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Combinaisons possibles 1

Combinaisons possibles

Ce manuel concerne les produits EtherCAT® suivants.

Module de raccordement ..Z.1. avec interface bus de terrain
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2 Remarques générales
Utilisation de la documentation

2 Remarques générales

2.1 Utilisation de la documentation

La présente version de cette documentation est la version originale.

Elle est un élément a part entiére du produit. Cette documentation s'adresse a toutes
les personnes qui réalisent des travaux sur ce produit.

S'assurer que la documentation est accessible dans des conditions de parfaite lisibi-
lité. S'assurer que les responsables et exploitants d'installations ainsi que les per-
sonnes travaillant sur le produit sous leur propre responsabilité ont intégralement lu et
compris la documentation. En cas de doute et pour plus d'informations, consulter I'in-

terlocuteur SEW.

2.2 Structure des avertissements

221 Signification des textes de signalisation
Le tableau suivant présente et explique les textes de signalisation pour les consignes
de sécurité.
Texte de signalisation Signification Conséquences en cas de
non-respect
A DANGER Danger imminent Blessures graves ou mortelles
A AVERTISSEMENT Situation potentiellement Blessures graves ou mortelles
dangereuse
A PRUDENCE Situation potentiellement Blessures légéres
dangereuse
ATTENTION Risque de dommages matériels Endommagement du systeme
d'entrainement ou du milieu
environnant
REMARQUE Remarque utile ou conseil facilitant
la manipulation du produit

222 Structure des avertissement relatifs a un chapitre

Les avertissements relatifs a un chapitre ne sont pas valables uniquement pour une
action spécifique, mais pour différentes actions concernant un chapitre. Les picto-

grammes utilisés rendent attentif a un danger général ou spécifique.

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

TEXTE DE SIGNALISATION !

Nature et source du danger.

Conséquences en cas de non-respect.

» Mesure(s) préventive(s).

6 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Remarques générales 2
Recours en cas de défectuosité

Signification des symboles de danger

Les symboles de danger apparaissant dans les avertissements ont la signification
suivante.

Symbole de danger | Signification

Danger général

Avertissement : tensions électriques dangereuses

Avertissement : surfaces chaudes

Avertissement : démarrage automatique

BB

223 Structure des avertissements intégrés

Les avertissements intégrés sont placés directement au niveau des instructions opé-
rationnelles, juste avant I'étape dangereuse.

Présentation formelle d'un avertissement intégré.

A TEXTE DE SIGNALISATION ! Nature et source du danger. Conséquences en cas
de non-respect. Mesure(s) préventive(s).

2.3 Recours en cas de défectuosité

Tenir compte des informations contenues dans cette documentation afin d'obtenir un
fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant, d'un recours en garantie. Il
est recommandé de lire la documentation avant de faire fonctionner les appareils.

2.4 Autres documentations

Respecter également les consignes des documentations suivantes.
* Notice d'exploitation du moteur triphasé
« Notice d'exploitation MOVIMOT ® MM..D

2.5 Noms de produit et marques

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

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 7



Remarques générales
Mention concernant les droits d'auteur

2.51 EtherCAT®

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

2.6 Mention concernant les droits d'auteur

© 2019 SEW-EURODRIVE. Tous droits réservés. Toute reproduction, exploitation,
diffusion ou autre utilisation — méme partielle — est interdite.
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Consignes de sécurité
Remarques préliminaires

3 Consignes de sécurité

31 Remarques préliminaires

Les consignes de sécurité générales ci-dessous visent a prévenir les risques de dom-
mages corporels et matériels et s'appliquent en priorité pour I'utilisation des appareils
décrits dans cette documentation. En cas d'utilisation de composants supplémen-
taires, respecter les consignes de sécurité et avertissements les concernant.

3.2 Obligations de I'exploitant

L'exploitant est tenu de s'assurer que les consignes de sécurité générales sont
respectées. S'assurer que les responsables de l'installation et de son exploitation ainsi
que les personnes travaillant sur le produit sous leur propre responsabilité ont intégra-
lement lu et compris la documentation.

L'exploitant est tenu de s'assurer que les taches décrites ci-aprés sont exécutées
exclusivement par du personnel qualifié.

* Implantation et montage

* Installation et raccordement
* Mise en service

* Entretien et maintenance

+ Mise hors service

+ Démontage

S'assurer que les personnes travaillant sur le produit respectent les prescriptions, dis-
positions, documents et remarques suivants.

+ Consignes de sécurité et de prévention en vigueur sur le plan national ou local
+ Plaques signalétiques du produit

* Tous les autres documents de détermination, d'installation et de mise en service
ainsi que les schémas de branchement correspondants

* Ne jamais monter, installer et mettre en route des produits endommagés.
» Toutes les prescriptions et dispositions spécifiques a l'installation

S'assurer que les installations dans lesquelles le produit est intégré sont équipées de
dispositifs de surveillance et de protection supplémentaires. Respecter les disposi-
tions de sécurité et la Iégislation en vigueur concernant les moyens de production
techniques et les prescriptions de protection.

3.3 Personnes concernées

Personnel qualifié
pour les travaux
mécaniques

Toutes les interventions mécaniques doivent étre exécutées exclusivement par du
personnel qualifié. Selon cette documentation, sont considérées comme personnel
qualifié les personnes familiarisées avec le montage, [installation mécanique,
I'élimination des défauts ainsi que la maintenance du produit et ayant les
qualifications suivantes.

* Qualification dans le domaine de la mécanique conformément aux prescriptions
nationales en vigueur

+ Connaissance de la présente documentation

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Consignes de sécurité
Utilisation conforme a la destination des appareils

Personnel
qualifié

pour les travaux
électrotechniques

Qualification
supplémentaire

Personnes
compétentes

Toutes les interventions électrotechniques doivent étre exécutées exclusivement par
du personnel électricien qualifié. Selon cette documentation, sont considérées
comme personnel électricien qualifié les personnes familiarisées avec l'installa-tion
électrique, la mise en service, I'élimination des défauts ainsi que la maintenance du
produit et ayant les qualifications suivantes.

* Qualification dans le domaine de I'électrotechnique conformément aux prescrip-
tions nationales en vigueur

+ Connaissance de la présente documentation

Ces personnes doivent également étre familiarisées avec les prescriptions de sécurité
et reglementations en vigueur ainsi qu'avec les normes, directives et réglementations
citées dans la présente documentation.

Ces personnes doivent étre expressément autorisées par I'entreprise pour mettre en
route, programmer, paramétrer, identifier et mettre a la terre les appareils, les sys-
témes et les circuits électriques selon les standards de sécurité fonctionnelle en
vigueur.

Les taches relatives au transport, au stockage, a l'exploitation et au recyclage doivent
étre effectuées exclusivement par des personnes compétentes. Les qualifications du
personnel doivent lui permettre d'effectuer les taches nécessaires de maniére
sUre et conforme a la destination de I'appareil.

34 Utilisation conforme a la destination des appareils

Ce produit est destiné au montage dans des installations ou des machines élec-
triques.

La mise en service d'un appareil incorporé dans une installation électrique ou une
machine ne sera pas autorisée tant qu'il n‘aura pas été démontré que la machine

respecte pleinement les réglementations et les directives locales. La directive

machines 2006/42/CE ainsi que la directive CEM 2014/30/UE sont applicables sur le
marché européen. Respecter la norme EN 60204-1 (Sécurité des machines —

Equipements électriques de machines). L'appareil satisfait aux exigences de la

directive basse tension 2014/35/UE.

Les normes citées dans la déclaration de conformité doivent étre appliquées pour ce
produit.

Ces installations peuvent étre prévues pour une utilisation mobile ou statique. Il est
important de vérifier si les moteurs utilisés peuvent étre raccordés a un convertisseur.
Le raccordement de tout autre type de charge a I'appareil est formellement interdit. Ne
raccorder en aucun cas une charge capacitive a l'appareil !

L'appareil convient pour I'exploitation des moteurs suivants sur des installations en mi-
lieu industriel et artisanal.

* Moteurs triphasés asynchrones a rotor en court-circuit

Les caractéristiques techniques et les indications concernant le raccordement figurent
sur la plaque signalétique et au chapitre "Caractéristiques techniques" de la présente
documentation. Il est impératif de tenir compte de ces données et indications.

Des blessures graves ou des dommages matériels importants peuvent survenir en
cas d'utilisation non conforme a la destination de I'appareil ou de mauvaise utilisation.

Ne pas utiliser I'appareil pour les applications de levage.

1 O Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Consignes de sécurité 3

Sécurité fonctionnelle

3.41 Applications de levage

Afin d'éviter tout risque de blessures mortelles dues a la chute d'un dispositif de
levage, tenir compte des remarques suivantes lors de I'utilisation du produit dans des
applications de levage.

« Utiliser des dispositifs de protection mécaniques.
» Effectuer une mise en service du dispositif de levage.

3.5 Sécurité fonctionnelle

Sauf mention expresse dans la documentation, I'appareil ne doit en aucun cas assurer
des fonctions de sécurité sans dispositif de sécurité amont.

3.6 Transport

A réception du matériel, vérifier s'il n'a pas été endommagé durant le transport. Le cas
échéant, faire immédiatement les réserves d'usage auprés du transporteur. Le
montage, l'installation et la mise en service sont interdits en cas d'endommagement
de l'appareil.

Lors du transport, respecter les instructions suivantes.
« S'assurer que l'appareil ne subit aucun choc mécanique.

* Avant le transport, placer les bouchons de protection joints a la livraison sur les
raccordements.

» Pour le transport, ne poser I'appareil que sur les ailettes de refroidissement ou sur
un c6té sans connecteur !

» Le cas échéant, toujours utiliser tous les ceillets de suspension.
Utiliser des moyens de manutention adaptés, suffisamment solides.

Tenir compte des remarques concernant les conditions climatiques du chapitre
"Caractéristiques techniques" de la documentation.

3.7 Implantation et montage
L'implantation et le refroidissement du produit doivent étre assurés conformément aux
prescriptions de la présente documentation.

Protéger le produit contre toute contrainte mécanique importante. Le produit et ses
piéces d'adaptation ne doivent pas déborder sur les itinéraires empruntés par le per-
sonnel et les véhicules. Durant le transport et la manutention, les composants ne
doivent en aucun cas étre déformés ou les distances d'isolement modifiées. Les
composants électriques ne doivent en aucun cas étre endommagés ou détériorés par
action mécanique.

Tenir compte des remarques du chapitre "Installation mécanique" (— B 24) de la
documentation.

3.71 Restrictions d'utilisation

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

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 1 1



3 Consignes de sécurité

Installation électrique

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

« L'utilisation dans des applications générant des vibrations et des chocs dont le
niveau dépasse celui indiqué dans la norme EN 61800-5-1.

« L'utilisation a une altitude supérieure a 4000 m au-dessus du niveau de la mer.

Ce produit peut étre utilisé a des altitudes allant de 1000 m a 4000 m maximum au-
dessus du niveau de la mer, a condition que les conditions environnantes suivantes
soient respectées.

« La réduction du courant nominal de sortie et/ou de la tension réseau est définie
selon les données du chapitre "Caractéristiques techniques" (— & 120) de la
documentation.

+ A partir de 2000 m au-dessus du niveau de la mer, les distances d'isolement et de
fuite dans l'air ne sont suffisantes que pour la classe de surtension Il selon
EN 60664. Pour les altitudes a partir de 2000 m au-dessus du niveau de la mer,
prendre pour I'ensemble de l'installation les mesures adéquates de maniére a ra-
mener de la catégorie Il a la catégorie |l les surtensions c6té réseau.

* En cas de nécessité de séparation électrique sire (selon EN 61800-5-1 ou
EN 60204-1), celle-ci est a réaliser a I'extérieur de I'appareil aux altitudes a partir
de 2000 m au-dessus du niveau de la mer.

3.8 Installation électrique

S'assurer que toutes les protections nécessaires sont correctement en place apres
l'installation électrique.

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

3.8.1 Mesure de protection indispensable

S'assurer que la mise a la terre de I'appareil est raccordée correctement.

3.9 Séparation sire

L'appareil satisfait a toutes les exigences de la norme EN 61800-5-1 en matiere de
séparation sre des circuits des éléments de puissance et électroniques. Pour garantir
une séparation électrique sdre, il faut cependant que tous les circuits raccordés
satisfassent également a ces exigences.

3.10 Mise en service et exploitation

Tenir compte des avertissements des chapitres "Mise en service" et "Exploitation" de
la présente documentation.

S'assurer que les sécurités de transport ont été retirées.

Ne pas retirer les dispositifs de sécurité et de surveillance de l'installation ou de la
machine, méme pour le test de fonctionnement.

S'assurer que les boitiers de raccordement sont fermés et fixés avant d'appliquer la
tension d'alimentation.

1 2 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Consignes de sécurité
Mise en service et exploitation

Durant le fonctionnement, les appareils peuvent, selon leur indice de protection, étre
parcourus par un courant, présenter des éléments nus, en mouvement ou en rotation,
ou avoir des surfaces chaudes.

Dans le cas d'une application avec risques élevés, des mesures de protection supplé-
mentaires peuvent étre nécessaires. Vérifier le bon fonctionnement des dispositifs de
sécurité aprés chaque modification.

En cas de conditions anormales, mettre I'appareil hors tension. Des conditions anor-
males sont par exemple des températures plus élevées, des bruits ou des vibrations.
En déterminer la cause. Le cas échéant, consulter l'interlocuteur SEW local.

Lorsque l'appareil est sous tension, des tensions dangereuses apparaissent sur tous
les raccordements de puissance, sur les bornes et sur les cables qui y sont raccordés,
méme lorsque I'appareil est verrouillé et le moteur a l'arrét.

Ne pas couper la liaison avec le produit en cours de fonctionnement.

Cela risquerait de provoquer des arcs électriques dangereux et donc d'endommager
I'appareil.

Les éléments pouvant véhiculer une tension ainsi que les raccordements pour la
puissance ne doivent pas étre manipulés immédiatement aprés coupure de l'alimenta-
tion de l'appareil, en raison des condensateurs qui peuvent encore étre chargés.
Respecter la durée de coupure suivante :

1 minute.

Tenir compte également des indications figurant sur les étiquettes de signalisation de
I'appareil.

L'extinction des diodes de fonctionnement et des autres éléments d'affichage ne ga-
rantit en aucun cas que l'appareil est hors tension et coupé du réseau.

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

Risque de bralures : pendant le fonctionnement, les surfaces de I'appareil peuvent
dépasser 60 °C !

Ne pas toucher I'appareil en cours de fonctionnement.
Laisser 'appareil refroidir suffisamment avant de le toucher.

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

4 Interface bus de terrain

4 Structure de I'appareil
4.1 Interface bus de terrain
411 Interface bus de terrain

L'illustration suivante présente le dessus de l'interface bus de terrain.

(1]
(2]
3]
4]
(3]
(6]

(4]

6]

8816327179

X11, raccordement EtherCAT®, IN

Douilles de raccordement M12 entrées / sorties binaires
Diodes d'état entrées / sorties binaires

X12, raccordement EtherCAT®, OUT

Interface de diagnostic (sous le presse-étoupe)

Diodes de diagnostic

L'illustration suivante présente le dessous de l'interface bus de terrain.

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

8817978891

Joint

Plaque signalétique

Barrette de connexion vers I'embase
Interrupteurs DIP $1

1 4 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Structure de I'appareil 4
Cadification des interfaces EtherCAT®

4.1.2 Structure de I'embase de raccordement MFZ..

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

9007200390917003

[1] Barrette a bornes X20

[2] Bornier hors potentiel pour I'amenée et la distribution en guirlande du 24 V
(ATTENTION : ne pas utiliser pour raccorder I'écran de blindage)

[3] Presse-étoupe M20

[4] Presse-étoupe M12

[5] Borne de mise a la terre
Deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison.

4.2 Codification des interfaces EtherCAT®
421 Plaque signalétique

Plaque L'illustration suivante présente un exemple de plaque signalétique en fonction de la
signalétique en commande pour un module répartiteur de bus MFE../MM../Z.8. .
fonction de la

commande [~2) f N

P-Motor = 1,5kW LISTED
EURODRIVE S0#:  95.7416041003.0001.17 IND.CONT.EC
Made in Germany Type: MFE52B/MM15D-503-00/Z28F

Feldverteiler 0/ AGB1 IP65 ML 0001
Field Distributor Input: U= 3x380...500V I=3,5A AC

Plaque L'illustration suivante présente un exemple de plaque signalétique générale d'un
signalétique module répartiteur de bus MFE../MM../Z.8. .
générale
( 1)
Input: Output to next Field Distributor:
U=  3x200...500V U=  3x200...500V
Imax=30A AC Imax=30A AC
Input: Output to drive:
U= 3x200...500V U= 3x0...Uinput
Imax=1,3...3,5A AC Imax=1,6...4,0A AC
f= 50...60Hz P-Motor=0,37...1,5kW
- J

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 1 5



4 Structure de I'appareil
Cadification des interfaces EtherCAT®

)
<(01

La plaque signalétique générale n'est pas présente pour l'interface bus de terrain
MF../Z1.

Pour les applications de sécurité, seuls les modules répartiteur de bus identifiés par le
logo FS (pour sécurité fonctionnelle) sont autorisés. Pour les modules répartiteur de
bus identifiés par le logo FS, la fonction de sécurité doit étre décrite dans la
documentation !

4.2.2 Codification

MFE |Interface bus de terrain

MFP.. = PROFIBUS

MQP.. = PROFIBUS avec automate intégré

MFE.. = PROFINET IO, EtherNet/IP™ ou EtherCAT®

MFD.. = DeviceNet™

MQD.. = DeviceNet™ avec automate intégré

72 Raccordements

21=4x1[,2x0 (raccordement par bornes)

22=4x1],2x0 (raccordement par connecteurs + bornes)

32=6x1 (raccordement par connecteurs + bornes)

52=4x1,2x1/0 (raccordement par connecteurs + bornes) pour
PROFINET IO

62=4x1[,2x1/0 (raccordement par connecteurs + bornes) pour
EtherNet/IP™)

72=4x1],2x1/0 (raccordement par connecteurs + bornes)

pour EtherCAT®

A Variante

/
Z21 Module de raccordement
Z21 = pour PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™
et EtherCAT®
Z31 = pour DeviceNet™

D Variante

1 6 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Structure de I'appareil 4

Présentation de I'appareil

4.3 Présentation de I'appareil

4.31 Module répartiteur de bus ..Z.3.

(1]
(2]
(3]
(4]
3]
(6]
(7]

(8]
(9]

(5] (6] (4]

9007200390936971

Pour DeviceNet™ : connecteur Micro-Style / connecteur M12 (X11)

2 xM20 x 1.5

2xM25x 1.5

2 x M16 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livraison)
Bornes pour le raccordement du bus de terrain (X20)

Bornes pour le raccordement du 24 V (X21)

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur de
terre (X1)

Raccordement du conducteur de terre / équilibrage de potentiel

Raccordement du cable hybride, liaison vers le MOVIMOT® (X9)

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 1 7



4 Structure de I'appareil

Présentation de I'appareil

4.3.2 Module répartiteur de bus ..Z.6.
[4] [3] [6l] (71 [81[3]119]

(1]
(2]
3]
(4]
(3]
6]
[7]
(8]

(9]

9007200390944651

6 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont joints a la livrai-
son). Pour DeviceNet™ : connecteur Micro-Style / connecteur M12 (X11)
2xM25x%x1.5

Raccordement du conducteur de terre / équilibrage de potentiel
Raccordement du cable hybride (liaison vers le variateur MOVIMOT® ) (X9)
Interrupteur marche/arrét "Interrupteur marche/arrét" (— B 20)

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur de
terre (X1)

Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V
(X20)

Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 V du MOVIMOT®
(X40)

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

1 8 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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4.3.3

Structure de I'appareil
Présentation de I'appareil

Module répartiteur de bus ..Z.7.

