior ou igual
ao ciclo de processamento de valor
nominal CAN. Assim, Out-PDOs
sincronos ndo sao mais enviados.

Ajustar momento da transfe-
réncia de dados Out-PDO
sincrono menor ou igual ao
ciclo de processamento de
valor nominal CAN.

20001

Conflito de configuragdo com o mestre

20002

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Mestre de rede
desativou OUT-PDO ou especificou
offset invalido

20003

20004

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Mestre de rede
desativou IN-PDO ou especificou
offset invalido

lIrregularidade de configuragao dos

dados de processo: Mais Input-PDO
na K-Net que o autorizado

20005

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Mais Output-
PDO na K-Net que o autorizado

20006

Irregularidade de configuragéo dos
dados de processo: Mais palavras
PDO na K-Net que o autorizado

Irregularidade

67 "Timeout de PDO"

Um input PDO cujo tempo de timeout
nao esteja em 0, de modo que
"Offline" ndo esteja ligado e que ja
tenha sido recebido uma vez, teve
seu tempo de timeout ultrapassado.

Parada
com atraso
da aplica-
¢ao (D),
(P)

Sistema em estado de
espera
Inicio a quente

Pronto para
funcionar = 1
Falha=0

PDO 0

PDO 1

PDO 2

PDO 3

PDO 4

PDO 5

PDO 6

NoabhWN=O

PDO 7
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade ~ Acao de s.aigiaﬁ
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
' 8 |PDOS8
9 PDOY9
10 |PDO 10
11 PDO 11
12 |PDO 12
13 |PDO 13
14 |PDO 14
15 |PDO 15
' Parada
. e com atraso Sistema em estado Pronto para
68 g:gr?ig?rgjf gite?rl{z]a-" da parada |de espera funcionar = 1
¢ de emer- |Inicio a quente Falha=0
géncia
01 Limite de tempo para o sinal de sincro-
nizagao aguardado foi ultrapassado
02 Sincronizagéo perdida, periodo de sin-
cronizagao fora da faixa de tolerancia
03 Sincronizagao para sinal de sincroni-
zagao nao é possivel
|Periodo de duracdo do sinal de sincro-
04 nizagdo nao é um multiplo inteiro do
periodo de duragdo do sistema PDO
05 Limite de tempo para o sinal de
sincronizagéo foi ultrapassado
Sincronizagao perdida, periodo de
06 duracdo do sinal de sincronizagéao
invalido
07 Nenhuma sincronizacdo para o sinal
de sincronizagéo é possivel
08 Periodo de duragéo do periodo de
sistema é pequeno demais
09 |Periodo de duragao do periodo de
sistema é grande demais
Periodo de duragéo do periodo de
10 sistema ndo é um multiplo do periodo
basico
Irregularidade "Pré- Sem res- Pronto para
69  aviso de sobreaqueci- é:]ei\r/r;;rz;atlizg\zsrgc;tﬁrsijgtlr:r)assou posta, SO | —------—- funcionar = 1
mento do motor" p J indicagéao Falha =1
' 01 |Protec&o térmica do motor: Pré-aviso
acionado pela temperatura KTY
Protegao térmica do motor: Pré-aviso
02 acionado pela temperatura de
modelo de motor sincrono
03 Protegéo térmica do motor: Nivel de
aviso do modelo 12t foi ultrapassado
Irregularidade A mensagem de irregularidade de Sem res-
70 | Palavrade men- uma unidade desconhecida foi detec- 0518, 86 | cmemeeee
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de %dica‘ 30
dade 0" irregularidade ¢
' 01 |Mensagem palavra de controle de
irregularidade 0
Irregularidade A mensagem de irregularidade de Sem res-
7¢ | 'Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- P .
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de i?]dice; 30
dade 1" irregularidade ¢
01  Mensagem palavra de controle de
irregularidade 1
lIrregularidade |A mensagem de irregularidade de Sem res-
79 'Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- " |
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de i%dica, 30
dade 2" irregularidade ¢
01  Mensagem palavra de controle de

irregularidade 2
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Irregu-
Irregularidade clla:ii- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
ade Acao de saidas
L e . i 1)
Codigo Mensagem Codigo Causa pE:tsa-z) Tipo de reset digitais
lIrregularidade |A mensagem de irregularidade de Sem res-
73 'Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- "o |
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de i%dica, 30
dade 3" irregularidade ¢
01  Mensagem palavra de controle de
irregularidade 3
Irregularidade A mensagem de irregularidade de Sem res-
74 'Palavrade men- uma unidade desconhecida foi detec- 0518, 86 | cmemeeee
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de %dica‘ 30
dade 4" irregularidade ¢
' 01 |Mensagem palavra de controle de
irregularidade 4
Irregularidade A mensagem de irregularidade de Sem res-
75 | Palavra de men- uma unidade desconhecida foi detec- P
sagem de irregulari- tada na palavra de mensagem de i%dica{ 30
dade 5" irregularidade ¢
01 Mensagem palavra de controle de
irregularidade 5
' . ' Sem res-
Irregularidades: . ® ;
76 "Opgao inteligente” Irregularidade MOVI-PLC %%?ézgsé% _________
Irregularidade "Sobre- A corrente do circuito intermediario Séosq:set'g_ Sistema em estado Pronto para
81 corrente do circuito no VM ultrapassou o limite maximo ios de de espera funcionar = 1
intermediario VM" permitido de 260 % |, ominal- gaida Inicio a quente Falha =0
01 VM: Corrente do circuito intermedia-
rio alta demais
i . B i Sem res- Pronto para
82 Pg:ﬁ-%\)/(lts\c;MMomtora- r?i\?gfgedergfglvzggao do VM atingiu o O I — funcionar = 1
¢ P P) Falha = 1
01  VM: Pré-aviso Grau de utilizagao Ixt
Blogueio :
83 Irregularidade "Moni- O grau de utilizagdo do VM atingiu ou dos esta- iles’[ee"srggr:m estado ]I:;rr?cni’(t)ong?r_a1
3 2. " N H H -
toragédo I’xt VM ultrapassou o nivel de desligamento. g;c;g:e Inicio a quente Falha = 0
01  VM: Irregularidade Grau de utilizagdo
Ixt
Mensagem Qe irregularidade do VM
| _ através do sistema de informagéo do Bloqueio _
rregularidade hardware. O chopper de frenagem no dos esta- Sistema em estado Pronto para
84  "Chopper de VM néo esta pronto para funcionar, ios de de espera funcionar = 1
frenagem no AM" acionado pela monitoragao de curto- gaida Inicio a quente Falha=0
circuito BRC ou monitoragéo da ten-
s&o do driver
01 VM: Irregularidade chopper de
frenagem
|Pré-aviso "Monitora- ' . Sem res- Pronto para
85 | ¢ado de temperatura ﬁi\t/eerlné) ee rdaetglriag:;é/nl\{lose aproxima do posta (D), | --------- funcionar = 1
do VM" (P) Falha =1
01 VM: Pré-aviso de temperatura
Bloqueio .
86 Irregul_aridade "Sobre- A temperatura do VM ating_iu ou d_os esta- g'eSteeer:r:m estado Ejrr?c?igong?f1
aquecimento do VM ultrapassou o nivel de desligamento. gla?ifj:e Inicio a quente Falha =0
01 |VM: Irregularidade de temperatura
[oramuicn |0 grau de utilizaggo do resistor de _
Pré-aviso "Grau de frenagem instalado no VM atingiu o Sem res Pronto para
87 utilizagéo do resistor nivel de pré-aviso (refere-se apenas posta (D), | --------- funcionar = 1
de frenagem no VM a versao 10 kW) P) Falha = 1
01  VM: Pré-aviso Ixt do resistor de
frenagem
Irregularidade "Grau O grau de utilizagao do resistor de fre- |Bloqueio .
88 de utilizagao do nagem instalado no VM atingiu e/ou  |dos esta- gésteim:r:m estado Err?ggong?f1
resistor de frenagem ultrapassou o nivel de desligamento  |gios de Inicior; uente Falha = 0
no VM" (refere-se apenas a versao 10 kW) saida q
' 01 |Irregularidade "Grau de utilizagéo do
resistor de frenagem no VM"
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Irregu-
Irregularidade lari- Irregularidade Estado do sistema Mensagem
dade Acao de saidaﬁ
e Caodigo Res- Tipo de reset digitais
Codigo Mensagem Causa po <ta2)
89 Irregularidade ' . . Pronto para
"Moédulo de conexéo a g;:%:fégj?ﬁ& mddulo de fonte rseesmosta --------- funcionar = 1
rede WM" P Falha = 1
01 Falta no minimo uma das tensdes de
alimentagdo no VM
Aviso "Tensao de ali- A alimentagao do sistema eletrénico Pronto para
91  Mentagdode 24V do de 24V é menordo que 17V -> Sem |Sem | funciongr =1
VM" sé é exibido no mensagem de irregularidade para o | resposta Falha = 1
VM eixo!!
01  Tens&o do sistema eletrénico de 24 V
baixa demais
Irregularidade "Dados Ocorreu uma irregularidade no bloco S(L%qgsetig_ Sistema blogueado Pronto para
94  de configuracédo da dos dados de configuragéo da unidade ios de Reinicio do gistema funcionar =0
unidade" durante a verificagao da fase de reset gaida Falha=0
01  Dados de configuragao da unidade
Irregularidade de soma de verificagao
02 Dados de configuragao da unidade
Versao invalida do jogo de dados de
configuracéao
03  Dados de configuragao da unidade Corrigir configuragédo ou
Tens&o nominal inesperada da adequar firmware
unidade
Bloqueio
97 Irregularidade "Copiar Um jogo de parametros n&o pode dos esta- |Sistema bloqueado Err?é}gong?fo
jogo de parametros" ser copiado sem erros gios de Reinicio do sistema Falha = 0
saida -
01 | Interrupgéo do download de um jogo Repetir download ou res-
de parametros para a unidade. taurar o estado de forneci-
mento
107 Irregularidade "Com- Firmware detectou uma irregulari-
ponentes da rede" dade em um dos componentes de  |Somente |
rede (bobina do conversor, filtro de  |exibir
rede, contator de alimentacéo)
115 As conexdes X7:1 (+24 V) | X7:2 Blogueio .
Irregularidade "Fun- (RGND) ou X8:1 (+24 V) / X8:2 dos ests-  Sitemaemestadode - Pronto para,
¢Oes de segurancga" (RGND) estao invertidas. Verificar gios de Inl’?:io a quente Falha = 0
a cablagem. saida q
'Relé de seguranga: Atraso de comu- * Umrelé de segurancga
tacdo grande demais entre o canal de na unidade: Verificar
desligamento 1 e 2 placa de seguranca
* Dois relés de segu-
01 ranga na unidade: Veri-
ficar controle / cablagem
dos dois relés. Atraso de
comutagao permitido:
100 ms
116 Timeout de comunicagéo via DPRAM Sistema em estado de
Irreqularidade ou SBus entre o MOVI-PLC® e a Parada espera Pronto para
"Tirr?eout MOVI-PLC" unidade de emer-  Verificar conexéo de funcionar = 1
géncia comunicagao Falha=0
Inicio a quente
197 Irregularidade "Faltade |Firmware detectou uma falta de fase Somente |
fase na alimentagéo” na alimentagao exibir

1) valido para resposta padrao

2) P = Programavel, D = Resposta padrao

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

221



\_/ ~
6 > < Operagao
- ™~ Indicagdes operacionais — Componente adicional do médulo capacitor MXC

6.5 Indicagbes operacionais — Componente adicional do médulo capacitor MXC

Os estados operacionais séo exibidos através de um LED de duas cores na parte frontal
da carcaga.

