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Combinaisons possibles

Combinaisons possibles

Ce manuel concerne les appareils EtherCAT® suivants :

Module de raccordement ..Z.1. avec interface bus de terrain
4xE/2xE/IS (M12)
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EtherCAT® MFE72A/Z21D

Module répartiteur de bus ..Z.3. avec interface bus de terrain
4xE/2xE/S (M12)
o
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EtherCAT® MFE72A/Z23D

Module répartiteur de bus ..Z.6. avec interface bus de terrain
4xE/2xEIS (M12)
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EtherCAT® MFE72A/Z26F/AFO

Module répartiteur de bus ..Z.7. avec interface bus de terrain
4xE/2xE/S (M12)
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00O

EtherCAT® MFE72A/MM../Z27F.

Module répartiteur de bus ..Z.8. avec interface bus de terrain
4xE/2xE/S (M12)
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—
R E— B 000
~o0o00o
EtherCAT® MFE72A/MM../Z28F./AF0
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Remarques générales
Utilisation de la documentation

2 Remarques générales

2.1  Utilisation de la documentation
Cette documentation est un élément a part entiére du produit. Cette documentation
s'adresse a toutes les personnes qui réalisent des travaux de montage, d'installation, de
mise en service et de maintenance sur ce produit.
Elle doit étre accessible dans des conditions de parfaite lisibilité. S'assurer que les
responsables et exploitants d'installations ainsi que les personnes travaillant sur I'appa-
reil sous leur propre responsabilité ont intégralement lu et compris la documentation. En
cas de doute et pour plus d'informations, consulter l'interlocuteur SEW local.

2.2  Structure des consignes de sécurité

2.21 Signification des textes de signalisation

Le tableau suivant présente et explique les textes de signalisation pour les consignes
de sécurité, les avertissements concernant les dommages matériels et les autres
remarques.

Texte de signalisation

Signification

Conséquences en cas de
non-respect

A DANGER!

Danger imminent

Blessures graves ou mortelles

A AVERTISSEMENT !

Situation potentiellement
dangereuse

Blessures graves ou mortelles

A ATTENTION!

Situation potentiellement
dangereuse

Blessures légéres

ATTENTION ! Risque de dommages matériels | Détérioration du systéme
d'entrainement ou du milieu
environnant

REMARQUE Remarque utile ou conseil faci-

litant la manipulation du
systéme d'entrainement

2.2.2 Structure des consignes de sécurité relatives a un chapitre

Les consignes de sécurité relatives a un chapitre ne sont pas valables uniquement pour
une action spécifique, mais pour différentes actions concernant un chapitre. Les picto-
grammes utilisés rendent attentif a un danger général ou spécifique.

Présentation formelle d'une consigne de sécurité relative a un chapitre :

A TEXTE DE SIGNALISATION !
Nature et source du danger

Risques en cas de non-respect des consignes
* Mesure(s) préventive(s)

2.2.3 Structure des consignes de sécurité intégrées

Les consignes de sécurité intégrées sont placées directement au niveau des instruc-
tions opérationnelles, juste avant I'étape dangereuse.

Présentation formelle d'une consigne de sécurité intégrée :

+ A TEXTE DE SIGNALISATION ! Nature et source du danger
Risques en cas de non-respect des consignes
— Mesure(s) préventive(s)
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Remarques générales
Recours en cas de défectuosité

2.3 Recours en cas de défectuosité

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

2.4 Exclusion de la responsabilité

Le respect des instructions de la documentation est la condition pour étre assuré du
fonctionnement sar et pour obtenir les caractéristiques de produit et les performances
indiquées. SEW décline toute responsabilité en cas de dommages corporels ou maté-
riels survenus suite au non-respect des consignes de la notice d'exploitation. Les
recours de garantie sont exclus dans ces cas.

2.5 Noms de produit et marques

Les marques et noms de produit cités dans cette documentation sont des marques
déposées dont la propriété revient aux détenteurs des titres.

2.51 EtherCAT®

EtherCAT® est une marque déposée et une technologie brevetée, sous licence
Beckhoff Automation GmbH, Germany.

2.6 Mention concernant les droits d'auteur
© 2014 — SEW-EURODRIVE. Tous droits réservés.

Toute reproduction, exploitation, diffusion ou autre utilisation — méme partielle — est
interdite.
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Consignes de sécurité
Remarques préliminaires

3

3.1

3.2

3.3

Consignes de sécurité

Les consignes de sécurité générales suivantes visent a prévenir les dommages corpo-
rels et matériels. L'exploitant est tenu de s'assurer que les consignes de sécurité géné-
rales sont respectées. S'assurer que les responsables de l'installation et de son exploi-
tation ainsi que les personnes travaillant sur I'appareil sous leur propre responsabilité
ont intégralement lu et compris la notice d'exploitation et le manuel. En cas de doute et
pour plus d'informations, consulter l'interlocuteur SEW local.

Remarques préliminaires

Les consignes de sécurité ci-dessous sont celles valables pour I'utilisation d'interfaces /
modules répartiteur de bus MFE72 EtherCAT®. En cas d'utilisation d'autres composants
SEW, tenir compte également des consignes de sécurité pour les différents composants
figurant dans la documentation correspondante.

Respecter également les consignes complémentaires données dans les différents
chapitres de cette documentation.

Généralités

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

Durant le fonctionnement, les entrainements MOVIMOT® peuvent selon leur indice de
protection étre parcourus par un courant, présenter des éléments nus ou avoir des
surfaces chaudes.

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

Personnes concernées

Les travaux d'installation, de mise en service, d'élimination du défaut ainsi que la
maintenance doivent étre effectués par du personnel électricien qualifié (tenir
compte des normes CEI 60364 et CENELEC HD 384 ou DIN VDE 0100 et CEl 60664
ou DIN VDE 0110 et des prescriptions de protection nationales en vigueur).

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

Les taches relatives au transport, au stockage, a I'exploitation et au recyclage doivent
étre effectuées par du personnel ayant regu la formation adéquate.
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3.4

3.41

Consignes de sécurité
Utilisation conforme a la destination des appareils

Utilisation conforme a la destination des appareils

Les modules répartiteur de bus et interfaces bus de terrain sont des composants desti-
nés au montage dans des installations ou des machines électriques.

La mise en service des modules répartiteur de bus et interfaces bus de terrain incor-
porés dans une machine (premier fonctionnement conformément a la destination des
appareils) ne sera pas autorisée tant qu'il n'aura pas été prouvé que la machine
respecte pleinement les dispositions de la directive Machines 2006/42/CE.

La mise en service (c'est-a-dire premier fonctionnement conformément a la destination
des appareils) n'est autorisée que si la machine respecte les prescriptions de la directive
CEM 2004/108/CE.

Les modules répartiteur de bus et interfaces bus de terrain satisfont aux exigences de
la directive Basse Tension 2006/95/CE. Les normes citées dans la déclaration de
conformité sont celles appliquées pour les modules répartiteur de bus et interfaces bus
de terrain.

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

Fonctions de sécurité

Les modules répartiteur de bus, interfaces bus de terrain et convertisseurs MOVIMOT®
ne doivent en aucun cas assurer des fonctions de sécurité, sauf si celles-ci sont expli-
citement décrites et autorisées.

En cas d'utilisation de convertisseurs MOVIMOT® dans des applications de sécurité,
tenir compte des instructions de la documentation complémentaire "MOVIMOT® MM..D
— Sécurité fonctionnelle". Pour les applications de sécurité, seuls les composants SEW
fournis expressément pour cette exécution sont autorisés.

3.4.2 Applications de levage

3.5

3.6

En cas d'utilisation de convertisseurs MOVIMOT® dans des applications de levage, tenir
compte de la configuration et des réglages spécifiques pour applications de levage
indiqués dans la notice d'exploitation MOVIMOT®.

Les MOVIMOT® ne doivent pas étre utilisés comme dispositifs de sécurité pour les
applications de levage.

Autres documentations

Respecter également les consignes des documentations suivantes.
* Notice d'exploitation Moteurs triphasés DRS / DRE / DRP
* Notice d'exploitation MOVIMOT® MM..D avec moteurs triphasés DRS / DRE / DRP

Transport et stockage

Respecter les consignes pour le transport, le stockage et une manipulation correcte.
Les conditions climatiques doivent étre conformes aux prescriptions du chapitre "Carac-
téristiques techniques". Visser solidement les ceillets de manutention. lls ont été dimen-
sionnés pour supporter le poids de I'entrainement MOVIMOT®. Il est interdit d'ajouter
des charges supplémentaires. Utiliser des moyens de transport adaptés, suffisamment
solides (p. ex. des guide-cables).
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Consignes de sécurité
Installation

3.7

3.8

3.9

Installation

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

Les modules répartiteur de bus, interfaces bus de terrain et convertisseurs MOVIMOT®
doivent étre protégés de toute contrainte mécanique.

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

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

+ |'utilisation sur des appareils mobiles lorsqu'ils génerent des vibrations et des chocs
importants

Raccordement électrique

Séparation

En cas d'intervention sur des modules répartiteur de bus, interfaces bus de terrain et
convertisseurs MOVIMOT® sous tension, respecter les prescriptions de protection
nationales en vigueur (p. ex. BGV A3).

Procéder a l'installation électrique selon les prescriptions en vigueur (p. ex. sections des
cables, protections électriques, mise a la terre). Toutes les autres instructions utiles se
trouvent dans la documentation.

Les renseignements concernant l'installation conforme a CEM tels que le blindage, la
mise a la terre, la disposition des filtres et la pose des liaisons figurent dans la documen-
tation des convertisseurs MOVIMOT®. Le respect des limitations prescrites par la norme
CEM est sous la responsabilité du fabricant de l'installation ou de la machine.

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

sire

Les modules répartiteur de bus et interfaces bus de terrain satisfont a toutes les exi-
gences de la norme EN 61800-5-1 en matiére de séparation s(re des circuits des élé-
ments de puissance et électroniques. Pour garantir une séparation sdre, il faut cepen-
dant que tous les circuits raccordés satisfassent également a ces exigences.

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Consignes de sécurité
Exploitation

3.10 Exploitation

Les installations avec modules répartiteur de bus, interfaces bus de terrain et conver-
tisseurs MOVIMOT® doivent étre équipées de dispositifs de sécurité et de surveillance
supplémentaires en fonction des diverses dispositions applicables en termes de sécu-
rité, par exemple décret sur les moyens de production techniques, prescriptions de
protection, etc. Dans le cas d'une application avec risques élevés, des mesures de pro-
tection supplémentaires peuvent étre nécessaires.

Les éléments pouvant véhiculer une tension ainsi que les raccordements pour la
puissance ne doivent pas étre manipulés immédiatement aprés coupure de l'alimen-
tation du MOVIMOT®, du module répartiteur de bus (le cas échéant) ou du module de
bus (le cas échéant) en raison des condensateurs qui peuvent encore étre chargés.
Attendre au moins une minute apres la coupure de I'alimentation réseau.

Deés que la tension est appliquée au module répartiteur de bus, aux interfaces bus de
terrain et au convertisseur MOVIMOT®, le boitier de raccordement doit &tre fermé, cela
signifie :

* que le convertisseur MOVIMOT® doit étre vissé.

» que le couvercle du boitier de raccordement du module répartiteur de bus (le cas
échéant) et l'interface bus de terrain doivent étre vissés.

» que le connecteur du cable hybride doit étre embroché et vissé.

Attention : l'interrupteur marche/arrét du module répartiteur de bus (le cas échéant) ne
sépare que l'entrainement MOVIMOT® ou le moteur raccordé du réseau. Par consé-
quent, lorsque l'interrupteur se trouve en position arrét, les bornes du module répartiteur
de bus restent sous tension.

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

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

Attention ! Risque de brdlures : pendant le fonctionnement du MOVIMOT® ainsi que des
options externes, par exemple le radiateur de la résistance de freinage, les tempé-
ratures des surfaces peuvent dépasser 60 °C.
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Consignes de sécurité

Consignes de sécurité complémentaires pour modules répartiteur de bus

3.11 Consignes de sécurité complémentaires pour modules répartiteur de bus

3.11.1 Module répartiteur de bus MFZ.3.

Couper l'appareil du réseau avant de retirer l'interface bus de terrain ou le connec-
teur moteur. Des tensions dangereuses peuvent subsister jusqu'a 1 minute aprés la
mise hors tension.

Pendant le fonctionnement, tant l'interface bus de terrain que le connecteur du cable
hybride doivent étre en place et vissés sur le module répartiteur de bus.

3.11.2 Module répartiteur de bus MFZ.6.

e

Couper I'appareil du réseau avant d'éter le couvercle du boitier de raccordement au
réseau. Des tensions dangereuses peuvent subsister jusqu'a 1 minute apres la mise
hors tension.

Attention : I'interrupteur marche/arrét ne met hors tension que le MOVIMOT®. Par
conséquent, lorsque l'interrupteur se trouve en position arrét, les bornes du module
répartiteur de bus restent sous tension.

Pendant le fonctionnement, tant le couvercle du boitier de raccordement au réseau
que le connecteur du cable hybride doivent étre en place et vissés sur le module
répartiteur de bus.

3.11.3 Module répartiteur de bus MFZ.7.

) —

(.

Couper le MOVIMOT® du réseau avant de le retirer. Des tensions dangereuses
peuvent subsister jusqu'a 1 minute aprés la mise hors tension.

Pendant le fonctionnement, tant le convertisseur MOVIMOT® que le connecteur du
cable hybride doivent étre en place et vissés sur le module répartiteur de bus.

3.11.4 Module répartiteur de bus MFZ.8.

EHW

Couper l'appareil du réseau avant d'éter le couvercle du boitier de raccordement au
réseau ou au convertisseur MOVIMOT®. Des tensions dangereuses peuvent sub-
sister jusqu'a 1 minute aprés la mise hors tension.

Attention : 'interrupteur marche/arrét ne met hors tension que le moteur. Par consé-
quent, lorsque l'interrupteur se trouve en position arrét, les bornes du module répar-
titeur de bus restent sous tension.

Pendant le fonctionnement, le couvercle du boftier de raccordement au réseau, le
convertisseur MOVIMOT® ainsi que le connecteur du cable hybride doivent étre en
place et vissés sur le module répartiteur de bus.

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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4 Composition de I'appareil
Interface bus de terrain

4 Composition de l'appareil
4.1 Interface bus de terrain
4.1.1 Interface bus de terrain MFE72

L'illustration suivante présente l'interface bus de terrain MFE72 :

[4]

(8]
8816327179

[1 Raccordement X11 EtherCAT®, IN
[2] Embases de raccordement M12 entrées / sorties binaires
[3] Diodes d'état entrées / sorties binaires
[4] Raccordement X12 EtherCAT®, OUT
[5] Interface de diagnostic, sous le presse-étoupe
[6] Diodes de diagnostic

4.1.2 MFE72 (vue de dessous)

L'illustration suivante présente l'interface bus de terrain MFE72 vue de dessous :

8817978891

[1] Joint

[2] Plaque signalétique

[3] Barrette de connexion vers I'embase de fixation
[4] Interrupteurs DIP S1
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Composition de I'appareil
Interface bus de terrain

4.1.3 Structure de I'embase de fixation MFZ..

L'illustration suivante présente I'embase de fixation MFZ..

(1]
(2]

(3]
(4]
(3]

1136176011

Barrette a bornes X20

Bornier hors potentiel pour I'amenée et la distribution en guirlande du 24 V
(Attention : ne pas utiliser pour raccorder I'écran de blindage)
Presse-étoupes M20

Presse-étoupe M12

Borne de mise a la terre

Deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Composition de I'appareil

Codification des interfaces EtherCAT®

4.2

Codification des interfaces EtherCAT®

EURODRIVE _,

EtherCATmodul
P#: 28210034

MFE72A

i

1 1234567
30/13
673 .50 .50 -- --
8814387595
MFE72A/Z21D
I— Variante

MFI..
Mal..

MFP..

MQP..
MFE..
MFD..
MQD..
MFO..

23=4xE/2xS
33=6xE

Module de raccordement :

Z11 = pour InterBus

Z21 = pour PROFIBUS, PROFINET IO et EtherCAT®
Z31 = pour DeviceNet et CANopen

Variante

Raccordements
21=4xE/2xS
22=4xE/2xS
32=6xE

52 =4 xE/2xEIS (raccordement par connecteurs + bornes)

(raccordement par bornes)
(raccordement par connecteurs + bornes)
(raccordement par connecteurs + bornes)

pour PROFINET 10

72=4xE/2xE/IS (raccordementgar connecteurs + bornes)

pour EtherCAT
(Rugged-Line FO, uniquement pour InterBus)
(Rugged-Line FO, uniquement pour InterBus)

Interface bus de terrain

= InterBus

= InterBus avec automate intégré

= PROFIBUS

= PROFIBUS avec automate intégré
= EtherCAT® / PROFINET IO

= DeviceNet

= DeviceNet avec automate intégré
= CANopen
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Composition de I'appareil 4
Module répartiteur de bus

4.3 Module répartiteur de bus
4.3.1 Modules répartiteur de bus MF../Z.3., MQ../Z.3.

[5] [6] (4]

(1]
(2]
(3]
4]
(5]
(6]
(7]
(8]
9]

9007200390936971

Uniguement pour DeviceNet et CANopen : connecteur Micro-Style/connecteur M12 (X11)
2xM20x1.5

2xM25x1.5

2 x M16 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison)

Bornes pour le raccordement du bus de terrain (X20)

Bornes pour le raccordement du 24 V (X21)

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur PE (X1)
Raccordement équilibrage de potentiel

Raccordement du cable hybride (liaison vers le MOVIMOT®) (X9)
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4 Composition de I'appareil
Module répartiteur de bus

4.3.2 Modules répartiteur de bus MF../Z.6., MQ../Z.6

(1]

(2]
(3]
4]
(5]

(6]
(7]
(8]
9]

18

[4] [5] (6] [71 [81[3]119]

1136203659

6 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison)
Uniguement pour DeviceNet et CANopen : connecteur Micro-Style / connecteur M12 (X11)
2xM25x1.5

Raccordement équilibrage de potentiel

Raccordement du cable hybride (liaison vers le convertisseur MOVIMOT®) (X9)
Interrupteur marche/arrét avec protection de ligne par fusibles (place pour trois cade-
nas, couleur : noir / rouge)

Unig. pour exécution MFZ26J : retour information intégré pour la position de l'interrupteur
marche/arrét

Le retour information utilise I'entrée binaire DIO (voir chapitre "Raccordement des entrées /
sorties (E/S) des interfaces bus de terrain)

d5-@8mm

o3 Srn o

1136352395
Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur PE (X1)
Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V (X20)
Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 V du MOVIMOT® (X40)

Bornier hors potentiel pour I'amenée et la distribution en guirlande du 24 V (X29), en liaison
interne avec le raccordement du 24 V sur X20
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Composition de I'appareil 4
Module répartiteur de bus

4.3.3 Modules répartiteur de bus MF../MM../Z.7., MQ../MM../Z.7.

(1]
(2]

(3]
(4]
(5]
(6]
(7]

(8]
9]

9007200391188619
Presse-étoupe 2 x M25 x 1.5
Presse-étoupe 5 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison)
Uniquement pour DeviceNet et CANopen : connecteur Micro-Style/connecteur M12 (X11), fig. :
Raccordement équilibrage de potentiel
Raccordement du céble hybride, liaison vers le moteur triphasé (X9)
Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V (X20)
Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 V du MOVIMOT® (X40)

Bornier hors potentiel pour I'amenée et la distribution en guirlande du 24 V (X29), en liaison
interne avec le raccordement du 24 V sur X20

Convertisseur MOVIMOT®
Liaison avec le convertisseur MOVIMOT®

[10] Bornes pour sens de marche autorisé
[11] Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur PE (X1)
[12] Bornes pour résistance de freinage intégrée
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4 Composition de I'appareil
Module répartiteur de bus

4.3.4 Modules répartiteur de bus MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8.

(1]

(2]
(3]
4]

(5]
(6]
(7]
(8]

9]
(10]
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(3]

(6]
(7]

[4] (3] (2] (11
9007200391220363

Presse-étoupe 6 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison)
Uniguement pour DeviceNet et CANopen : connecteur Micro-Style/connecteur M12 (X11)
Presse-étoupe 2 x M25 x 1.5

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur PE (X1)
Interrupteur marche/arrét (place pour trois cadenas, couleur : noir / rouge)

Uniq. pour exécution MFPZ28J : retour information intégré pour la position de l'interrupteur
marche/arrét. Le retour information utilise I'entrée binaire DIO (voir chapitre "Raccordement
des entrées / sorties (E/S) des interfaces bus de terrain).

1136352395

Convertisseur MOVIMOT®

Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V (X20)
Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 VV du MOVIMOT® (X40)

Bornier hors potentiel pour I'amenée et la distribution en guirlande du 24 V (X29), en liaison
interne avec le raccordement du 24 V sur X20

Raccordement du céble hybride, liaison vers le moteur triphasé (X9)
Raccordement équilibrage de potentiel
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Composition de I'appareil

Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

4.4 Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

441 Exemple d'un MF../Z.3.

L'illustration suivante présente la codification du module répartiteur de bus MF../Z.3. :

MFE72A/Z23D

44.2 Exemple MF../Z.6.

Module de raccordement

Z13 = pour InterBus
723 = pour PROFIBUS, PROFINET IO et EtherCAT®
Z33 = pour DeviceNet et CANopen

Interface bus de terrain

MFI.. / MQl.. = InterBus

MFP../MQP.. =PROFIBUS

MFE.. = EtherCAT® / PROFINET 10
MFD../ MQD.. = DeviceNet

MFO.. = CANopen

L'illustration suivante présente la codification du module répartiteur de bus MF../Z.6. :

MFE72A/Z26F/AF0
| Connectique
AF0 = entrée de cable métrique
AF1 = avec connecteur Micro-Style/M12 pour DeviceNet et
CANopen

AF2 = connecteur M12 pour PROFIBUS

AF3 = connecteur M12 pour PROFIBUS + connecteur M12
pour alimentation DC 24 V

Module de raccordement

Z16 =  pour InterBus

726 = pour PROFIBUS, PROFINET IO et EtherCAT®
Z36 =  pour DeviceNet et CANopen

Interface bus de terrain

MFI.. / MQl.. = InterBus

MFP../ MQP.. =PROFIBUS

MFE.. = EtherCAT® / PROFINET 10
MFD../ MQD.. = DeviceNet

MFO.. = CANopen

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

4.43 Exemple MF../MM../Z.7.

L'illustration suivante présente la codification du module répartiteur de bus

MF../MM../IZ.7. :
MFE72A/MM15D-503-00/Z27F 0

44.4 Exemple MF../MM..Z.8.

L'illustration suivante présente la
MF../MM../Z.8. :

MFE72A/MM22D-503-00/Z28F 0/AF0

L

Mode de raccordement
0=L/1=A

Module de raccordement

Z17 = pour InterBus

727 = pour PROFIBUS, PROFINET IO et EtherCAT®
Z37 = pour DeviceNet et CANopen

Convertisseur MOVIMOT®

Interface bus de terrain

MFI.. / MQl.. = InterBus

MFP../ MQP.. =PROFIBUS

MFE.. = EtherCAT® / PROFINET 10
MFD../ MQD.. = DeviceNet

MFO.. = CANopen

codification du module répartiteur de bus

Connectique
AFO0 = entrée de cable métrique

AF1 = avec connecteur Micro-Style/M12 pour
DeviceNet et CANopen

AF2 = connecteur M12 pour PROFIBUS

AF3 = connecteur M12 pour PROFIBUS + connec-
teur M12 pour alimentation DC 24 V

Mode de raccordement
0o=L/1=A

Module de raccordement

Z18 = pour InterBus

Z28 = pour PROFIBUS, PROFINET IO et EtherCAT®
Z38 = pour DeviceNet et CANopen

Convertisseur MOVIMOT®

Interface bus de terrain

MFI.. / MQl.. = InterBus

MFP.. / MQP.. = PROFIBUS

MFE.. = EtherCAT® / PROFINET 10
MFD../MQD.. = DeviceNet

MFO.. = CANopen
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Consignes d'installation

5 Installation mécanique
5.1 Consignes d'installation

i

REMARQUE

Lors de la livraison des modules répartiteur de bus, le connecteur intégré départ
moteur (cable hybride) est recouvert d'une protection de transport.

