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Indicaciones generales
Uso de la documentacion

1 Indicaciones generales

1.1 Uso de la documentacion
La presente documentacién son las instrucciones de funcionamiento originales.
Esta documentacion forma parte del producto. La documentacién esta destinada a to-
das aquellas personas que realizan trabajos en el producto.
Conserve la documentacién en un estado legible. Cerciérese de que los responsables
de la instalacion y de su funcionamiento, asi como las personas que trabajan en el
producto bajo responsabilidad propia han leido y entendido completamente la docu-
mentacion. En caso de dudas o necesidad de mas informacion, dirijase a
SEW-EURODRIVE.

1.2 Otros documentos aplicables
Para todos los demas componentes tienen validez las documentaciones respectivas.

1.3 Estructura de las advertencias

1.3.1 Significado de las palabras de indicacion

La siguiente tabla muestra la clasificacion y el significado de las palabras de indica-
cion en las advertencias.

Palabra de indicacion Significado Consecuencias si no se respeta
A PELIGRO Advierte de un peligro inminente Lesiones graves o mortales
A AvISO Posible situacion peligrosa Lesiones graves o mortales
A PRECAUCION Posible situacion peligrosa Lesiones leves
ATENCION Posibles dafios materiales Danfos en el producto o en su entor-
no
NOTA Nota o consejo util: Facilita la mani-
pulacion con el producto.
1.3.2 Estructura de las advertencias referidas a capitulos

Las advertencias referidas a capitulos son validas no solo para una intervencion con-
creta sino para varias intervenciones dentro de un tema. Los simbolos de peligro em-
pleados remiten a un peligro general o especifico.

Aqui puede ver la estructura formal de una advertencia referida a un capitulo:
iPALABRA DE SENALIZACION!
Tipo de peligro y su fuente.

Posible(s) consecuencia(s) si no se respeta.
* Medida(s) para la prevencion del peligro.
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Indicaciones generales
Separador decimal en valores numéricos

1.3.3 Significado de los simbolos de peligro

Los simbolos de peligro en las advertencias tienen el siguiente significado:

Simbolo de peligro |Significado

Zona de peligro general

Advertencia de tension eléctrica peligrosa

Advertencia de superficies calientes

Advertencia de arranque automatico

>B B>

1.3.4 Estructura de las advertencias integradas

Las advertencias integradas estan incluidas directamente en las instrucciones de fun-
cionamiento justo antes de la descripcion del paso de intervencion peligroso.
Aqui puede ver la estructura formal de una advertencia integrada:

A iPALABRA DE SENALIZACION! Tipo del peligro y su fuente. Posible(s) conse-
cuencia(s) si no se respeta. Medida(s) para la prevencion del peligro.

1.4 Separador decimal en valores numéricos

En esta documentacion se emplea el punto como separador decimal.
Ejemplo: 30.5 kg

1.5 Derechos de reclamacion en caso de garantia

Observe la informacion que se ofrece en esta documentacion. Esto es el requisito pa-
ra que no surjan problemas y para el cumplimiento de posibles derechos de reclama-
cion en caso de garantia. Lea la documentacion antes de trabajar con el producto.

1.6 Reciclaje, tratamiento y reutilizacion

En la fabricacion de sus productos, SEW-EURODRIVE se esfuerza por reducir al ma-
ximo el uso de recursos naturales y contribuir asi a una economia circular. En este
sentido juegan un papel clave el reciclaje de materiales y la inspeccién y/o el trata-
miento de componentes devueltos, asi como su reutilizacion en nuevos productos.
SEW-EURODRIVE sdlo utiliza estos procesos si los materiales obtenidos a partir de
ellos corresponden a la calidad de los nuevos productos.
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Indicaciones generales
Nombres de productos y marcas

1.7 Nombres de productos y marcas

Los nombres de productos mencionados en esta documentacion son marcas comer-
ciales o marcas comerciales registradas de sus respectivos propietarios.

1.71 Marcas de Beckhoff Automation GmbH

EtherCAT® y Safety over EtherCAT® son marcas registradas y tecnologias patentadas
licenciadas por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

Safety over

r—s
EtherCAT. EtherCAT.

1.8 Nota sobre los derechos de autor

© 2025 SEW-EURODRIVE. Todos los derechos reservados. Queda prohibida la re-
produccion, copia, distribucion o cualquier otro uso completo o parcial de este docu-
mento.

1
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2 Notas de seguridad

Observaciones preliminares

2 Notas de seguridad

21 Observaciones preliminares

Las siguientes notas basicas de seguridad sirven para prevenir dafios personales y
materiales y se refieren principalmente al uso de los productos que aqui se documen-
tan. Si utiliza ademas otros componentes, observe también sus indicaciones de segu-
ridad y de aviso.

2.2 Obligaciones del usuario

Como usuario, debe garantizar que se tengan en cuenta y se respeten las notas basi-
cas de seguridad. Cercidérese de que los responsables de la instalacion o de funciona-
miento, asi como las personas que trabajan con el producto bajo su propia responsa-
bilidad, han leido y entendido completamente la documentacion.

Como usuario, debe garantizar que todos los trabajos relacionados a continuacion
son realizados exclusivamente por personal especializado cualificado:

+ Emplazamiento y montaje

* Instalaciéon y conexion

* Puesta en marcha

* Mantenimiento y reparacion
» Puesta fuera de servicio

* Desmontaje

Asegurese de que las personas que trabajan en el producto observan los siguientes
documentos, normativas, disposiciones y notas:

+ Las normativas nacionales y regionales de seguridad y prevencién de accidentes
» Etiqueta de seguridad del producto en el producto

* Toda la documentacion de planificacién de proyecto, las instrucciones de instala-
cion y puesta en marcha, asi como los esquemas de conexiones correspondientes
restantes

» No monte, instale o ponga en marcha ningun producto dafiado o deteriorado
* Todas las especificaciones y disposiciones especificas para la instalacién

Asegurese de que las instalaciones en las que esté montado el producto cuentan con
dispositivos de vigilancia y proteccion adicionales. Al hacerlo, observe las disposicio-
nes de seguridad y las leyes sobre medios técnicos de trabajo y normas de preven-
cion de accidentes vigentes.
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Notas de seguridad
Grupo de destino

2.3 Grupo de destino

Personal técnico
para trabajos me-
canicos

Personal técnico
para trabajos elec-
trotécnicos

Cualificacion adi-
cional

Personas instrui-
das

Todos los trabajos mecanicos deben ser realizados exclusivamente por personal téc-
nico cualificado con formaciéon adecuada. En esta documentacién se considera perso-
nal técnico cualificado a aquellas personas familiarizadas con el disefio, la instalacion
mecanica, la solucién de problemas y el mantenimiento del producto, y que cuentan
con las siguientes cualificaciones:

» Cualificacion en Mecanica segun las disposiciones nacionales vigentes
« Conocimiento de esta documentacion

Todos los trabajos electrotécnicos deben ser realizados exclusivamente por un electri-
cista especializado con formacion adecuada. En esta documentacién se considera
personal electricista especializado cualificado a aquellas personas familiarizadas con
la instalacion eléctrica, la puesta en marcha, la solucion de problemas y el manteni-
miento del producto, y que cuentan con las siguientes cualificaciones:

» Cualificacion en Electrotecnia segun las disposiciones nacionales vigentes
» Conocimiento de esta documentacion

Ademas, las personas deben estar familiarizadas con las normas de seguridad y las
leyes vigentes correspondientes en cada caso y con el resto de normas, directivas y
leyes citadas en esta documentacion.

Las personas deben contar con la autorizacion expresa de la empresa para poner en
funcionamiento, programar, parametrizar, identificar y poner a tierra dispositivos, sis-
temas y circuitos de acuerdo con las normas de tecnologia de seguridad.

Todos los trabajos en los demas ambitos de transporte, almacenamiento, instalacion,
funcionamiento y eliminacion de residuos deben ser efectuados Unicamente por per-
sonas instruidas para ello. Dicha instruccién debe capacitar a las personas de tal for-
ma que estas puedan realizar las tareas y los pasos necesarios de forma segura y
conforme a lo prescrito.

24 Seguridad TI

241 Contacto

&)

Si necesita ayuda con la configuracion, péngase en contacto con el Servicio de Aten-
cion al Cliente de SEW-EURODRIVE. Puede informarse acerca de posibles proble-
mas relacionados con la seguridad mediante correo electronico o a través de la
pagina de Internet de Product Security Management. Alli encontrara diversas opcio-
nes de contacto para informar sobre problemas relacionados con la seguridad.

24.2 Seguridad TI del producto

&)

El producto puede ajustarse a diferentes niveles de acceso. Algunos parametros es-
tan protegidos por estos niveles de acceso. La autenticacidon se realiza mediante da-
tos de acceso estaticos. Estos no se utilizan para defenderse de los ataques a la se-
guridad TI, sino como proteccion frente a modificaciones no deseadas.
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Notas de seguridad

Uso indicado

243 Seguridad Tl del entorno

En caso de componentes de accionamiento y control que estan integrados en una red
(p. €j. red de bus de campo, WLAN o Ethernet) es posible efectuar ajustes también
desde lugares mas lejanos. Debido a ello, existe el peligro de que una modificacién
de los parametros exteriormente no visible pueda ocasionar un comportamiento ines-
perado pero no incontrolado del sistema, y de que la seguridad del funcionamiento, la
disponibilidad del sistema y la seguridad de datos se vean afectadas negativamente.

Asegurese de que no puede producirse ningun acceso no autorizado, especialmente
en el caso de sistemas interconectados basados en WLAN o Ethernet e interfaces de
ingenieria. El empleo de estandares de seguridad especificos de la Tl como la seg-
mentacion de la red complementa la proteccién del acceso a los puertos. Encontrara
una vista general de puertos y una vista de los servicios puestos a disposicion de las
interfaces de comunicacién en Online Support. La seguridad Tl del producto solo esta
garantizada cuando se utiliza en un entorno protegido por estrategias Defense-in-
Depth.

Asegurese de que existe una responsabilidad claramente definida en materia de se-
guridad durante el funcionamiento. SEW-EURODRIVE recomienda un sistema de
gestion de seguridad Tl segun ISO/IEC 27001 e ISO/IEC 62443-2-4.

2.5 Uso indicado

El producto esta concebido para su instalacion en sistemas eléctricos 0 maquinas.

En el caso de instalaciéon en sistemas eléctricos o0 maquinas, queda terminantemente
prohibido poner en marcha el producto hasta que se haya constatado que la maquina
cumple las leyes y disposiciones locales. Para el espacio europeo tienen validez, por
ejemplo, la Directiva sobre maquinas 2006/42/CE y la Directiva CEM 2014/30/UE.
Asimismo, observe la norma EN 60204-1 (Seguridad de las maquinas — Equipo eléc-
trico de las maquinas). El producto cumple los requisitos de la Directiva de baja ten-
sion 2014/35/UE.

Las normas citadas en la declaracién de conformidad se aplican al producto.

Los datos técnicos y los datos sobre las condiciones de conexidn los encontrara en la
placa de caracteristicas y en el capitulo "Datos técnicos" de la documentacion. Res-
pete siempre los datos y las condiciones.

De no emplear el producto conforme al uso indicado o emplearlo indebidamente, exis-
te peligro de sufrir lesiones o dafios materiales graves.

No utilice el producto como peldafio de apoyo.
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Notas de seguridad 2

Uso indicado

2.5.1 Uso indicado de la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A

La opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A es un control de seguridad parametrizable
para la produccién de desconexiones y funciones de seguridad. El producto esta des-
tinado para el uso:

» endispositivos de parada de emergencia

* como componente de seguridad en los términos de la Directiva sobre maquinas
2006/42/CE

» como PES para la reduccion de riesgos en los términos de la EN 61508
» en circuitos de seguridad conforme a EN 60204-1

» como PES para seguridad funcional en los términos de la EN 62061

+ como SRP/CS en los términos de la EN ISO 13849

« como unidad para la produccion de las funciones de seguridad segun
EN 61800-5-2

25.2 Limitaciones segun la Directiva europea WEEE 2012/19/UE

Las opciones y los accesorios de SEW-EURODRIVE sélo deben utilizase en combi-
nacion con productos de SEW-EURODRIVE.

253 Aplicaciones de elevacién

Para evitar situaciones con peligro de muerte debido a una caida del elevador, obser-
ve lo siguiente si utiliza el producto en aplicaciones de elevacion:

* El producto no puede utilizarse solo como dispositivo de seguridad en aplicacio-
nes de elevacion.

+ También debera utilizar sistemas de vigilancia o dispositivos de proteccion meca-
nica como dispositivos de proteccion.

Aplicaciones en modo de regulacién ELSM®

Cuando el variador se opera en el modo de regulacion ELSM®, el uso en aplicaciones
de elevacion y tramos ascendentes no esta permitido.

254 Limitaciones a la aplicacion

A menos que se especifique expresamente lo contrario, quedan prohibidas las si-
guientes aplicaciones:

» Eluso en areas con atmosfera potencialmente explosiva

» El uso en entornos expuestos a aceites, acidos, gases, vapores, polvos y radiacio-
nes nocivos/as

» El uso en aplicaciones en las que se produzcan fuertes cargas mecanicas instan-
taneas o vibrantes

» El uso en altitudes superiores a los 3800 m sobre el nivel del mar

A una altitud superior a 1000 m sobre el nivel del mar y hasta 3800 m sobre el nivel
del mar como maximo, se puede emplear el producto si se dan las condiciones que
siguen:

* La reduccioén de la corriente nominal de salida y/o de la tension de red se tiene en
cuenta conforme al capitulo "Datos técnicos" en el manual del producto corres-
pondiente.
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2 Notas de seguridad

Tecnologia de seguridad funcional

* Por encima de los 2000 m sobre el nivel del mar, las distancias en el aire y lineas
de fuga solo son suficientes para una clase de sobretension Il conforme a
EN 60664. A altitudes superiores a 2000 m sobre el nivel del mar, debe tomar me-
didas de limitacion para la totalidad de la instalacion que reduzcan las sobreten-
siones del lado de red de la categoria lll a la categoria Il.

» Si se requiere una desconexion eléctrica de seguridad, realicela fuera del produc-
to a altitudes por encima de 2000 m sobre el nivel del mar.

2.6 Tecnologia de seguridad funcional

Si no se permite expresamente en la documentacién, el producto no debe asumir nin-
guna funcién de seguridad sin contar, a su vez, con sistemas de seguridad superio-
res.

2.7 Establecer un entorno de trabajo seguro

Antes de trabajar con el producto, establezca un entorno de trabajo seguro. Tenga en
cuenta las siguientes notas basicas de seguridad:

2.71 Trabajar con el producto de forma segura

Producto defectuoso o daiiado

No instale productos defectuosos ni dafiados. Con el fin de evitar el riesgo de sufrir le-
siones o dafos materiales, tenga en cuenta las siguientes notas:

» Antes de instalar el producto, compruebe que no presente dafos externos y, dado
el caso, cambie el producto danado.

Superficies calientes

Las superficies del producto pueden alcanzar temperaturas elevadas durante el fun-
cionamiento. Con el fin de evitar quemaduras, tenga en cuenta las siguientes notas:

» Deje enfriar el producto y sus accesorios suficientemente antes de tocarlo.

* No toque ninguna superficie del producto durante su funcionamiento, excepto los
dispositivos de ajuste.

+ Tenga en cuenta al respecto también las identificaciones y los simbolos de peligro
situados en el producto.

Caida de la carga

Para evitar la muerte o lesiones graves por la caida de la carga, observe las siguien-
tes indicaciones:

* No permanezca debajo de la carga.
» Proteja el area en la cual podria producirse la caida de la carga.
« Utilice equipo de proteccion personal (p. ej., casco y guantes de seguridad).

» Utilice dispositivos de elevacion adecuados (polipasto de cadena, carretilla eleva-
dora) y seguros de bloqueo para el transporte.
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Piezas rotativas

Notas de seguridad
Establecer un entorno de trabajo seguro

Al trabajar con el producto, pueden surgir peligros debido a las piezas rotativas ex-
puestas y a los movimientos incontrolados de los componentes. Para evitar aplasta-
mientos y arrastres de partes del cuerpo, tenga en cuenta las siguientes notas:

» Antes de trabajar en el producto, desconéctelo.
» Observe toda la documentacioén técnica del producto.
* No introduzca la mano en la zona de peligro.

* Observe las 5 reglas de seguridad del capitulo: "Realizar los trabajos eléctricos de
forma segura" (— E 15).

Aristas cortantes afiladas

Para evitar lesiones por corte y fallos de funcionamiento debidos a aristas cortantes
afiladas o no desbarbadas, tenga en cuenta las siguientes notas:

» Utilice guantes de seguridad.

2.7.2 Realizar los trabajos eléctricos de forma segura

Para realizar trabajos eléctricos de forma segura, tenga en cuenta las siguientes indi-
caciones:

Los trabajos eléctricos so6lo pueden ser realizados por un electricista cualificado o por
una persona instruida electronicamente bajo la supervision de un electricista cualifica-
do.

Aunque los elementos de mando y display se apaguen, esto no es ningun indicador
de que el producto esté desconectado de la red de alimentacién y exento de tension.

Piezas bajo tension eléctrica

Tension peligrosa

Cumpla las 5 reglas de seguridad cuando realice trabajos en componentes eléctricos.
Desconectar.

Asegurar contra reconexion.

Comprobar la ausencia de tension.

Poner a tierra y cortocircuitar.

o 0N~

Tapar o aislar las piezas adyacentes bajo tension.

En funcion de la situacion, puede que sea posible desviarse de las reglas 4 y 5. Ob-
serve al respecto las especificaciones de la EN 50110-1.

Cuando la unidad esta conectada, estan presentes tensiones peligrosas en todas las
conexiones de potencia y en los cables y las bornas conectados a ellos. Lo mismo
ocurre si se ha desconectado la tension de alimentacion en el seccionador de carga
de la unidad o si el producto esta bloqueado. Para evitar el riesgo de descarga eléctri-
ca, tenga en cuenta las siguientes notas:

* No toque partes de producto conductoras de tension expuestas (por ejemplo, pi-
nes de contacto del conector enchufable, bornas de conexion).

* Asegure las partes de producto conductoras de tensién expuestas con una protec-
cioén contra contacto accidental.
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2 Notas de seguridad

Establecer un entorno de trabajo seguro

Asegurese de que las cajas de bornas estan cerradas y atornilladas antes de apli-
car la tensién de alimentacion.

Asegurese de que todas las cubiertas necesarias estan montadas antes de aplicar
la tension de alimentacion.

Peligro por arco eléctrico

A la hora de deshacer y establecer conexiones enchufables bajo tension (p. ej., cone-
xiones entre el accionamiento y el control) se puede generar un arco eléctrico. Para

evit

ar dafar los componentes eléctricos, tenga en cuenta las siguientes notas:
No desconecte las conexiones de potencia durante el funcionamiento.
No conecte las conexiones de potencia durante el funcionamiento.