* LED esta aceso em verde:
— O mddulo capacitor esta pronto para funcionar.
* LED esta aceso em vermelho:
— lrregularidade geral.
* LED piscando vermelho (1 Hz):
— Foi atingido o0 maximo grau de utilizagdo do mdodulo capacitor.
* LED né&o acende:
— O mddulo capacitor ndo esta sendo alimentado com tenséao.

(1]

e |

ot

6.6 Indicagcbes operacionais — Componente adicional do médulo buffer MXB
Nenhuma mensagem esta sendo exibida no médulo buffer.

a4

1778575499
1]  LED
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Indicagbes operacionais — Componente adicional do médulo de fonte chaveadade 24V~ — ~

6.7 Indicagées operacionais — Componente adicional do médulo de fonte
chaveada de 24 V

O estado operacional, como p. ex., o grau de utilizagdo e a falha do médulo de fonte
chaveada, ¢ indicado através de 2 LEDs na parte dianteira da unidade.

+ LED State:
— Operagao normal verde.
— Falha vermelho. Presenca de falha em caso de:
— Sobrecarga,
— Sobretenséao,
— Subtenséo.
* LED Load:
— Operagao normal verde.

— Com aprox. 80 % do grau de utilizagdo de uma saida (8 A), este LED esta
amarelo.

1410983691

[1] LED State [2] LED Load
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v

7 Service

7.1 Informacgdes gerais
Durante a operagao, nao sdo necessarios intervalos de inspeg¢ao e manutencao.

7.1.1 Envio para reparo

Se nado conseguir eliminar uma irregularidade, favor entrar em contato com a SEW
Service da SEW-EURODRIVE (— "Servigo de assisténcia técnica e pegas de reposicao").

Quando contatar a SEW Service, sempre informar o nimero de produg¢do e o nimero
da encomenda. Isso possibilita um atendimento mais eficiente. O nimero de produgao
encontra-se na plaqueta de identificacdo (— pag. 15).

Ao enviar uma unidade para reparo, favor informar os seguintes dados:
* Numero de producao (ver a plaqueta de identificagao)

» Denominagéo do tipo

* Versao da unidade

* Dados do nimero de produgao e numero da encomenda

» Breve descrigdo da aplicagao (aplicagéo, controle)

* Motor conectado (tipo de motor, tensao do motor)

+ Tipo da irregularidade

+ Circunstancias em que a irregularidade ocorreu

» Sua prépria suposi¢cao quanto as causas

* Quaisquer acontecimentos anormais, etc. que tenham precedido a irregularidade.
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7.2 Remocgao /Instalagao de um moédulo

Este capitulo descreve a troca de um maédulo de eixo no sistema de eixos. A remogao/
instalagao de um maédulo mestre, um maédulo capacitor ou médulo buffer, um méodulo de
alimentacdo, um maddulo de descarga do circuito intermediario, bem como um mddulo
de fonte chaveada de 24 V é realizada de forma analoga.

7.21 Indicagdes de seguranga
Observar sempre as seguintes indica¢des de segurangal

A PERIGO!

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

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

» Desligar o sistema de eixos da rede elétrica e aguardar 10 minutos antes de retirar
a tampa protetora.

* Apo6s o término dos trabalhos, colocar o sistema de eixos em operagdao somente
com a tampa protetora, ja que a unidade sem a tampa protetora sé apresenta a
classe de protecéo IP0O0.

A PERIGO!

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

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

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

* Com uma rede de alimentagao = 10 mm? ¢ suficiente instalar um condutor de pro-

tecdo com uma secao transversal de cobre = 10 mm? ou de aluminio = 16 mmZ.

* Nas exceg¢des onde um disjuntor Fl para protegao contra contato direto ou indireto
deve ser empregado, este deve ser apropriado para corrente continua e alternada

(RCD tipo B).
7.2.2 Torques
Torques
Parafusos de fixagdo das tampas de protecao 0,8 Nm
Parafusos de fixagdo das conexdes do circuito intermediario | 3 -4 Nm
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7.2.3 Remocao de um moédulo de eixo

Desligar o sistema
de eixos da rede
elétrica.

Presilhas de
fixagdo da
blindagem

Cabos

Tampas

Cabos de sinal

Cabos de 24 V

A remogao de um médulo de eixo é realizada na seguinte ordem:
» Desligar o sistema completo de eixos da rede elétrica. Observar as indicagbes de

seguranga (— pag. 225).

» Retirar as presilhas da fixagdo da blindagem de sinal [2].

* Remover os conectores dos cabos do encoder [4] (X13).
* Remover os conectores dos cabos de rede de sinal [1] (X9a, X9b).
» Remover os conectores do cabo de conexao CAN2 [3] (X12), caso estejam presentes.

* Remover as tampas de protegao [5], também nas unidades a direita e a esquerda
da unidade a ser desmontada.

* Remover os conectores dos cabos de sinal [6] (X10, X11).

)

[2]
[6]

[3]

[4]

[5]

1411055115

* Remover os conectores dos cabos de 24 V para a alimentagao do sistema eletrénico
e dos freios [8] (X5a, X5b).
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Barras do circuito
intermediario

Chapa de
blindagem

Cabos do motor

Sistema de
controle do freio

Relé de seguranca

Parafusos de
fixagdo

Remover as barras do circuito intermediario [13] nas unidades atingidas (X4).

Remover a chapa de blindagem no borne de poténcia [10]:
« Soltar o parafuso.
» Retirar a chapa de blindagem puxando-a para baixo.

Remover os conectores do cabo do motor [12] (X2).

Remover os conectores do sistema de controle do freio [11] (X6).

Remover o conector do relé de seguranga, caso esteja presente.

Soltar os 2 parafusos de fixacao inferiores [9] do médulo de eixo.

Soltar os 2 parafusos de fixagao superiores [7] do modulo de eixo.

\/

[12] [11]

[7]

[8]

[9

[10]

1411057547
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Retirar o médulo * Levante um pouco o médulo de eixo e incline-o para frente. Retire o médulo de eixo
de eixo completamente para cima.

1411059979
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7.2.4 Instalagao de um médulo de eixo

Os numeros de posigao na descricdo a seguir referem-se as figuras no capitulo anterior
"Desmontagem de um maddulo de eixo".

Inserir médulo » Coloque o médulo de eixo por cima nos parafusos de fixagao inferiores e empurre-
de eixo o para tras até atingir a parede posterior. Agora baixe o modulo de eixo.

1411062411
Parafusos de * Aperte firmemente os parafusos de fixagéo superiores [7].
fixagdo « Aperte firmemente os parafusos de fixagéo inferiores [9].
Sistema de * Inserir o conector para o sistema de controle do freio [11] (X6).
controle do freio
Cabos do motor * Inserir os conectores do cabo do motor [12] (X2).
Chapa de » Aparafusar a chapa de blindagem no borne de poténcia [10]. Aparafusar bem a
blindagem chapa da blindagem.

Barras do circuito * Aparafusar as barras do circuito intermediario [13]. Aparafusar bem as barras (X4).
intermediario
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Cabos de 24V * Inserir 0s conectores dos cabos de 24 V para a alimentagao do sistema eletronico e
dos freios [8] (X5a, X5b).
[7]
[8]
[9]
[10]
[12] [11]
1411064843
Cabos de sinal * Inserir os conectores dos cabos de sinal [6] (X10, X11) (— pag. 226).
Tampas de * Colocar as tampas de protegao [5] (— pag. 226). Aparafusar bem as tampas
protegao (— pag. 226).
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7.3 Montagem da conexao do circuito intermediario para configuragcao do sistema
de eixos em duas fileiras

Durante a montagem da conexao do circuito intermediario, recomendamos a seguinte
sequéncia:

N

N0\ N

* Aparafusar os trés barramentos de condugéo [1] com os parafusos [2] nos ele-
mentos de isolamento [3]. O torque é de 2,5 -3 Nm.

NOTA
° As conexdes do circuito intermediario +U, e -U, devem ser torcidas 3 vezes, ver [1] na
1 figura da pagina seguinte.

» Aparafusar as trés conexdes de circuito intermdiario [4] com os parafusos [5] nos
barramentos de condugéo [1]. O torque é de 3 —4 Nm.

Os trabalhos descritos acima devem ser realizados nos dois elementos de isolamento.

E necessario montar os elementos de isolamento pré-montados no médulo de eixo
como descrito a seguir.

*  Empurre os barramentos de condugao [1] embaixo das barras do circuito interme-
diario [6] do médulo do eixo e aparafuse a conexdo com os parafusos [7].

» Coloque a tampa de protecéao [8].
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Figura: Trangamento das conexdes de circuito intermediario +U, e -U, [1].
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7.4 Armazenamento por longos periodos

Em caso de armazenamento por longos periodos, ligar a unidade a tensao da rede por
no minimo cinco minutos a cada dois anos. Caso contrario, a vida util do equipamento
podera ser reduzida.

A tensdo de alimentacdo de 24 V. deve ser aplicada sem considerar outras
observacoes.

Procedimento caso a manuten¢ao nao tenha sido realizada:

Capacitores eletroliticos sdo inseridos nos servoconversores. Eles estdo sujeitos a
efeitos de envelhecimento quando estdo desenergizados. Este efeito pode levar a
danos dos capacitores se a unidade for conectada diretamente a tensdo nominal apds
longo armazenamento.

Se a manutengdo néo tiver sido realizada regularmente, a SEW-EURODRIVE reco-
menda aumentar a tensdo da rede lentamente até atingir a tensdo maxima. Isso pode
ser realizado, p. ex., utilizando um transformador variavel cuja tensdo de saida é ajus-
tada de acordo com a viséo geral a seguir. Apos esse processo de regeneragao, a uni-
dade pode ser utilizada imediatamente ou pode continuar a ser armazenada.

Os seguintes estagios sao recomendados:

Unidades de 380/500 Va:

+ Estagio 1: 0 Vca a 350 Vp dentro de alguns segundos
+ Estagio 2: 350 Va por 15 minutos

» Estagio 2: 420 Vp por 15 minutos

+ Estagio 3: 500 Vp por 1 hora

Apbs este processo de regeneracdo, a unidade pode ser utilizada imediatamente ou
pode continuar a ser armazenada por longos periodos com manutengéo.

7.5 Reciclagem
Favor seguir a legislagdo nacional mais recente!

Eliminar as pegas separadamente, reciclando os materiais de acordo com a sua
natureza e com as normas em vigor, p. ex.:

» Sucata eletronica (circuitos impressos)

» Plastico

*  Metal

+ Cobre

* Aluminio.
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8 Dados técnicos
8.1  Marca CE, aprovagao UL

Os servoconversores de eixo multiplo MOVIAXIS® MX cumprem os seguintes regula-
mentos e normas:

8.1.1 Marca CE
+ Diretiva de baixa tensao 2006/95/CE.
« Compatibilidade eletromagnética 2004/108/CE.

O servoconversor e os modulos de alimentagao MOVIAXIS® sao componentes des-
tinados ao uso em maquinas e em sistemas industriais. Eles atendem a norma de
produtos EMC EN 61800-3 "Acionamentos elétricos de rotagdo variavel". Se as ins-
trugcdes de instalagdo forem cumpridas, também serdo preenchidos os pré-requi-
sitos correspondentes para a obtengdo da marca CE para todas as maquinas/todos
os sistemas equipados com base na diretriz EMC 2004/108/CE.