Celle-ci garantit I'indice de protection IP40 seulement. Pour obtenir I'indice de protec-
tion spécifique, enlever la protection, enficher et visser le contre-connecteur
correspondant.

5.1.1 Montage

Les modules répartiteur de bus doivent étre installés sur un support plat, exempt de
vibrations et non déformable.

Pour fixer le module répartiteur de bus MFZ.3, utiliser des vis de taille M5 avec les
rondelles correspondantes. Serrer les vis avec une clé dynamométrique (couple de
serrage admissible : de 2,8 a 3,1 Nm (25 — 27 Ib.in)).

Pour fixer les modules répartiteur de bus MFZ.6, MFZ.7 ou MFZ.8, utiliser des vis de
taille M6 avec les rondelles correspondantes. Serrer les vis avec une clé dynamo-
métrique (couple de serrage admissible : de 3,1 & 3,5 Nm (27 — 31 Ib.in)).

5.1.2 Installation dans des locaux humides ou a I'extérieur

Utiliser des presse-étoupes adaptés a la section des cables d'alimentation (au
besoin, utiliser des réductions).

Etanchéifier les entrées de cable et les embases de raccordement M12 non utilisées
avec des bouchons d'obturation.

En cas d'entrée de céble latérale, prévoir une boucle d'égouttage pour le céble.

Avant de remonter l'interface bus de terrain / le couvercle du boitier de raccor-
dement, contrOler et le cas échéant nettoyer les surfaces d'étanchéité.

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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5 Installation mécanique
Couples de serrage

5.2 Couples de serrage
521 Convertisseur MOVIMOT®

9007200393241611

Serrer les vis de fixation du couvercle du MOVIMOT® en croix a 3,0 Nm (27 Ib.in).

5.2.2 Interfaces bus de terrain / couvercle du boitier de raccordement

9007200393245323

Serrer les vis de fixation des interfaces bus de terrain ou du bofitier de raccordement en
croix a 2,5 Nm (22 Ib.in).
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Couples de serrage

5.2.3 Bouchons d'obturation

9007200393250059

Serrer les bouchons d'entrée de céble et les bouchons d'obturation du potentiométre de
consigne f1 et, le cas échéant, ceux du raccordement X50, a 2,5 Nm (22 Ib.in).

5.2.4 Presse-étoupes CEM

1138616971

Serrer les presses-étoupe CEM livrés par SEW avec les couples suivants :

Presse-étoupe Couple de serrage

M12x 1.5 2.5Nm -3.5Nm (22 - 31 Ib.in)
M16 x 1.5 3.0 Nm —4.0 Nm (27 — 35 Ib.in)
M20 x 1.5 3.5Nm —5.0 Nm (31 — 44 Ib.in)
M25 x 1.5 4.0 Nm —5.5 Nm (35 — 49 Ib.in)

La fixation du cable dans le presse-étoupe doit étre telle que la résistance a la traction
en sortie de presse-étoupe soit :

+ Cable avec diameétre extérieur > 10 mm : = 160 N
» Cable avec diamétre extérieur <10 mm: =100 N

5.2.5 Cables moteur

1138623499

Serrer les vis du cable moteur a 1,2 — 1,8 Nm (11 — 16 Ib.in).
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5 Installation mécanique
Interfaces bus de terrain MF.. / MQ..

5.3 Interfaces bus de terrain MF.. / MQ..

Les interfaces bus de terrain MF.. / MQ.. peuvent étre montées des manieres suivantes :
- Montage sur I'embase du MOVIMOT®
* Montage en déporté

5.3.1 Montage sur I'embase du MOVIMOT®

1. Perforer les accés presse-étoupe de I'embase MFZ, de l'intérieur vers l'extérieur
(comme représenté dans l'illustration suivante).

1138656139

Le cas échéant, ébavurer les arétes vives occasionnées par la perforation [1] !
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2. Monter l'interface bus de terrain sur 'embase du MOVIMOT® (comme représenté
dans lillustration suivante).

9007200393404939
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1138749323

Interfaces bus de terrain MF.. / MQ..

Installation mécanique

5.3.2 Montage en déporté

L'illustration suivante représente le montage a proximité du moteur d'une interface bus

de terrain MF.. / MQ.. :

[1]1 Longueur des vis : 40 mm minimum
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5.4 Modules répartiteur de bus

5.4.1 Montage des modules répartiteur de bus MF../Z.3., MQ../Z.3.
L'illustration suivante indique les cotes de fixation des modules répartiteur de bus ..Z.3..

1138759307

5.4.2 Montage des modules répartiteur de bus MF../Z.6., MQ../Z.6.
L'illustration suivante indique les cotes de fixation des modules répartiteur de bus ..Z.6..

18014399648277003
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Installation mécanique
Modules répartiteur de bus

5.4.3 Montage des modules répartiteur de bus MF../MM../Z.7., MQ../MM../Z.7.

L'illustration suivante indique les cotes de fixation des modules répartiteur de bus ..Z.7..

18014399648313483

5.4.4 Montage des modules répartiteur de bus MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. (taille 1)

L'illustration suivante indique les cotes de fixation des modules répartiteur de bus ..Z.8.
(taille 1) :

18014399648325131
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5.4.5 Montage des modules répartiteur de bus MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. (taille 2)

L'illustration suivante indique les cotes de fixation des modules répartiteur de bus .
(taille 2) :

18014399648338187
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6 Installation électrique
Etude d'une installation sur la base de criteres CEM

6 Installation électrique
6.1 Etude d'une installation sur la base de critéres CEM

6.1.1 Remarques pour la disposition et la pose des composants

Le bon choix des liaisons, la mise a la terre correcte et une équipotentialité des masses
efficace sont déterminants pour linstallation correcte de systémes d'entrainement
décentralisés.

Les normes en vigueur doivent étre respectées. Il faut de plus tenir compte des points
suivants.

« Equilibrage de potentiel

— En plus de la mise a la terre fonctionnelle (raccordement de la mise a la terre),
veiller a assurer un équilibrage de potentiel a basse impédance qui reste efficace
aux hautes fréquences (voir aussi VDE 0113 ou VDE 0100, partie 540), p. ex. en

— reliant les éléments métalliques de l'installation sur une grande surface de
contact

— utilisant des tresses de mise a la terre plates (toron HF)

1138895627

— L'écran de blindage du cable de transfert de données ne doit pas servir pour
I'équilibrage de potentiel.

+ Cables de transfert de données et alimentation 24 V

— Poser ces liaisons dans des gaines différentes de celles qui véhiculent les
liasisons susceptibles de perturber (p. ex. liaisons de commande d'électrovannes,
liaisons moteur).

* Module répartiteur de bus

— Préférer les cables hybrides préconfectionnés SEW pour les liaisons entre
module répartiteur de bus et moteur.
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R
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R A TXIRRKI 2
LRI IR LKL
RIS

1138899339
* Presse-étoupes

— Choisir un presse-étoupe en contact sur une grande surface avec I'écran de
blindage (tenir compte des remarques pour le choix et le montage correct des
presse-étoupes).
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+ Blindage des liaisons

Le blindage des liaisons doit présenter de bonnes caractéristiques CEM
(blindage a haut niveau d'atténuation).

Il doit faire office de protection mécanique du céble et de blindage.

Il doit étre relié a plat a chaque extrémité de la liaison en utilisant des presse-
étoupes CEM au carter métallique de l'appareil (tenir compte également des
autres remarques de ce chapitre concernant le choix et le montage correct des
presse-étoupes).

* Pour plus d’informations, consulter le fascicule SEW "La compatibilité électro-
magnétique" paru dans la série "Pratique de la technique d'entrainement”.

6.1.2 Exemple de liaison entre interface bus de terrain MF.. / MQ.. et MOVIMOT®

Lorsque l'interface bus de terrain MF../ MQ.. n'est pas montée directement sur le
MOVIMOT®, Ia liaison RS485 doit &tre réalisée comme suit.

* Avec amenée de I'alimentation DC 24 V dans le méme cable

Utiliser des liaisons blindées.

Raccorder le blindage sur les boitiers des deux appareils avec des presse-
étoupes métalliques conformes a CEM (respecter également les autres instruc-
tions de ce chapitre pour le montage correct des presse-étoupes métalliques
conformes a CEM).

Torsader les conducteurs par paire (voir illustration suivante).

RS+ i X i X RS+

RS- L i GND
24v - e
GND L N RS-

1138904075

+ Sans amenée de I'alimentation DC 24 V dans le méme cable

Sile MOVIMOT® a une alimentation DC 24 V séparée, la liaison RS485 doit étre réa-
lisée comme suit.

Utiliser des liaisons blindées.

Raccorder le blindage sur les boftiers des deux appareils avec des presse-étoupes
métalliques conformes a CEM (respecter également les autres instructions de ce
chapitre concernant le choix et le montage correct des presse-étoupes).

Faire cheminer le potentiel de référence GND avec la liaison RS485.

Torsader les conducteurs (voir illustration suivante).

RS+
RS-
GND

1138973579
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6.2

6.2.1

Installation électrique
Consignes d’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur

Consignes d’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur

de bus

Raccorder les cables d'alimentation

La tension et la fréquence nominales du convertisseur MOVIMOT® doivent corres-
pondre a celles du réseau d'alimentation.

Choisir la section de cable en fonction du courant d'entrée |,.5 @ charge nominale ;
pour d’autres informations, voir le chapitre "Caractéristiques techniques".

Installer les fusibles de protection de ligne en départ de ligne aprés le bus de distri-
bution. Utiliser des fusibles de type D, DO, NH ou des disjoncteurs. Le choix du type
de fusible se fera en fonction de la section du cable.

Une protection différentielle de type conventionnel ne convient pas comme dispositif
de protection. En revanche, il est possible d'utiliser des disjoncteurs différentiels uni-
versels ("type B"). En fonctionnement normal du MOVIMOT®, des courants de déri-
vation > 3,5 mA peuvent apparaitre.

Pour la mise sous et hors tension du MOVIMOT®, utiliser des contacteurs de la
catégorie AC-3 conformément a la norme CEI 158.

Pour les réseaux sans neutre a la terre (réseaux IT), SEW recommande ['utilisation
de contréleurs d'isolement avec procédé de mesure par impulsions codées. Cela
évite les déclenchements intempestifs du contréleur d'isolement dus aux courants
capacitifs a la terre du convertisseur.
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Consignes d’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur

6.2.2 Instructions pour le raccordement PE

A AVERTISSEMENT !
Danger d'électrisation suite au mauvais raccordement PE

Blessures graves ou mortelles

* Le couple de serrage admissible du presse-étoupe est de 2,0 a 2,4 Nm
(18 - 21 Ib.in).

» Lors du raccordement PE, respecter les instructions suivantes.

Montage non admissible Recommandation : Montage avec cable de raccordement

montage avec cosse en U massif (a un fil)

Admissible pour toutes les sections de Admissible pour sections de cable
cable jusqu'a 2.5 mm? maximum

M5 %
- / i
" )
‘ >
[1]
323042443 323034251 323038347

[1] Cosse en U adaptée pour vis PE de type M5

En fonctionnement normal, des courants de fuite = 3,5 mA peuvent apparaitre. Pour
satisfaire aux prescriptions de la norme EN 61800-5-1, tenir compte des remarques
suivantes.

* Lamise alaterre (PE) doit étre installée de sorte a satisfaire aux exigences pour les
installations avec courants de dérivation élevés.

» Ceci implique généralement

— l'installation d'un cable de raccordement PE avec une section minimale de
10 mm?2

— ou l'installation en paralléle d'un deuxiéme cable de raccordement PE.

6.2.3 Section de raccordement admissible et capacité de charge en courant des bornes

Bornes de puissance X1, Bornes de pilotage X20

X21 (bornes a visser) (bornes a ressort)
Section du cable de 0.2 mm? — 4 mm? 0.08 mm? — 2.5 mm?
raccordement AWG 24 — AWG 10 AWG 28 — AWG 12
Capacité de charge en Courant permanent maximal : | Courant permanent maximal :
courant 32A 12 A

Le couple de serrage admissible des bornes de puissance est de 0,6 Nm (5 Ib.in).
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Consignes d’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur

6.2.4 Chainage des liaisons d'alimentation DC 24 V sur I'embase de fixation MFZ.1

Deux boulons filetés M4 x 12 se trouvent dans la zone de raccordement de I'alimen-
tation DC 24 V. Ces boulons peuvent étre utilisés pour le chainage des liaisons d'ali-
mentation DC 24 V.

1140831499
La capacité de charge en courant des boulons est de 16 A.

Le couple de serrage admissible des écrous H des boulons de raccordement est de
1,2 Nm (11 Ib.in) £ 20 %.

Pas de possibilité de réaliser une coupure s(ire avec le module répartiteur Z1.

6.2.5 Autres possibilités de raccordement pour les modules répartiteur de bus MFZ.6, MFZ.7 et MFZ.8

36

Un bornier X29 avec deux boulons filetés M4 x 12 et une borne débrochable X40 se
trouvent dans la zone de raccordement de l'alimentation DC 24 V.

] X40 24V GND
Safety Power PE 1 2

1141387787

Le bornier X29 est une alternative a la borne X20 (voir chapitre "Composition de
I'appareil") pour le chainage des liaisons d'alimentation DC 24 V. Les deux boulons
filetés sont reliés en interne au raccordement 24 V de la borne X20.

Affectation des bornes

o

n Nom | Fonction

X29 1 24V | Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs (boulons filetés, pontés avec borne X20/11)

2 GND  Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs (boulons filetés, pontés avec borne X20/13)

La borne débrochable X40 ("Safety Power") est prévue pour I'alimentation DC 24 V
externe du convertisseur MOVIMOT® via un dispositif de coupure sire.

Il est ainsi possible d'utiliser un entrainement MOVIMOT® dans des applications de
sécurité. Pour plus d'informations a ce sujet, consulter le manuel "MOVIMOT®
MM..D Sécurité fonctionnelle".

Affectation des bornes
n° Nom | Fonction
X40 1 24V | Alimentation 24 V pour MOVIMOT® avec dispositif de coupure sire

2 GND  Potentiel de référence 0V24 pour MOVIMOT® avec dispositif de coupure
s(re
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Consignes d’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur

Les bornes X29/1 et X40/1 d'une part et les bornes X29/2 et X40/2 d'autre part sont
pontées en usine de sorte que le convertisseur MOVIMOT® soit alimenté par la
méme source DC 24 V que l'interface bus de terrain.

Les valeurs indicatives pour les deux boulons filetés sont les suivantes.

— Capacité de charge en courant 16 A

— Couple de serrage admissible des écrous H: 1.2 Nm (11 Ib.in) + 20 %.

Les valeurs indicatives pour la borne a visser X40 sont les suivantes.

— Capacité de charge en courant 10 A

— Section du cable de raccordement : 0,25 mm? — 2,5 mm?2 (AWG24 — AWG12)
— Couple de serrage admissible : 0.6 Nm (5 Ib.in)

6.2.6 Installation conforme a UL des modules répartiteur de bus

Pour le raccordement, n'utiliser que des cébles en cuivre supportant la plage de
température 60/ 75 °C.

N'utiliser comme alimentation DC 24 V externe que des appareils testés a tension de
sortie et courant de sortie limités (U<DC 30V ; <8 A).

L'homologation UL s'applique uniquement pour I'exploitation sur des réseaux avec
tension a la terre de 300 V max.
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Raccordement du module de raccordement MFZ21 avec MFE72 sur le

6.3 Raccordement du module de raccordement MFZ21 avec MFE72 sur le
MOVIMOT®

6.3.1 Module de raccordement MFZ21 avec interface EtherCAT® MFE72 sur le MOVIMOT®

(pour la configuration avec 6 entrées ou avec 4 entrées / 2 sorties)

MFZ21 X20 131 L] MOVIMOT®
19] 20[ 21] 22 23] 24[ 25] 26[ 27 28] 29] 30] 31] 32[ 33] 34] 35 36J
0 1 — —

1]2]3[4a]5]6][7]8]9]10[11]12]13[14]15]16]17]18|= =] 2L [CIC|R=|elh |5
N LA = 444,
6446869388646 82292 2448
ceeeee e Ly BE Y B N\
[2]

1] [1]
24V
GND

8815152779

0 = Niveau potentiel 0

[1] En cas de montage en déporté du MF../Z21 / MOVIMOT® :
raccorder le blindage du cable RS485 sur I'embase MFZ et sur le boitier du MOVIMOT® a l'aide de presse-étoupes

métalliques conformes a la CEM.

E = Niveau potentiel 1

[2] S'assurer d'un équilibrage de potentiel correct entre tous les participants du bus.
[3] Affectation des bornes 19 — 36 (voir page 43)

Affectation des bornes

n° Nom Direction Fonction
X20 1-10 | res. - Réservé
1" 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour capteurs
12 24V Sortie Alimentation 24 V (pontée avec la borne X20/11)
13 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour capteurs
14 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour capteurs
15 24V Sortie Alimentation 24 V pour MOVIMOT® (pontée avec la borne X20/11)
16 RS+ Sortie Liaison de communication vers MOVIMOT® - bornes RS+
17 RS- Sortie Liaison de communication vers MOVIMOT® - bornes RS-
18 GND - Potentiel de référence 0V24 pour MOVIMOT® (ponté avec la borne X20/13)
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6.4
6.4.1

DC 24 V séparés

2xDC24V °

(uniguement pour la configuration avec 4 entrées / 2 sorties)

Raccordement du module répartiteur de bus MFZ23 avec MFE72

Embases de fixation MFZ23 avec interface EtherCAT® MFE72 et deux circuits de tension

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE-F———=— - — ~— =1 r———-——-— - — = PE
|
. I
x1|8[7]6[5[4a3]2]1]<amm?(@awG10)
I B B R T E)
< 2.5 mm? (AWG12) <4 mm2 (AWG10)
[ [ [ [ xo0[ [ | | [ [ [ x21
0 1
1]2]3]4a4]5]6[7]8]9]10/1][2[3[4]5 718
688888888 E35333 323
ol O SIS 6 6
24V1 24V1
GND1
24V2 24V2
GND2 GND2
8815393547

0 = Niveau potentiel 0

|I| = Niveau potentiel 1

= Niveau potentiel 2

Affectation des bornes

n° Nom Direction Fonction
X20 1-10 | res. - Réservé
X21 1 24V Entrée Tension d'alimentation 24 V
pour électronique des modules, pour capteurs et pour MOVIMOT®
2 24V Sortie Tension d'alimentation 24 V
pour électronique des modules, pour capteurs et pour MOVIMOT®
pontée avec la borne X21/1
3 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules, pour capteurs et
pour MOVIMOT®
4 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules, pour capteurs et
pour MOVIMOT®
5 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
6 V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X21/5
GND2 - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs
GND2 - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

39



40

Installation électrique
Raccordement du module répartiteur de bus MFZ23 avec MFE72

6.4.2 Embase de fixation MFZ23 avec interface EtherCAT® MFE72 et un circuit de tension DC 24 V

commun

(pour la configuration avec 6 entrées ou avec 4 entrées / 2 sorties)

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE-—-—-— - — - - —————-—-—- PE
I I
x1{8[7]6[5]4[3]2]1]<4mm2awaG10)
W «~ «~ &N &N ™ o W
o d Jd Jd Jd Jd 4Jd o
§OOO _________________________________
— <2.5mm?2 (AWG12) <4 mm? (AWG10) é
NEEZ [ [ | IX('A;OI [ [ | I I1 [ x21
1] 23] 4]5[6[7[8[910/1[2[3]a][5]|6]7]38
IREER
24V 24V
1xDC24V oD
8815434891

0 = Niveau potentiel 0

|I| = Niveau potentiel 1

= Niveau potentiel 2

Affectation des bornes

n° Nom Direction Fonction
X20 1-10 | res. - Réservé
X21 1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules, pour capteurs et pour
MOVIMOT®
24\ Sortie Alimentation 24 V (pontée avec la borne X21/1)
GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules, pour capteurs et
pour MOVIMOT®
4 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules, pour capteurs et
pour MOVIMOT®
5 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
6 V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires) pontée avec la borne X21/5
7 GND2 - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires) et capteurs
8 GND2 - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires) et capteurs
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6.5 Raccordement des modules répartiteur de bus MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec

MFE72

6.5.1 Embases de fixation MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec interface EtherCAT® MFE72 et deux circuits

de tension DC 24 V séparés

(uniquement pour la configuration avec 4 entrées / 2 sorties)

o 5 L3 L3
] L2 L2
1
InE N y L1
MFZ26 PE- — - — - — - — - - P e e e PE
e e, | !
Q
Il x1[1]2]3]4a][5]6]7]8][<amm?(@awacio)
MFz27 W ~ «~ & N o o W
@l [1] a J4 J g J Jd Jd o

) |
L m Ml T T T ]
@Es L

19] 20| 21| 22| 23[ 24| 25]| 26| 27| 28] 29| 30| 31| 32 33| 34| 35] 36
1

=
T
N
N
®
1

< 2i5 mrlnz (AWGI12) X20
1 H#
[2]3]4] [7[8 ]9 [10[11][12[13[14[15[16][17] 18

o 1]2[3|4]5|6|7]8]9]1
6 4 4 & v a8 & & & ¢ > > a o ¥ ¥ o N
©oo o ¢ ¢ 9o 90 o o 0 9O 94 ¢ Zl Z g g 2|2
198 AR
|\ a—
MFE72
24V1 24V1
GND1 GND1
2xDC24V 24V2 24v2
GND1 GND2
8815485835
0 = Niveau potentiel 0 |I| = Niveau potentiel 1 = Niveau potentiel 2
[1] Affectation des bornes 19 — 36 (voir page 43)
Affectation des bornes
n° Nom Direction Fonction
X20 1-10 | res. - Réservé
1" 24V Entrée tension d'alimentation 24 V
pour électronique des modules et capteurs DIO — DI3
12 24V Sortie Tension d'alimentation 24 V
pour électronique des modules et capteurs DIO — DI3
pontée avec borne X20/11
13 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et capteurs DIO —
DI3
14 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et capteurs DIO —
DI3
15 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
16 V2124  Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X20/15
17 GND2 - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires)
18 GND2 | - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires)
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Raccordement des modules répartiteur de bus MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec

6.5.2 Embases de fixation MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec interface EtherCAT® MFE72 et un circuit de
tension DC 24 V commun

g

MFZ26

TP

=

) —

(
(
a

O

MFZ27

ol

=il

1 xDC 24

0 = Niveau potentiel 0

(1]

(pour la configuration avec 6 entrées ou avec 4 entrées / 2 sorties)

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE- — - — - — - — - — P——————— - — - PE
! I
1
xt1|1]12]3[4]5]6]7]8]<amm?AawG10)
an g 333y 393¢k
(11 L]
I—v 19| 20| 21[ 22[ 23] 24| 25| 26| 27| 28] 29 30| 31| 32| 33| 34| 35] 36
1
<25 mn? (AWG12) | X20
I [ [ [
0 1
1234567 [8]9][10]/11][12][13[14|15]/16[17]18
17 B N BN B N, A B R B, B> ) I n J B an B I f IS S
o O O O O 0 O 0 O @ Nl Nl Al Aa
24v 24V
GND GND
8815897867

Affectation des bornes

n° Nom Direction Fonction

X20 1-10 | res. - Réservé
11 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour capteurs
12 24V Sortie Alimentation 24 V (pontée avec la borne X20/11)
13 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour capteurs
14 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules et pour capteurs
15 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
16 V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires) pontée avec la borne

X20/15

17 GND2 | - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires) et capteurs
18 GND2 | - Potentiel de référence 0V24V pour actionneurs (sorties binaires) et capteurs

1 = Niveau potentiel 1 = Niveau potentiel 2

Affectation des bornes 19-36 (voir page 43)
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Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72

6.6

Raccordement des entrées et sorties de I'interface bus de terrain MFE72

Le raccordement des interfaces bus de terrain s'effectue via les bornes ou par connec-

tique M12.