Antes de deshacer y establecer las conexiones enchufables, asegurese de que el
producto esta desconectado de la tension.

Daifos materiales por cables dafados o sueltos

Para evitar dafos en los componentes eléctricos (p. €j., cables y conexiones enchufa-
bles), obsérvese la siguiente nota:

Tension peligrosa

No enchufe los conectores cuando los cables estén bajo tension.
No doble los cables al conectar los conectores.

Sustituya las conexiones enchufables sueltas o defectuosas.
Asegurese de que no haya cables atrapados o aplastados.

No coloque los cables cerca o a lo largo de un borde afilado.

Si los condensadores estan cargados, puede quedar tension en las piezas del pro-

duc
nex

to sometidas a tension y las conexiones de potencia incluso después de la desco-
i6n de la tensién de alimentacion. Tenga en cuenta las siguientes notas:

Antes de realizar trabajos eléctricos y después de desconectar la tensiéon de ali-
mentacion, observe el siguiente tiempo de espera: 5 minutos.

Compruebe la ausencia de tension.

Tenga en cuenta al respecto también las identificaciones y los simbolos de peligro
situados en el producto.
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2.8

2.9

2.10

2101

Notas de seguridad
Transporte

Transporte

Inmediatamente después de la recepcion, compruebe que la unidad no esté dafada.
En caso de haber dafos ocasionados por el transporte, informe inmediatamente a la
empresa transportista. Si el producto o el embalaje estan dafiados, no monte el pro-
ducto ni lo instale, conecte o ponga en marcha. Si el embalaje presenta dafios, no le
sera posible descartar que el producto también esté danado.

Durante el transporte, tenga en cuenta las siguientes indicaciones:
* Asegurese de que el producto no se vea sometido a choques mecanicos.

+ Antes de efectuar el transporte, ponga los tapones protectores suministrados en
las conexiones.

» jColoque el producto durante el transporte solo sobre las aletas de refrigeracion o
sobre un lado que no tenga conectores!

* A ser posible, utilice siempre todos los puntos de fijacion. Los puntos de fijacion
han sido disefiados exclusivamente para el peso del producto. No aplique ninguna
carga adicional.

En caso necesario, utilice equipos de manipulacién correctamente dimensionados.

Observe las notas referentes a las condiciones climaticas segun el capitulo "Datos
técnicos" en el manual del producto correspondiente.

Instalacion/montaje

Asegurese de que la instalacion y la refrigeracion del producto se realizan de acuerdo
con las especificaciones incluidas en la documentacion.

Proteja el producto de esfuerzos mecanicos intensos. El producto y sus componentes
adosados no deben sobresalir a las vias peatonales ni para vehiculos. Debera pres-
tarse especial cuidado para no deformar ningin componente o alterar las distancias
de aislamiento durante el transporte y la manipulacién. Los componentes eléctricos
no deben ser dafados o destruidos mecanicamente.

Tenga en cuenta las indicaciones del capitulo "Instalaciéon mecanica" (— & 218) de la
documentacion.

Instalacién eléctrica

Asegurese de que todas las cubiertas necesarias quedan correctamente colocadas
tras la instalacién eléctrica.

Asegurese de que las medidas de proteccion y los dispositivos de proteccion se co-
rresponden con la normativa vigente (p. ej. EN 60204-1 o EN 61800-5-1).

Uso estacionario

Medida de proteccion necesaria para el producto es:

Tipo de la transmision de energia Medida de proteccion

Alimentacion de red directa

Puesta a tierra de proteccion
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2 Notas de seguridad

Desconexién segura

2.10.2 Funcionamiento regenerativo

Mediante la energia cinética de la instalacidén/maquina, el accionamiento funciona co-
mo generador. Asegure el eje de salida contra la rotacion antes de abrir la caja de co-
nexion.

211 Desconexion segura

El producto satisface todos los requisitos sobre la desconexion segura entre conexio-
nes de potencia y de electrénica de acuerdo con la norma IEC 61800-5-1. Para ga-
rantizar la desconexion segura, los circuitos de sefial conectados deben cumplir los
requerimientos segun SELV (Safe Extra Low Voltage) o PELV (Protective Extra Low
Voltage). La instalacion debe cumplir los requisitos sobre la desconexion segura.

Para que en caso de fallo no se superen las tensiones de contacto admisibles en cir-
cuitos de corriente SELV o PELV, se requiere una conexién equipotencial continua en
el rango de estos circuitos de corriente. Si esto no es posible, se deben tomar otras
medidas de proteccion. Estas medidas de proteccion se describen en la
IEC 61800-5-1.

212 Puesta en marcha/funcionamiento

Tenga en cuenta las advertencias presentes en los capitulos "Puesta en marcha" y
"Funcionamiento" del manual del producto correspondiente.

Durante el funcionamiento y correspondiendo a su indice de proteccion, los productos
pueden presentar partes sometidas a tension, sin proteccion y en algunos casos mo-
viles o rotatorias e incluso superficies con altas temperaturas.

Nunca desenchufe o enchufe bajo tension los conectores enchufables.

Durante el funcionamiento, no deshaga la conexién al producto. Ello podria generar
peligrosos arcos eléctricos que tendrian como consecuencia dafios materiales en el
producto.

Si desconecta el producto de la tensién de alimentacion, evite el contacto con piezas
del producto sometidas a tensién y conexiones de potencia, los condensadores pue-
den estar cargados. Observe los siguientes tiempos minimos de desconexion:

5 minutos.

Tenga en cuenta al respecto también las etiquetas de informacién situadas en el pro-
ducto.

Aunque el LED de funcionamiento y los demas elementos de visualizacion estén apa-
gados, esto no es un indicador de que el producto esté desconectado de la red y sin
corriente.

El bloqueo mecanico o las funciones de proteccion internas del accionamiento pue-
den provocar la parada del accionamiento. La subsanacion de la causa del fallo o el
reset pueden ocasionar el reencendido automatico del accionamiento o la instalacion.
Desconecte primero el producto de la red de alimentacion antes comenzar con la sub-
sanacion de fallos.

Riesgo de sufrir quemaduras: la temperatura de la superficie del producto puede al-
canzar durante el funcionamiento mas de 60 °C. No toque el producto durante el fun-
cionamiento. Deje enfriar el producto suficientemente antes de tocarlo.
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Descripcion del producto 3

Descripcion general del sistema MOVI-C®

3 Descripcion del producto

31 Descripcion general del sistema MOVI-C®

Modular, integral, escalable: el sistema modular de automatizacion MOVI-C® es su
OneStop Shop para todas las tareas de automatizacion. Un fabricante y una solucion
integral: con servicios, hardware y software, desde la planificacion y la puesta en mar-
cha hasta el funcionamiento y la asistencia en caso de averia. ;Qué le ofrece? La
maxima tranquilidad, seguridad para el futuro y la agradable sensacion de tener siem-
pre una persona de contacto en la que puede confiar.

3.2 Elementos destacados de MOVIPRO® technology

Potente MOVIPRO® technology ofrece soluciones descentralizadas
hasta una potencia nominal de 30 kW.

Escalable Gracias a la implementacion integral de la plataforma
MOVIDRIVE®, es posible obtener versiones y opciones que se
adapten a los requisitos de la aplicacion. La tecnologia de se-
guridad ofrece, por ejemplo, desde funciones de parada segu-
ra hasta funciones de posicionamiento seguro y control de fre-
no seguro opcional.

Integridad Con MOVI-C®, es posible cambiar entre la instalacion en el ar-
mario de conexiones y la instalacidon descentralizada. La inte-

gridad de las funciones y propiedades es independiente de la

serie de la unidad y del tipo de instalacion.

Flexibilidad La gama de productos descentralizada soporta flexiblemente
la conexion a diversos sistemas de nivel superior.

Single-axis |DFC — Direct Fieldbus Communication
automation | pRoFINET, EtherNet/IP™, Modbus TCP)
Motion slave | DSI — Direct Systembus Installation (EtherCAT®/CiA402)

Motion/Automation | DSI — Direct Systembus Installation (EtherCAT®/SBus”-"S)
control

Instalacion Para MOVIPRO® technology todas las interfaces estan dise-

sencilla fAadas con conectores enchufables industriales que permiten
una instalacion sencilla en poco tiempo. La caja de conexion

opcional con interruptor de mantenimiento simplifica ain mas
el trabajo de instalacion.
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33 MOVIPRO® technology

Descripcion

MOVIPRO® technology es un variador de frecuencia descen-
tralizado. Las caracteristicas y funciones estan estandariza-
das en el médulo de automatizacion MOVI-C®.

Corriente nominal
de salida

« Tamafo 2:55A,7A,95A
« Tamarfo 2E: 12.5 A, 16 A

« Tamafio 3:24 A, 32 A
 Tamano 3E: 46 A, 62 A

Capacidad de so-
brecarga

Hasta el 200 %

Variantes de comu-
nicacion

DFC — Direct Fieldous Communication
(PROFINET 10, EtherNet/IP™, Modbus TCP)

» DSI - Direct System Bus Control
(EtherCAT®/CiA402, EtherCAT®/SBus™Y)

Seguridad funcio-
nal

CSB31A para funciones de parada seguras y de comuni-
cacion segura

* CSS.1A para funciones de parada y movimiento seguras y

de comunicacion segura

* CSA31A para funciones de parada, movimiento y posicio-
namiento seguras, y de comunicacion segura

Todas las opciones de seguridad disponen de entradas/sali-
das seguras y de un control de freno seguro opcional.

Control del freno

Control del freno integrado para 24 V CC (BMV5)

« Compatible con control del freno BG1Z integrado en el
motor

» Control del freno integrado para 230 V CA, 400V CAy
460 V CA (BD1B)

» Control del freno seguro integrado para 230 V CA, 400
V CAy 460 V CA (SBM)

» Opcional: 2 controles de freno integrados para funciona-
miento con 2 motores (solo con BD1B o SBM)

Entradas/salidas
binarias y
analégicas

* Hasta 12 entradas binarias

* Hasta 8 salidas binarias

* 1 contacto de relé

* Hasta 2 entradas analégicas
* Hasta 2 salidas analodgicas
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4 Datos técnicos

4.1 Indicaciones generales
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411 Entrada de aire y accesibilidad
A la hora de montar la maquina de trabajo asegurese de que exista, en direccion axial
y radial, el espacio suficiente para que no se vean obstruidas la entrada de aire ni la
disipacion de calor.

4.2 Datos técnicos generales

Inmunidad a interferencias

Conforme a EN 61800-3

Emision de interferencias

Clase de valor limite C2 segun EN 61800-3.

Mediante medidas correspondientes se puede mejorar el grado de supre-
sion de interferencias. Encontrara mas informacioén en el capitulo "Instala-
cion eléctrica" > "Instalacion conforme a CEM" (— B 237).

Temperatura ambiente 3§,

Véase el capitulo "Condiciones ambientales" (— B 22)

Modo de funcionamiento

S1 funcionamiento continuo segun EN 60034-1

Refrigeracion mediante venti-
lador

« Corriente nominal de salida de hasta 24 A: no
* Corriente nominal de salida de 32 A: opcional
¢ Corriente nominal de salida desde 46 A: si

Grado de proteccion

Unidades con ventilador o co-
nector de comunicacion Push-
Pull RJ45 (X4232_1/X4232_2)

IP54 segun EN 60529:

* Tornillo de cierre para unidad de servi-
cio apretados
(par de apriete: 3.1 — 3.5 Nm)

* Todos los conectores enchufables con
tapon protector adecuado o con cable
conectado

Unidades sin ventilador y con
conector de comunicacion
M12 (X4233_1/X4233_2)

IP65 segun EN 60529:

» Tornillo de cierre para unidad de servi-
cio apretados
(par de apriete: 3.1 — 3.5 Nm)

* Todos los conectores enchufables con
tapon protector adecuado o con cable
conectado

Clase de contaminacién

2 conforme a IEC 60664-1

Clase de sobretension

Il segun IEC 60664-1

NUmero permitido de conexio-
nes/desconexiones a la red

1 por minuto

Tiempo minimo de descone-
Xién para desconexion de red

10s

Medida de proteccion necesa-
ria

Puesta a tierra de la unidad
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Condiciones ambientales

Altitud de instalacion sobre el
nivel de mar

Para h < 1000 m no se aplican restricciones.
Para h > 1000 m son de aplicacién las siguientes restricciones:

*  De 1000 m hasta max. 3800 m: reduccion de Iy en un 1 % por cada
100 m

* De 2000 m hasta max. 3800 m: Para conseguir una desconexion segu-
ra y mantener las distancias en el aire y las lineas de fuga conforme a
EN 61800-5-1, se debe preconectar un dispositivo de proteccién contra
sobretensién para reducir las sobretensiones de la categoria lll a la ca-
tegoria ll.

Masa * Tamafo 2: aprox. 15.5 kg
* Tamano 2E: aprox. 18 kg
e Tamano 3: aprox. 26.5 kg
» Tamano 3E: aprox. 28 kg

4.3 Condiciones ambientales

4.31 Condiciones climaticas

Almacenamiento prolongado

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-1, clase 1K21, sin condensacion
diferente de la norma: Temperatura -25 °C — +70 °C

Transporte

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-2, clase 2K11, sin condensacion

diferente de la norma: Temperatura -25 °C — +70 °C

Funcionamiento

Uso en lugar fijo, protegido de la intemperie
|IEC 60721-3-3, clase 3K22, sin condensacion

diferente de la norma: Temperatura -25 °C — +40 °C

4.3.2

Condiciones climaticas especiales

Almacenamiento prolongado

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-1 clase 121

Funcionamiento

Uso en lugar fijo, protegido de la intemperie
IEC 60721-3-3 clase 321

4.3.3

Condiciones biolégicas

Almacenamiento prolongado

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-1 clase 1B1

Transporte

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-2 clase 2B1

Funcionamiento

Uso en lugar fijo, protegido de la intemperie
IEC 60721-3-3 clase 3B1
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4.3.4 Sustancias quimicamente activas

Almacenamiento prolongado

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-1 clase 1C2

Diferente de la norma: sin gases corrosivos, sin neblina de sal

Transporte

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-2 clase 2C2, sin agua de mar
Diferente de la norma: sin gases corrosivos, sin neblina de sal

Funcionamiento

Uso en lugar fijo, protegido de la intemperie
ISO 9223 clase C3

Diferente de la norma: sin gases corrosivos, sin neblina de sal

4.3.5 Sustancias mecanicamente activas

Almacenamiento prolongado

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-1 clase 1S10, sin polvo conductor

Transporte

Protegido de la intemperie
IEC 60721-3-2 clase 2S1, sin polvo conductor

Funcionamiento

Uso en lugar fijo, protegido de la intemperie

IEC 60721-3-3 clase 3S5, sin polvo conductor

4.3.6 Condiciones mecanicas

Los datos son parametros para la comprobacion de la unidad. Se basan en los para-
metros de ensayo segun la norma IEC 60721-3-3 y corresponden a la clase 3M7 se-
gun la norma EN 60721-3-3:1995.

Vibracion (senoidal)

2-200Hz:3g

Vibracion (ruido)

10 — 200 Hz: 1 m%s®
200 — 500 Hz: 0.3 m?#/s®

corresponde aprox. a 1.7 g« (e = valor efectivo de aceleracion)

Choques (semi senoidal)

25 g con una duracion de choque de 6 ms

4
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44 Datos técnicos

441 Entrada

MOVIPRO® technology

MPX..

Tamano

2E 3

3E

Modelo

Unidad

0055

0070

0095

0125 | 0160 | 0240 | 0320

0460

0620

Tension nominal de red
(segun EN 50160) U,

3 x 380 — 500 CA

Corriente nominal de red CA

Ired

(a 400 V)

4.95

6.3

8.55

113 | 144 | 216 | 28.8

41.4

55.8

Corriente nominal de red CA

Ired

(a 480 V)

413

5.25

7.13

942 | 12 18 24

34.5

46.5

Frecuencia de red f.4

Hz

50 -60+10 %

50-60+5%

Rectificador controlado

No

Si

4.4.2 Salida

MOVIPRO® technology

MPX..

Tamano

2E 3

3E

Modelo

Unidad

0055

0070

0095

0125 | 0160 | 0240

0320

0460

0620

Tension de salida U,

\Y

0V< Ured

Potencia del motor ASM P,

kW

2.2

4

5.5 7.5 11 15

22

30

Corriente nominal de salida I
a fowm = 4 kHz (a 400 V)

A

5.5

9.5

125 | 16 24 32

46

62

Potencia aparente de salida
Sy

kVA

3.8

4.8

6.6

87 | 111 | 16.6 | 22.2

31.9

43

Pérdida nominal de potencia
modulo de potencia

Encontrara informacion sobre la pérdida de potencia en el anexo
de las instrucciones de funcionamiento "MOVIPRO® — Indicacio-

w nes sobre el Reglamento de Disefio Ecolégico UE 2019/1781 y el

Reglamento de Disefio Ecolégico del Reino Unido (S.I. 2010 NO.
2617 y S.I. 2021 No. 745)"

Pérdida nominal de potencia

o4 \/ w 20 30

Capacidad de sobrecarga - o . _

Ci)rrlente continua de salida a - 100 % x |, @ fuyy = 4 kHz

f=0Hz

Ten5|on pomlnal del circuito Vv 560 V CC

intermedio Uy

PWM-Frequenz foyy kHz 4/8/16 (ajustable)

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI
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Datos técnicos — Seguridad funcional

MOVIPRO® technology MPX..
Tamaio 2 2E 3 3E
Modelo Unidad | 0055 | 0070 | 0095 | 0125 | 0160 | 0240 0320 | 0460 0620
U/f: 599
Frecuencia de salida maxima Hy VFCPUs: 250
Frnax CFC: 500
ELSM®: 500
Long{tgd de cable maxima m 30
permitida

4.4.3 Freno chopper y resistencia de frenado

MOVIPRO® technology MPX..

Tamano 2 2E 3 3E
Modelo Unidad | 0055 | 0070 | 0095 | 0125 | 0160 | 0240 | 0320 | 0460 @ 0620
Resistencia de frenado mini- 0 47 27 15 10 6
ma Rgwmin

Eg:enma continua freno chop- | |\ | 5 | 65 | 88 | 116 | 149 | 153 | 19.8 | 28.8 | 387

Potencia de pico freno chop-

per 200 % potencia aparente de salida S, x 0.9

4.5 Datos técnicos — Seguridad funcional

4.51 Datos eléctricos generales

La opcién de seguridad se alimenta de la tension de la unidad bésica. Conmute las
unidades con opcion de seguridad al modo standby cada 30 min como maximo.

La tension de alimentaciéon conectada externamente a la unidad debe ser de 24 VV CC
(=10 % / +20 %). Ademas, la fuente de alimentacion debe cumplir los requisitos de
PELV.

4.5.2 Funcion parcial de seguridad STO
La tabla siguiente muestra los datos técnicos de la funcién parcial de seguridad STO.