* O cumprimento dos valores limite de classe "C2" conforme EN 61800-3 foi compro-
vado em uma estrutura de teste especificada. A SEW-EURODRIVE pode fornecer
informagdes mais detalhadas sob consulta.

tensdo 2006/95/CE e com a diretriz EMC 2004/108/CE. A SEW-EURODRIVE pode

C € A marca CE na plaqueta de identificagédo indica a conformidade com a diretiva de baixa
fornecer uma declaragao de conformidade sob consulta.

8.1.2 Aprovagodes das unidades basicas
As seguintes aprovagdes para os médulos MOVIAXIS® estzo disponiveis:

Médulo MOVIAXIS® UL/ cUL c-Tick

Médulo de alimentagdo MXP 10 kW X

Médulo de alimentagdo MXP81 10 kW

X
Médulo de alimentagdo MXP 25 kW X

x

Médulo de alimentagdo MXP 50 kW

Médulo de alimentagdo MXP 75 kW

Médulo de alimentagéo e regenerativo MXR"

X | X

Modulo de eixo MXA

Médulo mestre MXM
Moédulo de fonte chaveada de 24 V MXS

Modulo buffer MXB

Médulo capacitor MXC

X X | X | X X | X | X X |X | X X|X
x

Médulo de descarga do circuito intermediario MXZ

Configuragéo do sistema de eixos em duas fileiras: X X

1) Informagdes sobre o MXR encontram-se no manual "Mdédulo de alimentagéo e regenerativo".

cUL é equivalente a aprovagado conforme CSA.
C-Tick certifica a conformidade segundo a ACA (Australian Communications Authority).
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8.1.3 Aprovacao UL dos componentes da rede

Filtro de rede NF..
para moédulo de
alimentagdo MXP

Bobina de rede
ND.. para médulo
de alimentagdo
MXP

Filtro de rede
NFR.. para mdédulo
de alimentagéo e
regenerativo MXR

Filtro de rede
NFH.. para médulo
de alimentagéo e
regenerativo MXR

Bobina de rede
NDR.. para médulo
de alimentagéo e
regenerativo MXR

Os filtros de rede NF.. listados aqui possuem uma aprovagao de componente indepen-
dente do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

+ NF018-503
» NF048-503
* NF085-503
» NF150-503

As bobinas de rede ND... listadas aqui possuem uma aprovagado de componente inde-
pendente do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

+ NDO020-013
+ NDO045-013
+ NDO085-013
+ ND150-013

Os filtros de rede NFR.. listados aqui possuem uma aprovagdo de componente inde-
pendente do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

* NFRO075-503
*+ NFR111-503

Em combinagédo com as unidades MXR, o filtro de rede NFH é um acessoério listado no
UL.

As bobinas de rede NDR.. listadas aqui possuem uma aprovacgao de componente inde-
pendente do servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®.

+ NDRO075-083
* NDR110-083

8.1.4 Certificado UL da configuragdo de um médulo de eixo de duas fileiras

Os elementos de isolamento ndo tém certificado UL.
A aprovagéao esta sendo preparada atualmente.
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8.2 Dados técnicos gerais
A tabela seguinte lista os dados técnicos, que independentemente de

+ tipo,
e versao,
* tamanho,

* e poténcia
sdo validos para todos os servoconversores de multiplos eixos MOVIAXIS® MX.

MOVIAXIS® MX

Imunidade a interferéncias Atende a norma EN 61800-3

Emissao de interferéncias em caso de

instalagio compativel com EMC Categoria "C2" conforme 61800-33

Temperatura ambiente Jy 0°C até +45°C

Classe climatica EN 60721-3-3, classe 3K3
Temperatura de armazenamento 9 -25°C até +70 °C

Tempo de armazenagem Até 2 anos sem medidas especiais

Refrigeragao externa e refrigeragédo de convecgéo,

Tipo de refrigeragao (DIN 41751) dependendo do tamanho

Classe de protecao EN 60529 (NEMA1)1)

Médulos de eixo tamanho 1 -3 IP20

Médulos de eixo tamanho 4 — 6 IP10

Médulo de alimentagédo tamanho 1, 2 IP20

Médulo de alimentagdo MXP81 1P20

Modulo de alimentagao tamanho 3 IP10

Modulo de alimentagéo e regenerativo MXR IP10

Moédulo mestre IP20

Modulo de fonte chaveada IP10

Médulo capacitor IP10

Madulo buffer IP10

Médulo de descarga do circuito intermediario IP10

Configuracéo do sistema de eixos em duas IP10

fileiras

Modo de operagao DB (EN 60034-1)

Classe de impurezas 2 de acordo com IEC 60664-1 (VDE 0110-1)
Categoria de sobretensao IIl de acordo com IEC 60664-1 (VDE 0110-1)

Até h < 1000 m sem restrigdes.

Com h > 1000 m sao validas as seguintes restricdes:

— De 1000 m até méax. 2000 m: redugéo Iy de 1 % por
100 m

Altitude de instalacao

1) —Coberturas contra contato acidental devem ser inseridas nas tampas de protegao da unidade nos lados
esquerdo e direito do sistema da unidade. — Todos os terminais para cabos devem ser isolados.
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8.2.1 Adequacao de entradas digitais padrao
NOTA
[ ] ~ . Lo ~ ~ . \
1 Nao é permitido controlar entradas digitais padrdo com tensdes relacionadas a segu-
ranca (pulsadas), com excegao de X7 e X8 em MXA.
8.3 Dados técnicos — Médulos de alimentagao MXP
8.3.1 Secéao de poténcia do médulo de alimentagdo tamanho 1 -3
Médulo de alimentagio MOVIAXIS® = " 2 Tamanho
MXP80A-...-503-00 1 2 3
Tipo 010 025 050 075
ENTRADA
Tensdo de conexédo CA Vqqe U \ 3x380V—-3x500V+10
Corrente nominal de rede CA l;¢4e | A 15 36 72 110
Poténcia nominal Py P kW 10 25 50 75
Frequéncia de rede f,o4e Hz 50 - 60 5%
Secio transversal e contatos nas COMBICON PC4 COMBICON Parafusos com rosca M8
gaol mm? encaixavel, PC16 encaixa- max. 70
conexoes . .
max. 4 vel, max. 10
Segdo transversal e contatos na mm?  méx. 4x4 méx. 4 x 10 méx. 4 x 50 blindado
presilha de fixagao da blindagem
SAIDA (CIRCUITO INTERMEDIARIO)
Tensao n_qnjlg?l do circuito U v CC 560
intermediario® Ugy
Corrente nominal do circuito
intermediario® CC Ig LA 18 45 90 135
Corrente max. do circuito lnax
intermediario CC lg; pax A 45 125 225 3375
Capacidade de sobrecarga por no o
max.1s 250 %
Poténcia chopper de frenagem kW Pico de poténcia: 250 % x Py ; poténcia continua: 0,5 x Py
Poténcia regenerativa média que
pode ser absorvida kw 05xPy
Segao transversal® e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14 Prensa-cabos M6
RESISTOR DE FRENAGEM
Valor minimo permitido de resistor
de frenagem R (operagao em 4 qua- Q 26 10 5.3 3.5
drantes)
Secéao transversal e contatos nas 2> | COMBICON PC4 COMBICQN, Parafusos com rosca M6
< mm L . PC16 encaixa- .
conexdes encaixavel, max. 4 . max. 35
vel, max. 10
Segﬁ.o transyersa~l e contatos na mm?2 max. 4 x 4 max. 4 x 10 max. 4 x 16
presilha de fixagao da blindagem

Tabela prossegue na pagina seguinte. Notas de pé na pagina seguinte.
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Médulo de alimentagio MOviAXis® = " 2 Tamanho

MXP80A-...-503-00 1 2 3

GERAL

Poténcia dissipada na poténcia 160 280

nominal w 30 80

Quantidade permitida de ligagao / min-’ < 1/min

desligamento da rede

Tempo minimo da rede desligada s > 10

para desligar a rede

Massa kg 4.2 5.7 10.3 10.8
L mm 20 20 150

Dimensées: A mm 300 400
P mm 254

N =
= — =

Dados na plaqueta de identificagdo

Unidade

Na V(eqe = 3 x 500 Vp € preciso que as correntes de saida sejam reduzidas em 20 % em relag&o aos dados nominais.
4) Valor decisivo para o planejamento de projeto da atribuigdo do médulo de alimentagéo e de eixo

5) Forga do material [mm] x largura [mm]
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Os dados técnicos do médulo de alimentagdo MXP81 com resistor de frenagem corres-
pondem aos dados do médulo de alimentagédo tamanho 1. Dados técnicos diferentes

sao listados a seguir.

8.3.2 Secao de poténcia do médulo de alimentagao compacto MXP81

Médulo de alimentagao MOVIAXIS® 12 Tamanho
MXP81A-...-503-00 1
CAPACITANCIA ADICIONAL DO CIRCUITO INTERMEDIARIO
Tensao nominal do circuito intermediario u \Y CC 560
Energia que pode ser armazenada W Ws 250
Pico de poténcia absorvivel P kW 20
Capacitancia nominal C uF 1000
RESISTOR DE FRENAGEM INTERNO
Poténcia de frenagem efetiva Pefet W 220
Maxima poténcia de frenagem Prax kw 26
RESISTOR DE FRENAGEM (externo)
Valor minimo permitido de resistor de
= Q 26

frenagem R (operacao em 4 quadrantes)
Segéo}ransversal e contatos nas mm? COMBICON PC4 encaixavel, max. 4
conexoes
Secgao transversal e contatos na presilha 2 .
de fixagédo da blindagem mm max. 4 x 4
GERAL
Poténcia dissipada na poténcia nominal W 30
Massa kg 4.2

L mm 120
Dimensoées: A mm 300

P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagao

2) Unidade

8.3.3 Unidade de controle do médulo de alimentagao

Médulo de alimentacao
MOVIAXIS® MX

Dados gerais do sistema eletronico

Interface CANY

CAN: conector macho Sub-D de
9 pinos

Rede CAN de acordo com a especificagdo CAN
2.0, parte A e B, técnica de transmisséo de acordo
com ISO 11898, max. 64 participantes,

resistor de terminacéo (120 Q) deve ser implemen-
tado externamente,

taxa de transmisséo ajustavel 125 kBaud — 1 MBaud,
Protocolo MOVILINK® expandido,

Tenséo de alimentacgédo 24 V¢

24 Vo +25 % (EN 61131)

Secao transversal e contatos

COMBICON 5.08

um fio por borne: 0.20 — 1.5 mm
dois fios por borne: 0.25 — 1.5 mm

2
2

Comutagio de SBus para SBusP!Us

Chave DIP de 4 pinos

Presilhas de fixagdo da blindagem

Presilhas de fixagao da blindagem disponiveis para os cabos de controle

Maximo diametro de cabo instalavel
na presilha de fixagao de blindagem

10 mm (com bainha de isolamento)