6.6.1

Raccordement des entrées et sorties par bornes

Pour interfaces bus de terrain avec quatre entrées et deux entrées et sorties binaires

MFZ.1
MFZ.6 en combinaison
MFZz.7 avec MFE72
MFZ.8
a 3 o I o I o ¥ 3 2 88 &8
e =z = = o =z o = e =z Q@ =z § =z
5 6 S5 656 S8 53 &8 3533588 35333335 836
X20 | 19| 20] 21| 22| 23|24 |25 | 26 | 27| 28] 20| 30 | 31 [ 32 33|34 | 35 | 36
1
.

1 = Niveau potentiel 1

1141534475

= Niveau potentiel 2

Affectation des bornes
n° Nom Direction Fonction
X20 19 DIo Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur 1 pIo"
20 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DIO
21 V024  Sortie Alimentation 24 V pour capteur DIO")
22 DI1 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI1
23 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI1
24 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI1
25 DI2 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI2
26 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI2
27 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI2
28 DI3 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI3
29 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI3
30 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI3
31 DIO4 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI4
Sortie Signal logique de commande de I'actionneur DOO
32 GND2 Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI4
- Potentiel de référence 0V24 pour actionneur DOO
33 DIOS5 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI5
Sortie Signal logique de commande de I'actionneur DO1
34 GND2 Potent?el de r(?férence 0V24 pour ca;:.)teur DI5
- Potentiel de référence 0V24 pour actionneur DO1
s vae Ewee e 24N b o e
Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs DOO et
36 GND2 - DO1 ou capteurs DI4 et DI5 (uniquement pour MFZ.6,
MFZ.7 et MFZ.8 : pontée avec la borne 17 ou 18)

1) Ce signal est utilisé comme signal retour (contact a fermeture) de l'interrupteur marche/arrét en combi-
naison avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J. Traitement possible par automate de

commande
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Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72

6.6.2 Raccordement des entrées et sorties par connecteur M12
Pour interfaces bus de terrain MFE72 avec quatre entrées et deux sorties binaires : DIP S1/1 = "OFF"

ATTENTION !

Perte de l'indice de protection garanti suite au non-montage ou au montage non
conforme des bouchons d'obturation sur des raccordements M12 non utilisés

Détérioration de l'interface bus de terrain
« Etanchéifier les raccordements M12 non utilisés avec des bouchons d'obturation.

» Raccorder les capteurs et actionneurs soit via les connecteurs femelles M12, soit via
les bornes.

+ Cas particuliers des capteurs et actionneurs a deux canaux : les raccorder sur DIO,
DI2 et DOO seulement.

Les connecteurs prévus pour DI1, DI3 et DO2 ne peuvent alors plus étre utilisés.

XIare (Vo2) (Go24)
Eher&A @ - @
(/ \/i / ‘\[\r DO1|
Dl0——% K
] \_/ZI‘\JD DOO \JGjNDz
() () () (]
o o 3
DI3
(3‘554)«(7 A (\
DI2 \i_)%‘ﬂD DO1 JQGNoz
X12
EherCAT®
UT

9007208070831883

[1] Ne pas utiliser DIO avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J.
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Pour interfaces bus de terrain MFE72 avec six entrées binaires : DIP S1/1 = "ON"

ATTENTION !

Perte de l'indice de protection garanti suite au non-montage ou au montage non
conforme des bouchons d'obturation sur des raccordements M12 non utilisés

Détérioration de l'interface bus de terrain
« Etanchéifier les raccordements M12 non utilisés avec des bouchons d'obturation.

» Raccorder les capteurs et actionneurs soit via les connecteurs femelles M12, soit via
les bornes.

» Cas particuliers des capteurs et actionneurs a deux canaux : les raccorder sur DIO,
DI2 et DI4 seulement.

Les connecteurs prévus pour DI1, DI3 et DI5 ne peuvent alors plus étre utilisés.

EheldAT®  (V024) (Vo24)
e @ DI1 @ DI5
™2 P aee
pio— 8 \ DI4 —(—%)
1] \‘%\JD \%Dz
° ° ° °
° ° ° o

9007208245269771

[1] Ne pas utiliser DIO avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J.
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Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72

Adaptateuren 'Y

Utiliser un adaptateur en forme de Y avec prolongation pour le raccordement de deux
capteurs / actionneurs sur un méme connecteur male M12.

L'adaptateur en Y est disponible auprés de divers fabricants.

Fabricant : Escha
Type : WAS4-0,3-2FKM3/..

915294347

Fabricant : Binder
Type : 79 5200 ..

1180380683

Fabricant : Phoenix Contact
Type : SAC-3P-Y-2XFS SCO!/.../...

La gaine des cables est en
PVC. Veiller a une protection
adaptée contre les UV.

1180375179

Fabricant : Murrelektronik
Type : 7000-40721-..

1180386571
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6.7 Raccordement EtherCAT®

L'illustration suivante présente le raccordement du bus EtherCAT® :

11 2

8817703947

[11 X11, raccordement EtherCAT®, IN
[2] X12, raccordement EtherCAT®, ouT

Le tableau suivant présente l'affectation des broches des connecteurs des raccor-
dements EtherCAT® X11 et X12:

Fonction
Interface EtherCAT®

Mode de raccordement

M12, 4 pbles, femelle, détrompage D

Schéma de raccordement

w

®

P

2 1
3545032843

Affectation
n° Nom Fonction
1 TX+ Liaison d'émission (+)
2 RX+ Liaison de réception (+)
3 TX- Liaison d'émission (-)
4 RX- Liaison de réception (-)

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 47




48

Installation électrique
Raccordement EtherCAT®

6.7.1 Cable Ethernet

Pour la liaison des interfaces bus de terrain MFE72, utiliser les cables Ethernet suivants
(2 x M12, détrompage D, méle, droit) :

3545397131

Les cables Ethernet sont disponibles auprés de divers fabricants :

Fabricant Cable Ethernet
Type Longueur
ESCHA IE-WASSY4.082-...-IE-WASSY4.082/S3400 [...] = Longueur en m
ifm electronic E21138 2m
E21139 5m
E21137 10m
Murrelektronik 7000-44511-796... [...] = Longueur en cm
7000-44511-794... [...] = Longueur en cm
Phoenix Contact NBC-MSD-MSD SCO-EC/93G/... - 1408597 [...] = Longueur en m
NBC-MSD-MSD SCO-EC/93H/... - 1408597 [...] = Longueur en m
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6.7.2 Pose de cables Ethernet

ATTENTION !

Le blindage du céble est relié a la terre des deux cOtés et peut étre soumis a des
différences de potentiel. Aussi, il est possible qu'apparaisse un courant dans la tresse
de blindage. Dans ce cas, veiller a un équilibrage de potentiel suffisant en respectant
les consignes VDE applicables.

Utiliser exclusivement des cables blindés et des éléments de liaison qui satisfont aux
exigences de la catégorie 5, classe D selon CEI 11801 version 2.0.

Les mesures suivantes permettent d'obtenir des caractéristiques CEM optimales :

Serrer solidement les vis de fixation des connecteurs, modules et liaisons d'équi-
librage de potentiel.

Utiliser exclusivement des connecteurs avec boitiers métalliques ou métallisés.

Ne pas faire cheminer le cable de transmission des signaux ou le cable de bus
parallelement aux cables de puissance (cables d'alimentation moteur), mais dans
des goulottes séparées.

En milieu industriel, utiliser des colliers a reprise de blindage métalliques mis a la
terre.

Faire cheminer le cable de transmission des signaux et I'équilibrage de potentiel
correspondant ensemble avec un écart minimal.

Eviter de rallonger les cables de bus par des connecteurs.

Faire cheminer le cable de bus le long des surfaces de masse existantes.

6.7.3 Terminaison du bus

Une terminaison de bus (par exemple avec des résistances de terminaison de bus) n'est
pas nécessaire. Si aucun appareil n'est raccordé aprés un appareil EtherCAT®, ceci est
automatiquement détecté.
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Raccordement du codeur incrémental EI7

6.8 Raccordement du codeur incrémental EI7

6.8.1 Domaine d'application

L'interface EtherCAT® MFE72A avec codeur intégré ElI7. de SEW permet de réaliser un
positionnement simple par le biais d'une commande amont adaptée. A cette fin, raccor-
der le codeur intégré EI7. sur l'interface EtherCAT MFE72A et traiter la position a I'aide
d'un compteur 32 bits. Cette configuration permet, en utilisant le codeur EI7C, un posi-
tionnement non dynamique avec une précision d'env. %4 de tour moteur. Une régulation
de position directe ou un positionnement rapide ne sont cependant pas supportés dans
ce cas.

Cette configuration permet de prendre en charge des applications réalisées jusqu'a
présent via une commutation vitesse rapide / vitesse lente avec traitement par capteurs.
Le traitement variable de positions réelles au choix et la définition de diverses vitesses
et rampes d'accélération permettent d'obtenir une meilleure flexibilité.

L'état compteur et donc la position réelle actuelle est transmis(e) a la commande amont
en mode 10 DP (voir chapitre "Configuration des objets données-process" (page 64))
pour y étre traité(e).

6.8.2 Caractéristiques

Le codeur incrémental EI7 se distingue par les caractéristiques suivantes :
* Interface HTL

« EI71: 1 impulsion/tour
El72: 2 impulsions/tour
EI76: 6 impulsions/tour => 24 incréments/tour)

EI7C: 24 impulsions/tour => 96 incréments/tour’)
1) par multiplication par quatre en interne des impulsions

=> 4 incréments/tour?)
=> 8 incréments/tour?)

6.8.3 Caractéristiques techniques des codeurs

Caractéristiques techniques des codeurs

Signaux codeur (deux voies) | Voie A et voie B

Ordre des phases 90° + 20°
Taux d'impulsions 1:1+20 %
Fréquence d'impulsion max. 120 kHz

Raccordement voie A

Borne X20/19 (DI0)

ou par connectique M12 (DIO)

Raccordement voie B Borne X20/22 (DI1)

ou par connectique M12 (DI1)

Potentiel de référence

GND sur potentiel PE

Le compteur compte en incréments positifs si le signal de la voie A est en avance et en
incréments négatifs si le signal de la voie B est en avance.
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Raccordement du codeur incrémental EI7

6.8.4 Installation

Relier le codeur incrémental EI7. a I'entrée codeur adéquate de l'interface EtherCAT®
MFE72A a l'aide d'un cable blindé, voir chapitre "Raccordement des entrées et sorties

de l'interface bus de terrain MFE72".

MFE72A

El7.

9092990475

6.8.5 Schéma de raccordement en cas de montage du convertisseur sur le moteur

Si le convertisseur MOVIMOT® est monté sur le moteur, le raccordement du codeur sur
I'interface bus de terrain MFE72 s'effectue a I'aide d'un cable blindé aux deux extrémités

avec connecteurs M12.

Deux variantes sont possibles :

Variante 1 : AVSE

El7.
PIN1: +UB — ”””””””””””””””
PIN2: B
@ PIN3: GND ——
PING A
® ®

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

24V (PIN1)
DI1 (PIN2)

GND (PIN3)
DIO (PIN4)

9256274571
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Entrée compteur DI2

Variante 2 : AVRE

El7.

PIN1:
PIN2:
PIN3:
PIN4:
PINS:
PING:

MFE72A

24V

77777777777777777777777777 (V024)
+UB — fa 24V PINT T T
GND — L GND (PIN3) ! (/@f \ :
A — DIO(PIN4) ! pjo B > :
g D1 (PIN2) %ND :
B ! _ D]
® S . |

Ne pas se servir du connecteur d'entrée DI1 !

9256237195

6.8.6 Schéma de raccordement en cas de montage du convertisseur sur le module répartiteur de bus

Si le convertisseur MOVIMOT® est monté sur le module répartiteur de bus (montage a
proximité du moteur), le cable de liaison blindé est relié aux bornes dans I'embase de
raccordement de I'entrainement et embroché sur le connecteur d'entrée de l'interface
bus de terrain MFE72.

El7.

6.9 Entrée compteur DI2

DIO (PIN4)

DI (PIN2)

MFE72A

24V

(V024)

(©
o1 e (@
@

\_M
O
©)

O

9096257035

Il est possible de raccorder sur I'entrée DI2 un signal rapide avec une fréquence maxi-
male de 5 kHz. Le traitement du signal est assuré par un compteur unidirectionnel qui
compte les fronts montants. La valeur du compteur 32 bits peut étre consultée dans la
structure des données-process (PI9 et PI10).

52
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Raccordement des cables hybrides

6.10 Raccordement des cables hybrides

6.10.1 Cables hybrides entre module répartiteur de bus MFZ.3. ou MFZ.6. et MOVIMOT®

L'illustration suivante montre le cable hybride pour le raccordement du MOVIMOT®
Référence (0 186 725 3).

MFZ.3 MFZ.6

1146765835
Le tableau suivant indique I'affectation des bornes du cable hybride dans I'embase du
MOVIMOT® :

Affectation des bornes

Borne MOVIMOT® Couleur conducteur / Désignation cable

hybride

L1 noir / L1

L2 noir / L2

L3 noir / L3

24V rouge / 24 V

L blanc/0V

RS+ orange / RS+

RS- vert / RS-

Borne PE vert - jaune + extrémité de blindage

Attention au sens Vérifier si le sens de rotation souhaité est autorisé.
de marche autorisé

N | N |- L : A -
N . N e convertisseur est verrouillé
= Les deux sens de rotation sont =< AN, ’
20 - Bl le moteur est déja arrété ou en
T NJ autorisés. T ;
cours de ralentissement.
- Seule la rotation a gauche est - Seule la rotation a droite est
N 3 5 autorisée. IS 3 5 autorisée.
< . . . < . . .
L'application d'une consigne L'application d'une consigne
[I— pour le sens de rotation droite L1 pour le sens de rotation gauche
provoque l'arrét du moteur provoque l'arrét du moteur

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Raccordement des cables hybrides

6.10.2 Cables hybrides entre module répartiteur de bus MFZ.7. ou MFZ.8. et moteurs triphasés

jude

L'illustration suivante montre le cable hybride pour le raccordement du moteur triphasé.

Référence 0 186 742 3.

5%

XRRS

MFZ.8 MFZ.7

Le tableau suivant indique I'affectation
bornes du moteur :

Ot
LRRRRRLRERCER
KRR

%
o

1147265675

des bornes du cable hybride dans la boite a

Affectation des bornes

Borne moteur Couleur conducteur / Désignation cable
hybride

u1 noir / U1

V1 noir / V1

w1 noir / W1

4a rouge / 13

3a blanc / 14

5a bleu/ 15

1a noir / 1

2a noir / 2

Borne PE vert - jaune + extrémité de blindage (blindage
intérieur)

REMARQUE

Fixer le blindage externe du céble sur le boitier de la boite a bornes moteur a l'aide de

presse-étoupes métalliques conformes

ala CEM.
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Raccordement de la console de paramétrage MFG11A

6.11 Raccordement de la console de paramétrage MFG11A

La console de paramétrage MFG11A sert au pilotage manuel.

La console de paramétrage MFG11A est a embrocher dans I'emplacement de l'interface
bus de terrain sur le module de raccordement MFZ...

1187159051

Pour plus d'informations concernant les fonctions et I'utilisation des consoles de para-
métrage, consulter le chapitre "Console de paramétrage MFG11A".
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6.12 Raccordement au PC

Les interfaces bus de terrain sont dotées d'une interface de diagnostic (connectique
RJ10) pour la mise en service, le paramétrage et les interventions de service.

L'interface de diagnostic se trouve sous le bouchon d'obturation de l'interface bus de
terrain.

Retirer le bouchon d'obturation avant d'embrocher le connecteur dans l'interface de
diagnostic.

A DANGER'! Risque de brilures en raison des surfaces chaudes du MOVIMOT® (en
particulier du radiateur)

Blessures graves

» Attendre que le MOVIMOT® soit suffisamment refroidi avant de le manipuler.

La liaison entre l'interface de diagnostic et un PC de type courant s'effectue a I'aide d'un
convertisseur USB11A avec interface USB, référence 0 824 831 1 :

USB11A
USB eraep]

RJ10

PC +
MOVITOOLS

9007200449853323

Eléments fournis :

» Convertisseur USB11A

» Cable avec connecteur RJ10

+ Cable d'interface USB (USB11A)
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6.13 Contréle du cablage

Avant la premiére mise sous tension, afin de prévenir tout dommage matériel ou corpo-
rel d0 a une erreur de cablage, procéder a un contrdle du cablage en procédant comme
suit :

Retirer toutes les interfaces bus de terrain du module de raccordement.

Retirer tous les convertisseurs MOVIMOT® de leur module de raccordement (uni-
quement MFZ.7, MFZ.8).

Débrancher tous les départs moteur (cables hybrides) du module répartiteur de bus.

Procéder au contréle de l'isolation du cablage conformément aux normes nationales
en vigueur.

Contréler la mise a la terre.

Controler l'isolement entre le cable réseau (puissance) et le cable DC 24 V.
Controler l'isolation entre le cable réseau et le cable de communication.
Controler la polarité de la liaison DC 24 V.

Contréler la polarité de la liaison de communication.

Controler l'ordre de succession des phases du réseau (puissance).

Vérifier I'équilibrage du potentiel entre les interfaces bus de terrain.

6.13.1 Aprés le contrble du cablage

Rebrancher et visser tous les départs moteur (cables hybrides).
Embrocher et visser toutes les interfaces bus de terrain.

Remettre en place et visser tous les convertisseurs MOVIMOT® (uniquement MFZ.7,
MFZ.8).

Monter tous les couvercles de boitier de raccordement.
Obturer toutes les entrées de cable non utilisées

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Indications pour la mise en service

7 Mise en service
7.1 Indications pour la mise en service

58

Danger d'électrisation di aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement
et le module répartiteur de bus. Des tensions dangereuses peuvent subsister jusqu'a
1 minute aprés la mise hors tension.

Blessures graves ou mortelles

« Avant de retirer le convertisseur MOVIMOT®, mettre hors tension I'entrainement
MOVIMOT® a l'aide d'un dispositif de coupure adapté.

* Le protéger contre toute mise sous tension involontaire !

« Attendre ensuite au moins une minute avant de retirer le convertisseur
MOVIMOT®.

Risque de brllures en raison des surfaces chaudes du MOVIMOT® (en particulier du
radiateur) ou d'options externes.

Blessures graves

+  Ne toucher le MOVIMOT® et les options externes que lorsqu'ils sont suffisamment
refroidis.

Comportement incorrect des appareils suite a un mauvais réglage

Blessures graves ou mortelles

* Respecter les consignes de mise en service.
+ L'installation doit impérativement étre assurée par du personnel qualifié.
« N'utiliser que des réglages adaptés a la fonction.

REMARQUE

» Couper l'alimentation DC 24 V avant le montage / démontage de l'interface bus de
terrain MFE !

« La liaison du bus EtherCAT® entrant et sortant est raccordée sur I'électronique du
module. Si I'électronique du module est retirée, la liaison EtherCAT® est par consé-
quent coupée.

« Suivre également les instructions du chapitre "Instructions de mise en service
supplémentaires pour modules répartiteur de bus".

REMARQUE

» Avant la mise en service, retirer la protection contre la peinture de la diode d'état.

+ Avant la mise en service, retirer les films de protection des plaques signalétiques.

« Vérifier que tous les capots de protection sont montés.

+ Attendre au moins deux secondes avant de remettre le contacteur-réseau K11
sous tension.
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Déroulement de la mise en service @

Déroulement de Ia mise en service

i

REMARQUE

Ce chapitre décrit le déroulement de la mise en service du MOVIMOT® MM..D en
mode Easy. Les informations concernant la mise en service du MOVIMOT® MM..D en
mode "Expert" figurent dans la notice d'exploitation MOVIMOT® MM..D avec moteurs
triphasés DRS / DRE / DRP.

A AVERTISSEMENT !

Danger d'électrisation di aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement
ou le module répartiteur de bus. Des tensions dangereuses peuvent subsister jusqu'a
1 minute aprés la mise hors tension.

Blessures graves ou mortelles

« Avant de retirer le convertisseur MOVIMOT®, mettre hors tension |'entrainement
MOVIMOT® a l'aide d'un dispositif de coupure adapté.