Las entradas binarias seguras F_STO P1y F_STO_P2 corresponden a unidades sin
modulo de freno SBM tipo 3 conforme a IEC 61131-2.

El potencial de referencia para F_STO _P1y F_STO_P2 es STO_M (contactar en bor-

na X5504:5).
Borna Datos técnicos
Contacto de seguridad STO X5504 -
Datos eléctricos de las en- Minimo Tipico Maximo
tradas binarias seguras
F_STO_P1,F_STO_P2
Rango de tensién de entrada X5504:1y -3V CC 24V CC 30V CC
X5504:3

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI
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4 Datos técnicos

Datos técnicos — Seguridad funcional

Borna Datos técnicos

Capacitancia de entrada con- - 300 pF
tra STO_M

500 pF

Capacitancia de entrada con- - 1.5 uF
tra STO_M con un médulo de
freno SBM

2.5 uF

Capacitancia de entrada con- - 3 uF
tra STO_M con 2 médulos de
freno SBM

5uF

Capacitancia de entrada con- - 300 pF
tra GND

500 pF

Capacitancia de entrada con- - 1.5 uF
tra GND con un médulo de
freno SBM

2.5 uF

Capacitancia de entrada con- - 3 uF
tra GND con 2 médulos de
freno SBM

5 uF

Consumo de po- |[F_STO_P1 - 150 mW

200 mW

tencia con F STO P2 _ 150 mW

200 mW

24V CC:
Suma - 300 mW

400 mW

Consumo de po- |F_STO_P1 - 200 mW
tencia con con un mo-
24V CC: dulo de fre-
no SBM

260 mW

F_STO_P2 - 150 mwW

200 mW

Suma - 350 mW

460 mW

Tensién de entrada para esta- 11V CC -
do ON (STO)

Tensién de entrada para esta- - -
do OFF (STO)

5VCC

Corriente de fuga permitida - -
del control de seguridad exter-
no

3mA

Aumento minimo de tensién 1 V/ms

Longitud de cable maxima sin 100 m
modulo de freno SBM

Longitud de cable maxima con 30m
modulo de freno SBM

4.5.3 Interfaces de encoder X3011, X3223

Interfaz de encoder sen/cos (encoder 1 y/oo encoder 2)
* Encoder 1: Conexién en la unidad: X3011
e Encoder 2: Conexién en la unidad: X3223
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Interfaz de encoder sen/cos (encoder 1 y/o encoder 2)

Nuamero de impulsos 128 — 8192
Frecuencia de entrada <205 kHz
Nivel de senal por sefal individual <0,65V

Nivel de sefial diferencial

+ 0.34-0.59V
(AX7W, Ex7S, AK8W, EK8S)
+ 022-065V
(todas las demas tipicamente 0.5)

Diferencia de nivel A - B 0.1V
Offset de pista A/pista B <120 mV
Posicion de fase de pista A-B 90° +4°
Valor absoluto maximo de la tension de en- | +5.8 V
trada permanente en cada sefial de enco-

der contra GND

Valor maximo temporal de la tension de 15V
entrada aplicada a cada senal del encoder

contra GND durante un maximo de 10 ms

Valor absoluto minimo de la tensiéon de en- |-10 V
trada permanente en cada sefial de enco-

der contra GND

Resistencia de entrada diferencial de cada |< 1 kQ

sefial de entrada individual de la interfaz
del encoder contra GND

Resistencia de terminacion de las pistas de
sefal de encoder A/A, B/B, C/C y de la pis-
ta de datos (Data+, Data-)

120 Q (-5 % / +10 %)

Longitud maxima del cable de encoder

30m

Interfaz de encoder EI7C FS (encoder 1)

* Encoder 1: Conexién en la unidad: X3011

Interfaz de encoder EI7C FS (encoder 1)

Namero de impulsos 24

Frecuencia de entrada <1520 Hz

Nivel de sefal » Sefial de encoder LOW ("0" l6gico):
0OV-+3V

» Sefial de encoder HIGH ("1" 16gico):
Tension de alimentacion del encoder de -3.5V — +30 V

Longitud maxima del cable de encoder

30 m

Interfaz de encoder SSI (encoder 2)

Posibilidades de conexion de encoder 2:

» Directamente en la unidad: X3223
* En la caja combinada FEA31A: X3224 1
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Interfaz de encoder SSI (encoder 2)

Tipo de interfaz

Conexion punto a punto entre varia-
dor y encoder.

RS422 (impulso y datos).

Un encoder por interfaz en cada ca-
SO.

Frecuencia de ciclo SSI « 125kHz Frecuencia de la sefial de impulso
. 250 kHz (por defecto) controlada por el variador dentro de
un tren de impulsos.
+ 500 kHz
* 1MHz
Tiempo de pausa SSI 20 -200 ps El tiempo de pausa t, controlado por

el variador es el tiempo de espera
minimo entre el final de un tren de
impulsos y el principio del tren de
impulsos siguiente. La resolucion del
tiempo de pausa es 1 ps.

El tiempo de pausa debe ser mayor
que el tiempo de monoflop especifi-
cado por el fabricante del encoder.

Tasa de repeticion trama SSI
unidad basica

* 4 kHz (por defecto)
+ 25kHz

e 2.5—4KkHz ("con ruido", es de-
cir, frecuencia modulada)

Tasa con la que el variador consulta
la posicidn del encoder. Depende
del modo de regulacion y esta sin-
cronizado con éste. La opcién de se-
guridad CSA31A no evalla todas las
tramas.

Tasa de trama SSI

Tmso2ms

Tasa con la que la opcidn de seguri-
dad CSA31A recibe tramas SSl y las
evalua.

Tiempo de inicializacion

0-32s

Tiempo necesario hasta que un en-
coder SSI pueda suministrar datos
después de que la tension de ali-
mentacion se conecte.

Tiempo de actualizacién

0-30ms

Los encoders necesitan tiempo para
actualizar la posicion SSI. El tiempo
entre 2 posiciones actualizadas es el
tiempo de actualizacion. La resolu-
cion es 1 ps.

Rango de tolerancia estatico

108 (=10 % de todo el rango de valo-
res)

Rango de tolerancia estatico para la
vigilancia de la posicién absoluta.
Valor de ajuste en incrementos de
encoder.

Tiempo de filtrado velocidad

1-300 ms

Intervalo de tiempo en el que se su-
man los cambios de posicion del en-
coder para obtener la velocidad por
division. Establece también el tiem-
po de respuesta de las funciones
parciales de seguridad relacionadas
con la velocidad.

28 Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



Datos técnicos 4

Datos técnicos — Seguridad funcional

Interfaz de encoder SSI (encoder 2)

Tiempo de filtrado aceleracion |10 — 100 ms Intervalo de tiempo en el que se su-
man los cambios de posicion del en-
coder para obtener la aceleracion
por division doble. Establece tam-
bién el tiempo de respuesta de las
funciones parciales de seguridad re-
lacionadas con la aceleracion.

Tolerancia de fallo SSI 1-10 Numero de tramas SSI defectuosas
que el sistema puede aceptar sin
que se produzca un fallo.

Longitud de trama SSI = 48 bit Numero de todos los bits de datos y
de estado.
Datos de posicion = 32 bit Numero de bits de datos.

Codificacion de datos de posi- | Como cédigo binario y cédigo Gray
cién

Longitud méxima del cable de |30 m
encoder

Interfaz de encoder SSI (encoder 3)
Posibilidades de conexién de encoder 3:
» Directamente en la unidad: X3223
* Enla caja combinada FEA31A: X3224 2

Interfaz de encoder SSI (encoder 3)

Frecuencia de ciclo SSI 200 kHz (valor fijo) La frecuencia controlada por la op-
cion de seguridad CSA31A de la se-
Aal de impulso dentro de un tren de
impulsos.

Tiempo de pausa SSI 20 —200 ps El tiempo de pausa t, controlado por
el variador es el tiempo de espera
minimo entre el final de un tren de
impulsos y el principio del tren de
impulsos siguiente. La resolucion del
tiempo de pausa es 1 ps.

El tiempo de pausa debe ser mayor
que el tiempo de monoflop especifi-
cado por el fabricante del encoder.

Tasa de trama SSI 1ms Tasa con la que se consulta la posi-
cion del encoder.

Tiempo de inicializacién 0-32s Tiempo necesario hasta que un en-
coder SSI| pueda suministrar datos
después de que la tension de ali-
mentacion se conecte.

33084416/ES — 03/2025

Tiempo de actualizacién 0-30ms Los encoders necesitan tiempo para
actualizar la posicion SSI. El tiempo
entre 2 posiciones actualizadas es el
tiempo de actualizacion. La resolu-
cion es 1 ps.
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Interfaz de encoder SSI (encoder 3)

Rango de tolerancia estatico

108 (=10 % de todo el rango de valo-
res)

Rango de tolerancia estatico para la
vigilancia de la posicion absoluta.
Valor de ajuste en incrementos de
encoder.

Tiempo de filtrado velocidad

1-300 ms

Intervalo de tiempo en el que se su-
man los cambios de posicion del en-
coder para obtener la velocidad por
division. Establece también el tiem-
po de respuesta de las funciones
parciales de seguridad relacionadas
con la velocidad.

Tiempo de filtrado aceleracion

10— 100 ms

Intervalo de tiempo en el que se su-
man los cambios de posicion del en-
coder para obtener la aceleracion
por division doble. Establece tam-
bién el tiempo de respuesta de las
funciones parciales de seguridad re-
lacionadas con la aceleracion.

Tolerancia de fallo SSI

1-10

Numero de tramas SSI defectuosas
que el sistema puede aceptar sin
que se produzca un fallo.

Longitud de trama SSI

= 48 bit

Numero de todos los bits de datos y
de estado.

Datos de posicion

= 32 bit

Numero de bits de datos.

Codificacion de datos de posi-
cion

Como caédigo binario y codigo Gray

Longitud méaxima del cable de
encoder

30m

454

Descripcion

La caja combinada SSI descentralizada FEA31A permite conectar 2 encoders lineales
SSI a MOVIPRO® technology con opcion de seguridad integrada CSA31A. Conecte
X3223 del MOVIPRO® technology con X3225 de la caja combinada SSI FEA31A. Pa-
prefabricado de
SEW-EURODRIVE. La longitud del cable de conexion puede configurarse de 0.5 m a

ra ello

30 m.

Caja combinada SSI descentralizada FEA31A

se permite Unicamente el

cable de

conexion

» Ref. de pieza de caja combinada SSI descentralizada FEA31A: 29676053
» Ref. de pieza del cable de conexion con conector enchufable M23: 28170598
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Datos técnicos — Seguridad funcional

La caja combinada SSI descentralizada FEA31A tiene el grado de proteccion IP54 y
puede instalarse en el sistema.

] (2] [3]

o]

X3224 1 X3224 2

45307758603

[1] X3225: Conexion a X3223 del MOVIPRQO® technology Unicamente con cable de
conexion 28170598

[2] X3224 1: Conexién del encoder SSI 2 mediante conector enchufable M23

[3] X3224 2: Conexion del encoder SSI 3 mediante conector enchufable M23

Si el consumo total de corriente de los dos encoders SSI supera los 500 mA, debera
conectarlos a una fuente de alimentacién externa.

Topologia de instalaciéon

La siguiente imagen muestra la topologia de instalacion estandar general con la uni-
dad:

MOVIPRO® technology

M23

M23 M23

FEA31A

45789606283
[11  Ref. de pieza del cable de conexion (M23 a M23): 28170598

Asignacion de los conectores enchufables

X3224 _1: Conexion de encoder externo SSI (encoder 2) a la caja combinada SSI FEA31A

La siguiente tabla muestra informacion sobre esta conexion:

Funcion

Conexion para encoder SSI 2
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Tipo de conexiéon
M23, aislante parte P 12 polos, hembra, en cédigo de +20°
Esquema de conexiones
Asignacion
Contacto |Funcidn
1 CLK +, encoder | Cable CLK
2
2 CLK -, encoder | Cable CLK negado
2
3 res. Reservado
4 res. Reservado
5 res. Reservado
6 res. Reservado
7 Data-, encoder | Cable de datos (-)
2
8 Data+, encoder | Cable de datos (+)
2
9 GND Potencial de referencia
10 +24 'V Salida de 24 V CC
Carga de corriente total de la alimentacion de encoder
de 24 V CC <400 mA
11 res. Reservado
12 res. Reservado
Cable de conexion
AVISO

jde

de 24 V.

El siguiente cable se utiliza para conectar encoders con una tension de alimentacién

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI
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Cable de conexion Conformi- | Tipo de cable | Longitud/ti- | Seccién de
dad/ref. de po de ten- | cable/ten-
pieza dido sion de
funciona-
miento
CE/UL: HELUKABEL variable |6 %2 x0.25
H 2
18121942 Li9Y91YC11Y ey mm
60V CC

M23, 12 polos,
codificado 20°

Abierto

X3224_2: Conexidn de encoder externo SSI (encoder 3) a la caja combinada SSI FEA31A

La siguiente tabla muestra informacion sobre esta conexion:

Funcion

Conexion para encoder SSI 3

Tipo de conexiéon

M23, aislante parte P 12 polos, hembra, en cédigo de +20°

Esquema de conexiones

Asignacion

Contacto |Funcion

1 CLK +, encoder | Cable CLK
3

2 CLK -, encoder | Cable CLK negado
3

3 res. Reservado

4 res. Reservado

5 res. Reservado

6 res. Reservado

7 Data-, encoder | Cable de datos (-)
3

8 Data+, encoder | Cable de datos (+)
3

9 GND Potencial de referencia
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Asignacion
Contacto |Funcién
10 +24V Salidade 24 V CC
Carga de corriente total de la alimentacion de encoder
de 24 V CC <400 mA
11 res. Reservado
12 res. Reservado
Cable de conexién
AVISO
i El siguiente cable se utiliza para conectar encoders con una tension de alimentacién
de 24 V.
Cable de conexion Conformi- | Tipo de cable | Longitud/ti- Seccién de
dad/ref. de po de ten- | cable/ten-
pieza dido sion de
funciona-
miento
CE/UL: HELUKABEL variable 6 x2x0.25
18121942 Li9Y91YC11Y | - -. mm?
60V CC
M23, 12 polos, Abierto
codificado 20°
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Plano dimensional
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Todas las medidas en mm.

4.5.5

Entradas binarias seguras

157
143
A 22.65
[
o
q§0
7 *
S e - g
|
A —m
143
5
q)‘o (b‘\'\
~ g N
Q ) &/
8 /
g — I—
45606112011

Entradas binarias seguras F-DI00 — F-DI03

Propiedades

Entrada de 24 V CC segun EN 61131-2, tipo 3

Nivel de sefial

e "0"logico = Entrada LOW: <5V o0<1.5mA
e "1"ldgico = Entrada HIGH: 211V y =2 mA

Masa de referencia

GND

Corriente de entrada <15 mA
Resistencia de entrada <4kQcon24V CC
Tiempo de filtro de entrada 4 ms — 250 ms
parametrizable

Longitud de cable admisible |30 m

Tiempo de respuesta en caso
de fallo con conexién mono-
polar

No mayor que tiempo de respuesta en caso de no haber fallos

Pendiente de flanco de senal |> 120 V/s

de entrada

Capacitancia de entrada <500 pF
Proteccién contra polaridad Hasta 30V CC

inversa

4
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Datos técnicos — Seguridad funcional

4.5.6 Alimentacion de sensores

Alimentacion de sensor F-SS0, F-SS1

Propiedades

« Salida 24 V CC segun EN 61131-2
* Resistente a cortocircuito y sobrecarga
» Ninguna separacion galvanica

Corriente nominal

150 mA por alimentacion de sensor

Corriente de arranque 300 mA
(210 ms)

Proteccion de cortocircuito 1.2A
Caida de tension interna <1.3VCC

Pulso (si estuviera activado)

* 2 ms abierto (LOW)
*  Duracion de periodo de pulso: 8 ms

Longitud de cable admisible

30 m por sensor

Corriente de fuga (F-SSx blo-
queada)

<0.1mA

4.5.7 Salidas binarias seguras

Salidas binarias seguras F-DO00_P/M, F-DO01_P/M

Propiedades

+ Salida 24V CC segun EN 61131-2
» Resistente a cortocircuito y sobrecarga

Corriente nominal

150 mA

Corriente de arranque 300 mA
(210 ms)

Corriente de fuga (F-DOx blo- |< 0.1 mA
queada)

Frecuencia de conmutacion
maxima

e 10 Hz durante el funcionamiento < 1 minuto
¢ 0.5 Hz durante el funcionamiento > 1 minuto

Proteccion contra sobrecarga

210 mA

Corriente minima para vigilan- | 15 mA
cia de rotura de cable

Longitud de cable admisible |30 m
Capacitancia de carga (dura- |< 300 nF
cioén de pulso de prueba maxi-

ma)

Capacitancia de carga (dura- <50 nF
cion de pulso de prueba 1 ms)
Capacitancia contra GND/PE <10 nF
(solo conmutacion PM)

Capacitancia de carga con de- |< 12 yF
sacoplamiento mediante diodo
Inductancia de carga <100 uH
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Salidas binarias seguras F-DO00_P/M, F-DO01_P/M

Inductancia de carga con mar- | <40 H
cha libre

Resistencia de carga minima |> 130 Q

4.5.8 Moédulo de freno seguro SBM

Salida del freno

SBM 1-230-120-00 SBM 1-400-120-00 SBM 1-460-120-00
Tension nominal de salida Uy 230V CA/94V CC 400 V CA/165V CC 460 V CA/188 V CC
(rango nominal) (90 V — 98 V CC) (158 V-170V CC) | (181V—194V CC)
(Conexion del freno pin 13/15)
Corriente nominal de salida I 1.28 ACC 0.73ACC 0.62ACC
(Conexion del freno pin 13/15)
Corriente de aceleracion I En funcion del tipo de freno: 4 — 8.5 veces la corriente de mantenimiento
(Conexion del freno pin 13/14) del freno
Corriente de salida minima 40 mA CC
para deteccion de rotura de
cable (I e lg)
Desconexién por sobreco- En el funcionamiento de mantenimiento (ly): 2 A CC
rriente Durante la aceleracion (lg): 10 ACC
Potencia de salida nominal P, 120 W
Potencia de pérdida nominal 12 W
Py
Longitud de cable admisible 30 m

Tiempo de respuesta hasta el desbloqueo del freno

El tiempo de respuesta para el desbloqueo del freno a través de la entrada binaria se-
gura SBC o la entrada binaria DB0O consiste en la suma de los siguientes tiempos:

» Tiempo de respuesta del médulo de freno
» Tiempo de conmutacion del freno

Tiempo de respuesta del moédulo de fre- Tiempo de conmutacion del freno
no

Duracion desde la conexion <20 ms Frenos de SEW-EURODRIVE con sistema de doble bobi-
de la tension de 24 V CC en na (tecnologia de 3 conectores):

la entrada binaria segura SBC Utilice el tiempo de reaccion del freno t,, para excitacion

o en la entrada P'na”a DBOO rapida. Los tiempos se encuentran en la documentacion
hasta la conexién de la ten- del freno.

fo | f . . : : .
sion del freno * Frenos con sistema de bobina simple (tecnologia de 2 co-

nectores):

Utilice el tiempo de reaccion del freno de acuerdo con la
documentacion del freno.
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Tiempo de respuesta hasta la aplicacion del freno

Aplicar el freno a través de la entrada binaria segura SBC

El tiempo de respuesta para la aplicacion del freno a través de la entrada binaria se-

gura USBC consiste en la suma de los siguientes tiempos:

» Tiempo de respuesta del médulo de freno

» Tiempo de conmutacioén del freno

Tiempo de respuesta del médulo de fre- Tiempo de conmutacion del freno
no
Duracion desde la descone- <10 ms * Frenos de SEW-EURODRIVE con sistema de doble bobi-
xioén de la tensién de 24 V CC na (tecnologia de 3 conductores):
en la entrada binaria segura — Modulo de freno como dispositivo de seguridad seguin
SBC h§§ta la desconexion de categoria 1, PL ¢
la tension del freno.
Utilice el tiempo de activacion del freno t,, para el corte
en los circuitos de corriente continua y alterna (CA/CC).
— Moddulo de freno como dispositivo de seguridad segun
categoria 3, PL d
Utilice el tiempo de activacion del freno t,, para el corte
en el circuito de corriente alterna (CA).
Los tiempos se encuentran en la documentacion del freno.
* Frenos con sistema de bobina simple (tecnologia de 2
conductores):
Utilice el tiempo de reaccion del freno de acuerdo con la
documentacion del freno.
AVISO

jde

Tras una parada de emergencia y una detencién mediante freno, el freno debe ser
someterse a verificacion, p. ej., mediante una prueba del freno. Si el corte en los cir-

cuitos de corriente continua y alterna (CA/CC) deja de surtir efecto ante un defecto
no detectado del SBM, interno de la unidad, el freno puede sufrir sobrecarga térmica.
El suministro de energia del freno se sigue desconectando de forma segura a través

del SBM.