(1]
(2]

(3]
(4]
(3]

(6]
(7]
(8]
9]
[10]
(1]

(12]

9007200391188619

Presse-étoupe 2 x M25 x 1.5

Presse-étoupe 5 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont
joints a la livraison). Pour DeviceNet™ : connecteur Micro-Style / connecteur
M12 (X11)

Raccordement du conducteur de terre / équilibrage de potentiel
Raccordement du cable hybride, liaison vers le moteur triphasé (X9)

Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V
(X20)

Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 V du MOVIMOT®
(X40)

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

Variateur MOVIMOT®

Liaison avec le variateur MOVIMOT®

Bornes pour sens de marche autorisé

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur de
terre (X1)

Bornes pour résistance de freinage intégrée

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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20

Structure de I'appareil

Présentation de I'appareil

4.3.4 Module répartiteur de bus ..Z.8.

(1]
(2]
(3]
(4]
(3]
(6]
[7]

(8]

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

18014399645961355

Presse-étoupe 6 x M20 x 1.5 (deux presse-étoupes homologués CEM sont
joints a la livraison). Pour DeviceNet™ : connecteur Micro-Style / connecteur
M12 (X11)

Presse-étoupe 2 x M25 x 1.5

Bornes pour le raccordement au réseau et le raccordement du conducteur de
terre (X1)

Interrupteur marche/arrét "Interrupteur marche/arrét" (— g 20)

Variateur MOVIMOT®

Bornes pour le raccordement du bus, des capteurs, des actionneurs et du 24 V
(X20)

Bornes débrochables "Safety Power" pour I'alimentation 24 V du MOVIMOT®
(X40)

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

[91 Raccordement du cable hybride, liaison vers le moteur triphasé (X9)
[10] Raccordement du conducteur de terre / équilibrage de potentiel
4.3.5 Interrupteur marche/arrét

L'interrupteur marche/arrét avec protection de ligne dispose d'emplacements pour

trois cadenas.

Pour les exécutions MFZ26J, MFPZ28J et MFZ29J, l'interrupteur marche/arrét offre
une option de retour d'information intégrée pour la position actuelle. Le retour d'infor-
mation est traité par I'entrée binaire DIO. Pour plus d'informations, consulter le chapitre

"Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72" (— B 52).
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Structure de I'appareil 4
Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

L'illustration suivante présente l'interrupteur marche/arrét.

05— 8 mm

25-08mn, o

N

1136352395

4.4 Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

441 Exemple MF../Z.3.

Le tableau suivant fournit un exemple de codification du module répartiteur de bus

MF../Z.3. .
MFE72A |Interface bus de terrain

MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFE.. = PROFINET IO, EtherNet/IP™ ou EtherCAT®
MFD.. / MQD.. = DeviceNet™

/

Z23 Module de raccordement
Z23 = pour PROFIBUS, PROFINET IO,
EtherNet/IP™ et EtherCAT®

Z33 = pour DeviceNet™

D Variante

442 Exemple MF../Z.6.

Le tableau suivant fournit un exemple de codification du module répartiteur de bus

MF../Z.6. .
MFE72A |Interface bus de terrain

MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFE.. = PROFINET IO, EtherNet/IP™ ou EtherCAT®
MFD.. / MQD.. = DeviceNet™

/

226 Module de raccordement
Z26 = pour PROFIBUS, PROFINET IO,
EtherNet/IP™ et EtherCAT®

Z36 = pour DeviceNet™

F Variante

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 2 1



4 Structure de I'appareil

Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

AF0

Raccordement
AFO
AF1

AF2
AF3

entrée de cable métrique

avec connecteur Micro-Style / M12 pour
DeviceNet™

connecteur M12 pour PROFIBUS

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

443 Exemple MF../MM../Z.7.

Le tableau suivant fournit un exemple de codification du module répartiteur de bus

MF../MM../2.7. .
MFE72A |Interface bus de terrain
MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFE.. = PROFINET IO, EtherNet/IP™ ou EtherCAT®
MFD.. / MQD.. = DeviceNet™
/
MM.. Variateur MOVIMOT ©
/
227 Module de raccordement
z27 = pour PROFIBUS, PROFINET IO,
EtherNet/IP™ et EtherCAT®
Z37 = pour DeviceNet™
F Variante

Mode de raccordement

0
1

PN
A

22 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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444

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

Structure de I'appareil 4
Codification du module répartiteur de bus EtherCAT®

Le tableau suivant fournit un exemple de codification du module répartiteur de bus

MF../MM../Z.8. .
MFE72A |Interface bus de terrain
MFP.. / MQP.. = PROFIBUS
MFE.. = PROFINET IO, EtherNet/IP™ ou EtherCAT®
MFD.. / MQD.. = DeviceNet™
/
MM.. Variateur MOVIMOT ©
/
Z28 Module de raccordement
728 = pour PROFIBUS, PROFINET IO,
EtherNet/IP™ et EtherCAT®
Z38 = pour DeviceNet™
F Variante
Mode de raccordement
0 = L
1 = A
/
AF0 Raccordement
AFO = entrée de cable métrique
AF1 = avec connecteur Micro-Style / M12 pour
DeviceNet™
AF2 = connecteur M12 pour PROFIBUS
AF3 = connecteur M12 pour PROFIBUS + connec-

teur M12 pour alimentation DC 24 V

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 23
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Installation mécanique

Consignes d'installation

5 Installation mécanique
51 Consignes d'installation
REMARQUE
i Lors de la livraison des modules répartiteur de bus, le connecteur départ moteur

(cable hybride) est recouvert d'une protection de transport.

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

511 Montage

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

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

Pour fixer les modules répartiteur de bus MFZ.6, MFZ.7, MFZ.8 ou MFZ.9, utiliser
des vis de taille M6 avec les rondelles correspondantes. Serrer les vis avec une
clé dynamométrique (couple de serrage admissible : de 3,1 a 3,5 Nm).

51.2 Installation dans des locaux humides ou a I'extérieur

Pour le montage de l'interface bus de terrain et du module répartiteur de bus dans des
locaux humides ou a l'extérieur, respecter les instructions suivantes.

Utiliser des presse-étoupes adaptés a la section des cables d'alimentation. Si né-
cessaire, utiliser des réductions.

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

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

Avant le remontage, nettoyer soigneusement les surfaces d'étanchéité des inter-
faces bus de terrain et du couvercle du boitier de raccordement.

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

5.2 Couples de serrage

5.21 Variateur MOVIMOT®

9007200393241611

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

5.2.2 Interfaces bus de terrain / couvercle du boitier de raccordement

9007200393245323

Serrer les vis de fixation des interfaces bus de terrain ou du couvercle du boitier de
raccordement en croix a un couple de 2,5 Nm.

5.2.3 Bouchons d'obturation

9007200393250059

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

26

Installation mécanique
Couples de serrage

5.2.4 Presse-étoupes CEM

L'illustration suivante montre la position des presse-étoupes CEM.

1138616971

Visser les presse-étoupes CEM joints a la livraison par SEW-EURODRIVE avec les
couples de serrage suivants.

Presse-étoupe Couple de serrage
M12 x 1.5 2.5Nm—-3.5Nm
M16 x 1.5 3.0Nm—-4.0Nm
M20 x 1.5 3.5Nm—-5.0 Nm
M25 x 1.5 4.0 Nm - 5.5 Nm

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

e Cable avec diameétre extérieur > 10 mm : =2 160 N
« Cable avec diamétre extérieur < 10 mm : = 100 N

5.2.5 Cable moteur

9007200393364491
Serrer les vis du cable moteur a 1,2 — 1,8 Nm.
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Installation mécanique
Interface bus de terrain

5.3 Interface bus de terrain

5.3.1 Montage sur I'embase du MOVIMOT®

1. Enfoncer les parties prédécoupées de I'embase de raccordement selon l'illustra-
tion suivante.

1138656139
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Installation mécanique
Interface bus de terrain

2. Ebavurer les arétes.

3. Monter l'interface bus de terrain sur I'embase de raccordement conformément a
l'illustration suivante.

18014399648145931
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5.3.2

Installation mécanique
Interface bus de terrain

Montage en déporté

L'illustration suivante représente le montage a proximité du moteur d'une interface bus
de terrain MF.. / MQ.. .

1138749323

[11 Longueur des vis : 40 mm minimum
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Installation mécanique
Modules répartiteur de bus

5

Modules répartiteur de bus

5.4

MF../Z2.3., MQ../Z.3.

5.41

9007200393500299

MF../Z.6., MQ../Z.6.

5.4.2

610¢/10 — d4/9516085¢

18014399648277003
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5.4.3

5.4.4

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

Installation mécanique
Modules répartiteur de bus

MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. (taille 1)

18014399648313483

18014399648325131
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Installation mécanique
Modules répartiteur de bus

5.4.5 MF../MM../Z.8., MQ../MM../Z.8. (taille 2)

32 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

18014399648338187

25809156/FR — 01/2019



25809156/FR — 01/2019

6

6.1

6.1.1

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

Installation électrique

Etude d'une installation sur la base de critéres CEM

e

REMARQUE

Ce systeme d'entrailnement n'est pas congu pour fonctionner dans un réseau basse
tension public qui alimente des zones résidentielles.

Un MOVIMOT® peut créer des perturbations CEM dans la plage admissible selon
EN 61800-3. Dans ce cas, l'exploitant devra mettre en place les mesures adéquates.

La documentation Pratique de la technique d'entrainement — Les systemes d'entraine-
ment et la compatibilité électromagnétique fournit des informations détaillées pour
I'installation conforme a la directive CEM.

Le choix des liaisons adéquates, la mise a la terre correcte et une équipotentialité effi-
cace des masses sont déterminants pour l'installation correcte de systémes d'entrai-
nement décentralisés.

Les normes en vigueur doivent étre respectées.
Tenir compte notamment des remarques des chapitres suivants.

Equipotentialité

Indépendamment de la mise a la terre PE, veiller a assurer un équilibrage de potentiel
a basse impédance qui reste efficace aux hautes fréquences (voir aussi VDE 0113 ou
VDE 0100, partie 540).

Réaliser une liaison sur une grande surface de contact entre le module répartiteur de
bus et l'installation (surface de montage non traitée, non peinte, sans revétement).

Ne pas utiliser les écrans de blindage des cables de transfert de données pour I'équi-
potentialité.

(]

17948651787

[1]1 Liaison de grande surface, conductrice entre le module répartiteur de bus et la
plaque de montage

[2] Conducteur de terre dans la liaison réseau

[3] Raccordement du deuxiéme conducteur de terre
En cas d'installation d'un conducteur de terre hautement flexible de grande
section (p. ex. 6 mm?), ce conducteur de terre fait également office, d'un point de
vue de la CEM, d'équilibrage de potentiel efficace a haute fréquence.

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Installation électrique
Etude d'une installation sur la base de critéres CEM

6.1.2 Cables de transfert de données et alimentation 24 V

Poser les cables de transfert de données et I'alimentation 24 V dans des gaines diffé-
rentes de celles qui véhiculent les liaisons susceptibles de perturber (p. ex. liaisons de
commande d'électrovannes, liaisons moteur).

6.1.3 Module répartiteur de bus

SEW-EURODRIVE recommande d'utiliser les cables hybrides préconfectionnés SEW
pour les liaisons entre module répartiteur de bus et moteur.

6.1.4 Presse-étoupes

Chaoisir un presse-étoupe en contact sur une grande surface avec I'écran de blindage.
Tenir compte des remarques concernant le choix des presse-étoupes.

6.1.5 Blindage des liaisons

Respecter les points suivants lors du montage.

+ Les blindages des liaisons doivent présenter de bonnes caractéristiques CEM
(blindage a haut niveau d'atténuation).

+ Les blindages des liaisons doivent faire office de protection mécanique du cable et
du blindage.

» Les blindages des liaisons doivent étre reliés sur une grande surface a chaque ex-
trémité de la liaison au carter métallique de l'appareil a I'aide d'un presse-étoupe
métallique CEM. Tenir compte des autres remarques concernant le choix des
presse-étoupes.

Pour plus d'informations, consulter le fascicule SEW La compatibilité électromagné-
tique, paru dans la série Pratique de la technique d'entrainement.

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

Lorsque l'interface bus de terrain MF.. / MQ.. n'est pas montée directement sur I'en-
trainement MOVIMOT?®, la liaison RS485 doit étre établie comme suit.

Amenée de l'alimentation DC 24 V dans le méme cable
» Utiliser des cables blindés.

* Raccorder le blindage aux boitiers des deux unités via des presse-étoupes métal-
liques conformes a la CEM.

+ Torsader les conducteurs par paires conformément a l'illustration suivante.

RS+ 4 al RS+

RS- [ = — GND
24y - e
GND L7 N RS-

1138904075
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Installation électrique
Consignes d'’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur de bus

Pas d'amenée de I'alimentation DC 24 V dans le méme cable

Si I'entrainement MOVIMOT® est alimenté en DC 24 V via une liaison séparée, la liai-
son RS485 doit étre réalisée comme suit.

« Utiliser des cables blindés.

* Raccorder le blindage aux boitiers des deux unités via des presse-étoupes métal-
liques conformes a la CEM. Tenir compte des autres remarques concernant le
choix des presse-étoupes.

»  Fournir le potentiel de référence GND.
» Torsader les conducteurs conformément a l'illustration suivante.

RS+
RS-

GND

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

6.2.1 Raccorder les liaisons réseau

« La tension et la fréquence nominales du variateur MOVIMOT® doivent corres-
pondre aux caractéristiques du réseau d'alimentation.

+ Dimensionner la section des cables selon le courant d'entrée |, avec la puissance
nominale (voir notice d'exploitation MOVIMOT ©, chapitre "Caractéristiques
techniques").

» Installer des fusibles de protection de ligne en départ de ligne apres le bus de dis-
tribution.

Les protections suivantes sont autorisées.

— Fusibles de classe gG

— Disjoncteurs de protection de type B ou C

— Disjoncteur moteur

Dimensionner les dispositifs de protection en fonction de la section des cables.

* Pour les réseaux sans neutre a la terre (réseaux IT), SEW-EURODRIVE recom-
mande I'utilisation de contrdleurs d'isolement avec procédé de mesure par impul-
sions codées. Cela évite les déclenchements intempestifs du contréleur d'isole-
ment dus aux courants capacitifs a la terre du variateur.
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Installation électrique
Consignes d'installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur de bus

6.2.2 Instructions pour le raccordement a la terre

A AVERTISSEMENT

Danger d'électrisation d0 au raccordement non conforme de la mise a la terre ou de
la liaison équipotentielle.

Blessures graves ou mortelles.

* Le couple de serrage admissible du presse-étoupe est compris entre 2,0 et
2,4 Nm.

» Veiller a installer correctement la mise a la terre et I'équilibrage de potentiel.

Montage non admissible | Recommandation : Montage avec fil rigide

Montage avec cosse en U admissible pour sections de

A F & .
admissible pour toutes les sections I T 40 DT (T ETS

de cable

M5

S
;4’

[1]

[11 Cosse en U adaptée pour vis de terre de type M5

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

* Installer la mise a la terre (PE) de sorte que les exigences pour les installations
avec courants de dérivation élevés soient satisfaites.

+ Ceciimplique généralement

— l'installation d'un cable de raccordement a la terre d'une section minimale de
10 mm?.

— ou l'installation d'un second cable de raccordement a la terre, d'une section au
moins égale a celle de la liaison réseau, via des bornes séparées.
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Consignes d'’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur de bus

6.2.3 Section de raccordement admissible des bornes

Bornes de puissance X1, Bornes de pilotage X20
X21 (bornes a visser) (bornes a ressort)

Section de
raccordement

0.2 mm? -4 mm? 0.08 mm? — 2.5 mm?

Le couple de serrage admissible des bornes de puissance est de 0,6 Nm.

6.2.4 Chainage de I'alimentation DC 24 V sur I'embase de raccordement MFZ.1

« Deux boulons filetés M4 x 12 se trouvent dans la zone de raccordement de ['ali-
mentation DC 24 V. Ces boulons peuvent étre utilisés pour le chainage des liai-
sons d'alimentation DC 24 V.

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

* Le couple de serrage admissible des écrous H des boulons de raccordement est
de 1,2 Nm £ 20 %.

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

MFZ.8

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

1141387787

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

Affectation des bornes

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

et capteurs (boulons filetés, pontés avec borne X20/13)

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

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

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

2 |GND |Potentiel de référence 0V24 pour MOVIMOT® avec dispositif de
coupure sdre

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

* Les valeurs indicatives pour les deux boulons filetés sont les suivantes.
— Capacité de charge en courant: 16 A
— Couple de serrage admissible des écrous H: 1,2 Nm + 20 %
» Les valeurs indicatives pour la borne a visser X40 sont les suivantes.
— Capacité de charge en courant: 10 A
— Section de raccordement : 0,25 mm? — 2,5 mm?

— Couple de serrage admissible : 0,6 Nm

6.2.6 Disjoncteur différentiel

A AVERTISSEMENT

Pas de protection fiable contre I'électrisation en cas de type de disjoncteur différen-
tiel non conforme.

Blessures graves ou mortelles.

» Ce produit peut générer un courant continu dans le cable de terre. Si, en cas de
protection contre le toucher directe ou indirecte, on utilise un disjoncteur différen-
tiel (RCD) ou un dispositif de surveillance de courant de défaut (RCM), seul un
RCD ou RCM de type B est autorisé cbté alimentation de ce produit.

+  SEW-EURODRIVE recommande de renoncer a l'utilisation d'un disjoncteur diffé-
rentiel lorsque celui-ci n'est pas prescrit par une norme.
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6.2.7 Contacteur réseau

ATTENTION

Endommagement du variateur MOVIMOT® d(i au fonctionnement par impulsions du
contacteur réseau.

Endommagement du variateur MOVIMOT®.

* Ne pas utiliser le contacteur réseau pour le fonctionnement par impulsions du
moteur, mais uniquement pour la mise hors et remise sous tension du variateur.

» Attendre au moins deux secondes avant de remettre le contacteur réseau sous
tension.

. Utiliser exclusivement un contacteur réseau de la catégorie d'utilisation AC-3
(EN 60947-4-1).

6.2.8 Altitudes d'implantation supérieures a 1000 m au-dessus du niveau de la mer

Les entrainements MOVIMOT® avec tensions réseau de 200 a 240 V ou de 380 a
500 V peuvent également étre utilisés a des altitudes allant de 1000 a 4000 m au-
dessus du niveau de la mer. Pour cela, tenir compte des conditions suivantes.

. Au-dessus de 1000 m, la puissance nominale permanente est réduite en raison
d'un refroidissement moindre : réduction Iy de 1 % par 100 m.

* Pour les altitudes de 2000 a 4000 m au-dessus du niveau de la mer, prendre pour
I'ensemble de l'installation les mesures adéquates, de maniére a ramener de la
catégorie Il a la catégorie Il les surtensions c6té réseau.
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6.2.9 Installation conforme a UL
REMARQUE
i Le chapitre suivant est toujours en anglais, indépendamment de la langue de la pré-

sente documentation et ce en raison des prescriptions UL.

Field wiring power terminals

Observe the following notes for UL-compliant installation:
* Use 60/75 °C copper wire only
» Tighten terminals to 1.5 Nm (13.3 in-Ib.)

Short circuit current rating

Group installation

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 200,000 rms symme-
trical amperes when protected as follows:

For 240V systems:
250V minimum, 25A maximum non-semiconductor fuses or
250V minimum, 25A maximum inverse time circuit breakers

For 500V systems:

500V minimum, 25A maximum, non-semiconductor fuses or
500V minimum, 25A maximum, inverse time circuit breakers
The max. voltage is limited to 500 V.

Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than
5,000 rms symmetrical amperes when protected by:

For 240V systems:
240V minimum, 25A maximum non-semiconductor fuses, or
240V minimum, 25A maximum inverse time circuit breaker

For 500V systems:
500V minimum, 25A maximum, non-semiconductor fuses, or
500V minimum, 25A maximum, inverse time circuit breakers

Suitable for motor group installation on a circuit capable of delivering not more than
18,000 rms symmetrical amperes when protected by:

For 240V systems:
240V minimum, 25A maximum non-semiconductor fuses

For 500 V systems:
500V minimum, 25A maximum, non-semiconductor fuses
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Branch circuit protection

Integral solid state short circuit protection does not provide branch circuit protection.
Branch circuit protection must be provided in accordance with the National Electrical
Code and any additional local codes.

For maximum branch circuit protection see table below.

Series non-semiconductor fuses | inverse time circuit breaker
MOVIMOT® MM..D 250 V/500 V minimum, 25 A 250 V/500 V minimum, 25 A
maximum maximum

Motor overload protection

MOVIMOT® MM..D is provided with load and speed-sensitive overload protection and
thermal memory retention upon shutdown or power loss.

The trip current is adjusted to 140 % of the rated motor current.

Ambient temperature

MOVIMOT® MM..D is suitable for an ambient temperature of 40 °C, max. 60 °C with
derated output current. To determine the output current rating at higher than 40 °C,
the output current should be derated 3.0 % per °C between 40 °C and 60 °C.

* Only use certified units with a limited output voltage (V. = DC 30 V) and limited
output current (I <8 A) as an external DC 24 V voltage source.

» The UL certification only applies for the operation on voltage supply systems with
voltages to ground of max. 300 V. The UL-certification does not apply to operation
on voltage supply systems with a non-grounded star point (IT systems).
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6.3 Module de raccordement MFZ21 avec MFE72 sur le MOVIMOT®

6.3.1 Schéma de branchement

Module de raccordement MFZ21 avec interface EtherCAT® MFE72 sur MOVIMOT®,
pour la configuration avec six entrées ou avec quatre entrées et deux sorties.

Ol

= |mFz21 X20 [3] J MOVIMOT®

O 0]
VIFZ21 19| 20| 21| 22| 23| 24| 25| 26| 27| 28| 29| 30| 31| 32| 33| 34| 35| 36
+
f[ooo 0 1 L L
D 1/2]3[a]5]6]7]8]9]10[11]12]13[14]15]16]17]18|= =] |43 (G822
O OO Q|| s x| e
6 b6 B BB BB b v S g oA 2 s
MFE72 O O O O OO D OO O ZZ < RL = \
= = = = = et = et et Y RN O G Y | o o
[2]
[—* I 7]
v y
11 [1]
24V
GND
0 | = niveau potentiel 0
1 | = niveau potentiel 1
25852111243

[11 Encas de montage en déporté du MF../Z21 et du MOVIMOT® : raccorder le blindage du cable RS485
sur I'embase MFZ et sur le boitier du MOVIMOT® a |'aide de presse-étoupes métalliques conformes a
la CEM.

[2] S'assurer d'un équilibrage de potentiel correct entre tous les participants du bus.
[3] Affectation des bornes 19 a 36 (— B 52)
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Module de raccordement MFZ21 avec MFE72 sur le MOVIMOT®

6.3.2 Affectation des bornes

X20

n° Nom Direction Fonction

1-10 res. - réservé

1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour cap-
teurs

12 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour
capteurs pontée avec borne X20/11

13 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

14 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

15 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour
capteurs pontée avec borne X20/11

16 RS+ Sortie Liaison de communication vers la borne MOVIMOT® RS+

17 RS- Sortie Liaison de communication vers la borne MOVIMOT® RS-

18 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs pontée avec borne X20/13

6
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Module répartiteur de bus MFZ23 avec MFE72

6.4 Module répartiteur de bus MFZ23 avec MFE72

6.4.1 Schéma de branchement

Module de raccordement MFZ23 avec interface EtherCAT® MFE72 et deux circuits de
tension DC 24 V séparés pour la configuration avec quatre entrées et deux sorties.

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE-F——-— - — - = F—— —-— - — - — = PE
I ]
xi|s8[7]6l5]al3]2]1]<4amm?2(awaG10)
MFE72 T L B R T ‘
<2.5 mm? (AWG12) <4 mm2 (AWG10)
MFE72 | x20 | | [ | [ [ [ x21
0 1
1]2[3]a]5]6[7[8]9[10/1]2][3]a[5][6][7][38
R R EEEEBHEEE
2x24V, 5 ORI I B e Bl e
DC A==-- e [ S (R pupup [pup) Hpupe (apup pupepy A
- PROFIBUS-DP -
Bz===p—— "TorPueE g R e E e Ee Eey e B
[1] [11 &
24V1 24V1
GND1 GND1
24V2 24V2
GND2 GND2
0 | = niveau potentiel 0
= niveau potentiel 1
2 | = niveau potentiel 2
25869352331
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6.4.2 Affectation des bornes
X20
n° Nom Direction Fonction
1-10 res. - réservé
X21
n° Nom Direction Fonction
1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules, pour capteurs
et pour MOVIMOT®
2 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules, capteurs et
pour MOVIMOT® (pontée avec la borne X21/1)
3 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules,
pour capteurs et pour MOVIMOT®
4 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules,
pour capteurs et pour MOVIMOT®
V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X21/5
7 GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs
GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs

6
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6.4.3 Schéma de branchement

Module de raccordement MFZ23 avec interface EtherCAT® MFE72 et un circuit de
tension DC 24 V commun pour la configuration avec six entrées ou avec quatre
entrées et deux sorties.

L3 L3
L2 L2
L1 L1
PE-— - — - — - — - - === PE
I |
x1/8]7]6]|5[a]3]2]1]

A
S
3
3

N
=
=
Q
=

a oo Y39 99d -——;9
<2.5 mm? (AWG12) <4 mm? (AWG10)

[ [ [ [x20[ [ [ | [ [ [ xa1 [ | |
0 1 2

1] 2]3]4]5]6]7]8]9J10]1][2]3]4[5]6][7]8

6 Bd Bh B v oH on I I &> > o a I T N N

o 2 ¢ 0 0 90 0 O O Q5| Z ZY Y Qla

%88 5855

1xDC24V 2 oo

0 | = niveau potentiel 0

= niveau potentiel 1

2 | = niveau potentiel 2

25869668235
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6.4.4 Affectation des bornes
X20
n° Nom Direction Fonction
1-10 res. - réservé
X21
n° Nom Direction Fonction
1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules, pour capteurs
et pour MOVIMOT®
2 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules, capteurs et
MOVIMOT® (pontée avec la borne X21/1)
3 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules,
pour capteurs et pour MOVIMOT®
4 GND - Potentiel de référence 0V24 pour électronique des modules,
pour capteurs et pour MOVIMOT®
V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X21/5
7 GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs
GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs

6
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6.5 Modules répartiteur de bus MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec MFE72

6.5.1 Schéma de branchement

Module de raccordement MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec interface EtherCAT® MFE72 et
deux circuits de tension DC 24 V séparés pour la configuration avec quatre entrées et

deux sorties.

a2 o L3 L3
MK El L2 L2
o L L1 L1

MFZ26 PE-————— - — - - h o e e _ PE
-] - l |
of | O L
] xt |1]l2]3]lals5]6] 7] s8][<4amm2@awaio)

MFZ27 W - - o o ®» o W ‘
ol 3 (11 L) e T R T
3 [

19|20|21|22|23|241|25|26|27|28|29|3O 31|32]33]34]35] 36

] =

< 2.5 mm? (AWG12) X20
Y MFz2s " 0 — — >
+ 1234567 [8]910[11]12]13]14]15][16[17] 18
6 & & & o & & o o o> > o o ¥ ¥ v «
ooo e e e ¢ 22 L L 2 Qyly - a1 s el g
éooo > > 6| ©
MFE72
24V1 24V1
GND1 GND1
2xDC 24V . 242
GND2 GND2
0 | = niveau potentiel 0
= niveau potentiel 1
2 | = niveau potentiel 2
9007225125198347

[11 Affectation des bornes 19 a 36 (— B 52)
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6.5.2 Affectation des bornes

X20

n° Nom Direction Fonction

1-10 res. - réservé

1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour cap-
teurs

12 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour
capteurs pontée avec borne X20/11

13 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

14 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

15 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)

16 V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X20/15

17 GND2 Sortie Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs pour actionneurs (sorties binaires)

18 GND2 - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs
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6.5.3 Schéma de branchement

Modules de raccordement MFZ26, MFZ27, MFZ28 avec interface EtherCAT® MFE72
et un circuit de tension DC 24 V commun pour la configuration avec six entrées ou
avec quatre entrées et deux sorties.

ul m L3 L3
2 L2

0

] “ ;
MFZ26 PE- — - — ———_ _ _ o _ PE

|

— I

I_ﬁ: | !

[ xi|1]2]3[a]s5]6]7]8]<amm?@awaio)

i MF227O (0 g 550989899y %
l:l() __________________________________
o] = |,

19| 20| 21[ 22[ 23] 24] 25]| 26| 27| 28| 29| 30| 31| 32| 33| 34| 35 36
1
D (<25 mn? (AWGT2) | X20
Ww—  ——— w
MFZ28 0 1 — 5
+ 1]2[3[4[5[6[7[8]9[10[11[12[13][14[15[16]17]18
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@OOO e&eeeeeeee§§%%§§%%
MFET72
24V 24V
1 X DC 24 GND GND
0 | = niveau potentiel 0
= niveau potentiel 1
2 | = niveau potentiel 2

25872164875
[11 Affectation des bornes 19 a 36 (— B 52)
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6.5.4 Affectation des bornes

X20

n° Nom Direction Fonction

1-10 res. - réservé

1 24V Entrée Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour cap-
teurs

12 24V Sortie Alimentation 24 V pour électronique des modules et pour
capteurs pontée avec borne X20/11

13 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

14 GND - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs

15 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)

16 V2124 Sortie Alimentation 24 V pour actionneurs (sorties binaires)
pontée avec borne X20/15

17 GND2 Sortie Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs pour actionneurs (sorties binaires)

18 GND2 - Potentiel de réf. 0V24 pour électronique des modules et pour
capteurs
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Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72

6 Installation électrique

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

Le raccordement de l'interface bus de terrain s'effectue via les bornes ou par connec-
tique M12.

6.6.1 Raccordement par bornes

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

MFZ.1 en combinaison MFE72
MFz.e |3VeC
MFZ.7
MFZ.8
2 X o X o X o & 2 &8 8 a & 8
o =z = =z N Z ® = © =z © =z & Z
&5 6 586 86 % 58868 583688 6 Y6
X20 | 19|20 21| 22| 23|24 |25 | 26| 27| 28| 20| 30 [ 31 |32 33 34| 35| 36
1 2
[ | [ [ [ 1
"l\l\
N
= niveau potentiel 1
2 | = niveau potentiel 2
28641613579
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Raccordement des entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72

Affectation des bornes

fde

REMARQUE

En combinaison avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J, les signaux
sur les bornes 19 et 21 sont utilisés comme signaux retour (contact a fermeture) de
l'interrupteur marche/arrét. Le traitement par un systéme de pilotage est possible.

X20
n° Nom Direction Fonction
19 DIO Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DIO
20 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DIO
21 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DIO
22 D1 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI1
23 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI1
24 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI1
25 DI2 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI2
26 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI2
27 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI2
28 DI3 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI3
29 GND - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI3
30 V024 Sortie Alimentation 24 V pour capteur DI3
31 DIO4 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur D14
Sortie Signal logique de commande de l'actionneur DOO
32 GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour capteur D14
- Potentiel de référence 0V24 pour actionneur DOO
33 DIO5 Entrée Signal logique d'entrée provenant du capteur DI5
Sortie Signal logique de commande de I'actionneur DO1
34 GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour capteur DI5
- Potentiel de référence 0V24 pour actionneur DO1
35 V2124 Entrée Alimentation 24 V pour actionneurs (uniquement pour MFZ.6,
MFZ.7 et MFZ.8 : ponté avec borne 15 ou 16)
36 GND2 - Potentiel de référence 0V24 pour actionneurs DOO et DO1 ou
capteurs DI4 et DI5 (uniquement pour MFZ.6, MFZ.7 et
MFZ.8 : ponté avec la borne 17 ou 18)
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6.6.2 Raccordement par connectique M12

Pour interfaces bus de terrain MFE72 avec quatre entrées et deux sorties binaires : DIP S1/1 = "OFF"

ATTENTION

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

Endommagement de l'interface bus de terrain.

+ Etanchéifier les raccordements M12 non utilisés avec des bouchons d'obturation.

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

* Raccorder des capteurs et actionneurs a deux canaux sur DIO, DI2 et DOO.

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

X1 @ 24V
EherCAT (VO24)

IN { (o (
(/‘\,SDH

‘ ?1'?”@&

o ([ o

(\%X@@DB (\%‘21&/4)@
DI2 J\@_j‘ DO1 <—/\‘\

GND GND2
D

X12
EherCAT®
ouT

18014407325572875
[11 Ne pas utiliser DIO avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J.
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Pour interfaces bus de terrain MFE72 avec six entrées binaires : DIP S1/1 = "ON"

ATTENTION

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

Endommagement de l'interface bus de terrain.

+ Etanchéifier les raccordements M12 non utilisés avec des bouchons d'obturation.

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

* Raccorder des capteurs et actionneurs a deux canaux sur DIO, DI2 et DI4.

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

EnerCAT® (\%2!1) (624!2‘/4)
er
IN D D
— DI — DI5 |
@ @
DI0 — =2 y Dl4 — w2 |
(1 \_/GND %Dz
( } () () [ )
o o o 3
DI3
24V 24V
(VOM)@\ (v2|24)<@
DI5 — %3
1o DI2 J/\@ QD \@/guoz
EherCAT®
ouT
27021606754751755

[11 Ne pas utiliser DIO avec les modules répartiteur de bus MFZ26J et MFZ28J.

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 55



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

Adaptateuren' Y

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

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

Fabricant : Escha

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

Fabricant : Binder

Type : 79 5200 ..

Fabricant : Phoenix Contact

Type : SAC-3P-Y-2XFS
SCO/...1...

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

Fabricant : Murrelektronik
Type : 7000-40721-..
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Raccordement EtherCAT®

L'illustration suivante présente les raccordements du bus EtherCAT®.
(11 [2]

8817703947

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

Le tableau suivant présente I'affectation des broches des connecteurs des raccorde-
ments EtherCAT® X11 et X12.

Fonction

Interface EtherCAT®

Mode de raccordement

M12, 4 pbles, femelle, détrompage D

Schéma de raccordement

2 — 1
3545032843

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

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 57



Installation électrique
Raccordement EtherCAT®

6.7.1 Pose de cables Ethernet

ATTENTION

Le blindage du cable est relié a la terre des deux cbtés et peut étre soumis a des dif-
férences de potentiel. Aussi, il est possible qu'apparaisse un courant dans la tresse
de blindage. Dans ce cas, veiller a un équilibrage de potentiel suffisant en respec-
tant les consignes VDE applicables.

Utiliser exclusivement des cables blindés et des éléments de liaison qui satisfont aux

exigences de la catégorie 5, classe D selon CEI 11801, version 2.0.

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

Serrer solidement les vis de fixation des connecteurs, modules et liaisons d'équili-

brage de potentiel.
Utiliser exclusivement des connecteurs avec boitiers métalliques ou métallisés.

Ne pas faire cheminer le cable de transmission des signaux ou le cable de bus pa-
rallelement aux cables de puissance (cables d'alimentation moteur), mais dans

des goulottes séparées.

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

terre.

Faire cheminer le cable de transmission des signaux et I'équilibrage de potentiel

correspondant via le chemin le plus court avec un écart minimal.
Eviter de rallonger les cables de bus par des connecteurs.
Faire cheminer le cable de bus le long des surfaces de masse existantes.

6.7.2 Terminaison du bus

Une terminaison de bus (par exemple avec des résistances de terminaison de bus)
n'est pas nécessaire. Si aucun appareil n'est raccordé aprés un appareil EtherCAT®,

ceci est automatiquement détecté.
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6.8 Raccordement du codeur incrémental EI7.

6.8.1 Champ d'application

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

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

L'état compteur et donc la position réelle actuelle est transmis(e) a la commande
amont en mode 10 DP (voir chapitre "Configuration des objets données
process" (— B 71)) pour y étre traité(e).

6.8.2 Propriétés

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

EI71: 1 impulsion(s)/tour => 4 incrément(s)/tour”
EI72: 2 impulsion(s)/tour => 8 incrément(s)/tour”
EI76 : 6 impulsion(s)/tour => 24 incrément(s)/tour"
EI7C : 24 impulsion(s)/tour => 96 incrément(s)/tour"

1) par multiplication par quatre en interne des impulsions.

6.8.3 Caractéristiques techniques des codeurs

Caractéristiques techniques des codeurs

Signaux codeur (deux voies) |Voie A et voie B
Ordre des phases 90° £ 20°

Taux d'impulsions 1:1+£20 %

Fréquence d'impulsions max. |[120 kHz

Raccordement voie A Borne X20/19 (DI0)
ou par connectique M12 (DIO)
Raccordement voie B Borne X20/22 (DI1)

ou par connectique M12 (DI1)

Potentiel de référence GND sur potentiel de mise a la terre

Le compteur compte en incréments positifs si le signal de la voie A est en avance et
en incréments négatifs si le signal de la voie B est en avance.
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6.8.4 Installation

Relier le codeur incrémental EI7. a l'entrée codeur adéquate de linterface
EtherCAT® MFE72A a l'aide d'un cable blindé, voir chapitre "Raccordement des
entrées et sorties de l'interface bus de terrain MFE72".

MFE72A

El7.

9092990475

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

Si le variateur MOVIMOT® est monté sur le moteur, le raccordement du codeur sur
I'interface bus de terrain MFE72 s'effectue a l'aide d'un cable blindé aux deux extrémi-
tés avec connecteurs M12.

Deux variantes sont possibles :

Variante 1 : AVSE

MFE72A
24V

EI7. Vo) @
PIN1: +UB —i 24V (PIN1) /\fD'1

PIN2: B — —— DI (PIN2) | DIOL \ I

PIN3: GND ——| ' GND(PING) | \_/jGND

PIN4: A — .~ DIO(PIN4) | ° o

® R

9256274571
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Variante 2 : AVRE

MFE72A
24V
&z (V024)
PIN1: +UB —— f— 24V (PINY) 1 T "" —, D |
‘ PIN2: GND ——— —— GND (PIN3) ! (/ 'ﬂ E
PIN3: A ——— ——— DIO (PIN4) | pjo ' 22 :
PIN4: A L ! \_/jGND |
PIN5: B —— DI (PIN2) | :
PIN6: B .,/ | o .:
® ® el )
o )
©
9256237195

Ne pas se servir du connecteur d'entrée DI1 !

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

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

MFE72A
24V
e (V024)
S 2av(PINY T T
- GND (PIN3) ! 7 /i |
——— DIO(PIN4) ! pjp\ 2 7 :
D (PIN2) | GND_!
— o) | SR
©) ® L sovwws wrrewl ;

9096257035

6.9 Entrée compteur DI2

Il est possible de raccorder sur I'entrée DI2 un signal rapide avec une fréquence maxi-
male de 5 kHz. Le traitement du signal est assuré par un compteur unidirectionnel qui
compte les fronts montants. La valeur du compteur 32 bits peut étre consultée dans la
structure des données process (EP9 et EP10).
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6

6.10
6.10.1

Raccordement du cable hybride

Cable hybride entre module répartiteur de bus MFZ.3. ou MFZ.6. et MOVIMOT®

L'illustration suivante montre le cable hybride pour le raccordement du MOVIMOT®,

MFZ.3

MFZ.6
9007200401506827

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

Programmation des bornes entrées / sorties

Borne MOVIMOT® Couleur conducteur / désignation

cable hybride

L1 noir / L1

L2 noir / L2

L3 noir / L3

24V rouge / 24 V

L blanc/0V

RS+ orange / RS+

RS- vert / RS-

Borne PE vert - jaune + extrémité de blindage

Respecter le sens de rotation

Vérifier si le sens de rotation souhaité est autorisé.

