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Indicaciones generales
Contenido de esta documentacion

1 Indicaciones generales

1.1 Contenido de esta documentacion

Esta documentacion contiene las notas de seguridad generales y una seleccion de
informaciones relativas al servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS®.

+ Tenga en cuenta que esta documentacion no sustituye a las instrucciones de
funcionamiento detalladas.

« Lea atentamente las instrucciones de funcionamiento detalladas antes de utilizar el
MOVIAXIS®.

« Tenga en cuenta y respete las informaciones, instrucciones y notas en las
instrucciones de funcionamiento detalladas. Esto es el requisito para el
funcionamiento sin problemas del aparato y para el cumplimiento de posibles
reclamaciones de garantia.

« Las instrucciones de funcionamiento detalladas, asi como otros documentos sobre
el MOVIAXIS® se encuentran en formato PDF en el CD o DVD adjunto.

* La documentacién técnica completa de SEW-EURODRIVE esta disponible en
formato PDF para la descarga en la pagina Internet de SEW-EURODRIVE:
www.sew-eurodrive.es

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




Indicaciones generales
Estructura de las notas de seguridad

1.2  Estructura de las notas de seguridad

1.2.1 Significado de las palabras de indicacion

La siguiente tabla muestra el escalonamiento y el significado de las palabras de
indicacién para notas de seguridad, advertencias a dafios materiales y otras

indicaciones.
Palabra de indicacion | Significado Consecuencias si ho se respeta
A |PELIGRO! Advierte de un peligro inminente | Lesiones graves o fatales
A ADVERTENCIA! | Posible situacién peligrosa Lesiones graves o fatales
A |PRECAUCION! Posible situacién peligrosa Lesiones leves
iIMPORTANTE! Posibles dafios materiales Dafios en el sistema de
accionamiento o en su entorno
NOTA Indicacion o consejo util: Facilita
el manejo del sistema de
accionamiento.

1.2.2 Estructura de las notas de seguridad referidas a capitulos

Las notas de seguridad referidas a capitulos son validas no sélo para una actuacion
concreta sino para varias acciones dentro de un tema. Los pictogramas empleados
remiten a un peligro general o especifico.

Aqui puede ver la estructura formal de una nota de seguridad referida a un capitulo:

A jPALABRA DE INDICACION!
Tipo de peligro y su fuente.

Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
+ Medida(s) para la prevencion del peligro.

1.2.3 Estructura de las notas de seguridad integradas

Las notas de seguridad integradas estan incluidas directamente en las instrucciones de
funcionamiento justo antes de la descripcion del paso de accién peligroso.

Aqui puede ver la estructura formal de una nota de seguridad integrada:
« A jPALABRA DE INDICACION! Tipo de peligro y su fuente.
Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
— Medida(s) para la prevencion del peligro.
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2.1

2.2

2.3

Notas de seguridad
Generalidades

Notas de seguridad

Las siguientes notas de seguridad fundamentales sirven para prevenir danos
personales y materiales. El usuario debe garantizar que se tengan en cuenta y se
respeten las notas de seguridad fundamentales. Cerciérese de que los responsables de
la instalacién o de operacion, asi como las personas que trabajan en el equipo bajo
responsabilidad propia han leido y entendido completamente las instrucciones de
funcionamiento. En caso de dudas o necesidad de mas informacion, dirijase a SEW-
EURODRIVE.

Generalidades

No instale ni ponga en funcionamiento productos dafiados. Reclame lo antes posible los
desperfectos a la empresa transportista.

Durante el funcionamiento y correspondiendo a su indice de proteccién, los
servocontroladores de ejes multiples pueden presentar partes sometidas a tension, sin
proteccion y en algunos casos méviles e incluso superficies a altas temperaturas.

Pueden ocasionarse lesiones graves en las personas o dafos en las instalaciones
como consecuencia de la extraccion no autorizada de las tapas de proteccion, un uso
inadecuado o instalaciéon o manejo incorrecto.

Encontrara mas informacioén en la citada documentacion.

Grupo de destino

Todos los trabajos relacionados con la instalacion, puesta en marcha, subsanacion de
fallos y mantenimiento deben ser realizados por electricistas especializados
cualificados (a tener en cuenta: IEC 60364 o CENELEC HD 384 o DIN VDE 0100 e
IEC 60664 o DIN VDE 0110 y normativa nacional de prevencién de accidentes).

En lo concerniente a estas indicaciones basicas de seguridad, se considera como
electricista especializado cualificado a todas aquellas personas familiarizadas con la
instalacion, montaje, puesta en marcha y funcionamiento del producto y que ademas
cuenten con la cualificacién adecuada a la tarea que realicen.

Todos los trabajos en los demas ambitos del transporte, almacenamiento,
funcionamiento y eliminacion de residuos deben ser efectuados por personas instruidas
adecuadamente.

Uso indicado

Los servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS® MX han sido disefiados para
sistemas industriales y comerciales de motores sincronos frifasicos de imanes
permanentes y motores asincronos trifasicos con realimentacion del encoder. Dichos
motores deberan ser aptos para el funcionamiento con servocontroladores. Solo sera
posible conectar cargas adicionales al aparato previo acuerdo con el fabricante.

Los servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS® MX estan concebidos para
utilizarse en armarios de conexiones metalicos. Los armarios de conexiones metalicos
presentan el indice de proteccion necesario para la aplicacién, asi como la toma a tierra
de gran superficie requerida por la normativa de Compatibilidad Electromagnética (CEM).

En el caso de instalacion en maquinas, queda terminantemente prohibido poner en
marcha el servocontrolador de ejes multiples, concretamente el inicio del funcionamiento
conforme a lo prescrito, hasta no constatar que las maquinas cumplen la directiva CE
2006/42/CE (directiva sobre maquinas). Debe tenerse en cuenta la norma EN 60204.
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Notas de seguridad
Transporte, almacenamiento

Se autoriza la puesta en marcha (concretamente el inicio del funcionamiento conforme
a lo prescrito) unicamente cuando se cumpla la directiva de Compatibilidad
Electromagnética (2004/108/CE).

Los servocontroladores de ejes multiples cumplen los requisitos de la directiva de baja
tension 2006/95/CE. Se aplican las normas armonizadas de la serie EN 61800-5-1/DIN
VDE T105 en combinacién con EN 60439-1/VDE 0660 parte 500 y EN 60146/VDE 0558
a los servocontroladores de ejes multiples.

Los datos técnicos y las indicaciones para las condiciones de conexion los encontrara
en la placa de caracteristicas y en la documentacion; se deben observar bajo cualquier
circunstancia.

2.3.1 Funciones de seguridad

Los servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS® no pueden realizar funciones de
seguridad sin contar con un sistema de seguridad de nivel superior. Utilice sistemas de
seguridad de nivel superior para garantizar la proteccién de las maquinas y de las
personas.

Para aplicaciones de seguridad, tenga en cuenta la informacién contenida en el
siguiente documento:

«  Servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® — Seguridad funcional.

2.4 Transporte, almacenamiento

Deben respetarse las indicaciones para transporte, almacenamiento y manipulacion
adecuada. Deben cumplirse las condiciones climaticas descritas en el capitulo "Datos
técnicos generales".

2.5 Instalacion

La instalacion y la refrigeracion de los equipos deben efectuarse de conformidad con
las disposiciones de la documentacion correspondiente.

Los servocontroladores de ejes multiples deben protegerse de esfuerzos no
autorizados. Debera prestarse especial cuidado para no deformar ningiin componente
y/o madificar las distancias de aislamiento durante el transporte y el manejo. Debido a
esto se recomienda evitar el contacto con los componentes electrénicos y contactos.

Los servocontroladores de ejes multiples contienen componentes sensibles a
descargas electrostaticas que pueden resultar facilmente dafiados a consecuencia del
manejo indebido. Los componentes eléctricos no deben ser danados o destruidos
mecanicamente, en ocasiones pueden suponer incluso un peligro para la salud.

A menos que se especifique expresamente lo contrario, quedan prohibidas las
siguientes aplicaciones:

* Eluso en zonas con peligro de explosion.

+ La aplicacion en entornos expuestos a aceites, acidos, gases, vapores, polvo,
irradiaciones nocivas, etc.

* La utilizacion en aplicaciones no estacionarias en las que se produzcan
cargas mecanicas instantaneas o vibrantes que excedan el requisito de la norma
EN 61800-5-1.
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2.6

2.7

2.8

Notas de seguridad
Conexion eléctrica

Conexién eléctrica

Durante los trabajos en los servocontroladores de ejes multiples sometidos a tension
debe observarse la normativa nacional de prevencién de accidentes en vigor (p. e€;.
BGV A3).

Debera llevarse a cabo la instalacion eléctrica siguiendo la normativa pertinente (p. ej.
secciones de cable, fusibles, conexion del conductor de puesta a tierra). Indicaciones
adicionales estan incluidas en la documentacion.

Puede encontrar las instrucciones para la instalacion conforme a las medidas de
compatibilidad electromagnética (CEM) tales como apantallado, puesta a tierra,
disposicion de filtros e instalacion del cableado, en la documentaciéon de los
servocontroladores de ejes multiples. Dichas instrucciones han de ser tenidas en
cuenta asimismo en el caso de servocontroladores de ejes multiples que cuenten con
el distintivo CE. El cumplimiento de los valores limite requeridos por la regulacion CEM
es responsabilidad del fabricante de la instalacion o de la maquina.

Asegurese de que las medidas preventivas y los instrumentos de proteccion se
corresponden con la normativa vigente, p. ej. EN 60204 o EN 61800-5-1.

Medida de proteccion necesaria: Conexion a tierra de la unidad.

La conexion de cables y el accionamiento de interruptores deben realizarse
exclusivamente con la alimentaciéon desconectada.

Desconexion segura

La unidad satisface todos los requisitos sobre desconexién segura de conexiones de
potencia y conexiones electronicas de acuerdo con la norma EN 61800-5-1. A fin de
garantizar esta desconexion, todos los circuitos conectados deberan cumplir también
los requisitos para la desconexién segura.

Funcionamiento

Todas aquellas instalaciones en las que se hayan integrado servocontroladores de ejes
multiples deberan equiparse, en caso dado, con dispositivos de vigilancia y proteccion
adicionales conforme a la normativa de seguridad aplicable a cada caso, p. €j. ley sobre
medios técnicos de trabajo, normas de prevencién de accidentes, etc. Esta permitido
realizar modificaciones en los variadores vectoriales con ayuda el software.

Evite entrar en contacto con las piezas y con las conexiones de potencia sometidas a
tension inmediatamente después de desconectar los servocontroladores de ejes
multiples de la tension de alimentacion, debido a que los condensadores posiblemente
se encuentren cargados. En este caso deben tenerse en cuenta las correspondientes
etiquetas de instrucciones del servocontrolador de ejes multiples.

La conexién de cables y el accionamiento de interruptores deben realizarse
exclusivamente con la alimentacion desconectada.

Durante el funcionamiento deben mantenerse cerradas todas las cubiertas y puertas.

Aunque el LED de funcionamiento y los demas elementos de indicacion estén
apagados, esto no es un indicador de que la unidad esté desconectada de la red y sin
corriente.

Las funciones de seguridad internas de la unidad o el bloqueo mecanico pueden
provocar la parada del motor. La subsanacién de la causa del fallo o un reset pueden
ocasionar el arranque automatico del accionamiento. Si por motivos de seguridad esto
no estuviera permitido para la maquina accionada, desconecte primero la unidad del
sistema de alimentacién antes de iniciar la subsanacion del fallo.
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Notas de seguridad
Temperatura de los aparatos

Estructura de dos lineas del grupo de ejes:

El grupo de ejes MOVIAXIS® de dos lineas tiene sin tapones protectores en los
elementos aislantes el indice de protecciéon IP00.

El grupo de ejes disefiado con dos lineas debe operarse sélo con los tapones
protectores colocados en los elementos aislantes.

Conexion de un médulo de freno BST al MOVIAXIS®:

Al conectar un BST sin tapones protectores colocados en los elementos
aislantes, el grupo de ejes MOVIAXIS® tiene el indice de proteccién IP00.

El grupo de ejes debe operarse sélo con los tapones protectores colocados en
los elementos aislantes.

2.9 Temperatura de los aparatos

Los servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS® funcionan normalmente con
resistencias de frenado. Las resistencias de frenado pueden estar instaladas en la
carcasa de los médulos de alimentacion.

Las resistencias de frenado pueden alcanzar, en su superficie, una temperatura de
entre 70 °C y 250 °C.

No toque nunca la carcasa de los mddulos MOVIAXIS® y las resistencias de frenado
durante el funcionamiento ni durante la fase de enfriamiento tras la desconexion.

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




10

Designacién de modelo de unidades basicas MOVIAXIS®

3 Designacién de modelo de unidades basicas MOVIAXIS®

El siguiente diagrama muestra la designacién de modelo:

MX A 80 A -004

5 0 3

-00
| 00 = Disefo estandar

01-99 = Disefio especial

OE = Mddulo de eje con bus de sistema SBusP!“ compatible con
EtherCAT® integrado

3= Tipo de conexion trifasica

50 = U = CA 380 — 500 V tensién de conexion

Versiones:

004 = En médulos de ejes, la corriente nominal, p. €j., 004 =4 A

050 = En médulos de descarga del circuito intermedio, cantidad de
energia disipable, p. ej., 050 = 5000 Ws

010 = En médulos de alimentacion, la potencia nominal, p. €j.,
010 = 10 kW

050 = En médulos condensadores, de memoria intermedia o de
amortiguacion, la capacidad, p. ej., 050 = 5000 uF

060 = En el médulo de fuente de alimentacion en modo conmutado
de 24V, la potencia, p. ej., 060 = 600 W

Version

80 = Version estandar

80 = Recuperacion de energia sinusoidal MXR

81= Versién con un relé de seguridad en el médulo de eje MXA

81= Recuperacion de energia sinusoidal en forma de bloque MXR

81= Médulo de alimentacién compacto (resistencia de frenado y
condensador integrados) MXP

82 = Version con dos relés de seguridad en el moédulo de eje MXA

Tipo de unidad:

A= Médulo de eje

B= Moéd. memoria intermedia

C= Moédulo condensador

M= Moédulo maestro

P= Médulo de alimentacién con freno chopper

R= Moédulo de alimentacién regenerativo”

S= Médulo de fuente de alimentacion en modo conmutado de 24 V
Z= Moédulo de descarga del circuito intermedio

MOVIAXIS®

1) Encontrara informacion sobre el MXR en los manuales "Médulo de alimentacion regenerativo — MXR80" y "Médulo de alimentacion

regenerativo — MXR81"
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Instalacion
Instalaciéon mecanica

4 Instalacion

iIMPORTANTE!

Posibles danos en el servocontrolador.

Pueden conectarse como maximo ocho mddulos de eje MXA a un mddulo de
alimentacion MXP / MXR.

4.1 Instalacion mecanica
A iPRECAUCION!

No instale médulos defectuosos o dafiados del servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS® MX, ya que podria resultar herido o dafiar piezas de la maquina de
produccion.

*+ Antes de instalar los moddulos del servocontrolador de ejes multiples
MOVIAXIS® MX, compruebe que no presenten dafos externos y, dado el caso,
cambie los moédulos danados.

» Compruebe que todas las piezas suministradas estan completas.

iIMPORTANTE!

La placa de montaje del armario de conexiones debe tener una gran superficie
conductora para el montaje del sistema amplificador (completamente metalica, buena
conduccién). Solo con una placa de montaje de gran superficie conductora se podra
montar el servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® MX conforme a CEM.

* Marque en la placa de montaje (— pag. 12) los 4 puntos de perforacién de cada
unidad para las roscas de fijacidon segun la siguiente tabla. Los orificios deben
practicarse con una tolerancia segun ISO 2768-mK.

» La distancia lateral entre 2 grupos de ejes debera ser como minimo de 30 mm.

+ Lasunidades contiguas dentro de un mismo grupo deben alinearse sin dejar espacio
entre ellas.

+ Corte las roscas adecuadas para la placa de montaje y atornille los médulos del
servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® MX con tornillos M6. Diametro de la
cabeza de los tornillos de 10 mm hasta 12 mm.

En el siguiente capitulo encontrara las medidas de las vistas posteriores de la carcasa
de los médulos.
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Instalacion
Instalaciéon mecanica

4.1.1 Vistas posteriores de la carcasa y grupos de orificios
Medidas de las vistas posteriores de la carcasa de MOVIAXIS® MX

MOVIAXIS® MX A B c D

mm mm mm mm
MXA8.A-...-503-00 Tamario 1 (2 A, 4 A, 8 A) 60 30 353 362.5
MXA8.A-...-503-00 Tamafio 2 (12 A, 16 A) 90 60 353 362.5
MXA8.A-...-503-00 Tamafio 3 (24 A, 32 A) 90 60 453 462.5
MXA8.A-...-503-00 Tamafio 4 (48 A) 120 90 453 462.5
MXA8.A-...-503-00 Tamafio 5 (64 A) 150 120 453 462.5
MXA8.A-...-503-00 Tamafio 6 (100 A) 210 180 453 462.5
MXP80A-...-503-00 Tamafio 1 90 60 353 362.5
MXP80A-...-503-00 Tamario 2 90 60 453 462.5
MXP80A-...-503-00 Tamario 3 150 120 453 462.5
MXP81A-...-503-00 120 90 353 362.5
MXRB80A-...-503-00 / MXR81A-...-503-00 210 180 453 462.5
MXM80A-...-000-00 60 30 353 362.5
MXC80A-050-503-00 150 120 453 462.5
MCB80A-050-503-00 150 120 453 462.5
MXS80A-...-503-00 60 30 353 362.5
MXZ80A-...-503-00 120 90 288 297.5

Encontrara una hoja de dimensiones de las vistas posteriores de la carcasa con las
variables A, B, C y D en la pagina siguiente.
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Instalacion
Instalaciéon mecanica

15 B2

28

1) Posicion del agujero roscado

2) Véase la tabla con medidas (— pag. 12)

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®
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Instalacion
Instalaciéon mecanica

4.1.2 Espacio minimo libre y posicién de montaje

* Afin de que la unidad pueda ventilarse adecuadamente debera dejarse un espacio
libre de 100 mm (4 in) como minimo tanto en la parte superior como en la parte
inferior de la unidad. Asegurese de que la circulaciéon del aire no se vea
obstaculizada en dicho espacio libre por cables u otro material de instalacion.

+ Asegurese de que las unidades no se encuentran en la zona de salida de aire
caliente de otras unidades.

* Las unidades dentro de un mismo grupo de ejes deben estar unidas entre si sin
espacio libre entre ellas.

* Instale las unidades siempre en posicion vertical. Queda terminantemente
prohibido montar las unidades horizontalmente, transversalmente o invertidas.

4

min. 100 mm
(4 in)

min. 100 mm
(4 in)

1405581707

iIMPORTANTE!

Para cables a partir de una seccion de 10 mm? deben respetarse espacios de flexion
especiales conforme a EN 61800-5-1; en caso necesario, deben ampliarse los
espacios libres.
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Instalacion

Instalacién mecanica — estructura de dos lineas del grupo de ejes

4.2 Instalacion mecanica — estructura de dos lineas del grupo de ejes

[2]

250mm

[4]
} [ —

[1] Cables de motor

[2] Cable para la conexién del circuito intermedio
[3] Cable de bus de sefial
[4] Linea de alimentacion de red

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®
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Instalacién
Instalacién mecénica — estructura de dos lineas del grupo de ejes

Se deben cumplir las siguientes especificaciones al realizar el montaje en el armario de
conexiones:

Al realizar la conexion del circuito intermedio [2] y de los cables del motor [1], debe
respetar una distancia minima de 40 mm respecto de los bloques de eje; véase la
imagen de la pagina anterior.

Debe dejar un espacio libre de 250 mm entre los bloques de eje (véase la imagen
de la pagina anterior) para que se puedan utilizar los cables prefabricados de
conexion de circuito intermedio. Los cables prefabricados de conexion de circuito
intermedio estan incluidos en el suministro y se deben utilizar.

Debe guiar los cables de motor [1] por el lado izquierdo de los bloques de eje hacia
abajo; véase la imagen de la pagina anterior.

Nota: No monte unidades, componentes adosados ni similares en la pared izquierda
del armario de conexiones que ocupen espacio en el interior del armario y puedan
limitar el espacio necesario para guiar los cables de motor y la conexién del circuito
intermedio.

Instale el cable de bus de sefial y el cable de potencia separados uno del otro; véase
la imagen de la pagina anterior.

Para evitar vibraciones mecanicas, debe fijar la conexién del
circuito intermedio mediante los medios adecuados, p. ej. fy
mediante una abrazadera [1], véase la imagen en el capitulo
"Instalacion eléctrica de estructura de dos lineas del grupo de
ejes". Tenga en cuenta las oscilaciones y vibraciones,
especialmente en los armarios de conexiones moviles.

A causa de su gran peso, SEW-EURODRIVE recomienda
colocar el filtro de red y la inductancia de red del médulo de retroalimentacion de red
en el suelo del armario de conexiones, véase la imagen de la pagina anterior.

Coloque ambos tapones protectores en los elementos aislantes, véase la imagen del
capitulo "Instalacion eléctrica de estructura de dos lineas del grupo de ejes".
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4.3 Instalacion mecanica — kit de conexién BST
NOTA

@
1 Pueden conectarse como maximo 8 unidades BST a un médulo de alimentacion.