Aplicar el freno a través de la entrada binaria DB0O

El tiempo de respuesta hasta la aplicacion del freno a través de la entrada binaria

DBO0O0 consiste en la suma de los siguientes tiempos:

» Tiempo de respuesta del médulo de freno

» Tiempo de conmutacién del freno
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Tiempo de respuesta del moédulo de fre-

no

Tiempo de conmutacion del freno

Duracion desde la descone-
Xién de la tension de 24 V CC
en la entrada binaria DB00
hasta la desconexion de la
tension del freno.

<10 ms

Frenos de SEW-EURODRIVE con sistema de doble bobi-
na (tecnologia de 3 conectores):

Utilice el tiempo de activacion del freno t,, para el corte en
los circuitos de corriente continua y alterna. Los tiempos
se encuentran en la documentacion del freno.

Frenos con sistema de bobina simple (tecnologia de 2 co-
nectores):

Utilice el tiempo de reaccion del freno de acuerdo con la
documentacion del freno.

Tiempo de respuesta salida binaria STATUS

« Al controlar el médulo de freno a través de 2 cables de control:

Después de controlar la entrada binaria DBOO se ha de esperar al menos 50 ms
antes de poder evaluar el estado en la salida binaria STATUS.

Parametros de seguridad

La ejecucion de la funcion parcial de seguridad "Desconexién segura del suministro
de energia" esta certificada para las diferentes tiempos de activacién del freno. Los
parametros de seguridad son validos para todos los tamafios del médulo de freno se-
guro SBM.

Utilizacion segun categoria 1, PL ¢

A ADVERTENCIA

Distancia de frenado prolongada del sistema de accionamiento planificado debido al
uso del tiempo de activacién del freno incorrecto.

Lesiones graves o fatales.

v" Al utilizar el médulo de freno seguin categoria 1, PL c, utilice exclusivamente uno
de los siguientes tiempos de activacion del freno:

+ Tiempo de activacion del freno t,, para frenos de 3 conductores con corte en los
circuitos de corriente continua y alterna (CA/CC)

+ Tiempo de activacion del freno t,, para frenos de 3 conductores con corte en el
circuito de corriente alterna (CA)

» Tiempo de activacién del freno segun la documentacién del freno para frenos de
2 conductores

Parametros segun EN ISO 13849-1

Clasificacion PLc
Estructura del sistema Categoria 1
Probabilidad de un fallo peli- |7.45 x 107
groso por hora (valor PFHp)

Mission Time/Vida util 20 afos

Estado seguro

El suministro de energia eléctrica al freno se ha interrumpido de forma se-

gura.
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4 Datos técnicos

Datos técnicos — Seguridad funcional

Parametros segun EN ISO 13849-1

Funcion parcial de seguridad | Desconexion segura del suministro de energia del freno

Utilizacion segun categoria 3, PL d

A ADVERTENCIA

Distancia de frenado prolongada del sistema de accionamiento planificado debido al
uso del tiempo de activacién del freno incorrecto.

Lesiones graves o fatales.

v Al utilizar el moédulo de freno seguln categoria 3, PL d, utilice exclusivamente uno
de los siguientes tiempos de activacion del freno:

» Tiempo de activacion del freno t,, para frenos de 3 conductores con corte en el
circuito de corriente alterna (CA)

» Tiempo de activacion del freno segun la documentacién del freno para frenos de
2 conductores

Parametros segun EN ISO 13849-1

Clasificacion PLd

Estructura del sistema Categoria 3

Probabilidad de un fallo que |0 (exclusién de fallos)
conlleva un peligro por hora

(valor PFHp)
Mission Time/Vida util 20 afios
Estado seguro El suministro de energia eléctrica al freno se ha interrumpido.

Funcion parcial de seguridad | Desconexion segura del suministro de energia del freno

459 Parametros de seguridad STO

Valores caracteristicos

EN 61800-5-2 EN ISO 13849-1
Clase de seguridad compro- Safety Integrity Level 3 Performance Level e /categoria 3
bada/base normativa
Probabilidad de un fallo que 2.5x10°1/h
conlleva un peligro por hora
(valor PFHp)
Vida util 20 anos, después habra que sustituir el componente por otro nuevo.
Intervalo de prueba > 20 afos -
Estado seguro Desconexion segura de par (STO)
Funcion parcial de seguridad STO, SS1" conforme a EN 61800-5-2

1) Con control externo adecuado
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Datos técnicos — Seguridad funcional

AVISO

En caso de cableado unipolar, se reduce el Performance Level segun
EN ISO 13849-1 que se puede realizar a PL d, el Safety Integrity Level segun
EN 61800-5-2 que se puede realizar se reduce a SIL 2. Para el cableado entre el dis-
positivo de desconexion de seguridad y la entrada STO es necesaria una exclusién
de fallo.

fde

4510 Parametros de seguridad de MOVISAFE® CSB..Ay CSS..A

Funciones parciales de seguridad sin evaluacion de encoder

Parametros
EN 62061/EN 61800-5-2 EN ISO 13849-1
Clase de seguridad compro- SIL 3 PLe
bada/base normativa
Probabilidad de un fallo peli- 4.5%x10°1/h
groso por hora (valor PFHp)
Mission Time/Vida util 20 afios, después habra que sustituir el componente por otro nuevo.
Intervalo de las pruebas de 20 afos -
seguridad
Estado seguro Valor "0" para todos los valores seguros de proceso F-DO (salida desco-
nectada)

Funcion parcial de seguridad | STO, SS1-t, SBC

» Entradas/salidas binarias seguras

» Comunicacion segura

AVISO

En caso de cableado unipolar de las entradas/salidas binarias seguras, el Safety In-
tegrity Level realizable segun EN 62061/EN 61800-5-2 se reduce a SIL 2 o el Perfor-
mance Level segun EN ISO 13849-1 se reduce a PL d. Tenga en cuenta también los
requisitos de instalacion.

e

Si se utilizan las salidas F-DOO0x en la variante de conexién de 1 canal con conmuta-
cion P, el valor PFH aumenta a 5.3 x 10™° 1/h.

Funciones parciales de seguridad con evaluaciéon de encoder

Parametros
EN 62061/EN 61800-5-2 EN ISO 13849-1

Clase de seguridad compro- SIL 2 PLd
bada/base normativa
Probabilidad de un fallo que 4.5%x10°1/h
conlleva un peligro por hora
(valor PFHp)
Mission Time/Vida util 20 afios, después habra que sustituir el componente por otro nuevo.
Intervalo de las pruebas de 20 afos -
seguridad
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Datos técnicos — Seguridad funcional

Parametros
EN 62061/EN 61800-5-2 EN ISO 13849-1
Estado seguro Valor "0" para todos los valores seguros de proceso F-DO (salida desco-
nectada)
Funcioén parcial de seguridad SS1, SS2, SOS, SLS, SSM, SSR, SDI, SLI, SLA

AVISO

En caso de cableado unipolar de las entradas/salidas binarias seguras, el Safety In-
tegrity Level realizable segun EN 62061/EN 61800-5-2 se reduce a SIL 2 o el Perfor-
mance Level segun EN ISO 13849-1 se reduce a PL d. Tenga en cuenta también los
requisitos de instalacion.

Si se utilizan las salidas F-DOOx en la variante de conexion de 1 canal con conmuta-
cion P, el valor PFH aumenta a 5.3 x 10™° 1/h.

jde

4511 Parametros de seguridad MOVISAFE® CSA31A

Parametros

EN 62061/EN 61800-5-2 EN ISO 13849-1
Clase de seguridad compro- SIL 3 PLe
bada/base normativa
Probabilidad de un fallo peli- 8.5%x10°1/h
groso por hora (valor PFHp)
Mission Time/ 20 afos, después habra que sustituir el componente por otro nuevo.
Vida util
Intervalo de las pruebas de 20 anos -
seguridad
Estado seguro Valor "0" para todos los valores seguros de proceso F-DO (salida desco-

nectada)
Funcion parcial de seguridad SS1, SS2, SOS, SLS, SSM, SSR, SDI, SLI, SLA, SCA, SLP
Estan permitidas las siguientes combinaciones de encoders.

Encoder 1 Encoder 2 Encoder 3 PL Véase el capitulo
Encoder de - - d Concepto de 1 encoder — encoder de
motor FS motor FS
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Capacidad de corriente admisible de las bornas en la caja de conexion

Encoder 1 Encoder 2 Encoder 3 PL Véase el capitulo
Encoder de sen/cos - e?
motor FS"
Encoder de SSl - e?
motor FS¥
Encoder de - SSl e?
motor FS¥
Concepto de 2 encoders (solo con

sen/cos SS| - d MOVISAFE® CSA31A)
EI7TCFS SSi - d
HIPERFACE® SSi - d
sen/cos - SSI d
EI7TCFS - SSli d

- SSI SSli d

- SSI SSI e? Concepto de 1 encoder — encoder li-

neal FS

1) Solo las sefiales sen/cos se evalUan segun la tecnologia de seguridad. En los encoders de motor FS con MOVILINK® DDI solo se
evalla desde el punto de vista de tecnologia de seguridad la informacién de posicion.

2) Para velocidad y posicion relativa.

3) Solo las sefales sen/cos se evaluan segun la tecnologia de seguridad.

4) Para velocidad y posicion absoluta.

Leyenda:

» Encoder 1: Encoder del motor

* Encoder 2: Encoder lineal

* Encoder 3: 2.° encoder lineal

» PL: Performance Level maximo alcanzable

4.6 Capacidad de corriente admisible de las bornas en la caja de conexién

Caja de conexion PZM2xA.. PZM23A..
Bornas para conexion a red 57 A a 16 mm? 125 A a 35 mm?
L1-L3

Bornas 24 V 41 A a6 mm? 41 A a6 mm?

4.7 Alimentacion de 24 V CC

Entrada para tensién de alimentaciéon de apoyo independiente para la electréonica

Entrada de 24V _IN Uy =24V CC -10 %/+20 % conforme a EN 61131-2
24V CC

0V24 IN | Sise utilizan frenos con una tensién de 24 V CC, deberan respetarse tam-
bién las especificaciones de tolerancia del freno.

4
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Alimentacion de 24 V CC

4.71 Planificacion de la alimentacion de 24 V

Compruebe si la corriente disponible de la fuente de alimentacion de 24 V utilizada es
suficiente para la demanda total de corriente de todos los consumidores.

1. Sume la demanda de corriente tipica de todos los consumidores segun la tabla si-

guiente:
Consumidor Demanda de corriente en mA
1 Demanda basica Tamano 2/2E 450
Tamaro 3 500
Tamario 3E 550
2 Demanda DSI.. -
en funcion de la version de unidad DEC.. 100
3 Opcién I/O0 CID21A (/ODA) |20
CIO21A (/OAA) |60
4 Funcion parcial de seguridad STO -
u opcién de encoder STOy CES.. 35
CS.A 180
5 Ventilador externo” 300
6 Opcioén Rango de temperatura ampliado /C.2 60
7 Consola de programacion CBG.. 50
8 Periferia conectada (encoder, sensores) Max. 500 mA por conector enchufable M23
9 Periferia conectada segura Max. 180 mA por M12
10 |Salidas binarias (DO) Max. 50 mA por salida
11 Salidas binarias seguras (F-DO) Max. 150 mA por salida
12 | Freno de 24 V conectado Depende de la versién del motor

1) Sélo para productos con corriente nominal de salida de 46 A'y 62 A. Para productos con una corriente nominal de salida de 32 A, el
ventilador externo esta disponible dependiendo de la planificacion del proyecto.

2. Compare la demanda total de corriente de todos los consumidores con la corriente
disponible de la fuente de alimentacién conmutable de 24 V interna:

Médulo de potencia Corriente disponible
mediante fuente de alimentacién con-
mutable interna en A

Sin fuente de alimentacion conmu- | MPI190.. -
table interna

Fuente de alimentacion conmuta- |MPI91.. 3.3
ble de 80 V

Fuente de alimentacion conmuta- | MPI92.. 6.6
ble de 180 V

Si la demanda total de corriente de todos los consumidores es superior a la corriente
disponible de la fuente de alimentacién de 24 V, debera alimentar la unidad de accio-
namiento con 24 V de una fuente externa. La alimentacion con 24 V de una fuente ex-
terna es siempre posible. Si se aplica una tensién de apoyo externa de 24 V,
SEW-EURODRIVE recomienda la version de unidad sin fuente de alimentacion con-
mutable interna de 24 VV (MPI90A..).
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Entradas binarias

Si se utiliza una fuente de alimentacion conmutable interna de 24 V y se conecta si-
multaneamente una fuente externa de 24 V y 400 V, tenga en cuenta que la corriente
de apoyo de la alimentacién externa de 24 V sélo admite la carga completa a 26 V
normalmente. Entre 24 V y 26 V hay un funcionamiento con carga parcial de ambas
fuentes de 24 V en funcién de la carga. Si no se conecta ninguna fuente de alimenta-
cién conmutable de 400 V a una unidad con una fuente de alimentacion interna de
24 V, la alimentacion externa de 24 V se cargara completamente.

4.8 Entradas binarias

Entradas binarias

Numero de entradas

8-12

Tipo de entrada

Compatible con PLC segun EN 61131-2 (entradas binarias tipo 3)
Duracion del ciclo: 1 ms

Nivel de sefial:

+11a+30V CC "1" = Contacto cerrado

-3a+5V CC "0" = Contacto abierto

Alimentacién del sensor o del |24 V CC segun EN 61131-2, resistente a tensiones de interferencia y cor-

actuador

tocircuitos

Corriente total admisible con | Max. 500 mA por conector enchufable M23
alimentacion interna o externa

Longitud méaxima del cable 30 m

4.9 Salidas binarias

Salidas binarias

Nudmero de salidas

4-8

Tipo de salida

Compatible con PLC segun EN 61131-2, resistente a interferencia de ten-
sion y cortocircuitos

Corriente nominal

50 mA por salida

Longitud maxima del cable 30m

410 Salida de relé

Salida de relé

Numero de salidas

1

Capacidad de carga de los U.x=30VCC,I..,=15ACC

contactos de relé

Longitud maxima del cable 30m
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411 Entradas analdgicas

Las entradas analdgicas estan disponibles cuando se utiliza la opcion de E/S /OAA.

Entradas analégicas

Numero 2

Tipo Diferencial, solo entrada de tensién
Rango de valores 0-+10V,-10V-+10V

Resolucion 0—+10V (11 bits), -10 V — +10 V (12 bits)
Tolerancia +0.5%

Resistencia a la tension -20VCC-+20V CC

Resistencia de entrada =210 kQ

412 Salidas analégicas

ATENCION

Conexioén de cargas inductivas en salidas binarias.
Destruccion de las salidas binarias.

Si se conectan cargas inductivas a las salida binarias, hay que utilizar un elemento
protector externo (p. €j., diodo libre).

Las salidas analdgicas estan disponibles cuando se utiliza la opcién de E/S /OAA.

Salidas analégicas

Numero 2

Proteccion de cortocircuito Si

Salida de tensién

Tolerancia 5%

Carga capacitiva <300 nF

Carga inductiva <500 pH

Resistencia de carga > 1kQ

Resolucion 12 bits

Estado de reset ov

Valor de salida -10Va+10V, <10 mA

Salida de corriente

Tolerancia *+ 3%
Carga capacitiva <300 nF
Carga inductiva Ninguna
Resistencia de carga <500 Q
Resolucion 11 bits
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Salida de corriente

Estado de reset 0 mA

Rango de medicion 0(4)-20 mA
Salida tension de referencia

Proteccidn de cortocircuito Si

Tension de salida -10VCC, +10V CC
Tolerancia +0,5%

Ruido <10 mA

Corriente de salida <3 mA

Carga capacitiva <300 nF

Carga inductiva <500 yH

413

Encoder del motor

Encoder de motor X3011

Tensién nominal de salida

12V CC

Corriente maxima de salida

500 mA por salida de encoder

Tipos de encoder permitidos

« Encoder HIPERFACE®

* Encoder sen/cos 1 V45 CA

*  Encoder TTL/HTL

« Encoder con niveles de sefal segun RS422

Frecuencia de entrada maxi-
ma

250 kHz

Proteccioén de cortocircuito de
alimentacion del encoder

Si, un cortocircuito constante no es admisible.

Longitud maxima del cable 30 m
414 Encoder externo

Encoder externo X3223

Tensidon nominal de salida 24V CC

Corriente maxima de salida

Con 24 V CC: 500 mA
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Datos técnicos de la interfaz EtherCAT®

Encoder externo X3223

Tipos de encoder permitidos

Encoder EnDat 2.1 (con sefales sen/cos)

* Encoder con niveles de sefal segun RS422
« Encoder HIPERFACE®

* Encoder sen/cos 1 V45 CA

* Encoder SSI

*  Encoder TTL/HTL

* Encoder CANopen

Frecuencia de entrada maxi-
ma

250 kHz

Proteccioén de cortocircuito de
alimentacion del encoder

Si, un cortocircuito constante no es admisible.