1) Apenas para system bus baseado em CAN.
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8.4 Dados técnicos — Médulos de eixo MXA
8.4.1 Secao de poténcia do médulo de eixo
Médulo de eixo MOVIAXIS® n 3 Tamanho
MXAB80A-...-503-00 1 2 3 4 5 6
Tipo 002 004 008 012 016 024 \ 0328) 048 064 100
ENTRADA (circuito
intermediario)
Tenséo n_o'n?inal do circuito U v CC 560
intermediario Ug)y
Corrente nominal do circuito | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
intermediario lyzk
Segao transversal? e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
SAIDA
Tenséo de saida U u \ 0 — max. Vieqe
Corrente continua de saida CA 6)
Iy PWM = 4 KkHz® | A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133
Corrente continua de saida CA
Iy PWM = 8 KkHz5) | A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Corrente continua de saida CA
I, PWM = 16 kHz5) | A 15 3 5 8 11 13 18 - - -
Corrente de saida max. da e A 5 10 20 30 40 60 = 8 120 160 250
unidade s«
Capat':idade de sobrecarga por 250 %
nomax.1s
gorrente de saida aparente S KVA 14 28 55 85 11 17 | 22 33 44 69
Nsaida
Frequéncia PWM fp\ym kHz Ajustavel: 4/8/16; ajuste no fornecimento: fpyy=8 kHz
Frequéncia de saida max. f,sx f Hz 600
COMBICON | Parafusoscom | Parafusos com
Secao transversal e contatos mm?2 COMBICON PC4 PC16 rosca rosca
nas conexdes do motor encaixavel, max. 4 encaixavel, M6 M8
max. 10 max. 35 max. 70
Secao transversal e contatos na
presilha de fixagao da blin- mm? max. 4 x 4 max. 4 x 10 max. 4 x 35 max. 4 x 50
dagem do motor
1 saida digital Adequada para operacéo direta do freio, a prova de curto-
. 9 circuito. 24 V externa necessaria. A tolerancia depende do
sistema de tino de freio utilizad | de planei i d ot
U/ controle de freio  LIPo de freio utilizado, ver manual de planejamento de projeto.
Conexao do freio freio’ v/ /A Ver exemplo para maxima carga ap6s as notas de rodapé.
freio
Nivel do sinal: "0"=0V "1"=+24V Atencgao: Nao aplicar tensao externa!
Funcéo: progr. fixo com "/freio"
COMBICON 5.08
Contatos de conexao freio m? um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm22

dois fios por borne: 0,25 - 1,5 mm

Presilhas de fixagao da
blindagem

Presilhas de fixagao da blindagem disponiveis para os cabos de freio

Maximo didmetro de cabo
instalavel na presilha de fixacao
de blindagem

10 mm (com bainha de isolamento)

Tabela prossegue na pagina seguinte. Notas de pé na pagina seguinte.
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Dados técnicos — Médulos de eixo MXA

Hz
Médulo de eixo MOVIAXIS® K 2 Tamanho
MXAB80A-...-503-00 1 2 3 4 5 6
GERAL
:g:ﬁl':fa'la dissipada na poténcia W 30 60 100 150 210 280 380 450 670 1100
Massa kg 42 42 42 52 52 92 92 92 156 156
L mm 60 90 90 120 150 210
Dimensées: A mm 300 300 400 400 400 400
P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagdo
2) Unidade

3) Com simplificagéo: Ig)y = Iy (aplicagdo de motor tipica)
4) Forga do material [mm] x largura [mm]

regenerativo.

8) E valido para tens&o da rede 400 V e 50 Hz / PWM = 8 kHz.

8.4.2 Notas sobre o sistema de controle do freio

NOTA

Nota sobre a exigéncia de tolerancia da tensao do freio!
: A tenséao do freio deve ser configurada. Para tal, ver manual de sistema "Servocon-
1 versor de multiplos eixos MOVIAXIS®",

Na Viege = 3 x 500 Vp € preciso que as correntes de saida sejam reduzidas em 20 % em relagéo aos dados nominais.

)
6) Para um eixo 32 A usado conforme UL e com PWM de 4 kHz, é permitida somente uma corrente continua de saida maxima de 35 A.
) Valores indicados sédo validos apenas para a operagdo do motor. A mesma poténcia de pico esta disponivel nos modos motor e

8.4.3 Carga permitida do controle de freio e no freio

Um procedimento completo de comutacéo (abrir e fechar) s6 pode ser repetido no
maximo a cada dois segundos. O freio deve permanecer no minimo 100 ms desligado

antes de poder ser ligado de novo.
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Dados técnicos — Médulos de eixo MXA
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8.4.4 Unidade de controle do médulo de eixo

Médulo de eixo MOVIAXIS® MX

Dados gerais do sistema eletronico

Tensao de alimentagao de 24 V¢

Secao transversal e contatos

24 Vo * 25 % (EN 61131)

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0.20 — 1.5 mm?

dois fios por borne: 0.25-1.5 mm?

Entradas digitais X10:1 e X10:10
Resisténcia interna

Nivel do sinal

Funcgao

4 saidas digitais

Nivel do sinal

Funcgao

Livre de potencial (optoacoplador), compativel com CLP (EN 61131), ciclo de amostragem
1ms
R;=3.0kQ, Iz =10 mA

+13V-+30V
3V-+5V

"1" = contato fechado

"0" = contato aberto de acordo com EN 61131

DIG@: progr. fixo com "/liberagao dos estagios de saida"
DIg1 — DI@8: Possibilidade de selegdo ver menu de parametro
DIJ1 e DIG2 apropriados para a fungdo Touch-Probe (tempo de laténcia < 100 us)

. Compativel com CLP (EN 61131-2), tempo de resposta 1 ms, a prova de curto-circuito,

Imax = 50 MA

"0"=0V, "1"=+24 V, Atengao: Nao aplicar tensao externa.

DOG@ — DOY3: Possibilidade de selegéo, ver menu de parametro

Secao transversal e contatos

Presilhas de fixagao da blindagem

COMBICON 5.08
um fio por borne: 0.20 — 1.5 mm?

dois fios por borne: 0.25-1.5 mm?

Presilhas de fixagao da blindagem disponiveis para os cabos de controle

Maximo diametro de cabo instalavel
na presilha de fixagdo de blindagem

10 mm (com bainha de isolamento)

X7 e X8: Contatos de conexao para
funcoes de segurancga

Secao transversal e contatos

Opcional no relé de seguranga integrado na unidade

1 relé de seguranga

Categoria 3 segundo EN 954-1:1996
Nivel de desempenho "d" de acordo com
EN ISO 13849-1:2006

2 relés de seguranga
Categoria 4 segundo EN 954-1:1996

Nivel de desempenho "e" de acordo
com EN ISO 13849-1:2006

»  SIL3 IEC conforme 61800 5-2:2007
» Tipo de protecgéo Ill de acordo com

EN 201:1997
Mini COMBICON 3.5

um fio por borne: 0.08 — 1.5 mm?
dois fios por borne: 0.08 — 0.75 mm?

Interface CAN2
(Parte frontal CAN)

Rede CAN de acordo com a especificagao
CAN 2.0, parte A e B, técnica de transmis-
séo de acordo com ISO 11898, max.

64 participantes

CAN: conector macho Sub-D de 9 pinos
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8.5 Dados técnicos — Componente adicional do médulo mestre MXM

Médulo mestre MOVIAXIS® MX 12 e
MXM80A-...-000-00
Tipo 000
Tensédo de alimentagdo V U \ 24 V¢ % 25 % de acordo com EN 61131

COMBICON 5.08
Secao transversal e contatos (X5a) um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?

dois fios por borne: 0,25 - 1,5 mm?
COMBICON 5.08
um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 - 1,5 mm?
Diametro externo maximo do cabo: 3,5 mm.
Conector recomendado: MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 com saida do cabo na extremidade frontal)

Secao transversal e contatos (X5b)

GERAL
Massa kg 2.3
L mm 60
Dimensdées: A mm 300
P mm 254
Presilhas de fixagdo da blindagem Presilhas de fixagdo da blindagem disponiveis para os cabos de controle

Maximo diametro de cabo instalavel na presilha

de fixacdo de blindagem 10 mm (com bainha de isolamento)

1) Dados na plaqueta de identificagdo

2) Unidade
NOTA
° Demais dados técnicos encontram-se no manual "Controlador MOVI-PLC® advanced
DH..41B", manual "Gateway fieldbus UFR41B EtherNet/IP, Modbus/TCP e PROFINET
1 10", manual "Gateway fieldbus UFF41B DeviceNet e PROFIBUS DP".
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Dados técnicos — Componente adicional do modulo capacitor MXC

8.6 Dados técnicos — Componente adicional do médulo capacitor MXC

Moédulo capacitor MOVIAXIS® no2
MXC80A-050-503-00
Tipo 050
ENTRADA
oo jomna docirauto -y ce o0
E:lr:;gl:ngtézﬁode ser W Ws 1000
Pico de poténcia absorvivel kW 50
Secao transversal e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
GERAL
Capacitancia C uF 4920
Intervalo de tempo apés ligar a
unidade até ela estar pronta para s 10
funcionar
Massa kg 12.6
L mm 150
Dimensées: A mm 400
P mm 254
1) Dados na plaqueta de identificagéo
2) Unidade
3) Com Vigge =3 x 400 Vi
8.6.1 Unidade de controle do médulo capacitor
Médulo capacitor MOVIAXIS® MXC Dados gerais do sistema eletronico
Tenséo de alimentacéo de 24 V¢ 24 Voo £25 % (EN 61131)
COMBICON 5.08
Secgéo transversal e contatos um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?2
dois fios por borne: 0,25 - 1,5 mm?2
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Dados técnicos 7

Dados técnicos — Componente adicional do médulo buffer MXB

Médulo buffer MOVIAXIS® o3
MXB80A-050-503-00
Tipo 050
ENTRADA
:I'ensao ngn?lr%)al do circuito U v CC 560
intermediario® Ug|y
Segao transversal e contatos mm Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
GERAL
Capacitancia C uF 4920
Intervalo de tempo apés ligar a
unidade até ela estar pronta para s 10
funcionar
Massa kg 11
L mm 150
Dimensoées: A mm 400
P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagao
2) Unidade
3) Com Vrede =3 x400 VCA
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Dados técnicos — Componente adicional do médulo de conexao a rede 24 V MXS
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8.8 Dados técnicos — Componente adicional do médulo de conexao a rede 24 V MXS

Médulo de conexio a rede de 24 V MOVIAXIS® 1) 2)
MXS80A-...-503-00
Tipo 060
ENTRADA através do circuito intermediario
Tensdo nominal do circuito intermediario Ugy u \ CC 560
Secgao transversal® e contatos Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
ENTRADA através de 24 V externa
= . CC 24 -0 % / +10 % — Com sistema interno de controle do freio
Tensdo nominal de entrada Uy U v CC 24 +25 % (EN 61131) — Com controle via comutador de freio
PC6
Secao transversal e contatos mm?2 um fio por borne: 0.5 - 6
dois fios por borne: 0.5 - 4
SAIDA
CC 3 x 24 (massa comum) tolerancia em caso de alimentagao
Tensio nominal de saida U U Vv através do circuito intermediario: CC 24 0 % / +10 % tolerancia em
caso de alimentagao através de 24 V externa: de acordo com a ten-
séo que seja alimentada
Corrente nominal de saida | | A 3x10%
Poténcia nominal de saida P P w 600
COMBICON 5.08
Secao transversal e contatos mm?2 um fio por borne: 0,20 - 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?