- Les deux sens de rotation L'entrainement est verrouillé

S ~ i S IESN "

=l 99| |sont autorisés. 2| Q9 |ou arrété.

. ol=| | Seule la rotation a gauche N ol | Seule la rotation a droite est
S . ’ S . ’

2 Q19| |estautorisée. 2| (21D |autorisée.

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

L'application d'une consigne
pour le sens de rotation
gauche provoque l'arrét du
moteur.
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6.10.2 Cable hybride entre module répartiteur de bus MFZ.7. ou MFZ.8. et moteurs triphasés

L'illustration suivante montre le cable hybride pour le raccordement du moteur triphasé
référence 01867423.

* S B

‘MFZ8  MFZ7

9007200402006667

Le tableau suivant indique l'affectation des bornes du cable hybride dans la boite a
bornes du moteur.

Affectation des bornes

Bornier moteur Couleur conducteur / désignation cable
hybride

u1 noir / U1

V1 noir / V1

w1 noir / W1

4a rouge / 13

3a blanc / 14

5a bleu/ 15

1a noir / 1

2a noir / 2

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

REMARQUE

Fixer le blindage externe du cable sur le boitier de la boite a bornes moteur a l'aide
de presse-étoupes métalliques conformes a la directive CEM.

jde
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6.11 Raccordement du PC

Les interfaces bus de terrain sont dotées, sous le bouchon d'obturation de l'interface
bus de terrain, d'une interface de diagnostic RJ10 pour la mise en service, le paramé-
trage et le service. La liaison entre l'interface de diagnostic et un PC ou un ordinateur
portable de type courant est réalisée a I'aide d'un convertisseur avec interface USB.

®

Convertisseurs de signaux CEQ

RJ10

USB OX0)

&l
MF../MQ..
28082465675

;

Les convertisseurs de signaux suivants sont disponibles.

Dénomination Référence
USB11A 08248311
USM21A 28231449

Les composants suivants font partie de la fourniture.
» Convertisseur

+ Cable avec connecteur RJ10

» Cable d'interface USB

Etablir la liaison

Pour établir la liaison, procéder comme suit.

v Attendre que le MOVIMOT® soit suffisamment refroidi avant de le manipuler.
Retirer le bouchon d'obturation de l'interface de diagnostic.

2. Relier l'interface bus de terrain et le convertisseur a I'aide du cable avec connec-
teur RJ10.

3. Relier le PC / l'ordinateur portable au convertisseur a l'aide du cable d'interface
USB.
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Contréle du cablage

REMARQUE

jde

Afin d'assurer l'isolation et I'efficacité des mesures de protection, procéder aux vérifi-
cations préconisées par les normes applicables (p. ex. EN 60204-1 ou EN 61800-5),

aprés tous les travaux de cablage relatifs a l'installation, au montage, aux modifica-
tions, réparations, etc.

Avant la premiére mise sous tension, afin de prévenir tout dommage matériel ou cor-
porel d0 a une erreur de cablage, procéder a un contrle du cablage en procédant
comme suit.

Retirer toutes les interfaces bus de terrain de I'embase de raccordement.

Retirer tous les variateurs MOVIMOT® de leur embase de raccordement (unique-
ment MFZ.7, MFZ.8, MFZ.9).

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

Procéder au contréle de l'isolation du cablage conformément aux normes natio-
nales en vigueur.

Contréler la mise a la terre.

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

Controler la polarité du cable de communication.

Controler 'ordre de succession des phases réseau.

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

Aprés le contréle du cablage

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

Enficher et visser tous les variateurs MOVIMOT® (uniquement MFZ.7, MFZ.8,
MFZ.9).

Monter tous les couvercles de boitier de raccordement.
Obturer tous les connecteurs non utilisés.
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7 Mise en service
71 Remarques pour la mise en service
A AVERTISSEMENT

Risque d'écrasement di a des protections manquantes ou endommagées.
Blessures graves ou mortelles.

* Monter les capots de protection de l'installation conformément aux instructions,
voir la notice d'exploitation du réducteur.

* Ne jamais mettre I'appareil en service si le couvercle de protection n'est pas
monté.

A AVERTISSEMENT

Electrisation due a des condensateurs déchargés partiellement.
Blessures graves ou mortelles.

* Couper l'alimentation du variateur. Aprés coupure de I'alimentation, respecter au
moins la durée de coupure minimale suivante :

— 1 minute

A AVERTISSEMENT

Risque de brdlures di aux surfaces chaudes de I'appareil (p. ex. du radiateur).
Blessures graves.

* Ne toucher I'appareil que lorsqu'il est suffisamment refroidi.

A AVERTISSEMENT

Comportement non conforme des appareils suite & un mauvais réglage.
Blessures graves ou mortelles.
» L'installation doit impérativement étre assurée par du personnel qualifié.

» N'utiliser que des réglages adaptés a la fonction.

ATTENTION

Danger dd a un arc électrique.

Endommagement des piéces électriques.

> BB B P

» Pendant I'exploitation, ne pas débrocher ni enficher les raccordements de puis-
sance (p. ex. les cables hybrides).

» Ne jamais débrancher les variateurs MOVIMOT® en cours de fonctionnement.

REMARQUE

1 * Avant la mise en service, retirer la protection contre la peinture de la diode d'état.
Avant la mise en service, retirer les films de protection des plaques signalétiques.

» Attendre au moins deux secondes avant de remettre le contacteur réseau sous
tension.
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REMARQUE
i * Couper l'alimentation DC 24 V avant le montage ou le démontage de l'interface
bus de terrain.

» La liaison du bus PROFINET IO entrant et sortant est raccordée sur I'électronique
du module. Si I'électronique du module est retirée, la liaison PROFINET 10 est par
conséquent coupée.

+ Tenir compte également des remarques du chapitre "Instructions de mise en ser-
vice supplémentaires pour modules répartiteur de bus" du manuel.

7.2 Déroulement de la mise en service
REMARQUE
i Ce chapitre décrit la procédure de mise en service du MOVIMOT® MM..D en mode

Easy. Les informations concernant la mise en service du MOVIMOT® MM..D en
mode Expert figurent dans la notice d'exploitation MOVIMOT © MM..D.

A AVERTISSEMENT

Electrisation due a des condensateurs déchargés partiellement.
Blessures graves ou mortelles.

* Couper l'alimentation du variateur. Aprés coupure de I'alimentation, respecter au
moins la durée de coupure minimale suivante :

— 1 minute

1. Vérifier si le variateur MOVIMOT® et linterface EtherCAT® (MFZ21, MFZ23,
MFZ26, MFZ27 ou MFZ28) sont installés correctement.

2. Régler l'interrupteur DIP S1/1 du variateur MOVIMOT® (voir notice d'exploitation
MOVIMOT® correspondante) sur "ON" (= adresse 1).

1158400267

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

4. Régler la vitesse maximale avec le potentiométre de consigne f1.
f [Hz] 100 T
50

251

11568517259
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5. Remettre en place le bouchon d'obturation du potentiométre de consigne, sans
oublier le joint.

ATTENTION ! Perte de l'indice de protection garanti suite au non-montage ou au
montage non conforme des bouchons d'obturation sur le potentiométre de
consigne f1 et sur l'interface de diagnostic X50.

Endommagement du variateur MOVIMOT®.

* Remettre en place le bouchon d'obturation du potentiométre de consigne, sans
oublier le joint.

6. Régler la fréquence minimale f;, avec la molette 2.

Fonction Réglage

Position o/ 12|34 |56 /|7]8]| 910
Fréquence minimale 2 5 7 {1012 15|20 | 25| 30| 35 | 40

fmin [HZ]

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

La durée de rampe se rapporte a un saut de consigne de 1500 tr/min (50 Hz).

Fonction Réglage

Position oOo| 12|34 |56 /|7|8]| 9|10

Durée derampet1[s] |0.1]0.2/03|050.7 | 1 2 3 5 7 110

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

Borne R Borne L Signification
Activé Activé * Les deux sens de rotation sont autorisés.
= CGC
N o)
Activé Désactivé + Seule la rotation a droite est autorisée.
» L'application d'une consigne pour le sens de
3 g C_:. rotation gauche provoque l'arrét du moteur.
Désactivé Activé + Seule la rotation a gauche est autorisée.
» L'application d'une consigne pour le sens de
3 gg rotation droite provoque I'arrét du moteur.
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Borne R Borne L Signification
Désactivé Désactivé « L'appareil est verrouillé ou I'entrainement est
arrété.
z ICC
N ol

e

9. Régler les interrupteurs DIP S1/1 et S1/2 de linterface EtherCAT® MFE en
fonction des besoins de l'installation.

S1

~-Nl"1$ /O CONFIG (OFF)
~ PD CONFIG (OFF)
<\ res. (OFF)
= res. (OFF)

8981582219
Interrup- | Dénomina- Signification
teur DIP |tion
S1/M I/0 CONFIG |Configuration des entrées et sorties binaires
OFF |4 DI +2 DO (réglage usine)
ON 6 DI
S1/2 DP CONFIG | Configuration du transfert de données process entre

l'interface EtherCAT® MFE et le MOVIMOT®

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

ON 2 DP => réglage de la rampe avec l'interrup-
teur DIP t1 du variateur MOVIMOT®

10. Placer le variateur MOVIMOT® et le couvercle du boitier MFE sur le module répar-
titeur de bus et le fixer.

11. Brancher l'alimentation DC 24 V de linterface EtherCAT® MFE et du variateur
MOVIMOT®.

La mise en service a été effectuée correctement
+ sila diode "RUN" de l'interface bus de terrain MFE... est allumée en vert.
+ et sila diode rouge "SYS-F" est éteinte.

12. Configurer l'interface EtherCAT® MFE dans le maitre EtherCAT®.

REMARQUE

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

L'ensemble de la configuration EtherCAT® est effectuée a l'aide de logiciels. Pour
plus d'informations concernant la configuration, consulter le chapitre "Configuration
EtherCAT®".
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8 Configuration

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

REMARQUE

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

jde

8.1 MOVIMOT® et EtherCAT®

Le comportement du variateur servant de base au fonctionnement EtherCAT®, appelé
profil d'appareil, est indépendant du bus de terrain et donc uniforme. Cette caractéris-
tique permet d'utiliser différents types de bus sans avoir a modifier le programme d'ap-
plication. Un changement pour un autre systtme de bus, comme par exemple
PROFINET IO, est ainsi trés facilement réalisable.

8.2 Validité du fichier XML pour l'interface EtherCAT®

REMARQUE

Les données des fichiers XML ne doivent en aucun cas étre modifiées ou complé-
tées. SEW-EURODRIVE décline toute responsabilité en cas de dysfonctionnement
du variateur MOVIMOT® d{ a une modification du fichier XML.

jde

8.3 Configuration du maitre EtherCAT® pour MOVIMOT® avec fichier XML
8.3.1 Fichier XML pour l'utilisation de I'interface EtherCAT® MFE72 avec un MOVIMOT®

Pour la configuration du maitre EtherCAT®, il existe un fichier XML
(SEW_MFE72A.XML). Importer ce fichier dans le logiciel de configuration du fabricant
du systéme de pilotage.

La procédure détaillée est indiquée dans les manuels du logiciel de configuration cor-
respondant.

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

8.3.2 Procédure pour la configuration

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

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

2. Sélectionner le menu [Insérer] pour insérer I'appareil dans la structure EtherCAT®.
L'adresse EtherCAT® est attribuée automatiquement. Pour faciliter son identifica-
tion, il est possible d'attribuer un nom a l'appareil.
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3. Sélectionner la configuration de données process adaptée a l'application, voir cha-
pitre "Configuration des objets données process (PDO)" (— B 71)).

4. Relier les données d'entrée / de sortie ou les données de périphérie avec les
données entrée / sortie de I'applicatif.

Aprés la configuration, la communication EtherCAT® peut étre lancée. Les diodes
"RUN" et "ERR" signalent I'état de communication de l'interface EtherCAT® MFE72
(voir chapitre "Signification des diodes" (— B 82)).

Configuration des objets données process (PDO)

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

Objets données process Rx

Les objets données process Rx (Rx-PDO) sont réceptionnés par l'esclave EtherCAT®.
lls contiennent des données sortie process (valeurs de commande, consignes,
signaux de sortie digitaux).

Objets données process Tx

Les objets données process Tx (TX-PDO) sont retournés par I'esclave EtherCAT® au
maitre EtherCAT®. lls contiennent des données entrée process (mesures, états, infor-
mations d'entrées digitales, etc.).

Il est possible d'utiliser des PDO de deux tailles différentes pour les données process
d'entrée et de sortie cycliques pour la communication avec linterface EtherCAT®
MFE72.
* OutputDatat (standard 4 PO)
PDO statique avec quatre mots de données sortie process cycliques, associés en
fixe aux données process standard du variateur MOVIMOT® (voir chapitre "Proto-
cole MOVILINK®" (— B 92)) et en plus 1 DP pour les sorties.

* OutputData1 (standard 10 PO)
PDO statique avec dix mots de données sortie process cycliques, associés en fixe
aux données process standard du variateur MOVIMOT® (voir chapitre "Protocole
MOVILINK®" (— 2 92)) ; les sorties process 4 a 10 peuvent étre utilisées pour les
sorties binaires.

* InputDatat (standard 4 PI)
PDO statique avec quatre mots de données entrée process cycliques, associés en
fixe aux données process standard du variateur MOVIMOT® (voir chapitre "Proto-
cole MOVILINK®" (— B 92)) et en plus 1 DP pour les entrées.

* InputData1 (standard 10 PI)
PDO statique avec dix mots de données entrée process cycliques, associés en fixe
aux données process standard du variateur MOVIMOT® (voir chapitre "Proto-cole
MOVILINK®™ (— B 92)); les sorties process 4 a 10 peuvent étre utilisées pour les
entrées binaires.
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REMARQUE

Conséquences

fde

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

* Ne pas activer simultanément les deux PDO d'entrée ou les deux PDO de sortie..

Liste des objets données process possibles (PDO) pour l'interface EtherCAT® MFE72

Index Taille Nom Mappage Sync- Sync-Unit
Manager
1600hex 8 octets OutputData1 (standard 4 PO) Contenu 2 0
(5632dec) fixe
1601hex | 20 octets OutputData1 (standard 10 PO) Contenu 2 0
(5633dec) fixe
1A00hex 8 octets InputData1 (standard 4 PI) Contenu 3 0
(6656dec) fixe
1A01hex | 20 octets InputData1 (Standard 10 PI) Contenu 3 0
(6657dec) fixe

Exemple : PDO statique pour 10 mots données process cycliques

PO1 |Mot de commande 1 MOVIMOT®

PO2 |Vitesse MOVIMOT®

PO3 |Rampe MOVIMOT® (uniquement si l'interrupteur DIP S1/2 = "OFF")
PO4 | Consigne DOO — DO1

PO5 | Mot de commande module

PO6 |réservé

PO7 |réservé

PO8 |réservé

PO9 |réservé

PO10 |réservé

Les données sorties process transportées par OutputData1 sont figées sur les affecta-
tions indiquées dans le tableau suivant. Les données sorties process SP1 — SP3
peuvent étre associées a différentes données process (mots de commande,
consignes) via le paramétrage des données process dans le variateur MOVIMOT®.
Pour plus d'informations, consulter le chapitre "Protocole MOVILINK®" (— B 92)

Les données sorties process SP4, bit 0 — bit 1, permettent de piloter les signaux lo-
giques des actionneurs DO0O — DO1. Le tableau suivant présente I'affectation du mot
de commande du module pour les données sortie process SP5.

Bit Affectation

0 Reset entrée codeur

En cas de front montant sur le bit 0, la valeur codeur P17 / PI8 est mise a
llOll-
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Bit

Affectation

Reset entrée compteur

En cas de front montant sur le bit 1, la valeur de comptage PI9 / PI10 est
mise a "0".

2-15

réservé

Exemple : affectation des entrées process figées

PI1

Mot d'état 1 MOVIMOT®

PI2

Courant de sortie MOVIMOT®

PI3

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

Pl4

Mesures DI. / DO. L'affectation des entrées process EP4 est fonction de la
configuration des E/S

PI5

Mot d'état interface MFE (uniquement pour 10 EP)

P16

réservé (uniguement pour 10 EP)

PI7

Codeur, High (uniquement pour 10 EP)

PI8

Codeur, Low (uniqguement pour 10 EP)

PI9

Numérateur, High (uniquement pour 10 EP)

PI10

Numérateur, Low (uniquement pour 10 EP)

Les données entrées process transportées par InputData1 sont figées sur les affecta-
tions indiquées dans le tableau suivant. Les données entrées process EP1 — EP3
peuvent étre associées a différentes données process (mots d'état, mesures) via le
paramétrage des données process dans le variateur MOVIMOT®. Pour plus d'informa-
tions, consulter le chapitre "Protocole MOVILINK®" (— & 92).

Les données entrée process EP4 — EP10 sont disponibles uniquement pour les
entrées et sorties binaires.
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L'illustration suivante présente l'affectation des données entrée process EP4 en
fonction de la configuration des E/S réglée.

9801824907

2 octets mesures DI/ DO
octet n+1 octet n

<:|‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘ODC:I MFE

Maitre
bus

Durée de filtrage
standard =3 ms

0:DI0
L 1:DN
L 2:pI2

3:DI3
4 : DI4 / Mesure DOQ"
5: DI5 / Mesure DO1”
6:
7:

Mesures
DI/ DO

réservé

réservé

Durée de filtrage <1 ms
8:DI0

9: DI

10: DI2

11:DI3

12 : DI4 / Mesure DOO ")
13 : DI5 / Mesure DO1"
14 : réservé

15 : réservé

9801824907

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

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

réservé =0

MFE.
2 octets état MFE
) octet n+1 octet n

't\)"j:re = [15]14]13]12[11[10] 9 [8 |7 [6|5]4[3]2][1]0 DCS MFE
O:réservé =0

Etat —— 1 :réservé =0

MEE 2 :réservée =0

L 3:réservé=0

4 :réservé =0
5:
6:

surveillance
liaison codeur

7 : défaut systeme MFE

8 : surch. tens. actionneurs DOO

9 : surch. tens. actionneurs DO1

10 :réservé =0

11 :réservé =0

12 : surcharge tension capteurs |
13 : réservé =0

14 : réservé =0

15 :réservé =0

9801723275

Le tableau suivant indique les informations de diagnostic de l'interface bus de terrain
MFE mises a disposition pour le traitement dans I'application API de la couche supé-
rieure. Les signaux sont transmis a la commande via les paramétres et via le canal de
données process.