En la siguiente imagen se muestra la disposicién en el armario de conexiones.

ccccc

X [B=i=

o
oo
K3
=M

Txi=1=N 3y

MXP

Longitud de cable max. véase cap. Instalacién eléctrica

(1]

[1] Kit de conexion BST

Se deben cumplir las siguientes especificaciones al realizar el montaje en el armario de
conexiones:

+ Tenga en cuenta para el cableado las normativas especificas del pais y de la
instalacion.

« Tenga en cuenta las instrucciones de funcionamiento "Médulo de freno de seguridad
BST". En estas instrucciones de funcionamiento encontrara informacién detallada
como, por ejemplo, los datos técnicos del BST.

+ Situe el kit de conexién siempre en el lado izquierdo del grupo de ejes. Si en el grupo
de ejes se utiliza un moédulo maestro MXM, un médulo condensador MXC o un
modulo de respaldo MXB, tenga en cuenta el capitulo "Mddulos combinables en
caso del uso de un kit de montaje BST".

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




Instalacion
Instalacién mecanica — kit de conexién BST

* Mantenga lo més corta posible la conexion del circuito intermedio a los médulos de
freno BST. Encontrara la longitud de cable maxima permitida en el capitulo
"Instalacion eléctrica". Idealmente, los modulos de freno BST se montan
directamente por encima o debajo del grupo de ejes.

* Preste atencion al atornillar los terminales de cable elegidos a una profundidad de
enroscar adecuada del elemento aislante.

» Con el fin de evitar oscilaciones mecanicas, tiene que sujetar la
conexién de circuito intermedio con medios apropiados, por 1]
ejemplo, con una abrazadera [1]. Tenga en cuenta las
oscilaciones vy vibraciones, especialmente en los armarios de
conexiones moviles.

+ Ponga siempre antes de la puesta en marcha el tapén protector \
en el elemento aislante y las caperuzas en los médulos del
grupo de ejes.
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4.4

Instalacion eléctrica

A iPELIGRO!

Tras la desconexion del grupo de ejes completo de la red, es posible que incluso
10 minutos después se presenten tensiones peligrosas en el interior de la unidad y en
las regletas de bornas.

Lesiones graves o fatales por electrocucion.
Para evitar la electrocucion:

* Desconecte el grupo de ejes del sistema de alimentacion y espere 10 minutos
antes de retirar las cubiertas.

+ Una vez finalizados los trabajos, no ponga el grupo de ejes en funcionamiento
hasta haber colocado las cubiertas y la tapa de proteccidon contra contacto
accidental, ya que, cuando la cubierta esta desmontada, la unidad solo ofrece el
indice de proteccion IPOO.

fude

A iPELIGRO!

Durante el funcionamiento del servocontrolador de ejes mdiltiples MOVIAXIS® MX se
puede producir una corriente de fuga a tierra > 3,5 mA.

Lesiones graves o fatales por electrocucion.
Para evitar las corrientes peligrosas a través del cuerpo:

+ Con un cable de alimentacion de red < 10 mm?, instale en paralelo un segundo
conductor de tierra (PE) con la misma seccién del cable de alimentacion de red a
través de bornas separadas. Alternativamente puede utilizar un conductor de
puesta a tierra con una seccion de cobre = 10 mm? o de aluminio = 16 mm?Z.

«  Cuando se utiliza un cable de alimentacion de red = 10 mm?, es suficiente instalar
un conductor de puesta a tierra con una seccién de cobre =2 10 mm? o de aluminio
> 16 mmZ.

+ Si en algun caso concreto puede colocarse un interruptor diferencial contra
contacto directo e indirecto, éste debera ser apto para corriente universal (RCD
tipo B).

NOTA

Instalacién con desconexion segura.

La unidad cumple todos los requisitos sobre la desconexion segura entre conexiones
de potencia y de electrénica de acuerdo con la norma EN 61800-5-1. Para garantizar
la desconexién segura, los circuitos de sefial conectados deben cumplir los
requerimientos segun SELV (Safe Extremly Low Voltage) o PELV (Protective Extra
Low Voltage). La instalacion debe satisfacer los requisitos sobre la desconexion
segura
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Conectar las unidades

* Conecte las bornas de conexion de todas las unidades del grupo de ejes
MOVIAXIS® MX segun los esquemas de conexiones correspondientes del capitulo
"Esquemas de conexiones" (— pag. 27).

+ Compruebe que la asignacion de servocontrolador de ejes multiples y motor es
correcta segun las especificaciones de planificacion.

»  Compruebe que todos los cables de puesta a tierra estan conectados.

+ Tome las medidas oportunas para evitar que el motor se ponga en marcha de forma
involuntaria, por ejemplo, desconectando el bloque de bornas electrénicas X10 en
el médulo de eje. En funcién de la aplicacion, debera prever medidas de seguridad
adicionales para evitar poner en peligro a personas o a la unidad.

» Para la conexion a los pernos roscados, utilice unicamente terminales de cable
cerrados para evitar la salida de pequenos cables conductores.

4.4.2 Conexion de la alimentacion de 24 V CC del freno al médulo maestro

Por el cliente tienen que efectuarse las siguientes conexiones en el conector X5a del
médulo maestro [3]:

*  Bornas 1[1]y 2 [2] para la alimentacion de 24 V CC de la electrénica

Por el cliente tienen que efectuarse a continuacion las siguientes conexiones en el
conector X5a del médulo montado a la derecha del médulo maestro:

* Bornas 1[7]y 2 [8] para la alimentacion de 24 V CC de la electrénica
* Bornas 3[9]y 4 [10] para la alimentacion de 24 V CC del freno

Para este fin se encuentra en el paquete de accesorios 18210864 del médulo maestro
MOVIAXIS® un conector adicional [5], completo de 4 polos BK24V (ref. de pieza
18202527). Este se enchufa en el zécalo X5A [6] del mddulo siguiente [4].

Con ello resulta un cableado separado, efectuado adicionalmente con 2 hilos del
modulo maestro y un cableado efectuado con otros 4 hilos de los médulos siguientes.
En suma se han de conectar desde externo 6 hilos para la alimentacion de 24 V CC.
El puenteado de hilos no esta permitido.

Esta normativa de cableado también es valida para una alimentacién de la electrénica
y del freno por dos barras.
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La siguiente imagen muestra el cableado correcto:

(3] [4]

N
ok
I B

3!!?(25

s (g

6093461899

4.5 Instalacion eléctrica — estructura de dos lineas del grupo de ejes

» Se debe respetar el cableado descrito en el capitulo "Instalacién mecanica de
estructura de dos lineas del grupo de ejes" (— pag. 15):

» Debe guiar los cables de motor de la linea superior por el lado izquierdo.
» Debe guiar los cables de senal separados de los cables conductores de energia.

A iPELIGRO!

Tensiones peligrosas (970 V CC) en los cables y en los elementos aislantes [1].

Lesiones graves o fatales por electrocucion.
Para evitar la electrocucion:

+ desconecte el grupo de ejes del sistema de alimentacion y espere 10 minutos
antes de retirar las cubiertas.

« Utilizando instrumentos de medicién adecuados, compruebe que no haya tension
en los cables ni en los elementos aislantes [1].

* Una vez finalizados los trabajos, no ponga el grupo de ejes en funcionamiento
hasta haber colocado las cubiertas, la tapa de proteccién contra el contacto
accidental y los dos tapones protectores de la estructura de dos lineas [2] ya que,
cuando la cubierta esta desmontada, la unidad solo ofrece el indice de proteccion
IPOO.
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[1] Elementos aislantes
[2] Tapones protectores

4.51 Esquema de conexiones

El siguiente esquema de conexiones muestra la alimentacion de 24 VV CC del freno en
el médulo maestro.

22

X4 X4
PE @ PE @ X5
+ 171 +17] =] X5a:1
21 2] [®1] X5a:2
Modulo
Médulo de eje yg Médulo
de eje X5b:1 2] maestro
. b i
X902 Loy b
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4.6 Instalacion eléctrica — kit de conexiéon BST

A iPELIGRO!

(1]
(2]

Pueden presentarse tensiones peligrosas de hasta 970 V CC.

Lesiones graves o fatales por electrocucion.

Para evitar la electrocucion:

desconecte el grupo de ejes del sistema de alimentacion y espere 10 minutos
antes de retirar las cubiertas.

Utilizando instrumentos de medicion adecuados, compruebe que no haya tensién
en los cables ni en los puntos de conexién [4] del elemento aislante [1].

Una vez finalizados los trabajos, no ponga en marcha el grupo de ejes hasta haber
colocado las caperuzas, la tapa de proteccidn contra el contacto accidental y del
tapon protector [2] del kit de conexion BST ya que, con la caperuza quitada, la
unidad tiene solo el indice de proteccion IP0O.

[4]

Elemento aislante [3] Caperuza
Tapon protector [4] Puntos de conexiéon

Tenga en cuenta las instrucciones de funcionamiento "Médulo de freno de seguridad
BST".

Se debe respetar el cableado descrito en el capitulo "Instalacion mecanica conexion
BST" (— pag. 17).

Tenga en cuenta las normativas de instalacion especificas del pais.

Utilice ttzerminales de cable apropiados para tornillos M8, p. ej. para una seccion de
2,5 mm~.

Conecte como maximo 8 modulos de freno BST a una salida de circuito intermedio.

El kit de conexidn debe emplearse exclusivamente para la conexién de médulos de
freno BST.
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* Los puntos de conexion [4] deben emplearse exclusivamente para la conexion de
moédulos de freno BST.

» Proteja el circuito intermedio de salida en la disminucidn de la seccién con 2 fusibles
(en U+ y Uy,,-), véase el esquema de conexiones.

Recomendado: Minimo 750 V CC, clase gG

La corriente nominal del fusible depende del numero de los médulos de freno BST
conectados.

‘ Numero de los médulos de freno BST 1-2 3-4 5-8
‘ Corriente nominal en A 4 6 10

+ Limite la longitud de cable total de la conexién a max. 5 m — medida entre la toma
del circuito intermedio y la conexién en el médulo de freno BST, véase también
esquema de conexiones.

4.6.1 Instalacion conforme a UL

El kit de conexion BST utilizado en combinacién con el servocontrolador MOVIAXIS®
tiene la certificacion UL.

Para el cableado en el armario de conexiones, respete las normas y normativas
especificas del pais.

4.7 Conexion del bus de sistema

4.71 Cable de bus de sistema SBus basado en CAN con médulo maestro opcional

A continuacién se describe como hay que conectar los cables del bus de sistema CAN
en el grupo de ejes.

* Introduzca el conector de los cables del bus de sistema CAN [1] tal y como se
describe a continuacion (X9a, X9b):

* Los cables tienen en cada extremo conectores enchufables marcados en colores
y deben enchufarse en la siguiente disposicién: rojo (b) — verde (a) — rojo (b) —
verde (a) — rojo (b) — etc.

* rojo (b): Salida (RJ45), X9b
» verde (a): Entrada (RJ45), X9a

* negro (c): Salida MXM (Weidmiiller) (MOVI—PLC® advanced, pasarela
UFX41)
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negro (d): Entrada MXP (RJ45), X9a
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NOTA

Indicacion importante: Ponga el ultimo médulo de eje en conexion del grupo con la

resistencia de terminacion [3] (contenido de suministro de los médulo de alimentacion

MXP y MXR).

Tienda los cables ordenados y coloque las bornas electronicas de apantallado [2].

Bornas de

apantallado
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4.7.2 Cable de bus de sistema SBusP!YS compatible con EtherCAT® con médulo maestro

A continuacién se describe cémo hay que enchufar los cables del bus de sistema
SBusP!US compatible con EtherCAT® en el grupo de ejes.

* Introduzca el conector de los cables del bus de sistema [1] tal y como se describe a
continuacion (X9a, X9b):

* Los cables tienen en cada extremo conectores enchufables RJ45 en colores y
deben enchufarse en el siguiente orden: rojo (b) — verde (a) — rojo (b) — verde (a)
—rojo (b) — etc.

* rojo (b): Salida (RJ45), X9b

» verde (a): Entrada (RJ45), X9a

» amarillo (c): Salida MXM (RJ45) (MOVI-PLC® advanced, pasarela UFX41)
* negro (d): Entrada MXP (RJ45), X9a

[11  Cable de bus de sistema [2] Interruptor LAM
Posicion del interruptor 0: Todos los médulos de eje excepto el
ultimo
Posicion del interruptor 1: El ultimo médulo de eje en el grupo

NOTA

En el ultimo médulo de ejes del grupo, el interruptor DIP LAM [2] debe estar ajustado
a"1"; en el resto de los médulos de ejes, a "0".

fude
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4.8 Esquemas de conexiones

4.8.1 Conexion del médulo de alimentacion, de los médulos de ejes y del médulo condensador o de
respaldo

Cableado de las conexiones de potencia MXP80.. TAM1 y TAM2

PE
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........ -
...... 3
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PE PE L1 L2 L3
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+ 3 + = + 1 + 7 + 7] +7]
=0 =71 171 71 =71 -1
Médulo ) i B i i
cond d Médulo de alimentacién Médulo de eje Médulo Médulo Fuente alimen-
de eje de eje tacion en modo
conmutado de
PE +R R PEU V W v
]
12N
X3 £ I Q X6 X2
I
Para la conexion de BW, g:ln:rr:r:o** ") X4 = Barra conductora del circuito intermedio

véase el capitulo «Conexion
de la resistencia de frenado»

® =PE (Punto de puesta a tierra de la carcasa)

® = Terminal de apantallado de potencia

1680410891

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

27

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




Instalacién
Esquemas de conexiones

Cableado de las conexiones de potencia MXP80.. TAM3

28
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Para la conexion de BW, Control __

. P L. del freno
véase el capitulo «Conexion
de la resistencia de frenado»

) X4 = Barra conductora del circuito intermedio

® =PE (Punto de puesta a tierra de la carcasa)

® = Terminal de apantallado de potencia

1406099211

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.
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Cableado de las conexiones de potencia MXP80.. TAM3 a modo de ejemplo con filtro de red e inductancia
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Para la conexion de BW, Control

. . L. del freno
véase el capitulo «Conexion
de la resistencia de frenado»

) X4 = Barra conductora del circuito intermedio

© =PE (Punto de puesta a tierra de la carcasa)
@ = Terminal de apantallado de potencia

3945067275

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.
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Cableado de las conexiones de potencia MXP81.. con resistencia de frenado integrada
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** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




Instalacién 4
Esquemas de conexiones

Cableado de las conexiones de potencia MXP81.. con resistencia de frenado externa
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** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.
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4.8.2 Conexion del médulo de alimentacion, los médulos de eje y el médulo de descarga del circuito
intermedio

Cableado de las

conexiones de

potencia
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Control

ok ") X4 = Barra conductora del circuito intermedio
del freno

® =PE (Punto de puesta a tierra de la carcasa)

@ = Terminal de apantallado de potencia
4046957579

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.
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4.8.3 Conexion de las resistencias de frenado

Modulo de alimentacion

X3

Médulo de alimentacion

X3

-P BW...-...-T
777777 195 T
T
F16l Actua 2 ‘ .
sobre K11 ‘ o F16‘ Acttia
I | sobre K11
| 96 |
5 | T |
RB2]
Médulo de alimentacion y;i?:zjzﬁ:f;z:g:io Médulo de alimentacion
X3 X15 di
PE chsérge n.c.
|
I
|
I
|
K11 |
|
|
I 1
_»
I
I
|
)
I
11 i
e BW...-01
BW... 1| |,
|
1
9007201328845195

Si se dispara el contacto de sefializacion
F16, debera abrirse K11. Si se dispara

F16 (contacto de disparo en el relé de
sobrecorriente o en el interruptor térmico),
K11 debera abrirse y "Habilitaciéon de etapa
de salida" debera recibir una sefial "0". F16
es un contacto de sefializacion, es decir, el

circuito de resistencia no debe interrumpirse. circuito de resistencia no debe interrumpirse. circuito de resistencia no debe interrumpirse.

Si se dispara el interruptor térmico interno,
debera abrirse K11. Si se dispara F16
(contacto de disparo en el relé de
sobrecorriente o en el interruptor térmico),
K11 debera abrirse y "Habilitacion de etapa
de salida" debera recibir una sefal "0". F16
es un contacto de sefalizacion, es decir, el

BW...,

BW...-01

Si se dispara el relé bimetalico externo
(F16), debera abrirse K11. Si se dispara
F16 (contacto de disparo en el relé de
sobrecorriente o en el interruptor térmico),
K11 debera abrirse y "Habilitacion de etapa
de salida" debera recibir una sefial "0". F16
es un contacto de sefializacion, es decir, el

Tipo de la resistencia de

Proteccion contra sobrecarga

frenado

BW.. mediante relé bimetalico externo F16

BW...-01 mediante relé bimetalico externo F16

BW - -T . med!ante inte’rrgptor’t(_érmico interno o
* mediante relé bimetalico externo F16

BW..-..-P mediante relé bimetalico interno F16
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4.8.4 Control de freno

Control del freno BMK con caja de bornas

______________________________________________ .
| |
: I

1H2 !
l xe 11 !
: Control del ** :
: freno I
I

|
I

|
! : l
|
i |
K11 ,
! l
! |
! .
1 Uac :
! |
e e e e e e e e e e e e e e e o e e e e e e e e 0

2788968971

Control del freno BMK con conector enchufable SB1
______________________________________________ -
i |
! I
! I
: I
i X6 |
: Control del ** :
: freno 1
| !
! I
! 1
! 1
: 1
| K11 l
| !
! 1
! 1
! 1
: 1
______________________________________________ 2788973579

Control del freno BMK con conector enchufable SBB
______________________________________________ .
| |
! I
: I

142 I
| X6 i |
: Control del ** I
I freno !
|
! |
! I
! |
! |
! .
1 K11 :
i |
! |
! |
! |
! |
e e e e e e e e e e e e e e e o e e e e e e e e 0

2788971403

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

*** Al instalar el rectificador del freno en el armario de conexiones, tienda los cables de union entre
el rectificador y el freno separados de los restantes cables de potencia. El tendido conjunto esta
permitido Unicamente si los cables de potencia estan apantallados.
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Control del freno BME con caja de bornas

|
| 1
: 1
|
I 142
| X6 | |
1 ok 1
: Control del !
: freno ]
|
| |
! Unc 5a 3al 42| PE :
1 |
L F14/15 | } !
: . TsBS !
| |
: |
| DBOO !
| :
| 1
| 1
: DGND I
. |
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
2788977419
Freno de motor de control directo
T T T w1 1
I I
I I
I X6 |
1 *% |
: Control del :
I freno I
: |
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
| I
2789159179

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

*** Al instalar el rectificador del freno en el armario de conexiones, tienda los cables de union entre
el rectificador y el freno separados de los restantes cables de potencia. El tendido conjunto esta
permitido Unicamente si los cables de potencia estan apantallados.
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Control del freno BP BMV con caja de bornas

1o LT

Control del **
freno

K11

2788940427
Control del freno BP BMV con conector enchufable SB1
P e k
| I
| I
| I
| X6 :
: Control del ** :
: freno I
| I
| I
| I
| I
| |
| |
1 K11 :
: I
| |
| |
| |
| |
| |
e e e ]
9007202043683851
Control del freno BP BMV con conector enchufable SBB
l
|
I 142
, x6 L
1 Control del **
| freno
|
|
: ?
l
: K11
|
|
|
l DC 24V
|
ol
2788945291

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

*** Al instalar el rectificador del freno en el armario de conexiones, tienda los cables de unién entre
el rectificador y el freno separados de los restantes cables de potencia. El tendido conjunto esta
permitido unicamente si los cables de potencia estan apantallados.
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Control del freno BY BMV con caja de bornas

X6
Control del **
freno

K11

e — a1

2788948875

xs L1

Control del **
freno

K11

e — a1

2788966539

X6
Control del **
freno

K11

2788951307

** Al controlar los frenos con 24 V es imprescindible que los cables del freno tengan un apantallado
propio. Por este motivo recomendamos utilizar los cables prefabricados de SEW-EURODRIVE, que
tienen tanto el apantallado completo con conexiones de apantallado como también un apantallado
propio para el cable del freno.

*** Al instalar el rectificador del freno en el armario de conexiones, tienda los cables de unién entre
el rectificador y el freno separados de los restantes cables de potencia. El tendido conjunto esta
permitido unicamente si los cables de potencia estan apantallados.
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Control de freno BST
Encontrara informacién sobre el control del freno BST en las instrucciones de
funcionamiento "Mdédulo de freno de seguridad BST".

4.8.5 Conexion del modulo de alimentacion y del médulo de alimentacion con alimentacion y
recuperacion de energia

Cableado de la
electrénica de

control — T —
Interruptores
X9a X9b CAN/EtherCAT
X12
sin asignar
DGND | CAN L
CAN_H S
CAN_H —_DGND
— CAN_L
Resistencia de
terminacion del
bus interna
2 displays de 7 segmentos
—1/17—1| Para los estados de
| | | | funcionamiento,
Médulos de alimentacion |_| |_ iné’iecﬁa‘gf:n'::de
tamafio 1-3 ——["—1| funcionamiento para
el médulo de alimentacion
X5a |X5b
1o||o 1| 24Ve
20| (o 2| DGND
30|00 3| 24V
40| |0 4| BGND
DGND ~ pg
24V para @ Alimentacion de 24 V

para la electronica de control*

la alimentacion del freno @+ ALZN

1406123531

*  Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.