GERAL
Tempo de transi¢do em caso de queda de Ut5) t s Poténcia nominal acima de 10 ms
Rendimento aprox. 80 %
Massa kg 4.3
Dimensoées L mm 60

A mm 300

P mm 254

1) Dados na plaqueta de identificagdo

2) Unidade

3) Forga do material [mm] x largura [mm]

4) Nao é possivel simultaneamente, pois a poténcia total é limitada em 600 W

5) Valido para o seguinte ponto de medigdo: minimo de 10 ms é garantido para uma inclinagéo de flanco da tenséo decrescente do
circuito intermediario (dV, / dt) > (200 V / 1 ms). E vélido para uma tenséo da rede V de 3 x 380 V.
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Dados técnicos — Componente adicional do médulo de descarga do circuito intermediario MXZ

Dados técnicos 7 8

8.9 Dados técnicos — Componente adicional do médulo de descarga do circuito

intermediario MXZ

8.9.1 Secéao de poténcia do médulo de descarga do circuito intermediario

Médulo de descarga do circuito intermediario do i) 2)
MOVIAXIS® Tamanho 1
MXZ80A-...-503-00
Tipo 050
ENTRADA (circuito intermediario)
Tensio nominal do circuito intermediario® Ugy U % CC 560
Secao transversal? e contatos Trilhos de cobre 3 x 14, prensa cabos M6
Energia conversivel E E J 5000
SAIDA
Resistor de frenagem R R Q 1
Conexao de descarga Aparafusamento especial da SEW
Secao transversal e contatos mm? Parafusos com rosca M6, max. 4 x 35
Conexao com a presilha de fixagdo da blindagem mm? max. 4 x 16
do cabo de poténcia
GERAL
Pronto para funcionar apés ligar a alimentagao
e a alimentagao de 24 V s <10
Pronto para funcionar apés curto-circuito s Depende da aplicacéao
Possibilidade de repetir a descarga rapida s 60
Duragao da descarga rapida s <1
Temperatura de desligamento °C 70
Massa kg 3.8
L mm 120
Dimensoées: A mm 235
J mm 254

) Dados na plaqueta de identificagdo
2) Unidade
)

)

Forga do material [mm] x largura [mm]

Na Vgge = 3 x 500 Vp € preciso que as correntes de rede e de saida sejam reduzidas em 20 % em relagdo aos dados nominais.

8.9.2 Unidade de controle do moédulo de descarga do circuito intermediario

AEEUDEO E SEEIRE D GEID 1) Dados gerais do sistema eletronico
intermediario do MOVIAXIS® 9
Inhibit Sinal de controle para o processo de descarga (ativo em nivel légico baixo)
Tensao de alimentagao 24 V¢ \ CC 24 + 25 % (EN 61131-2)
COMBICON 5.08
Secao transversal e contatos mm? um fio por borne: 0,20 — 1,5 mm?
dois fios por borne: 0,25 -1,5 mm?
Temp Sinal de avaliagao para conexdao em um modulo de eixo
(conexdo em entrada digital); corrente de comutagdo < 50 mA
1) Unidade
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Dados técnicos — Configuragéo do sistema de eixos em duas fileiras
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8.10 Dados técnicos — Configuragao do sistema de eixos em duas fileiras

A tabela abaixo apresenta apenas os dados técnicos que diferem dos dados técnicos
especificados anteriormente devido a configuragédo de duas fileiras.

MOVIAXIS® MX

Classe de protecao EN 60529 IP10
Secao transversal da conexao do circuito intermediario 35 mm?
Prensa cabos no terminal para cabo M8
Torques

Parafusos de fixagao da cobertura 2,5-3Nm
Parafusos de fixagdo dos barramentos de condugao no 25_3Nm
elemento de isolamento ’
Parafusos de fixagdo das conexdes do circuito intermediario. | 3 -4 Nm

8.11 Dados técnicos — Consumo de energia 24 V

O consumo de energia das unidades MOVIAXIS® e de suas opgdes depende do tempo
de conexao. Por essa razao, nao é possivel especificar explicitamente o consumo de
energia, devendo ser configurado dependendo do tempo de conexao.

Demais informagdes encontram-se no manual de sistema "Servoconversor de multiplos
eixos MOVIAXIS®".
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Dados técnicos — Resistores de frenagem

8.12 Dados técnicos — Resistores de frenagem
8.12.1 Aprovacao UL e cUL

Os resistores de frenagem do tipo BW... sdo autorizados de acordo com UL e cUL em
combinagdo com o servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®. A SEW-EURO-
DRIVE pode fornecer um comprovante sob solicitagdo do cliente.

Os seguintes resistores de frenagem possuem uma aprovagao cRUus independente do

servoconversor de mdiltiplos eixos MOVIAXIS®.
+ BWO012-015-01
+ BWO006-025-01
+ BWO006-050-01
+ BWO004-050-01

A SEW-EURODRIVE pode fornecer um comprovante sob solicitagéo do cliente.

8.12.2 Dados técnicos

Resistor de frenagem tipo )

BW027- BW027-
006 012

BW247 BW247-T

BW347

BW347-T

BW039-
050

Caodigo

822 4226 822 4234

820 7143 | 1820 0842

820798 4

1820 1350

8216916

Classe de poténcia do

Carga admissivel com
100 % ED?

Valor de resisténcia
Rew

modulo de alimentagao

kw

kW

0.6 1.2

27 +10 %

10, 25, 50, 75

47 10 %

39 £10 %

Corrente de disparo
(de F16) I

4.7 6.7

6.5

1.3

Design

Resistor de fio

Resistorde
grade

Conexodes

Bornes de ceramica 2,5

para os bornes com
100 % ED

para os bornes com
40 % ED

Carga elétrica permitida

Carga elétrica permitida

CC 20

CC25

absorvivel

Quantidade de energia

kWs

10 28

64

600

Grau de protecao

IP20 (ja montado)

Tipo de refrigeragao

Temperatura ambiente dy °C

-20 até +45

KS = autorefrigeragéo

1) Unidade

2) ED = Duragao da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragéo de ciclo Tp < 120 s.
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Resistor de frenagem tipo

1)

BW012-015

BWO012-
015-012

BW012-
025

BW12-
025-P

BW012-

050

BWO012-

100-T BW915-T

Codigo

8216797

18200109

8216800

1820 4147

8216819

1820 1415

1820 4139

Classe de poténcia do
modulo de alimentagao

kW

25,50, 75

Carga admissivel com
100 % ED?)

kw

1.5

1.5

25

5.0

10 16

Valor de resisténcia
Rew

12+10 %

1510 %

Corrente de disparo
(de F16) I

1.2

1.2

14.4

20.4

28.8 31.6

Design

Resistor de fio

Resistor de grade

Conexodes

Bornes de ceramica 2,5

Carga elétrica permitida
para os bornes com
100 % ED

CC 20

Carga elétrica permitida
para os bornes com
40 % ED

CC 25

Quantidade de energia
absorvivel

kWs

34

240

360

600

1260 1920

Grau de protegao

IP20 (j& montado)

Temperatura ambiente 9y

Tipo de refrigeragao

°C

-20 até +45

KS = autorefrigeragao

1) Unidade

2) Resistores de frenagem apresentam uma derivagdo de 1 Q

3) ED = Duragéo da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragéao de ciclo Tp <120 s.

Resistor de frenagem tipo

1)

BW006-025-012

BW006-050-01

BW106-T

BW206-T

BW004-050-01

Caodigo
Classe de poténcia do
modulo de alimentagao

Carga admissivel com
100 % ED®

kW

kW

18200117

2.5

18200125

50,

5.0

1820 0834

75

13

1820 4120

18

1820 0133

75

5.0

Valor de resisténcia
Rew

58 %

10 %

0%

3.6 £10 %

Corrente de disparo
(de F16) I

ArMS

20.8

29.4

46.5

54.7

37.3

Design

Resistor de grade

Conexoes

Pino M8

Carga elétrica permitida do
pino roscado terminal com
100 % ED2

CC 115

Carga elétrica permitida do
pino roscado terminal com
40 % ED

CC 143

Quantidade de energia
absorvivel

kWs

300

600

1620

2160

600

Grau de protegao

Temperatura ambiente dy

°C

IP20 (j& montado)
-20 até +45

Tipo de refrigeragao

KS = autorefrigeragéo

1) Unidade

2)

Resistores de frenagem apresentam uma derivagdo de 1 Q

3) ED = Duragéo da conexao do resistor de frenagem, relativo a uma duragao de ciclo Tp <120 s.
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Dados técnicos: opcional filtro de rede para médulo de alimentagdo

8.13 Dados técnicos: opcional filtro de rede para médulo de alimentagao

» Para a supressao de emissao de interferéncias no lado da rede de conversores.
+ N3o se deve comutar entre o filtro de rede NF... e MOVIAXIS®.
* Os filtros de rede tipo NF... possuem uma aprovagdo cRUus independente do

MOVIAXIS®.

Filtro de rede tipo NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503

Cadigo 827 413 4 827 117 8 827 4150 8274177

Moédulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3

Tensado nominal de rede Uy

(de acordo com EN 50160) 3 x 380 Vca — 500 Vea, 50/60 Hz

Corrente nominal In 18 Aca 48 Aca 85 Aca 150 Aca

Poténcia dissipada em Iy Py 12w 22 W 3/W 0w

Corrente de fuga a terraem Vy <25mA <40 mA <30 mA <30 mA

Temperatura ambiente dy -25—-+40 °C

Grau de protegao IP20 (EN 60529)

Conexdes L1-L3/L1-L3' 4 mm? (AWG 10) 10 mm? (AWG 8) 35 mm? 50 mm?

Torque de aperto L1-L3/L1'-L3' 0.8 Nm 1.8 Nm (AWG 2) (AWG1/0)

Conexao PE Pino M5 Pino M6 3.7 Nm 3.7 Nm

Torque de aperto PE 3.4 Nm 5.5 Nm M8 M10
12.8 Nm 23.8 Nm
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Dados técnicos: opcional bobina de rede para médulo de alimentagéo
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8.14 Dados técnicos: opcional bobina de rede para médulo de alimentagao

A utilizacao de bobinas de rede € opcional:

» Para apoio da protecado contra sobretensao

» Para alisamento da corrente de rede e redugao de frequéncias harmonicas
» Para protegdo em caso de tenséo de alimentacao distorcida

» Para limitar a corrente de carga em varios conversores ligados paralelamente na
extremidade de entrada com um contator de alimentagdo comum (corrente nominal
da bobina da rede = soma das correntes do conversor).

As bobinas de rede tipo ND.. possuem uma aprovagcdo cRUus independente do
MOVIAXIS®.