Longitud maxima del cable

30m

415 Datos técnicos de la interfaz EtherCAT®

Interfaz EtherCAT®

Vendor ID

59hex

Product Code

1 2hex

Product Name

MOVI-C® MOVIPRO®

Tecnologia de conexion

Conector enchufable M12, Push-Pull-RJ45

Velocidad de transmision en
baudios compatible

100 Mbaudios (full duplex)

EtherCAT® Services

CoE, FoE, VoE, Safety over EtherCAT®

Protocolos de aplicacion

EtherCAT®, SEW-Application-Services

Perfiles de aplicacion

Tipos de cables permitidos

A partir de categoria 5, clase D segun IEC 11801

Longitud méaxima del cable

100 m

Nombre del archivo ESI

SEW_MOVI-C_MOVIPRO.xml

416 Datos técnicos de la interfaz EtherCAT®, perfil CiA402

EtherCAT?®, perfil CiA402

Vendor ID

59hex

Product Code

13hex

Product Name

MOVI-C® MOVIPRO® CiA402

Tecnologia de conexién

Conector enchufable M12, Push-Pull-RJ45

Velocidad de transmisién en
baudios compatible

100 Mbaudios (full duplex)
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EtherCAT®, perfil CiA402

EtherCAT® Services CoE, FoE, VoE, Safety over EtherCAT®
Protocolos de aplicacion EtherCAT®, SEW-Application-Services

Perfiles de aplicacién CiA402

Tipos de cables permitidos A partir de categoria 5, clase D segun IEC 11801
Longitud méaxima del cable 100 m

Nombre del archivo ESI

SEW_MOVI-C_MOVIPRO_CiA402.xml
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Consola de programacion CBG.. y accesorios

417 Consola de programacién CBG.. y accesorios
4171 Consola de programacién CBG11A

Descripcion

La consola de programacion posibilita con su display de texto completo una puesta en
marcha, manejo, parametrizacion y diagnodstico confortables de los variadores del mo-
dulo de automatizacion MOVI-C®.

La consola dispone de un puerto Mini-USB con funcion de pasarela. A través de este
puerto se puede establecer para la ingenieria con MOVISUITE® una conexion del va-
riador a un PC.

Caracteristicas de CBG11A:
« Pantalla a color de 38 mm (1.5")

SEW ¢ Puesta en marcha de motores asincronos:

O E & — Con o sin freno
— Con o sin sensores térmicos

— sin encoder

« Diagndstico
\\ » Guardar y copiar un set de parametros
@ (&) » Actualizacion de firmware del variador a través de la

conexion USB
« Conexion al software de ingenieria MOVISUITE® a
- > través de consola de programacion

N

* Determinacion de la inercia de carga

* Acceso a todos los parametros
* |dioma: EN
* Marco de montaje de puerta COG11A disponible

Para la consola de programacion hay disponible una fijacion de pared CBM22A/K-2.0.

Datos técnicos

Consola de programacion CBG11A

Ref. de pieza

28233646

Temperatura ambiente

0-60°C

Grado de proteccion

IP40 segun EN 60529

Consumo de potencia

0.6 W

x Al)

Medidas en mm (An x Al x Pr) 45 x 100 x 20
Tamano de la pantalla (An x Al) 28.5 x 23
Diagonal de la pantalla 38 mm (1.5")
Resolucion de la pantalla en pixeles (An |78 x 64

Tipo de pantalla

Pantalla monocromatica

Interfaz de ingenieria

USB-2.0-Mini-B, hembra

Conexion de interfaz

D-Sub 9 polos, hembra
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Datos técnicos
Consola de programacion CBG.. y accesorios

4

Consola de programacion CBG11A

Resistencia mecanica

3M5 segun DIN EN 60721-3-3: 1995
5M1 segun DIN EN 60721-3-5: 1997

Consola de programacién CBG21A

Descripcion

La consola de programacion posibilita con su display de texto completo una puesta en
marcha, manejo, parametrizacion y diagnostico confortables de los variadores del mo-
dulo de automatizacion MOVI-C°®.

La consola dispone de un puerto Mini-USB con funcién de pasarela. A través de este
puerto se puede establecer para la ingenieria con MOVISUITE® una conexion del va-

riador a un PC.

Caracteristicas de CBG21A:

Pantalla a color de 61 mm (2.4")

Puesta en marcha de motores asincronos y sincro-
nos:

— Con o sin freno

— Con o sin sensores térmicos

— Con o sin encoder

Diagnéstico

Guardar y copiar varios sets de parametros

Actualizacion de firmware del variador a través de la
conexion USB

Conexion al software de ingenieria MOVISUITE® a
través de consola de programacion

Determinacioén de la inercia de carga

Optimizacion del conjunto de accionamiento en
cuanto a juego cero y rigidez

Acceso a todos los parametros
Idiomas: DE/EN/FR/IT/ES/KO/PT/HU/ZH/RU
Marco de montaje de puerta COG11A disponible

Para la consola de programacion hay disponible una fijacion de pared CBM22A/K-2.0.

Datos técnicos

Consola de programacion CBG21A
Ref. de pieza 28238133
Temperatura ambiente -10 — 60 °C
Grado de proteccion IP40 segun EN 60529
Consumo de potencia 1.4 W
Medidas en mm (An x Al x Pr) 65 x 110 x 20
Tamano de la pantalla (An x Al) 49 x 37
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4 Datos técnicos

Consola de programacion CBG.. y accesorios

Consola de programacion CBG21A

Diagonal de la pantalla 61 mm (2.4")

Resolucion de la pantalla en pixeles (An | 320 x 240

x Al)

Tipo de pantalla Pantalla a color

Interfaz de ingenieria USB-2.0-Mini-B, hembra

Conexion de interfaz D-Sub 9 polos, hembra

Resistencia mecanica 3M5 segun DIN EN 60721-3-3: 1995

5M1 segun DIN EN 60721-3-5: 1997

417.3 Unidad de manejo local CBG22A

Descripcion

La unidad de manejo local posibilita con su display de texto completo una indicacion
confortable de textos de notas personalizados para el cliente. Ademas permite un
diagnostico y el funcionamiento manual por el operador.

La unidad de manejo local dispone de un puerto Mini-USB con funcion de pasarela. A
través de este puerto se puede establecer una conexion entre el variador y un PC pa-
ra la ingenieria con MOVISUITE®.

Caracteristicas de CBG22A:

SEW .

+ Pantalla a color de 61 mm (2.4")

* Visualizacién de textos de notas personalizados del
control de nivel superior, diagndstico y funciona-
miento manual por el operador

« Funcionamiento manual facil e intuitivo” para ase-
gurar el funcionamiento manual en caso de fallo de

[[:D(:Uﬂ:] ] la instalacion

[

=\ — » Extensas posibilidades de diagndstico

RuN RUN * Acceso a parametros de solo lectura como protec-
Cg" g" cion de acceso contra un manejo incorrecto
C\t,/) * Transmisién y acceso opcional a funciones y esta-
= dos de los elementos de mando para tipos de comu-
—_ nicacion basados en Ethernet de los sistemas de

accionamiento

(Cstor)) ) ((RESET))
(S 24

« Conexion al software de ingenieria MOVISUITE® a
través de consola de programacion

* Marco de montaje de puerta COG11A disponible
» Idiomas: DE/EN/FR/ES/PT/ZH/RU

1) Sélo en combinacién con unidades con interruptor de llave

Para la consola de programacion hay disponible una fijacion de pared CBM22A/K-2.0.

Datos técnicos

Unidad de manejo local CBG22A

Ref. de pieza 28277554
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418

Datos técnicos
Caja de conexioén

Unidad de manejo local CBG22A

Temperatura ambiente 0-60°C

Grado de proteccién IP40 segun EN 60529
Consumo de potencia 1.4 W

Medidas en mm (An x Al x Pr) 65 x 110 x 20
Tamano de la pantalla (An x Al) 49 x 37

Diagonal de la pantalla 61 mm (2.4")
Resolucién de la pantalla en pixeles (An | 320 x 240

x Al)

Tipo de pantalla

Pantalla a color

Interfaz de ingenieria

USB-2.0-Mini-B, hembra

Conexioén de interfaz

D-Sub 9 polos, hembra

Resistencia mecanica

3M5 segun DIN EN 60721-3-3: 1995
5M1 segun DIN EN 60721-3-5: 1997

Caja de conexion

Caja de conexidn con proteccion de cables y de unidad

Asignacion Ref. de pie- Tamano 2/2E Tamano 3 | Tamaio 3E
za 55-16 A 24/32 A 46/62 A

PZM2xA-A022-M13-00 18250238 Solo MPX22A-...-0055-...-C - -

PZM2xA-A040-M14-00 18250165 Solo MPX22A-...-0095-...-C - -

PZM2xA-A075-M16-00 18250173 Solo MPX22A-...-0160-...-C - -

Caja de conexion con seccionador de carga

Asignacion Ref. de pie- Tamaio 2/2E Tamaino 3 | Tamafo 3E
za 55-16 A 24/32 A 46/62 A

PZM2xA-A075-D02-00 18250149 v - -

PZM2xA-A150-D03-00 18250157 v v -

(sin aprobacion UL)

PZM2xA-A150-D03-00 18268315 v v -

PZM23A-A300-D05-00 28307445 - - v
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Datos técnicos
Caja de conexién

Caja de conexion

PZM2xA- | PZM2xA- | PZM2xA- | PZM2xA- | PZM2xA- | PZM23A-
A022- A040- A075- A075- A150- A300-
M13-00 M14-00 M16-00 D02-00 D03-00 D05-00
Descripcion

2.2 kW 4 kW 7.5 kW 7.5 kW 15 kW 22 -
30 kW

Con proteccién de cables y de Con seccionador de carga

unidad

+5-+40°C
(sin condensacion)

Temperatura ambiente

Reduccion Py: 3 % I por K
hasta max. 60 °C

IEC 60721-3-3 clase 3K22,
Temperatura 0 — +45 °C (diferente de la norma),
sin condensacion

-25-+70°C

Derating
temperatura ambiente 9,

Clase climatica

Temperatura de almacena-
miento 9,

Grado de proteccion P20, IP54 (en estado montado)

Masa 2.5kg 3.5kg

Dimensiones An x Al x Pr 139 x 116 x 341 mm 164 x 132
x 421 mm

Salida de la unidad a MOVIPRO® technology

Corriente nominal 5A 9A 15A 16 A 32A 56 A

Proteccién de unidad integra- 5A 9A 15A - -

da

Capacidad de conmutacion

maxima 2.2 kW 4 kW 7.5 kW 7.5 kW 15 kW 30 kW

(IEC, AC 3)

Entrada de la unidad

Tensioén de red Ugyy 3 x AC 380 —500V

Frecuencia de red f.4 50 - 60 Hz 5 %

Seccion de borna : 10 -

25-1 2 (fl I I

Alimentacin de red 5 - 10 mm? (flexible con puntera de cable) 35 mm?

Seccion de borna 24 V 1.5 — 6 mm? (flexible con puntera de cable)

Fusible previo

maximo admisible 60 A 35A 50 A 80 A

(caracteristica gL )"

1) Tenga también en cuenta el fusible previo maximo admisible de la MOVIPRO® technology conectada para la instalacion conforme a
UL. Tenga en cuenta el valor de fusible menor en cada caso.
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Datos técnicos
Control del freno

419 Control del freno

Frenos soportados Control del freno HV" Control del freno de 24 V CC?
Tipos de freno Motores freno de SEW-EURODRIVE | Motores freno de
con freno de dos o tres cables, p. ej. | SEW-EURODRIVE con freno de
BE.., BZ.. dos cables (CC), p. €j. BP.., BK..

Freno de tres cables no permitido

Motores freno con freno de dos o tres | Motores freno con freno de dos ca-

cables bles (CC)
Freno de tres cables no permitido
Tensiones nominales de los 230V CA, 400V CAo 460V CA 24V CC
frenos
Corriente de mantenimiento max. 1.2 A max. 3.0 A
del freno I,

1) Control del freno SBM.. o BD1B..
2) Control del freno BMV5

4.20 Resistencias de frenado externas

4.20.1 Asignacion de las resistencias de frenado

La siguiente tabla muestra la asignacion de las resistencias de frenado externas a los
tamafios de MOVIPRO® technology:

Resistencia de frenado MOVIPRO® technology

Modelo Ref. de Tamaio 2 Tamano 2E Tamaiio 3 Tamaiio 3E
Pieza | 4055 | 0070 | 0095 | 0125 | 0160 | 0240 | 0320 | 0460 | 0620

BW100-004-00 | 17962188 | v v v v - - - -

BW050-008-01 | 17962242 | « v v v v v v v v

BW033-012-01 | 17962196 | - - - v v v v v v

BWO017-024-02 | 17962218 | - - - - - v v v v

BW014-028-02 | 17962226 | - - - - - - - v v

BWO011-036-02 | 17962234 | - - - - - - - v v

4.20.2 Datos técnicos segun IEC

Unidad Resistencia de frenado

BW100- | BW050- | BW033- | BW017- | BW014- | BWO011-
004-00 | 008-01 012-01 024-02 | 028-02 | 036-02

Funcion - Derivacion de la energia regenerativa

Grado de proteccion - IP65

Posicién de montaje - Resistencia en construccién plana

Tamario — 0 1 2

Resistencia Q 100 50 33.3 16.7 14.3 11.1
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Resistencias de frenado externas

4 Datos técnicos

Unidad Resistencia de frenado
BW100- | BW050- | BW033- | BW017- | BW014- | BW011-
004-00 | 008-01 012-01 024-02 | 028-02 | 036-02
Potencia continua de frenado
100 % ED 0.4 0.8 1.2 24 2.8 3.6
50 % ED 0.8 1.6 24 4.8 5.6 7.2
25 % ED 1.5 3 4.5 9 10.5 13.5
12 % ED KW 22 4.4 6.6 13.2 15.4 19.8
6 % ED 3.6 7.2 10.8 21.6 25.2 324
3% ED 6 12 18 36 42 54
2% ED 7.7 15.4 23.1 46.2 53.9 69.1
Potencia de pico de frenado kW 9.4 18.8 28.3 56.4 65.9 84.8
Dimensiones An x Al x Pr mm 32)(01)(0;0 550 x 105 x 230 550 x 158 x 330

4.20.3 Datos técnicos segun UL

Unidad Resistencia de frenado
BW100- | BW050- | BW033- | BW017- | BW014- A BW011-
004-00 | 008-01 012-01 024-02 | 028-02 | 036-02
Funcién - Derivacion de la energia regenerativa
Grado de proteccion - IP65
Posicion de montaje - Resistencia en construccién plana
Tamano - 0 1 2
Resistencia Q 100 50 33.3 16.7 14.3 11.1
Potencia continua de frenado
100 % ED 0.24 0.48 0.72 1.44 1.68 2.16
50 % ED 0.5 1 1.5 3 3.5 45
25 % ED W 1 2 3 6 7 9
12 % ED 2.2 4.4 6.6 13.2 15.4 19.8
6 % ED 3.6 7.2 10.8 21.6 25.2 32.4
3%ED 6 12 18 36 42 54
2%ED 7.7 15.4 23.1 46.2 53.9 69.1
Potencia de pico de frenado kW 94 18.8 28.3 56.4 65.9 84.8
Dimensiones An x Al x Pr mm 32)(01)(020 550 x 105 x 230 550 x 158 x 330
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4.21

Datos técnicos 4

Posiciones de montaje

Posiciones de montaje

jde

AVISO

La posicion de montaje horizontal [3] va ligada a una reduccion de potencia del 50 %
debido a una menor conveccion de calor.

La siguiente imagen muestra posiciones de montaje permitidas y no permitidas:

27021598964695435

[11  Posicién de montaje vertical permitida
[2]  Posiciones de montaje no permitidas
[3] Posicion de montaje horizontal admisible de forma condicionada
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Datos técnicos
Planos dimensionales

4.22 Planos dimensionales
4.221 MOVIPRO® technology tamaiio 2
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Todas las medidas en mm.
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Datos técnicos 4

Planos dimensionales

4.22.2 MOVIPRO® technology tamaiio 2E
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Todas las medidas en mm.
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4 Datos técnicos

Planos dimensionales

4.22.3 MOVIPRO® technology tamaiio 3
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Todas las medidas en mm.
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Datos técnicos 4

Planos dimensionales

4.22.4 MOVIPRO® technology tamario 3E
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Todas las medidas en mm.
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4 Datos técnicos

Planos dimensionales

4.22.5 Caja de conexién tamarios 2, 2E, 3

M32 x 1.5 (2x)
M25 x 1.5 (2%)

Y

361

341

44

139

A
/

122

18014400561940363
Todas las medidas en mm.
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4.22.6 Caja de conexiéon tamaio 3E

421

Todas las medidas en mm.

443

Datos técnicos
Planos dimensionales

| —M50x1.5

|

[

44

164

132

51882457867
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Planificacion de proyecto de la unidad
Observaciones preliminares

5.1

5.2

Planificacion de proyecto de la unidad

Observaciones preliminares

AVISO

i En el marco de un desarrollo continuo de nuestros productos, puede haber ciertas di-
vergencias en los datos.

SEW Workbench

SEW-Workbench es el software central de planificacion de proyecto de variadores de
SEW-EURODRIVE.

Se pueden procesar todos los parametros de disefio necesarios, ya sea la entrada de
la aplicacion o los calculos de motores, reductores y variadores. La optimizaciéon de
los distintos ciclos de los ejes, incluida la seleccion de accesorios, y la comprobacion
de fallos en el disefio de todo el sistema de accionamiento son otras de sus propieda-
des.

Por supuesto, también puede utilizar Workbench para disefiar y dimensionar todos los
demas productos de SEW-EURODRIVE, como los accionamientos descentralizados y
los motorreductores. De esta forma, SEW-Workbench permite definir de manera total-
mente homogénea la solucién de accionamiento entre todo el espectro de productos
de SEW-EURODRIVE. Esto le permite ahorrar mucho tiempo y reducir la complejidad
con un manejo muy sencillo.

Las caracteristicas basicas de SEW-Workbench son:

* La seleccion de la aplicacion

» El calculo de reductor y motor

» La planificacion de proyecto con optimizacion de precio
* La comparacion de diferentes soluciones

» El calculo del variador

» La optimizacion de ejes multiples

» La parametrizacion de los cables y accesorios seleccionados
* La comprobacion de errores de dimensionamiento

» Laelaboracion de listas de despiece

» El catalogo electronico con todos los productos

SEW-EURODRIVE permite descargar el software de planificacion SEW-Workbench
de su pagina web oficial.