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

Bit d'état |Nom de diagnos- |Fonction et codage

MFE tic via bus

0 réservé -

1 réservé -

2 réservé -

6 Surveillance 1= présence d'un défaut dans la liaison codeur
liaison codeur (rupture de fil) ou axe codeur ne tournant pas

0= pas de défaut

Les deux liaisons codeur font I'objet d'une surveil-
lance de rupture de cable. La surveillance n'est ef-
fective que si le variateur MOVIMOT® est libéré.
Le temps de réaction estde t = 1,5 s. Ce Bit d'état
reste a 1 jusqu'a suppression du verrouillage régu-
lateur par le MOVIMOT® .
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Bit d'état |Nom de diagnos- |Fonction et codage
MFE tic via bus
7 Défaut systeme Défaut systéme MFE
MFE 1= défaut systtme MFE présent
0 OK
Pour plus d'informations, voir I'index de paramétre
8310.
8 Surcharge tension | Court-circuit ou surcharge de l'alimentation des ac-
actionneur DOO tionneurs pour la sortie DOO
1 = court-circuit / surcharge DOO
0= OK
9 Surcharge tension | Court-circuit ou surcharge de l'alimentation des ac-
actionneur DO1 tionneurs pour la sortie DO1
1= court-circuit / surcharge DO1
0= OK
10 réservé —
11 réservé -
12 Surcharge tension | Court-circuit ou surcharge de l'alimentation des
capteurs groupe | | capteurs
1 = court-circuit ou surcharge de I'alimentation des
capteurs
0 = alimentation capteurs OK
13 réservé -
14 réserveé -
15 réserve -
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Fonctionnement avec EtherCAT®
Pilotage du variateur MOVIMOT

Fonctionnement avec EtherCAT®

Ce chapitre décrit le principe de fonctionnement du variateur MOVIMOT® avec
EtherCAT® en cas de pilotage via les objets PDO fixes pour la communication par bus

de terrain.

Pilotage du variateur MOVIMOT®

Le pilotage du variateur MOVIMOT® s'effectue via les objets PDO fixes, d'une lon-
gueur de trois ou dix mots données process. En cas d'utilisation d'un maitre
EtherCAT®, ces mots de données process sont reproduits directement dans la struc-
ture de données process et peuvent ainsi étre adressés directement par le pro-

gramme de pilotage.

EtherCAT /o
Master
ieates | roaner | oo st orive 1 [ orive | brves ] J ]| - [Fos
EtherCAT
3008266251
REMARQUE

jde

commande et du mot d'état.

Le chapitre "Protocole MOVILINK® contient des informations détaillées sur le pilo-
tage via le canal données process, en particulier concernant le codage du mot de
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9.1.1 Exemple de pilotage dans TwinCAT avec MOVIMOT®

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

IR L TR TN e R e e G B

@ﬂ SYSTEM - Configuration gimeﬂ EtherCAT Device
E\' MC - Configuration —_— —

E\! PLC - Configuration  MName:  Box Multiple: 1
= V0 - Configuration :

Part
A

_ ) B MOVIDRIVEDFE24
¥ Delete Device § DFE24-Gateway

&;‘l Cutputs ® Online Reset

E i 0 InfoData 2} Online Reload (Config Mode only) u MO A5IS +FE 24 :

&8 Mappings Online Delete (Config Mode only)

1 MOVITRACFSE24 5

@ B [Ethemnet]

‘B Export Device... c

& Import Box...

“¥_Scan Boxes...

% Cut Ctrl+X
Copy Ctrl+C
2 Paste Crl+V
B2 Paste with Links Alt+Cirl+V

¥ Changeld...

> Disabled

=T Extended Information [ Show Hidden Devices [T Show Sub Groups

Change Metld... — — et e —
: ocal (103‘153.1.1 q) Stopped 1

8865884811

78 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

25809156/FR — 01/2019



25809156/FR — 01/2019

Fonctionnement avec EtherCAT®
Pilotage du variateur MOVIMOT

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

File Edit Actions View Options Help ) )
DEeH|S L e R M mearysd &) e 2a@E e 2
- SYSTEM - Configuration
Gi
18 NC - Configuration EE B Rl AR
=y V| =
gl PLE. . Configiation Name: Boxe 1 (MOVIMOT=MFE724) Id: 1
- /0 - Configuration =
El B 1O Devices Type: MOVIMOT+MFE72A
=R ] Device 1 (EtherCAT) Cormmment T&
{afm Device 1-Image
L | == Device 1-Image-Info
- & Tnputs
- ) Outputs r
w- & InfoData
[ G5 Mappings [7] Diszbled Create symbals [~
Number Box Name Address  Type In Size OutSize  E-Bus (m..
Local (10.3.153.100.1.1) Stopped

9101799179

Pour la forme la plus simple de transfert de données process, seuls les deux objets
PDO InputData1 et OutputData1 sont nécessaires.

File Edit Actions View Options Help
DESHE|E0E| 2020 Blavdd et oeaq@EF e ?
Bl SYSTEM - Configuration
i P Dat
B NC - Configuration IM'M‘ rocess Lata ‘Startup|
B8 PLC - Configuration Syne Manager: PDO List:
=8 VO - Configuration

=B /0 Devices
| £ Devicel (EtherCAT) MbzOut 1400 2.0 InputData (Standard 4 Pl

== Device 1-Image Mbscln Qe1ADT 200 InputData (Standard 10 Pl)
.= Device 1-Image-Info Outputs k1600 80 OutputDatal (Standard 4 PO}
%T Inputs Inputs 1601 20.0 OutputDatal (Standard 10 PO)

$! Outputs
InfoData
-t Box1 (MOVIMOT+MFET2A)
-85 Mappings

SM Size Type Flags Index Size Name

4 n

PDO Assigrment (x1C12): PDO Cartent {Bx1601):

[¥] 01600 Index Size Name
B1601 § y Bx1600)

[F 01601 {excluded by Gx1600) BIDBE.. 20 1 PO 0001

x3DBS:.. 20 ! PO 0002

30BA-.. 20 : FO 0003

%3DEB:.. 20 1 FO 0004

x3DBC.... 20 : PO 0005
<

Download Predefined PDIO Assignment: {none)
PDO Assignment
[ PDO Configuration

|Load PDQ info from device

[Sync Unit Assignmert...

Local (1031531001.1)  Stopped

8865891083
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Il est a présent possible d'associer les mots données process au programme de
l'automate ou, comme dans l'illustration suivante, d'y accéder manuellement en écri-
ture a titre de test.

! Startup_Test 4.tsm - TwinCAT Systermn Manager
Fite Edit Actions View Options Help
PSS 50 RO AD|E e SR 0S5 = AFEE
-‘-FE"H SYSTEM - Configuration i_\l";n;l;le_ll:'l5|m|
B NC - Configuration
-4 PLC - Configuration Vale:
- /O - Configuration New Value: Force Releass Wite... |
= ﬂ UC,] DEV_iCE:- Comment: ” = .
=25 Devicel (EtherCAT) Set Value Dialog i
=t Device 1-Image
=fa Device 1-Image-Info Dee: § o)
%1 Inputs Hex: 040006 [ Cancel |
‘l Outputs Float: B
& InfoData
=-mm Boxl (MOVIMOT+MEE| [T [ | | | o
[ &1 InputDatal (Standa | |- | Book o)) [ HesEd. |
- @l OutputDatal (Stan | [ ||| Bire¥ 0500 2
@ WeState L L [ W s 1 B8 @16 O3 O/ 7
- % InfoData 1
6B Mappings e —
9101806219

Sélectionner d'abord les sorties process SP1. Dans la fenétre suivante, sélectionner
l'onglet "Online". Cliquer sur [Write...]. La fenétre "Set Value Dialog" s'ouvre. Saisir les
données dans le champ "Dec" ou "Hex". Procéder de la méme maniére avec les
données sortie process SP2.

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

REMARQUE

i Pour plus d'informations, consulter le chapitre "Protocole MOVILINK®".

9.1.2 Time out de communication entre EtherCAT® et MFE72

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

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

» la diode "ERR" de l'interface EtherCAT® MFE72 s'allume, voir chapitre "Significa-
tion des diodes".

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

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

Lorsqu'il n'y a plus de défaut, le défaut s'auto-acquitte.
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10 Fonction

10.1 Remarques concernant lI'exploitation

> P

A AVERTISSEMENT

Danger d'électrisation d0 aux tensions dangereuses au niveau des raccordements,
des céables et des bornes moteur.

Lorsque I'appareil est sous tension, des tensions dangereuses apparaissent sur les
raccordements et sur les cables et bornes moteur qui y sont raccordés, méme
lorsque l'appareil est verrouillé et le moteur a l'arrét.

Blessures graves ou mortelles.
« Eviter toute commutation sous charge.

» Couper la tension d'alimentation avant toute intervention sur I'appareil ! Noter
que des tensions dangereuses peuvent persister sur les bornes et les embases
de raccordement jusqu'a 1 minute aprés la mise hors tension de la commande !

» Verrouiller I'étage de puissance du variateur avant de commuter le contacteur en
sortie du variateur.

A AVERTISSEMENT

Electrisation due & des condensateurs déchargés partiellement.
Blessures graves ou mortelles.

» Couper l'alimentation du variateur. Aprés coupure de I'alimentation, respecter au
moins la durée de coupure minimale suivante :

— 1 minute

A AVERTISSEMENT

Danger d0 a un redémarrage involontaire du moteur.
Blessures graves ou mortelles.
* Respecter les consignes de mise en service.

» Désactiver tous les signaux de commande.

A AVERTISSEMENT

Risque de brllures di aux surfaces chaudes de I'appareil (p. ex. du radiateur).
Blessures graves.
* Ne toucher I'appareil que lorsqu'il est suffisamment refroidi.

REMARQUE

» La fréquence de sortie maximale est de 120 Hz dans tous les modes de fonction-
nement.

* En cas de dépassement de la fréquence de sortie maximale, la diode d'état du
MOVIMOT® clignote lentement en rouge (défaut 08 "Surveillance vitesse").

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

10

81



1 Fonction
Signification des diodes

10.2 Signification des diodes

L'interface EtherCAT® MFE dispose de cing diodes de diagnostic.

+ Ladiode "RUN" signale I'état de fonctionnement de I'interface bus de terrain MFE.

+ Ladiode "ERR" sert a I'affichage des défauts EtherCAT®.
+ Ladiode "SYS-F" sert a I'affichage des défauts systéme.
+ Les diodes "L/A" (Link/act) signalent I'activité des ports EtherCAT® X11 + X12.

10.2.1 Diode "RUN"

S\

I

DIC@ DI+H@ DI4+@-DO0
x|
xizout (D D || D

DI2@ DI3@ DI5@DO1 =

J

8818105483

La diode "RUN" signale I'état de l'interface EtherCAT® MFE.

Diode Etat de fonction- | Signification

nement
OFF INIT L'interface EtherCAT® MFE est a I'état INIT.
vert PRE- La communication est possible par messagerie,
clignote OPERATIONAL mais pas par données process.
vert SAFE- La communication est possible par messagerie et
s'allume OPERATIONAL par données process. Les sorties des esclaves ne
une fois sont pas encore affichées.
vert OPERATIONAL La communication est possible par messagerie et
ON par données process.

10.2.2 Diode "ERR"

La diode "ERR" indique les défauts EtherCAT®.

Diode

Signification

OFF

La communication EtherCAT® de l'interface EtherCAT® MFE est en état

de fonctionnement.

rouge

scintille

Un défaut de boot a été détecté. L'état INIT a été atteint mais le para-
meétre "Change" dans le registre d'état AL est sur "0x01:change/error".
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Diode

Signification

rouge

clignote

Configuration non valide

rouge

s'allume
une fois

L'application esclave a modifié I'état EtherCAT® automatiquement. Le

paramétre "Change" du registre d'état AL est réglé sur "0x01:change/er-

ror

rouge

s'allume
deux fois

Apparition d'un time out du watchdog au niveau de I'application

rouge
ON

Un time out du watchdog PDI s'est produit.

Définition des états d'affichage

Affichage
de la
diode

Définition

Déroulement chronologique

ON

L'affichage est allumé en per-
manence

OFF

L'affichage n'est pas allumé.

scintille

L'affichage alterne entre éteinte | |

et allumée a intervalles régu-
liers avec une fréquence de
10 Hz.

scintille
une fois

L'affichage scintille une fois,
puis il y a une phase d'extinc-
tion.

clignote

L'affichage alterne entre éteinte
et allumée a intervalles régu-
liers avec une fréquence de
2,5 Hz (200 ms allumée,

200 ms éteinte).

on
200ms
off

200ms ‘

s'allume
une fois

L'affichage s'allume une fois
brievement (200 ms), puisil y a
une phase d'extinction prolon-
gée (1000 ms).

200ms

- 1s—»

s'allume
deux fois

L'affichage s'allume briévement
deux fois de suite, puis il y a
une phase d'extinction.

200ms

200ms | 200ms

- 1s—»
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1 Fonction
Signification des diodes

10.2.3 Diode "SYS-F"

Le tableau suivant indique les différents états de la diode "SYS-F".

Diode
SYS-F

Signification

Action

OFF

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

Rouge
ON

L'interface MFE ne peut pas
échanger de données avec l'en-
trainement MOVIMOT®.

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

Vérifier I'alimentation du variateur
MOVIMOT®.

Rouge
clignote

(toutes les
2s)

Défaut d'initialisation ou défaut
grave de la MFE

Consulter I'état de défaut a 'aide de
MOVITOOLS® MotionStudio.

Supprimer la cause du défaut puis
l'acquitter.

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

Chaque raccordement EtherCAT® pour cébles EtherCAT® entrants (X11 IN) et sor-
tants (X12 OUT) est équipé d'une diode "L/A" (Link / Activity). Ces diodes signalent si
la liaison EtherCAT® vers l'appareil précédent ou suivant est présente/activée.

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

Diode

Signification

OFF

Absence de liaison EtherCAT®

vert
ON

Le cable EtherCAT® est raccordé.

vert

scintille

La communication Ethernet est activée.

rouge

clignote

La communication Ethernet est désactivée.
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Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus

11

11.1

11.1.1

Module répartiteur de bus MF../Z.6. 1 1

Instructions de mise en service supplémentaires pour modules
répartiteur de bus

Procéder a la mise en service selon les instructions du chapitre "Mise en service".

Tenir compte également des remarques suivantes concernant la mise en service des
modules répartiteur de bus.

Module répartiteur de bus MF../Z.6.

Interrupteur marche/arrét

L'interrupteur marche/arrét sur le module répartiteur de bus Z.6. protége le cable
hybride des surcharges et permet la commutation des alimentations suivantes.

* Alimentation réseau
* Alimentation DC 24 V

A AVERTISSEMENT

Danger d'électrisation d0 aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement
et le module répartiteur de bus.

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

+ Mettre le module répartiteur de bus hors tension. Aprés coupure de l'alimenta-
tion, respecter au moins la durée de coupure minimale suivante : 1 minute

Schéma de principe

"Safety Power”

I_I:I| [1]

X1 — X40 [— X20/X29
~] N[ ™
N | | | > >
S IEF-
’—0

e

---C|C N
I 1
ST RS485
+|
0n un
oo
MFZ.6F
X9 [2]
X40 X29 X20
Q - n
@g‘_@i} !i\H\H\H\H\H\H\H\H\lai\la/\l’/\lgi\H\H\H\H\H\J,
=5 ST

X40 24V GND
Safety Power  PE

[1] Pontage pour l'alimentation du MOVIMOT® a partir de I'alimentation DC 24 V de
I'interface bus de terrain (cablage d'usine)
[2] Raccordement du cable hybride
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1 1 Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus
Module répartiteur de bus MF../MM../Z.7.

11.2  Module répartiteur de bus MF../MM../Z.7.

11.2.1 Controler le mode de branchement du moteur

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

©C " © 0O

w2 U2 V2 VP
ur vi wi

O O O O

REMARQUE

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

j=de

Schéma de principe
"Safety Power”

I_|:I|[1]

X1 —  X40 —  X20/X29
~| N ™ >0 3 (a)
| | a (% S (%
MF../MQ..
N
7 RS485
+ '
nw
oCloc
MOVIMOT®
—| QN
ol>2 IR EE
MFZ.7F
X9 [2]
X40 X29 X20

I |

L1 1
|- |
I Y Y

X40 24V GND
Safety Power PE

[1] Pontage pour I'alimentation du MOVIMOT® & partir de la tension DC 24 V de
l'interface bus de terrain (cablage d'usine)
[2] Raccordement du cable hybride
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Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus 1 1
Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8.

11.2.2 Céablage interne du variateur MOVIMOT® dans le module répartiteur de bus

A
mH o o
>
h §]i£ - — o< |w|o|~]| o
[2] W~ N oo W
EH JE S R [ B A (e
TH
X6

} (3]

13 |15

X4

X1

9007200441652619

[11 Interrupteur DIP pour le réglage du mode de raccordement (X ou A)
S'assurer que le mode de raccordement du moteur raccordé est en confor-

mité avec la position de l'interrupteur DIP.
[2] Attention au sens de marche autorisé
(en standard, les deux sens de rotation sont autorisés)

Les deux sens de rota- Seule la rotation a Seule la rotation a droite est
tion sont autorisés. gauche est autorisée. autorisée.
> >
S E|2|x AL E Elolx
F
TH TH TH

[3] Raccordement pour résistance de freinage interne (uniquement pour moteurs

sans frein)

11.3  Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8.

11.3.1  Interrupteur marche/arrét

L'interrupteur marche/arrét du module répartiteur de bus Z.8. permet la commutation

simultanée des alimentations suivantes.
* Alimentation réseau
* Alimentation DC 24 V

A AVERTISSEMENT

Danger d'électrisation d0 aux tensions dangereuses dans le boitier de raccordement

et le module répartiteur de bus.

L'interrupteur marche/arrét ne met hors tension que le moteur et son MOVIMOT®,

mais pas le module répartiteur de bus lui-méme.

» Couper l'alimentation du variateur. Aprés coupure de I'alimentation, respecter au

moins la durée de coupure minimale suivante.
— 1 minute
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1 1 Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus
Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8.

Schéma de principe
"Safety Power”

|_|:I|[1]

X1 —  X40 —{ X20/X29
—| N ™ > |0 3 (m)
J\X\ MF../MQ..
N
4 RS485
+ '
nw
oCloc
MOVIMOT®
~—| QN
o> oI EE
MFZ.8F
X9 [2]
X40 X29 X20

B C5d F
l/\W\W\H\H\H\H\H\H\H\H\H\JI/VW\W\W\H\H\JIV

X40 24V GND
Safety Power  PE

9007200441668363

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

11.3.2 Controler le mode de branchement du moteur

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

"0 ©
w2 U2 V2 V

ur vi w
O O O

1162529803

REMARQUE

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

jde
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Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus

Variateur MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

11.3.3 Céablage interne du variateur MOVIMOT® dans le module répartiteur de bus

(1]

(2]

(3]
(4]

A
[”H ° o
T RERE] elre o)y
2
2
@
TH
o
> 599
(a\}

9007200441675147

Interrupteur DIP pour le réglage du mode de raccordement (L ou A)

S'assurer que le mode de raccordement du moteur raccordé est en confor-
mité avec la position de l'interrupteur DIP.

Attention au sens de marche autorisé

(en standard, les deux sens de rotation sont autorisés)

Les deux sens de rota- Seule la rotation Seule la rotation
tion sont autorisés a gauche a droite
est autorisée. est autorisée.
> >
S E||x SIE- E Elalc
TH TH TH

Raccordement pour résistance de freinage interne (uniquement pour moteurs
sans frein)
Interrupteur marche/arrét

11.4  Variateur MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

Le chapitre suivant décrit les modifications en cas d'utilisation du MOVIMOT® intégré
au module répartiteur de bus par rapport a une utilisation avec MOVIMOT® intégré au
moteur.

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

Interrupteurs DIP
$1

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

S1 1 2 3 4
Signification Adresse RS485
20 2 2° 23
MOVIMOT® 1 ON 1 1 1 1
OFF 0 0 0 0

11
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Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus
Variateur MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

11

S1 5 6 7 8
Signification Protection Taille du Fréquence de Stabilité
moteur moteur découpage marche a
vide
ON OFF Moteur d'une Variable ON
taille inférieure | (16, 8, 4 kHz)
a celle norma-
lement atten-
due
OFF ON adaptée 4 kHz OFF
Potentiométre de 11004
consigne f1 Hz
75+
107

(1]
9007200441723659

[11 Réglage usine

Tous les autres réglages sont identiques a ceux pour un entrainement MOVIMOT®
avec variateur intégré. Voir la notice d'exploitation MOVIMOT®.