* Le protéger contre toute mise sous tension involontaire !

« Attendre ensuite au moins une minute avant de retirer le convertisseur
MOVIMOT®.

. Vérifier si le convertisseur MOVIMOT® et l'interface EtherCAT® (MFZ21, MFZ23,
MFZ26, MFZ27 ou MFZ28) sont installés correctement.

2. Régler l'interrupteur DIP S1/1 du MOVIMOT® (voir notice d'exploitation MOVIMOT®

correspondante) sur "ON" (= adresse 1).

1158400267

3. Dévisser le bouchon d'obturation au-dessus du potentiométre de consigne f1 du

MOVIMOT®.

4. Régler la vitesse maximale avec le potentiométre de consigne 1.

f[Hz] 1004

0123456 7 8910 [

1158517259

[11 Réglage du potentiométre

5. Remettre en place le bouchon d'obturation du potentiométre de consigne, sans

oublier le joint.

ATTENTION ! Perte de l'indice de protection garanti suite au non-montage ou au
montage incorrect du bouchon presse-étoupe sur le potentiométre de consigne f1 et
sur l'interface de diagnostic X50.

Détérioration du convertisseur MOVIMOT®

* Remettre en place le bouchon d'obturation du potentiométre de consigne, sans
oublier le joint.
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@ Déroulement de la mise en service

6. Régler la fréquence minimum f,;, avec la molette f2.

Fonction Réglage

Position 0

Fréquence minimale 2
fmin [HZ]

1 2 3 4 5 6 78910
5 7 10 12 1520 | 25| 30 | 35 | 40

7. Si la durée de rampe n'a pas été définie par bus de terrain (interrupteur DIP
S1/2 ="ON"), régler la rampe a la durée souhaitée au moyen de la molette t1 du

convertisseur MOVIMOT®,

La durée de rampe se rapporte a une variation de fréquence de 1 500 min™! (50 Hz).

Fonction Réglage

Position 0

1 23| 4|56 |7 |8] 910

Durée de rampet1[s] 01 02 03 05 07 1 2 3 5 7 10

8. Vérifier sur le convertisseur MOVIMOT® si le sens de rotation souhaité est autorisé.

Borne R Borne L

Signification

activée activée

e

o

24V

activée ‘ désactivée

* Les deux sens de rotation sont autorisés.

» Seule la rotation a droite est autorisée.

ClG

o)

24V

+ L'application d'une consigne pour le sens de
rotation gauche provoque l'arrét du moteur.

désactivée ‘ activée

C|G

o)

24V

+ Seule la rotation a gauche est autorisée.
* L'application d'une consigne pour le sens de
rotation droite provoque l'arrét du moteur.

désactivée ‘ désactivée

» L'appareil est verrouillé ; le moteur est déja

e

24V

60

arrété ou en cours de ralentissement.
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9. Régler les interrupteurs DIP S1/1 et S1/2 de l'interface EtherCAT® MFE en fonction

des besoins de l'installation.

S1

~N@"2 /0 CONFIG (OFF)
~§l)| PD CONFIG (OFF)

« res. (OFF)
»~ ‘ res. (OFF)

8981582219

Interrupteur | Désignation

Signification

DIP

S1/M1 I/0O CONFIG | Configuration des entrées et sorties binaires
OFF: 4 DI + 2 DO (réglage d'usine)
ON: 6Dl

S1/2 PD CONFIG Configuration du transfert de données-process

entre l'interface EtherCAT® MFE et le MOVIMOT®

OFF: 3 DP => rampe par : commande amont
(réglage d'usine)

ON: 2 DP => réglage de la rampe avec linter-
rupteur DIP t1 du convertisseur MOVIMOT®

10.Placer le convertisseur MOVIMOT® et le couvercle du boitier MFE sur le module

répartiteur de bus et le visser.

11.Brancher I'alimentation DC 24 V de l'interface EtherCAT® MFE et du convertisseur

MOVIMOT®.

La mise en service a été effectuée correctement si la diode verte "RUN"

» est allumée sur l'interface bus de terrain MFE...

+ et siladiode rouge "SYS-F" est éteinte.
12.Configurer l'interface EtherCAT® MFE dans le maitre EtherCAT®.

REMARQUE

jde

EtherCAT®,

Aucun autre réglage sur l'entrainement n'est nécessaire en combinaison avec

L'ensemble de la configuration EtherCAT® s'effectue & l'aide de logiciels. Pour plus
d'informations concernant la configuration, consulter le chapitre "Configuration

EtherCAT®".
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8 Configuration
Ce chapitre contient des informations concernant la configuration du maitre EtherCAT®.

REMARQUE

La version actuelle du fichier XML pour l'interface EtherCAT® MFE72 est disponible
sur notre site Internet, dans la rubrique "Logiciels".

jude

8.1 MOVIMOT® et EtherCAT®

Le comportement du convertisseur est uniforme, quel que soit le type de bus de terrain
utilisé. Cette caractéristique permet d'utiliser différents types de bus sans avoir 8 modi-
fier le programme d'application. Un changement pour un autre systéme de bus, comme
par exemple PROFINET IO, est ainsi trés facilement réalisable.

8.2 \Validité du fichier XML pour I'interface EtherCAT®
REMARQUE

@

1 Les données des fichiers XML ne doivent en aucun cas étre modifiées ou complétées.
SEW décline toute responsabilité en cas de dysfonctionnement du convertisseur
MOVIMOT® da & une modification du fichier XML !
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8.3 Configuration du maitre EtherCAT® pour MOVIMOT® avec fichier XML

8.3.1 Fichier XML pour I'utilisation de I'interface EtherCAT® MFE72 avec un MOVIMOT®

Pour la configuration du maitre EtherCAT®, le fichier XML (SEW_MFE72A.XML) est mis
a disposition. Ce fichier est a charger dans un répertoire spécifique du logiciel de
configuration.

La procédure détaillée est indiquée dans le manuel du logiciel de configuration.

Les fichiers XML standardisés par le Groupement Technologique EtherCAT® (ETG)
peuvent étre lus par tous les maitres EtherCAT®.

8.3.2 Procédure pour la configuration

Pour la configuration d'un entrainement MOVIMOT® avec interface EtherCAT®, procé-
der de la maniére suivante :

1. Installer (copier) le fichier XML selon les instructions de votre logiciel de configu-
ration. Aprés installation correcte, I'appareil apparait au niveau des esclaves parti-
cipants (sous SEW-EURODRIVE — Drives) sous la désignation MOVIMOT+MFE72A.

2. Sélectionner le menu [Insérer] pour insérer |'appareil dans la structure EtherCAT®.
L'adresse est attribuée automatiquement. Pour faciliter son identification, il est
possible d'attribuer un nom a I'appareil.

3. Sélectionner la configuration de données-process adaptée a I'application (voir
chapitre "Configuration des objets données-process (PDO)").

4. Relier les données d'entrée/sortie ou les données de périphérie avec les données
d'entrée/sortie du programme d'application.

Apres la configuration, la communication EtherCAT® peut étre lancée. Les diodes RUN
et ERR signalent I'état de communication de l'interface EtherCAT® MFE72 (voir chapitre
"Signalisation des diodes").
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8.3.3 Configuration des objets données-process (PDO)

Objets données-
process Rx

Objets données-
process Tx

jude

Dans la variante CoE (CAN application protocol over EtherCAT®), EtherCAT® utilise les
objets données-process (PDO) définis dans le standard CANopen pour la communi-
cation cyclique entre le maitre et I'esclave. Conformément aux spécifications CANopen,
le systéme distingue les objets données-process Rx (Receive) et Tx (Transmit).

Les objets données-process Rx (Rx-PDO) sont réceptionnés par I'esclave EtherCAT®.
lls véhiculent des sorties-process (valeurs de commande, consignes, signaux de sortie
binaires) du maitre EtherCAT® vers l'esclave EtherCAT®.

Les objets données-process Tx (TX-PDO) sont retournés par l'esclave EtherCAT® au
maitre EtherCAT®. lls véhiculent des entrées-process (mesures, états, informations
d'entrées binaires, etc.).

Il est possible d'utiliser des PDO de deux tailles différentes pour les données-process
d'entrée et de sortie cycliques pour la communication avec l'interface EtherCAT®
MFE72.

* OutputData1 (standard 4 PO)

PDO statique avec quatre mots de sortie-process cycliques, associés en fixe aux
données-process standard du MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole MOVILINK®") et
en plus 1 DP pour les sorties.

* OutputData1 (standard 10 PO)

PDO statique avec dix mots de sortie-process cycliques, associés en fixe aux
données-process standard du convertisseur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole-
MOVILINK®") ; les sorties-process 4 a 10 peuvent étre utilisées pour les sorties
binaires.

* InputData1 (standard 4 PI)

PDO statique avec quatre mots d'entrées-process cycliques, associés en fixe aux
données-process standard du convertisseur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole-
MOVILINK®") et en plus 1 DP pour les entrées.

* InputData1 (standard 10 PI)

PDO statique avec dix mots d'entrées-process cycliques, associés en fixe aux
données-process standard du convertisseur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole
MOVILINK®") ; les sorties-process 4 a 10 peuvent étre utilisées pour les entrées
binaires.

REMARQUE

+ Selon le sens de transmission, il est possible de transférer soit quatre, soit dix mots
données-process.
En cas, par exemple, d'utilisation du PDO OutputData1 (standard 10 PO), il faut
également utiliser le PDO InputData1 (standard 10 PI).

* Les deux PDO d'entrée ou les deux PDO de sortie ne doivent pas étre activés
simultanément.
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Liste des objets données-process possibles (PDO) pour l'interface EtherCAT® MFET72

Index Taille Désignation Mapping Sync-Manager | Sync-Unit
1600hex 8 octets OutputData1 (standard 4 PO) Contenu 2 0
(5632déc) fixe

1601hex 20 octets OutputData1 (standard 10 PO) | Contenu 2 0
(5633déc) fixe

1A00hex | 8 octets InputData1 (standard 4 PI) Contenu 3 0
(6656déc) fixe

1A01hex | 20 octets InputData1 (standard 10 PI) Contenu 3 0
(6657déc) fixe

Exemple de PDO statique pour dix données-process cycliques

SP1

SP2|SP3

SP4|SP5|SP6 [SP7|SP8|SP9|SP10

I— Réservé

Réservé

Réservé

Réservé

Réservé

Mot de commande module

Consigne DOO0 — DO1
Rampe MOVIMOT®

uniquement si interrupteur DIP S1/2
= "OFF")

Vitesse MOVIMOT®

Mot de commande 1 MOVIMOT®

Les sorties-process transportées par OutputData1 sont figées sur les affectations indi-
quées dans le tableau suivant. Les sorties-process SP1 — SP3 peuvent étre associées
a différentes données-process (mots de commande, consignes) via le paramétrage des
données-process dans le convertisseur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole
MOVILINK®").

Les sorties-process SP4, bit 0 - bit 1, permettent de piloter les signaux logiques des
actionneurs DO0 — DO1. Le tableau suivant présente I'affectation du mot de commande
module des sorties-process SP5 :

SP

Bit

Affectation

SP5

0

Reset entrée codeur
En cas de front montant sur le bit 0, la valeur codeur PI7 / P18 est mise a "0".

Reset entrée compteur
En cas de front montant sur le bit 1, la valeur codeur P19 / PI10 est mise a "0".

2-15

Réservé
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Exemple d'affectation des entrées-process figées

EP1

EP2

EP3

EP4

EPS

EP6

EP7

EP8

EP9

EP10

|_ Dénominateur, Low (uniquem. pour

10 PI)

Dénominateur, High (uniquem. pour
10 PI)

Codeur, Low (uniquem. pour 10 PI)
Codeur, High (uniquem. pour 10 PI)

Réservé (uniquem. pour 10 PI)

Mot d'état interface MFE
(uniqguem. pour 10 PI)

Mesures DI./ DO. )

Mot d'état 2 MOVIMOT®
(si interrupteur DIP S1/2 = "OFF")

Courant de sortie MOVIMOT®

Mot d'état 1 MOVIMOT®

1) L'affectation des entrées-process EP4 est fonction de la configuration des E / S

Les entrées-process transportées par /nputData1 sont figées sur les affectations indi-
quées dans le tableau suivant. Les entrées-process EP1 — EP3 peuvent étre associées
a différentes données-process (mots d'état, mesures) via le paramétrage des données-
process dans le convertisseur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole MOVILINK®").

Les entrées-process EP4 — EP10 sont disponibles uniquement pour les entrées et

sorties binaires.
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L'illustration suivante présente I'affectation des entrées-process EP4 en fonction de la
configuration des E / S réglée :

2 octets Mesures DI/ DO
Octet n+1 Octet n

= (B[]l ]o]o s 7]e s [+]s]2[ o] &= mre

Temps de filtrage

standard =3 ms

0: DIO
—— 1: D1

2: DI2
:DI3
: DI4 / Mesure DOO"
: DI5 / Mesure DOY
: Réservé

Maitre
bus

Mesures
DI/ DO

N O o AW

: Réservé

Durée de filtrage <1 ms
8: DIO
9: D1
10: DI2
11: DI3
12: DI4 / Mesure DOO"
13: DI5 / Mesure DO1"
14: Réservé
15: Réservé

9801824907
1) Avec la configuration 4 DI + 2 DO (S1/1 = "OFF"), la mesure des sorties binaires DOO et
DO1 est transmise. Avec la configuration 6 DI (S1/1 = "ON"), la mesure des entrées
binaires D14 et DO5 est transmise.
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8.4 Mot d'état MFE

L'illustration suivante montre I'affectation du mot d'état de l'interface bus de terrain

MFE :
2 octets Etat MFE
) Octet n+1 Octet n
It\)n:;tre ¢= [15]14]13]12[11]10] o[ 8|7 [6]5]4]3]2]1] OUC:' MFE
Réservé =0
Etat Réservé =0
MEE Réservé =0

Réservé =0

Réservé =0

0:
— 1:

2:
L 3:Réservé =0
4:

5:

6:

Surveillance liaison
codeur

7: Défaut systéme MFE

8: Surch. tension actionneur DOO

9: Surch. tension actionneur DO1

10: Réservé =0

11: Réservé =0

12: Surcharge tension capteurs |
13: Réservé =0
14: Réservé =0
15: Réservé =0

9801723275
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Le tableau suivant montre les informations de diagnostic de l'interface bus de terrain
MFE mises a disposition pour le traitement dans I'application API de la couche supé-
rieure. Les signaux sont transmis a l'automate via les paramétres et le cas échéant le

canal de données-process.

Pour chaque signal, I'état de communication "0" signale I'état OK, afin qu'au démarrage
des systéemes (démarrage du bus avec données utiles = 0), aucune séquence de
démarrage a déroulement asynchrone envoyée par le maitre bus et I'API ne puisse

générer des messages de diagnostic erronés.

Bit d'état Nom du diagnostic Fonction et codage
MFE par bus
0 Réservé -
1 Réservé -
2 Réservé -
6 Surveillance liaison 1= Présence d'un défaut dans la liaison codeur (rupture de fil)
codeur ou axe codeur ne tournant pas
0= Pas de défaut
Les deux liaisons codeur font I'objet d'une surveillance de
rupture de cable. La surveillance n'est effective que si le conver-
tisseur MOVIMOT® est libéré. Le temps de réaction est de
t=1,5s. Ce bit d'état reste a 1 jusqu'a suppression du
verrouillage régulateur par le MOVIMOT®.
7 Défaut systéme MFE | Défaut systeme MFE
1= Défaut systeme MFE présent
0= OK
Pour plus d'informations, voir I'index de parametre 8310.
8 Surcharge tension Court-circuit ou surcharge de I'alimentation des actionneurs pour
actionneur DO0 la sortie DOO
1= court-circuit / surcharge DOO
0= OK
9 Surcharge tension Court-circuit ou surcharge de I'alimentation des actionneurs pour
actionneur DO1 la sortie DO1
1= court-circuit / surcharge DO1
0= OK
10 Réservé -
11 Réservé -
12 Surcharge tension Court-circuit ou surcharge de l'alimentation des capteurs
capteurs groupe | 1= Court-circuit ou surcharge de I'alimentation des capteurs
0= alimentation capteurs O.K.
13 Réservé -
14 Réservé -
15 Réservé -
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9 Fonctionnement avec EtherCAT®

Ce chapitre décrit le fonctionnement du convertisseur MOVIMOT® avec EtherCAT® en
cas de pilotage via les PDO fixes pour la communication par bus de terrain.

9.1 Pilotage du convertisseur MOVIMOT®

Le pilotage du convertisseur MOVIMOT® s'effectue via les PDO fixes, d'une longueur
de trois ou dix mots données-process. En cas d'utilisation d'un maitre EtherCAT™, ces
données-process sont reproduites directement dans la structure de données-process et
peuvent ainsi étre adressées directement par le programme de pilotage.

EtherCAT
Master

o]

7
o

N

Ethernet Frame | EtherCAT . . . [
Header Mlegakr Header Data| Drive 1 || Drive 2 || Drive 3 |L__J| FCS
EtherCAT
3008266251
REMARQUE

Le chapitre "Protocole MOVILINK®" contient des informations détaillées sur le pilo-
tage via le canal données-process (codage du mot de commande et du mot d'état).

[
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9.1.1

Exemple de pilotage dans TwinCAT avec MOVIMOT®

Aprés avoir copié le fichier SEW_MFE72A.xml dans le sous-répertoire TwinCAT
"\IO\EtherCAT", il est possible, en "mode offline", d'insérer un MOVIMOT® dans la
structure EtherCAT® via le menu "Append Box" (voir illustration suivante).

B Startup_Test_4.tsm - TwinCAT System Manags

File Edit Actions View Options Help
LI R R e s e

BB NC - Configuration

| PLC - Cenfiguration

g. I/0 - Cenfiguration
|_:_|ﬁ I/Q Devices Type:

Search: Mame: Bow 1

% Beckhoff Automation GmbH
- ﬂ SEwW Euradrive
j Append Box... = . Dirives

: I MOWIDRIVE+DFEZ4
¥ Delete Device §# DFE24-Gateway
I MOWITRAC+FSE24B

{ed= Devicel-

. ed= Devicel-

- &t Inputs

e~ 8L Outputs | (B} Online Reset OO A M0 T+MFE 725
- % InfoData f} Online Reload (Config Mode anly) o R MVIIS+><FE24

i ZER Ao

8865884811

En mode Online (c'est-a-dire en liaison avec le segment EtherCAT®), il est possible, a
I'aide du symbole "Recherche d'appareils", de parcourir le segment EtherCAT® pour re-
chercher les convertisseurs MOVIMOT® raccordés (voir copie d'écran suivante).

B startup Test 4.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

D@l S e R éd = e vdd
-l SYSTEM - Configuration
BB NC - Configuration

()% 2qfE

Gml | EtherCAT | Process Data | £

. . 4
: B® PLC - Configuration Name: Box 1 (MOVIMOT+M
=-J /0 - Configuration
B /O Devices Type: MOVIMOT+MFET2A
HNER Y Device 1 (EtherCAT) Commert:

\=¥= Device1-Image

. =¥= Device 1-Image-Info

G- %t Inputs

9101799179

Pour la forme la plus simple de transfert de données-process, seuls les deux PDO
InputData1 et OutputData1 sont nécessaires.
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File Edit Actions View Options Help
NEeH| | (66 B | = |en v o BB, % | 2 Qo @ 0 ?
Bl SYSTEM - Configuration
P Dat
- MNC - Configuration ShaChlyl "o Ve [Gale
BA PLC - Configuration Sync Manager: PDO List:
= /0 - Configuration
Eﬁ Vo De\.r?ces SM Size Type Flags Index Size Mame
== Devicel (EtherCAT) 0 250 MbxOut D1 ADD 20 InputDatal (Standard 4 Pl)
+ Device 1-Image 1 250 Mbxin Q1AM 20.0 InputData1 (Standard 10 P1)
. Device 1-Image-Info 2 8 Outputs 01600 80 OutputDatal (Standard 4 PO}
) 8 Inputs 1601 20.0 OutputDatal (Standard 10 PO)
: -#m Box1 (MOVIMOT+MFET2A)
i+ 6l Mappings 4 m | »
PDO Assignment (1C12): PDO Content (Be1601):
‘EMG’?'D _ R Index Size (Offs Name
[IGI0T fexcluded by 0¢1600) GaDBE.. 20 00 PO O0OD!
0<3DBS:... 2.0 20 PO 0002
8865891083

Il est a présent possible d'associer les mots données-process au programme de I'auto-
mate ou, comme dans l'illustration suivante, d'y accéder manuellement en écriture a titre

de test.

-
! Startup_Test d.tsm - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

DM & B EEIEIEYE N, @ = Ql
=-B SYSTEM - Configuration [Voibie [iaga] Orive |
i-i8 MC - Configuration
i+ PLC - Configuration Value:
=i /0 - Configuration New Value: Force. . Release Wite...
Eﬂ /o Dev.r.ices Comment: - =
E|—w= Device 1 (EtherCAT) Set Value Dialog - N
i.=fm Device 1-Image
=f= Device 1-Image-Info Dec: B oK
-1 Inputs Hex: 0x0006
‘l OUtPUts Float: B
& InfoData =
=-#m Box1 (MOVIMOT+MFt ] _
%T InputDatal (Standa | Beet E]
[ § OutputDatal (Stan g | 0 o0 2
§ Westate | Btsze 01 ©8 @16 032 OB O
-8 InfoData -\

-8 Mappings

9101806219

Sélectionner d'abord les sorties-process SP1. Dans la fenétre suivante, sélectionner
l'onglet "Online". Cliquer sur [Write...]. La fenétre "Set Value Dialog" s'ouvre. Saisir les
données dans le champ "Dec" ou "Hex". Procéder de la méme maniére avec les sorties-

process SP2.

L'affectation et la mise a I'échelle des mots entrée-process et sortie-process est a régler
dans le MOVIMOT® dans le groupe de paramétres 87. .

REMARQUE

jude

Pour plus d'informations, consulter le chapitre "Protocole MOVILINK®".
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9.1.2 Time out de communication entre EtherCAT® et MFE72

En cas de perturbation ou d'interruption du transfert de données via EtherCAT®, ...

les bits 0 & 2 du mot de commande sont mis a "0". L'entrainement MOVIMOT® exé-
cute un arrét rapide.

la diode "ERR" de l'interface EtherCAT® MFE72 s'allume, voir chapitre "Signalisation

des diodes".

toutes les sorties binaires DO sont mises a "0".

le défaut 28 "Time out bus de terrain" est envoyé au logiciel MOVITOOLS®
MotionStudio via le paramétre P8370.0.

En I'absence de défaut, le défaut s'auto-acquitte.

9.2

Paramétrage via EtherCAT®

Dans le cas d'EtherCAT®, I'accés aux parameétres d'entrainement s'effectue via les
fonctions SDO habituelles READ et WRITE du protocole CoE (CAN application protocol
over EtherCAT®).