X9a Bus de sistema entrada
X9 Bus de sistema salida
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4.8.6 Conexion de los médulos de eje

Cableado de la

electronica de
control

£

delbus  del bus ! apantallado
de sefial de sefial :

de senal

X9a X9b
Entrada Salida Chapas para

o} sin asignar
oo of—CANL i
CAN_H —DGND ! Control
in asignz *t—CAN L i
sin asignar sin asignar | superior
i PLC
Asignado fijo con habilitacio
de etapas finales DIZD[1
Médulo de eje de 6n libre DIzt [2
Tamafios 1-6 de 6n libre DIZZ2 |3
de libre Diz3 |4 Entradas binarias
de 6n libre DIZ4 |5
de libre DI5 |6
de 6n libre DIZ6 |7
de on libre DID7 |8
de 6n libre DIz |9
Potencial de referencia para sefiales binarias DIZ@ .. DIZ8 DCOM[10]
Potencial de referencia general de la  j———{ DGND]11
) electrénica de control
2 displays de 7 segmentos
Para los estados de X1
funcionamiento,
véanse las de 6n libre Do2Z[1
indicaciones de de libre D051]2
funcionamiento 5 31 Entradas binarias
para el modulo de eje de libre D022(3
de on libre DOZ3[4
Potencial de referencia para sefiales binarias DOZ@ .. DOZ3 ——bGNp[5 {
X13
| Conexion encoder
*| de motor y sensor
de temperatura
opcional
Bobina y contacto normalmente Bobina y contacto normalmente X5a X5b
cerrado del relé de seguridad | cerrado del relé de seguridad Il T T
(a partir de tamafio 2) el|e E
20| |o 2[ DGND
30| [0 3[24Vg
40| [0 4] BGND
L1
DGND = pE
o a
p=|
3ol X8 |qgol2
+ o + o
1121304 12[3 24V para Alimentacion de 24 V
la alimentacion del freno* W, W, para PLC y electrénica de control*

Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.
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4.8.7 Conexion del médulo maestro adicional

Cableado de la
electronica de
control

X5a [X5b

10| |0 1| 24Vg

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

40| |o 4| BGND [—

PE DGND -~ PE
|
24\ para Alimentacion de 24 V
la alimentacion del freno* @; @; para la electronica de control*
PE (Punto de puesta a tierra de la carcasa)
1406133259

*

Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.

NOTA

El punto de puesta a tierra de la carcasa del médulo méaster debe conectarse a tierra
(PE), p.€j., en el armario de conexiones.

fde
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4.8.8 Conexion del moédulo adicional condensador

Cableado de la
electronica de
control

X5a |X5b

10| |o 1| 24Ve
20| o 2| DGND
30| |0 3| 24Vvg
40| o 4| BGND [—

DGND = pg

24V para
la alimentacion del freno* @ @‘

+ +

*

Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.

Alimentacion de 24 V para
la electronica de control*
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4.8.9 Conexion del médulo adicional de memoria intermedia

Cableado de la
electronica de
control

X5a |X5b

1o||o 1] 24Ve
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24V

40| (o 4| BGND [—

DGND ~ pg

24 \/ para Alimentacion de 24 V
la alimentacién del freno* @; @; para la electronica de control*

1406212491

*

Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.
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4.8.10 Conexion del modulo adicional de fuente de alimentacion en modo conmutado de 24 V

Cableado de la
electronica de

control 24 V externa (alimentacion)
O O
-
X16
X5a |X5b
10| [o 1] 24V
20| (o 2| DGND
3 o 3| 24V
4 0 4 BGND [—
DGND ~ pg
Alimentacion de 24 V 24V para Alimentacion de 24 V
para electronica de _@4. alimentacion @+ @+ para electrénica de control*
control* (canal 2) (fuente) del freno (fuente) (canal 1) (fuente)

9007200660955915

*

Conexion a través de los cables prefabricados suministrados.

Encontrara informacion adicional sobre la alimentacion de 24 V y la electrénica de
control en el capitulo "Planificacion de proyecto” del manual de sistema.
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electronica de
control
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Conexién del médulo adicional de descarga del circuito intermedio

L1
L2
L3
PE -~~~ T T TTTTTTTTT T TTTTTTTTTTT T rtY 17 17 T
|
|
iyl
——————————————————————————— \jfﬁil A
! ey
|
L L1 L2 L3
Filtro de red
L1 L2 L3’
Lo
|
I I |
P
Médulo
' in Rk
Contacto auxiliar: de ?Je
de K11* tamano 1-6
X14 ,
Modulo de Inhibit | 1 {%"
DGND| 2
desc_:arg_a del DGND| 3 DCOM / DGND **
. CerUItO_ Temp | 4 Potencial de referencia
intermedio ne 15 para las entradas
binarias
X5a |X5b
Dixx
10| |o 1| 24Ve
20| (o 2| DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |0 4] BGND
1
DGND ~ PE
24V para la Alimentacion de 24 V para

alimentacion de frenos + PLCy electronica de control

4046960011
* El contacto debe ser adecuado para la conexion de corrientes muy pequefas (< 50 mA).
** Véase el capitulo "Conexion de médulos de ejes" (— pag. 39).

iIMPORTANTE!

Posibles dafios en el médulo de alimentacion y la resistencia de frenado.

Al poner en funcionamiento el médulo de descarga del circuito intermedio debera
cerciorarse de que la descarga del circuito intermedio no se active hasta que se
cumplan los siguientes requisitos:

* Los contactos principales del relé K11 estén abiertos.
+ La habilitacién de la etapa de salida de todos los médulos de eje se haya retirado.

NOTA

Para evitar dafios en el modulo de alimentacién y en la resistencia de frenado debe
utilizarse una proteccion con contactos auxiliares inductivos.
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4.9 Asignacioén de bornas

i

fude

NOTA

Potenciales de referencia internos de la unidad:

En la siguiente tabla encontrara la denominacioén de los potenciales de referencia:

Designacion

Significado

DGND Potencial de referencia general de la electronica de control. Existe
Tierra (PE) una conexién metalica a tierra (PE).

BGND Potencial de referencia para la conexion del freno

RGND Potencial de referencia para los relés de seguridad

DCOM Potencial de referencia para las entradas binarias

NOTA

Elementos de conexion:

Todos los elementos de conexidon se muestran mediante vista en planta de las

unidades en las siguientes tablas.

4.9.1 Asignacion de bornas de los médulos de alimentacion MXP80..

NOTA
(]
1 Los datos técnicos de las conexiones de la electronica de potencia y de la electronica
de control estan descritos y pueden consultarse en el capitulo "Datos técnicos".
Borna Asignacion Breve descripcion
X1:1 Tierra (PE)
-1 X1:2 L1 -
X1:3 L2 Conexion a red (TAM1 /10 kW)
X1 x1:4 L3
I -4 X3:1 +R
! X3:2 -R
X3 X3:3 n.c. Conexion de la resistencia de frenado (TAM1/ 10 kW)
X3:4 Tierra (PE)
[ 44
X1:1 Tierra (PE)
X1:2 L1 .
X1:3 L2 Conexion a red (TAM2 / 25 kW)
X1:4 L3
X3:1 +R
X3:2 -R » . .
X3:3 Tierra (PE) Conexion de la resistencia de frenado (TAM2 / 25 kW)
La tabla continda en la pagina siguiente
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Borna Asignacion Breve descripcion
X1:Tierra (PE) |Tierra (PE)

PE 3 X1:1 L1

\ ) X1:2 L2 Conexién a red (TAM3 / 50, 75 kW)

ORI X1:3 L3
X3:Tierra (PE) |Tierra (PE)
X3:1 +R Conexion de la resistencia de frenado (TAM3 / 50, 75 kW)
X3:2 -R
X4:Tierra (PE) |Tierra (PE)
X4:1 +Uz Barra conductora del circuito intermedio
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg : ” L -
X5a-2 DGND Alimentacion de tension para la electréonica
X5a:3 +24 Vg : I L . .
X5a-4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
X5b:1 +24 Vg . L . -
X5b:2 DGND Alimentacion de tensién para la electrénica
X5b:3 +24 Vg . . . . -
X5b-4 BGND Alimentacioén de tension para la alimentacion del freno
X9a a = Entrada: Bus de sistema, provisto de un conector verde
X9b b = Salida: Bus de sistema, provisto de un conector rojo

1) X12:1 n.c.

X12:2 CAN_L Bus CAN bajo

NI X12:3 DGND Potencial de referencia del bus CAN
X12:4 CAN_L Bus CAN bajo
X12:5 Rterminacion Resistencia de terminacion del bus interna de la unidad
X12:6 DGND Potencial de referencia del bus CAN

. X12:7 CAN_H Bus CAN alto

~J5  x12:8 CAN_H Bus CAN alto

X12:9 Rterminacion Resistencia de terminacion del bus interna de la unidad

Salo en el caso de bus de sistema basado en CAN. Para bus de sistema compatible con EtherCAT® sin funcion.
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4.9.2 Asignacion de bornas de los médulos de alimentacion MXP81..

NOTA
)
1 Los datos técnicos de las conexiones de la electrénica de potencia y de la electronica
de control estan descritos y pueden consultarse en el capitulo "Datos técnicos".
Borna Asignacion Breve descripcion
X1:1 Tierra (PE)
-1 X1:2 L1 .
X1:3 L2 Conexion a red (TAM1 /10 kW)
X1 x1:4 L3
[ 44 X3:1 +R
! X3:2 -R
X3 X3:3 Ri Conexion de la resistencia de frenado (TAM1 / 10 kW)
X3:4 Tierra (PE)
[ 44
— PE X4:Tierra (PE) Tierra (PE)
| 0] X4:1 +Uy Barra conductora del circuito intermedio
9 X4:2 -Uz
e )
X5a:1 +24 Vg : - . L
— X5a-2 DGND Alimentacion de tensién para la electronica
X5a:3 +24 Vg : Iy - ) .
X5a-4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
X5b:1 +24 Vg . . . -
X5b:2 DGND Alimentacion de tensién para la electronica
X5b:3 +24 Vg . . . . -
X5b:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
X9a a = Entrada: Bus de sistema, provisto de un conector verde
X9b b = Salida: Bus de sistema, provisto de un conector rojo
1) X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Bus CAN bajo
N X12:3 DGND Potencial de referencia del bus CAN
X12:4 CAN_L Bus CAN bajo
X12:5 Rrerminacion Resistencia de terminacién del bus interna de la unidad
X12:6 GND Potencial de referencia del bus CAN
. X12:7 CAN_H Bus CAN alto
~J5 x12:8 CAN_H Bus CAN alto
X12:9 Rrerminacion Resistencia de terminacién del bus interna de la unidad

1) Sodlo en el caso de bus de sistema basado en CAN. Para bus de sistema compatible con EtherCAT® sin funcion.
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4.9.3 Asignacion de bornas de los médulos de eje MXA

Borna Asignacion Breve descripcion

X2:Ti PE) Ti PE
lﬂ /PE X2:1|erra( ) U|erra( )
{ H X2:2 v
[ 1

Conexion del motor tamafos 1, 2

X2:3 w

. PE X2:Tierra (PE) Tierra (PE)

e X2:1 u g i

0 o) X2:2 v Conexién del motor tamafio 3
o) X2:3 w

=3

X2:Tierra (PE) Tierra (PE)
U

PE 3 X2:1
\ ] X2:2 \" Conexion del motor tamafos 4, 5, 6
é@)@@(ﬁi X2:3 w
o
X4:Tierra (PE) Tierra (PE)
X4:1 +Uz Barra conductora del circuito intermedio
X4:2 -Uy
X5a:1 +24 Vg . - - -
X5a-2 DGND Alimentacion de tension para la electronica
X5a:3 +24 Vg . - - . -
X5a-4 BGND Alimentacién de tension para la alimentacion del freno
X5b:1 +24 Vg . i L -~
X5b:2 DGND Alimentacion de tension para la electrénica
X5b:3 +24 Vg . ” . . -
X5b:4 BGND Alimentacioén de tension para la alimentacion del freno
X6:1 DBQOQJ e
X6:2 BGND Conexion del freno (conectada)
Versién de unidad con un relé de seguridad, opcional
X7f1 +24V Relé de seguridad | (tamafio 1 — 6)
X7:2
: RGNDC X . ~ .
X7:3 NC Relé de seguridad | (tamafio 1 — ), contacto comun
X7:4 Relé de seguridad | (tamafio 1 — 6), contacto normalmente cerrado
El conector esta equipado con una lengleta de codificacion.
Version de unidad con dos relés de seguridad, opcional
X8:1 +24'V Relé de seguridad Il (tamafio 2 — 6)
X8:2 RGND
X8:3 c Relé de seguridad Il (tamafio 2 — 6), contacto comin
X8:4 NC Relé de seguridad Il (tamafio 2 — 6), contacto normalmente cerrado

El conector esta equipado con una lengleta de codificacion.

La tabla continda en la pagina siguiente. Las notas al pie se encuentran al final de la tabla.
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Borna Asignacion Breve descripcion
: X9a X9a a = Entrada: Bus de sistema, provisto de un conector verde
X9b b = Salida: Bus de sistema, provisto de un conector rojo
: X9b
i Entrada binaria 1; asignacion fija con
;((:g; g:g? "Habilitaci_én (_ie etapa de salida"_ _
X10:3 DIg2 Entrada binaria 2; de programacion libre
. Entrada binaria 3; de programacién libre |Aisladas mediante
X10:4 DIg3 SO o
X105 DIg4 Entrada binaria 4; de programacion libre  optoacopladores con
. Entrada binaria 5; de programacion libre referencia a DCOM
X10:6 DIg5 DY o ;
X10-7 DIg6 Entrada b!nar!a 6; de programacion I!bre (X10:10).
X10-8 DIG7 Entrada b!nar!a 7; de programacion I!bre
X10:9 DIg8 Entrada binaria 8; de programacion libre
' Entrada binaria 9; de programacion libre
X10:10 DCOM Potencial de referencia para las entradas binarias DIGQ — DIJ8
X10:11 DGND Potencial de referencia general de la electronica de control
X11:1 DO2J Salida binaria 1; de programacion libre
X11:2 DO@1 Salida binaria 2; de programacion libre
X11:3 D0@2 Salida binaria 3; de programacion libre
X11:4 DO@3 Salida binaria 4; de programacion libre
X11:5 DGND Potencial de referencia para las salidas binarias DOZ@J — DOQJ3
X12:1 n.c.
X12:2 CAN_L Bus CAN2 Bajo
X12:3 DGND Potencial de referencia del bus CAN
X12:4 CAN_L Bus CAN2 Bajo
X12:5 Rrerminacion Resistencia de terminacion del bus interna de la unidad
X12:6 DGND Potencial de referencia del bus CAN
X12:7 CAN_H Bus CAN2 Alto
X12:8 CAN_H Bus CAN2 Alto
X12:9 Rrerminacion Resistencia de terminacion del bus interna de la unidad
X13:1 S2 (SEN +)
X13:2 S1 (ZCOS +)
X13:3 n.c.?
X13:4 n.c.
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF / TH/ KTY -
X13:7 n.c.
X13:8 n.c. Conexion del encoder de motor resolver
X13:9 S4 (SEN -)
X13:10 S3 (CO0S-)
X13:11 n.c.
X13:12 n.c.
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/ TH/KTY +
X13:15 n.c.

La tabla continda en la pagina siguiente. Las notas al pie se encuentran al final de la tabla.
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Borna Asignacion Breve descripcion
X13:1 Canal de sefial A (COS+)
X13:2 Canal de seinal B (SEN+)
X13:3 Canal de seial C
X13:4 n.c.
X13:5 n.c.
X13:6 TF/ TH/KTY -
X13:7 n.c.
X13:8 DGND Conexioén del encoder de motor, encoder sen/cos, encoder TTL
X13:9 Canal de sefial A_N (COS -)
X13:10 Canal de seinal B_N (SEN-)
X13:11 Canal de sefial C_N
X13:12 n.c.
X13:13 n.c.
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 ug¥
X13:1 Canal de sefial A (COS+)
X13:2 Canal de seinal B (SEN+)
X13:3 Canal de seinal C (AS7W)
X13:4 DATA+
X13:5 n.c.
X13:6 TF/ TH/KTY -
X13:7 n.c.
X13:8 DGND Conexion del encoder de motor Hiperface®
X13:9 Canal de sefial A_N (COS -)
X13:10 Canal de seinal B_N (SEN-)
X13:11 Canal de seial C_N (AS7W)
X13:12 DATA-
X13:13 n.c.
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 ug¥
1) La asignacion de conectores es igual en los dos conectores (X7 y X8) y pueden intercambiarse. La codificacion evita un enchufado

escalonado.
2) No puede conectarse ningun cable.
3) 12V, max. 500 mA

4.9.4 Asignacion de bornas del médulo maestro MXM

Borna Asignacion Breve descripcion
X5a:1 +24VE L. . .. 2ia1)
1 X5a:2 DGND Tension de alimentacién para la electrénica
X5a:3 +24 Vg . . - . .
X5a:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
T4
X5b:1 +24 Vg . - L -
1 X5b:2 DGND Alimentacion de tensién para la electronica
X5b:3 +24 Vg . ., L . .
X5b:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
34

1) Unicamente sirve para la transmisién
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4.9.5 Asignacion de bornas del médulo condensador MXC

Borna Asignacion Breve descripcion

X4:PE PE

X4:1 +Uz Barra conductora del circuito intermedio

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . .. .. -

X52-2 DGND Alimentacion de tensién para la electronica

X5a:3 +24 Vg - - - ) i

X5a:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacién del freno
X5b:1 +24 Vg . .. .. -

X5b:2 DGND Alimentacion de tensién para la electrénica

X5b:3 +24 Vg . .. .. . "

X5b-4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno

4.9.6 Asignacion de bornas del médulo de respaldo MXB

Borna Asignacion Breve descripcion

X4:PE PE

X4:1 +Uz Barra conductora del circuito intermedio

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . - - L

X52-2 DGND Alimentacion de tension para la electrénica

X5a:3 +24 Vg . L L . ” 1)

X5a-4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno

X5b:1 +24 Vg . - .. -

X5b:2 DGND Alimentacion de tensién para la electrénica

X5b:3 +24 Vg . - .. . .

X5b-4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
L4

1) Unicamente sirve para la transmision
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4.9.7 Asignacion de bornas del médulo de fuente de alimentacion de 24 V MXS

Borna Asignacion Breve descripcion
X4:PE PE
X4:1 n.c. Barra conductora del circuito intermedio
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 VE L. . ” . . 1)
X52:2 DGND Tension de alimentacion para sistema electronico (canal 1)
X5a:3 +24 VB L. . ” 1)
X5a:4 BGND Tension de alimentacion para los frenos (canal 3)
X5b:1 +24 VE L. . ” . . 1)
X5b:2 DGND Tension de alimentacion para sistema electronico (canal 2)
X5b:3 +24 VB . . ” 1)
X5b-4 BGND Tension de alimentacion para los frenos (canal 3)
_ . Tension de alimentacion de 24 V externa (entrada)
1 X16:1 +24V . ) ) - o .
. Esta prevista para la alimentacion de la tension auxiliar para que, en el caso de que
X16:2 DGND - - - iy
9 se desconecte la alimentacion de potencia, se conserve la tensién de control.
L~

1) El modulo de fuente de alimentacion MXS proporciona una tension de alimentacion
de 3 x 24 V (canales 1 — 3). Las conexiones X5a y X5b estan puenteadas de forma
interna y representan un canal. La corriente maxima de los tres canales es de 25 A
(600 W). Todos los canales tienen compo potencial de referencia unico la masa del

equipo.

4.9.8 Asignacion de terminales del médulo de descarga del circuito intermedio MXZ

Borna Asignacion Breve descripcion
(©
o1 PE xaPE PE
© X4:1 n.c. Barra conductora del circuito intermedio
X4:2 -Uz
==
=
X5a:1 +24 Vg : . - L
X5a:2 DGND Alimentacion de tension para la electrénica
X5a:3 +24 Vg : . L ) .
X5a:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno
X5b:1 +24 Vg . - . -
X5b:2 DGND Alimentacion de tension para la electrénica
X5b:3 +24 Vg . . - : e
X5b:4 BGND Alimentacion de tension para la alimentacion del freno

La tabla contintia en la pagina siguiente.
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Borna Asignacion Breve descripcion
X14:1 Inhibit Sefial de control para el proceso de descarga — El proceso de descarga se inicia
X14:2 DGND cuando se ha establecido la conexién "Inhibit" con GND.
1 ' Conecte la entrada Inhibit de forma no conmutable (instalacion fija) con el contacto
i normalmente cerrado del contactor de red.
;((::i %gug Potencial de referencia para la salida binaria TEMP
5 ' Salida binaria (= Alta; 24 V) cuando la temperatura del conmutador de potencia
i MXZ.. se encuentra dentro del rango admitido.
X14:5 n.c.
PE 2 X15:PE PE
X15:1 Discharge Conexion de la resistencia de frenado para descarga
il'@@l X15:2 n.c.

4.9.9 Asignacion de bornas de las resistencias de frenado

La siguiente figura muestra una resistencia de frenado con derivacion intermedia.

R R
1 2 3
X Q yQ
Valor 6hmico de etapa Valor 6hmico total

Véanse también los esquemas de conexiones de las resistencias de frenado
(— pag. 33).