11.4.2 Fonctions spéciales pour MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

Les fonctions spéciales suivantes sont disponibles en cas d'utilisation d'un
MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus Z.7., Z.8. ou Z.9. (avec restrictions).
La description détaillée des fonctions spéciales figure dans la notice d'exploitation
MOVIMOT ©.

Fonction spéciale

Restriction

1 |MOVIMOT® avec durées de rampe rallongées

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

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

non disponible

MOVIMOT® avec paramétrage par bus

non disponible

MOVIMOT® avec protection thermique moteur
dans le module répartiteur de bus Z.7., Z.8. ou
Z.9.

6 |MOVIMOT® avec fréquence de découpage
maximale 8 kHz

7 |MOVIMOT® avec démarrage / arrét rapide

Le frein mécanique doit étre
piloté uniquement par
MOVIMOT °. Le pilotage du
frein par la sortie relais n'est
pas possible.
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Instructions de mise en service supplémentaires pour modules répartiteur de bus
Variateur MOVIMOT® intégré au module répartiteur de bus

j=de

Fonction spéciale Restriction
8 |MOVIMOT® avec fréquence minimale 0 Hz -
10 | MOVIMOT® avec fréquence minimale 0 Hz et |-
couple réduit aux basses fréquences
11 | Surveillance de la rupture de phase réseau -
désactivée
12 | MOVIMOT® avec démarrage / arrét rapide et Le frein mécanique doit étre
protection thermique moteur dans le module ré- | piloté uniquement par
partiteur de bus Z.7., Z.8. ou Z.9. MOVIMOT ©. Le pilotage du
frein par la sortie relais n'est
pas possible.
14 | MOVIMOT® avec compensation de glissement |—
désactivée
REMARQUE

La fonction spéciale 9 "MOVIMOT® pour applications de levage" et la fonction spé-
ciale 13 "MOVIMOT® pour applications de levage avec contréle n élargi" ne sont pas
autorisées avec les variateurs MOVIMOT® intégrés dans un module répartiteur de
bus 2.7.,Z.8. ou Z9. .

11
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12

Protocole MOVILINK®
Codage des données process

12

12.1

12.1.1

12.1.2

1213

Protocole MOVILINK®

Codage des données process

Tous les systétmes de bus de terrain utilisent les mémes informations de données
process pour le pilotage et la définition de la consigne. Le codage des données
process est réalisé selon le protocole MOVILINK®, utilisé sur toute la gamme élec-
tronique de SEW.

Dans le cas des entrainements MOVIMOT® raccordés sur modules répartiteur de
bus..Z.1, .23, .26, ..Z.8 ou ..Z.9, on distingue généralement les variantes suivantes.

+ Deux mots de données process (2 DP)
+ Trois mots de données process (3 DP)

Master
'lﬂ'”‘r'r' ] Po1 | Po2 | PO3 |]
[ e1 | P2 [ PB |
- PI
1191917323

SP = Sorties process EP = Entrées process
PO1 = Mot de commande P11 = Mot d'état 1
PO2 = Vitesse (%) P12 = Courant de sortie
PO3 = Rampe PI3 = Mot d'état 2

Deux mots données process

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

Trois mots données process

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

Sorties process

Les sorties process sont transmises de la commande amont au variateur
MOVIMOT® (informations de pilotage et consignes). Elles ne sont actives dans le
MOVIMOT® que si 'adresse RS485 sur le variateur MOVIMOT® (interrupteurs DIP
S1/1 a S1/4) n'est pas réglée sur "0".

Le MOVIMOT® peut étre piloté a I'aide des données sortie process suivantes.
+ SP1: Mot de commande

+ SP2: Vitesse [%] (consigne)

+ SP3: Rampe
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SP1 : Mot de _|
commande

SP2 : Consigne —

SP3 : Rampe
(uniquement si

protocole a trois

Protocole MOVILINK®
Codage des données process

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

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

(tenir compte de la notice d'exploitation
MOVIMOT®)

Bloc de commande de base

15 /14 |13 |12 |11 |10 | 9 | 8 | 7 6 5 4|32 1|0

réservé pour fonctions spéciales = "0" "" = | réservé "110"
Reset ="0" = marche
sinon arrét

Valeur de pourcentage avec signe / 0,0061 %
Exemple : -80 % / 0.0061 % =-13115 = CCC5,,,

Durée de 0 a 50 Hz en ms (plage : 100 — 10000 ms)
Exemple : 2.0 s = 2000 ms = 07D0;,.,

mots)

Mot de commande, bits 0 — 2

L'instruction de commande "Libération" est activée a I'aide des bits 0 — 2 via la défini-
tion du mot de commande = 0006,,,. Pour libérer le MOVIMOT®, ponter en plus au
+24 V l'entrée binaire correspondant au sens de rotation demandé (DROITE et/ou
GAUCHE).

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

Mot de commande, bit 6 = reset

Vitesse [%]

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

La consigne de vitesse est indiquée en valeur relative sous forme de pourcentage par
rapport a la vitesse maximale réglée via le potentiométre de consigne 1.

Codage : C000,,,=-100 % (rotation a gauche)
4000, = +100 % (rotation a droite)
— 1 digit = 0.0061 %

Exemple : 80 % f .., sens de rotation GAUCHE

Calcul : -80 % / 0.0061 = -13115,,, = CCC5,,,

12
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1 2 Protocole MOVILINK®

Codage des données process

Rampe
Si I'échange de données process est effectué via trois mots données-process, la
valeur de la rampe a suivre est transmise via la sortie-process SP3. En cas de pilo-
tage de l'entrainement MOVIMOT® par deux mots données process, on utilise la
rampe réglée a l'aide de la molette t1.
Codage : 1 digit=1ms
Plage : 100 — 10000 ms
Exemple : 2.0s=2000ms =2 000y, = 07DO0,,

12.1.4 Entrées-process

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

« EP1: Mot d'état 1
« EP2: Courant de sortie
e EP3: Motd'état 2

EP1 : Mot d'état 1

15/14/13/12|/11|10 /9|8 /7 /65|43 /2 /1|0

t Régulateur libéré = "1"

Etat de I'appareil
—— Variateur prét = "1"

(bit 5="0")
04 = fonctionnement 24 V Sorties process libérées =
24 = pas de libération "

4,.. = marche

18,4, = mode manuel acti- réservé

vé
réservé

Numéro de défaut

(bit 5="1") Défaut/Avertissement = "1"
réservé
réservé

EP2 : Mesure de courant

15/14/13/12/11|10 /9876 /54|32 1|0

Entier hexadécimal de 16 bits avec signe x 0.1 % Iy
Exemple : 0320, =800 x 0.1 % Iy,=80 % Iy
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EP3 : Mot d'état 2

(uniquem. pour protocole 3 mots)

15

14

13

12

11

10

9

8

76/5/4/32{1/0

Protocole MOVILINK®
Codage des données process

t Regulateur libéré = "1"

Variateur prét = "1"

Sorties process libérées = "1"

réservé

réservé

Défaut/Avertissement = "1"

réservé

réservé

01 (frein)

"1" : Frein serré
"0" : Frein débloqué

02 (prét)

I1 (droite)

I2 (gauche)

I3 (consigne f2)

réservé 0

12
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1 2 Protocole MOVILINK®
Mot d'état MFE

12.2 Mot d'état MFE

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

2 octets état MFE
Octet n+1 Octet n

maitre bus <1 [18]1a[13[12[11[10 o[8[ 7] 6] 5 [4 [ 3] 2] 1 0] <O mFE

réservé = "0"

7 : Défaut systéme MFE

8 : Surcharge tension actionneur DOO

Etat MFE

9 : Surcharge tension actionneur DO1

réservé = "0"

12 : Surcharge tension capteurs groupe |

réservé = "0"

28240664459

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

L'état logique de communication "0" indique a chaque signal I'état "OK". C'est
pour-quoi les séquences de démarrage asynchrones de I'API et de l'appareil ne
généerent pas de message de diagnostic erroné au démarrage du systéme
(démarrage du bus avec données utiles = 0).

Bit d'état MFE Nom du diagnostic par bus Fonction et codage
0,1,2 réservé -
7 Défaut systéme MFE Défaut systéme MFE

1 = défaut systéme MFE présent
0=0K

Pour plus d'informations, voir I'index de
parametre 8310.

8 Surcharge tension actionneur DOO Court-circuit ou surcharge de I'alimenta-
tion des actionneurs pour la sortie DO0O

1 = court-circuit ou surcharge DOO
0=0K

9 Surcharge tension actionneur DO1 Court-circuit ou surcharge de I'alimenta-
tion des actionneurs pour la sortie DO1

1 = court-circuit ou surcharge DO1
0=0K

10, 12 réservé -
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Protocole MOVILINK®
Mot d'état MFE

Bit d'état MFE

Nom du diagnostic par bus

Fonction et codage

12 Surcharge tension capteurs groupe | Court-circuit ou surcharge de I'alimenta-
tion des capteurs groupe | (VO24-I)
1 = court-circuit ou surcharge de l'alimen-
tation des capteurs
0 = alimentation capteurs OK

13,14, 15 réservé -

12
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Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio
A propos de MOVITOOLS® MotionStudio

13 Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio

13.1 A propos de MOVITOOLS® MotionStudio

13.1.1 Taches

Le logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio permet I'exécution uniforme des
fonctions suivantes.

« Etablissement de la communication avec les appareils
» Exécution des fonctions avec les appareils

13.1.2 Principe de fonctionnement

Présentation

L'illustration suivante montre le principe de fonctionnement du pack logiciel
MOVITOOLS® MotionStudio.

Tenir compte du fait que cette illustration montre uniqguement les liaisons logiques et
non pas les liaisons matérielles.

Commande installation —
Niveau installation API RRERER ‘“

- 3
Commande systéeme 1
Niveau systéme (1

0) Fonctions  Outils Serveur de communication SEW
SBus Profibus = Ethernet [
Q Paramétrage Sériel S7-MPI industriel ||

& Mise en service =3 d}g?
o ) [2
Visualisation et diagnostic

% Programmation I I (3]
i [4]

Commande appareil
Niveau application

Firmware} Firmware} Firmware}

Firmware) Fimware) Fmware) —opareis
Ve Vi P

- -— w —_— -7 —

ixﬁ\\/ i\:l\\/ X \\/ Entrainements

9007200448893451

[1] Canal de communication pour bus de terrain ou Ethernet industriel

[2] Logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio avec serveur de communication SEW intégré
[31 Communication entre participants du bus de terrain ou du réseau Ethernet industriel

[4] Canal de communication via convertisseur avec le SBus (CAN) ou sériel

Ingénierie via convertisseur

Les appareils étant compatibles avec I'option de communication "SBus" ou "Sériel", il
est possible d'utiliser un convertisseur adapté pour l'ingénierie.
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Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio
Premiers pas

Le convertisseur est un équipement matériel complémentaire disponible auprés de
SEW. Celui-ci permet de relier le PC d'ingénierie avec I'option de communication adé-
quate de l'appareil.

Le convertisseur nécessaire dépend des options de communication de l'appareil
concerné.

Canaux de communication

Fonctions

Pour établir la communication avec les appareils, le logiciel d'ingénierie
MOVITOOLS® MotionStudio intégre le serveur de communication SEW.

Le serveur de communication SEW sert a configurer les canaux de communication.
Une fois configurés, les appareils communiquent a I'aide de leurs options de commu-
nication via ces canaux de communication. Quatre canaux de communication au
maximum peuvent étre exploités simultanément.

MOVITOOLS® MotionStudio supporte les types de canaux de communication
suivants.

* Communication sérielle (RS485) via convertisseur

» Bus systéme (SBus) via convertisseur

+ Ethernet TCP/IP, PROFINET IO, EtherNet/IP™, Modbus/TCP
+ EtherCAT®

* Bus de terrain (PROFIBUS DP-V1)

» Interface logicielle standardisée Tool Calling Interface

Les canaux de communication effectivement disponibles parmi ceux de la liste précé-
dente sont fonction de I'appareil et de ses options de communication.

Le logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio permet I'exécution uniforme des
fonctions suivantes.

+ Paramétrage (p. ex. dans I'arborescence parameétres de I'appareil)
* Mise en service

+ Visualisation et diagnostic

* Programmation

MOVITOOLS® MotionStudio propose les outils adéquats pour chaque type d'appareil
et ses fonctions.

13.2 Premiers pas

13.21 Lancer le logiciel et créer un projet

Procéder de la maniére suivante.

1. Dans le menu de démarrage Windows, sélectionner le menu suivant : [Démar-
rer] > [Tous les programmes] > [SEW] > [MOVITOOLS-MotionStudio] >
[MOVITOOLS-MotionStudio]

= MOVITOOLS® MotionStudio est lancé.

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

13
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Premiers pas

13.2.2 Etablir la communication et scanner le réseau
Procéder de la maniére suivante.

1. Dans la barre d'icones, cliquer sur l'icone "Configurer les canaux de communica-

tion" [1].
OeE-B B O 5 + <+ X | [*scan
11
18014399642823819
= La fenétre suivante s'affiche.
1]
Configure communication plugs lﬁ
| v Aoty
| 1 |Eth | Activate Ethercat: No W Activate 2
Emet Activate SMLP: Yes
=
Senal
SBus
[+ Activat
Profibus meivEE
STMPI
KLink
J o
J [ Activate
MOVITODLSE-MotionStudio Ok | abbrechen |
9007217492118283

Dans la liste déroulante, sélectionner le mode de communication [1].
Activer le mode de communication choisi [2].

Pour traiter les réglages du mode de communication choisi, cliquer sur le
bouton [3].

5. Si nécessaire, modifier les paramétres de communication prédéfinis. Pour cela,
voir la description détaillée des canaux de communication.

6. Scanner le réseau en cliquant sur l'icdne "Scan" [1] dans la barre d'icbnes.

he-B & 0 5 + + X | [*Scan

|
1
27021598896943499

13.2.3 Configurer les appareils

Le chapitre suivant décrit, avec I'exemple d'un MOVIFIT®, comment ouvrir les outils de
configuration de I'appareil.
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13.3
13.3.1

Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio
Mode de connexion

Le mode de communication est "Online". L'appareil a été scanné dans l'apercu

communication.

Procéder de la maniére suivante.

1. Sélectionner l'appareil dans I'apergu communication (dans I'exemple, I'étage de

puissance [1]).

2. Ouvrir le menu contextuel en effectuant un clic droit avec la souris.

e

=3 Ethemet
-4 ENIP-192.168.10.4: MTF._E31A
' |‘1 SBus 1
E\“l inteme
L& 1:MTF_AD0155A3

(1]

3. Sélectionner I'outil de configuration de I'appareil (dans I'exemple, le menu [Mise en

2

1. Arborescence paramétres

Comparaison

‘ Mise en route 3 ‘
Programmation 3
Diagnostic 3
MOVITOOLS 4

Bl |

Gérer les composants (Default - Power section) »

Caractéristiques...

route] > [Arborescence paramétres]).

Q Fage de démarrags outils

Arborescence

Ed

O &
H |z
& |
e
]
tl-
i}
|z

Mode de connexion

Présentation

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

EI% Faramétres MOWIFIT® FC

@ 0.
@ 1.
-{E8 3.

H-E4 5.
’ - 6.

@ 7
{8 8.

Affichage de valeurs
Consignes et mmpes acceélén
Limitations et pammétres mot
Fonctions de surveillance
Programmation des bomes
Filotage du moteur

Fonctions speciales

@ Mise en route

EE Arborescence paramétres

“®  Mode manuel

gramme propose les outils Offline ou Online adaptés a I'appareil.

9007201701091851

EE Arborescence paramétres [Default - Power section |

9007201701096203
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Mode de connexion

Le tableau suivant décrit les deux types d'outils.

(1] [2] (3]

Offline tool l

Online tool l

[4]

>

18014399752675211

[1] Disque dur du PC d'ingénierie
[2] Mémoire de travail du PC d'ingénierie
[3] PC d'ingénierie

[4] Appareil

Outils Description

Outils Les modifications réalisées avec les outils Offline sont actives dans un
Offline | premier temps "UNIQUEMENT" dans la mémoire de travail [2].

» Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sdre les modifica-
tions sur le disque dur [1] du PC d'ingénierie [3].

» Pour transférer les modifications dans I'appareil [4], lancer la fonction
"Transfert vers app.". Ceci est possible uniquement lorsque le PC est
connecté a I'appareil via liaison USB.

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

+ Pour transférer les modifications dans la mémoire de travail [2], lancer
la fonction "Transfert depuis app.".

» Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sire les modifica-
tions sur le disque dur [1] du PC d'ingénierie [3].
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Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio 1 3

Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

REMARQUE

fde

Le mode de liaison "Online" NE signale PAS que la liaison avec I'appareil est éta-
blie ou que Il'appareil est prét a communiquer. Si ce type d'information retour est
nécessaire, suivre les instructions du paragraphe "Régler le test d'accessibilité cy-
clique" de l'aide en ligne (ou du manuel) de MOVITOOLS® MotionStudio.

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

MOVITOOLS® MotionStudio s'ouvre dans le mode de liaison réglé a la derniére
fermeture.

13.3.2 Régler le mode de liaison (Online ou Offline)

Pour régler le mode de liaison, procéder comme suit.

1.

(1]
(2]

Sélectionner le mode de liaison.

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

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

OD=-EH T + + X | [t Scan
[
[11 [2]
18014399643939211

Icone "Passer en mode Online"
Icone "Passer en mode Offline"

2. Sélectionner le nceud d'appareil.

3. Accéder au menu contextuel par un clic droit sur la souris pour afficher les outils

de configuration des appareils.

13.4 Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

13.4.1 Raccordement du PC

Les interfaces bus de terrain sont dotées, sous le bouchon d'obturation sur l'interface
bus de terrain, d'une interface de diagnostic RJ10 pour la mise en service, le paramé-
trage et le service. La liaison entre I'interface de diagnostic et un PC ou un ordinateur
portable de type courant est réalisée a I'aide d'un convertisseur avec interface USB.

®

@ @®

@@ [OXO)
MF../MQ..
28082465675

Convertisseurs de signaux

RJ10

I
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Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

Les convertisseurs de sighaux suivants sont disponibles.

Dénomination Référence
USB11A 08248311
USM21A 28231449

Les composants suivants font partie de la fourniture.
+ Convertisseur

» Cable avec connecteur RJ10

» Cable d'interface USB

Etablir la liaison

Pour établir la liaison, procéder comme suit.

v Attendre que le MOVIMOT® soit suffisamment refroidi avant de le manipuler.
Retirer le bouchon d'obturation de l'interface de diagnostic.

2. Relier l'interface bus de terrain et le convertisseur a I'aide du cable avec connec-
teur RJ10.

3. Relier le PC / l'ordinateur portable au convertisseur a l'aide du cable d'interface
USB.

Installer le pilote

Les pilotes pour convertisseur sont copiés sur le PC lors de linstallation de
MOVITOOLS® MotionStudio.

Procéder de la maniére suivante.
1. S'assurer que le PC dispose des droits d'administrateur local.
2. Relier le convertisseur au PC via une prise femelle USB libre.
= Le nouveau matériel est détecté et I'assistant installe les pilotes.

= Le convertisseur est prét.

Controéler le port COM du convertisseur de signaux sur le PC
Procéder de la maniére suivante.

1. Sur le PC, sélectionner, dans le menu de démarrage de Windows, le menu
suivant : [Démarrer] > [Réglages] > [Panneau de configuration] > [Systeme].

Ouvrir I'onglet "Hardware".
Cliquer sur [Gestionnaire des appareils].
Ouvrir le répertoire "Raccordements (COM et LPT)".

= Le port COM virtuel qui a été attribué au convertisseur s'affiche (p. ex. "USB
Serial Port (COM3)").

Afin d'éviter tout conflit avec un autre port COM, modifier le port COM du convertis-
seur.