9.21

Fonctions SDO READ et WRITE

L'interface utilisateur est représentée différemment en fonction du maitre EtherCAT® ou
de l'environnement de configuration. Dans tous les cas, les grandeurs suivantes sont
nécessaires pour I'exécution de la commande SDO.

SDO-READ

Description

Adresse de l'esclave
(16 bits)

Adresse EtherCAT® du convertisseur a partir de laquelle la lecture doit étre
effectuée.

Index (16 bits)
Sous-index (8 bits)

Adresse dans le dictionnaire des objets, a partir de laquelle la lecture doit étre
effectuée

Données
Longueur de données

Structure pour le stockage des données regues et de leur longueur

SDO-WRITE

Adresse de I'esclave
(16 bits)

Description

Adresse EtherCAT® du convertisseur sur lequel les données doivent étre
modifiées.

Index (16 bits)
Sous-index (8 bits)
Données

Longueur de données

Adresse du dictionnaire des objets devant étre modifiée.

Structure dans laquelle sont stockées les données a modifier

Pour les fonctions SDO READ et WRITE, d'autres drapeaux et parameétres peuvent
encore étre nécessaires :

pour l'activation de la fonction

pour les informations en cours de fonctionnement ou les messages de défaut

pour la surveillance du time out

pour la signalisation de défauts lors de I'exécution
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9.2.2 Exemple de lecture d'un paramétre dans TwinCAT via EtherCAT®

La lecture d'un paramétre s'effectue a l'aide de la fonction SDO-READ. Pour cela,
I'index du paramétre a lire est nécessaire. L'index du paramétre est visible dans I'arbo-
rescence des parametres, en passant le pointeur de la souris sur le paramétre pour
afficher l'info-bulle.

Pour I'implémentation dans TwinCAT, le bloc fonction FB_EcCoESdoRead est néces-
saire. Ce bloc fonction se trouve dans la bibliotheéque TcEtherCAT.lib. Ce bloc fonction
peut étre intégré en deux étapes :

1. Création d'une instance du bloc fonction FB_EcCoESdoRead

2. Les entrées du bloc fonction sont affectées comme suit :

sNetID : indication de I'ID réseau du maitre EtherCAT®

nSlaveAddr : adresse EtherCAT® de l'appareil SEW a partir duquel les données
sont a lire

nindex : indication de l'index du paramétre a lire
nSublndex : indication du sous-index du paramétre a lire

pDstBuf : pointeur sur la plage de données dans laquelle les paramétres lus
doivent étre stockés.

cbBufLen : taille mémoire maximale pour les parametres a lire dans I'octet
bExecute : un front montant lance la lecture.

tTimeout : indication de la durée de time out du bloc fonction

Les flags de sortie bBusy et bError signalent I'état de la fonction, le flag nErrld le cas
échéant le numéro de défaut si le flag bError est activé.

L'intégration du bloc fonction se présente de la maniére suivante dans TwinCAT :

- TwinCAT PLC Control - ReadPdo.pro - [MAIN (PRG-5T)] o ]
!Flb Edit Project Insert Extras Online  ‘Window Help _|ﬂ‘|§|

28| @A DIS(SAR] * [5]60)5|H]

D00M|FROGRAM MAIN

= POUs 0002 VAR:

- =) ]

0003 Fead_Data; DWORD;
0004 ReadSdo: FB_EcCoESdoRead;
DODSERD_ VAR

FaTalalm

R Wil B
D001|IF Read=Sdo, bBusy = FALSE THEM

0002 ReadSda(bexecute:=TRLIE).(*rising edge for the execute input®)

0003

O0D4ELSE

0008FesdSdol
000k sMetid:="192168.187.1.2.1", (AMS MNetlD of the EtherCAT-master®)

0007 nSlavesddr= 1001, “EtherCAT-Address of the SEW dewvice™)
0008

00o0s nindexc= 8325, *a.g. DClink voltage index®

0010 nSublndesxc= 0.

0011

0012 pDstBuf= ADR(Read_Data).“pointer to the vanakble™)

00y chBufLen:= 4, “nurmber of Bytes of the index®)

0014

0018 bExecute:= FALSE,
001 g {Timeout= T#500ms,
0017 ¥
DO BEMND_IF

4 | »

= M

Target Local [T32168187. 1,111 Run Tme: 1 IETERCNRSGTTSIEDT

3018638731
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Les paramétres SEW ont toujours une longueur de données de quatre octets
(1 DWord). La mise a I'échelle ainsi que la description exacte sont traitées dans le
chapitre "Protocole MOVILINK®".

Dans I'exemple ci-dessus, la tension du circuit intermédiaire a été lue (index 8325, sous-
index 0). Le chiffre 639000 est par exemple réceptionné ; selon le protocole du bus de
terrain, celui-ci correspond a une tension de 639 V.

9.2.3 Exemple d'écriture d'un paramétre dans TwinCAT via EtherCAT®

Pour I'écriture d'un paramétre, la fonction SDO-WRITE peut étre utilisée. Pour cela,
I'index du parameétre a écrire est nécessaire. Pour visualiser I'index du parameétre, placer
pendant quelques instants le pointeur de la souris sur le paramétre correspondant dans
I'arborescence parameétres de MOVITOOLS® MotionStudio.

Pour I'implémentation dans TwinCAT, le bloc fonction FB_EcCoESdoWrite est néces-
saire. Ce bloc fonction se trouve dans la bibliothéque TcEtherCAT.lib. Il peut étre intégré
en deux étapes :

1. Création d'une instance du bloc fonction FB_EcCoESdoWrite
2. Les entrées du bloc fonction sont affectées comme suit :
— sNetlID : indication de I'ID réseau du maitre EtherCAT®

— nSlaveAddr : adresse EtherCAT® de I'appareil SEW a partir duquel les données
doivent étre écrites

— nlIndex : indication de l'index du paramétre a écrire.
— nSublndex : indication du sous-index du paramétre a écrire.

— pDstBuf : pointeur sur la plage de données dans laquelle se trouvent les données
a modifier.

— cbBufLen : nombre de données a envoyer dans l'octet.
— bExecute : un front montant lance I'écriture.
— tTimeout : indication de la durée de time out du bloc fonction

Les drapeaux de sortie bBusy et bError signalent I'état de la fonction, le drapeau nErrld
et, le cas échéant, le numéro de défaut si le drapeau bError est activé.
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L'intégration du bloc fonction se présente de la maniere suivante dans TwinCAT.

- TwinCAT PLC Control - WriteSDO.pro - [MAIN (PRG-5T)]
B8 Fe Edt Project Insert Extras Online Window Help

=10l %]
=18] %]

8| =] 5| Do 0|8 |8AR| ¥ |%|@ 5|

2. = 1.1 |l

DODY[PROGRAM MAIN
‘3 POUs 0002WAR
e 0003 Write_Data: DWORD:=100000; (*set intermal setpointnl1 1o 100 1/min*)
noo4 WriteSdo: FB_EcCoESdoWnte:
D00SEMD_WAR
4] | 1
0007)IF Write Sdo bBusy = FALSE THEM
0002 WriteSdo(bexecute:=TRLE).(*rising edge for the execute input®)
0003
O004ELSE
0O0&W'rteSdof
0006 sMetld="192 168167121 [ -\H.J MNet-ID of the EtherCAT-master®)
0007 nSlavesddr=1001, (*EtherCAT-Address of the SEVWY device®)
000G
000y nindex;= 8489, (“inclex of the internal setpoint n11*
oo o nSublndesx= 0,
0011
0012 parcBuf= ADR(Write_Data),(“pointer o the source vanakle®)
0013 chBufLen:= 4, Pnumber of Bytes of the index®
0014
0015 bExecute:= FALSE,
001 B iTimeout= T#500ms
0017 1
01BEMD_IF
4] | [
Loading library "CATWINCATVWLCALIBVS TANDARD.LIB!

| »

[Target Local (192168.187.1.1.11. Run Time: 1 i

3018642187

Les parametres SEW ont toujours une longueur de données de quatre octets
(1 DWord). La mise a I'échelle ainsi que la description exacte sont traitées dans le
chapitre "Protocole MOVILINK®".

Dans l'exemple précédent, la consigne interne fixe n0 (index 8489, sous-index 0) a été
réglée sur une vitesse de 100 tr/min. A cette fin, la vitesse souhaitée doit &tre multipliée
par le facteur 1000 selon les indications du chapitre "Liste des paramétres” de la notice

d'exploitation "MOVIMOT®
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10 Fonction
10.1 Signification de la signalisation des diodes

L'interface EtherCAT® MFE dispose de cinqg diodes de diagnostic.
+ Ladiode "RUN" signale I'état de fonctionnement de l'interface bus de terrain MFE.
+ Ladiode "ERR" sert a I'affichage des défauts d'EtherCAT®.

+ Ladiode "SYS-F" indique les défauts systéme entre l'interface EtherCAT® MFE et le
convertisseur MOVIMOT®.

* Les diodes "L/A" (Link/act) signalent I'activité des ports EtherCAT® X11 + X12.

@

S\

LA@ DI0@ DI+H@ DI4+@-DO0

LUA@ DI2@ DI3@ DI5@-DO1

SENVIE

J

8818105483
10.1.1 Diode "RUN"
La diode "RUN" signale I'état de l'interface EtherCAT® MFE.
RUN Etat Description
Eteinte INIT L'interface EtherCAT® MFE est a I'état INIT.
Clignote en PRE-OPERATIONAL La communication est possible par messagerie, mais pas par
vert données-process.
S'allume une | SAFE-OPERATIONAL | La communication est possible par messagerie et par données-
fois en vert process. Les sorties des esclaves ne sont pas encore affichées.
Allumée en OPERATIONAL La communication est possible par messagerie et par données-
vert process.

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®




Fonction
Signification de la signalisation des diodes

10

10.1.2 Diode "ERR"
La diode ERR indique les défauts EtherCAT®.

ERR Défaut Description

Eteinte Pas de défaut La communication EtherCAT® de l'interface EtherCAT® MFE est
en état de fonctionnement.

Scintille en Défaut de boot Un défaut de boot a été détecte. L'état INIT a été atteint mais le

rouge parameétre "Change" dans le registre d'état AL est sur
"0x01:change/error".

Clignote en Configuration non Défaut de configuration général

rouge valide

S'allume une | Changementd'étatnon | L'application esclave a modifié I'état EtherCAT® automa-
fois en rouge | demandé tiqguement. Le parameétre "Change" du registre d'état AL estréglé
sur "0x01:change/error”.

S'allume Time out du watchdog | Apparition d'un time out du watchdog au niveau de I'application
deux fois en | de 'application

rouge

Rouge, Time out watchdog PDI | Un time out du watchdog PDI s'est produit.

allumée

Définition des états d'affichage

Affichage de | Définition Déroulement chronologique
la diode
Allumée L'affichage est allumé en permanence
Eteinte L'affichage n'est pas allumé.
Scintille L'affichage alterne entre éteinte et allu- 50ms
mée a intervalles réguliers avec une on
fréquence de 10 Hz.
off
50ms
Scintille une | L'affichage scintille une fois, puis il y a 50ms
fois une phase d'extinction. on
off | L
Clignote L'affichage alterne entre éteinte et allu- | on
mée a intervalles réguliers avec une 200ms | 200ms ‘

fréquence de 2,5 Hz (200 ms allumée, |
200 ms éteinte). -

S'allume une | L'affichage s'allume une fois brie- on
fois vement (200 ms), puis il y a une phase 200ms | - 1s .

d'extinction prolongée (1000 ms). off

S'allume L'affichage s'allume brievement deux on

deux fois fois de suite, puis il y a une phase 200ms | 200ms | 200ms | <—1s .
d'extinction. off
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10.1.3 Diode "SYS-F"

Le tableau suivant montre les états de la diode "SYS-F" :

SYS-F

Signification

Acquittement des défauts

Eteinte

Etat de fonctionnement
normal. Transfert de données
en cours entre MFE et
convertisseur MOVIMOT®.

Rouge

L'interface MFE ne peut pas
échanger de données avec
I'entrainement MOVIMOT®.

Vérifier le cablage de la RS485 entre
l'interface MFE et I'entrainement
MOVIMOT®.

Veérifier I'alimentation du convertisseur
MOVIMOT®.

Clignote en rouge
(toutes les 2 s)

Défaut d'initialisation ou
défaut grave de la MFE

10.1.4 Diodes "L/A" (Link/Activity)

Chaque raccordement EtherCAT® pour cables EtherCAT® entrants (X11IN) et sortants
(X12 OUT) est équipé d'une diode "L/A" (Link/Activity). Ces diodes signalent si la liaison
EtherCAT® vers I'appareil précédent ou suivant est présente/activée.

Consulter I'état de défaut a I'aide de
MOVITOOLS® MotionStudio.
Supprimer la cause du défaut puis
l'acquitter.

Le tableau suivant montre I'état des diodes "L/A" :

L/A

Signification

Eteinte

Pas de liaison EtherCAT®

Allumée en
vert

Cable EtherCAT® raccordé.

Scintille en
vert

La communication Ethernet est activée.

Clignote en
rouge

La communication Ethernet est désactivée.
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11  Consignes d'installation supplémentaires pour modules répartiteur
de bus
Procéder a la mise en service selon les instructions du chapitre "Mise en service".

Suivre également les instructions suivantes concernant la mise en service de modules
répartiteur de bus.

=]
=

11.1 Modules répartiteur de bus MF../Z.6. [J|1] —| |

2

11.1.1 Interrupteur marche/arrét
L'interrupteur marche/arrét sur le module répartiteur de bus Z.6. protége le cable
hybride des surcharges et permet la commutation des alimentations suivantes :
— alimentation réseau et
— alimentation DC 24 V

A AVERTISSEMENT !

Danger d'électrisation di aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement
et le module répartiteur de bus.

L'interrupteur marche/arrét ne met hors tension que le moteur et son MOVIMOT®,
mais pas le module répartiteur de bus lui-méme.

Blessures graves ou mortelles

* Avant de réaliser des travaux sur le module répartiteur de bus, le mettre hors
tension a l'aide d'un dispositif de coupure adapté.
* Le protéger contre toute mise sous tension involontaire !

Schéma de principe

"Safety Power" 1162524811
(11
X1 — X40 [— X20/X29
~—| N| ™
S| I | R | 5 % 5 %
[a\} 0] N o
’—0

RS-485

}@\\é . .

I
vl

RS+
RS-

MFZ.6F

X9 [2]

[1] Pontage pour I'alimentation du MOVIMOT® a partir de I'alimentation 24 V DC de l'interface
(cablage d'usine)

[2] Raccordement des cébles hybrides
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[
11.2  Modules répartiteur de bus MF./MM../Z.7. [ |Fo—

11.2.1 Contréler le mode de branchement du moteur

Vérifier, a I'aide du schéma ci-dessous, que le mode de couplage choisi pour le module
répartiteur de bus correspond a celui du moteur raccordé.

C_© O
)\ w2 uz2 Vv2 f
ur vi wi

[¢] [¢] [¢]

1162529803

REMARQUE

Dans le cas d'un moteur-frein, aucun redresseur de frein ne doit étre monté dans la
boite a bornes du moteur !

[

Schéma de principe

"Safety Power"
r...f:::::::::::i"‘] [1]
X1 — X40 —{ X20/X29
— | N| ™ >0 E; [a)
R [ [ [ | § 5 N 5
MF. / MQ..
2 RS-485
+ 1
N 0
X oo
MOVIMOT®
—| QN
o> QIe =l E
MFZ.7F
X9 [2]
X 20
|
(Y Y/ Y (Y (Y Y Y Y Y Y Y [ Y] (Y] (Y l\l}
y/i R/ /Y /) ) /o) /—vl
Y Y 2 Y 2 2y & &Y ey

1163654283

[1] Pontage pour I'alimentation du MOVIMOT® a partir de la tension DC 24 V de l'interface bus
de terrain (cablage d'usine)

[2] Raccordement des cables hybrides
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11.2.2 Cablage interne du convertisseur MOVIMOT® dans le module répartiteur de bus

(1]

(2]

(3]

1186911627

Interrupteur DIP pour le réglage du mode de raccordement

Vérifier que le mode de raccordement du moteur raccordé soit en conformité avec la
position de l'interrupteur DIP.

Attention au sens de marche autorisé
(en standard, les deux sens de rotation sont autorisés)

Les deux sens de rotation Seule la rotation a Seule la rotation a droite est
sont autorisés. gauche est autorisée. autorisée.
=T =z =z
TH TH TH
1186918667

Raccordement pour résistance de freinage interne (uniquement pour moteurs sans frein)
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11.3 Modules répartiteur de bus MF../MM../Z.8. U

11.3.1 Interrupteur marche/arrét

L'interrupteur marche/arrét du module répartiteur de bus Z.8. permet la commutation
simultanée des alimentations suivantes :

— alimentation réseau et
— alimentation DC 24 V

A AVERTISSEMENT !

Danger d'électrisation di aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement
et le module répartiteur de bus.

L'interrupteur marche/arrét ne met hors tension que le moteur et son MOVIMOT®,
mais pas le module répartiteur de bus lui-méme.

Blessures graves ou mortelles

* Avant de réaliser des travaux sur le module répartiteur de bus, le mettre hors
tension a l'aide d'un dispositif de coupure adapté.
* Le protéger contre toute mise sous tension involontaire !

Schéma de principe

"Safety Power"
I_|:I|[1]
X1 — X40 |— X20/X29
— | N| ™ >0 E; o
J\\\ MFE. / MQ..
N
4 RS-485
+ ]
0l n
X oo
MOVIMOT®
- N
s>zl 2(=le EE
MFZ.8F
X9 [2]

1186927371

[1] Pontage pour l'alimentation du MOVIMOT® a partir de la tension DC 24 V de l'interface bus
de terrain (cablage d'usine)
[2] Raccordement des cables hybrides
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11.3.2 Controler le mode de branchement du moteur

Vérifier, a I'aide du schéma ci-dessous, que le mode de couplage choisi pour le module
répartiteur de bus correspond a celui du moteur raccordé.

w2 U2 V2
)\ Ut v wi A
O O O
1162529803
REMARQUE
[ ]
1 dans le cas d'un moteur-frein, aucun redresseur de frein ne doit étre monté dans la
boite a bornes du moteur !
11.3.3 Cablage interne du convertisseur MOVIMOT® dans le module répartiteur de bus
A
(1] H o O| X4
T EERE] |elzle| S|y
2
[2]
(3]
TH
SARRE
g
eI
N
+
1186934155

[11 Interrupteur DIP pour le réglage du mode de raccordement

S'assurer que le mode de raccordement du moteur raccordé soit en conformité avec
la position de l'interrupteur DIP.

[2] Attention au sens de marche autorisé
(en standard, les deux sens de rotation sont autorisés)

Les deux sens de rotation Seule la rotation a Seule la rotation a droite est
sont autorisés. gauche est autorisée. autorisée.
>
S| & |x § Elo|x
TH TH

1186918667
[3] Raccordement pour résistance de freinage interne (uniquement pour moteurs sans frein)
[4] Interrupteur marche/arrét
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11.4 Convertisseur MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

Le chapitre suivant décrit les modifications en cas d'utilisation du MOVIMOT® intégré au

module répartiteur de bus par rapport a une utilisation avec MOVIMOT intégré au
moteur.

11.4.1 Réglage-usine modifié en cas de MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

Tenir compte des réglages-usine modifiés en cas d'utilisation d'un MOVIMOT®
intégré au module répartiteur de bus Z.7. ou Z.8.

Les autres réglages sont identiques a ceux du MOVIMOT® intégré au moteur.

Pour ces autres réglages, suivre les instructions de la notice d'exploitation MOVIMOT®
concernée.

Interrupteur DIP S1 :

s1 1.2 3 4 5 6 7 8
Signification Adresse Protection Taille du Fréquence Stabilité
RS485 thermique moteur de marche a
20 | o 2 23 moteur découpage vide

Moteur inférieur

d'une .
p ., o Variable L,
ON 1 1 1| 1 | Désactivée taille a celle (16, 8, 4 kHz) Activée
normalement
attendue
OFF 0 0 0O Activée Adaptée 4 kHz Désactivée

Potentiomeétre de consigne f1 :

1186982667
[11 Réglage-usine
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11.4.2 Fonctions spéciales pour MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

Les fonctions spéciales suivantes sont disponibles - sous certaines conditions - pour un
MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus Z2.7. / Z.8. (avec restrictions). La
description détaillée des fonctions spéciales figure dans la notice d'exploitation
MOVIMOT® correspondante.

Fonction spéciale Restriction

1 MOVIMOT® avec durées de rampe rallongées  —

2 | MOVIMOT® avec limitation de courant réglable | —
(défaut en cas de dépassement de la limitation)

3 | MOVIMOT® avec limitation de courant réglable | non disponible
(commutable par borne 1/ f2)

MOVIMOT® avec paramétrage par bus non disponible

MOVIMOT® avec protection thermique moteur | —
dans le module répartiteur de bus Z.7./ Z2.8.

6 | MOVIMOT® avec fréquence de découpage -
maximale 8 kHz

7 | MOVIMOT® avec démarrage / arrét rapide Le frein mécanique doit étre piloté
uniquement par MOVIMOT®. Le pilo-
tage du frein par la sortie relais K1
avec redresseur de frein intégré n'est
pas possible.

8  MOVIMOT® avec fréquence minimale 0 Hz -

10 MOVIMOT® avec fréquence minimale 0 Hz et | —
couple réduit aux basses fréquences

11 | Surveillance de la rupture de phase réseau -

désactivée

12 MOVIMOT® avec démarrage / arrét rapide et Le frein mécanique doit ét%e pilote
protection thermique moteur dans le module uniquement par MOVIMOT™. Le pilo-
répartiteur de bus Z.7. ou Z.8 tage du frein par la sortie relais K1

avec redresseur de frein intégré n'est
pas possible.

14  MOVIMOT® avec compensation de glissement | —
désactivée

REMARQUE

La fonction spéciale 9 "MOVIMOT® pour applications de levage" et la fonction
spéciale 13 "MOVIMOT® pour applications de levage avec contréle n élargi" ne sont
pas autorisées avec un convertisseur MOVIMOT® intégré dans un module répartiteur
debusZ2.7./2.8.!

jude
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12 Console de paramétrage MFG11A
12.1 Fonction

La console de paramétrage MFG11A se fixe a la place d'une interface bus de terrain sur
tout module de raccordement MFZ. Elle permet le pilotage manuel d'un entrainement
MOVIMOT®.

1187159051
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L\ /é Console de paramétrage MFG11A
- ~  Application

12.2 Application

Utilisation de I'option MFG11A

Affichage cadran

Affichage valeur négative, p. ex. -50 = rotation a gauche
Affichage valeur positive, p. ex. | = rotation a droite
SEW

La valeur affichée est fonction de la vitesse réglée a l'aide du potentiométre de
consigne f1.