Encontrara las dimensiones de las resistencias de frenado con datos del cable de
conexion en el catalogo "Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®".
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4.10 Pares de apriete admisibles en las bornas

Moédulo de alimentacion

Par de apriete

Conexion a red X1

Terminales de la resistencia

Médulo de descarga del
circuito intermedio

Conexion de la resistencia de
frenado X15

de frenado

Tamairio 1 0,5-0,6 Nm 0,5-0,6 Nm
MXP81 0,5-0,6 Nm 0,5-0,6 Nm
Tamarfio 2 3,0-4,0 Nm 3.0-4,0 Nm
Tamanfio 3 6,0-10,0 Nm 3,0-4,0Nm
Médulo de alimentacion con alimentacion y recuperacion de energia

MXR" 6,0-10,0 Nm 3,0-4,0 Nm
Médulo de eje Conexion del motor X2 -
Tamario 1 0,5-0,6 Nm -
Tamafio 2 1,2—1,5Nm ---
Tamarfio 3 1,5-1,7Nm -
Tamario 4 3,0-4,0Nm -
Tamarfio 5 3,0-4,0 Nm -
Tamarfio 6 6,0-10,0 Nm -

Todos los tamafios

3,0-4,0Nm

1) Encontrara informacién sobre el MXR en el manual "Mdédulo de alimentacién con alimentacion y recupe-

raciéon de energia”.

Par de apriete

de las bornas de sefal X10, X11 0,5-0,6 Nm
de la barra conductora del circuito intermedio X4 3,0-4,0 Nm
de las bornas de los relés de seguridad X7, X8 0,22 - 0,25 Nm
de las bornas de la conexién de freno X6 de los médulos de eje 0,5-0,6 Nm
de las bornas de la tension de alimentacion de 24 V 0,5-0,6 Nm
de las bornas X61 de las tarjetas de encoders multiples XGH, XGS 0,22 - 0,25 Nm
de las bornas X21, X22, X25, X26 de las tarjetas de entrada / salida 0,5-0,6 Nm
XIO, XIA
4.11 Fusibles de red admisibles
Médulo de alimentacion MXP 10 kW 25 kW 50 kW 75 kW
Fusible de red 20A 40 A 80 A 125 A
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5 Puesta en marcha

5.1 Ajustes en el médulo de alimentacion en el bus de sistema basado en CAN
Son necesarios los siguientes ajustes:

» La velocidad de transmision CAN se ajusta en el modulo de alimentacion con ayuda
de los dos interruptores de direccidon S1 y S2, véase apartado "Asignacion de la
velocidad de transmisién de CAN" (— pag. 56).

* Los cuatro interruptores DIP para el ajuste de los buses de sistema estan en
posicion "C".

« La direccidn del eje se ajusta en el mdédulo de alimentacién con ayuda de los dos
interruptores de direccion S3 y S4, véase apartado "Asignacion de la direccion del

eje para CAN". La asignacioén del resto de direcciones de eje se realiza de forma
automatica en base a la direccion de eje ajustada.

(1]

i3] S2
[4]
S3
Power
9 0 4
7 3
6 5 4
1407811467
[1] Bus de sistema del interruptor DIP [3] S3: Interruptor de direcciones de eje 100
[2]  S1, S2: Interruptores DIP para la velocidad de [4] S4: Interruptor de direcciones de eje 10°

transmision de CAN

Encontrara el direccionamiento de un modulo de alimentacién con alimentacion y
recuperacion de energia en el manual "Mdédulo de alimentaciéon con alimentacién y
recuperacion de energia MXR".
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5.1.1 Asignacion de la velocidad de transmisién de CAN

Se han montado dos interruptores DIP S1 y S2 en el médulo de alimentacion para el
ajuste de la velocidad de transmision de CAN, véase al respecto la imagen en el
capitulo "Ajustes en el moédulo de alimentacién con bus de sistema basado en CAN".

125 kbit/s 250 kbit/s 500 kbit/s 1 Mbit/s
S1
e MIE e W
S2
e M ME e
NOTA
(]
1 El ajuste por defecto en el momento de la entrega es de 500 kbit / s.

5.1.2 Resistencias de terminacion de bus para bus de sistema SBus basado en CAN

El bus de sistema basado en CAN conecta el médulo de alimentacion con el médulo de
eje. Este bus CAN necesita una resistencia de terminacion.

La siguiente imagen muestra un esquema de la comunicaciéon CAN y la posicion
correspondiente de la resistencia de terminacion.

La resistencia de terminacion forma parte de los accesorios de serie del modulo de

alimentacion.
Bus de sefial Resistencia
de terminacion
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9
alb alb aﬁ/b alb aﬁmﬁ/ﬁ@
1] MXP MXA MXA MXA MXA MXA MXA MXA MXA
7 . o 1 2 3 4 5 6 7 8
! 131 !
[ el
- CAN1|
1408029835

[1]  Cable de conexion entre el PC y la interfaz CAN en el médulo de alimentacion. El cable de conexién
se compone de una interfaz CAN USB [2] y el cable con resistencia de terminacién integrada [2].

[2] Interfaz CAN USB [3] Cable con resistencia de terminacién integrada (120 Q entre CAN_H
y CAN_L)

Encontrara mas informacion sobre la comunicacion entre el PC y el grupo MOVIAXIS®
en el capitulo "Comunicacion via adaptador CAN".
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5.2 Seleccién de la comunicacion
Las siguientes imagenes muestran los tipos de acceso posibles a los buses de sistema
del grupo de unidades.

N VapVant=- EVapVapVant=:

il ..
o/ || WF el e

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

O
L=

1408130315

[1] PC-CAN a bus de sistema SBus basado en CAN

[21 Mbdulo maestro con bus de sistema SBus basado en CAN/bus de sistema SBusP'YS compatible con
EtherCAT®

[3] PC-CAN a bus de aplicacién CAN2 basado en CAN

SEW-EURODRIVE recomienda utilizar los siguientes canales de comunicacion:
* Grupo de unidades sin médulo maestro: CAN
* Grupo de unidades con médulo maestro y DHE/DHF/DHR/UFx: TCP/IP o USB

5.3 Informacion y ajustes en el bus de aplicacion basado en CAN

5.3.1 Conexiones y diagndstico PC en el médulo de alimentacion

NOTA

Para evitar desplazamientos de potencial, las conexiones CAN deben realizarse
exclusivamente dentro del armario de conexiones.

fde

 max.5m

\/

—_

o
>
z
=

1407830539

[1 Cable de conexion entre el PC y la interfaz CAN en el médulo de alimentacion. El cable de conexion
se compone de una interfaz CAN USB [2] y el cable con resistencia de terminacion integrada [3].
[2] Interfaz CAN USB [3] Cable con resistencia de terminacién integrada (120 Q entre CAN_H
y CAN_L)
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La longitud de cable maxima permitida desde la resistencia de terminacién hasta el
modulo de alimentacién es de 5 m.

NOTA

Al seleccionar el cable, tenga en cuenta las indicaciones del fabricante de cables
sobre la compatibilidad con CAN.

[ )

Encontrara mas informacién sobre la comunicacion entre el PC y el grupo MOVIAXIS®
en el capitulo "Comunicacion via adaptador CAN".

5.3.2 Conexiones y diagnéstico PC en el médulo de eje

NOTA

@
1 Para evitar desplazamientos de potencial, las conexiones CAN deben realizarse
exclusivamente dentro del armario de conexiones.

Bus de sefal Resistencia
4 de terminacion
<max.5m X9 X9 X9 X9 X9 X9
iml
MXA MXA MXP MXA MXA MXA

A P

1408034443

[1] Cable de conexion entre el PC y la interfaz CAN en el médulo de eje. El cable de conexion se
compone de una interfaz CAN USB [2] y el cable con resistencia de terminacién integrada [3].

[2] Interfaz CAN USB [3] Cable con resistencia de terminacién integrada (120 Q entre CAN_H
y CAN_L)

La longitud de cable maxima permitida desde la resistencia de terminacién hasta el
primer mdédulo de eje es de 5 m.

NOTA

Para la conexion entre los grupos de ejes utilice cables prefabricados de SEW
EURODRIVE.

e

Encontrara mas informacién sobre la comunicacion entre el PC y el grupo MOVIAXIS®
en el capitulo "Comunicacion via adaptador CAN".

5.3.3 Asignacion de la direccion de eje CAN2

Todos los moédulos de eje estan ajustados de fabrica a la direccion "0". Debe asignarse
una direccién de eje CAN2 a cada modulo de eje con ayuda de la parametrizacion.
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5.3.4 Resistencias de terminacién de bus para la conexiéon de bus CAN2

El bus de aplicacion CAN2 basado en CAN conecta el médulo de alimentacion con el
modulo de eje. El bus CAN2 necesita una resistencia de terminacion.

La siguiente imagen muestra el esquema de las posibles combinaciones de la
comunicacion CAN vy la posicion correspondiente de la resistencia de terminacion.

La resistencia de terminacion forma parte de los accesorios de serie del modulo de
alimentacion.

Resistencia
de terminacion

N Ve =

MXP MXA
1
- — T [ 7
| En la conexiéon
N — de la unidad CAN2
> ‘ debe estar activada
L f ; ‘
I la resistencia de
~ T JcAN2 terminacién.

1408123019

[1] Cable de conexion entre el PC y la interfaz CAN en el médulo de eje. El cable de conexion se
compone de una interfaz CAN USB [2] y el cable con resistencia de terminacion integrada [3].

[2] Interfaz CAN USB [3] Cable con resistencia de terminacién integrada (120 Q entre CAN_H
y CAN_L)

NOTA

Aplique la resistencia de terminacién.

Debe activarse la resistencia de terminacion en el ultimo médulo de eje del grupo,
véase al respecto el capitulo "Conexion del cable CAN2 a los méodulos de eje".

[0

Encontrara mas informacion sobre la comunicacion entre el PC y el grupo MOVIAXIS®
en el capitulo "Comunicacion via adaptador CAN".
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5.4 Comunicacion via adaptador CAN

Para la comunicacion entre un PC y un grupo MOVIAXIS® recomendamos el adaptador
CAN de SEW-EURODRIVE, que se suministra con un cable prefabricado y con
resistencia de terminacion. La ref. de pieza del adaptador CAN es 18210597.

5.5 Ajustes en el bus de sistema SBusP'YS compatible con EtherCAT®

Si se utiliza un bus de sistema compatible con EtherCAT®, hay que tener en cuenta lo
siguiente:

Ponga los 4 interruptores DIP del médulo de alimentacién en la posicion "E".

PSS -

1408125451
[11  Ajuste para el funcionamiento EtherCAT®: Los 4 interruptores en posicion "E"
[2]  Los interruptores DIP S1, S2, S3 y S4, asi como la conexién X12 no tienen funcion

Los interruptores S1, S2, S3 y S4, asi como la conexion X12 del médulo de
alimentacion no tienen funcion en esta version.
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» Ajuste el interruptor DIP LAM del altimo mdédulo de eje del grupo en la posicion "1".
En el resto de los médulos de eje, el interruptor DIP LAM se mantiene en la posicién "0".

1 0

= LAM ‘ ”

- I
F1 ‘
\ 1 0
LAM ‘ 2
I \m
=

F1

[11  Ajuste del interruptor DIP LAM en el ultimo modulo de eje de un grupo
[2]  Ajuste del interruptor DIP LAM en todos los médulos de eje excepto en el ultimo

1408127883

¢ En esta version no es necesaria una resistencia de terminacion X9b.
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<~ Funcionamiento

~ Notas generales

Funcionamiento
Notas generales

A iPELIGRO!

Tensiones peligrosas en los cables y en las chapas del motor
Lesiones graves o fatales por electrocucion.

+ Cuando la unidad esta conectada estan presentes tensiones peligrosas en las
bornas de salida y en los cables y bornas del motor que tienen conectados. Esto
también sucede cuando la unidad esta bloqueada y el motor se encuentra parado.

« Aunque el LED de funcionamiento esté apagado, esto no es un indicador de que
el servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® esté desconectado de la red y
sin tension.

+ Asegurese de que el servocontrolador de ejes multiples MOVIAXIS® esta
desconectado de la red antes de tocar las bornas de potencia.

+ Tenga en cuenta las notas de seguridad generales del capitulo 2 (— pag. 6), asi
como las notas del capitulo "Instalacion eléctrica”" (— pag. 19).

A iPELIGRO!

Peligro de aplastamiento por el arranque accidental del motor.
Lesiones graves o fatales.

Las funciones de seguridad internas de la unidad o el bloqueo mecanico pueden
provocar la parada del motor. La subsanacion de la causa del fallo o un reset pueden
ocasionar el arranque automatico del accionamiento.

» Evite que el motor se ponga en marcha de forma involuntaria, por ejemplo,
desconectando el regletero de bornas electronicas X10.

« En funcién de la aplicacion deberan preverse medidas de seguridad adicionales
para evitar todo tipo de peligro a personas o a la unidad.

iIMPORTANTE!

La salida del motor del servocontrolador de ejes multiples uUnicamente puede
conectarse o separarse de la red si la etapa de salida esta bloqueada.
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6.2 Indicaciones de funcionamiento y fallo en el médulo de alimentacion MXP
6.2.1 Tabla de las indicaciones
Indicacién en
Descripcion Estado Observacion / Accion el médulo de
eje
Indicaciones en el funcionamiento normal
Preparado (ready). Sin fallo/advertencia. U, => 100 V. Sélo indicacién de estado. -
Indicaciones de diversos estados del aparato
No hay tension en el circuito
ﬂ intermedio o esta por debajo  Sin fallo/advertencia. U, => 100 V. Clgmpr:)bg’r la red de X
— de 100 V. alimentacion.
Indicaciones de advertencias
FI Preaviso 12xt. La utilizaciéon de[ MA ha alcanzado el Comprobar. I_a aplllcamon en =
_ umbral de preaviso. cuanto a utilizacion.
= B Preaviso de temperatura La temperatura del MA se acerca al gl?a??(;oabi[iIliie?c?gﬁa?grr:\spobar P
i ’ umbral de desconexion. ’

Preaviso: Grado de utilizacion
de la resistencia de frenado

La unidad aun esta lista para el

temperatura ambiente.

Comprobar el grado de utilizacién
de la unidad y la planificacion.

280 %

6.2.2 Tabla de fallos

funcionamiento

Solo afecta a MXP81.

Descripcion

Estado

Observacion / Accion

Indicacién en
el médulo de
eje

Indicaciones

en caso de fallo

El freno chopper no esta

Véase la lista de fallos de los médulos

capacidad adicional

fallo en funcion de los ajustes de
los médulos de eje.

de utilizacion de la unidad y la
planificacion. Sélo afecta a MXP81.

(]
H Fallo Freno chopper. preparado para el funcionamiento. de eje. X
Mensaje de fallo del MA a través
] Fallo Tension del Cl U, del bus de sefalizacién si la Comprobar el dimensionamiento de la X
_l demasiado alta. tension del circuito intermedio aplicacion y la resistencia de frenado.
es demasiado alta.
) La corriente del circuito intermedio L
m g:::?agigggegr;del Cl del MA ha sobrepasado el limite Stﬁin;g;%bnar la aplicacion en cuanto a X
= ) méaximo permitido de 250 % Iyom- ’
] Fallo Vigilancia 12xt La utilizacién del MA ha alcanzado Comprobar la aplicacion en cuanto a X
E 9 ’ el valor limite. utilizacion.
Fallo Vigilancia de la La temperatura del MA ha Comprobar la aplicacién en cuanto a
tem ere?tura alcanzado el umbral de utilizacion, comprobar temperatura X
P desconexion. ambiente.
= Desconexién debida a la La unidad va no esta lista para el Comprobar el grado de utilizacion de la
[T sobrecarga de la resistencia funcionamiyento P unidad y la planificacion. Sélo afecta a X
S de frenado interna MXP81.
Fallo Tension de
alimentacion (modulo de L. . i Asegurarse de que las cargas
. 2 Una tension de alimentacion .
fuente de alimentacion en dentro de la unidad es defectuosa conectadas no presenten sobrecorriente -
modo conmutado dentro " 'y que la unidad no sea defectuosa.
de la unidad).
=i La capacidad adicional esté La energia generadora se convierte
il A " . en calor a través de una resistencia
I Sobrecarga térmica de la  |utilizada plenamente. Reaccién a
de frenado. Comprobar el grado X

Fallo Tension de
alimentacion (médulo de
fuente de alimentacion en
modo conmutado dentro
de la unidad).

Una tension de alimentacion

dentro de la unidad es defectuosa.

Asegurarse de que las cargas
conectadas no presenten sobrecorriente
y que la unidad no sea defectuosa.
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6.3 Indicaciones de funcionamiento y fallo en el médulo de eje MXA

6.3.1

Tabla de las indicaciones

‘ Descripcion ‘

Fase

Observacion / Acciéon

Indicaciones durante el proceso de arranque

La unidad atraviesa diferentes |

estados durante la carga
del firmware (arranque)
para prepararse para el

funcionamiento.

Estado: no preparado.

Etapa de salida esta bloqueada.
No es posible establecer
comunicacion.

+ Esperar a que acabe el proceso de
arranque.

* Launidad permanece en este estado:
unidad defectuosa.

Indicaciones

con diversos estados de la unidad

No hay tension del circuito
intermedio.

1

1

T
]

Mddulo de alimentaciéon no
preparado.

Médulo de eje de 24 V
6 mddulo de fuente de
alimentacién en modo
conmutado interno no

preparado.
Médulo de eje en parada .
segura. .

La sincronizacién con el bus
no es correcta. Procesamiento
de datos de proceso no
preparado.

ne 0
Q Q
= =
T I T
Q Q
Q o
0] [0)
Q o))

La evaluacion del encoder no
esta preparada.

Estado: no preparado.
Etapa de salida esta bloqueada.
La comunicacién es posible.

Comprobar la red de alimentacion.

Comprobar médulo de alimentacion.

Comprobar 24 V o unidad defectuosa.

Funcién de seguridad activada.

» Comprobar conexion con el bus.

+ Comprobar ajuste de sincronizacién en la
unidad y en el control.

» Comprobar ajustes de datos de proceso en
la unidad y en el control.

+ Comprobar la falta de un PDO.

* Los encoders estan siendo inicializados.
* Launidad permanece en este estado:
* no se ha seleccionado un encoder.
* El parametro "Fuente velocidad real" o
"Posicion real" muestra un encoder no
existente.

Indicaciones

durante los procesos de inicial

izacion (los parametros se restauran

a los valores por defecto)

Inicializacion basica.

C_
-

Inicializacion estado de
entrega.

Inicializacién ajuste de fabrica. ¢

Inicializacion del registro 1
especifico del Cliente.

C_
L

Inicializacién del registro 2
especifico del Cliente.

Estado: no preparado.
Etapa de salida esta bloqueada.
La comunicacién es posible.

Esperar a que acabe la inicializacion.
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Descripcion

Fase

Observacion / Accion

Indicaciones en el funcionamiento normal

cJ
-]

Bloqueo de etapa de salida

D Libre
D Libre
D Libre
Regulacion n

J
o

Regulacion n interpolada

cJ
-

Regulacién M

Regulacion M interpolada

cJ
0

Regulacion de la posicion

Regulacion de la posicion
interpolada

Busqueda de referencia

Parada

Parada de emergencia

Parada en el limite del sistema

Disco de levas

Funcionamiento sincrono

Medir el encoder incremental

Mantenimiento de posicién

Modo manual

=

Prueba de frenos

« Etapa de salida esta bloqueada.

Encontrara informacién al respecto en la
descripcion de parametros MOVIAXIS®

L
1

Accionamiento multiple

1 |_I

Identificacion de la posicion del
rotor

b

Parada en los limites del
usuario

El accionamiento no esta controlado por la
etapa de salida. Se aplica el freno o, en su
defecto, el motor se detiene por inercia. Este
FCB ha sido seleccionado de forma fija con la
borna DI00. Sin embargo pueden seleccionarse
otras fuentes de forma adicional.

Regulacion de la velocidad con generador de
rampa interno.

Regulacion de la velocidad con valores de
consigna de forma ciclica via bus. El generador
de rampa esta dispuesto externamente, p. €j.,
en un control de nivel superior.

Regulacién del par

Regulacion del par con valores de consigna de
forma ciclica via bus.

Modo de posicionamiento con generador de
rampa interno.

Modo de posicionamiento con valores de
consigna de forma ciclica via bus. El generador
de rampa esta dispuesto externamente, p. €j.,
en un control de nivel superior.

El accionamiento ejecuta una busqueda de
referencia.

Retardo en el limite de aplicacion. Este FCB
también se activa si no se ha seleccionado
ningun otro FCB como FCB por defecto.

Retardo en el limite de parada de emergencia.

Retardo en el limite del sistema.

Disco de levas activado.

Funcionamiento sincrono activado.

Conmutacién del encoder en motores
sincronos.

Regulacion de la posicién a posicién actual.

Modo manual activado.

Se prueba el freno aplicando un par en estado
cerrado.

Sirve para utilizar 2, 3 o 4 motores en el modo
de funcionamiento Regulacién de velocidad
interpolada.

Sirve para la busqueda de conmutacion de
motores sincronos.