5. Dans le gestionnaire des appareils, sélectionner le port COM du convertisseur de
signaux.

6. Dans le menu contextuel, sélectionner [Propriétés] et attribuer un autre port COM
au convertisseur de signaux.

7. Procéder a un redémarrage afin que les caractéristiques modifiées soient acti-
vées.
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Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio 1 3

Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

13.4.2 Configurer la communication sérielle
Procéder de la maniére suivante.

v |l existe une liaison sérielle entre le PC et les appareils a configurer via le conver-
tisseur.

1. Dans la barre d'icbnes, cliquer sur l'icéne [1].

Oe-E 0| & B Ak + + X |[*5can B
(1]
18014399642823819
= La fenétre suivante s'affiche.
[1] [2] [3]
zl
|
l IV activer
| Sériel LI Port COM: 1, Baudrate: AUTO |
----- | Edier. |
SBus
Ethernet i
Profibus Activer Ethercat: Non M Activer
STMP Activer SMLP: Oui SEEE—
KLink | Edier. |
| = o
Edite
_| I™ Activer
Editer
( - 3
MOVITOOLS @ MationStudio | 0K | Abbrechen |
9007200201683979

2. Dans la liste déroulante [1], sélectionner le mode de communication "Sériel".

= Dans l'exemple, le premier canal de communication est activé [2] sur le mode
de communication "Sériel".
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Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

3. Cliquer sur le bouton [3].

= Une fenétre avec les réglages du mode de communication "Sériel" apparait a
I'écran. L'illustration indique p. ex. le choix du convertisseur de signaux
USB11A comme port COM.

B x|
(1) Sériel

Réglages de base | Fiéaglages avancés |

Port COM: 1 =]
Baudrate: |auTO | (Standard: AUTQ)
| ok | Abbrechen |y
MOVITOOLS®-MationStudio | rechen

9007200201689739

4. Si nécessaire, modifier les parametres de communication indiqués dans les on-
glets "Réglages de base" et "Réglages avancés". La description détaillée des pa-
ramétres de communication figure au chapitre "Paramétres de communication sé-
rielle (RS485)" (— B 106).

13.4.3 Paramétres de communication sérielle (RS485)

Le tableau ci-dessous décrit les [Réglages de base] du canal de communication sé-
rielle (RS485).

Parameétre de Description Remarque

communication

Port COM Port sériel auquel » Siaucune valeur n'est indiquée a cet
est relié le convertis- endroit, le serveur de communication
seur. SEW utilise le premier port disponible.

1 06 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

25809156/FR — 01/2019



25809156/FR — 01/2019

Exploitation du logiciel d'ingénierie MOVITOOLS® MotionStudio
Communication sérielle (RS485) via convertisseur de signaux

Parameétre de
communication

Description

Remarque

Fréquence de
transmission

Vitesse de transmis-
sion selon laquelle le
PC raccordé
communique avec
I'appareil dans le
réseau via le canal
de communication.

Plage de réglage

— 9,6 kbits/s

— 57,6 kbits/s

— AUTO (réglage standard)

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

+ Sileréglage est "AUTQO", les appa-
reils sont scannés successivement
avec les deux fréquences de trans-
mission.

» Régler la valeur initiale pour la recon-
naissance automatique de la fré-
quence de transmission sous [Ré-
glages] > [Options] > [Communica-
tion] .

Le tableau suivant indique les [Réglages avancés] du canal de communication sérielle

(RS485).

Parameétre de
communication

Description

Remarque

Télégrammes de
parameétres

Télégramme avec
un seul paramétre

Est utilisé pour la transmission du para-
meétre isolé d'un appareil.

Télégrammes

Télégrammes avec

Est utilisé pour la transmission du jeu de

tions de la demande
apres dépassement
du time out

multioctets plusieurs paramétres | paramétres complet d'un appareil.
Time out Temps d'attente en |+ Réglage standard
[ms] c|1u maﬁrg — 100 ms (télégramme de para-
jusqu'a réception métres)
d'une réponse de
l'esclave — 350 ms (télégramme multioctets)
» Sitous les appareils ne sont pas dé-
tectés ou que des problémes de
communication apparaissent lors d'un
scannage réseau, augmenter les
valeurs comme suit :
— 300 ms (télégramme de para-
métres)
— 1000 ms (télégramme multioctets)
Répétitions Nombre de répéti- Réglage standard : 3
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Communication via EtherCAT

13.5
13.5.1

Communication via EtherCAT®

Présentation

jde

REMARQUE

Ne pas utiliser les interfaces EtherCAT® non utilisées d'un esclave EtherCAT® a des
fins d'ingénierie. Pour lingénierie, utiliser exclusivement linterface du maitre
EtherCAT® prévue a cet effet.

En plus des données process cycliques, EtherCAT® dispose des fonctions de para-
métres transmises de fagon acyclique. La passerelle de messagerie du maitre
EtherCAT® prend en charge les taches suivantes.

- Ajout des fonctions de paramétres du MOVITOOLS® MotionStudio dans les télé-
grammes EtherCAT®

» Transfert des retours d'information de [I'entrailnement au logiciel
MOVITOOLS® MotionStudio

La passerelle de messagerie et le maitre EtherCAT® peuvent étre installés le méme
appareil ou sur des appareils différents.

Installation sur le méme appareil

Le maitre EtherCAT® et MOVITOOLS® MotionStudio sont installés sur le méme ap-

pareil.

(1]

Q [2]
[
MBXTg] |
[4]
e
EtherCAT )
EtherCAT )
|
—[9]
| |
28243200651

[11 Moniteur

[21 PC d'ingénierie avec maitre EtherCAT®, passerelle de messagerie (MBX) inté-
grée et MOVITOOLS® MotionStudio

[3] Routage IP interne

[4] Interface EtherCAT®

[5] Appareils avec interfaces EtherCAT®
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Communication via EtherCAT

Installation sur des appareils différents

Le maitre EtherCAT® et le PC d'ingénierie avec MOVITOOLS® MotionStudio sont ins-
tallés sur des appareils distincts.

13.5.2

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

(6]
(7]

[5]
" %

(2] (3] 9 (6]
{ MBX

EtherCAT )

_E

EtherCAT )

— 7

| |
S ——

28243204747

PC d'ingénierie avec interface Ethernet et MOVITOOLS® MotionStudio

Réseau Ethernet

Interface d'ingénierie du maitre EtherCAT®

Routage IP interne

Maitre EtherCAT® (p. ex. systéme TwinCAT) avec passerelle de messagerie inté-

grée (MBX)
Interface EtherCAT®

Appareils avec interfaces EtherCAT®

Configuration de la passerelle de messagerie dans le maitre EtherCAT®

Activer le support VoE/EoE de la commande EtherCAT®.

Activer la liaison avec la pile TCP/IP et le routage IP.

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

pas étre modifiée.
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Communication via EtherCAT

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

Advanced Settings
-] State Maching EnE Support I

Master Settings
Slave Settings Wirlual Elheinet Switch indows Metwork
71 Cyclic Frames ¥ Enabla ¥ Connect bo TCP/IP Stack
Distributed Clocks

Ml ax Pofls: 2 3:

‘windows IP Flouling
~ IF Enable Raute

Changes iequie syshem rebooll

Emergency Max Frames: 100
Chagnosis MaxMACId:  [100

& |4

thesCAT Malbax G steway
¥ Enable 169,254, 36 254 ithal MAC: IEI?EI'I 0510 00 00

Connectons 16

3267403275

13.5.3 Régler le réseau sur le PC d'ingénierie

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

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

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

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

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

route -p add [Ziel] MASK [Netzmaske] [Gateway]

.
EX Administrator: CA\Windows\system32\cmd.exe @M

C:sJroute —p add 16%.254.36.254 MASK 255.255.255.255 18.3.64.178 [3]
OK?

c:v> (2]

(1

9007202522149259
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Communication via EtherCAT

13.5.4 Vérifier les réglages réseau

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

Pour vérifier, a I'aide de la commande Ping, si le lien de communication avec la pas-
serelle de messagerie EtherCAT® est configuré correctement, procéder comme suit.

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

« Saisir "Ping" et I'adresse IP de la passerelle de messagerie EtherCAT®. Pour le ré-
glage réseau décrit, la ligne de commande compléte est :

Ping 169.254.61.254

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

"Configuration de la passerelle de messagerie dans le maitre
EtherCAT" (— & 109)

"Régler le réseau sur le PC d'ingénierie" (— E 110)

REMARQUE

Les réglages du maitre EtherCAT © ne sont pas repris.

jde

» Siles réglages du maitre ne sont pas repris, lancer une réinitialisation.

13.5.5 Réglages de communication dans MOVITOOLS® MotionStudio

Configurer le canal de communication avec EtherCAT®
Pour configurer un canal de communication pour EtherCAT®, procéder comme suit.

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

O=-E 1 | 15 + <+ X | [# Scan
(11
1] [2] [3]
\
Configurer les raccordemen|s de communication é,l
L : W Activer
| 1 Activer Ethercat: non ’
| Ethemet ~1 Activer SMLP: oui L
I:I — Editer...
Sériel I
SBus
Profs 10 Aetver
PR SR I L] ST S U WP R T Sl
27021598908604299

Régler les paramétres de communication pour EtherCAT®

Pour régler les paramétres pour la communication via EtherCAT®, procéder comme
suit.

1. Configurer le protocole EtherCAT®. Pour cela, sélectionner l'onglet "Réglages
EtherCAT".

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

3. Si nécessaire, modifier les paramétres de communication prédéfinis. Pour cela,
voir la description détaillée des paramétres de communication pour EtherCAT®.

4. Pour ajouter une adresse IP, cliquer sur [Ajouter adresse IP] [2].

Paramétres de communication pour EtherCAT®

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

Paramétre de Description Remarque
communication

Time out Temps d'attente en [ms] du Réglage par défaut :
client jusqu'a réception 200 ms

d'une réponse du serveur |. | e cas échéant, aug-
menter la valeur si la
temporisation de la
communication génere
des perturbations.

Plage de scannage Adresse de début de la L'indication de valeurs a
depuis : plage de scannage cet endroit permet de ré-
EtherCAT® duire la plage de scannage

EtherCAT® et donc la

Plage de scannage Adresse de fin de la plage durée de scannage
jusqu'a: de scannage EtherCAT® ge.
Adresse IP du maitre Adresse IP de la passerelle |-

EtherCAT® de messagerie dans le

maitre EtherCAT®

1 1 2 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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Déroulement du diagnostic

Le déroulement du diagnostic décrit ci-aprés indique la procédure pour l'analyse des
défauts dans les cas suivants.

+ Le variateur ne fonctionne pas avec EtherCAT®.
« Le variateur ne peut pas étre piloté a l'aide du maitre EtherCAT®.

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

Tenir compte en outre des remarques concernant l'alimentation du chapitre
"Consignes d'’installation pour interfaces bus de terrain et modules répartiteur de
bus" (— B 35).

Etape 1 : vérifier que le variateur est raccordé correctement sur EtherCAT®.

Les connecteurs de bus sont-ils branchés sur le maitre et sur NON — [A]
l'interface EtherCAT® ?
Oul
1
Quel est le comportement des diodes "L/A" sur l'interface OFF — [A]
EtherCAT® ?
ON
!
L'interface EtherCAT® est-elle raccordée correctement sur NON — [A]

EtherCAT® ? Vérifier le raccordement EtherCAT® sur X11 IN
(EtherCAT® entrant) et X12 OUT (EtherCAT® sortant).

Ooul
!

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

[A] Vérifier le cablage du bus.

Etape 2 : quel est le comportement de la diode "RUN" ?

Diode Le maitre a-t-il commuté l'esclave en état Ooul — [A]
"RUN"=OFF |INIT ?

U © NON — [B]
La diode "RUN"|L'esclave est a I'état PRE-OPERATIONAL. — [C]
clignote en vert
La diode "RUN" |L'esclave est a I'état SAFE-OPERATIONAL. — [C]
s'allume une
fois en vert
La diode "RUN" | L'esclave est a I'état OPERATIONAL. — [C]
s'allume en vert

[A] Exécuter le démarrage du bus dans le maitre.

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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[B]

L'interface EtherCAT® est défectueuse.

[C]

Passer a I'étape 3. Quel est le comportement
de la diode "ERR" ?

Etape 3 : quel est le comportement de la diode "ERR" ?

Diode
IIERR“ =
OFF

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

!

La communication de l'interface EtherCAT® est en état de fonctionne-
ment.

Cas 2:

+ Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERA-
TIONAL).

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

l

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

!

Lancer la communication par données process.

La diode
IIERR"
scintille

Condition préalable

» Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERA-
TIONAL).

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

|

Un défaut de boot a été détecté. Démarrer l'interface EtherCAT®.

|

Si la diode "ERR" continue a scintiller, l'interface EtherCAT® est défec-
tueuse.

1 1 4 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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La diode |Cas 1 :la diode "RUN" s'allume en vert (I'esclave est a I'état OPERA-
"ERR" cli- | TIONAL).
gnote |
deux fois
enrouge |Time out bus de terrain, activer données sortie process.
Cas 2:
» Ladiode "RUN" clignote en vert (I'esclave est a I'état PRE-OPERA-
TIONAL).
* Ladiode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).
!
Time out du watchdog — Exécuter le démarrage du bus dans le maitre
et mettre I'esclave a I'état OPERATIONAL.
!
Lancer la communication par données process.
La diode |Condition préalable
"ERR" . | a diode "RUN" clignote en vert ('esclave est a I'état PRE-OPERA-
s'allume TIONAL).
une fois . " . . . <
enrouge | La diode "RUN" s'allume une fois en vert (I'esclave est a I'état SAFE-
OPERATIONAL).
l
Une modification d'état non demandée s'est produite. Supprimer le
défaut de configuration et exécuter ensuite un démarrage du bus dans le
maitre.
l
Mettre I'esclave a I'état OPERATIONAL.
1
Lancer la communication par données process.
La diode |Condition préalable
"ERR"cli- |. | 3 diode "RUN" clignote en vert (I'esclave est & I'état PRE-OPERA-
gnote TIONAL).

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

|

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

|

Mettre I'esclave a I'état OPERATIONAL.

l

Lancer la communication par données process.

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

14

115



Service
Diagnostic du bus avec MOVITOOLS MotionStudio

14

14.2 Diagnostic du bus avec MOVITOOLS® MotionStudio

14.2.1

L'interface bus de terrain MF72A dispose d'une interface de diagnostic pour la mise
en service et le diagnostic. Elle permet le diagnostic du bus avec I'arborescence para-

Diagnostic bus de terrain avec I'arborescence paramétres

meétres dans le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio.

1. Relier le PC ou l'ordinateur portable avec l'interface bus de terrain MFE (voir cha-

pitre "Raccordement au PC").

Procéder a un scannage Online.

w

Effectuer un clic droit sur le module de communication et sélectionner le menu
"Parameter tree" [arborescence paramétres]. Dans l'arborescence paramétres, sé-
lectionner le menu "09 Bus diagnostics" [diagnostic du bus].

O ﬁ Tree
i =
2 || =-E3 MFE724 Parameter
= % EI@ 0. Dizplay values
T L= 01, Status digplays
=/ 02. Binary inputs
1y = 05. Binary outputs
_ = 07, Unit data
I i
+
[
[E
.
&

1 1 6 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

% MFET2A Parameter\Display values\Bus diagnostics

EtherCAT Adresse 1001

Anzahl PD 10FD

PC1 Sollwert (MM Steuerwort)

PO2 Sollwert (MM Geschwindigkeit)

PO3 Scllwert (MM Rampe)
PO4 Sollwert (dig Ausgénge)
PO5 Sollwert

POE Sollwert

PO7 Sollwert

PO8 Sollwert

P09 Sollwert

PO10 Sollwert

P11 Istwert (MM Statuswort)
P12 |stwert (MM Strom)

P13 Istwert (MM Statuswort?)
Pl4 |stwert (dig. Eingange)
PI5 |stwert (Modulstatus)

PIE |stwert

PI7 Istwert (HTL high)

PI8 Istwert (HTL low)

P19 |stwert (Counter high)

PO Istwert (Counter low)

RxErrorCount 18176
TxErrorCount 0

LostlinkCount 1

PO Sollwerte

-
-
-
-

Pl Istwerte

00000
00000
00000
00000
00000
00000
01206
00000
C0F06
01303
00000

EtherCAT In X11

EtherCAT Out X12

RxErrorCount a
TxErrorCount i}
LostLinkCount i}

9361315467
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14.2.2 Liste des défauts des interfaces bus de terrain

Code défaut / Réaction Cause Action

Désignation

25 |EEPROM Arrét rapide de Erreur d'accés a 'TEEPROM « Effectuer un reset et repara-
I'entrainement métrer (ATTENTION : dans
MOVIMOT® ce cas la signature est sup-
DO = 0 primée).

En cas de répétition, contac-
ter le service aprés-vente
SEW.

28 | Time out bus
de terrain

Sorties process
=0

DO=0

Pas de communication entre
maitre et esclave pendant la
durée de surveillance configu-
rée.

Vérifier la routine de commu-
nication du maitre.

Vérifier le cable de bus de
terrain.

37 |Défaut Watch-

Redémarrage de

Défaut de fonctionnement du

Contacter le service apres-

dog l'interface bus de |logiciel systéme vente SEW.
terrain MFE
111 | Time out Arrét normal de L'entrainement MOVIMOT® n'a |+  Vérifier I'alimentation en ten-
MOVIMOT © I'entrainement pas pu étre adressé par l'inter- sion et le cablage RS485.
MOVIMOT® face bUS de terrain MFE pen' . Vérifier |es adresses des
dant la durée de time out. participants Conﬂgurés_
112 | Défaut péri- Sans réaction Surcharge ou court-circuit « Vérifier I'alimentation.
phérique d'une sortie binaire ou de l'ali- |, Analyser le mot d'état MFE
défaut.
14.3 Controdle et entretien
14.3.1  Variateur MOVIMOT®
Le variateur MOVIMOT® est sans entretien. SEW-EURODRIVE ne définit aucune
opération de contréle et d'entretien pour le variateur MOVIMOT® et l'interface bus de
terrain.
Exception : en cas de stockage longue durée, tenir compte des remarques du chapitre
"Stockage longue durée" (— B 118).
14.3.2 Réparations
Les réparations sont réalisées exclusivement par SEW-EURODRIVE.
14.4 Remplacement d'appareil
14.41 Remarques concernant le remplacement d'appareil

L'interface bus de terrain MFE dispose de la fonctionnalité de remplacement rapide de

d'appareil.

14
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14.4.2

En cas de nécessité de remplacer l'interface bus de terrain MFE, l'installation peut
étre remise en service rapidement en adaptant simplement la position des interrup-
teurs DIP.

Procéder a un remplacement d'appareil

A AVERTISSEMENT

Danger d'électrisation di aux tensions dangereuses dans le boitier de raccorde-
ment. Des tensions dangereuses peuvent persister jusqu'a une minute aprés la cou-
pure du réseau.

Blessures graves ou mortelles.

+ Avant de retirer le variateur MOVIMOT?®, le mettre hors tension a l'aide d'un dis-
positif de coupure adapté.

» Le protéger contre toute mise sous tension involontaire.

+ Attendre au moins une minute avant de retirer le variateur MOVIMOT®.

Pour remplacer l'interface bus de terrain MFE, procéder de la maniére suivante.

Desserrer les vis de fixation et retirer l'interface bus de terrain MFE du module ré-

partiteur de bus.

Régler les interrupteurs DIP S1/1 a S1/4 de la nouvelle interface bus de terrain
MFE a l'identique des interrupteurs DIP de l'interface bus de terrain MFE rempla-
cée.