Exemple : affichage "50" = 50 % de la vitesse réglée par potentiométre de consigne.
Attention : si I'affichage est "0", le moteur tourne avec une fréquence fipn.

Augmenter la
vitesse.

Réduire la vitesse

Si rotation & droite : @@ Si rotation & gauche : (G@
Si rotation a droite : @@ Si rotation a gauche : (G@

Verrouiller I'entrai-
nement MOVIMOT

Appuyer sur la touche : Le cadran indique OFF
SEW

Libérer I'entrai-
nement MOVIMOT®

(A - Y

Attention : apres libération, le MOVIMOT® reprend la vitesse et le sens de rotation
correspondant aux derniéres valeurs mémorisées.

Inversion du sens

de rotation @@ Tenir la touche enfoncée jusqu'a l'affichage = |
SEW
REMARQUE
@
1 A la remise sous tension, le module se trouve toujours a I'arrét (affichage = OFF). En

cas de sélection du sens de rotation via les fleches, I'entrainement démarre (consigne)
en partant de 0.
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Pour le pilotage et la définition de la consigne, les informations de données-process
échangées via tous les systémes de bus de terrain sont identiques. Le codage des
données-process est réalisé selon le protocole MOVILINK®, utilisé sur toute la gamme
électronique de SEW. Dans le cas des MOVIMOT®, on distingue deux types de
pilotage :

13 Protocole MOVILINK®
13.1 Codage des données-process

» Deux mots de données-process (2 DP)
» Trois mots de données-process (3 DP)

Master

ot e et e e e e PO - MOVIMOT®
'l\ﬂ'[ [ [ 'l ' ’ PO1 I PO2 I PO3 D

| Pt [ P2 | P3|

- PI

1191917323

PO = SP = Sorties-process Pl = EP = Entrées-process
PO1 = SP1 = Mot de commande P11 =EP1 = Mot d'état 1
PO2 = SP2 = Vitesse (%) P12 = EP2 = Courant de sortie
PO3 = SP3 = Rampe P13 = EP3 = Mot d'état 2

13.1.1 Deux mots données-process

En cas de pilotage du convertisseur MOVIMOT® via deux mots données-process,
'automate amont envoie les sorties-process "Mot de commande” et "Vitesse [%]" au
convertisseur MOVIMOT® ; les entrées-process "Mot d'état 1" et "Courant de sortie"
sont transmises du MOVIMOT® vers I'automate en amont.

13.1.2 Trois mots données-process

Dans le cas d'un pilotage du MOVIMOT via trois mots données-process, la troisiéme
sortie-process est affectée a la définition de la rampe et la troisieme entrée-process a la
fonction "Mot d'état 2".
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Protocole MOVILINK®
Codage des données-process

13.1.3 Sorties-process

SP1:Motde_ [

commande

SP2 : Consigne—

SP3: Rampe [

(uniquement si
protocole a trois

Les sorties-process sont transmises de la commande amont au convertisseur
MOVIMOT® (informations de pilotage et consignes). Elles ne sont prises en compte au
niveau du MOVIMOT® que si I'adresse RS485 sur le convertisseur MOVIMOT® (inter-
rupteurs DIP S1/1 & S1/4) n'est pas réglée sur "0".

Le MOVIMOT® supporte les sorties-process suivantes :
+ SP1: Mot de commande

+ SP2: Vitesse [%)] (consigne)

+ SP3:Rampe

Bornes virtuelles pour le déblocage du frein avec
[ moteur a l'arrét

uniquement lorsque l'interrupteur DIP S2/2 du
MOVIMOT® = "ON".

(voir Notice d'exploitation MOVIMOT®)

Bloc de commande de base

15 |14 | 13 |12 | 11 [ 10 [ 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

. . . . . A """ = . . _wan | "1 10" =marche
réservé pour fonctions spéciales = "0 réservé = "0 . .
Reset sinon arrét

Valeur de pourcentage avec signe / 0,0061 %
Exemple : -80 % / 0.0061 % =-13115 = CCCb5 ¢

mots)

Durée de 0 a 50 Hz en ms (plage : 100 — 10000 ms)
Exemple : 2.0 s = 2000 ms = 07D0y,¢

Mot de commande, bits 0 — 2

Mot de commande,
bit 6 = reset

Vitesse [%]

L'instruction de commande "Libération" se donne a I'aide des bits 0 — 2 via la définition
du mot de commande = 0006},¢. Pour libérer le MOVIMOT®, il suffit de ponter au + 24 V
I'entrée binaire correspondant au sens de rotation demandé (DROITE et/ou GAUCHE).

La commande "Arrét" est exécutée si le bit 2 repasse a "0". Pour des raisons de
compatibilité avec les autres gammes de variateurs SEW, il est recommandé d'utiliser
l'instruction d'arrét 0002,,.,. En régle générale, le MOVIMOT® déclenche un arrét selon
la rampe actuelle, indépendamment de I'état des bits 0 et 1, dans le cas ou le bit 2 ="0".

En cas de défaut, le défaut peut étre acquitté en forgant le bit 6 a "1" (reset). Pour des
raisons de compatibilité, les bits de commande non affectés doivent étre maintenus a
llOll.

La consigne de vitesse est indiquée en valeur relative sous forme de pourcentage par
rapport a la vitesse maximale réglée via le potentiométre de consigne f1.

Codage : C000px = -100 % (rotation & gauche)
4000y = +100 % (rotation & droite)
— 1 digit = 0.0061 %
Exemple : 80 % fmax, Sens de rotation GAUCHE :
Calcul : -80 % /0.0061 = -1311544. = CCC5},e
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Rampe Si I'échange de données-process est effectué via trois mots données-process, la valeur
de la rampe a suivre est transmise via la sortie-process SP3. Dans le cas du pilotage de
I'entrainement MOVIMOT® par deux mots données-process, on utilise la rampe réglée
a l'aide de la molette t1.

Codage : 1 digit=1ms
Plage : 100 — 10000 ms
Exemple : 2.0 s =2000 ms = 20004¢. = 07D0y oy

13.1.4 Entrées-process

Le MOVIMOT® retourne les entrées-process a la commande amont. Les entrées-
process comprennent des informations d'état et des mesures. Le MOVIMOT® supporte
les entrées-process suivantes :

 EP1: Mot d'état 1
 EP2: Courant de sortie
« EP3: Mot d'état 2
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Codage des données-process

EP1 : Mot d'état 1+

EP2: Mesure__

courant

EP3 : mot d'état 2_|
(uniguement pour
protocole 3 mots)

15

Etat de I'appareil

(bit 5="0")

Og4ec = Fonctionnement 24 V
24sc = Pas de libération
446c = Marche

1846c = Mode manuel activé

Numéro de défaut
(bit5="1")

Entier hexadécimal de 16 bits avec signe x 0.1 % Iy
Exemple : 0320}, = 800 x 0.1 % Iy = 80 % Iy

15

14113 (12(11|10| 9 | 8

92

Régulateur libéré = "1"
Convertisseur prét = "1"
Sorties-process libérées = "1"
Réservé

Réservé

Défaut / Avertissement = "1"
Réservé

Réservé

Régulateur libéré = "1"
Convertisseur prét = "1"
Sorties-process libérées = "1"
Réservé

Réservé

Défaut / Avertissement = "1"
Réservé

Réservé

O1 (frein)
"1" = Frein serré
"0" = frein débloqué

02 (prét)

11 (droite)

12 (gauche)

I3 (consigne f2)

Réserveé 0
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A propos de MOVITOOLS® MotionStudio s

14 Fonctionnement de MOVITOOLS® MotionStudio

14.1 A propos de MOVITOOLS® MotionStudio

14.1.1 Taches
Cet outil logiciel apporte la constance dans I'exécution des taches suivantes.
« Etablir la communication avec les appareils

» Exécuter des fonctions avec les appareils

14.2 Premiers pas

14.2.1 Démarrer le logiciel et créer un projet
Pour démarrer MOVITOOLS® MotionStudio et créer un projet, procéder comme suit.

1. Démarrer MOVITOOLS® MotionStudio dans le menu de démarrage de Windows via
le chemin suivant :

[Démarrer] / [Tous les programmes] / [SEW]/[MOVITOOLS-MotionStudio] /
[MOVITOOLS-MotionStudio]

2. Créer un projet avec un nom et un répertoire de destination.

14.2.2 Etablir la communication et scanner le réseau

Pour établir une communication avec MOVITOOLS® MotionStudio et scanner le
réseau, procéder comme suit.

1. Configurer un canal de communication permettant de communiquer avec les
appareils.

Les informations détaillées pour la configuration d'un canal de communication et
pour le mode de communication concerné figurent dans le paragraphe "Communi-
cation via...".

2. Scanner le réseau (scanning des appareils). Cliquer sur l'icbne [Lancer scanning
Online] [1] dans la barre d'icones.

DE-E © - + X | [t scan
(11

9007200387461515
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- > Premiers pas

14.2.3 Configurer les appareils

Pour configurer un appareil, procéder comme suit.

1.

Sélectionner l'appareil (généralement I'étage de puissance [1]) dans l'apercu
communication.

Accéder au menu contextuel par un clic droit sur la souris pour afficher les outils de
configuration des appareils.

E‘ MHetzimerk
=13 Serial (COM 9 USE)

= o ) 0: MFE 72
EI"} Ser |EE L. Parameter tree iﬁJan

"""" '® 2 Comparisan (Online)
Startup »
Diagnastics »

— |
Show online unit status

[@ Manage unit parameter set  »

Add medium 3

»  Remave

Praperties...

9256559243

Dans I'exemple, le menu contextuel affiché est celui avec les outils pour un appareil
MOVIFIT®. Le mode de connexion est "Online" et I'appareil a été scanné dans l'aper-
¢u communication.

3. Sélectionner le menu "Arborescence des paramétres", pour configurer l'appareil.

Tool start page EE Parameter tree [MFE724]

o sl
= g ramete
= % E% 0.. Display values

! /=] 01. Status displays
i <=/ 02. Binary inputs
# <=/ 05. Binary outputs

J=/ 07. Unit data

; =/ 09. Bus diagnostics
S
15§
[E

9361309579
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14.3 Mode de connexion

14.3.1 Présentation

MOVITOOLS® MotionStudio différencie les modes de connexion "Online" et "Offline".
C'est I'utilisateur qui choisit le mode de connexion. Selon le mode sélectionné, le

programme propose les outils Offline ou Online adaptés a 'appareil.
Le tableau suivant décrit les deux types d'outils.

(1]

[2] (3]

Offline-Tool l

Online-Tool l

[4]

T KAV

9007200497934219
[1] Disque dur du PC d'ingénierie
[2] Mémoire principale du PC d'ingénierie
[3] PC d'ingénierie
[4] Appareil
Outils Description
Outils Les modifications réalisées avec les outils Offline sont actives dans un premier temps
Offline "UNIQUEMENT" dans la mémoire principale [2].

dur [1] du PC d'ingénierie [3].

.

"Transfert depuis app.".

.

dur [1] du PC d'ingénierie [3].
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« Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sire les modifications sur le disque

»  Pour transférer les modifications dans I'appareil [4], lancer la fonction "Transfert vers

app.".
Outils Les modifications réalisées avec les outils Online sont actives dans un premier temps
Online "UNIQUEMENT" dans l'appareil [4].

Pour transférer les modifications dans la mémoire principale [2], lancer la fonction

Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sare les modifications sur le disque
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= ~  Mode de connexion

REMARQUE

* Le mode de liaison "Online" NE signale PAS que la liaison avec I'appareil est éta-
blie ou que I'appareil est prét 8 communiquer. Si un tel message est nécessaire en
retour, suivre les instructions du paragraphe "Régler le test d'accessibilité cyclique"
de l'aide en ligne (ou du manuel) de MOVITOOLS® MotionStudio.

Les commandes pour la gestion de projet (p. ex. "Transfert vers app.", "Transfert
depuis app.", etc.), I'état des appareils en ligne ainsi que le scanning des appareils
fonctionnent indépendamment du mode de liaison réglé.

« MOVITOOLS® MotionStudio s'ouvre dans le mode de connexion réglé a la

derniére fermeture.

[

14.3.2 Régler le mode de connexion (Online ou Offline)
Pour régler le mode de connexion, procéder comme suit.
1. Sélectionner le mode de connexion :

+ "Passer en mode Online" [1] pour les fonctions (outils Online) qui doivent agir
directement sur I'appareil.

» "Passer en mode Offline" [2] pour les fonctions (outils Offline) qui doivent agir sur
le projet.

DE-E & - + X | [t Scan

(1 (2
9007200389198219

[1] Icdne "Passer en mode Online"
[2] Icdne "Passer en mode Offline”

2. Sélectionner le nceud correspondant a I'appareil.

3. Accéder au menu contextuel par un clic droit sur la souris pour afficher les outils de
configuration des appareils.
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14.4 Communication sérielle (RS485) via convertisseur

14.4.1 Raccordement au PC

Les interfaces bus de terrain sont dotées d'une interface de diagnostic (connectique
RJ10) pour la mise en service, le paramétrage et les interventions de service.

L'interface de diagnostic se trouve sous le bouchon d'obturation de l'interface bus de
terrain.

Retirer le bouchon d'obturation avant d'embrocher le connecteur dans l'interface de
diagnostic.

A DANGER! Risque de brilures en raison des surfaces chaudes du MOVIMOT® (en
particulier du radiateur)

Blessures graves
» Attendre que le MOVIMOT® soit suffisamment refroidi avant de le manipuler.

La liaison entre l'interface de diagnostic et un PC de type courant s'effectue a I'aide d'un
convertisseur USB11A avec interface USB, référence 0 824 831 1 :

USBT1A
USB o ]

RJ10

PC +
MOVITOOLS

9007200449853323

Eléments fournis :

» Convertisseur USB11A

» Cable avec connecteur RJ10

» Cable d'interface USB (USB11A)
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Installer le pilote Les pilotes pour convertisseur USB11A sont copiés sur le PC lors de l'installation de
MOVITOOLS® MotionStudio.

Pour installer le pilote pour le convertisseur USB11A , procéder comme suit.

1. S'assurer que le PC dispose des droits d'administrateur local.

2. Relier le convertisseur USB11A au PC via une prise femelle USB libre.
Le nouveau matériel est détecté et I'assistant installe les pilotes.

L'installation des pilotes est alors achevée et le convertisseur prét a fonctionner.

Contréler le port Pour vérifier quel port COM virtuel a été attribué au convertisseur USB11A sur le PC,
COM du procéder comme suit.
convertisseur

USBT1A sur fe PC 1. Sur le PC, sélectionner dans le menu de démarrage de Windows le menu suivant :

[Démarrer] / [Réglages] / [Panneau de configuration] / [Systéme]
2. Ouvrir I'onglet "Hardware".
3. Cliquer sur [Gestionnaire des appareils].
4. Ouvrir le répertoire "Raccordements (COM et LPT)".

Le systeme affiche alors quel port COM virtuel a été attribué au convertisseur, par
exemple : "USB Serial Port (COM3)".

REMARQUE

Modifier le port COM du convertisseur USB11A afin de prévenir tout conflit avec
d'autres ports COM.

Il est possible qu'un autre appareil (par exemple un modem interne) soit affecté au
méme port COM que le convertisseur USB11A.

+ Dans le gestionnaire des appareils, sélectionner le port COM du convertisseur
USB11A.

* Dans le menu contextuel, sélectionner le menu [Propriétés] et attribuer un autre
port COM au convertisseur USB11A.

* Procéder a un redémarrage afin que les modifications soient prises en compte.

jude
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14.4.2 Configurer la communication sérielle

Une liaison sérielle est a configurer entre le PC et les appareils. La configuration
s’effectue par exemple a l'aide du convertisseur USB11A.

Pour configurer une communication sérielle, procéder comme suit.

1. Cliquer sur l'icone "Configurer les raccordements de communication" [1] dans la
barre d'icones.

DeEe-B © o 4k + + X [tscan ‘

[1]

9007200388082827
[1] Icbne "Configurer les raccordements de communication”

La fenétre "Configurer les raccordements de communication" apparait.

(1 [2] (3]

Configurer les raccordemen(is de communication L’

l IV Activer
:I Port COM: 1, Baudrate: AUTO )

g = [_ese |

SBus
Ethernet .
IJ—I Piafibue Activer Ethercat: Non o
S s7MPi Activer SMLP: Oui =
| STMF | Editer... l
™ &ctiver
| =l
Editer
l —I I~ Activer

Editer

0K || abbrechen |

946942987

[11 Menu déroulant "Mode de communication”
[2] Case a cocher "Activer"
[3] Bouton [Editer]
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2. Dans la liste [1], sélectionner le mode de communication "Sériel".

Dans I'exemple, le premier canal de communication est activé [2] sur le mode de
communication "Sériel".

3. Cliquer sur le bouton [Editer] [3] dans la partie droite de la fenétre "Configurer les
raccordements de communication”.

Une fenétre avec les réglages du mode de communication "Sériel" apparaft alors.

B x|

(1) Sériel

Réglages de base | Réglages avancés |

Part COM: 1 =l
Baudiate: |auTo | (Standarid AUTO)

0K | Abbrechen |8

946948747

4. Sinécessaire, modifier les paramétres de communication indiqués sous les onglets
[Réglages de base] et [Réglages avancés]. Pour cela, voir la description détaillée
des paramétres de communication.
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Le tableau ci-dessous décrit les [Réglages de base] du canal de communication sérielle

(RS485) :

14.4.3 Parameétres de communication sérielle (RS485)

Parameétre de communication
Port COM

Description

Port sériel auquel est relié le
convertisseur

Remarque

* Siaucune valeur n'est indi-
quée a cet endroit, le serveur
de communication SEW uti-
lise le premier port disponible.

Fréquence de transmission

Le tableau ci-dessous décrit les [Réglages avancés] du canal de communication sérielle

(RS485) :

Parameétre de communication

Vitesse de transmission selon
laquelle le PC raccordé via le
canal de communication
communique avec |'appareil dans
le réseau

Description

* Plage de réglage :
* 9,6 kbit(s)/s
« 57,6 kbits/s
* AUTO (réglage par
défaut)

* La valeur adéquate figure
dans la documentation de
I'appareil raccordé.

+ Sile réglage est "AUTO", les
appareils sont scannés
successivement avec les
deux fréquences de
transmission.

» Sile réglage n'est pas
"AUTQO", régler la fréquence
de transmission sur
57,6 bits/s.

* Indiquer la valeur de départ
pour la reconnaissance auto-
matique de la fréquence de
transmission sous
[Réglages] / [Options] /
[Communication].

Remarque

Télégrammes de parametres

Télégramme avec un seul
paramétre

Est utilisé pour la transmission
d'un parametre isolé d'un
appareil.

Télégrammes multioctets

Rampe

Répétitions

Télégramme avec plusieurs
parameétres

Temps d'attente en [ms] du maitre
jusqu'a réception d'une réponse
de l'esclave

Nombre de répétitions de la
demande aprés dépassement du
time out

Est utilisé pour la transmission
d'un jeu de parametres complet
d'un appareil.

* Réglage par défaut :
* 100 ms (télégramme de
paramétres)
* 350 ms (télégramme
multioctet)

* Lorsque tous les appareils ne
sont pas détectés ou que des
problémes de communi-
cation apparaissent lors d'un
scanning, augmenter les
valeurs comme suit :

* 300 ms (télégramme de
parametres)

* 1000 ms (télégramme
multioctet)

Réglage par défaut : 3
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14.5 Communication via EtherCAT®

14.5.1 Présentation

[

EtherCAT® met a disposition, outre les données-process cycliques, des services de
parameétres acycliques. Cet échange de données acycliques s'effectue via la passerelle
de messagerie du maitre EtherCAT®.

Les fonctions de paramétrage de MOVITOOLS® MotionStudio sont insérées dans les
télégrammes EtherCAT® via la passerelle de messagerie du maitre EtherCAT®. Les
messages de retour des entrainements sont transmis de la méme maniére par I'esclave
EtherCAT® a Ia passerelle de messagerie puis a MOVITOOLS® MotionStudio.

Pour l'installation de la passerelle de messagerie et de MOVITOOLS® MotionStudio, il
faut distinguer les cas suivants.

Cas 1 : installation sur le méme appareil (voir page 103)

Le maitre EtherCAT® et MOVITOOLS® MotionStudio fonctionnent sur le méme
appareil. Aucun équipement matériel supplémentaire n'est donc nécessaire.

Cas 2 : installation sur des appareils différents (sans contréleur SEW) (voir
page 104)

Le maitre EtherCAT® et MOVITOOLS® MotionStudio fonctionnent sur des appa-
reils différents. Ce cas se présente lorsqu'aucun systeme d'exploitation (basé
sur Windows) approprié n'est disponible ou que MOVITOOLS® MotionStudio doit
étre exploité depuis un autre PC. Le maitre EtherCAT® a besoin d'une deuxiéme
interface Ethernet reliée au PC d'ingénierie sur lequel tourne MOVITOOLS®
MotionStudio.

Cas 3 : installation sur des appareils différents (avec contréleur SEW en guise de
maitre EtherCAT®)

L'architecture de réseau est identique a celle du cas 2. En cas d'utilisation d'un
contréleur SEW, il suffit de paramétrer son accés ingénierie dans MOVITOOLS®
MotionStudio. Le routage via passerelle de messagerie et la communication
EtherCAT® avec les entrainements de la couche inférieure se font
automatiquement.

Pour I'acces ingénierie au contréleur, il est possible de choisir entre PROFIBUS
et Ethernet (SMLP, pas EtherCAT®). Les informations détaillées a ce sujet
figurent dans la documentation relative aux contréleurs SEW.

REMARQUE

Les interfaces EtherCAT® non utilisées d'un esclave EtherCAT® ne doivent pas servir
pour l'ingénierie.

Pour l'ingénierie, utiliser exclusivement l'interface prévue a cet effet du maitre
EtherCAT®.
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Cas 1 : installation L'illustration montre le premier cas : le maitre EtherCAT® et
sur le méme MOVITOOLS® MotionStudio sont installés sur le méme appareil.
appareil
[2]
[
1]
o)
[3]
"
[—rc
EtherCATl|
EtherCAT'
1
(8]
' '
3266486283
[1] Moniteur

[2] PC avec maitre EtherCAT®, passerelle de messagerie (MBX) intégrée et MOVITOOLS® MotionStudio
[3] Routage IP intégré

[4] Interface EtherCAT®

[5] Appareils (exemples) avec interfaces EtherCAT®
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Cas 2 : installation L'illustration montre le deuxieéme cas : le maitre EtherCAT® et le PC d'ingénierie avec
sur des appareils MOVITOOLS® MotionStudio sont installés sur des appareils distincts.
différents

(2] Bl [4] [5] [6]

)

EtherCAT )

EtherCAT |

(71

I '
3266490251

[1] PC avec interface Ethernet et MOVITOOLS® MotionStudio

[2] Réseau Ethernet

[3] Interface d'ingénierie du maitre EtherCAT®

[4] Routage IP intégré

[5] Maitre EtherCAT® (par exemple systéme TwinCAT) avec passerelle de messagerie intégrée (MBX)
[6] Interface EtherCAT®

[7] Appareils (exemples) avec interfaces EtherCAT®
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14.5.2 Configuration de la passerelle de messagerie dans le maitre EtherCAT®
* Activer le support VoE/EoE de la commande EtherCAT®.
» Activer la liaison avec TCP/IP-Stack et le routage IP.