Sirve para detenerse en los limites del usuario.
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6.3.2 Tabla de fallos
NOTA
o
1 En el marco de los fallos indicados puede haber cédigos de fallo y cédigos de subfallo
que no aparecen en la siguiente lista. En tal caso pongase en contacto con la empresa
SEW-EURODRIVE.
Una "P" en la columna "Reaccion en caso de fallo" significa que la reaccién es
programable. En la columna "Reaccién en caso de fallo" esta indicada la reaccion en
caso de fallo ajustada en fabrica.
Para denominar los médulos se utilizan las siguientes abreviaturas:
+ "AM" para médulo de eje
* "VM" para médulo de alimentacion
Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binarias?
_Nm_gun_fallo (Esta Preparado = 1
indicacion es una (depende del
indicacion de P
00 . . - -—- -—- - estado del
funcionamiento, sistema)
véanse indicaciones _
. ) Fallo =1
de funcionamiento)
»  Cortocircuito de salida Bloqueo . _
01 'I':allo . " * Motor demasiado grande de etapa Sistema a la espera Prepa_rado =1
Sobrecorriente’ - h Arranque en caliente Fallo=0
» Etapa de salida defectuosa de salida
Este fallo es otro tipo de sobrecorriente
medida en la tension de emisor a colector Blogueo
02 Fallo "Vigilancia en la etapa de salida. La posible causa de gta 3 Sistema a la espera Preparado = 1
UCE" del fallo es idéntica a la del fallo 01. P Arranque en caliente Fallo=0
. o de salida
La diferencia solo es relevante para
propdsitos internos.
Fallo a tierra Blogueo
Fallo "Cortocircuito a * enlalinea de alimentacién del motor q Sistema bloqueado Preparado =0
03 L . . de etapa = ; ”
tierra * en el convertidor ) Reinicio del sistema Fallo=0
de salida
* en el motor
Mensaje de fallo del VM a través del bus
de sefal.
» Potencia regenerativa demasiado
elevada
Fallo "Freno : _Clrcmto d_e resistencia de frenado Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
04 chopper" interrumpido de etapa Arranque en caliente Fallo=0
PP » Cortocircuito en el circuito de de salida q -
resistencia de frenado
* Valor de resistencia de frenado
demasiado alto
* Freno chopper defectuoso
Fallo
l?esbordam|ento La conexion entre el VM y el AM a través Blogueo Sistema bloqueado Preparado =0
05 |sistemade = L . de etapa L : .
; ) del bus de sefial ha sido interrumpida. ) Reinicio del sistema Fallo=0
informacion de de salida
hardware"
01 Conexion al bus de sefial interrumpida
No puede restaurarse el indicador del
02 tiempo de desbordamiento del bus de
sefial
Fallo "Fallo de fase Mensaje de fallo del VM a través del bus Sélo
06 " de sefal. Se ha detectado un fallo de fase . T P
de red visualizar
en lared.
07 Fallo "Circuito g/leegzgj:l gﬁ;ﬂé%gglnvd“gliit:slﬁs del bus (?Ieogti epc; Sistema a la espera Preparado = 1
intermedio" ) . ; b Arranque en caliente Fallo=0
intermedio es demasiado alta de salida
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Codigo

Error

Mensaje

Subfallo
Codigo

Error

Causa

Reaccién?

Estado del sistema
Medida
Tipo de reset

Mensaje de
salidas
binarias’

08

Fallo "Vigilancia de
la velocidad"

La vigilancia de la velocidad activada ha
detectado una desviacion no permitida
entre la velocidad de consigna y la
velocidad real

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado =1
Fallo=0

01

Vigilancia de la velocidad del motor

02

Vigilancia de la velocidad generadora

11

Fallo "Temperatura
excesiva" ME

03

Se ha sobrepasado el limite de la
velocidad real del sistema

La temperatura del ME ha alcanzado el

umbral de desconexién o lo ha superado

Posibles causas:

» Temperatura ambiente demasiado
elevada

» Conveccion de aire no favorable.

*  Ventilador defectuoso.

» Utilizacién media demasiado alta.

Parada con
retardo de
parada de
emergencia

D). (P)

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado = 1
Fallo=0

01

02

12

Limite de la temperatura del radiador
excedido.

La segunda sonda térmica del sistema
electrénico ha avisado de
sobretemperatura:

La segunda sonda térmica del sistema
electrénico ha emitido un preaviso de
sobretemperatura:

12

Fallo "Salida de
freno"

* No hay un freno conectado

» El cable de freno se ha separado con
estado conectado

* Sobrecarga por sobrecorriente > 2 A
(F13 tiene prioridad)

* Sobrecarga por conexién excesiva
(aprox. > 0,5 Hz)

La vigilancia sélo funciona con el ajuste de

parametros "Freno disponible" y "Freno

aplicado”.

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado =1
Fallo=0

01

Salida de freno

13

Fallo "Alimentacion
de freno"

La tension de alimentacion del freno se
encuentra fuera de la tolerancia +10/- 0 %.
La vigilancia sélo funciona con el ajuste de
parametros "Freno disponible" y "Freno
aplicado", asi como Unicamente con
motores CMP y DS.

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado = 1
Fallo=0

01

Tension de alimentacion del freno

14

Fallo "Resolver"

Existe un fallo en el resolver o en la
valoracién del resolver.

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado
Reinicio del sistema

Preparado =0
Fallo=0

01

Vigilancia de ruptura de cable del resolver

02

Fallo de emulacién del resolver (velocidad
demasiado alta)

03

Periodo inadmisible de la sefial de
sincronizacién

04
05

06

Fallo de la sefial de sincronizacion
Parametrizacién incorrecta del DSP

Sobrecontrol en la entrada del convertidor
AD

07

No se ha podido inicializar PLL

08

Fallo CRC a través de la Flash de datos
(Flash X)

09

Fallo CRC a través de la Flash de
programa (Flash P)

10

Fallo CRC a través de la Flash de
programa (Flash P)

1"

12

Se ha activado el dispositivo de vigilancia
del DSP

Se ha producido una instruccion no valida
en el DSP
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
13 Se ha producido una interrupcion
inesperada en el DSP
14 Se ha producido una interrupcion de
software en el DSP
Desbordamiento de pila en el hardware del
15
DSP
16 |Se ha producido ONCE-Trap en el DSP
17 Se ha producido una interrupcion A en el
DSP
18 Se ha producido una interrupcién B en el
DSP
19 Angulo no permitido durante la calibracién
20 Fallo al borrar la Flash durante la
calibracion
21 Fallo al programar la Flash durante la
calibracion
22 Fallo al verificar la Flash durante la
calibracion
La evaluacion de resolver no esta
23 A
calibrada
2 PLL se ha desbloqueado durante el
funcionamiento
La fase inic. del DSP no ha finalizado
256 ; "
dentro del tiempo permitido
267 La sefal de preparado del DSP no se ha
emitido dentro del tiempo permitido
Proteccion contra desbordamiento de Realizar el ajuste correcto
512 divisiéon mediante limitacion de la velocidad de los valores del
real. denominador y el
numerador del sistema
Fallo "Encoder Existe un fallo en la suma de verificacion Blogueo Sistema bloqueado Preparado =0
15 " ~ . ® de etapa P - _
absoluto de las sefales del Hiperface™. ! Reinicio del sistema Fallo=0
de salida
*  Comprobar el cableado
Comparacién segundo a segundo de la de las sefiales de pista
01 posicion absoluta del encoder (a través del *  Comprobar las fuentes
canal de parametros del Hiperface®) conla de interferencias
posicion incremental del eje. »  Sustituir el encoder
»  Sustituir la tarjeta
02 Tipo de encoder desconocido Cgr\sultar si se puede
utilizar este encoder
Entrada de encoder Los datos de la placa de caracteristicas Sustituir el encoder
de la unidad basica del encoder son corruptos. La suma de
03 BlockCheck obtenida a través del informe
del campo de datos del fabricante del
encoder es falsa.
. ®
iIilt(;err:]<z)od(ar Hiperface™ avisa de un fallo . Comprobar el cableado
El cédigo de fallo se forma como se explica Y las fuent(_as de
32-67 . . L interferencias
a continuacion: [valor indicado] — 32. . Delo contrario. sustituir
Consulte con SEW-EURODRIVE para ’
Py . el encoder
obtener mas informacion.
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipoilel r:set b?:alriaass”

Entrada de encoder
de la unidad basica

256

257

* Encoder SSI: Caida de la tensién de
alimentacion (12 V)

* Elencoder SSl avisa de un fallo debido
a un bit de fallo en el protocolo SSI

Encoder SSI: Linea de datos o de ciclos
interrumpida

Comprobar la tension
de alimentacién hacia
el encoder SSI

Comprobar los ajustes
en el encoder SSI

(bit de fallo)
Comprobar el cableado
Comprobar las fuentes
de interferencias
Sustituir el encoder

Comprobar el cableado
Comprobar las fuentes
de interferencias,
también la tension

de alimentacion
Comprobar los
parametros de puesta
en marcha

Sustituir el encoder

258

Encoder SSI: Posicion fuera de la cinta de
tolerancia

Comprobar las fuentes
de interferencias
(interrupcién rayo de
luz, reflector, cables de
datos, etc.)
Comprobar los
parametros de puesta
en marcha

259

Encoder SSI: El grupo de pulsos SSI no se
ajusta al intervalo de muestreo de la
velocidad

Aumentar la frecuencia
de SSI

Comprobar los
parametros de

puesta en marcha

260

Encoder SSI: Fallo definido por el usuario a
través de mascara de fallo

El encoder SSI avisa
de un fallo, véase la
hoja de datos del
encoder

Comprobar los
parametros de
puesta en marcha

261

513

Encoder SSI: No hay ningun nivel alto
disponible

Comparacién errénea entre la posicion
virgen y el contador de marcas en el
encoder EnDat

Comprobar el cableado
Sustituir el encoder

Comprobar el cableado '

de las sefiales de pista
Comprobar las fuentes
de interferencias
Sustituir el encoder
Sustituir la tarjeta

514

El parametro EnDat de pasos de medicion
no es valido

iEs posible que el tipo
de encoder EnDat no
se pueda utilizar!
Sustituir el encoder

515

El parametro EnDat de nimero de
impulsos no es valido

iEs posible que el tipo
de encoder EnDat no
se pueda utilizar!
Sustituir el encoder

516

El parametro EnDat Multiturn no es valido

iEs posible que el tipo
de encoder EnDat no
se pueda utilizar!
Sustituir el encoder

544 -
575

El encoder EnDat avisa de un estado de
fallo. Los cédigos de fallo aparecen en una
lista en la descripcién del protocolo EnDat.
EnDat Cédigo de fallo = Subcdédigo — 544 o
Subcddigo — 4640 o Subcodigo — 8736

Sustituir el encoder
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
Encoder opcion 1 *  Comprobar el cableado
Comparacién segundo a segundo de la de las sefiales de pista
4097 posicion absoluta del encoder (a través del *  Comprobar las fuentes
canal de parametros del Hiperface®) conla de interferencias
posicion incremental del eje. »  Sustituir el encoder
»  Sustituir la tarjeta
4098 |Tipo de encoder desconocido
Los datos de la placa de caracteristicas Sustituir el encoder
del encoder son corruptos. La suma de
4099 BlockCheck obtenida a través del informe
del campo de datos del fabricante del
encoder es falsa.
El encoder Hiperface® avisa de un fallo
interno. *  Comprobar el cableado
4128 — El cédigo de fallo se forma como se explica y las fuentes de
a continuacion: [valor indicado] — 4128. interferencias
4163 : -
Consulte con » Delo contrario, sustituir
SEW-EURODRIVE para obtener el encoder
mas informacion.
Encoder SSI opcion 1: Caida de la tension Comprobar la tension de
4352 de alimentacion (12 V) alimentacion hacia el
encoder SSI
Encoder SSl opcién 1: Linea de datos o de Comprobar la conexiéon con
4353 |~ ) :
ciclos interrumpida el encoder SSI
Encoder SSI opcién 1: Posicion fuera de la Reducir la influencia de las
4354 . ) .
cinta de tolerancia interferencias
Encoder SSI opcion 1: El grupo de pulsos Ajustar una frecuencia de
4355 | SSI no se ajusta al intervalo de muestreo ciclo mayor
de la velocidad
Encoder SSI opcion 1: Fallo definido por el
4356 - A, 3
usuario a través de mascara de fallo
Encoder SSI opcién 1: No hay ningun nivel Sustituir la tarjeta opcional
4357 : -
alto disponible o el encoder
La comparacién entre la posicion virgen y
4609 el check-counter en el encoder EnDat es
incorrecta
4610 Valores EEPROM incorrectos en el
encoder
Valores EEPROM incorrectos en el
4611
encoder
Encoder opcién 1 4612 Valores EEPROM incorrectos en el
encoder
El encoder EnDat emite un estado de fallo.
4640 — El codigo de fallo se forma como se explica
a continuacion: [valor indicado] — 5640.
4671 o :
Los codigos de fallo aparecen en la lista
en la descripcion del protocolo EnDat
4672 _EI encoder EnDat emite una advertencia
interna

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




. . \
Funcionamiento >

/

7~
Indicaciones de funcionamiento y fallo en el médulo de eje MXA — ~
Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipoilel r:set bis:alri:ssn

Encoder opcién 2

8193

Comparacién segundo a segundo de la
posicion absoluta del encoder (a través del
canal de parametros del Hiperface®) conla
posicion incremental del eje.

*  Comprobar el cableado
de las sefiales de pista

*  Comprobar las fuentes
de interferencias

»  Sustituir el encoder

»  Sustituir la tarjeta

8194

Tipo de encoder desconocido

8195

Los datos de la placa de caracteristicas
del encoder son corruptos. La suma de
BlockCheck obtenida a través del informe
del campo de datos del fabricante del
encoder es falsa.

Sustituir el encoder

8224 -
8259

El encoder Hiperface® avisa de un fallo
interno.

El codigo de fallo se forma como se explica
a continuacion: [valor indicado] — 8224.
Consulte con

SEW-EURODRIVE para obtener

mas informacion.

*  Comprobar el cableado
y las fuentes de
interferencias

*  Delo contrario, sustituir
el encoder

8448

8449

El encoder SSI avisa de una caida de
tension

Se ha detectado una ruptura de cable en el
encoder SSI

8450

8451

Posicién del encoder SSI fuera del margen
de tolerancia

El grupo de pulsos SSI del encoder SSI no
se ajusta al intervalo de muestreo de la
velocidad

Aumentar la frecuencia de

ciclos

8452

Fallo definido por el usuario en el encoder
SSI a través de mascara de fallo

8453

No hay ningun nivel alto disponible en el
encoder SSI

Sustituir la tarjeta opcional
o el encoder

8705

La comparacion entre la posicién virgen y
el check-counter en el encoder EnDat es
incorrecta

8706

8707

Valores EEPROM incorrectos en el
encoder
Valores EEPROM incorrectos en el
encoder

8708

Valores EEPROM incorrectos en el
encoder

8736 -
8767

El encoder EnDat emite un estado de fallo.
El cédigo de fallo se forma como se explica
a continuacion: [valor indicado] — 8736.
Los cédigos de fallo aparecen en la lista
en la descripcion del protocolo EnDat

8768

El encoder EnDat emite una advertencia
interna
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Codigo

Error

Mensaje

Subfallo
Codigo

Error

Causa

Reaccion

2)

Estado del sistema
Medida
Tipo de reset

Mensaje de
salidas
binarias’

16

Fallo "Puesta en
marcha"

Fallo durante la puesta en marcha

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado
Reinicio del sistema

Preparado =0
Fallo=0

01

El denominador del nimero del par de
polos del resolver no es igual a 1

02

El numerador del niumero del par de polos
del resolver es demasiado grande

03

04

El numerador del nimero del par de polos
del resolver es demasiado pequefio, es
decir, cero

El denominador del numero de impulsos
de emulacion del resolver no es igual a 1

05

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del resolver es demasiado
pequefio

06

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del resolver es demasiado
grande

07

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del resolver no es una potencia
de dos

08

El denominador del nimero de impulsos
de emulacién del encoder seno no es igual
al

09

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del encoder seno es demasiado
pequefio

10

11

100

512

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del encoder seno es demasiado
grande

El numerador del nimero de impulsos de
emulacion del encoder seno no es una
potencia de dos

La combinacién de convertidor y motor no
puede alcanzar el par de prueba deseado
con los valores limite activos actualmente

Puesta en funcionamiento de un tipo de
motor no valido

Comprobar los valores
limite, adaptar el par de
prueba

513

El limite de corriente ajustado sobrepasa la
corriente maxima del eje

514

El limite de corriente ajustado es menor
que la corriente de magnetizacion nominal
del motor

515

516

CFC: No puede mostrarse el factor para el
calculo de la corriente q

Ajuste de parametros de la frecuencia
PWM no permitido

517

518

Parametro "Velocidad final de la tabla de
flujo" fuera del margen permitido

Parametro "Flujo final de la tabla Id" fuera
del margen permitido

519

Se ha solicitado la habilitacion de etapa de
salida sin puesta en marcha valida del
motor

520

No es posible la puesta en marcha del motor
con etapa de salida habilitada

521

522

No puede mostrarse el factor para el limite
de par (A)
No puede mostrarse el factor para el limite
de par (B)

525

Los factores para el filtro de guia de la
consigna de corriente no se pueden
representar

526

Los factores para la limitacion de la subida
de corriente no se pueden representar

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




. . \
Funcionamiento >

/

7~
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipoilel r:set bis:alri:ssn
527 El filtro FIR de posicion no puede mostrar

el tiempo de retardo del encoder

528

El filtro FIR de velocidad no puede mostrar
el tiempo de retardo del encoder

529

Vigilancia térmica del motor 12t: dos
posiciones de apoyo con la misma
velocidad en la curva caracteristica de
velocidad-par

Separar mas las posiciones
de apoyo

530

531

532

533

534

Corriente maxima de motor ajustada
incorrectamente

Identificacion de la posicién del rotor: La
tabla de correccién hacia delante no crece
de forma estrictamente mondtona

Identificacion de la posicién del rotor:
CMMin demasiado pequefo

La identificacion de la posicién del motor
para el motor puesto en funcionamiento no
esta permitida

La frecuencia PWM para FCB 25 debe ser
8 kHz

Corriente nominal del eje
demasiado alta en

comparacion con el motor

Ajustar la frecuencia PWM '

a8 kHz

535

No se ha ajustado el indice Inic. TMU

Ajustar el indice Inic. TMU

1024

El parametro de la memoria NV de la
corriente nominal de la unidad es mayor
que el parametro de la memoria NV del
rango de medicion de la corriente

1025

1026

El parametro de la memoria NV del rango
de medicion de la corriente es cero

El parametro de la memoria NV del rango
de medicion de la corriente es cero

1027

El parametro de la memoria NV del rango
de medicion de la corriente es demasiado
grande

1028

Los limites del sistema para la velocidad
son mayores que la velocidad maxima
permitida

1029

Los limites de aplicacién para la velocidad
son mayores que la velocidad maxima
permitida

1030

Se ha ajustado un tipo de sensor no valido
para la temperatura de la etapa de salida

1031

CFC: no se utiliza ninguin encoder de valor
absoluto como encoder del motor en los
motores sincronos.

1032

CFC: no se utiliza ninguin encoder de valor
absoluto como encoder del motor en los
motores sincronos

1033

Se ha sobrepasado el ambito de posicién en
el modo de registro de la posicion "sin
contador de sobrecorriente”

Corregir la planificacién del
trayecto de desplazamiento

1034

Reductor doble FCB: la adaptacion de la
ventana del fallo de seguimiento no debe
ser menor que la ventana del fallo de
seguimiento "normal”

1035

Reductor doble FCB: la ventana del fallo
de seguimiento no debe ser menor que el
umbral de adaptacion

1036

El ajuste offset de referencia del médulo se
encuentra fuera del limite del moédulo