Placer la nouvelle interface bus de terrain MFE sur le module répartiteur de bus.
Fixer l'interface bus de terrain MFE a I'aide de quatre vis.
Mettre le module répartiteur de bus avec la nouvelle interface bus de terrain MFE

sous tension.

14.4.3 Remplacement d'un MOVIMOT®

REMARQUE

fde

dans la notice d'exploitation MOVIMOT ® MM..D.

Les informations concernant le remplacement d'un variateur MOVIMOT® figurent

14.5 Stockage longue durée

En cas de stockage longue durée, mettre I'appareil avec le variateur sous tension tous
les deux ans pendant cing minutes minimum ; en cas de non-respect de cette

consigne, la durée de vie de I'appareil pourrait en étre réduite.

1 1 8 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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14.6 Procédure en cas de non-respect des préconisations de maintenance

Les variateurs contiennent des condensateurs électrolytiques qui sont sujets au
vieillissement lorsque I'appareil reste hors tension. Cet effet peut entrainer I'endom-
magement des condensateurs si I'appareil est branché directement sur la tension no-
minale au terme d'une longue période de stockage.

En cas de non-respect des préconisations de maintenance, SEW-EURODRIVE re-
commande d'augmenter la tension réseau progressivement, jusqu'a atteindre la ten-
sion maximale. Ceci peut notamment s'effectuer a I'aide d'un transformateur dont la
tension de sortie sera réglée conformément aux indications suivantes. Aprés cette ré-
génération, I'appareil peut soit étre mis en service immédiatement, soit le stockage
longue durée étre poursuivi en respectant les préconisations de maintenance.

Les seuils suivants sont recommandeés.

Appareils AC 400 /500 V

+ Seuil1:AC 0V aAC 350 V durant quelques secondes
* Seuil 2: AC 350 V durant 15 minutes

» Seuil 3: AC 420 V durant 15 minutes

» Seuil 4 : AC 500 V durant 1 heure

14.7 Recyclage

Ces appareils sont composés de :
« fer

* aluminium

* cuivre

+ plastique

* composants électroniques

Ces éléments devront étre recyclés selon les prescriptions en vigueur en matiére de
traitement des déchets.

Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT® 1 1 9



15

Caractéristiques techniques

Spécifications électriques

15 Caractéristiques techniques

15.1  Spécifications électriques
MFE72A
Référence 28210034

Alimentation de I'électronique

U=+24V +/-25 %, I = 150 mA

Séparation des potentiels

« Raccordement EtherCAT® hors potentiel
» Entre logique et tension d'alimentation 24 V
« Entre logique et périphérie/entrainement via optocoupleurs

Raccordement du bus

2 x connecteur M12

Entrées binaires (capteurs)

Compatible automate selon EN 61131--2 (entrées binaires de type 1)
Ri = 3.0 kQ,

Temps d'échantillonnage 1 ms env.

Niveau de signal

15V —-+30V :"1" = contact fermé
-3V -+5V :"0" = contact ouvert

Longueur de liaison admissible

30 m max.

Alimentation capteur

Courant nominal

Chute de tension interne

DC 24 V selon EN 61131-2, protégée contre tension externe et court-
circuit

2 500 mA

1V max.

Sorties binaires (actionneurs)

Niveau de signal

Courant nominal

Courant de fuite

Chute de tension interne

Longueur de liaison admissible

Compatible automate selon EN 61131-2, protégée contre tension
externe et court-circuit

"0"=0V
""=24V
500 mA

0.2 mA max.
1V max.

30 m max.

Longueur de liaison RS485

30 m entre MFE72A et I'entrainement pour un montage en déporté

Température ambiante

-25°C-60°C

Température de
stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (monté sur module de raccordement MFZ.., tous les raccorde-
ments obturés)

1 20 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®
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15.2  Spécifications EtherCAT®

EtherCAT®

Standards

CEI 61158, CEI 61784-2

Fréquence de transmission pos-
sible

100 Mbits/s (duplex)

Raccordement

2 x connecteur M12

Terminaison du bus

Non intégrée, car la terminaison du bus est automatiquement activée.

Couche OSI

Ethernet II

Adresse de station

Réglage via maitre EtherCAT®

Nom du fichier XML

SEW MFE72A.xml

Vendor ID

0x59 (CANopenVendor ID)

Services EtherCAT®

CoE, FoE et EoE(VoE)

15.3 Caractéristiques techniques de l'interface bus de terrain

15.3.1 Modules de raccordement MF../Z.1. avec interface bus de terrain

MF../Z.1.

Somme des courants 16 A

max. admissible

Température ambiante -25°C-60°C
Température de -25°C-85°C

stockage

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain et cable de raccordement moteur montés
et vissés ; tous les raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueur de liaison
admissible

entre module de raccorde-
ment et MOVIMOT®

30 m max.

Poids

environ 1.0 kg

15
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15.4 Caractéristiques techniques des modules répartiteur de bus
15.41 Modules répartiteur de bus MF../Z.3

MF../Z.3.

Tensions de Ues |AC3x380V-10% —AC 500V +10 %
raccordement

AC3x200V-10% —AC 240V +10 %

Fréquence réseau

1:re's

50 - 60 Hz

Somme des courants X1
admissible max.
(borne X1)

max.

32 A (selon UL 30 A max.)

Somme des courants X21
admissible max.
(borne X21)

32 A

Somme des courants X20
admissible max.
(borne X20)

12A

Température ambiante

-25°C-60°C

Température de
stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain et cable de raccordement moteur montés
et vissés ; tous les raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueurs de liaisons
moteur admissibles

30 m max. (avec cable hybride SEW de type B).
En cas de section de cable réduite par rapport a celle du cable réseau,
installer une protection par fusible.

Poids

environ 1.3 kg
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15.4.2 Modules répartiteur de bus MF../Z.6

MF../Z.6.

Tensions de Us, |AC3x380V-10% —AC 500V +10 %
raccordement

AC3x200V-10% —AC 240V +10 %

Fréquence réseau

frés

50 - 60 Hz

Somme des courants X1
admissible max.
(borne X1)

max.

32 A (selon UL 30 A max.)

Somme des courants X21 32 A
admissible max.

(borne X21)

Somme des courants X20 12 A

admissible max.
(borne X20)

Interrupteur marche/arrét

Interrupteur sectionneur et protection de ligne
Type : ABB MS 325 - 9 + HK20

Actionnement de l'interrupteur : noir / rouge, place pour trois cadenas

Température ambiante

-256°C-55°C

Température de
stockage

-256°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau et
cable de raccordement moteur montés et vissés ; obturer tous les
raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueurs de liaisons
moteur admissibles

30 m max. (avec cable hybride SEW de type B)

Poids

environ 3.6 kg

15
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15.4.3

Module répartiteur de bus MF../MM../Z.7.

MF../MM..-..3-00/Z.7.

Variateur MOVIMOT® MM MM MM MM MM
03D 05D 07D 11D 15D

Tensions de Use |[AC3x380V-10% —AC 500V +10 %

raccordement AC 3 x 200 V -10 % — AC 240 V +10 %

Fréquence réseau fos |50—60Hz

Somme des courants X1 |l .. |32 A (selon UL 30 A max.)

admissible max.

(borne X1)

Puissance moteur S1 P ot 0.37 kW 0.55 kW 0.75 kW 1.1 kW 1.5 kW
0.5HP 0.75 HP 1.0 HP 1.5 HP 2.0HP

Courant nominal réseau ||

pour U, = AC 400 V AC1.3A AC1.6 A AC1.9A AC24A AC3.5A

pour U, = AC 230 V AC1.9A AC24A AC35A - -

Courant nominal de In

sortie

pour U, = AC 400 V AC1.6 A AC2.0A AC25A AC3.2A AC4.0A

pour U, = AC 230 V AC25A AC3.2A AC4.0A - -

Tension de sortie Us |0-U.

Somme des courants X21 32A

admissible max.

(bornes X21)

Somme des courants X20 12A

admissible max.
(bornes X20)

Température ambiante

-25 °C — 40 °C (réduction Py : 3 % Iy par K jusqu'a 60 °C max.)

Température de
stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau, va-

riateur MOVIMOTP® et cable de raccordement moteur montés et vissés ;

tous les raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueurs de liaisons
moteur admissibles

15 m (avec cable hybride SEW de type A)

Poids

environ 3.6 kg
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Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8. avec point de fonctionnement 400 V/50 Hz

MF../MM..-503-00/Z.8.

Variateur MOVIMOT® MM MM MM MM MM MM MM MM
03D 05D 07D 11D 15D 22D 30D 40D

Taille 1 2 2L

Tensions de Ues |AC3x380V-10% —AC 500V +10 %

raccordement

Fréquence réseau fes |50—60Hz

Somme des courants X1 |l .. |32 A (selon UL 30 A max.)

admissible max.

(borne X1)

Puissance moteur S1 P.ot |0.37 kW |0.55 kW |0.75 kW 1.1 kW 1.5 kW |2.2 kW | 3.0 kW | 4.0 kW
0.5HP |0.75HP| 1.0HP |[15HP |2.0HP |3.0HP |4.0HP |54 HP

Courant nominal réseau || AC1.3 | AC16 | AC19 |[AC24|AC35|AC50|AC6.7|ACT7.3

A A A A A A A A

Courant nominal de Iy AC16 | AC20 | AC25 |AC3.2|AC4.0|AC55|ACT7.3|AC8.7

sortie A A A A A A A A

Tension de sortie U, |0-U,.

Somme des courants X21 32A

admissible max.

(borne X21)

Somme des courants X20 12 A

admissible max.
(borne X20)

Interrupteur marche/arrét

Interrupteur sectionneur
Type : ABB OT16ET3HS3ST1
Actionnement de l'interrupteur : noir / rouge, place pour trois cadenas

Température ambiante

-25 °C — 40 °C (réduction Py : 3 % I par K jusqu'a 55 °C max.)

Température de
stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau, va-
riateur MOVIMOT® et cable de raccordement moteur montés et vissés ;
tous les raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueurs de liaisons
moteur admissibles

15 m (avec cable hybride SEW de type A)

Poids

environ 5.2 kg environ 6.7 kg
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15.4.5

Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8. avec point de fonctionnement 230 V/60 Hz

MF../MM..-233-00/Z.8.

Variateur MOVIMOT® MM MM MM MM MM MM
03D 05D 07D 11D 15D 22D

Taille 1 2

Tensions de raccordement U, |[AC 3 x200V -10% —AC 240V +10 %

Fréquence réseau fes |50—60Hz

Somme des courants X1 |l .. |32 A (selon UL 30 A max.)

admissible max.

(borne X1)

Puissance moteur S1 Pt | 0.37 kW | 0.55kW | 0.75 kW 1.1 kW 1.5 kW 2.2 kW
0.5HP 0.75 HP 1.0 HP 1.5 HP 2.0HP 3.0HP

Courant nominal réseau || AC19A | AC24A | AC35A | AC50A | AC6.7A | AC73A

Courant nominal de In AC25A | AC32A | AC40A | AC55A | AC73A | AC8.7TA

sortie

Tension de sortie U, |0-U,

Somme des courants X21 32A

admissible max.

(borne X21)

Somme des courants X20 12 A

admissible max.
(borne X20)

Interrupteur marche/arrét

Interrupteur sectionneur

Type : ABB OT16ET3HS3ST1
Actionnement de l'interrupteur : noir / rouge, place pour trois cadenas

Température ambiante

-25 °C — 40 °C (réduction Py : 3 % I par K jusqu'a 55 °C max.)

Température de
stockage

-25°C-85°C

Indice de protection

IP65 (interface bus de terrain, couvercle de raccordement réseau, va-

riateur MOVIMOT® et cable de raccordement moteur montés et vissés ;

tous les raccordements obturés)

Interface

PROFIBUS, PROFINET IO, EtherNet/IP™, EtherCAT®, DeviceNet™

Longueurs de liaisons
moteur admissibles

15 m (avec cable hybride SEW de type A)

Poids

environ 5.2 kg

environ 6.7 kg
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Caractéristiques techniques 1 5

Cotes

15.5 Cotes

15.5.1 Cotes des interfaces bus de terrain MF ..Z.1./MQ ../Z.1.
L'illustration suivante indique les cotes des interfaces bus de terrain MF ..Z.1./MQ ../

ZA1..
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Cotes

15.5.2 Cotes des modules répartiteur de bus MF../Z.3., MQ../Z.3.

L'illustration suivante présente les cotes des modules répartiteur de bus MF../Z.3.,

MQ../Z.3. .
1
——— MFE52, MFE62
1
——— MF.22/32, MQ.22/32, MFE72
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N o
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15.5.3

Caractéristiques techniques 1 5

Cotes

Cotes des modules répartiteur de bus MF../Z.6., MQ../Z.6.
L'illustration suivante présente les cotes des modules répartiteur de bus MF../Z.6.,

MQ../Z.6. .
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Cotes

15.5.4 Cotes des modules répartiteur de bus MF../MM03 — MM15/2.7., MQ../MM03 — MM15/Z.7.

L'illustration suivante indique les cotes des modules répartiteur de bus MF../MMO03-
MM15/2.7., MQ../MM03-MM15/Z.7. .

65 <85
P |—| rk
O © oloiiolc
s HIPeeE
OXCICKE)
L RS Ui [leoeel &
o .| leeag 2
@ |® Y ioo00 B
A <K 1. 10000
vy (| floooo ¥
, P O©© o)
1lgse
— © ©
© ® (D00@
- 253.7 .
- 326 _
MFE52, MFE62
M20x1,5 MF.22/32, MQ.22/32, MFE72
i w-ﬂ'—:‘/w.m, MQ.21 M25x1,5
_ A
‘m Iy f i W lé "ﬁ
| F ‘\/
i 7
I
g ~
J | BENEE AN ESES i
- 18 TR Y [ALA el
©| ©
®l gl . IS
o™
Y ! — Y Y YY Y ' [, o \
65, ].35,]
171
P 200 .
27021599304777355

1 30 Manuel — Interfaces et modules répartiteur de bus EtherCAT®

25809156/FR — 01/2019



25809156/FR — 01/2019

15.5.5

MFE52, MFE62

MF.22/32, MQ.22/32, MFE72

MF.21, MQ.21

Caractéristiques techniques
Cotes

15

Cotes des modules répartiteur de bus MF../MM03 — MM15/Z.8., MQ../MM03 — MM15/Z.8.

L'illustration suivante indique les cotes des modules répartiteur de bus MF../MMO03 —
MM15/Z.8., MQ../MM03 — MM15/Z.8. .
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Caractéristiques techniques

15

Cotes
15.5.6 Cotes des modules répartiteur de bus MF../MM22 — MM30/Z.8., MQ../MM22 — MM30/Z.8.
L'illustration suivante indique les cotes des modules répartiteur de bus MF../MM22 —
MM30/Z.8., MQ../MM22 — MM30/Z.8. .
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15.5.7

MFE52, MFE62

MF.22/32, MQ.22/32, MFE72

MF.21, MQ.21

Cotes des modules répartiteur de bus MF../MM40/Z.8., MQ../MM40/Z.8.

L'illustration suivante indique les cotes des modules répartiteur de bus MF../MM40/

Z.8., MQ../MM40/Z 8. .
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Cable hybride pour MFZ.7. + MFZ.8. .................. 63
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Principe de fonctionnement............................ 98
Capot de protection ........ccccceeeeeiiiiiiiiiiceeeeeee. 66
Caractéristiques techniques.............cccceeeeeeeeennn. 120

{07 0] (T O S 127

Module répartiteur de bus MF../MM../Z.7..... 124

Module répartiteur de bus MF../MM../Z.8.

............................................................. 125, 126

Module de raccordement MF../Z.1. .............. 121

Module répartiteur de bus MF../Z.3 .............. 122

Module répartiteur de bus MF../Z6 .............. 123
Carte mémoire

Remplacement d'appareil............ccccvvvevnnnnnnn. 118
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....................................................................... 17
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....................................................................... 18
Configuration
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Configuration et mise en service...........ccccceeee...... 70
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Installation ... 11
Montage ..o 11
Remarques préliminaires .............ccoccccvvvvvveennnn. 9
Consignes d'installation..............coooiin. 24
Altitude d'utilisation > 1000 m au-dessus du
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DUS .. 35
Pose ducabledebus.......ccccccoevvviiiiiiieennnnn. 58
Contacteur réseau...........ccceeeeeviiieee e 39
Controle.....ueeeeeeeiiiii 117
Controle du cablage .......cccccveveeeeiiiiiciiiiieeeeeeee. 65
Convertisseurs de signaux...........cccccceeeeeen. 64, 103
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Module répartiteur de bus Z.3. .................... 128
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Toron de raccordement...............ceoevvevvveennns 25
D
Déclassement...........ccccceeeeiiiiiiiiiiiiiiieee, 39
Derating ..c..ocveeeeeiiiiee e 12
Déroulement du diagnostic pour analyse des

défauts.........coooe 113
Description des données process

Mot d'état MFE ..........oocoiieieiieeeceen 75, 96
Diagnostic

BUS .o, 116
Diagnostic du bus ... 116
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"ERR" oo 82

L L A 84

"RUN" e 82

TOY SF 84
Diodes d'état

Définition des états d'affichage ..................... 83
Documentations complémentaires .............ccccc...... 7
Données process

Détrompage........c.eeeveiiiiiiiieiiiee e 92
E
Echange de données process

Informations de diagnostic ....................... 75, 96

Mot d'état MFE ..o, 75, 96
Embase de raccordement MFZ..

Composition de I'appareil .........cccccvveveeeeneennn. 15
Entrainement MOVIMOT®, raccordement ........... 62
Entrées et sorties

Interfaces bus de terrain............ccccvvvennnnnnnn. 52
Entrées et sorties, raccordement par bornes ...... 52
Entrées et sorties, raccordement par connecteur 54
Entretien ... 119
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MOVIMOT®.....ccoiiiiiiiii e 70
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Module répartiteur de bus MF../Z6................ 85
Informations de diagnostic .........c..c.ccceeeeunene 75, 96
Ingénierie, MOVITOOLS® MotionStudio.............. 98
Installation

Conforme a UL .........ooovvviiiiiiiccicceeeeeeeeee, 40

Contacteur réseau.............cccccvvveeeeeieeeeeeeeee, 39
Installation conforme a UL..........c..oooooo 40
Installation dans des locaux humides ou a l'exté-

=T 24
Installation électrique..........ccccceeeeeeeennnnl. 12, 33

Consignes de sécurité..........ccccvveeeeeeeeeeeeennn, 12
Installation mécanique............ccccciveiiiiiiiiii 24
Installer le pilote pour USB11A sur le PC/I'ordina-

teur portable ..., 104
Interfaces bus de terrain
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Entrées et sorties ..........oooovviiiiiiiiiicicieeen, 52

Liste des défauts ............coccvvriiieeeneeeeciiees 117
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FONCHONS ... 99
TACNES...eeiiiiiieee e 98
Utilisation conforme a la destination des appa-
FEIIS .. 98
N
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Recyclage........cccooiiiiiiiiii e 119
Refroidissement
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Tension d'alimentation via MFZ.1........................ 37
Terminaison du buS ..........coccveeiiiiiiiiiee e 58
Textes de signalisation dans les avertissements .. 6
B ILc= 1] o To o A 11
TwinCAT

Communication avec EtherCAT® ................. 111
Types de communication

Principe de fonctionnement............................ 98
U
USB11A

Installer le pilote sur le PC/I'ordinateur portable

..................................................................... 104
UtIliISation ...........eeeeieiiiiiii e 10
Utilisation conforme a la destination des appareils

....................................................................... 10
\'}
Variateur MOVIMOT®

Cablage interne...........ccccoeeeviiieeeeeeeeeennn. 87, 89

Fonctions spéciales..........ccccccvviiiiiiiiiiicinneee a0

intégré au module répartiteur de bus ............. 89

Réglages usine..........ccccceeviiiieiiiniieee e, 89
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