Para poder utilizar SEW-Workbench, sdélo necesita registrarse a través del Online
Support después de descargar u obtener el DVD de datos e instalarlo. Mediante un
servicio de actualizaciéon por Internet quedara garantizada la actualidad permanente
de los productos y funciones.
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Planificacion de proyecto de la unidad
Secuencia esquematica de una planificacion de proyecto

Secuencia esquematica de una planificaciéon de proyecto

El siguiente diagrama de flujo muestra esquematicamente el procedimiento para de-
terminar un accionamiento posicionador. El accionamiento esta formado por un moto-
rreductor alimentado por un variador.

Informacién necesaria sobre la maquina que se va a accionar
» Datos técnicos y condiciones ambientales

* Precision de posicionamiento

* Rango de ajuste de velocidad

» Calculo del ciclo de avance

|

Calculo de los datos de aplicacion relevantes

» Diagrama de movimiento

* Velocidades

+ Pares dinamicos, estaticos
* potencia generadora

Seleccidn del reductor

+ Determinacion del tamafio, el indice de reduccion y la version del reductor
* Comprobacion de la precisidon de posicionamiento.

» Comprobacioén del uso del reductor.

» Comprobacion de la velocidad de entrada.

l

Selecciéon de motor

* Par maximo

* En accionamientos dinamicos: par efectivo a velocidad media
* Numero de revoluciones maximo

* Observar las curvas de par dindmicas y térmicas.

» Equipamiento del motor (freno, conector enchufable, proteccion térmica del
motor, etc.)

Seleccion del variador

« Establecimiento del tipo de regulacion.
» Asignacion motor-variador

» Establecimiento de la frecuencia PWM.

» Comprobacion de si los variadores cumplen los requisitos de duracion y sobre-
carga.

Seleccion de la resistencia de frenado

» Comprobar si la resistencia de frenado cumple los requisitos de duracion y so-
brecarga.

» Observar la asignacion de la resistencia de frenado.

!
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Planificacion de proyecto de la unidad
Secuencia esquematica de una planificaciéon de proyecto

Seleccién de otros componentes del sistema
* Tarjetas opcionales

» Cables de alimentacion de red y del motor

+ Cables de encoder y de senal

* Medidas CEM

|

Seleccion de la fuente de alimentacion de 24 V

* Observar los requisitos para la tolerancia de tension.

« Determinar el consumo de corriente de la fuente de alimentacion de 24 V.

|

Comprobar si todos los requisitos se cumplen.
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5.4

5.41

Planificacion de proyecto de la unidad
Modo de regulacién

Modo de regulaciéon

U/f

Las propiedades del motor conectado al variador estan influenciadas por los modos
de control y regulacién utilizados.

El control U/f esta pensado para el funcionamiento controlado simple de los motores
asincronos sin realimentacion del encoder y motores con tecnologia LSPM" de
SEW-EURODRIVE. ElI modo opera una maquina asincrona en una curva caracteristi-
ca de tensién y frecuencia parametrizable. Para mantener constante la corriente de
magnetizacion, la tension (U) se ajusta proporcionalmente a la frecuencia (f).

El deslizamiento actual se estima y se puede compensar.

El control U/f es adecuado para aplicaciones con un rango de ajuste de velocidad limi-
tado, en las que no se producen saltos de carga dindmicos y se exige poco a las pro-
piedades de control.

El control U/f es adecuado para los accionamientos en grupo. Por accionamiento en
grupo se entiende la conexion eléctrica en paralelo de varios motores de construccién
idéntica o diferente a un variador que no estan acoplados mecanicamente de forma ri-
gida.

1) Puesta en marcha guiada en preparacion.

Regulacién de velocidad

5.4.2

VFcPLUS

El modo U/f esta disefiado como un modo sin encoders y calcula el valor real de la
velocidad. El calculo se realiza siempre a partir de las magnitudes eléctricas del motor
y no se utiliza la informacién de un posible sistema de encoder existente.

Si se ha parametrizado un encoder como "Fuente de velocidad real" en la asignacion
de encoder, la velocidad medida por este encoder es emitida como velocidad real por
el variador. De lo contrario, la velocidad del modelo calculada por el modo U/f, que se
determina a partir de la frecuencia del estator y el deslizamiento, se emite como velo-
cidad real.

El modo U/f no tiene un regulador de velocidad de jerarquia superior y no es posible
la parametrizacion del regulador de velocidad. Un control previo de aceleracion o de
par tampoco es posible.

VFCPUS es un potente modo de regulacion capaz de hacer funcionar motores asincro-
nos con una dindmica de par muy elevada con o sin encoders rotativos y motores de
reluctancia sincronos” .

El modo de regulacién se puede operar en regulacion de velocidad o en control de
par.

En este modo de regulacion, todas las magnitudes de estado importantes para la re-
gulacion del motor se calculan con la ayuda de un modelo de motor. Esto significa
que siempre se consiguen unas condiciones magnéticas optimas para el motor.

Para aplicaciones con un amplio rango de ajuste de velocidad (especialmente a bajas
velocidades hasta la parada) y altas exigencias en las propiedades de regulacién o
para accionamientos con altos saltos de carga dindmicos, un encoder rotativo es ab-
solutamente necesario.

5
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Planificacion de proyecto de la unidad
Modo de regulacién

Para aplicaciones con menores exigencias en cuanto a las propiedades de regulacion
de la velocidad y la dinamica del par, no es necesario ningun encoder. Sin un encoder
rotativo, la frecuencia eléctrica del rotor se calcula en un modelo. En este caso, no es
posible un funcionamiento estable del proceso a < 0.5 Hz estacionario.

Gracias a la buena dinamica del par, el modo de regulacién VFCP'YS se mantiene es-
table incluso durante los impactos de carga y tiene una gran precision de par. Las
aplicaciones tipicas del modo de regulacién VFC™® son las maquinas asincronas con
regulacién de velocidad con altas exigencias de estabilidad de velocidad y par.

Es posible cambiar a un motor en giro (funcién de reconexion).

1) Puesta en marcha guiada en preparacion.

Regulacion de velocidad

La regulacion de la velocidad utiliza siempre un circuito de regulacion de la velocidad
superpuesto que debe ser parametrizado correspondientemente.

Si el modo de regulacion se utiliza sin encoder, la velocidad real del motor es calcula-
da por el modo de regulacion.

Si se utiliza un encoder, la informacién angular de este encoder se utiliza para el mo-
do de regulacion. La velocidad real del motor se calcula a partir de este encoder. La
maxima dinamica del circuito de control de velocidad se consigue con un encoder de
alta resolucion.

Control de par

El modo de funcionamiento Control de par puede seleccionarse independientemente
de un encoder y no requiere un encoder. El funcionamiento estable estacionario a la
frecuencia del estator de 0 Hz también es posible con un encoder.

El control de par utiliza siempre un circuito de regulacion de la velocidad superpuesto
que debe ser parametrizado correspondientemente.

Regulacion de posicionamiento

El funcionamiento con regulacién de posicionamiento soélo es posible con un encoder,
ya que la posicion real se calcula a partir del encoder parametrizado.

5.4.3 CFC

El modo CFC es un modo de regulacién guiado por la corriente. El modo de regula-
cion CFC permite operar motores asincronos y sincronos con la maxima dinamica de
par. Para ello, los componentes de corriente para el flujo magnético y para la genera-
cion de par se regulan por separado.

Este modo de regulacion necesita la informacion sobre el angulo del rotor y la veloci-
dad del motor. Por ello, siempre es necesaria una realimentaciéon del encoder (enco-
der del motor).

Para los motores asincronos solo es necesario el angulo relativo del rotor, es decir,
un encoder incremental es suficiente.

Para los motores sincronos, el modo de regulacion requiere la posiciéon absoluta. Para
los tipos de encoder que no proporcionan un valor absoluto, la conmutacion debe rea-
lizarse antes de cada primera habilitacién después de que el sistema se haya puesto
en marcha (FCB 18).

68 Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



33084416/ES — 03/2025

5.4.4 ELSM®

Planificacion de proyecto de la unidad
Modo de regulacién

La ventaja del modo de regulacién CFC es la gran dinamica que puede alcanzarse,
ya que siempre se mantiene disponible una reserva de regulacién para alcanzar el
par maximo dinamico. Por lo tanto, el modo de regulacién CFC es adecuado para ac-
cionamientos con control de movimiento altamente dinamico.

El modo de regulacion ELSM® permite el funcionamiento sin encoder de motores sin-
cronos de iman permanente.

Este método esta pensado exclusivamente para aplicaciones en el ambito de la tec-
nologia de transporte horizontal con un solo motor. No se permite el uso en elevado-
res, tramos de ascenso o como accionamiento en grupo.

Asegurese de que el variador puede suministrar al menos el 150 % de |, del motor.

Es posible cambiar a un motor en giro (funcién de reconexion). El funcionamiento per-
manente solo esta permitido por encima de la velocidad de transicion de aproximada-
mente el 2 % de la velocidad nominal del motor.

Regulacién de velocidad

Control de par

Para el funcionamiento de motores sincronos en el modo de regulaciéon ELSM®, se
distinguen dos ambitos, el funcionamiento controlado y el regulado.

El funcionamiento controlado tiene lugar al salir de la parada y por debajo de una ve-
locidad de transicion. Esta velocidad de transicion es aproximadamente el 2 % de la
velocidad nominal. Por encima de esta velocidad de transicion, el accionamiento fun-
ciona de forma regulada.

El tiempo durante el cual el accionamiento estd en funcionamiento controlado debe
elegirse lo mas corto posible, ya que alli no se detecta la posicién del rotor y el accio-
namiento solo funciona bajo control de velocidad.

Si el accionamiento esta en funcionamiento controlado, se aplica una corriente de al
menos el 150 % de la corriente de parada del motor conectado para estabilizar el ac-
cionamiento, por lo que el motor se calienta mucho en parada y a bajas velocidades.

El modo de regulacion ELSM® permite el modo de funcionamiento "Regulacion de ve-
locidad", pero solo en el funcionamiento regulado por encima de la velocidad de tran-
sicion.

Significado practico: el FCB 07 "Control de par" solo puede activarse con la funcion
de reconexion activa y por encima de la velocidad de transicion (ejemplo: dispositivo
de bobinado). Si la velocidad es demasiado baja, el sistema se desconecta con un
mensaje de fallo.

La velocidad de transicion puede alcanzarse mediante un accionamiento externo o
mediante la regulacién de la velocidad del variador en el FCB 05.

5
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5.4.5

Vista general de modos de regulacion

Propiedades del modo de regulacion

u/f VFCPLUs CFC ELSM®
Tension Orientado al cam-
po, controlado por | Orientado al cam- | Orientado al cam-
L controlada -
Principio tension, regulador | po, regulador de | po, regulador de
por curva caracte- : . .
. de flujo de estator, corriente corriente
ristica
control de par
Motor ASM/LSPM ASM ASM ASM SM SM
Encoder sin sin con con con sin
Dinamica + +++ ++++ +++++ +++++ ++
Eficiencia energética + +++ +++ ++ +++++ +++++
Regulacién de velocidad v v/ v/ v
Control de par - v v v
Posicionamiento - - v v/ -
Reconexién en marcha -2 v v v

Accionamientos
en grupo, acciona-

Sistemas transpor-
tadores en gene-
ral, mecanismos
de traslacion, ele-

Tecnologia de em-
balaje, técnica de

Técnica de trans-

Aplicaciones tipicas mientos multimo- | vadores, bombas/ m_a_mpulaqon, po- pprte
. . sicionamiento de horizontal
tor ventiladores, dis- L
o . alta dinamica
positivos de bobi-
nado
Maxima Méxima
Simbolo Méaxima robustez | Maxima precision o eficiencia energéti-
dinamica ca
1) Regulacion de velocidad
2) Frenado CC
Valores caracteristicos de dinamica
u/f VFCPLYs CFC ELSM®
Tiempo de regulacion de _ >2ms" 2150 ps
par
Constante de tiempo 3 >4-6ms > 2 ms > 6 ms

regulador de velocidad

Rizado de velocidad

El rizado de velocidad es determinado esencialmente por el momento de iner-
cia total, por el rizado del par y, sobre todo, por el disefio de la mecanica. Por lo
tanto, no es posible indicar un valor de validez general.

1) Tiene validez en el rango de ajuste de tensién, en rango de debilitamiento del campo < 5 ms.
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Valores caracteristicos de resolucion de consigna

Modo de regulacién

u/f VFCPUs CFC ELSM®
Par - 32 Bit (0.001 % Mot
Velocidad 32 Bit (0.0001 min™)
Posicion 3 B 16 bits 3
(Incremento/revolucion)
Posicion B 32 bits 3

(Incremento absoluto)

Valores caracteristicos de precision de velocidad y par

VFCP''® sin encoder

VFCP-'S con encoder

Sonda térmica del motor

Sonda térmica del motor

sin

con sin

con

en funcién de la exactitud de los parametros de motor

Exactitud

del par NOTA: Cuanto mas precisos son los parametros de motor, tanto mas preciso

calculado es el par. Para una exactitud mas alta del par, realice la medicién de los para-
metros de motor con FCB25.

Desviacion con FCB25 <5 % My

Desviacion tipica <10 % My

Desviacién maxima" <15 % My <25 % My <15 % My

1) Sin permanentemente <20 %

velocidad nominal.

CFC sin sonda térmica

CFC con sonda térmica

Exactitud en funcion de la exactitud en funcion de la exactitud
del par de los parametros de motor y de los parametros de motor,
calculado de la temperatura de motor desviacion tipica: <5 % My
VFCPLUS sin encoder Todos los modos de regulacion con
encoder
Exactitud en funcién de la exactitud L c
. X Desviacion maxima:

de la velocidad de los parametros de motor, o 4

1 TR 0.007 % Nngyns, 10 min
calculada desviacion tipica: 0.2 % fyeqizamiento nominal-

1) Inexactitud estacionaria es la desviacién del valor medio de la velocidad fisica exacta de la consigna de velocidad.

Frecuencia de salida maxima recomendada

fowm U/t VFCPs CFC ELSM®
2.5 kHz 250 Hz

4 kHz 400 Hz 250 Hz 400 Hz

2 8 kHz 599 Hz 250 Hz 500 Hz
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FCBs activables en el modo de regulacion seleccionado

FCB Designacion U/f VFCPUs CFC ELSM®
01 Bloqueo de la etapa de salida v v v v
02 Parada por defecto v v v v
04 Funcionamiento manual v v v/ v/
05 Regulacion de velocidad v v v/ v
06 Regulacion de velocidad interpolada v v v/ v/
07 Control de par - v/ v/ v
08 Control de par interpolado - v v/ v
13 Parada en limites de aplicacion v v v/ v/
14 Parada de emergencia v v v/ v/
25 Medicidon de parametros del motor v v/ v/ v/
26 Parada en los limites del usuario v v v/ v/

FCBs que requieren encoder de posicion:

09 Regulacién de posicion - v/ v/ -
10 Regulacion de posicionamiento in- - v/ v/ -
terpolada
12 Busqueda de referencia - v/ v/ v/
18 Identificacion de la posicion del rotor - - v/ -
19 Mantenimiento de posicion - v/ v/ -
20 Jog - v v/ -
21 Prueba de frenos - v v -

5.5 Concepto FCB

Con el concepto FCB se describe en los variadores del médulo de automatizacion
MOVI-C® la estructura modular del firmware con la que se garantiza que se puedan
seleccionar y deseleccionar facilmente con palabra de control de una forma muy flexi-
ble las mas diversas funciones de accionamiento.

Todas las funciones primarias se seleccionan como FCB. Por ejemplo, la regulacién
de posicionamiento requiere el FCB 09, mientras que la regulacion de velocidad se
realiza con el FCB 05.

Un cambio entre distintos FCBs es posible en todo momento. EI cambio a otro FCB
se produce con un retardo maximo de 0.5 ms.

Se asignan diferentes prioridades a los FCB. Si se selecciona un FCB con mayor prio-
ridad que el actualmente activo, se activa el FCB con mayor prioridad.

5.5.1 Descripcion de los FCB

FCB 01 Bloqueo de la etapa de salida

La activacion del FCB 01 hace que el motor conectado sea detenido por el freno del
motor. Si no hay freno, el motor se detendra de forma no guiada.
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FCB 02 Parada por defecto

Con el FCB 02: el accionamiento se detiene en el valor de perfil ajustado "Decelera-
cion maxima". Este esta limitado por el "Limite de aplicacion: Deceleracion".

ElI FCB 02 esta activo (por defecto) si no se selecciona ningun otro FCB.
ElI FCB 02 es seleccionado por el sistema, no por el operador.

FCB 04 Funcionamiento manual

La seleccién y la activacion se realizan con el software de ingenieria MOVISUITE®
mediante la funcion "Funcionamiento manual”. El funcionamiento manual se utiliza
durante la puesta en marcha o para el modo de configuracion sin control de nivel su-
perior.

ElI FCB 04 es seleccionado por el sistema, no por el operador.

FCB 05 Regulacién de velocidad
El variador dispone de la posibilidad de operarse como eje con velocidad regulada.

El usuario puede especificar unos valores de perfil para aceleracion, deceleraciéon y
jerk como condiciones de marco para la regulacion de velocidad. El valor de consigna
de velocidad real para el regulador de accionamiento es generado en el ciclo del re-
gulador con los valores limite especificados por un generador de perfil integrado en el
variador.

FCB 06 Regulacion de velocidad interpolada

El FCB 06 se utiliza para especificaciones de consigna de velocidad ciclicas desde
controles superiores.

En las aplicaciones multieje, un control suele calcular un perfil de pista para varios
ejes de accionamiento. El eje sélo recibe consignas (velocidad/par y limites de par/va-
lores de precontrol/inercia de la carga) que debe seguir directamente. El eje limita las
consignas con los limites de la aplicacién. La trayectoria del perfil de la curva de pista
es controlada por el control.

El ciclo de consigna del control no suele corresponderse con el ciclo de consigna del
eje. Si el eje ve la misma consigna durante varios ciclos, se crea un valor real escalo-
nado. Para evitar este efecto, el eje interpola valores intermedios. Para ello, es nece-
sario conocer el ciclo de consigna del control.

FCB 07 Control de par
El variador dispone de la posibilidad de operarse como eje con par regulado.

El usuario puede especificar valores de perfil para velocidad, deceleracion y jerk co-
mo condiciones de marco para el control de par. El valor de consigna de par real para
el regulador de accionamiento es generado en el ciclo del regulador con los valores li-
mite especificados por un generador de perfil integrado en el variador.

Durante el control del par, la velocidad maxima esta limitada por los limites de veloci-
dad para que el accionamiento no pueda acelerar permanentemente con el par de
consigna especificado si el contrapar es demasiado bajo.

FCB 08 Control de par interpolado

El FCB 08 se utiliza para especificaciones de consigna de par ciclicas de un control
de nivel superior.
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Este control de nivel superior suele calcular un perfil de pista para varios ejes de ac-
cionamiento. El eje recibe en este caso un solo valor de consigna (par, limites de par,
valores de precontrol, inercia de la carga) al que debe seguir.