Efectuar una puesta en
marcha sin fallos

1037

Valores de posicion de los finales de
carrera del software intercambiados,
positivo < negativo
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
Sistema del encoder: El factor de * Realizar una puesta en
denominador (unidad de sistema) marcha
1038 |es mayor o igual que el factor de *  Aumentar el factor de
numerador (unidad de sistema) numerador (unidad de
sistema)
1039 El encoder opcién 1 no puede evaluar el El encoder debe funcionar
tipo de encoder ajustado en XGS11A
El encoder opcién 2 no puede evaluar el Utilizar la tarjeta opcional
tipo de encoder ajustado correspondiente o conectar
1040
el encoder deseado en el
hardware adecuado
La unidad o la opcién no puede evaluar el Utilizar la tarjeta opcional
tipo de encoder ajustado correspondiente o conectar
1041
el encoder deseado en el
hardware adecuado
No hay ninguna conmutacioén disponible Ajustar una conmutacién
1042
con FCB25
1043 La corriente de parada no esta permitida Desconectar la funcién de
en motores sincronos corriente de parada
. Bloqueo . _
17 Rt La CPU ha detectado un fallo interno de etapa Sistema a la espera Prepa_rado =1
ordenador (traps) de salida Arranque en caliente Fallo=0
E . " Bloqueo . _
18 allo interno del Se ha detectado un estado no permitido en de etapa Sls.te‘rrja bloqgeado Preparado =0
software el software de salida Reinicio del sistema Fallo=0
Bloqueo . -
19 Fallo de datos de Los datos de proceso no son validos de etapa S'S.te.”?a bloqgeado Prepa_rado =0
proceso de salida Reinicio del sistema Fallo=0
01 Datos de proceso: Par maximo negativo
indicado
Datos de proceso: Par minimo positivo
02 —C
indicado
Datos de proceso: limite de par motor
03 PRI
negativo indicado
Datos de proceso: limite de par generador
04 AR
negativo indicado
05 Datos de proceso: el limite de par para el

cuadrante 1 es negativo

Datos de proceso: el limite de par para el

negativo

06 cuadrante 2 es negativo
Datos de proceso: el limite de par para el
07 h
cuadrante 3 es negativo
Datos de proceso: el limite de par para el
08 .
cuadrante 4 es negativo
09 Regulacioén del par: velocidad maxima <
velocidad minima
Regulacién de la posicion: valor de la
10 . ..
velocidad maxima < 0
1 Regulacioén de la posicion: velocidad
maxima < 0
Regulacién de la posicién: Velocidad
12 2
minima > 0
13 Datos de proceso: indicar aceleracion
negativa
14 Datos de proceso: indicar retardo negativo
15 Datos de proceso: indicar impulso negativo
No existe la combinaciéon de nimero FCB e
16 | .
instancia FCB
17 Posicion de destino fuera del ambito de los
finales de carrera
18 El par de prueba de la prueba de frenado Ajustar un par de prueba
es mayor que el limite del sistema inferior al limite del sistema
19 Datos de proceso: Limite de velocidad Indicar el limite de

velocidad positivo
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Indicaciones de funcionamiento y fallo en el médulo de eje MXA — ~
Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
Se requiere la conmutacion de juego de Antes de activar la
parametros con la etapa de salida conmutacion de juego de
20 activada. datos mediante datos de
proceso, bloquear primero la
etapa de salida (seleccionar
FCBO1 o Habilitar = 0)
Seleccién del destino o la fuente fuera del Las selecciones del destino
21 ambito permitido y la fuente deben ser
indices de tabla validos
FCB 09: objetivo de la unidad de usuario Adaptar el Subflujo de
fuera del ambito del modulo ajustado modulo y el Desbordamiento
de modulo al rango de
30 desplazamiento /
Seleccionar los objetivos de
modo que se encuentren
dentro del ambito del
modulo activo.
FCB 09: El objetivo en la unidad de usuario Aumentar la resolucion de
31 provoca un desbordamiento del objetivo en la posicion de la unidad del
las unidades del sistema usuario
FCB 09: Subflujo de modulo >= Cambiar los valores del
32 Desbordamiento de modulo Subflujo de modulo y el
Desbordamiento de modulo
FCB 09: Se requiere la posicion absoluta Llevar a cabo la busqueda
33 | de destino pero no se referencia. de referencia para el
encoder de posicion
FCB 09: Transmitir un limite de aceleracion Comprobar el valor de
oretardo=0 consigna local, los limites
34 de aplicacion, los limites
de sistema, los datos de
proceso transmitidos
Fallo de seguimiento Se ha sobrepasado el limite de fallo de Blogueo Sistema a la espera Preparado = 1
20 . g seguimiento indicado en el modo de disco |de etapa p p _
del disco de levas ) Arranque en caliente Fallo=0
de levas de salida
01 CAM: Fallo de seguimiento del disco de
levas
Fallo de seguimiento Se ha sobrepasado el limite de fallo de Bloqueo . _
- ) o> o Sistema a la espera Preparado = 1
21 del accionamiento seguimiento indicado en el modo de de etapa Arranaue en caliente Fallo = 0
doble accionamiento doble "Engel" de salida q
Accionamiento doble FCB: fallo de
01 L .
seguimiento en la fase de adaptacién
02 Accionamiento doble FCB: fallo de
seguimiento en el funcionamiento normal
25 F:'I’Ia’omg/{creg;orla de Se ha detectado un fallo al acceder a la gl}ogtiec; Sistema bloqueado Preparado =0
P " memoria de parametros permanente P Reinicio del sistema Fallo=0
permanente de salida
01 Almacenamiento NV acceso a la direccion
Almacenamiento NV fallo de tiempo de
02 . . .
ejecucion (MemoryDevice)
Fallo al leer datos de la memoria
03 permanente. Los datos no han podido
utilizarse porque una identificacion o una
suma de verificacion es errénea.
04 Fallo de inicializacion del sistema de
memoria.
05 La memoria de solo lectura contiene datos
no validos
La memoria de solo lectura contiene datos
06 |incompatibles de otra unidad (en caso de
memorias de datos intercambiables)
07 | Almacenamiento NV fallo de inicializacion
08 | Almacenamiento NV error interno
09 | Almacenamiento NV error JFLASH
10 Almacenamiento NV error en el médulo
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
Parada con
N . . retardo de . _
Fallo "Borna Se ha avisado de un fallo a través de una Sistema a la espera Preparado = 1
26 " A parada de - ~
externa borna de entrada binaria. ._ |Arranque en caliente Fallo=0
emergencia
(D), (P)
01 Fallo de borna externa
No se detecta uno o ambos finales Parada con
27 Fallo "Final de de carrera en las bornas de entrada retardo de |Sistema a la espera Preparado =1
carrera" programadas para ello o en la palabra de |parada de Arranque en caliente Fallo=0
estado. emergencia
01 Faltan los dos finales de carrera o se ha
roto el cable
02 Final de carrera intercambiado
Parada con
Fallo Tlem_po de Se ha interrumpido la comunicacién de los retardo de Sistema a la espera Preparado = 1
28  desbordamiento del parada de : _
b " datos de proceso. ._ |Arranque en caliente Fallo=0
us de campo emergencia
(D), (P)
01 Fallo Tiempo de desbordamiento del bus
de campo
Parada con
Fallo "Final de . . retardo de . _
29 |carrera de HW El final de carrera del har_d\{vare h_a sido parada de Sistema a la espera Prepa_rado =1
" alcanzado durante el posicionamiento . |Arranque en caliente Fallo=0
alcanzado emergencia
(D), (P)
01 Final de carrera derecho alcanzado
02 Final de carrera izquierdo alcanzado
30 ggggol;:m%%?oede El accionamiento no se ha parado dentro gl}ogtiec; Sistema a la espera Preparado =1
" del tiempo de retardo indicado P Arranque en caliente Fallo=0
retardo de salida
01 Desbordamiento de tiempo de la rampa de
parada
02 Desbordamiento del tiempo de parada en
el limite de la aplicacién
03 Desbordamiento del tiempo de parada en
el limite del sistema
04 Desbordamiento del tiempo de la rampa de
parada de emergencia
Fallo "Proteccién Se ha disparado la sonda de temperatura |"Sin Preparado = 1
31 | térmica del motor excesiva (KTY/TF/TH) del accionamiento reaccién" | Sin reaccion Fallz =1
TF/TH" para la proteccién del motor (D), (P)
Se ha detectado una rotura de cable de la
01 P
sonda térmica del motor
Se ha detectado un cortocircuito en la
02 P
sonda térmica del motor
03 Temperatura excesiva del motor KTY
04 Temperatura excesiva del motor (modelo
de motor sincrono)
05  Temperatura excesiva del motor (TF/TH)
06 Temperatura excesiva del motor modelo 12t
Fallo "Tiempo de . . . |Bloqueo . _
33 desbordamiento de El MA aun no esta preparado o ya no esta de etapa Sls_te_ma bqul_Jeado Prepa_rado =0
" preparado h Reinicio del sistema Fallo=0
arranque del MA! de salida
Fallo Sincronizacién de arranque con
01 . ) ot
modulo de alimentacion
Fallo "Distancia de En el funci . . h Bl
seguimiento del ne unC|onam|en.to sincrono se ha oqueo Sistema a la espera Preparado = 1
36 . . sobrepasado una distancia de seguimiento de etapa : _
funcionamiento s L ; ) Arranque en caliente Fallo=0
. " maxima admitida predeterminada de salida
sincrono
01 Funcionamiento sincrono de FCB: Fallo de
seguimiento
" . . . Bloqueo . _
Fallo "Vigilancia del Desbordamiento de tiempo en el Sistema bloqueado / Preparado =0
37 . " ) R de etapa A "~
sistema temporizador de vigilancia interno de salida Reinicio de la CPU Fallo=0
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo?:lel r:set bis:alri:ssn
Parada con
38 Fallo "Funciones Fallo en Ia funcion tecnolégica limites de | Sistema a la espera Preparado =1
tecnologicas” 9 aplicacion, |Arranque en caliente Fallo=0

(P)

Funcién de leva: punto de conmutacién

01 indicado con flanco negativo < flanco
positivo
Funcion de leva: desbordamiento

02 de comando al procesar el punto de
conmutacion

03 Cam: el tipo del Flow Control Block no es
correcto

04 Cam: el tipo del Flow Table Block no es
correcto

05 Cam: el tipo del ProfGen Block no es
correcto

06 Cam: el tipo del Derivate Gen. Block no es
correcto

07 Cam: el tipo del Motor Mgmt. Block no es
correcto

08 Cam: la version del Flow Control Block es
mas nueva que la del firmware

09 Cam: la version del Flow Table Block es
mas nueva que la del firmware

10 Cam: la version del ProfGen Block es mas
nueva que la del firmware

1" Cam: la version del Derivate Gen. Block es
mas nueva que la del firmware

12 Cam: la versién del Motor Mgmt. Block es
mas nueva que la del firmware

13 Cam: la direccién de inicio del Cam Flow
Table Block no esta en el DDB

14 Cam: el denominador de una curva
matematica no puede ser cero

15 Cam: el tipo de la curva de inicio no esta
permitido

16 Cam: este tipo de curva no esta permitido

17 Cam: la longitud de la curva mat. tiene que
ser superior o igual a 2
Cam: el ciclo del maestro de una curva

18 definida por posiciones de apoyo debe
ser superior a cero
Cam: una continuacioén de funciones

19 |de transicion (Transferfunctions) esta
prohibida

20 Cam: la continuacién de funcion de
transicion tras SpeedControl esta prohibida
Cam: la continuacién de SpeedControl tras

21 . L
curva mat. esta prohibida
Cam: la continuacién de SpeedControl tras

22 . L - .
regulacion de posicion abs. esta prohibida
Cam: la continuacion de SpeedControl tras

23 ” ey . o
regulacion de posicion rel. esta prohibida
Cam: el nimero de la curva de inicio es

24 . s
negativo (no inicializado)

35 Cam: un numero de curva negativo esta
prohibido (no inicializado)
Cam: una direccion de inicio negativa

26 de una curva mat. esta prohibida
(no inicializada)

28 Cam: modo de inicializacién no autorizado

29 Cam: modo de correccion del recorrido

restante no autorizado
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)

30 Cam: la direccion de inicio del
Cam_ProfGen Block no esta en el DDB

31 Cam: la direccién de inicio del Cam1 Block
no esta en el DDB
Cam: la direccion del Cam1 Master Source

32 :
no esta en el DDB
Cam: la direccién de inicio del Cam2 Block

33 ,
no esta en el DDB
Cam: la direccion del Cam2 Master Source

34 .
no esta en el DDB
Cam: la direccién de inicio del Cam3 Block

35 ,
no esta en el DDB

36 Cam: la direccion del Cam3 Master Source
no esta en el DDB
Cam: la direccion de inicio del

37 Cam_DerivateGen Block no esta
en el DDB

38 Cam: la direccién del Gestor de motor
derivado no esta en el DDB

39 Cam: la direccion de inicio del Motor
Management Block no esta en el DDB

40 Cam: la direccion del Gestor de motor
fuente Y no esta en el DDB

M Cam: la direccion del Motor-Management
V-Source no esta en el DDB

42 Cam: la direccion del Motor-Management
A-Source no esta en el DDB

43 Cam: la direccién del Motor-Management
MVorst-Source no esta en el DDB

44 Cam: la direccion del Motor-Management
JRel-Source no esta en el DDB

45 Cam: la direccién del Motor-Management
JRelNachPhi-Source no esta en el DDB

46 Cam: la longitud de la curva mat. Tiene que
ser superior o igual a 3

47 Cam: modo de Motor-Management no
autorizado

48 Cam: modo de inicializacién del
CAM-Prof-Gen no autorizado

50 PositionSetpointGen: el calculo del valor
de consigna esta desconectado

51 PositionSetpointGen: la estructura de
datos sobrepasa el limite de DDB

52 PositionSetpointGen: el tipo no es correcto

53 PositionSetpointGen: la version en el DDB
es superior a la version del firmware
EGear: el ciclo del maestro en la

54 reconexion dependiente del recorrido
no puede ser cero
EGear: el ciclo del esclavo en la

55 reconexion dependiente del recorrido
no puede ser cero

56 EGear: los parametros para la reconexion
dependiente del tiempo no son validos
PositionSetpointGen: el tiempo de filtro

57 , P
esta fuera de los limites

58 PositionSetpointGen: el factor de esclavo
es cero

59 EGear: parametro no activado

60 EGear: el tipo no es correcto

61 EGear: la versién en el DDB es superior a
la versioén del firmware
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo?:lel r:set bis:alri:ssn

PositionSetpointGen: MéduloMin >=

62 MéduloMax o un parametro fuera de los
limites
63 PositionSetpointGen: la fuente de la
posicion esta fuera del DDB
80 La fuente de la posicion esta fuera del DDB
100 VEncoder: la estructura de datos
sobrepasa el limite de DDB
101 | VEncoder: el tipo no es correcto
102 VEncoder: la version en el DDB es superior
a la version del firmware
103 VEncoder: los parametros de rampa no
son validos
104 | VEncoder: el divisor es cero
105  Vencoder: MoéduloMin >= ModuloMax
Vencoder: destino fuera del ambito
106 o
permitido
Vencoder: la posicion no esta en el ambito
107 o
permitido
VEncoder: modo de funcionamiento no
108 -
permitido
109 Vencoder: Speed es tan grande que
ModuloValue se sobrepasa en 500 ps
Vencoder: los parametros max. Velocity,
110 . P 2
max. Jerk no estan en el ambito permitido
120 DataRecord: la estructura de datos
sobrepasa el limite de DDB
121 | DataRecord: el tipo no es correcto
122 DataRecord: la version en el DDB es
superior a la version del firmware
DataRecord: el tiempo de interpolacién
123 ) P
esté fuera de los limites
DataRecord: M6duloMin >= MéduloMax o
124 - L
un parametro fuera de los limites
125 DataRecord: la fuente de la posicion esta
fuera del DDB
DataRecord: la fuente de interrupcion se
126 ha transformado en el estado "Espera a
interrupcion”
DataRecord: el nivel de interrupcién se ha
127 transformado en el estado "Espera a
interrupcion”
DataRecord: PositionExternSource esta
128 |fuera del DDB o no es ningun indice
permitido
140 DataBuffer: la estructura de datos
sobrepasa el limite de DDB
141 | DataBuffer: el tipo no es correcto
142 DataBuffer: la version en el DDB es
superior a la version del firmware
160 SystemData: la estructura de datos
sobrepasa el limite de DDB
161 | SystemData: el tipo no es correcto
162 SystemData: la version en el DDB es
superior a la version del firmware
180 |EventControl: el tipo no es correcto
181 EventControl: la version en el DDB es
superior a la version del firmware
EventControl: ModuloMin >= MdduloMax o
182 ! -
un parametro fuera de los limites
183 |EventControl: la fuente esta fuera del DDB
184 CAM-Controller: longitud de la estructura

de DDB no valida
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
185 CAM-Controller: tipo de estructura de DDB
no valida
186 CAM-Controller: version de la estructura de
DDB no valida
187 | CAM-Controller: fuente de datos no valida
188 |CAM-Controller: referencia a leva no valida
189 | CAM-Controller: datos de leva no validos
190 |CAM-Controller: fallo de canal
Bloqueo de
Fallo "Busqueda de Se ha producido un fallo durante la etapa de Sistema a la espera Preparado = 1
39 e ) ] ! - _
referencia busqueda de referencia salida (D), |Arranque en caliente Fallo=0
P)
Busqueda de referencia FCB:
01 |desbordamiento de tiempo durante la
busqueda del impulso cero
Busqueda de referencia FCB: final de
02 |carrera de hardware delante de leva de
referencia
Busqueda de referencia FCB: finales de
03 |carrera de hardware y levas de referencia
no unidos
Busqueda de referencia FCB: el
04 |referenciado para el tipo 0 debe estar
ajustado a ZP
El tope fijo viene antes del final de Desplazar o conectar el
06 |carreral/leva de referencia final de carrera/la leva de
referencia
Los finales de carrera/levas de referencia Ajustar los finales de
o7 MO estan unidos/solapados con el tope fijo carrera/las levas de
referencia unidos o
solapandose con el tope fijo
El offset de referencia debe estar en el Ajustar el offset de
08 modo de posicién del encoder "Posicién referencia inferior a 1 giro
absoluta Single-Turn" inferior a 1 un giro del encoder
del encoder
Busqueda de referencia FCB: el tipo de
99 |busqueda de referencia ha sido modificado
durante el desplazamiento
Fallo . . Bloqueo . _
40  "Sincronizacidn de N_o ha podlglp ejecutarse c_orrectarr_lente la de etapa Sls_te_rr}a bqul_Jeado Prepa_rado =0
" sincronizacion con una tarjeta opcional ) Reinicio del sistema Fallo=0
arranque' de salida
01 El bus opcional no esta listo o fallo en la
tarjeta opcional
Tiempo de desbordamiento en la
02 |sincronizacion de arranque con opcién o
fallo en la tarjeta opcional
03 Se requiere una nueva sincronizacion de
arranque para la opcion NG-DPRAM
Tiempo de desbordamiento en la Comprobar la conexién con
04 |sincronizacion de arranque con opcién o el bus opcional
fallo en la tarjeta opcional del encoder
Fallo "Temporizador Ya no existe la conexién entre el ordenador |Bloqueo . _
- ' L h Sistema bloqueado Preparado =0
4 de vigilancia a principal y el ordenador de tarjetas de etapa Reinicio del sistema Fallo = 0
opcion” opcionales de salida
Burst en el bus opcional se ha interrumpido
01 - SC S
debido a un acceso individual
Demasiadas opciones en total o
02 . . h .
demasiadas opciones de un mismo tipo
03 Fallo en la gestion de recursos del sistema
de bus opcional
04 Fallo en un controlador opcional
05 Longitud de Burst no permitida
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo?:lel r:set bis:alri:ssn

Se ha encontrado una opcion con interruptor
de seleccion de direccion en 0

Ajustar el interruptor de
seleccién de direccion al

06 z6calo para tarjetas
opcionales
. Ajustar el interruptor de
Se h_an en_contrado dos opciones con seleccién de direccion
07 el mismo interruptor de seleccion de . ;
direccion al zpcalo para tarjetas
opcionales
08 Fallo CRC XIA11A Sustituir la opcion XIA11A
09 La vigilancia se ha disparado en XIA11A Sustituir la opcion XIA11A
10 Supuesta superacion del ciclo del tick de Avisar al ingeniero
sistema XIA11A
1" SERR en el bus opcional Sustituir la opcion
12 Reset de 5 voltios en la opcion XFP11A
13 Fallo de vigilancia en CP923X Sustituir la opcidn o el
firmware de la opcién
14 Tiempo de desbordamiento durante el Sustituir 1a opcién
acceso al bus opcional P
15 Interrupcién de fallo, para la que no se ha
podido determinar ninguna causa
Fallo en el bus opcional Comprobar la tarjeta
18 opcional (posiblemente
defectuosa)
19 Mensaje de fallo de la conexion del bus Avisar de fallo en el
opcional firmware
21 Ninguna sefial de sincronizacién dentro de
un tiempo de espera determinado
El periodo de sincronizaciéon no se puede
22 dividir por el periodo basico en niumeros
enteros
La relacion entre el periodo de
23  sincronizacion y el periodo basico no esta
permitida
24 La duracién del periodo de sincronizacion
esta fuera del ambito permitido
25 Desbordamiento de tiempo en el area de la
descripcion del registro del temporizador
26 Se ha perdido la referencia entre el
temporizador EncEmu y Count
Velocidad demasiado alta (se han
27 .
superado los Counts max.)
28 Parametro no admisible (fuente Emu,
histéresis Emu, nimero de impulsos Emu)
29 Regulador de fase en limitacion del valor
de ajuste
30 No se ha producido ninguna captura
31 Opcién de encoder 1 0 2: Fallo CRC en la Sustituir XGH / XGS
Flash interna del XC161
32 Se ha superado la diferencia de angulo
maxima
33 XGS/XGH opcién 1: no es compatible con Actualizar el firmware de la
el modo de la posicién opcion
34 XGS/XGH opcién 2: no es compatible con Actualizar el firmware de la

el modo de la posicion

opcion
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
En el posicionamiento se ha sobrepasado
una distancia de seguimiento maxima
admitida predeterminada
* Encoder rotativo conectado
incorrectamente
Fallo "Distancia de * Rampas de aceleracién demasiado Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
42  seguimiento del cortas de etapa Arranaue en caIFi)ente Fallz =0
posicionamiento" + Componente P del regulador de de salida q
posiciéon demasiado pequefia
» Parametros del regulador de velocidad
ajustados incorrectamente
» Valor de tolerancia de anomalia de
seguimiento demasiado bajo
01 Fallo de seguimiento de posicionamiento
FCB
02 Fallo de seguimiento de pulsador FCB
03 Fallo de seguimiento estandar FCB
Fallo Tlem_po de Durante el control a través de una interfaz F"ar_ada CON | sistema a la espera Preparado = 1
43  desbordamiento . ) . ) limites de . —
. de serie se ha producido una interrupcion S Arranque en caliente Fallo=0
remoto aplicacion
01 Funcionamiento por pulsador de FCB:
Desbordamiento de las comunicaciones en
caso de control de direccion
02 La vigilancia de la comunicacion de 1. Comprobar la conexién a
parametros protegida se ha activado la unidad 2. Prolongar el
pero no se ha disparado a tiempo tiempo de desbordamiento
posteriormente. (no hay conexién con la del watchdog (max.
unidad o la conexion es demasiado lenta) 500 ms) 3. Reducir la
utilizacién del ordenador
controlador, cerrar
programas adicionales,
p. €j. complementos de
Motionstudio que no
se necesiten
Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
44  |Fallo "Utilizacion Ixt" El convertidor ha sido sobrecargado de etapa p p _
de salida Arranque en caliente Fallo=0
01 El limite de corriente Ixt es menor que la
corriente d requerida
Limite de la carrera de temperatura del
02 . ;
chip excedido
03 Limite de la temperatura del chip excedido
Limite de utilizacion electromecanica
04 ;
excedido
05 Se ha detectado un cortocircuito en la
sonda
06 Limite de la corriente del motor excedido
Fallo "Inicializacion Blogueo Sistema bloqueado / Preparado =0
45 ; " Fallo durante la inicializacién del sistema  de etapa L .
del sistema ) Reinicio de la CPU Fallo=0
de salida
Los ajustes offset de corriente medidos se
01 encuentran por debajo de los valores limite
permitidos
Se ha producido un fallo durante la
02 - -
generacién CRC para el firmware
03 Fallo del bus de datos en la prueba RAM
04 Fallo del bus de direccién en la prueba
RAM
05 Fallo de celdas de memoria en la prueba
RAM
20 Versién FPGA incorrecta para el firmware Grabar de nuevo BSP o el
actual firmware
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Codigo

Error

Mensaje

Subfallo
Codigo

Error

Causa

Reaccién?