Tipo de bobina de rede ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Codigo 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2
Moédulo de alimentagao Tamanho 1 Tamanho 2 Tamanho 3 Tamanho 3
Tensao nominal de rede Uy 3 x 380 Vi — 500 Vip, 50/60 Hz
(de acordo com EN 50160)
Corrente nominal In 20 Aca 45 Aca 85 Aca 150 Aca
Poténcia dissipada em Iy Py mnow 15W 25W 65W
Indutancia Ly 0.1 mH 0.1 mH 0.1 mH 0.1 mH
Temperatura ambiente dy -25-+45°C
Grau de protegao IPO0 (EN 60529)
Conexoes L1-L3/L1-L3' Fileira de bornes Fileira de bornes Fileira de bornes Pino M10
PE 4 mm? (AWG12) 10 mm? (AWG8) 35 mm?2 (AWG2) Pl: Pino M8
Torque 0.6 —0.8 Nm max. 2.5 Nm 3.2-3.7Nm Pino M10: 10 Nm
Pl: 6 Nm
8.15 Tecnologia de segurancga (parada segura)
NOTAS
P E fundamental observar as seguintes publicacdes sobre este tema.
1 « MOVIAXIS® MX — Seguranga funcional
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Dados técnicos 7 8
Dados técnicos — Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

8.16 Dados técnicos — Opcional placa de multiplo encoder XGH11A, XGS11A

1)
Placa de multiplo encoder XGH, XGS
Consumo de poténcia via rede de
alimentacao integrada na unidade w 2
(sem encoder conectado)
Saida de corrente para a alimentagao 500
mA
dos encoders conectados
Pico de corrente de saida |55 para 650
mA
400 ms
Configuragao da fonte de emulagao 2) 64/128/256/512/1024/2048/4096
Comprimento do cabo m 100 com uma capacitancia do cabo 120 nF/km
A prova de curto-circuito Sim
Dados técnicos X61
Tolerancia \% +10
Resolugao Bit 12
Intervalo de update us 250
Entrada de valor nominal n ou M
Utilizavel como Entrada geral de valor de medicéo
Valor limite de torque
Dados técnicos X62
Interface RS422
Frequéncia maxima kHz 200
Resultado da simulag&o baseado no encoder do
motor ou encoder opcional; pode ser selecionado via
parametros da unidade
Caracteristicas Quantidade de incrementos pode ser selecionada
livremente nas poténcias de 2 de 26212
Sinais de encoder podem ser multiplicados

Quantidade de
A rotagdao maxima possivel depende incrementos ajustada Rotacao max. possivel
da quantidade de incrementos de min! | 64 — 1024 sem limite
emulagao ajustada 2048 5221

4096 2610

1) Unidade
2) Incrementos por rotagéo
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7 Dados técnicos
Dados técnicos: opcional placa de comunicagdo XFP11A

8.17 Dados técnicos: opcional placa de comunicacao XFP11A

8.17.1 Descrigao

A placa de comunicagdo XFP11A é um componente escravo PROFIBUS para a inte-
gracao direta no modulo de eixo do MOVIAXIS®. Com o auxilio da placa PROFIBUS
XFP11A, é possivel conectar os modulos de eixo diretamente nos sistemas de controle
compativeis com PROFIBUS. Apenas uma placa PROFIBUS XFP11A pode ser insta-
lada por modulo de eixo.

Opcional XFP11A

B e Cadigo 1820 4341

o ‘*\!"” Consumo de poténcia P=25W

-
; 1 Variantes de protocolo
| 0 PROFIBUS PROFIBUS DP e DP-V1 de acordo com IEC 61158
<
| Reconhecimento
automatico da taxa 9.6 kBaud — 12 MBaud

4 N
» de transmissao

»  Através de conector Sub-D de 9 pinos

Tecnologia de conexéo *  Atribuicdo dos pinos de acordo com IEC-61158

a . = N&o integrado, efetuar com conector PROFIBUS apropriado com
Terminagao da rede - o .
resistores de terminagdo comutaveis.

Endereco da estacao 0 — 125, ajustavel através de chave DIP

+ SEW_6006.GSD (PROFIBUS DP)
+ SEWA6003.GSD (PROFIBUS DP-V1)

Nome do arquivo GSD

Numero de

identificacdo DP 6006hex = 24582¢ec

* Comprimento: 9 bytes

Dados de parametrizagdo |+ Parametrizagédo hex 00,00,00,06,81,00,00,01,01 = Alarme de diagnds-
especificos da aplicagao tico DP = DESLIGADO

(Set-Prm-UserData) + Parametrizagéo hex 00,00,00,06,81,00,00,01,00 = Alarme de diagnos-
tico DP = LIGADO

Dados de diagnoéstico » Diagnostico padrao: 6 bytes

Recursos para a coloca-

¢dio em operagéo «  Programa de PC MOVITOOLS® MotionStudio
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Dados técnicos: opcional interface fieldbus EtherCAT®

Dados técnicos

8.18 Dados técnicos: opcional interface fieldbus EtherCAT®
8.18.1 Descricao XFE24A

8.18.2

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

tadas. Portanto, a cablagem deve ser realizada na frente pelo cliente.

Opcional XFE24A (MOVIAXIS®)

Padroes

IEC 61158, IEC 61784-2

Taxa de transmissao

100 MBaud full duplex

Tecnologia de conexéao

2 x RJ45 (8x8 modularJack)

Terminagao da rede

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

OSl layer

Ethernet Il

Endereco de estacao

Ajuste via mestre EtherCAT®

Vendor ID

0x59 (CANopenVendor ID)

Servigcos EtherCAT®

CoE (CANopen over EtherCAT®)
VOE (Simple MOVILINK®-Protocol ou EtherCAT®)

Estado do firmware
MOVIAXIS®

a partir do estado de firmware 21 ou superior

Recursos para a coloca-
¢ao em operagao

Programa para PC MOVITOOLS® MotionStudio a partir da verséo 5.40

Descricdo XSE24A

A descrigdo do opcional XSE24A — System bus SBusP'YS compativel com EtherCAT®

encontra-se no capitulo "Instalagao” (— pag. 113).
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8 VA 7 " Dados técnicos

Dados técnicos: opcional placa de comunicagdo K-Net

8.19 Dados técnicos: opcional placa de comunicagcao K-Net
8.19.1 Descrigao

A placa de comunicagdo XFA11A (K-Net) é um dispositivo escravo para a conexdo em
| sistema de rede serial para transmisséo de dados em alta velocidade. Sé é possivel
instalar no maximo uma placa de comunicacdo XFA11A (K-Net) por médulo de eixo

i MOVIAXIS® MXA.
|
|
Funcéao dos bornes
Borne Atribuicao Breve descricao
E § X31: Conexao K-Net (conector fémea RJ-45)
: i X32: Conexao K-Net (conector fémea RJ-45)
NOTA
(] A funcgéo do conector X31 e X32 pode ser selecionada livremente como entrada ou
1 saida.
Dados técnicos
K-Net
Consumo de poténcia 2W
Isolamento galvanico Nao
Largura de banda da rede max. 50 Mbit/s
Tecnologia de conexao 2xRJ-45
Comprimento max. do cabo por 50 m
segmento
Meio de transmissao Cabo CAT7
Interfaces K-Net:  na parte frontal
Rede serial
Sem isolamento galvanico
Caracteristicas K-Net Largura da banda com max. 50 MBit/s
Técnica de conexdo com dois conectores fémea RJ-45
Meio de transmissao cabo CAT7
Caracteristicas da placa Instalagdo no servoconversor MOVIAXIS® MX a partir da
largura de carcagas de 60 mm
NOTA
(] As especificagdes de poténcia e corrente referem-se a 24 V. As perdas dos médulos
1 de conexao a rede internos a unidade sao levadas em conta.
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Dados técnicos 7
Dados técnicos: opcional placa de entradas / saidas de dados XIO11A, XIA11A

8.20 Dados técnicos: opcional placa de entradas / saidas de dados XIO11A, XIA11A
8.20.1 Descrigao

As placas de entrada / saida de dados XIO11A /XIA11A s&o placas opcionais hibridas
digitais ou digital / analégica. Tanto sinais digitais quanto analégicos podem ser lidos
ou enviados pelo servoconversor com estas placas opcionais.

8.20.2 Placa hibrida digital XIO11A

Informacgoes gerais

Tensao de alimentagao

24 Ve £ 25 %, 4 A (EN 61131-1)

Alimentagdo das I10s

pela frente

Enderegamento

Contatos de conexao

através de chave de enderegcamento de 16 digitos
(apenas posigao 1 e 3)

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

Consumo de poténcia do lado do conversor 0,6 W

Entradas digitais

Quantidade de entradas 8

Tipo de entrada Tipo 1 de acordo com EN 61131-2
Filtro 500 Hz

Faixa de tenséo para "1" 15V=<UH=<30V

Faixa de tenséo para "0" -3Vv=sUL<s5V

Tempo de processamento 1ms

Isolamento galvanico sim

Saidas digitais

Quantidade de saidas 8

Tipo de saida Saidas digitais de acordo com EN 61131-2
Tens&o nominal 24 Ve

Tempo de processamento 1ms

Corrente nominal 0.5A

Poténcia dissipada

0.1 W com corrente nominal (R max: 400 mQ)

Capacidade de carga indutiva

Dispositivo de protegao

100 mJ com no max. 1 Hz

Protecéo contra curto-circuito e sobrecarga

Isolamento galvanico

Sim

1)
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Dados técnicos
Dados técnicos: opcional placa de entradas / saidas de dados XIO11A, XIA11A

8.20.3 Placa hibrida analégica / digital XIA11A

Informagoes gerais

Tensao de alimentagao

Alimentagdo das I10s

24 Voo £25 %, 2 A(EN 61131-1)

pela frente

Enderecamento

Contatos de conexao

através de chave de enderegamento de 16 digitos
(apenas posigao 1 e 3)

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

Consumo de poténcia do lado do conversor 0.7W
Entradas analégicas

Quantidade de entradas 2

Faixa de entrada +10V
Tipo de entrada diferencial
Ciclo de conversao 1ms
Resolugao 12 bits
Isolamento galvanico Nao

Sobrecarga permanente maxima permitida

+30 V contra GND

Impedancia de entrada

> 20 kQ (EN 61131)

Exatiddo (a 25 °C) +02%

Erro de medicéo do coeficiente de temperatura 100 ppm SKE"/ °C
Frequéncia limite de filtro de entrada 250 Hz

Saidas analdgicas

Quantidade de saidas 2

Faixa de saida +10V

Ciclo de conversao 1ms

Resolugao 12 bits

Isolamento galvanico néao

Carga de saida min. 1 kQ

Exatiddo (a 25 °C) +0.1%

Erro de medicéo do coeficiente de temperatura 100 ppm SKE" °C
Tempo minimo de subida (0 — 10 V) 100 ps

Entradas digitais

Quantidade de entradas 4

Tipo de entrada Tipo 1 de acordo com EN 61131-2
Filtro 500 Hz

Faixa de tenséo para "1" 15V=<=UH=<30V
Faixa de tensé&o para "0" -3VsUL=<5V
Tempo de processamento 1ms

Isolamento galvanico Sim

Tabela prossegue na pagina seguinte. Nota de pé na pagina seguinte.
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Dados técnicos 7 8
Dados técnicos: opcional placa de entradas / saidas de dados XIO11A, XIA11A

Z

P| Hz
Saidas digitais
Quantidade de saidas 4
Tipo de saida Saidas digitais de acordo com EN 61131-2
Tens&o nominal 24 Ve
Tempo de processamento 1ms
Corrente nominal 0.5A
Poténcia dissipada 0.1 W com corrente nominal (Ryn max: 400 mQ)
Capacidade de carga indutiva 100 mJ com no max. 1 Hz
Dispositivo de protecéo Protecéo contra curto-circuito e sobrecarga
Isolamento galvanico Sim

1) SKE = valor maximo de escala
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Anexo
Encoders compativeis
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9 Anexo

9.1 Encoders compativeis
Os encoders listados nas tabelas seguintes sdo avaliados pela placa de multiplo

encoder.