El variador limita las consignas con los limites de la aplicacion. La trayectoria del perfil
de la curva de pista es controlada por el control.

El ciclo en el que el control entrega los valores de consigna al eje no corresponde nor-
malmente al ciclo de procesamiento de los valores de consigna del variador. Si el va-
riador viera a lo largo de varios ciclos el mismo valor de consigna del control, se pro-
duciria un valor real de par escalonado.

Con el fin de evitar este efecto, el eje puede calcular (interpolar) valores intermedios,
si conoce el ciclo del control. El variador es ajustable a distintos ciclos de tiempo de
controles superiores.

FCB 09 Regulacién de posicionamiento

El FCB 09 se utiliza para permitir la aproximacion a la posicion de destino durante el
posicionamiento mediante un perfil de posicidon parametrizable por el generador de
perfiles. El variador también dispone de los siguientes modos de posicionamiento:

Posicionamiento absoluto

La consigna de posiciéon en unidades de usuario es interpretada como destino absolu-
to y es convertida a unidades de sistema y ejecutada en dichas unidades.

El rango de desplazamiento en unidades de sistema es de -2%' a 2% -1. Si se sobrepa-
sa este rango de desplazamiento, el FCB emite un fallo.

Posicionamiento relativo

La consigna de posicién en unidades de usuario se interpreta como offset con respec-
to a la consigna entregada y, después de convertirla en unidades de sistema, se su-
ma a la ultima consigna.

Si el destino calculado en unidades de sistema se encuentra fuera del rango de des-
plazamiento de -2°' a 2°' -1, el FCB emite un fallo.

Modulo en sentido positivo con especificacion de posicion absoluta

La consigna de posicion en unidades de usuario se interpreta como posicion absoluta,
debe estar dentro del rango de modulo del accionamiento activo:

* Limite inferior = "Modulo min."

* Limite superior = "Modulo max."

Si la consigna de posicion se encuentra fuera de este rango, se emite un fallo.
Para alcanzar el destino, el accionamiento gira siempre en sentido positivo.

Modulo en sentido negativo con especificacion de posicion absoluta

La consigna de posicion en unidades de usuario se interpreta como posicion absoluta,
debe estar dentro del rango de modulo del accionamiento activo:

* Limite inferior = "Modulo min."

* Limite superior = "Modulo max."

Si la consigna de posicion se encuentra fuera de este rango, se emite un fallo.
Para alcanzar el nuevo destino, el accionamiento gira siempre en sentido negativo.
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Modulo siguiendo el camino mas corto con especificacion de posicion absoluta

La consigna de posicion en unidades de usuario se interpreta como posiciéon absoluta,
debe estar dentro del rango de modulo del accionamiento activo:

* Limite inferior = "Modulo min."
* Limite superior = "Modulo max."
Si la consigna de posicién se encuentra fuera de este rango, se emite un fallo.

El sentido de giro del accionamiento resulta de la ultima posiciéon de consigna (= posi-
cion real actual después de la activacion sin mensaje "En posicion") y de la posicion
de consigna actual. Desde aqui se determina el recorrido mas corto y correspondien-
temente se define el sentido de giro para el posicionado.

FCB 10 Regulacion de posicionamiento interpolada

El FCB 10 se utiliza para especificaciones de consigna de posicidon ciclicas desde
controles superiores.

En las aplicaciones multieje, un control de nivel superior suele calcular un perfil de
pista para varios ejes de accionamiento. El eje solo recibe consignas (posicion, veloci-
dad, par, limites de par/valores de precontrol/inercia de la carga) que debe seguir di-
rectamente. El eje limita las consignas con los limites de la aplicacién. La trayectoria
del perfil de la curva de pista es controlada por el control.

El ciclo de consigna del control no suele corresponderse con el ciclo de consigna del
eje. Si el eje ve la misma consigna durante varios ciclos, se crea un valor real escalo-
nado. Para evitar este efecto, el eje interpola valores intermedios. Para ello, es nece-
sario conocer el ciclo de consigna del control.

FCB 12 Busqueda de referencia

Para realizar operaciones de posicionamiento, un accionamiento debe estar referen-
ciado a una posicion inicial o de referencia definida dentro del recorrido de desplaza-
miento permitido.

A partir de esta posicion de referencia, se pueden determinar y aproximar posiciones
como el punto cero de la maquina. La referenciacion de los encoders de posicion es
necesaria cada vez que se reinicia el variador si los encoders de posicion no tienen
registro de posicion absoluta. Con los encoders absolutos, la posicidn absoluta se co-
noce inmediatamente con el inicio del sistema. Sin embargo, es necesario referenciar
un encoder absoluto para que la posicidén mostrada coincida con el sistema de refe-
rencia de la instalacion.

Se dispone de varios tipos de busqueda de referencia y de localizacién del punto de
referencia:

: desactivado

: Impulso cero — Final negativo

: Leva de referencia — Final negativo
: Leva de referencia — Final positivo
: Final de carrera positivo

0

1

2

3

4

5: Final de carrera negativo

6: Leva de referencia a ras — Final de carrera positivo
7: Leva de referencia a ras— Final de carrera negativo
8: Referenciar a busqueda de referencia
9: Tope fijo positivo

1

0: Tope fijo negativo
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11: Posicion absoluta del encoder

FCB 13 Parada en limites de aplicacion

Cuando se activa el FCB 13, el accionamiento se detiene controlado por la velocidad
con el limite de aplicacidon-deceleracion ajustado.

FCB 14 Parada de emergencia

Cuando el FCB 14 esta activado, el accionamiento se detiene con la deceleracion de
parada de emergencia ajustada.

La deceleracion de parada de emergencia debe ser siempre mayor o igual que el "Li-
mite de aplicacion Deceleracion”. Si la deceleracion de parada de emergencia se
ajusta a un valor de deceleracién menor que el "Limite de aplicacion Deceleracion", el
"Limite de aplicacion Deceleracion" se utilizara como deceleracion de parada de
emergencia.

FCB 18 Identificaciéon de posicién del rotor

Para el funcionamiento de los motores sincronos de iman permanente, se requiere la
informacion exacta de la posicién del rotor para la regulacion.

El FCB 18 es necesario para el ajuste del encoder de los motores sincronos rotativos
y lineales con encoder. EI FCB 18 requiere la puesta en marcha eléctrica del acciona-
miento.

El accionamiento debe estar separado para este ajuste de la carga y también del re-
ductor.

Para un motor no SEW, se recomienda realizar el FCB 25 antes de realizar la identifi-
cacion de la posicion del rotor.

FCB 19 Mantenimiento de posicion

FCB 20 Jog

Cuando se activa el FCB 19, el accionamiento se detiene controlado por la velocidad.
Después de que el accionamiento se haya detenido, la posicion se mantiene con re-
gulacion de la posicion mientras el FCB 19 esté activo.

El FCB 20 se utiliza para el modo de configuracion cuando se utiliza un control de ni-
vel superior.

El FCB 20 solo puede activarse en los modos de funcionamiento con realimentacion
del encoder.

Con el FCB 20 el usuario puede mover un eje en sentido positivo y negativo.

El control tiene lugar a través de sefales de control que se especifican con la ayuda
de palabras de control, mediante entradas binarias de un control de nivel superior 0 a
través de bornas de entrada.

Para la puesta en marcha o para el modo de configuracion sin un control de nivel su-
perior, se debe utilizar el funcionamiento manual del software de ingenieria
MOVISUITE®, véase "FCB 04 Funcionamiento manual" (— B 73).

FCB 21 Prueba de freno

El FCB 21 comprueba el funcionamiento y la capacidad de funcionamiento de hasta
2 frenos. La funcion carga los frenos aplicados por separado con un par ajustable
(prueba estatica).
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La prueba de freno se puede adaptar a los diferentes requisitos. El resultado de la
prueba "aprobado" (resultado de prueba OK) o "no aprobado" (resultado de prueba
NOK) esta disponible como respuesta para cada freno. Ademas, se dispone de otros
valores de medicion.

A la hora de especificar el par se debe tener en cuenta el par de carga. El usuario
puede especificar valores aqui. Como alternativa, el FCB 21 puede determinar por si
mismo la situacion de carga actual, lo que simplifica la puesta en marcha y ofrece
mas flexibilidad.

El FCB 21 funciona con el conjunto de accionamiento 1. Es necesaria una realimenta-
cion del encoder (encoder de motor o encoder lineal) que sea compatible con el modo
de regulacion VFCPYS o CFC utilizado.

Cuando se prueba un freno, el control del freno se integra a través de DB0/DBO0O.

Cuando se prueban 2 frenos, se requiere un cableado adicional en el control de los
frenos.

FCB 25 Medicién de parametros del motor

El FCB 25 se utiliza durante la puesta en marcha para determinar los parametros ne-
cesarios a partir del esquema de conexiones equivalente.

Para la medicion de parametros del motor se necesitan los datos de la placa de ca-
racteristicas del motor conectado.

Una vez realizada la medicion de los parametros del motor, el motor se ha puesto en
marcha eléctricamente por completo. Los valores que no estan definitivamente fijados
en este momento, por ejemplo, la velocidad maxima y el par maximo, se estiman. Es-
tos valores deben corregirse posteriormente para alcanzar la plena capacidad de fun-
cionamiento del motor.

El FCB 25 sélo debe abrirse si no se utiliza ningun filtro de salida. De lo contrario, el
FCB dara resultados erroneos debido a la inductancia del filtro de salida.

En general, se recomienda abrir el FCB 25 para los motores no SEW. Si es necesa-
rio, debe ejecutarse posteriormente el FCB 18 para el ajuste del encoder en el caso
de los motores sincronos.

FCB 26 Parada en limites de aplicacion

El FCB 26 se utiliza para parar en los limites del usuario. Los limites de usuario estan
disponibles como consignas locales o pueden ajustarse a través del bus de campo
para iniciar la rampa descendente.

Se puede elegir entre una rampa con regulacién de velocidad y otra con regulacion de
posicion. Al contrario que los otros FCBs de parada (FCB 13/FCB 14), el FCB 26 tie-
ne una prioridad muy baja.

Esto ofrece la posibilidad de seleccionar el FCB 26 por defecto (por ejemplo, el bit de
la palabra de control que selecciona este FCB es siempre TRUE). Asi, cuando todos
los demas FCBs se deseleccionan, el FCB 26 esta siempre activo. De ello resulta la
posibilidad de parar siempre con regulacion de posicion.

En el modo con regulacion de posicion, el FCB 26 tiene una vigilancia de fallos de se-
guimiento.

Cuando se alcanza la parada, el freno permanece desbloqueado y el motor recibe co-
rriente.
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5.5.2 Consignas y limitaciones en los FCBs

Interconexién de consigna

La siguiente tabla indica qué valores de consigna son utilizados por cada FCB.

Parametro FCB

05 06 07 08 09 10
Posicién - - - - v/ v/
Velocidad v/ v - - - o}
Par - - v/ 4 - -
Control previo de la acelera- - o] - - - o]
cion
Momento de inercia - 0 - v - 0
Precontrol de par - o] - v/ - o]
Valor de correccion de regula- - 0 - - - -
dor de posicion externo

v Siempre activo
o En funcién del ajuste de FCB

— No activo

AVISO

i En el modo de regulacion U/f se utiliza solo la consigna "Velocidad".

Conexion de valor de perfil

La siguiente tabla indica qué valores de perfil son utilizados por cada FCB.

Parametro FCB

02 05 06 07 08 09 10 13 14 20
Ve’lo.cidad positiva B B B Y Y / _ B B B
maxima
Ve’lo.C|dad negativa _ _ _ v v v _ B _ B
maxima
Aceleracion maxima - v - - - v - - - o
Deceleracién maxima Ve v - - - e - - - o
Tiempo de impulso - v/ - v - v - - - o
Par
maximo Q1 — Q4 a v v v v v v ° ° a

v/ Siempre activo
o Enfuncién del ajuste de FCB

— No activo

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



Planificacion de proyecto de la unidad
Seleccién y dimensionamiento de accionamiento

AVISO

i En el modo de regulacion U/f no se utiliza el valor de perfil "Par maximo Q1 — Q4".

Valores limite

La siguiente tabla indica qué valores limite son utilizados por cada FCB.

33084416/ES — 03/2025

Parametro FCB
02 |04 05 06 07 08 09|10 |12 | 13|14 |19 20 21 | 26

Velocidad positiva -\ I\ - - = = -
Velocidad negativa e R A A A A A A A A e 2
Aceleracion e 2 A e e e A e i A T A 2
Deceleracion A A e A e R A A i A A I A B e B 4
Tiempo de impulso R A A e A N R A A A A A N R4
Par A A A A I A Y A A A A I A I A A I B 4
Corriente aparente de salida v v/ /NN NN/
Limite de tensién I A A " A B A A A I A I A I A A A I A I A 4
Deceleracion de parada de - -] - -] - === =L === -
emergencia

v/ Siempre activo

o Solo activo si se activa FCB 21 en un accionamiento en movimiento. Con es-

tos parametros se para el accionamiento antes de ejecutar el FCB 21.
— No activo
AVISO
i En el modo de regulacién U/f no se utiliza el valor limite "Par".

5.6 Seleccion y dimensionamiento de accionamiento

Para la seleccion del accionamiento, ademas del diagrama de desplazamiento que
describe el ciclo de movimiento exacto, se debe proporcionar una gran cantidad de
datos adicionales sobre las condiciones ambientales y de funcionamiento.

Para la seleccién, en primer lugar se necesitan datos como la masa, el rango de ajus-
te, asi como informacioén sobre la estructura mecanica de la maquina que se desea
accionar. Con los pares y las velocidades del accionamiento calculados se puede se-
leccionar el accionamiento adecuado, teniendo en cuenta otros requisitos mecanicos
asi como las condiciones ambientales y de funcionamiento.

Para seleccionar el accionamiento, debe decidir si va a utilizar un motor asincrono o
uno sincrono. Para ello, tiene a su disposicion el amplio espectro de productos de
SEW-EURODRIVE.

La base para seleccionar los motores son las curvas caracteristicas limitadoras de los
motores el funcionamiento con variador. La curva caracteristica limitadora indica la
curva de par del motor en funcién de la velocidad.
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Para la seleccion del motor se deben respetar los limites dinamicos y térmicos.

5.6.1 Requisitos generales para motores

Los datos técnicos de los motores deben estar dentro de los siguientes rangos:

Velocidad nominal de motor 0 — 40000 min™’
Corriente nominal del motor 0 - 10000 A
Par nominal del motor 0 — 50000 Nm
Frecuencia nominal del motor 0-600 Hz
Numero de pares de polos 1-64

Motores que se pueden conectar
Los motores que se pueden conectar incluyen:
* Motores asincronos
* Motores sincronos de iman permanente
« Motores de reluctancia sincronos”
+ Cada uno con y sin encoder del motor

Al operar motores no SEW en los variadores, SEW-EURODRIVE no puede garantizar
que se alcancen los datos de rendimiento especificados.

1) Puesta en marcha guiada en preparacion.

Resistencia eléctrica del motor

El funcionamiento de un motor de CA en un variador de frecuencia representa una
carga mucho mayor para el devanado del motor que el funcionamiento en la red eléc-
trica. Todos los motores de CA de SEW-EURODRIVE tienen la resistencia eléctrica
requerida.

El motor no SEW conectado debe estar dimensionado para estas tensiones de circui-
to intermedio en el funcionamiento con variador.

Con una tensién de red de 3 x 400 V CA, la tensién nominal de circuito intermedio es
de 560 V CC. En el funcionamiento regenerativo, la tension de circuito intermedio
puede aumentar hasta valores mas altos, véase el capitulo "Datos técnicos" (— B 21).

Los variadores sincronizan la tension continua del circuito intermedio U, al cable de
alimentacion del motor. Esta sincronizacion tiene lugar en SEW-EURODRIVE con
2.5 kHz, 4 kHz, 8 kHz o 16 kHz. Esto carga el motor con picos de tension de gran am-
plitud y tiempos de subida muy cortos.

Para el funcionamiento de motores no SEW en los variadores de SEW-EURODRIVE,
se debe comprobar la idoneidad de estos motores.
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Proteccion térmica del motor

La proteccién térmica del motor evita el sobrecalentamiento y con ello la destruccion
del motor. Para ello, se registra la temperatura del devanado con sensores térmicos.
Los variadores pueden evaluar los siguientes sensores térmicos de forma estandar.

Proteccién del motor Numero de sensores Denominaciéon de SEW-EURODRIVE

Sonda térmica de coeficiente de 3 TF
temperatura positivo

Interruptor térmico bimetalico 3 TH

Sonda térmica de semiconductor 1 KY/KTY

KTY84-130

Sonda térmica de platino Pt1000,

. 1 PK

montaje en el devanado

Sonda térmica de platino Pt1000, 1 P

montaje en la carcasa del estator

Serie del motor Sensor de temperatura Proteccion del motor

CM.. KTY84-130, Pt1000 Proteccion completa®

CM.. TF Proteccion limitada?

DR.. TF, TH Proteccion completa®

DR.. KTY84-130 Proteccion limitada®

DR.. Pt1000 (PK) Proteccion limitada®

DR.. Pt1000 (PI) Proteccion completa”
Sonda térmica de coeficiente

Motores no SEW de temperatura positivo, Proteccion completa®
interruptor térmico bimetalico

Motores no SEW KTY84-130, Pt1000 Proteccioén limitada®

1) Proteccion completa, ya que un modelo térmico protege el devanado al valor medido.

2) Depende del tamafio del motor.

3) Proteccién completa, una sonda por fase del motor.

4) Sila temperatura medida por la sonda térmica supera la temperatura limite de la clase térmica ajustada del motor, el variador emite
un mensaje de fallo. No tiene lugar ninguna evaluacion del modelo de motor. La sobrecarga térmica de los devanados es posible
porque la sonda sélo esta instalada en un devanado.

Encontrara mas informacion sobre la proteccion térmica del motor en las documenta-
ciones de los motores.

Proteccién térmica del motor sin sensor térmico

La proteccion térmica del motor sin sensor térmico es una funcion del variador que
puede proteger los motores frente a sobrecarga térmica. El nivel de proteccion es si-
milar al de un relé de sobrecarga térmica, teniendo en cuenta la reduccion de la refri-
geracion, especialmente a bajas velocidades.

» Las condiciones de refrigeracion insuficientes y el aumento de la temperatura am-
biente son variables que influyen y que no se pueden tener en cuenta.
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Requisitos

* En caso de sobrecarga en el rango de baja velocidad, no se puede descartar que

se produzca un aumento de las temperaturas del devanado, lo que puede dafar el
devanado o provocar un envejecimiento prematuro del motor.

* A bajas temperaturas, la refrigeracion del motor es mayor. Un sensor térmico solo
medira y activara una sobretemperatura cuando aumente la carga del motor. El
uso elevado del motor no es posible con una proteccion térmica del motor sin son-
da.