Estado del sistema

Medida
Tipo de reset

Mensaje de
salidas
binarias’

46

Fallo "Tiempo de
desbordamiento
SBUS #2"

Se ha interrumpido la comunicacién a
través de SBUS#2

Parada con
retardo de
parada de
emergencia

(Pl

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado = 1
Fallo=0

01

Tiempo de desbordamiento CANopen,
CAN2: caida del sistema de mando, rotura
de cable

50

Fallo de la tension
de alimentacion de
24V

Fallo en la tension de alimentacion de 24 V

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado
Reinicio del sistema

Preparado = 0
Fallo=0

01

Sefales 24 V defectuosas o modulo de
fuente de alimentacion conmutada

Comprobacién de la
alimentacion de 24 V

51

Fallo "Final de
carrera del software"

04

01

Convertidor AD interno: no se ha realizado
la conversién

Durante el posicionamiento se ha
alcanzado un final de carrera del software

Se ha alcanzado el final de carrera
derecho del software

Parada con
retardo de
parada de
emergencia

D). (P)

Sistema a la espera
Arranque en caliente

Preparado = 1
Fallo=0

02

Se ha alcanzado el final de carrera
izquierdo del software

53

Fallo "Memoria
Flash CRC"

Durante el control de los cédigos del
programa por la memoria Flash en la RAM
de cadigos o en el DSP del resolver se ha
producido un fallo CRC.

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado
Reinicio del sistema

Preparado =0
Fallo=0

01

Fallo CRC32 en la seccién Flash EEPROM
"Initial Boot Loader"

02

03

Fallo CRC32 en la seccién Flash EEPROM
"BootLoader"

Fallo CRC32 en la seccién Flash EEPROM
"DSP-Firmware"

04

05

Fallo CRC32 en la RAM de cdédigos
(firmware) tras copiar de la Flash EEPROM
Fallo CRC32 en la RAM de coédigos
(firmware) en el control actual durante

el funcionamiento

06

Fallo CRC32 en la RAM de coédigos
(firmware) tras un reset de software o de
vigilancia (CPU Error triggered by Code
inconsistency)

07

Fallo CRC32 en la RAM de caédigos
(firmware): al leer de nuevo la misma
célula de memoria se ha emitido una fecha
distinta

09

10

Se ha detectado un fallo de bit corregible
en el BootLoaderPackage

Se ha detectado un fallo de bit corregible
en el BootSupportPackage

55

Fallo "Configuracion
FPGA"

11

Se ha detectado un fallo de bit corregible
en el firmware

Fallo interno en el componente légico
(FPGA)

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado /
Reinicio de la CPU

Preparado =0

Fallo=0

56

Fallo "RAM externa"

Fallo interno en el componente RAM
externo

Bloqueo
de etapa
de salida

Sistema bloqueado /
Reinicio de la CPU

Preparado =0
Fallo=0

01

Read&write check error de DRAM
asincrona

02

Read&write check error de Burst-RAM
asincrona

03

Read check error de Burst-RAM sincrona
(Burst mode failure)
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
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Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
04 Fallo de FRAM
05 Se ha detectado un fallo de gestiéon de
consistencia FRAM
Bloqueo . -
57 |Fallo "Encoder TTL" Fallo en el encoder TTL de etapa gsit:ig;g gglliﬁzcrjﬁa E;?Igaiag 0=0
de salida
01 Encoder TTL: Ruptura de hilo
02 Encoder TTL: Fallo de emulacién
(velocidad demasiado alta)
03 Encoder TTL: Periodo inadmisible de la
sefial de sincronizacion
04 Encoder TTL: Fallo de la sefial de
sincronizacién
05 Encoder TTL: Parametrizacion incorrecta
del DSP
06 Encoder TTL: Sobrecontrol en la entrada
del convertidor AD
Encoder TTL: No se ha podido inicializar
07
PLL
08 Encoder TTL: Fallo CRC a través de la
Flash de datos (Flash X)
09 Encoder TTL: Fallo CRC a través de la
Flash de arranque (Flash B)
10 Encoder TTL: Fallo CRC a través de la
Flash de programa (Flash P)
1 Encoder TTL: Se ha activado el dispositivo
de vigilancia del DSP
12 Encoder TTL: Se ha producido una
instruccion no valida en el DSP
13 Encoder TTL: Se ha producido una
interrupcion inesperada en el DSP
14 Encoder TTL: Se ha producido una
interrupcion de software en el DSP
15 Encoder TTL: Desbordamiento de pila en
el hardware del DSP
Encoder TTL: Se ha producido ONCE-Trap
16
en el DSP
17 Encoder TTL: Se ha producido una
interrupcién A en el DSP
18 Encoder TTL: Se ha producido una
interrupcion B en el DSP
19 Encoder TTL: Angulo no permitido durante
la calibracién
Encoder TTL: Fallo al borrar la Flash
20 . "
durante la calibracién
21 Encoder TTL: Fallo al programar la Flash
durante la calibracion
Encoder TTL: Fallo al verificar la Flash
22 . "
durante la calibracion
Encoder TTL: La evaluacion de resolver no
23 A
esta calibrada
24 Encoder TTL: PLL se ha desbloqueado
durante el funcionamiento
256 Encoder TTL: La fase inic. del DSP no ha
finalizado dentro del tiempo permitido
Encoder TTL: La seial de preparado del
257 |DSP no se ha emitido dentro del tiempo
permitido
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
*  Comprobar el cableado
si el fallo se produce
inmediatamente
Encoder de la unidad basica: Encoder TTL: *  Comprobar la fuente
512 |se ha producido un fallo en el control de de interferencias si el
amplitudes fallo se produce
esporadicamente
»  Sustituir el encoder
«  Sustituir la tarjeta
513 Encoder de la unidad basica: Encoder TTL: Consulte con SEW-
EPLD ha registrado un fallo EURODRIVE
Encoder de la unidad basica: Encoder TTL: Realizar el ajuste correcto
514 Proteccién contra desbordamiento de de los valores del
divisiéon mediante limitacion de la velocidad denominador y el
real. numerador del sistema
Encoder TTL opcion 1: Fallo en el control
4608 .
de amplitudes
Encoder TTL opcién 1: Mensaje de fallo
4609 EPLD
Encoder TTL opcién 1: Proteccion contra
4610 | desbordamiento de division mediante
limitacion de la velocidad real
8704 Encoder TTL opcién 2: Fallo en el control
de amplitudes
Encoder TTL opcién 2: Mensaje de fallo
8705 Epp
Encoder TTL opcién 2: Proteccién contra
8706 | desbordamiento de divisién mediante
limitacion de la velocidad real
Fallo "Encoder seno/ Fallo en la evaluacién del encoder Blogueo Sistema bloqueado Preparado =0
58 " de etapa P - ~
coseno seno/coseno ) Reinicio del sistema Fallo=0
de salida
Encoder seno/coseno: deteccion de
01
ruptura de cable
02 Encoder seno/coseno: Fallo de emulacion
(velocidad demasiado alta)
03 Encoder seno/coseno: Periodo inadmisible
de la sefial de sincronizacion
04 Encoder seno/coseno: Fallo de la sefial de
sincronizacién
05 Encoder seno/coseno: Parametrizacion
incorrecta del DSP
06 Encoder seno/coseno: Sobrecontrol en la
entrada del convertidor AD
Encoder seno/coseno: No se ha podido
07 s
inicializar PLL
08 Encoder seno/coseno: Fallo CRC a través
de la Flash de datos (Flash X)
09 Encoder seno/coseno: Fallo CRC a través
de la Flash de arranque (Flash B)
10 Encoder seno/coseno: Fallo CRC a través
de la Flash de programa (Flash P)
1 Encoder seno/coseno: Se ha activado el
dispositivo de vigilancia del DSP
12 Encoder seno/coseno: Se ha producido
una instruccién no valida en el DSP
13 Encoder seno/coseno: Se ha producido
una interrupcion inesperada en el DSP
14 Encoder seno/coseno: Se ha producido
una interrupcion de software en el DSP
15 Encoder seno/coseno: Desbordamiento de
pila en el hardware del DSP
16 Encoder seno/coseno: Se ha producido

ONCE-Trap en el DSP
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Codigo

Error

Mensaje

Subfallo
Codigo

Error

Causa

Reaccion

2)

Estado del sistema
Medida
Tipo de reset

Mensaje de
salidas
binarias’

17

Encoder seno/coseno: Se ha producido
una interrupcion A en el DSP

18

Encoder seno/coseno: Se ha producido
una interrupcion B en el DSP

19

Encoder seno/coseno: Angulo no permitido
durante la calibracion

20

21

Encoder seno/coseno: Fallo al borrar la
Flash durante la calibracion

Encoder seno/coseno: Fallo al programar
la Flash durante la calibracion

22

23

Encoder seno/coseno: Fallo al verificar la
Flash durante la calibracion

Encoder seno/coseno: La evaluacion de
resolver no esta calibrada

24

Encoder seno/coseno: PLL se ha
desbloqueado durante el funcionamiento

256

Encoder seno/coseno: La fase inic. del
DSP no ha finalizado dentro del tiempo
permitido

257

Encoder seno/coseno: La sefial de
preparado del DSP no se ha emitido dentro
del tiempo permitido

512

Encoder de la unidad basica: Encoder
seno/coseno: se ha producido un fallo en
el control de amplitudes

.

Comprobar el cableado
si el fallo se produce
inmediatamente
Comprobar la fuente
de interferencias si el
fallo se produce
esporadicamente
Sustituir el encoder
Sustituir la tarjeta

513

Encoder de la unidad basica: Encoder
seno/coseno: No se puede inicializar el
contador de marcas

Consulte con
SEW-EURODRIVE

514

515

Encoder de la unidad basica: Encoder
seno/coseno: se ha producido un fallo en
el control de cuadrantes

Encoder de la unidad basica: Encoder
seno/coseno: Proteccion contra
desbordamiento de division mediante
limitacion de la velocidad real.

Realizar el ajuste correcto
de los valores del
denominador y el
numerador del sistema

Realizar el ajuste correcto

de los valores del
denominador y el
numerador del sistema

4608

Encoder seno/coseno opcién 1: Fallo en el
control de amplitudes

4609

Encoder seno/coseno opcién 1: No se
puede inicializar el contador de marcas

4610

Encoder seno/coseno opcién 1: Fallo en el
control de cuadrantes

4611

8704

Encoder seno/coseno opcién 1: Proteccion
contra desbordamiento de division
mediante limitacion de la velocidad real.
Fallo puede presentarse también en
encoders SSI que también pueden ser
indicadores de velocidad, p. ej. CE65.

Encoder seno/coseno opcién 2: Fallo en el
control de amplitudes

8705

Encoder seno/coseno opcién 2: No se
puede inicializar el contador de marcas

8706

Encoder seno/coseno opcién 2: Fallo en el
control de cuadrantes

8707

Encoder seno/coseno opcioén 2: Proteccion
contra desbordamiento de divisién
mediante limitacion de la velocidad real.
Fallo puede presentarse también en
encoders SSI que también pueden ser
indicadores de velocidad, p. ej. CE65.
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
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Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipoilel r:set bis:alri:ssn
Parada con
59 Fallo "Comunicacion Fallo del encoder Hiperface® oenla retardo de |Sistema a la espera Preparado =1
de encoder” evaluacion Hiperface parada de |Arranque en caliente Fallo=0
emergencia

Encoder de la
unidad basica

01

Encoder Hiperface®: se ha producido un
fallo en el control de cuadrantes

02

Encoder Hiperface®: el ajuste offset del
angulo de canal no es correcto. Puede
ocurrir al sustituir el freno (el motor se
envia para que le cambien el freno, alli
el encoder se ajusta y se conmuta de
nuevo)

e Borrar el numero de
serie si el encoder
esta desconectado
(indice 9807, 1/2/3 en
la entrada estandar,

indice 9808, 1/2/3 enla
opcién1 e indice 9809,

1/2/3 en la opcion2)

* acontinuacién conectar

de nuevo el encoder
+  Reiniciar MOVIAXIS®

16

Encoder Hiperface®: el encoder no
responde en la comunicacion

*  Comprobar el cableado

«  Sustituir el encoder
»  Sustituir la tarjeta

64

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
con lectura de tipo

128

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
con lectura de estado

192

256

320

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
con lectura de numero de serie

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
durante la inicializacién de la posicién
absoluta

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion

durante la reinicializacion de la posicién
absoluta

384

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
durante la comprobacién de la posicion
absoluta

448

Encoder Hiperface®: fallo de comunicacion
al escribir la posicion

512

Encoder Hiperface®: no hay respuesta al
leer los valores analégicos

576

Encoder Hiperface®: no hay respuesta al
consultar la placa de caracteristicas del
encoder

Eliminar las fuentes de
interferencias

1024

1088

Encoder EnDat: fallo de comunicaciéon
durante una orden de reset

Encoder EnDat: fallo de comunicacion
durante la inicializacion de la posiciéon

1152

Encoder EnDat: fallo de comunicacién
durante la comprobacién de la posicion

1216

Encoder EnDat: fallo de comunicacién en
Memory Range Select

1280

Encoder EnDat: fallo de comunicacion al
leer un parametro

1388

Encoder EnDat: fallo de comunicacion al
escribir un parametro
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
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Encoder Hiperface® opcion 1: fallo en el

4097
control de cuadrantes
Encoder Hiperface® opcion 1: offset del

4098 :
angulo de canal incorrecto

4112 Encoder Hiperface® opcion 1: no hay
respuesta al consultar la comunicacién
Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

4160 .
respuesta al consultar el tipo
Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

4224
respuesta al consultar el estado
Encoder Hiperface® opcién 1: no hay

4288 . .
respuesta al consultar el nimero de serie
Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

4352 respuesta al consultar la posicion de
inicializacion

4416 Encoder Hiperface® opcion 1: no hay
respuesta al reinicializar la posicion
Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

4480 |respuesta al controlar la plausibilidad de la
posicion

Opcion 1 Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

4544

respuesta al escribir la posicion

4608

4672

5120

Encoder Hiperface® opcion 1: no hay
respuesta al leer los valores analdgicos
Encoder Hiperface® opcion 1: no hay

respuesta al consultar la placa de
caracteristicas del encoder

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicacion durante una orden de reset

Comprobar la
comunicacion

Comprobar la
comunicacion

5184

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicacion durante la inicializacion de la
posicion

5248

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicacion durante la comprobacion de
la posicién

5312

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicaciéon en Memory Range Select

5376

5440

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicacion al leer un parametro

Encoder EnDat opcion 1: fallo de
comunicacion al escribir un parametro
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Encoder Hiperface® opcion 2: fallo en el
8193
control de cuadrantes
8194 Encoder Hiperface® opcion 2: el ajuste
offset del angulo de canal no es correcto
8208 Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
respuesta al consultar la comunicacién
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8256 .
respuesta al consultar el tipo
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8320
respuesta al consultar el estado
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8384 . .
respuesta al consultar el niUmero de serie
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8448 respuesta al consultar la posicion de
inicializacion
8512 Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
respuesta al reinicializar la posicion
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8576 respuesta al controlar la plausibilidad de la
posicion
Opcion 2 Encoder Hiperface® opcion 2: no hay
8640 L o
respuesta al escribir la posicion
8704 Encoder Hiperface® opcion 2: no hay Comprobar la
respuesta al leer los valores analdgicos comunicacion
Encoder Hiperface® opcion 2: no hay Comprobar la
8768 respuesta al consultar la placa de comunicacion
caracteristicas del encoder
Encoder EnDat opcion 2: fallo de
9216 .
comunicacién durante una orden de reset
Encoder EnDat opcion 2: fallo de
9280 | comunicacion durante la inicializacion de la
posicion
Encoder EnDat opcion 2: fallo de
9344 |comunicacion durante la comprobacion de
la posicién
Encoder EnDat opcion 2: fallo de
9408 S
comunicaciéon en Memory Range Select
0472 Encoder EnDat opcion 2: fallo de
comunicacion al leer un parametro
Encoder EnDat opcion 2: fallo de
9536 Y L .
comunicacion al escribir un parametro
Fallo "Comunicacion Bloqueo Sistema bloqueado Preparado =0
60 " Fallo al ejecutar el flash de la DSP de etapa L - ~
DSP ) Reinicio del sistema Fallo=0
de salida
01 Fallo DSP JTAG-Comm: Sin conexion
JTAG
02 Fallo DSP Once-Comm: no se ha podido
adoptar el estado Debug
Fallo DSP Once-Comm: DSP_CPU no se
03 encontraba en el modo Debug antes de la
ejecucion de un DSP_Code
Fallo DSP Once-Comm: DSP-PLL no
04 registrado o no hay ningun ciclo externo
disponible
05 Fallo DSP en FW Info Flash: cédigo ID no
conocido
Fallo DSP en FW Info Flash: Fallo CRC al
06 comprobar una de las cuatro areas de
Flash
Fallo DSP en FW Info Flash: Version de
07 Info Flash no conocida en el firmware DSP
en la Flash Tri Core
Fallo DSP en DSP Info Flash: Versién de
08 Info Flash no conocida en el firware DSP

en la Flash DSP
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)

Fallo DSP en DSP Info Flash. La rutina de

09 cddigos DSP para el calculo de las tres CRC
no se ha ejecutado completamente

10 Fallo DSP en la programacion Flash: fallo
al borrar la Flash B

1M Fallo DSP en la programacion Flash: fallo
al borrar la Flash P

12 Fallo DSP en la programacion Flash: fallo
al borrar la Flash X
Fallo DSP en la programacion Flash:

13 acceso al registro Flash mientras esta
ajustado el bit BUSY
Fallo DSP en la programacion Flash:

14 acceso al registro FIU_CNTL mientras esta
ajustado el bit BUSY
Fallo DSP en la programacion Flash:

15 acceso de lectura y escritura a Flash
durante el borrado
Fallo DSP en la programacion Flash:

16 acceso de lectura y escritura a Flash
durante la programacion
Fallo DSP en la programacion Flash:

17 . o
acceso a Flash fuera del area valida
Fallo DSP en la programacion Flash: fallo

18 iyt
al verificar la Flash B
Fallo DSP en la programacion Flash: fallo

19 e
al verificar la Flash P
Fallo DSP en la programacion Flash: fallo

20 iyt
al verificar la Flash X
Fallo DSP en la programacion Flash:

21 acceso al registro Flash mientras esta
ajustado el indicador BUSY
Fallo DSP en la programacion Flash:

22 acceso al registro FIU-CNTL mientras esta
ajustado el bit BUSY
Fallo DSP en la programacion Flash:

23 acceso de lectura y escritura a Flash
durante el borrado
Fallo DSP en la programacion Flash:

24 acceso de lectura y escritura a Flash
durante la programacion
Fallo DSP en la programacion Flash:

25 . o
acceso a Flash fuera del area valida

26 Fallo DSP en la programacién Flash: ya no
se utiliza.

27 Fallo DSP en la programacion Flash: modo
de programacion no valido

28 Fallo DSP en la programacion Flash:
longitud de pagina y de fila no definida
Fallo DSP en la calibracion: fallo CRC en la

29
Flash X

30 Fallo DSP en la calibracion: vigilancia de
ruptura de cable del resolver
Fallo DSP en la calibracién: fallo de

31 emulacion del resolver (velocidad
demasiado alta)
Fallo DSP en la calibracién: periodo

32 . - ~ . A
inadmisible de la sefial de sincronizacion

33 Fallo DSP en la calibracion: fallo de la
sefial de sincronizacion

34 Fallo DSP en la calibracién:
parametrizacion incorrecta

35 Fallo DSP en la calibracién: sobrecontrol
en la entrada del convertidor AD
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
36 Fallo DSP en la calibracién: No se ha
podido inicializar PLL
37 Fallo DSP en la calibracién: Fallo CRC a
través de la Flash X
38 Fallo DSP en la calibracién: Fallo CRC a
través de la Flash B
39 Fallo DSP en la calibracién: Fallo CRC a
través de la Flash P
40 Fallo DSP en la calibracion: Se ha activado
el dispositivo de vigilancia del DSP
M Fallo DSP en la calibracién: Se ha producido
una instruccion no valida en el DSP
42 Fallo DSP en la calibracion: Se ha producido
una interrupcion inesperada en el DSP
43 Fallo DSP en la calibracion: Se ha producido
una interrupcion de software en el DSP
44 Fallo DSP en la calibracion: Desbordamiento
de pila en el hardware del DSP
Fallo DSP en la calibracion: ONCE-Trap en
45
el DSP
46 Fallo DSP en la calibracion: Interrupcion A
en el DSP
47 Fallo DSP en la calibracién: Se ha
producido una interrupcién B en el DSP
Fallo DSP en la calibracién: Angulo no
48 o ; i
permitido durante la calibracién
49 Fallo DSP en la calibracién: Fallo al borrar
la Flash durante la calibracién
Fallo DSP en la calibracién: Fallo al
50 ) -
programar la Flash durante la calibracion
51 Fallo DSP en la calibracion: Fallo al
verificar la Flash durante la calibracion
Fallo DSP en la calibracién: La evaluaciéon
52 P
de resolver no esta calibrada
53 Fallo DSP en la calibracién: PLL se ha
desbloqueado durante el funcionamiento
54 Fallo DSP en la calibracién: Fallo DSP no
conocido
Fallo "Configuracion Parada con
66 de los datos de Fallo Configuracion de los datos de retardo de |Sistema bloqueado Preparado =0
M proceso parada de |Reinicio del sistema Fallo=0
proceso .
emergencia
Se ha modificado la configuracién de datos
de proceso. Todo el subsistema de datos
01 > )
de proceso debe ser reiniciado por medio
de un reset del convertidor.
Fallo Configuracion de los datos de
102 |Proceso: longitud incorrecta de los datos
de proceso de entrada de la opcion de
comunicacion
Fallo Configuracion de los datos de E/A PDOs deben estar
201 |proceso: 2 E/A-PDOs se han conectado a conectados con distintas
una opcion opciones
Dos canales PDO Mapper hacen Eliminar el conflicto de los
301 : - -
referencia al mismo destino canales PDO Mapper.
Fallo de software en el subsistema de
1001 | datos de proceso: Desbordamiento de pila
en el buffer de datos de proceso
Fallo de software en el subsistema de
1002 datos de proceso: Nivel de pila bajo en el
buffer de datos de proceso
Fallo de software en el subsistema de
1003 | datos de proceso: Demasiados usuarios

para la pila del buffer de datos de proceso
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medid lid
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipoilel r:set bis:alri:ssn
1004 Fallo de software en el subsistema de

datos de proceso: 1004

1005

Fallo de software en el subsistema de
datos de proceso: 1005

1006

Fallo de software en el subsistema de
datos de proceso: 1006

1007

Fallo de software en el subsistema de
datos de proceso: demasiados usuarios
PDO

1008

Fallo de software en el subsistema de
datos de proceso: demasiados nodos de
usuarios PDO

1009

Fallo de software en el subsistema de
datos de proceso: 1009

Fallo de firmware: se ha sobrepasado el

1010 numero permitido de canales PDO Mapper

2000 Software LJev_ar a cabo el ajuste de
fabrica

2001 La direccion es 0 o superior a 127 Direccién 1 a 127 asignada

2002 Mapeado PDO no valido

10001

10002

Un PDO configurado a CAN tiene un ID
que se encuentra en el ambito (0x200-
0x3ff y 0x600-0x7ff) utilizado para el ajuste
de parametros por el SBus.