» Définir I'adresse IP de la passerelle de messagerie EtherCAT®. En régle générale,
I'adresse IP est définie par I'outil d'ingénierie (par exemple TwinCAT) et ne devrait
pas étre modifiée.

Dans le programme TwinCAT de la société Beckhoff, les réglages cités se présentent
de la maniére suivante :

v

State Machine EoE Support
. Cyclic Frames
. Distributed Clocks Vitual Ethemet Sutch Pindows Henwere

[ EE Support, Enable [¥] Connect to TCP/IP Stack
Redundancy Max Ports
Diagnosis

Windows IP Routing
Mz Frames: 120 IF Enable Router

Maze MAC Ids: 100 Changes require system reboot!

EtherCAT Mailbox Gateway
Enable 152.168. 0 254 Virtual MAC 0201054000 00

Connections: 16 5

9256864395

14.5.3 Régler le réseau sur le PC d'ingénierie

Si MOVITOOLS® MotionStudio et le maitre EtherCAT® fonctionnent sur le méme PC,
aucun autre réglage réseau n'est nécessaire.

Si le maitre EtherCAT® est raccordé sur un réseau Ethernet via une interface d'ingé-
nierie, les PC se trouvant sur le méme sous-réseau peuvent accéder aux entrainements
SEW raccordés sur EtherCAT® avec MOVITOOLS® MotionStudio. Pour cela, les télé-
grammes du PC d'ingénierie sont transférés a la passerelle de messagerie via l'interface
Ethernet du maitre EtherCAT® (routage).

Par principe, deux variantes de routage sont possibles.
1. Variante 1 : par la définition d'une route statique

Dans cette variante, une mention est ajoutée dans le tableau de routage du PC
d'ingénierie ; celle-ci transfére les données d'ingénierie a la passerelle de
messagerie via le maitre EtherCAT®.

Dans l'outil DOS, l'instruction pour créer une route statique est :

route -p add [Cible] MASK [Masque réseau] [Passerelle]
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G(:)Rzroute -p add 16%.25%4_36.254 MASK 255.255.255.255 1A.3.64.178 * [3]
[2]
(11

9007202522149259

[1] [Cible] : adresse IP de la passerelle de messagerie EtherCAT® dans le maitre EtherCAT®
[2] [Masque réseau] : se regle en général sur 255.255.255.255 (Hostrouting)
[3] [Passerelle] : adresse IP du maitre EtherCAT® (interface d'ingénierie) dans le réseau Ethernet

2. Variante 2 : accés a la passerelle de messagerie par définition de la passerelle
standard sur le PC d'ingénierie. Dans cette variante, I'adresse IP du maitre
EtherCAT® est indiguée comme passerelle standard.

» Ouvrir la fenétre de réglage des propriétés du réseau sur le PC d'ingénierie.

» Spécifier les données suivantes en fonction du réseau.

" Use the following IP address

IP address | 10.3.64.60 4

Subnet mask : 255 .. é55 _252 .‘0

Standard gateway (""T-_-m .3.64. 170_-_‘_l-“‘:{

e —
3267406603
IP address : adresse IP du PC d'ingénierie
Subnet mask : masque de sous-réseau du PC d'ingénierie
Standard gateway : adresse IP du maitre EtherCAT® (interface d'ingénierie) dans le réseau
Ethernet
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14.5.4 Vérifier les réglages réseau

Que MOVITOOLS® MotionStudio et le maitre EtherCAT® fonctionnent sur le méme PC
ou que l'acces se fasse par routage sur la passerelle de messagerie EtherCAT®, les
réglages réseau doivent étre vérifiés.

Pour vérifier, a I'aide de l'instruction Ping, si le lien de communication avec la passerelle
de messagerie EtherCAT® est configuré correctement, procéder de la maniére
suivante.

» Surle PC d'ingénierie, ouvrir la fenétre de saisie d'une commande DOS.

» Saisir "Ping" et I'adresse IP de la passerelle de messagerie EtherCAT®. Pour
I'exemple de réseau, la ligne de commande compléte est :

Ping 169.254.61.254

+ Sila commande Ping n'a aucun retour, répéter les étapes des deux paragraphes
précédents :

— Configuration de la passerelle de messagerie dans le maitre EtherCAT (voir
page 105)

— Reégler le réseau sur le PC d'ingénierie (voir page 105)

REMARQUE

Les réglages du maitre EtherCAT® ne sont pas repris.
+ Siles réglages du maitre EtherCAT® ne sont pas repris, lancer une réinitialisation.

jude
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14.5.5 Réglages de communication dans MOVITOOLS® MotionStudio

Configurerle canal ~ Pour configurer un canal de communication pour EtherCAT®, procéder comme suit.

de communication 1. Cliquer sur l'icone "Configurer les raccordements de communication" [1] dans la

avec EtherCAT® barre d'icones.
heE-H © ' - 4+ X |[#sScan |
(11
9007200388082827
[1] Icone "Configurer les raccordements de
communication”
La fenétre "Configurer les raccordements de communication" apparait.
Configurer les raccordements de communication
512
] . ¥ Activer
[ 1 Activer Ethercat: non ’
|Ethemet T Activer SMLF: oui
I:I — Editer.. —————[3]
Sériel
(] SBus
Profibus. fetiver
= P S S:wl-ﬁ—--——L-___,-h B I
18014399653863307
[11 Menu déroulant "Mode de communication”
[2] Case a cocher "Activer"
[3] Bouton [Editer]
2. Dans le menu déroulant [1], sélectionner le mode de communication "Ethernet".
Dans I'exemple, le premier canal de communication est activé [2] sur le mode de
communication "Ethernet".
3. Cliquer sur [Editer] [3] dans la partie droite de la fenétre.
Une fenétre avec les réglages du mode de communication "Ethernet" apparait alors.
4. Régler les paramétres de communication. Procéder comme décrit au paragraphe
"Régler les paramétres de communication pour EtherCAT®".
Régler les Pour régler les paramétres pour la communication via EtherCAT®, procéder comme
parameétres de suit.
communication . ® At ' ey
1. Configurer le protocole EtherCAT™. Pour cela, sélectionner I'onglet "Réglages
pour EtherCAT® 9 P 9 989

EtherCAT".
2. Cocher la case "Activer EtherCAT".

3. Sinécessaire, modifier les paramétres de communication prédéfinis. Pour cela, voir
la description détaillée des paramétres de communication pour EtherCAT®.
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4. Pour ajouter une adresse IP, cliquer sur [Insérer adresse IP] [2].

Ethernst ﬂw

(1) Ethernet

Reglagss SMLF  Reglages Ethercat |

¥ Activer Ethercat (Standard: non)
Reglages de base
Time out: 200 “Ims (Standard: 120 ms)
Flage de scanning depuis: | 1001 . (Standard: 1001)
Plage de scanning jusqu'a: I‘H}‘H} 3: (Standard: 1010)
|T Activer I'accés sans maitre (Standard: non) il
[™ Afficher durée de scanning (Standard: non)

Adresses |P du maitre EtherCAT

™| 10.3.71.102

| 2]
X/
MO TOC | SR [ OK H Annuler ]—
MOVITOOLS®-MotienStudic |
A A
I it
Insérer adresse [P M
Adresse |P: I | j
[l
[ e [ 0K H Annuler ]—
MOVITOOLS®-MotionStudic |
b A
18014399831358731
[1] Case a cocher "Accés sans maitre" Si aucun maitre EtherCAT® n'est disponible, un
Remarque : activer uniquement si aucun maitre de paramétrage peut étre activé dans
maitre n'est disponible. MOVITOOLS® MotionStudio.

[2] Bouton [Insérer adresse IP]
[3] Champ de saisie "Adresse IP"

5. Saisir I'adresse IP de la passerelle de messagerie (dans le maitre EtherCAT®) dans
le champ "Adresse IP" [3] et cliquer sur [OK].
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Parametres de
communication
pour EtherCAT®

110

Le tableau suivant décrit les paramétres de communication pour EtherCAT®.

Parameétre de communication

Time out

Description

Temps d'attente en [ms] du client
jusqu'a réception d'une réponse
du serveur

Remarque

* Réglage par défaut : 200 ms

* Augmenter le cas échéant la
valeur si la temporisation de
la communication génére des
perturbations.

Plage de scanning depuis

Adresse de début de la plage de
scanning EtherCAT®

Plage de scanning jusqu'a

Adresse IP du maitre EtherCAT®

Adresse de fin de la plage de
scanning EtherCAT®

Adresse IP de la passerelle de
messagerie dans le maitre
EtherCAT®

L'indication de valeurs a cet
endroit permet de réduire la plage
de scanning EtherCAT® et donc
la durée de scanning.
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15 Service aprés-vente
REMARQUE
[ ]
1 Les informations concernant le service et I'entretien des convertisseurs MOVIMOT®

figurent dans les notices d'exploitation correspondantes.

15.1 Déroulement du diagnostic

Le déroulement du diagnostic décrit ci-aprés indique la procédure pour I'analyse des
défauts suivants.

* Le convertisseur ne fonctionne pas avec EtherCAT®
* Le convertisseur ne peut pas étre piloté a l'aide du maitre EtherCAT®.

Pour plus d'informations concernant le paramétrage, consulter la notice d'exploitation
du convertisseur MOVIMOT®,

Consulter également les remarques du chapitre "Consignes d’installation pour inter-
faces bus de terrain et modules répartiteur de bus" concernant la tension d'alimentation.

Etape 1 : vérifier que le convertisseur soit raccordé correctement sur EtherCAT®.

Les connecteurs bus sont-ils branchés sur le maitre et sur l'interface NON — [A]
EtherCAT® ?
Ooul
l
Quel est le comportement des diodes "L/A" sur l'interface EtherCAT® ? ETEIN- A
TES—» | WA
ALLUMEES
l

L'interface EtherCAT® est-elle raccordée correctement sur EtherCAT® ?
Vérifier le raccordement EtherCAT® sur X11 IN (EtherCAT® entrant) et NON — [A]
X12 OUT (EtherCAT® sortant).

Ooul
1

‘ Passer a I'étape 2 : Quel est le comportement de la diode "RUN" ?

\ [A] Vérifier le cable de bus !
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Etape 2 : Quel est le comportement de la diode "RUN" ?

Diode "RUN" Oul — [A]
i = N . s .
ETEINTE Le maitre a-t-il commuté I'esclave en état INIT ?
NON — [B]
Diode "RUN" L'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL. R [C]
verte clignotante
La diode RUN L'esclave est a I'état SAFE-OPERATIONAL.
s'allume une fois — [C]
en vert
Diode "RUN" L'esclave est a I'état OPERATIONAL. . ]
verte allumée
[A] Exécuter le démarrage du bus dans le maitre.
[B] L'interface EtherCAT® est défectueuse.
[C] Passer a I'étape 3 : Quel est le comportement de la diode "ERR" ?
Etape 3 : Quel est le comportement de la diode "ERR" ?
Diode Cas 1 : La diode "RUN" s'allume en vert (I'esclave est a I'état OPERATIONAL). |
IIERR" =
ETEINTE !

La communication de l'interface EtherCAT® est en état de fonctionnement. |

Cas 2:

+ Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL).
* La diode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).

|

Exécuter le démarrage du bus dans le maitre et mettre I'esclave a I'état
OPERATIONAL.

!

Lancer la communication par données-process. |

La diode Condition
"ERR" « Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL).
scintille. » Ladiode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).
!
Un défaut de boot a été détecté. Démarrer l'interface EtherCAT®. |
!

Si la diode "ERR" continue a scintiller, l'interface EtherCAT® est défectueuse. |
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La diode
"ERR"
clignote
deux fois
en rouge

Cas 1 : la diode "RUN" s'allume en vert (I'esclave est a I'état OPERATIONAL). |

!

Time out bus de terrain, libérer les sorties-process.

Cas 2:

* Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL).
+ Ladiode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).

!

Time out du watchdog — Exécuter le démarrage du bus dans le maitre et mettre
l'esclave a I'état OPERATIONAL.

|

Lancer la communication par données-process.

La diode
IIERR"
s'allume
une fois en
rouge

Condition :

» Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL).
» Ladiode RUN s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).

!

Une modification d'état non demandée s'est produite. Supprimer le défaut de
configuration et exécuter ensuite un démarrage du bus dans le maitre.

!

Mettre I'esclave a I'état OPERATIONAL.

!

Lancer la communication par données-process.

La diode
"ERR"
clignote.

Condition :

+ Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL).
» Ladiode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).

!

Une configuration non valide est apparue. Supprimer le défaut de configuration
et exécuter ensuite un démarrage du bus dans le maitre.

!

Mettre I'esclave a I'état OPERATIONAL.

!

Lancer la communication par données-process.
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Service aprés-vente

Diagnostic du bus avec MOVITOOLS® MotionStudio

15.2 Diagnostic du bus avec MOVITOOLS® MotionStudio

15.2.1 Diagnostic bus de terrain avec I'arborescence paramétres

L'interface bus de terrain MF72A dispose d'une interface de diagnostic pour la mise en
service et le diagnostic. Elle permet le diagnostic du bus avec l'arborescence para-
meétres dans le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio.

1. Relier le PC ou l'ordinateur portable et l'interface bus de terrain MFE (voir chapitre

"Raccordement au PC").

Procéder a un scanning Online.

Effectuer un clic droit sur le module de communication et sélectionner le menu
"Arborescence parameétres". Dans l'arborescence paramétres, sélectionner le menu
"09 Paramétres bus de terrain".

Tool start page [_T;'E Parameter tree [MFETZA]

% MFET2A Parameter\Display values\Bus diagnostics

O |5 |iree
= AT A
A |2 || =8 MFET24 Parameter EtherCAT Adresse 1001
i - .

& |z EI@ 0. Dizplay values .

i . Status displays Anzahl PD 10FD
. Binary inputs

. Bi Lot
#8 e oulpUs PO1 Sallwert (MM Steuerwort)
B, PO2 Sollwert (MM Geschwindigkeit)
[E:" PO3 Sollwert (MM Rampe)
B PO4 Sollwert (dig Ausgange)
f; PO5 Sollwert
3 POE Sollwert
E POT Sollwert
@ PO2 Sollwert
y P09 Sollwert
PO10 Sollwert

P Istwert (MM Statuswort)
P12 |stwert (MM Strom)

P13 Istwert (MM Statuswort2)
Pl4 |stwert (dig. Eingénge)
PI5 |stwert (Modulstatus)

PI6 Istwert

PI7 Istwert (HTL high)

P18 Istwert (HTL low)

PIS |stwert (Counter high)

PO Istwert (Counter low)

FxErrorCount 12176
TxErrorCount 0

LostLinkCount 1

FaxErrorCount a
TxErrorCount a
LostLinkCount a

PO Sollwerte

(%0000 [Hex |
0x03¢8 [ Hex |
040184 [ Hex = |
(%0000 [Hex |
(%0000 [Hex |
(%0000 [Hex |
00000 [Hex -

00000
00000

00000
Pl Istwerte

00208
00000
Ox0f08
00303
00000
00000
00000
D1 b
00000
00000

EtherCAT In X11

EtherCAT Out X12

9361315467
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15.2.2 Liste des défauts des interfaces bus de terrain

Code défaut / Réaction Cause Action
Désignation
25 EEPROM Arrét rapide de Erreur d'accés a 'TEEPROM » [Effectuer un reset et repara-

I'entrainement
MOVIMOT®

DO =0

métrer (ATTENTION : dans ce
cas la signature est supprimée)

» En cas de répétition, contacter
le service aprés-vente SEW.

28 Time out bus

Sorties-process = 0

Pas de communication entre

« Vérifier la routine de communi-

de terrain DO =0 maitre et esclave pendant la cation du maitre.
durée préalablement fixée + Vérifier le cable de bus.
37 Défaut Redémarrage de Défaut dans le logiciel systéme » Contacter le service aprés-vente
Watchdog l'interface bus de SEW.
terrain MFE
111 Time out Arrét normal de L'entrainement MOVIMOT® n'a « Vérifier I'alimentation et le
MOVIMOT® I'entrainement pas pu étre adressé par l'interface cablage de la RS485. '
MOVIMOT® bus de terrain MFE pendant la + Veérifier les adresses des parti-
durée de time out. cipants configurés.
112 Défaut Pas de réaction Surcharge ou court-circuit d'une « Vérifier I'alimentation.
périphérique sortie binaire ou de l'alimentation | * Analyser le mot d'état MFE et

des capteurs

supprimer la cause du défaut.
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Service aprés-vente
Remplacement d'appareil

15.3 Remplacement d'appareil

15.3.1 Remarques concernant le remplacement d'appareil

L'interface bus de terrain MFE dispose de la fonctionnalité de remplacement rapide de
I'appareil.

En cas de nécessité de remplacer l'interface bus de terrain MFE, l'installation peut étre
remise en service rapidement en adaptant simplement la position des interrupteurs DIP.

15.3.2 Procéder au remplacement de I'appareil

A AVERTISSEMENT !

Danger d'électrisation d0 aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement.
Des tensions dangereuses peuvent subsister jusqu'a 1 minute aprés la mise hors
tension.

Blessures graves ou mortelles

* Avant de retirer le convertisseur MOVIMOT®, mettre hors tension I'entrainement
MOVIMOT® 3 I'aide d'un dispositif de coupure adapté.

* Le protéger contre toute mise sous tension involontaire !

« Attendre au moins une minute avant de retirer le convertisseur MOVIMOT®.

Pour remplacer l'interface bus de terrain MFE, procéder de la maniére suivante.

1. Desserrer les vis de fixation et retirer l'interface bus de terrain MFE du module répar-
titeur de bus.

2. Régler les interrupteurs DIP S1/1 a S1/4 de la nouvelle interface bus de terrain MFE
a l'identique des interrupteurs DIP de I'nterface bus de terrain MFE remplacée.

3. Placer la nouvelle interface bus de terrain MFE sur le module répartiteur de bus.
Fixer l'interface bus de terrain MFE a l'aide de quatre vis.

4. Mettre le module répartiteur de bus avec la nouvelle interface bus de terrain MFE
sous tension.
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15.4 Stockage longue durée

15.5 Procédure

15.6 Recyclage

En cas de stockage longue durée, mettre I'appareil avec le convertisseur sous tension
tous les deux ans pendant cinqg minutes minimum ; en cas de non-respect de cette
consigne, la durée de vie de I'appareil pourrait &étre réduite.

en cas de non-respect des préconisations de maintenance

Les convertisseurs contiennent des condensateurs électrochimiques qui sont sujets au
vieillissement lorsque I'appareil reste hors tension. Cet effet peut entrainer 'endomma-
gement des condensateurs si I'appareil est branché directement sur la tension nominale
au terme d'une longue période de stockage.

En cas de non-respect des préconisations de maintenance, SEW recommande d'aug-
menter la tension réseau progressivement jusqu'a atteindre la tension maximale. Ceci
peut notamment s'effectuer a I'aide d'un transformateur dont la tension de sortie sera
réglée conformément aux indications suivantes. Aprés cette régénération, I'appareil
peut soit étre mis en service immédiatement, soit le stockage longue durée étre pour-
suivi en respectant les préconisations de maintenance.

Les étapes suivantes sont recommandées.

Appareils AC 400/ 500 V

« Etape 1:AC 0V aAC 350 V durant quelques secondes
« Etape 2 : AC 350 V durant 15 minutes

+ Etape 3 : AC 420 V durant 15 minutes

+ Etape 4 : AC 500 V durant 1 heure

Ces appareils sont composés de :
« fer

* aluminium

* cuivre

+ plastique

* composants électroniques

Ces éléments devront étre traités selon les prescriptions en vigueur en matiere de
traitement des déchets.
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7 Caractéristiques techniques
Caractéristiques techniques des interfaces bus de terrain EtherCAT®
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Caractéristiques techniques

16.1 Caractéristiques techniques des interfaces bus de terrain EtherCAT® MFE72A

Sp

écifications électriques MFE72A

Ré
Ali

férence

mentation de I'électronique

2821003 4
U=+24V +/- 25 %, [z =150 mA

Sé

Ra

paration des potentiels

ccordement du bus

«+  Raccordement EtherCAT® hors potentiel
* Entre logique et tension d'alimentation 24 V
«  Entre logique et périphérie/MOVIMOT® via optocoupleurs

2 x connecteur M12

En

trées binaires (capteurs)

Niveau de signal

Longueur de cable admissible

Compatibles automate selon EN 61131-2 (entrées binaires de type 1),
Ri = 3.0 kQ, temps de scrutation env. 1 ms

15V —-+30V :"1" = contact fermé
-3V —-+5V :"0" = contact ouvert

30 m max.

Ali

mentation des capteurs
Courant nominal

Chute de tension interne

DC 24 V selon EN 61131-2, protégée contre tension externe et court-circuit
> 500 mA
1V max.

So

Lo

rties binaires (actionneurs)

Niveau de signal

Courant nominal

Courant de fuite

Chute de tension interne
Longueur de cable admissible
ngueur de liaison RS485

Compatible automate selon EN 61131-2, protégée contre tension externe et
court-circuit

llOll = O V
""=24V

500 mA

0.2 mA max.

1V max.

30 m max.

30 m entre MFE72A et MOVIMOT® pour un montage en déporté

Température ambiante

Température de stockage

-25°C-60°C
-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (monté sur module de raccordement MFZ.., obturer toutes les entrées
de cables non utilisées)

Spécifications EtherCAT®
Standards

CEI 61158, CEI 61784-2

Fréquence de transmission possible

Co

nnectique

100 Mbits/s (duplex)
2 x connecteur M12

Terminaison du bus

Co

uche OSI

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

Adresse de station

No

m du fichier XML

Réglage via maitre EtherCAT®
SEW_MFE72A.xml

Vendor ID
Services EtherCAT

0x59 (CANopenVendor ID)
CoE, FoE et EoE(VoE)

Manuel Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®




Caractéristiques techniques des modules répartiteur de bus

Caractéristiques techniques kYA[ |n 16

16.2 Caractéristiques techniques des modules répartiteur de bus

16.2.1 Modules répartiteur de bus MF../Z.3

MF../Z.3.
Température ambiante -25°C-60°C
Température de stockage -25°C-85°C

Indice de protection

Interface

IP65 (interface bus de terrain et cable de raccordement moteur montés et
vissés ; obturer tous les passages de cables non utilisés)

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherCAT®, InterBus, DeviceNet, CANopen

Longueurs de liaisons moteur
admissibles

30 m max. (avec cable hybride SEW de type B)

En cas de section de cable de puissance dans le cable hybride inférieure a
celle du cable réseau, installer une protection par fusible.