Denominagéo de . Designagao do fabricante/ Tensao de alimentagao
encoder SEW Sistema de encoder fabricante do encoder
ALTH ' Encoder linear Hiperface® L230 / SICK-Stegmann '
EKOH Hiperface® de volta tinica SKS36 / SICK-Stegmann
ASOH Encoder absoluto Hiperface® multivoltas = SRS36 / SICK-Stegmann
ES1H Hiperface® de volta unica SRS50 / SICK-Stegmann
ES3H/ES4H [En_coder absoluto Hiperface® de volta SRS64 / SICK-Stegmann

Unica
AKOH Hiperface® multivoltas SKM36 / SICK-Stegmann
AS1H Hiperface® multivoltas SRM50 / SICK-Stegmann
AS3H/AS4H ' Encoder absoluto Hiperface® multivoltas = SRM64 / SICK-Stegmann
AV1H Encoder absoluto Hiperface® SRM50C3 / SICK-Stegmann
EV1S Senoidal ROD486 1024 / Heidenhain
EV2R ' Encoder incremental OG71-DN 1024R / Hibner 12V
AV1Y Encoder absoluto SSI ROQ424SSI / Heidenhain
ES1S OG72S-DN1024R / Hiibner
ES2S OG72S-DN1024R / Hibner
EV2S OG71S-DN1024R / Hibner
EH1S HOG74-DN1024R / Hubner
ES1R ) OG72-DN1024R / Hlbner
ES2R Encoder incremental OG72-DN1024R / Hiibner
EH1R HOG74-DN1024R / Hubner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hibner
ES2T OG72-DN1024TTL / Hubner
EH1T HOG74-DN1024TTL / Hibner
EVAT TTL ROD426 1024 / Heidenhain
EV2T OG71-DN 1024TTL / Hibner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hibner

Encoder incremental 5v1
ES2T OG72-DN1024TTL / Hibner
EH1T HOG74-DN1024TTL / Hiibner
EVIR TTL ROD466 1024 / Heidenhain
EV1C CHTL ROD436 1024 / Heidenhain 242

1) Operavel apenas com o opcional DWI11A
2) Operavel apenas com interface serial
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Anexo
Encoders compativeis

Sistema de encoder

Designacao do fabricante/
fabricante

Tensao de alimentagao
do encoder

Encoder a laser

DMES5000 / SICK-Stegmann

Encoder a laser DME4000 / SICK-Stegmann 24V
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf
AMS200/200 / Leuze
OMS1 / Leuze
WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs
DME 3000 111 / Sick
SSI DME 5000-111 / Sick 24V
AG626 / Stegmann
LE100/ T&R
EDM / Visolux
OMS2/ Leuze
WCS2A / Pepperl & Fuchs
Err:ic(;:c;der absoluto Hiperface® de volta SRS60 / SICK-Stegmann
Encoder absoluto Hiperface® SRM60 / SICK-Stegmann 12v
Encoder absoluto de volta Unica ECN1313 / Heidenhain
Encoder absoluto multivoltas EQN1325 / Heidenhain
GM401 /IVO
SSI AG100 MSSI / Stegmann 122V
CE58 / T&R
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Anexo
Unidades de medida de cabos segundo AWG
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9.2 Unidades de medida de cabos segundo AWG

AWG ¢é a abreviatura de American Wire Gauge e refere-se ao tamanho dos fios. Este
numero indica o didametro e/ou a sec¢ao transversal de um fio de forma codificada. Este
tipo de denominagéo de cabo € basicamente utilizado apenas nos E.U.A. Estes dados
também encontram-se as vezes nos catalogos ou nas folhas de dados na Europa.

262

Denominacao AWG Segio transversal em mm?
000000 (6/0) 185
00000 (5/0) 150
0000 (4/0) 120
000 (3/0) 90
00 (2/0) 70

0 (1/0) 50

1 50

2 35
3 25
4 25
5 16
6 16
7 10

8 10

9 6

10 6

11 4

12 4

13 2.5
14 25
15 2.5
16 1.5
16 1

18 1

19 0.75
20 0.5
21 0.5
22 0.34
23 0.25
24 0.2
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indice de abreviaturas

Anexo

9.3 Indice de abreviaturas

Abreviatura

Por extenso

Significado

BGND

Potencial de referéncia para
conexao do freio

CAN

Controller Area Network

CCu

Configurable Control Unit (Unidade de Controle
Configuravel)

DCOM

Potencial de referéncia para
entradas digitais

DGND
PE

Potencial de referéncia geral do
sistema eletrénico de controle.
Ha uma conexao galvanica com
PE

DI

Digital In

DIN

Deutsches Institut fiur Normung e.V. (sistema
aleméo de padronizagéo)

DIN EN

DIN EN ISO

Norma europeia EN, cuja versao alema recebeu o

status de padrao alemé&o.

Norma ISO que foi declarada como norma euro-
peia e foi adotada sem alteragdes no livro aleméo

de padroes.

DIN IEC

Padré&o internacional que foi adotado sem
alteragdes no padréao alemao.

DO
EN

Digital Out
Européische Norm (padrédo europeu)

FCB

FS

Function Control BlocK (Bloco de Controle de
Funcéo)

Functional Safety (Seguranga de funcionamento)

Estrutura modular da firmware

As funcdes de seguranca
oferecidas pela unidade

GND

Ground

HTL

Hochvolt-Transistor-Logik (Légica de Transistor

de Alta Voltagem)

ISO

International Protection = classe de protecédo
internacional

International Organisation for Standardization

| A1SO elabora "normas 1SO" que

devem ser adotadas sem altera-
¢des pelos paises membros

PDO

PE
PELV

Process Data Object (Objeto de Processo de
Dados)

Protected Earth: "Condutor de protegao"
Protective Extra Low Voltage

Dados do processo

Conexao a terra
Protegéo contra baixa tenséo

PWM

RGND

Pulsweiten-Modulation (modulagdo da largura de

pulso)

Potencial de referéncia para relé

de segurancga

SELV

Safety Extra Low Voltage

SS1/882
STO

THITF

Safe Stop 1/ Safe Stop 2
Safe Torque Off

Thermostat/Temperaturfihler (Termostato/
Termistor)

Parada segura 1/2

' Torque desligado com seguranca

TTL

Transistor-Transistor-Logik (Légica Transistor
Transistor)

W

Underwriters Laboratories Inc.

Certificado emitido na América do
Norte

ZK

Circuito intermediario

Instrucbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®

263



Anexo
Definigdes dos termos

264

9.4

Sistemas de rede CAN

Profibus

K-Net

EtherCAT®
Placa de multiplo encoder

Carcagas compativeis com
EMC

Prensa-cabos EMC

Cédigo IP

Resisténcia de isolagédo

Materiais de isolamento

Cabo

Firmware

Definigboes dos termos

Sistema de rede serial para a fabricagdo de automoéveis e de unidades de controle industriais. A rede é
um par de condutores trangados com boas caracteristicas de transmissdo em uma faixa de trajetos
curtos inferior a 40 m.

PROFIBUS (Process Field Bus) é um padrao para a comunicagao fieldbus na técnica de automatizagao.

A placa de comunicagao XFA (K-Net) é um dispositivo escravo para a conexado em sistema de rede
serial para transmisséo de dados em alta velocidade.

A placa de comunicagao XFE24A é um componente escravo para a conexao em redes EtherCAT®.
A placa de multiplo encoder permite avaliar encoders adicionais.

As carcagas compativeis com EMC formam uma blindagem contra campos elétricos, magnéticos ou
eletromagnéticos. Estes campos de interferéncia surgem p. ex., em descargas eletrostaticas, em pro-
cessos de ligagéo, em alteragdes rapidas de tensdo ou de corrente, em operagado de motores ou de
geradores de alta frequéncia. Via de regra, estas carcagas compativeis com EMC séo utilizadas com
um prensa-cabos EMC.

Isolamento do conduto de cabo com a opgao de colocar uma blindagem de cabo e/ou de fazer contato.

Um sistema de denominagao para indicar niveis de protegao oferecidos por uma carcaga contra a
entrada de pecas perigosas, a penetragdo de corpos estranhos rigidos e a entrada de agua.

Capacidade de isolamento de um material que separa dois contatos vizinhos ou um contato com
conexao a terrra com a mais alta impedancia possivel.

Utilizam-se materiais termoplasticos e duroplasticos para o isolamento de conectores. A escolha do
material depende das caracteristicas térmicas e mecanicas exigidas.

Cabos podem consistir de um ou varios fios, podem conter capas de isolamento, com blindagens e com
uma bainha para proteger os elementos estruturais. Cabos que sdo conectados em conectores sao
geralmente cabos flexiveis, cabos chatos, condutos de mangueira, cabos blindados e cabos coaxiais.

Software fornecido pelo fabricante que ndo pode ser alterado pelo usuario.
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Anexo
Declaragdes de conformidade

9.5

Declaragées de conformidade

Declaragao de conformidade CE EURGDRIVE

900100010

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal Y s o

declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos

_

Conversores de frequéncia do tipo MOVIAXIS® 80A

Conforme a
Diretiva de baixa tensao 2006/95/CE
Diretiva EMC 2004/108/CE 4)
Normas harmonizadas aplicadas: EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
4) Os produtos listados nédo sé@o produtos que possam ser operados individualmente,

conforme a Diretriz EMC. Somente apds a integragdo dos produtos no sistema geral
é que eles podem ser considerados avalidveis de acordo com a EMC. A avaliag&o foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas n&o para o produto individualmente.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Cidade Data Diretor Executivo de Tecnologia a) b)

a) Agente autorizado para a emissao desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagéo dos documentos técnicos
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Declaragao de conformidade CE EURODRIVE

900110010
SEW EURODRIVE GmbH & Co KG £
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal L
declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos - ’
Conversores de frequéncia do tipo MOVIAXIS® 81A
Conforme a
Diretiva de Maquinas 2006/42/CE 1)
Diretiva de baixa tensao 2006/95/CE
Diretiva EMC 2004/108/CE 4)
Normas harmonizadas aplicadas: EN 13849-1:2008 5)

EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007

1) Os produtos sao destinados & montagem em maquinas. E proibida a sua colocagéo
em operagéo antes de garantir que as maquinas, nas quais esses produtos devem ser
instalados, cumprem as determinagdes da Diretiva de Maquinas supracitada.

4) Os produtos listados n&o sédo produtos que possam ser operados individualmente,
conforme a Diretriz EMC. Somente apés a integragéo dos produtos no sistema geral
é que eles podem ser considerados avaliaveis de acordo com a EMC. A avaliagao foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas néo para o produto individualmente.

5) Todas as condigdes relativas a seguranga técnica da documentagao especifica do produto
(instrugdes de operagdo, manual, etc) devem ser cumpridas durante todo o ciclo de vida util
do produto.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Cidade Data Diretor Executivo de Tecnologia a) b)

a) Agente autorizado para a emisséo desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagdo dos documentos técnicos
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Anexo
Declaragdes de conformidade

1]
(o)

Declaragao de conformidade CE

EURODRIVE

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal

declara sob sua inteira responsabilidade a conformidade dos seguintes produtos

Conversores de frequéncia do tipo

Conforme a

Diretiva de Maquinas
Diretiva de baixa tensao
Diretiva EMC

Normas harmonizadas aplicadas:

MOVIAXIS® 82A

2006/42/CE 1)
2006/95/CE

2004/108/CE 4)
EN 13849-1:2008 5)

EN 61800-5-2: 2007
EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
EN 201: 1996

900120010

1) Os produtos sdo destinados & montagem em maquinas. E proibida a sua colocagéo em
operagéo antes de garantir que as maquinas, nas quais esses produtos devem ser instalados,
cumprem as determinagdes da Diretiva de Maquinas supracitada.

4) Os produtos listados néo s&o produtos que possam ser operados individualmente,
conforme a Diretriz EMC. Somente ap6s a integragao dos produtos no sistema geral
€ que eles podem ser considerados avalidveis de acordo com a EMC. A avaliagéo foi
comprovada para um conjunto de sistema tipico, mas ndo para o produto individualmente.