Un PDO configurado a CAN tiene un ID que
se encuentra en el ambito (0x580-0x67f)
utilizado para el ajuste de parametros por el
CANopen.

10003

Un PDO configurado a CAN debe
transmitir mas de 4 PD. Para CAN s6lo son
posibles 0 - 4 PD.

10004

Dos o mas PDOs configurados al mismo
bus CAN utilizan el mismo ID.

10005

Dos PDOs configurados al mismo bus
CAN utilizan el mismo ID.

10006

Fallo Configuracion de los datos de
proceso: se han ajustado demasiados
PDOs en CAN (missing mem.)

10007

10008

10009

10010

Fallo Configuracién de los datos de
proceso: se han ajustado demasiados
PDOs en CAN (missing can res.)

Para un PDO configurado a CAN se ha
determinado un modo de transmisién no
valido.

Fallo Configuracién de los datos de
proceso: Scope ya ha utilizado el ID

de CAN en el mismo CAN

Fallo Configuracion de los datos de
proceso: Sync ya ha utilizado el ID de
CAN en el mismo CAN

10011

Fallo Configuracion de los datos de
proceso: problemas de envio en el
CAN (doublesend err.)

10012

Fallo Configuracion de los datos de
proceso: problemas de envio en bus
de sistema (doublesend err.)

10013

Fallo Configuracion de los datos de
proceso: problemas de envio en el CAN
de aplicacion (doublesend err.)

10014

El tiempo de bloqueo no es un multiplo
entero del procesamiento actual de los
datos de proceso

Adaptar el tiempo de
bloqueo o cambiar el ajuste
del procesamiento de los
datos de proceso

Instrucciones de funcionamiento compactas — Servocontroladores de ejes multiples MOVIAXIS®




. . \
Funcionamiento >

/

7~
Indicaciones de funcionamiento y fallo en el médulo de eje MXA — ~
Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
El temporizador de eventos no es un Ajustar el temporizador de
10015 multiplo entero del procesamiento actual eventos o el procesamiento
de los datos de proceso actual de los datos de
proceso
El ciclo de valores de consigna CAN no Ajustar el ciclo de valores
10016 ©€SUn multiplo entero del procesamiento de consigna CAN o el
actual de los datos de proceso procesamiento actual de
datos de proceso
El periodo de sincronizacion CAN no es un Ajustar el periodo de
10017 multiplo entero del procesamiento actual sincronizacion CAN o el
de los datos de proceso procesamiento actual de
datos de proceso
El offset de sincronizacion CAN no es un Ajustar el offset de
10018 multiplo entero del procesamiento actual sincronizacion CAN o el
de los datos de proceso procesamiento actual de
datos de proceso
El momento de aceptacion de los datos de Ajustar un momento para
los Out-PDOs sincronos es superior o igual la aceptacion de los datos
10019 al ciclo de procesamiento de los valores de los Out-PDO sincronos
de consigna CAN. De esta manera no se inferior al ciclo de
envian mas Out-PDOs sincronos procesamiento de los
valores de consigna CAN
20001 |Conflicto de configuracién con el maestro
Fallo Configuracion de los datos de proceso:
20002 |El bus maestro ha desactivado OUT-PDO o
se ha especificado un offset no valido
Fallo Configuracion de los datos de proceso:
20003 |El bus maestro ha desactivado IN-PDO o se
ha especificado un offset no valido
Fallo Configuracion de los datos de
20004 proceso: mas Input-PDO en K-Net de
lo que esta permitido
Fallo Configuracion de los datos de
20005 |proceso: mas Output-PDO en K-Net
de lo que esta permitido
Fallo en la configuracion de los datos de
20006 | proceso: mas palabras PDO en K-Net de
lo que esta permitido
Un Input-PDO cuyo tiempo de Parada con
Fallo "Tiempo de desbordamiento no es igual a 0, de modo retardo de | Sistema a la espera Preparado = 1
67 desbordamiento que no esta conectado "offline" y que ya ha L p p .
PDO" sido recibido una vez, ha sobrepasado su aplicacion  Arranque en caliente Fallo=0
tiempo de desbordamiento. (D). (P)
0 PDO 0O
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 PDO 10
1" PDO 11
12 PDO 12
13 |PDO 13
14 |PDO 14
15 |PDO 15
Fallo Parada con
ew: o retardo de |Sistema a la espera Preparado = 1
68 Sincronizacion dad A lient Fallo = 0
externa” parada de |Arranque en caliente allo =
emergencia
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
01 Se ha superado el limite de tiempo para la
sefal de sincronizacion esperada
02 Sincronizacion perdida, periodo de
sincronizacion fuera del ambito de tolerancia
03 No es posible realizar la sincronizacion de
la sefial de sincronizacion
La duracion de la sefial de sincronizacion
04 no es un multiplo entero de la duracién del
sistema PDO
05 Se ha superado el limite de tiempo para la
sefial de sincronizacion
06 Sincronizacioén perdida, la duracién de la
sefial de sincronizacién no es valida
07 No se puede sincronizar la sefal de
sincronizacién
08 La duracion del periodo del sistema es
demasiado pequefa
La duracion del periodo del sistema es
09 -
demasiado grande
La duracion del periodo del sistema no es
10 e b .
un multiplo del periodo basico
Fallo "Preaviso Sin .
La temperatura del motor ha superado el | reaccion, Preparado = 1
69 | temperatura - . ATt S [ -
. " umbral de preaviso ajustado sélo Fallo =1
excesiva del motor s
indicacion
01 Protecciéon térmica del motor: la
temperatura KTY ha disparado el preaviso
Proteccién térmica del motor: la
02 | temperatura del modelo de motor
sincrono ha disparado el preaviso
Proteccién térmica del motor: se ha
03 superado el umbral de preaviso del
modelo 12t
. Sin
Fallo "Palabra de En la palabra de mensaje de fallo se ha reaccion,
70 . " detectado el mensaje de fallo de una S P
mensaje de fallo 0 unidad desconocida sélo
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 0
Fallo "Palabra de En la palabra de mensaje de fallo se ha fggccic’)n
7 . " detectado el mensaje de fallo de una . T [mm————
mensaje de fallo 1 h . sélo
unidad desconocida s
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 1
" En la palabra de mensaje de fallo se ha Sin -
Fallo "Palabra de : reaccion,
72 mensaie de fallo 2" detectado el mensaje de fallo de una e
I unidad desconocida N
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 2
. Sin
Fallo "Palabra de En la palabra de mensaje de fallo se ha reaccion,
73 . " detectado el mensaje de fallo de una A P
mensaje de fallo 3 unidad desconocida sélo
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 3
Fallo "Palabra de En la palabra de mensaje de fallo se ha rst’algccic')n
74 . " detectado el mensaje de fallo de una . T [me————
mensaje de fallo 4 h . sélo
unidad desconocida s
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 4
" En la palabra de mensaje de fallo se ha Sin -
Fallo "Palabra de : reaccion,
75 mensaie de fallo 5" detectado el mensaje de fallo de una e
I unidad desconocida N
indicacion
01 Aviso palabra de control de fallo 5
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
Sin
Error: "Opcion ® reaccion,
76 inteligente” Fallo MOVI-PLC solo T
indicacion
Fallo La corriente del circuito intermedio del MA |Bloqueo
"Sobrecorriente del o s o Sistema a la espera Preparado = 1
81 RN : ha sobrepasado el limite maximo permitido de etapa : .
circuito intermedio o ) Arranque en caliente Fallo=0
MA" de 260 % Inom- de salida
01 VM: Corriente del circuito intermedio
demasiado alta
Preaviso "Vigilancia La utilizacion del VM ha alcanzado el Sin - Preparado = 1
82 |, " ) reaccion | -------- ir
I>xt VM umbral de preaviso Fallo =1
(D), (P)
01 VM: Preaviso Utilizacion Ixt
Fallo "Vigilancia 12xt La utilizacion del VM ha alcanzado el Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
83 " L de etapa - -
VM umbral de desconexion o lo ha superado de salida Arranque en caliente Fallo=0
01 VM: Fallo Utilizacion Ixt
Mensaje de fallo del MA a través del
sistema de informacion del hardware. Bloqueo
Fallo "Freno El freno chopper del MA no esta preparado q Sistema a la espera Preparado = 1
84 " ; ] . de etapa : _
chopper en MA para el funcionamiento, disparado por la de salida Arranque en caliente Fallo=0
vigilancia de cortocircuito BRC o por la
vigilancia de la tensién del driver
01 VM: Fallo Freno chopper
Preaviso "Vigilancia La temperatura del VM se acerca al umbral Sin . Preparado = 1
85 |de la temperatura de desconexion reaccion | -------—- Fallo = 1
del VM" (D), (P)
01 VM: Preaviso de temperatura
Fallo "Temperatura La temperatura del VM ha alcanzado el Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
86 . " " de etapa - -
excesiva del VM umbral de desconexion o lo ha superado de salida Arranque en caliente Fallo=0
01 VM: Error de temperatura
Preaviso "Utilizacion La utilizacién de la resistencia de frenado Sin Preparado = 1
87 |de laresistencia de montada en el MA ha alcanzado el umbral de reaccién | --------- Fallg =1
frenado en el MA" preaviso (afecta solo a la version de 10 kW) (D), (P)
01 VM: Preaviso Ixt de la resistencia de frenado
Fallo "Utilizacion de La utilizacion de la resistencia de frenado Bloqueo
88 |la resistencia de montada en el MA ha alcanzado el umbral de etapa Sistema a la espera Preparado =1
N de desconexion o lo ha superado (afecta P Arranque en caliente Fallo =0
frenado en el MA - o de salida
solo a la versién de 10 kW)
01 Fallo de utilizacion Ixt de la resistencia de
frenado del MA
89 Fallo "Fuente de
alimentacion en Fallo Fuente de alimentacion en modo snmn Preparado = 1
modo conmutado conmutado de MA reaccion Fallo =1
de MA"
01 Falta como minimo una de las tensiones
de alimentacién en MA
Aviso "Tension de . " -
o1 aimentacionce e e Sty s
24 V del MA", sélo de fallo para el eie reaccion Fallo =1
se indica en el MA P !
01 La alimentacién electronica de 24 V es
demasiado baja
Fallo "Datos de En el bloque de los datos de configuracion Bloqueo Sistema blogueado Preparado = 0
94  configuracion de la de la unidad ha surgido un fallo durante la |de etapa P a p _
2 . ) Reinicio del sistema Fallo=0
unidad comprobacion en la fase de reset de salida
01 Datos de configuracion de la unidad:
Error de suma de verificacién
02 Datos de configuracién de la unidad: Versién
no valida del juego de datos de configuracion
03 Datos de configuracion de la unidad: Corregir la configuracion o

Tension nominal de la unidad inesperada

adaptar el firmware
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Error Subfallo Error Estado del sistema Mensaje de
Medida salidas
Codigo Mensaje Codigo Causa Reaccién? Tipo de reset binariast)
97 Fallo "Copiar juego Un juego de parametros no ha podido S(Ieogtuae(; Sistema bloqueado Preparado = 0
de parametros" copiarse correctamente de saliza Reinicio del sistema Fallo=0
01 Interrupcién de la descarga de un juego de Repetir la descarga o
parametros en la unidad restablecer el estado
original de suministro
107 Fallo "Componentes Ha sido detectado por el firmware un fallo Sélo
de la red" en uno de los componentes de la red visualizar |
(inductancia, filtro de red, contactor de red)
115 Las conexiones X7:1 (+24 V) / X7:2
Fallo "Funciones de (RQND) 0 X8:1. (+24V)/ X8:2 (RGND)  Bloqueo Sistema a la espera Preparado = 1
o estan intercambiadas. Comprobar el de etapa : .
seguridad cableado de salida Arranque en caliente Fallo=0
Encoder mal cableado
Relé de seguridad: El retardo de conexion ¢ Un relé de seguridad
entre los canales de desconexiéon 1y 2 es en la unidad:
demasiado grande comprobar la tarjeta de
Encoder mal cableado seguridad
* Dos relés de seguridad
en la unidad:
01 comprobar la
activacion / el cableado
de ambos relés.
Retardo de conexion
permitido: 100 ms
*  Comprobar el cableado
del encoder
116 Fallo "Tiempo de Tiempo de desbordamiento de comunicacion Sistema a la espera
P a través de DPRAM o SBus entre Parada de Comprobar la conexion Preparado = 1
desbordamiento ® . f N -
®n MOVI-PLC® y unidad emergencia |[de comunicacion Fallo=0
MOVI-PLC .
Arranque en caliente
197 Fallo "Fallo de red" El firmware ha detectado un fallo de red sigll?alizar _________

1) vélido para reaccién por defecto / Fallo = 0 en la salida binaria significa: Fallo presente

2) P = programable, D = reaccion por defecto
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6.4 Indicaciones de funcionamiento del médulo adicional condensador MXC

Los estados de funcionamiento se muestran en la parte frontal de la carcasa mediante
un LED de dos colores.

« EILED seilumina en verde:
— El mdédulo condensador esta preparado.
+ EILED se ilumina en rojo:
— Fallo general.
» EILED parpadea en rojo (1 Hz):
— Se ha alcanzado la utilizacion completa el médulo condensador.
* EILED no se ilumina:
— No se ha suministrado tension al médulo condensador.

(1]

1778575499
11  LED

6.5 Indicaciones de funcionamiento del médulo adicional de respaldo MIXB
En el moédulo de respaldo no se emite ningun mensaje.
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6.6 Indicaciones de funcionamiento del médulo adicional de fuente de
alimentacion en modo conmutado de 24 V

El estado de funcionamiento, como por ejemplo utilizaciéon y fallo del médulo de fuente
de alimentacion, se indica por medio de 2 diodos luminosos en la parte frontal de la
unidad.

* LED de estado:
— Funcionamiento normal verde.
— Fallo rojo. Se indica fallo en caso de:
» Sobrecarga,
* Sobretension,
* Subtension.
* LED de carga:
— Funcionamiento normal verde.
— Con aprox. un 80 % de utilizacion por salida (8 A) amarillo.

1410983691

[1] LED de estado [2] LED de carga
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Indicaciones generales

7 Service

7.1 Indicaciones generales

Durante el funcionamiento no es necesario ningun intervalo de inspeccion y
mantenimiento.

7.1.1 Envio para reparacion

Si no fuera posible subsanar una anomalia, péngase en contacto con el servicio
técnico electréonico de SEW-EURODRIVE (— "Servicio al cliente y piezas de
repuesto").

Cuando se ponga en contacto con el servicio técnico electronico de SEW no olvide
facilitar siempre el numero de fabricacion y el nimero de pedido. De este modo nuestro
servicio técnico puede ser mas efectivo. Encontrara el numero de fabricacion en la
placa de caracteristicas.

Cuando envie la unidad para su reparacion, indique lo siguiente:
* Numero de fabricacion (placa de caracteristicas)

+ Designacion de modelo

* Version del equipo

» Digitos del numero de fabricacién y del nimero de pedido

» Breve descripcion de la aplicacion (tipo de accionamiento, control)
* Motor conectado (tipo de motor, tensién del motor)

» Tipo de fallo

» Circunstancias paralelas

» Suposiciones personales

» Sucesos inusuales que hayan ocurrido justo antes del fallo.
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8 Declaraciones de conformidad

Declaracion de conformidad CE EURODRIVE

900100010
SEW EURODRIVE GmbH & Co KG o F
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal s
declara bajo su Unica responsabilidad la conformidad de los puntos siguientes -
Convertidores de frecuencia de la serie MOVIAXIS® 80A
segun
Directiva de baja tensién 2006/95/CE
Directiva CEM 2004/108/CE 4)
Normas armonizadas aplicadas: EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
4) En los términos de la directiva CEM, los productos relacionados no son productos que puedan
funcionar de manera independiente. Sélo después de integrar estos productos en un sistema global,
éste se puede evaluar en cuanto a la CEM. La evaluacién ha sido probada para una configuracion
de sistema tipica, pero no para el producto individual.
Bruchsal 19.11.09
Johann Soder
Lugar Fecha Gerente del Departamento Técnico a) b)

a) Apoderado para la expedicion de la presente declaracién a nombre del fabricante
b) Apoderado para la recopilacion de la documentacion técnica
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Declaracion de conformidad CE EURODRIVE

900110010

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG 4 #

Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal s

declara bajo su Unica responsabilidad la conformidad de los puntos siguientes '

Convertidores de frecuencia de la serie MOVIAXIS® 81A

segun

Directiva sobre maquinas 2006/42/CE 1)

Directiva de baja tensién 2006/95/CE

Directiva CEM 2004/108/CE 4)

Normas armonizadas aplicadas: EN 13849-1:2008 5)

EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007

1) Estos productos estan destinados a la incorporaciéon en maquinas. Queda terminantemente prohibido
ponerlos en marcha hasta no constatar que las maquinas en las que deben incorporarse estos productos
cumplen la directiva sobre maquinas antes mencionada.

4) En los términos de la directiva CEM, los productos relacionados no son productos que puedan funcionar
de manera independiente. Solo después de integrar estos productos en un sistema global, éste se puede
evaluar en cuanto a la CEM. La evaluacion ha sido probada para una configuracion de sistema tipica,
pero no para el producto individual.

5) Todas las normativas de seguridad de la documentacion del producto especifico (instrucciones
de funcionamiento, manual, etc.) deben cumplirse a lo largo del ciclo de vida completo del producto.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Lugar Fecha Gerente del Departamento Técnico a) b)

a) Apoderado para la expedicion de la presente declaracién a nombre del fabricante
b) Apoderado para la recopilacién de la documentacion técnica
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Declaracion de conformidad CE EURODRIVE

900120010

SEW EURODRIVE GmbH & Co KG : 5
Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal B e

declara bajo su Unica responsabilidad la conformidad de los puntos siguientes

Convertidores de frecuencia de la serie MOVIAXIS® 82A

segun
Directiva sobre maquinas 2006/42/CE 1)
Directiva de baja tension 2006/95/CE
Directiva CEM 2004/108/CE 4)
Normas armonizadas aplicadas: EN 13849-1:2008 5)
EN 61800-5-2: 2007
EN 60204-1:2007
EN 61800-5-1:2007
EN 61800-3:2007
EN 201: 1996
1) Estos productos estan destinados a la incorporacién en maquinas. Queda terminantemente prohibido

ponerlos en marcha hasta no constatar que las maquinas en las que deben incorporarse estos productos
cumplen la directiva sobre maquinas antes mencionada.

4) En los términos de la directiva CEM, los productos relacionados no son productos que puedan funcionar
de manera independiente. Solo después de integrar estos productos en un sistema global, éste se puede
evaluar en cuanto a la CEM. La evaluacion ha sido probada para una configuracion de sistema tipica,
pero no para el producto individual.

5) Todas las normativas de seguridad de la documentacion del producto especifico (instrucciones
de funcionamiento, manual, etc.) deben cumplirse a lo largo del ciclo de vida completo del producto.

Bruchsal 19.11.09

Johann Soder
Lugar Fecha Gerente del Departamento Técnico a) b)

a) Apoderado para la expedicion de la presente declaracion a nombre del fabricante
b) Apoderado para la recopilacién de la documentacion técnica
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EURODRIVE
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
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Phone +49 7251 75-0
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sew@sew-eurodrive.com
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