Poids

env. 1,3 kg

16.2.2 Modules répartiteur de bus MF../Z.6.

MF../Z.6.

Interrupteur marche/arrét

Interrupteur-sectionneur et protection de ligne
Type : ABB MS 325 — 9 + HK20
Actionnement de l'interrupteur : noir / rouge, place pour trois cadenas

Température ambiante

Température de stockage

-25°C-55°C
-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau et cable de
raccordement moteur montés et vissés ; obturer tous les passages de cables
non utilisés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET 10, EtherCAT®, InterBus, DeviceNet, CANopen

Longueurs de liaisons moteur
admissibles

Poids

30 m max. (avec cable hybride SEW de type B)

env. 3,6 kg

16.2.3 Modules répartiteur de bus MF../MM../Z.7.

MF../MM..-503-00/Z.7.

Température ambiante

-25 °C — 40 °C (réduction Py : 3 % Iy par K jusqu'a 60 °C max.)

Température de stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

Interface

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau et cable de
raccordement moteur montés et vissés ; obturer tous les passages de cables
non utilisés)

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherCAT®, InterBus, DeviceNet, CANopen

Longueurs de liaisons moteur
admissibles

15 m (avec cable hybride SEW de type A)

Poids

env. 3,6 kg
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16.2.4 Modules répartiteur de bus MF../MM../Z.8.

MF../MM..-503-00/Z.8.

Interrupteur marche/arrét Interrupteur-sectionneur
Type : ABB OT16ET3HS3ST1
Actionnement de l'interrupteur : noir / rouge, place pour trois cadenas
Température ambiante -25 °C — 40 °C (réduction Py : 3 % Iy par K jusqu'a 55 °C max.)
Température de stockage -25°C-85°C
Indice de protection IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau et cable de
raccordement moteur montés et vissés ; obturer tous les passages de cables
non utilisés)
Interface PROFIBUS, PROFINET 10, EtherCAT®, InterBus, DeviceNet, CANopen
Longueurs de liaisons moteur 15 m (avec cable hybride SEW de type A)
admissibles
Poids Taille 1 : env. 5.2 kg
Taille 2 : env. 6.7 kg

16.3 Conformité EtherCAT®
L'interface EtherCAT® MFE72A est testée avec la conformité EtherCAT®.

e
EtherCAT.

Conformance tested

9804845963
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Déclarations de conformité

Déclaration de conformité CE

EURODRIVE
900040010
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG by p
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal By o
déclare, sous sa seule responsabilité, que les produits désignés ci-dessous
modules répartiteur de bus des séries MF../Z.3.
MQ../Z.3.
MF../Z.6.
MQ../Z.6.
sont en conformité avec la
directive Basse Tension 2006/95/CE
directive CEM 2004/108/CE 4)
Normes harmonisées appliquées : EN 50178:1997
EN 61000-6-2:2005
EN 61000-6-3:2001+ A11:2004
4) Selon les termes de la directive CEM, les produits listés ne sont pas des produits fonctionnant de

maniére autonome. Leur comportement en termes de compatibilité électromagnétique ne pourra étre
évalué qu'apres incorporation dans un systeme complet. En effet, ce comportement a été évalué
pour une configuration-type d'installation, et non pour le produit en lui-méme.

Bruchsal 22.01.10

Johann Soder
Lieu Date Directeur général technique a) b)

a) Personne habilitée a établir cette déclaration au nom du fabricant
b) Personne habilitée a compiler les documents techniques

3122936971
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Déclaration de conformité CE FURODRIVE

900030010

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-StraRe 42, D-76646 Bruchsal

déclare, sous sa seule responsabilité, que les produits désignés ci-dessous

variateurs électroniques des séries MOVIMOT® D
le cas échéant en combinaison avec moteur triphasé

sont en conformité avec la

directive Machines 2006/42/CE 1)

directive Basse Tension 2006/95/CE

directive CEM 2004/108/CE 4)

Normes harmonisées appliquées : EN 13849-1:2008 5)
EN 61800-5-2: 2007 5)

EN 60034-1:2004
EN 61800-5-1:2007
EN 60664-1:2003
EN 61800-3:2007

1) Les produits sont destinés au montage dans des machines. La mise en service ne sera pas autorisée
tant qu'il n'aura pas été prouvé que la machine dans laquelle ces produits sont incorporés, respecte
les prescriptions de la directive Machines citée ci-dessus.

4) Selon les termes de la directive CEM, les produits listés ne sont pas des produits fonctionnant de
maniere autonome. Leur comportement en termes de compatibilité électromagnétique ne pourra étre
évalué qu'apres incorporation dans un systéme complet. En effet, ce comportement a été évalué
pour une configuration-type d'installation, et non pour le produit en lui-méme.

5) Toutes les dispositions techniques énoncées dans la documentation-produit spécifique (notice
d'exploitation, manuel, etc.) sont & respecter sur tout le cycle de vie du produit.

Bruchsal 21.01.10

Johann Soder
Lieu Date Directeur général technique a) b)

a) Personne habilitée a établir cette déclaration au nom du fabricant
b) Personne habilitée & compiler les documents techniques

2309606923
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Belgique
Montage Bruxelles SEW-EURODRIVE s.a. Tel. +32 16 386-311
Vente Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Aprés-vente Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Service Wallonie SEW-EURODRIVE s.a. Tel. +32 84 219-878
Competence Center 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
Canada
Montage Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Vente 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Aprés-vente Bramalea, ON L6T 3WA1 http://www.sew-eurodrive.ca
|.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
Montréal 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

Autres adresses de

bureaux techniques au Canada sur demande

France
Fabrication Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 3 88 73 67 00
Vente 48-54 route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Aprés-vente B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrication Forbach SEW-USOCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montage Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vente Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Aprés-vente 62 avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +334 72 15 37 00
Parc d'affaires Roosevelt Fax +334721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Nantes SEW-USOCOME Tel. +33 24078 42 00
Parc d'activités de la forét Fax +33 24078 42 20
4 rue des Fontenelles
F-44140 Le Bignon
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

Zone industrielle
2 rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang

Fax +33 1 64 42 40 88

Autres adresses de

bureaux techniques en France sur demande
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Luxembourg
Montage Bruxelles SEW-EURODRIVE s.a. Tel. +32 16 386-311
Vente Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Aprés-vente Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.lu
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Afrique du Sud
Montage Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Vente Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Apreés-vente Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Aeroton Ext. 2 info@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
Le Cap SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens bgriffiths@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 902 3815
48 Prospecton Road Fax +27 31 902 3826
Isipingo cdejager@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Nelspruit SEW-EURODRIVE (PTY) LTD. Tel. +27 13 752-8007
7 Christie Crescent Fax +27 13 752-8008
Vintonia robermeyer@sew.co.za
P.O.Box 1942
Nelspruit 1200
Algérie
Vente Alger 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
Allemagne
Siége social Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrication Ernst-Blickle-Strale 42 Fax +49 7251 75-1970
Vente D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
B. P. sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Fabrication / Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Réducteur Christian-P&hr-Str.10 Fax +49 7251 75-2970
industriel D-76646 Bruchsal
Service Mécanique / SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710

Competence Center

Mécatronique

Ernst-Blickle-Stralle 1
D-76676 Graben-Neudorf

Fax +49 7251 75-1711
sc-mitte@sew-eurodrive.de

Electronique

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Stralle 42
D-76646 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-1780
Fax +49 7251 75-1769

sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Drive Technology
Center

Nord

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Alte Ricklinger StraRe 40-42
D-30823 Garbsen (Hanovre)

Tel. +49 5137 8798-30
Fax +49 5137 8798-55
sc-nord@sew-eurodrive.de
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Allemagne
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dénkritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sud SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
Domagkstrafie 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Munich) sc-sued@sew-eurodrive.de
Ouest SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstralle 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (Dusseldorf) sc-west@sew-eurodrive.de
Drive Service Hotline / Service 24h sur 24 +49 800 SEWHELP
+49 800 7394357
Autres adresses de bureaux techniques en Allemagne sur demande
Argentine
Montage Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Vente Ruta Panamericana Km 37.5, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
(B1619IEA) Centro Industrial Garin sewar@sew-eurodrive.com.ar
Prov. de Buenos Aires http://www.sew-eurodrive.com.ar
Australie
Montage Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Vente 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003

Aprés-vente

Tullamarine, Victoria 3043

http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au

Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD.
9, Sleigh Place, Wetherill Park
New South Wales, 2164

Tel. +61 2 9725-9900
Fax +61 2 9725-9905
enquires@sew-eurodrive.com.au

Autriche
Montage Vienne SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Vente Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Aprés-vente A-1230 Wien http://www.sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Bélarus
Vente 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
Brésil
Fabrication Sao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Vente Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Rodovia Fax +55 11 2480-3328

Aprés-vente

Presidente Dutra Km 208
Guarulhos - 07251-250 - SP
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496

http://www.sew-eurodrive.com.br
sew@sew.com.br

Montage
Vente
Aprés-vente

Rio Claro SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rodovia Washington Luiz, Km 172
Condominio Industrial Conpark
Caixa Postal: 327
13501-600 — Rio Claro / SP

Tel. +55 19 3522-3100
Fax +55 19 3524-6653
montadora.rc@sew.com.br

Joinville SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Rua Dona Francisca, 12.346 — Pirabeiraba
89239-270 — Joinville / SC

Tel. +55 47 3027-6886
Fax +55 47 3027-6888
filial.sc@sew.com.br

Indaiatuba SEW-EURODRIVE Brasil Ltda.
Estrada Municipal Jose Rubim, 205
Rodovia Santos Dumont Km 49
13347-510 - Indaiatuba / SP

Tel. +55 19 3835-8000
sew@sew.com.br
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Bulgarie
Vente Sofia BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@bever.bg
Cameroun
Vente Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024 electrojemba@yahoo.fr
Douala
Chili
Montage Santiago du SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 2757 7000
Vente Chili Las Encinas 1295 Fax +56 2 2757 7001
Aprés-vente Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
B. P.
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Chine
Fabrication Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montage No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
Vente Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Aprés-vente http://www.sew-eurodrive.cn
Tianjin SEW Industrial Gears (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
No.38,9th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
Tianjin 300457 logistic@sew-eurodrive.cn
http://www.sew-eurodrive.cn
Montage Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Vente 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Aprés-vente Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Jiangsu Province, 215021
Canton SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267922
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
Wuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478388
10A-2, 6th Road Fax +86 27 84478389
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA wuhan@sew-eurodrive.cn
430056 Wuhan
Xi'An SEW-EURODRIVE (Xi'An) Co., Ltd. Tel. +86 29 68686262

No. 12 Jinye 2nd Road

Xi'An High-Technology Industrial Development

Zone
Xi'An 710065

Fax +86 29 68686311
xian@sew-eurodrive.cn

Autres adresses de

bureaux techniques en Chine sur demande

Colombie
Montage Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Vente Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44

Aprés-vente

Bodega 6, Manzana B
Santafé de Bogota

http://www.sew-eurodrive.com.co
sew@sew-eurodrive.com.co
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Corée du Sud

Montage Ansan SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Vente B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Aprés-vente #1048-4, Shingil-Dong, Danwon-Gu, http://www.sew-korea.co.kr
Ansan-City, Kyunggi-Do Zip 425-839 master.korea@sew-eurodrive.com
Pusan 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
Cote d'lvoire
Vente Abidjan SICA Tel. 4225212579 44
Société Industrielle & Commerciale pour Fax +225 21 25 88 28
I'Afrique sicamot@aviso.ci
165, Boulevard de Marseille
26 BP 1173 Abidjan 26
Croatie
Vente Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Aprés-vente Zeleni dol 10 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Danemark
Montage Copenhague SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Vente Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Aprés-vente DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Egypte
Vente Le Caire Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 +1 23143088
Aprés-vente for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
Emirats arabes unis
Vente Charjah Copam Middle East (FZC) Tel. +971 6 5578-488
Aprés-vente Sharjah Airport International Free Zone Fax +971 6 5578-499
P.O. Box 120709 copam_me@eim.ae
Sharjah
Espagne
Montage Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Vente Parque Tecnoldgico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Service aprés-vente E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
sew.spain@sew-eurodrive.es
Estonie
Vente Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri kula, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
Etats-Unis
Fabrication Southeast SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montage Region 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Vente P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948

Aprés-vente

Lyman, S.C. 29365

Fax Assembly +1 864 439-0566

Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
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Etats-Unis
Montage Northeast SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Vente Region Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179

Aprés-vente

2107 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 08014

csbridgeport@seweurodrive.com

Midwest Region

SEW-EURODRIVE INC.
2001 West Main Street
Troy, Ohio 45373

Tel. +1 937 335-0036
Fax +1 937 332-0038
cstroy@seweurodrive.com

Southwest
Region

SEW-EURODRIVE INC.
3950 Platinum Way
Dallas, Texas 75237

Tel. +1 214 330-4824
Fax +1 214 330-4724
csdallas@seweurodrive.com

Western Region

SEW-EURODRIVE INC.
30599 San Antonio St.
Hayward, CA 94544

Tel. +1 510 487-3560
Fax +1 510 487-6433
cshayward@seweurodrive.com

Autres adresses de

bureaux techniques aux Etats-Unis sur demande

Finlande
Montage Hollola SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Vente Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Aprés-vente FIN-15860 Hollola 2 http://lwww.sew-eurodrive.fi
sew@sew.fi
Aprés-vente Hollola SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Keskikankaantie 21 Fax +358 3 780-6211
FIN-15860 Hollola http://www.sew-eurodrive.fi
sew@sew.fi
Fabrication Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Montage Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
FI-03600 Karkkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabon
Vente Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 741059
Feu Rouge Lalala Fax +241 741059
1889 Libreville esg_services@yahoo.fr
Gabon
Grande-Bretagne
Montage Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Vente DeVilliers Way Fax +44 1924 893-702
Aprés-vente Trident Park http://www.sew-eurodrive.co.uk
Normanton info@sew-eurodrive.co.uk
West Yorkshire
WF6 1GX

Drive Service Hotline / Service 24 h sur 24

Tel. 01924 896911

Gréce

Vente Athénes 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

Hong Kong

Montage Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Tel. +852 36902200

Vente Unit No. 801-806, 8th Floor Fax +852 36902211

Aprés-vente

Hong Leong Industrial Complex
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong

contact@sew-eurodrive.hk
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Hongrie
Vente Budapest SEW-EURODRIVE Kit. Tel. +36 1 437 06-58
Apreés-vente Csillaghegyi ut 13. Fax +36 1 437 06-50
H-1037 Budapest http://www.sew-eurodrive.hu
office@sew-eurodrive.hu
Inde
Siége Social Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 3045200
Montage Plot No. 4, GIDC Fax +91 265 3045300
Vente POR Ramangamdi « Vadodara - 391 243 http://www.seweurodriveindia.com
Aprés-vente Gujarat salesvadodara@seweurodriveindia.co
m
Montage Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 44 37188888
Vente Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phase Il Fax +91 44 37188811
Aprés-vente Mambakkam Village saleschennai@seweurodriveindia.com
Sriperumbudur - 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Pune SEW-EURODRIVE India Private Limited salespune@seweurodriveindia.com
Plant: Plot No. D236/1,
Chakan Industrial Area Phase- Il,
Warale, Tal- Khed,
Pune-411003, Maharashtra
Irlande
Vente Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Aprés-vente 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
Israél
Vente 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
Italie
Montage Solaro SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Vente Via Bernini, 14 Fax +39 02 96 980 999
Aprés-vente 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Japon
Montage lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Vente 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373855
Aprés-vente lwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Kazakhstan
Vente Almaty SEW-EURODRIVE LLP Tel. +7 (727) 238 1404
291A, Tole bi street Fax +7 (727) 243 2696
050031, Almaty http://www.sew-eurodrive.kz
Republic of Kazakhstan sew@sew-eurodrive.kz
Kenya
Vente Nairobi Barico Maintenances Ltd Tel. +254 20 6537094/5

Kamutaga Place
Commercial Street
Industrial Area
P.0.BOX 52217 - 00200
Nairobi

Fax +254 20 6537096
info@barico.co.ke
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Aprés-vente

81000 Johor Bahru, Johor
West Malaysia

Lettonie

Vente 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

Liban

Vente Liban Beyrouth Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 510 532
B. P. 80484 Fax +961 1 494 971
Bourj Hammoud, Beirut ssacar@inco.com.lb
After Sales Service service@medrives.com

Vente Jordanie / Beyrouth Middle East Drives S.A.L. (offshore) Tel. +961 1 494 786

Koweit / Arabie Sin EI Fil. Fax +961 1 494 971

saoudite / Syrle B. P. 55-378 info@medrives.com
Beirut http://www.medrives.com
After Sales Service service@medrives.com

Lituanie

Vente Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Statybininku 106C Fax +370 315 56175
LT-63431 Alytus irmantas@irseva.lt

http://www.sew-eurodrive.|t

Madagascar

Vente Antananarivo Ocean Trade Tel. +261 20 2330303
BP21bis. Andraharo Fax +261 20 2330330
Antananarivo. oceantrabp@moov.mg
101 Madagascar

Malaisie

Montage Johor SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409

Vente No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404

sales@sew-eurodrive.com.my

Maroc

Vente
Aprés-vente

Mohammédia

SEW-EURODRIVE SARL
2 bis, Rue Al Jahid
28810 Mohammedia

Tel. +212 523 32 27 80/81
Fax +212 523 32 27 89
sew@sew-eurodrive.ma
http://www.sew-eurodrive.ma

Aprés-vente

Tequisquiapan No. 102
Parque Industrial Quéretaro
C.P. 76220

Quéretaro, México

Mexique
Montage Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Vente SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301

http://www.sew-eurodrive.com.mx
scmexico@seweurodrive.com.mx

Mongolie

Vente

Oulan-Bator

SEW EURODRIVE LLP
Representative office in Mongolia
Suite 407, Tushig Centre

Seoul street 23,

Sukhbaatar district,

Ulaanbaatar 14250

Tel. +976-70009997

Fax +976-70009997
http://www.sew-eurodrive.mn
sew@sew-eurodrive.mn
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Namibie

Vente Swakopmund DB Mining & Industrial Services Tel. +264 64 462 738
Einstein Street Fax +264 64 462 734
Strauss Industrial Park sales@dbminingnam.com
Unit1
Swakopmund

Nigéria

Vente Lagos EISNL Engineering Solutions and Drives Ltd Tel. +234 (0)1 217 4332
Plot 9, Block A, Ikeja Industrial Estate ( Ogba team.sew@eisnl.com
Scheme) http://www.eisnl.com
Adeniyi Jones St. End
Off ACME Road, Ogba, Ikeja, Lagos
Nigeria

Norvege

Montage Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20

Vente Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40

Aprés-vente N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no

sew@sew-eurodrive.no

Nouvelle-Zélande

Montage Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627

Vente P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165

Aprés-vente 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz

Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251

10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz

Pakistan

Vente Karachi Industrial Power Drives Tel. +92 21 452 9369
Al-Fatah Chamber A/3, 1st Floor Central Fax +92-21-454 7365
Commercial Area, seweurodrive@cyber.net.pk
Sultan Ahmed Shah Road, Block 7/8,
Karachi

Paraguay

Vente Fernandodela  SEW-EURODRIVE PARAGUAY S.R.L Tel. +595 991 519695

Mora De la Victoria 112, Esquina nueva Asuncion Fax +595 21 3285539

Departamento Central sew-py@sew-eurodrive.com.py
Fernando de la Mora, Barrio Bernardino

Pays-Bas

Montage Rotterdam SEW-EURODRIVE B.V. Tel. +31 10 4463-700

Vente Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552

Aprés-vente NL-3044 AS Rotterdam Service: 0800-SEWHELP
Postbus 10085 http://www.sew-eurodrive.nl
NL-3004 AB Rotterdam info@sew-eurodrive.nl

Pérou

Montage Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280

Vente S.AC. Fax +51 1 3493002

Aprés-vente Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe

Pologne

Montage todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00

Vente ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 49

Aprés-vente

PL-92-518 t.6dz

http://www.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
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Pologne
Service aprés- Tel. +48 42 6765332 / 42 6765343 Linia serwisowa Hotline 24H
vente Fax +48 42 6765346 Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
serwis@sew-eurodrive.pl
Portugal
Montage Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Vente Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Apreés-vente P-3050-901 Mealhada www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
République Tcheque
Vente Hostivice SEW-EURODRIVE CZ s.r.o. Tel. +420 255 709 601
Montage Floridnova 2459 Fax +420 235 350 613

Aprés-vente

253 01 Hostivice

http://www.sew-eurodrive.cz
sew@sew-eurodrive.cz

Drive Service
Hotline / Service

HOT-LINE +420 800 739 739 (800 SEW SEW)

Servis:
Tel. +420 255 709 632

24 hsur24 Fax +420 235 358 218
servis@sew-eurodrive.cz
Roumanie
Vente Bucarest Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Aprés-vente str. Brazilia nr. 36 Fax +40 21 230-7170
011783 Bucuresti sialco@sialco.ro
Russie
Montage Saint- ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
Vente Pétersbourg P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Aprés-vente RUS-195220 St. Petersburg http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
Sénégal
Vente Dakar SENEMECA Tel. +221 338 494 770
Mécanique Générale Fax +221 338 494 771
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar http://www.senemeca.com
Serbie
Vente Belgrade DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244 / +381 11 288
Ustanicka 128a 0393
PC Koéum’ [\ Sprat Fax +381 11 347 1337
SRB-11000 Beograd office@dipar.rs
Singapour
Montage Singapour SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Vente No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Aprés-vente Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Slovaquie
Vente Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybniéna 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513

Industry Park - PChz
ulica M.R.Stefanika 71
SK-010 01 Zilina

Fax +421 41 700 2514
sew@sew-eurodrive.sk
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Slovaquie
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
Slovénie
Vente Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Aprés-vente Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Sueéde
Montage Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442 00
Vente Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442 80
Aprés-vente S-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 Jonkoping jonkoping@sew.se
Suisse
Montage Bale Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Vente Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Aprés-vente CH-4142 Minchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
Swaziland
Vente Manzini C G Trading Co. (Pty) Ltd Tel. +268 2 518 6343
PO Box 2960 Fax +268 2 518 5033
Manzini M200 engineering@cgtrading.co.sz
Tanzanie
Vente Dar es Salam SEW-EURODRIVE PTY LIMITED TANZANIA  Tel. +255 0 22 277 5780
Plot 52, Regent Estate Fax +255 0 22 277 5788
PO Box 106274 http://www.sew-eurodrive.co.tz
Dar Es Salaam uroos@sew.co.tz
Thailande
Montage Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Vente 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
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