5) Todas as condiges relativas a seguranga técnica da documentagéo especifica do produto
(instrugdes de operagao, manual, etc) devem ser cumpridas durante todo o ciclo de vida util

do produto.

Bruchsal 19.11.09

Cidade Data

Johann Soder
Diretor Executivo de Tecnologia

a) Agente autorizado para a emissdo desta declaragdo em nome do fabricante
b) Agente autorizado para a compilagédo dos documentos técnicos
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Alemanha
Administragao Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrica Ernst-Blickle-Strale 42 Fax +49 7251 75-1970
Vendas D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Caixa postal sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Fabrica / Redutor Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
industrial Christian-Pahr-Str.10 Fax +49 7251 75-2970
D-76646 Bruchsal
Service Centro SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Ernst-Blickle-StraRe 1 Fax +49 7251 75-1711
D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Norte SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stral’e 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (préximo a Hanover) sc-nord@sew-eurodrive.de
Leste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (préximo a Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sul SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstralle 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (préximo a Munique) sc-sued@sew-eurodrive.de
Oeste SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrale 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (préximo a Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Eletronica SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780
Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax +49 7251 75-1769
D-76646 Bruchsal sc-elektronik@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / Plantdo 24 horas +49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na Alemanha.
Franca
Fabrica Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 3 88 73 67 00
Vendas 48-54 route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrica Forbach SEW-USOCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Unidade de Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
montagem Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Vendas 62 avenue de Magellan - B. P. 182
Service F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'affaires Roosevelt Fax +334 72 15 37 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Nantes SEW-USOCOME Tel. +33 2 40 78 42 00
Parc d’activités de la forét Fax +33 24078 42 20
4 rue des Fontenelles
F-44140 Le Bignon
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Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013

Franca
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2 rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na Franga.
Argentina
Unidade de Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
montagem Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Vendas Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Argélia
Vendas Argel REDUCOM Sarl Tel. +213 21 8214-91
16, rue des Fréres Zaghnoune Fax +213 21 8222-84
Bellevue info@reducom-dz.com
16200 El Harrach Alger http://www.reducom-dz.com
Australia
Unidades de Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
montagem 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Vendas Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
Service enquires@sew-eurodrive.com.au
Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Africa do Sul
Unidades de Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
montagem Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Vendas Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Service Aeroton Ext. 2

info@sew.co.za

Cidade do Cabo

SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED
Rainbow Park

Cnr. Racecourse & Omuramba Road
Montague Gardens

Cape Town

P.O.Box 36556

Chempet 7442

Cape Town

Tel. +27 21 552-9820
Fax +27 21 552-9830
Telex 576 062
cfoster@sew.co.za

Durban

SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED
2 Monaco Place

Pinetown

Durban

P.O. Box 10433, Ashwood 3605

Tel. +27 31 700-3451
Fax +27 31 700-3847
cdejager@sew.co.za

Nelspruit

SEW-EURODRIVE (PTY) LTD.
7 Christie Crescent

Vintonia

P.O.Box 1942

Nelspruit 1200

Tel. +27 13 752-8007
Fax +27 13 752-8008
robermeyer@sew.co.za
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Austria
Unidade de Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
montagem Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Vendas A-1230 Wien http://www.sew-eurodrive.at
Service sew@sew-eurodrive.at
Bélgica
Unidade de Bruxelas SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
montagem Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Vendas Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
Service BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Service Redutores SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 84 219-878
Competence Center industriais Rue de Parc Industriel, 31 Fax +32 84 219-879
BE-6900 Marche-en-Famenne http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be
Belarus
Vendas Minsk SEW-EURODRIVE BY Tel.+375 17 298 47 56 / 298 47 58
RybalkoStr. 26 Fax +375 17 298 47 54
BY-220033 Minsk http://www.sew.by
sales@sew.by
Brasil
Fabrica Administracdoe SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Vendas Fabrica Unidade 1: Fax +55 11 2480-3328
Service Avenida Amancio Gaiolli, 152 - http://www.sew-eurodrive.com.br
Rodovia Presidente Dutra Km 208 sew@sew.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP
PABX.: +55 11 2489-9133
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
SEW Service - Plantdo 24 horas
Tel. (11) 2489-9090
Fax (11) 2480-4618
Tel. (11) 2489-9030 Horario Comercial
Unidade 2: Tel. +55 19 3835-8000
Estrada Municipal José Rubim, 205 — Rodovia
Santos Dumont Km 49
Indaiatuba — 13347-510 — SP
Bulgaria
Vendas Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@bever.bg
Camaroes
Vendas Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024 electrojemba@yahoo.fr
Douala
Canada
Unidades de Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
montagem 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Vendas Bramalea, ON L6T 3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
Service |.watson@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
Tilbury Industrial Park Fax +1 604 946-2513
7188 Honeyman Street b.wake@sew-eurodrive.ca
Delta, BC V4G 1G1
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Canada

Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124

2555 Rue Leger
Lasalle, PQ H8N 2V9

Fax +1 514 367-3677
a.peluso@sew-eurodrive.ca

Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia no Canada.

Cazaquistao

Vendas Almaty TOO "CEB-EBPO[IPA/B" Ten. +7 (727) 334 1880
np.Paiibimbeka, 348 ®akc +7 (727) 334 1881
050061 r. Anmatbl http://www.sew-eurodrive.kz
Pecny6bnvka KasaxcrtaH sew@sew-eurodrive.kz
Chile
Unidade de Santiago de SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
montagem Chile Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Vendas Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
Service LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Caixa postal
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
China
Fabrica Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Unidade de No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
montagem Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Vendas http://www.sew-eurodrive.com.cn
Service
Unidade de Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
montagem 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Vendas Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Service Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267922
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
Wuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478388
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478389
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA wuhan@sew-eurodrive.cn
430056 Wuhan
Xian SEW-EURODRIVE (Xi'An) Co., Ltd. Tel. +86 29 68686262
No. 12 Jinye 2nd Road Fax +86 29 68686311
Xi'An High-Technology Industrial Development  xian@sew-eurodrive.cn
Zone
Xi'An 710065
Para mais enderegos, consultar os servigos de assisténcia na China.
Colombia
Unidade de Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
montagem Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Vendas Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Service

Santafé de Bogota

sewcol@sew-eurodrive.com.co
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Coreia do Sul

Unidade de Ansan SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
montagem B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Vendas #1048-4, Shingil-Dong, Danwon-Gu, http://www.sew-korea.co.kr
Service Ansan-City, Kyunggi-Do Zip 425-839 master.korea@sew-eurodrive.com
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Costa do Marfim
Vendas Abidjan SICA Tel. +22521 2579 44
Société industrielle & commerciale pour Fax +225 21 25 88 28
I'Afrique sicamot@aviso.ci
165, Boulevard de Marseille
26 BP 1115 Abidjan 26
Croacia
Vendas Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Service Zeleni dol 10 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Dinamarca
Unidade de Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
montagem Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Vendas DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
Service sew@sew-eurodrive.dk
Egito
Vendas Cairo Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 +1 23143088
Service for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757

33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo

http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg

Emirados Arabes Unidos

Vendas Sharjah Copam Middle East (FZC) Tel. +971 6 5578-488
Service Sharjah Airport International Free Zone Fax +971 6 5578-499
P.O. Box 120709 copam_me@eim.ae
Sharjah
Eslovaquia
Vendas Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybni¢na 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
Industry Park - PChzZ Fax +421 41 700 2514
ulica M.R.Stefanika 71 sew@sew-eurodrive.sk
SK-010 01 Zilina
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-974 11 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Kosice SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 55 671 2245
Slovenska ulica 26 Fax +421 55 671 2254
SK-040 01 Kosice sew@sew-eurodrive.sk
Eslovénia
Vendas Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Service Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21

SLO - 3000 Celje

pakman@siol.net
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Espanha
Unidade de Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
montagem Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Vendas E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
Service sew.spain@sew-eurodrive.es
Estonia
Vendas Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri killa, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
E.U.A.
Fabrica Regido Sudeste =~ SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Unidade de 1295 OId Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
montagem P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Vendas Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Service Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Unidades de Regido Nordeste SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
montagem Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Vendas 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Service Bridgeport, New Jersey 08014
Regido Centro- SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
Oeste 2001 West Main Street Fax +1 937 332-0038
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Sudoeste 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Regido SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
Ocidental 30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433
Hayward, CA 94544 cshayward@seweurodrive.com
Para mais enderecos, consultar os servigos de assisténcia nos E.U.A.
Finlandia
Unidade de Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
montagem Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Vendas FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive.fi
Service sew@sew.fi
Fabrica Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Unidade de Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
montagem FI-03600 Karkkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabao
Vendas Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 741059
Feu Rouge Lalala Fax +241 741059
1889 Libreville esg_services@yahoo.fr
Gabun
Gra-Bretanha
Unidade de Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
montagem Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Vendas Normanton http://www.sew-eurodrive.co.uk
Service West Yorkshire info@sew-eurodrive.co.uk
WF6 1QR

Drive Service Hotline / Plantao 24 horas

Tel. 01924 896911
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Grécia
Vendas Atenas Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34
12, K. Mavromichali Street Fax +30 2 1042 251-59
P.O. Box 80136 http://www.boznos.gr
GR-18545 Piraeus info@boznos.gr
Holanda
Unidade de Rotterdam SEW-EURODRIVE B.V. Tel. +31 10 4463-700
montagem Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Vendas NL-3044 AS Rotterdam Service: 0800-SEWHELP
Service Postbus 10085 http://www.sew-eurodrive.nl
NL-3004 AB Rotterdam info@sew-eurodrive.nl
Hungria
Vendas Budapeste SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Service H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50
Kunigunda u. 18 http://www.sew-eurodrive.hu
office@sew-eurodrive.hu
Irlanda
Vendas Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Service 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
Israel
Vendas Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon http://www.liraz-handasa.co.il
office@liraz-handasa.co.il
Italia
Unidade de Solaro SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
montagem Via Bernini, 14 Fax +39 02 96 799781
Vendas [-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
Service sewit@sew-eurodrive.it
india
Escritério Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 3045200,
Registado Plot No. 4, GIDC +91 265 2831086
Unidade de POR Ramangamdi » Vadodara - 391 243 Fax +91 265 3045300,
montagem Gujarat +91 265 2831087
Vend.as http://www.seweurodriveindia.com
Service salesvadodara@seweurodriveindia.com
Unidade de Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 44 37188888
montagem Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phase Il Fax +91 44 37188811
Vendas Mambakkam Village saleschennai@seweurodriveindia.com
Service Sriperumbudur - 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Japao
Unidade de Iwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
montagem 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373855
Vendas lwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Service Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp

274

Instrugbes de operagdo — Servoconversor de multiplos eixos MOVIAXIS®




indice de enderecos

10

Leténia
Vendas Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 6 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 6 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Libano
Vendas Beirute Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 510 532
B. P. 80484 Fax +961 1 494 971
Bourj Hammoud, Beirut ssacar@inco.com.lb
Jordania Beirute Middle East Drives S.A.L. (offshore) Tel. +961 1 494 786
Kuwait Sin EI Fil. Fax +961 1 494 971
Arabia Saudita B. P. 55-378 info@medrives.com
Siria Beirut http://www.medrives.com
Lituania
Vendas Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Statybininku 106C Fax +370 315 56175
LT-63431 Alytus irmantas@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.|t
Luxemburgo
Unidade de Bruxelas SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
montagem Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Vendas Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.lu
Service BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Malasia
Unidade de Johor SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
montagem No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Vendas 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
Service West Malaysia
Marrocos
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