Por lo tanto, la proteccion térmica del motor sin sensor térmico sdélo representa una

proteccion basica; para una proteccion térmica completa del motor,
SEW-EURODRIVE recomienda utilizar un sensor térmico.

La siguiente tabla enumera las condiciones que deben cumplirse para utilizar la pro-
teccién térmica del motor sin sensor térmico:

Categoria Requisitos
Serie del motor DRN.., DR2S..
Tamano del motor 63 — 132M
Numero de polos 4

Condiciones de entorno

Notas adicionales

La siguiente tabla enumera las condiciones que deben cumplirse para utilizar la pro-
teccion térmica del motor sin sensor térmico:

Categoria Condiciones
Tipo de refrigeracion Enfriado por ventilador
Temperatura ambiente -20-40°C
Clase térmica del devanado 155(F), 180(H)
Altitud de la instalacion <1000 m

En los motores con ventiladores de ventilacion forzada, asi como en los motores sin
ventilador y sin ventilacion, la proteccion térmica del motor no debe utilizarse sin sen-
sor térmico.

En caso de los accionamientos multimotor y en grupo, asi como en caso de motores
no SEW, no es posible el uso de la proteccion térmica del motor sin sensor térmico.

La proteccion térmica del motor sin sensor térmico esta activa mientras el variador es-
té en funcionamiento y alimentado con al menos 24 V CC.

La proteccién térmica del motor sin sensor térmico no tiene memoria, es decir, no tie-
ne en cuenta la temperatura actual del motor después de un proceso de conexion/
desconexion. Por esta razon, debe evitarse que un motor sobrecalentado sea someti-
do inmediatamente a una nueva sobrecarga al desconectar y conectar el variador.
SEW-EURODRIVE recomienda ejecutar un reset del fallo en caso de un mensaje de
fallo de la proteccion térmica del motor sin sensor térmico en lugar de un proceso de
conexion/desconexion.
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5.6.2 Accionamiento en grupo y accionamiento multimotor

Accionamiento en grupo de motores asincronos

Un accionamiento en grupo es un grupo de motores asincronos de cualquier potencia
que no estan acoplados mecanicamente o solo estan acoplados con deslizamiento y
estan conectados eléctricamente en paralelo a un variador. El funcionamiento de ac-
cionamientos en grupo sélo es posible en el modo de funcionamiento U/f.

Accionamiento multimotor de motores asincronos

Por accionamiento multimotor se entiende la conexion eléctrica en paralelo de varios
motores asincronos idénticos a un variador, que acoplados mecanicamente de forma
rigida accionan una carga.

El funcionamiento en paralelo de varios motores asincronos idénticos es posible si se
cumplen estrictamente las siguientes condiciones:

» Utilice sélo motorreductores del mismo tipo y con los mismos datos de devanado.

» La posicion del rotor de cada uno de los motores no debe diferir en ningun caso
mas que el siguiente angulo mecanico:

Zp X Aq)mec_ménx < 200
Z, = Numero de pares de polos del motor

AQree max = Angulo de torsién maximo de la conexién del eje en relacion con el eje
del motor

La mecanica debe garantizarlo incluso con cargas de par maximas diferentes en
los ejes del motor.

+ Cuando se utiliza una realimentacion del encoder, sélo uno de los motores debe
estar equipado con un encoder. Este encoder debe instalarse en el motorreductor
que tiene la mayor holgura o elasticidad frente a la inercia de la carga.

Evaluacion de temperatura para accionamientos en grupo y multimotor

Observe las siguientes indicaciones adicionales para accionamientos en grupo y mul-
timotor:

» Utilice preferentemente interruptores térmicos bimetalicos TH.

» La conexion en serie de los contactos de TH (normalmente cerrados) no esta su-
jeta a limitacién si esta prevista una vigilancia conjunta.

» Si hay sondas térmicas TF en motores, se pueden conectar en serie las sondas
térmicas de 3 motores como maximo.

Longitud de cable admisible para accionamientos en grupo y multimotor

La longitud maxima del cable para accionamientos en grupo o multimotor es de 30 m
en total.

Numero admisible de motores conectados
Observe las siguientes indicaciones para accionamientos en grupo y multimotor:
* A una salida del variador se puede conectar un maximo de 3 motores.
» En total se puede conectar un maximo de 6 motores.
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 La suma de las corrientes de motor no debera exceder la corriente nominal de sa-
lida del variador.

 La suma de las corrientes nominales de freno conectadas a una salida del varia-
dor no puede exceder la corriente nominal del control del freno utilizado.

5.6.3 Conexion de motores de CA antiexplosivos

Tenga en cuenta las siguientes notas:

» Instale el variador fuera del area potencialmente explosiva.
» Observe la normativa especifica del sector y del pais.

* Observe las normas e instrucciones del fabricante del motor sobre el funciona-
miento en variador de frecuencia, por ejemplo, los filtros senoidales prescritos.

» Todas las instalaciones y maquinaria utilizadas en atmésferas potencialmente ex-
plosivas deben cumplir las normas correspondientes, por ejemplo, la Directiva
2014/34/CE o la norma IEC 60079.

* La entrada del sensor para la vigilancia de la temperatura del motor no debe utili-
zarse en atmosferas explosivas para la vigilancia de temperatura del motor. Utilice
un dispositivo de vigilancia aprobado para la zona con atmdsfera potencialmente
explosiva para la vigilancia térmica.

» Para los motores con realimentacion de velocidad, el sensor de velocidad también
debe estar aprobado para la zona con atmdsfera potencialmente explosiva. El
sensor de velocidad puede conectarse directamente al variador.

AVISO

i Encontrara mas informacion en los catalogos correspondientes y en las instrucciones
de funcionamiento de los motores antiexplosivos.
5.7 Recomendaciones para la seleccion del motor y del variador

La base para seleccionar los motores son las curvas caracteristicas limitadoras de los
motores el funcionamiento con variador. La curva caracteristica limitadora indica la
curva de par del motor en funcion de la velocidad.

Para la seleccion del motor se deben respetar los limites dinamicos y térmicos.

5.71 Curva caracteristica limitadora térmica

Para la seleccion del accionamiento, se calculan la velocidad media del motor y el par
efectivo para determinar la utilizaciéon térmica del motor. El punto de funcionamiento
del motor debe estar por debajo de su curva caracteristica limitadora, de lo contrario
el motor se sobrecargara térmicamente.

5.7.2 Curva caracteristica limitadora dinamica

La curva caracteristica limitadora dinamica indica el par maximo que el motor puede
suministrar a una determinada velocidad. Se debe tener en cuenta que el variador de-
be proporcionar suficiente corriente para que el motor pueda alcanzar el par maximo.
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Durante la planificacion de proyecto, la velocidad nominal es especialmente importan-
te. La velocidad nominal es la velocidad hasta la cual esta disponible el par maximo
del motor. La velocidad nominal indica el inicio del debilitamiento del campo en el fun-
cionamiento con variador. En el rango de debilitamiento del campo, el par admisible
del motor esta limitado por la curva caracteristica limitadora de tension y disminuye
con el aumento de la velocidad.

My es determinado por el motor. M, y n, dependen de la combinacion de variador y
motor. Encontrara los valores para M, y n,, en el modo de regulacién VFC™S, CFC,
ELSM® en la pagina web sew-eurodrive.es.

Curva caracteristica limitadora dinamica de un motores asincronos en el modo de regulacién
VFCPYS|CFC

A

M

" \

\
>
Ny n
9007238743734155
M.« Par maximo para la combinacion de convertidor y motor
nyk  Velocidad hasta que esté disponible el par maximo M, de la combinacion de convertidor y motor.
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Curva caracteristica limitadora dinamica de un motores asincronos en el modo de regulacién

VFcPLUS

Mpk
npk

M

Par maximo para la combinacion de convertidor y motor

pk

A

|

n
9007238743734155

Velocidad hasta que esté disponible el par maximo M, de la combinacion de convertidor y motor.

Curva caracteristica delimitadora dinamica de un motor sincrono en el modo de regulacion CFC

M
n

pk
pk

M

Par maximo para la combinacion de convertidor y motor

pk

A

-

n
9007238743738251

Velocidad hasta que esté disponible el par maximo M, de la combinacion de convertidor y motor.

330844 16/ES — 03/2025



33084416/ES — 03/2025

Planificacion de proyecto de la unidad
Recomendaciones para la seleccion del motor y del variador

Curva caracteristica limitadora dinamica de un motor sincrono en el modo de regulacién ELSM®

A

M, |- \

[
n
pk n
9007238743740171
My  Par maximo para la combinacion de convertidor y motor
nk  Velocidad hasta que esté disponible el par maximo M, de la combinacion de convertidor y motor.
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5.7.3 Seleccion del motor con motores asincronos

Es imprescindible comprobar la resistencia mecanica del motor a la sobrecarga que
pueda superar los limites permitidos.

M, ¥ n, dependen de la combinacion de variador y motor, asi como del modo de re-
gulacion utilizado.

Los motores asincronos se utilizan principalmente en el modo de regulacion VFCPUS,
Este modo de regulacién adapta de manera eficiente la magnetizacién del motor al
punto de funcionamiento correspondiente y al mismo tiempo permite reacciones dina-
micas a los impactos de carga en el conjunto de accionamiento.

Motores asincronos en el modo de regulacion VFCPLUS

jde

En el modo de regulacién VFCPUS sin encoder, se puede utilizar dinamicamente todo
el rango de velocidad del accionamiento y también es posible invertir y desplazarse a
través de la velocidad 0.

Sin embargo, no es posible el funcionamiento continuo de los motores asincronos sin
encoder a velocidades bajas. Las velocidades minimas, que no deben descender de
forma permanente en el funcionamiento sin encoder, son:

* Motor: 1 % de la velocidad nominal del motor asincrono
* Regenerativa: 10 % de la velocidad nominal del motor asincrono

AVISO

Aplicaciéon de elevacion sin encoder

El control debe disefiarse de tal manera que el sentido de giro sélo pueda invertirse
en estado de parada (con el freno aplicado).

Si se desea cambiar el sentido de giro sin paradas, debe utilizarse un encoder del
motor.

En el modo de regulacién VFC™US con encoder no se aplican las limitaciones descri-
tas. En comparacion con el funcionamiento sin encoder, con encoder se puede alcan-
zar una mayor dinamica.

Al determinar la velocidad méaxima, tenga en cuenta que el par de maximo My dismi-
nuye cuadraticamente en el rango de debilitamiento de campo.
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Motores asincronos en el modo de regulacion CFC

En el modo de regulacién CFC pueden utilizarse opcionalmente motores asincronos
estandar (p. ej., motores DRN..) o servomotores asincronos (p. €j., motores DR2L../
DRL..). El requisito para los modos de funcionamiento CFC es que haya siempre un
encoder en el motor.

Motores asincronos estandar en el modo de regulaciéon CFC

En comparacion con el modo de regulacion VFCPYS, con CFC se puede alcanzar una
dinamica aun mayor. Para ello, la magnetizacion completa del motor se mantiene en
cada uno de los estados de funcionamiento para cubrir los méas altos requisitos en
cuanto a la dinamica. Debido a la reserva de tension necesaria para ello, los motores
asincronos estandar funcionan en este modo de funcionamiento a una velocidad no-
minal menor que en el modo de funcionamiento VFC™YS. Por lo tanto, el rendimiento
de potencia y la eficiencia energética son menores.

Curva caracteristica de velocidad y par para VFCY® y CFC en comparacion

A

(1
[2]
[3] T -
0 ny 2xn, n
19531895051
[11 Par [21 Corriente [3] Potencia ny Velocidad nomi-
nal
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Servomotores asincronos en el modo de regulacion CFC

Los servomotores asincronos de la serie DRL../DR2L... estan mecanicamente cons-
truidos y dimensionados con un estandar tan alto que se pueden alcanzar valores de
sobrecarga dinamica superiores a los valores del motor asincrono estandar en funcio-
namiento de red o de variador. Con estas caracteristicas practicamente se consiguen
los valores de un servomotor sincrono.

SEW-EURODRIVE implementa los motores DRL../DR2L.. en dos paquetes dinami-

cos:

Paquete Capacidad de sobrecarga en relacién con el par nomi-
nal

Paquete dinamico 1 (D1) 190 % — 220 %

Paquete dinamico 2 (D2) 300 % — 350 %

Para conseguir una adaptacion 6ptima de la velocidad del motor a los limites de ajus-
te requeridos en las aplicaciones, SEW-EURODRIVE ofrece los servomotores DRL../
DR2L.. con las siguientes 4 velocidades nominales:

« 1200 min™

« 1700 min™

e 2100 min™"

« 3000 min™

No planifique la velocidad maxima del motor de forma que supere 1.4 veces la veloci-
dad nominal.

5.7.4 Seleccion del motor con motores sincronos

Los requisitos de un motor sincrono incluyen dinamica de velocidad, concentricidad
de velocidad, precision de posicionamiento y alta eficiencia energética. Los motores
sincronos y los variadores adecuados estan disefiados basicamente para una alta ca-
pacidad de sobrecarga durante un periodo breve. En este caso se admite un multiplo
del par nominal.

Motores sincronos en el modo de regulacién CFC
No proyecte la velocidad maxima por encima de la velocidad nominal del motor.

SEW-EURODRIVE recomienda una frecuencia de 8 kHz o 16 kHz con los siguientes
motores:

e CMP40/..50/..63 para velocidades superiores a 4500 min™

« CMP71/..80/..100 para velocidades superiores a 3000 min™

+ CMB3C63/..71/..80/..100 para velocidades superiores a 3000 min"*
SEW-EURODRIVE recomienda utilizar las siguientes sondas térmicas:
«  KTY84 - 130 (denominaciéon SEW-EURODRIVE: KY)

« Pt1000 (denominacion SEW-EURODRIVE: PK)
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Motores sincronos en el modo de regulaciéon ELSM®

5.7.5

5.8

Para el funcionamiento de motores sincronos en el modo de regulacion ELSM®, se
distinguen dos ambitos, el funcionamiento controlado y el regulado.

El funcionamiento controlado tiene lugar al salir de la parada y por debajo de una ve-
locidad de transicion. Esta velocidad de transicién es aproximadamente el 2 % de la
velocidad nominal. En este rango, el par disponible es limitado. En el funcionamiento
controlado, la corriente nominal de salida del variador es 1.5 veces la corriente de pa-
rada |, del motor conectado, independientemente de la carga. Por lo tanto, es preciso
comprobar si el variador también puede proporcionar esta corriente a bajas frecuen-
cias de salida. Compruebe si el motor es apropiado desde el punto de vista térmico.
No se permite el funcionamiento permanente por debajo de la velocidad de transicion.

Por encima de esta velocidad de transicion, el accionamiento funciona de forma regu-
lada. En el funcionamiento regulado, el par util depende tanto del motor como de la
combinacién de motor y variador.

Los valores de la velocidad de transicion, la velocidad nominal y el par dinamico maxi-
mo en funcionamiento controlado y regulado se pueden encontrar en las curvas ca-
racteristicas de par-velocidad en la pagina web de SEW-EURODRIVE.

Con el modo de regulacion ELSM® se puede utilizar dinamicamente todo el rango de
velocidad del accionamiento y también es posible invertir y desplazarse a través de la
velocidad O.

No proyecte la velocidad maxima por encima de la velocidad nominal del motor.

El uso del modo de regulacion ELSM® no esta permitido en elevadores y tramos de
ascenso.

SEW-EURODRIVE recomienda una frecuencia de 8 kHz o 16 kHz con los siguientes
motores:

« CMP40/..50/..63 para velocidades superiores a 4500 min™’'

« CMP71/..80/..100 para velocidades superiores a 3000 min™

+ CMB3C63/..71/..80/..100 para velocidades superiores a 3000 min*
SEW-EURODRIVE recomienda utilizar las siguientes sondas térmicas:
* KTY84 — 130 (denominacion SEW-EURODRIVE: KY)

* Pt1000 (denominacion SEW-EURODRIVE: PK)

Requisitos de encoders de motor

Cuando se utilizan encoders de motor en el método de control VFC™'S o CFC, se re-
comiendan encoders de SEW-EURODRIVE con al menos 128 ciclos senoidales o
1024 inc/revolucion.

Curvas caracteristicas de motor-variador

Encontrara las curvas caracteristicas de motor-variador en la pagina principal de
SEW-EURODRIVE.
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5.9 Seleccién de un variador

El variador se selecciona mediante la curva de la corriente de salida a lo largo del
tiempo. La corriente necesaria se debe determinar a partir de la curva de par requeri-
da del motor conectado.

Los variadores estan dimensionados para la corriente nominal de salida Iy. En mu-
chas aplicaciones se requiere un funcionamiento en sobrecarga durante un breve pe-
riodo de tiempo. Para ello, los variadores pueden funcionar durante un breve periodo
de tiempo con una corriente de salida nominal mas alta.

Para el funcionamiento en sobrecarga, asegurese de que el variador no esté sobre-
cargado térmicamente. Los variadores disponen de varios mecanismos de vigilancia
para proteger los componentes de potencia.

Estan disponibles las siguientes vigilancias térmicas:
* Ratio de utilizacion dinamica

Debido a la carga de corriente periddica de los semiconductores de potencia de
conmutacion, estos se calientan y se enfrian ciclicamente. Las diferentes constan-
tes de tiempo térmicas pueden producir grandes diferencias de temperatura entre
el semiconductor de potencia y el disipador de calor. La utilizacién dinamica vigila
la temperatura de unién permitida de los semiconductores de potencia.

» Ratio de utilizacion térmica

Los semiconductores de potencia estan limitados en su funcionamiento por la
temperatura maxima permitida. La utilizacion térmica vigila la temperatura del disi-
pador de calor de los semiconductores de potencia.

 Utilizacién electromecanica (utilizacion 1%t)

La utilizacién electromecéanica protege los componentes que tienen una gran
constante térmica de tiempo en comparacion con los semiconductores de poten-
cia.

Debido a la complejidad de las curvas de utilizacion, se puede efectuar el calculo sélo
con ayuda de software. El software SEW-Workbench proporciona ayuda para disenar
el variador.

Para una seleccion aproximada del variador sin la ayuda de software, en los siguien-
tes subcapitulos se indican los ciclos de carga caracteristicos.
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5.9.1 Capacidad de sobrecarga

Planificacion de proyecto de la unidad

Seleccion de un variador

Ciclo de carga con corriente de carga base - tipico para la seleccion de motores asincronos y

servomotores

El ciclo de carga caracteristico consiste en un periodo de carga basica y un periodo
de sobrecarga. Durante el periodo de carga base, la corriente de salida no debe exce-
der el valor especificado. Después del periodo de carga base, puede producirse otra
sobrecarga.

A

| out1

t ty

| out2

>

Ejemplos de perfiles de corriente admisibles

t
18014415982173963

Capacidad de sobrecarga con U,., = 400 V, minima frecuencia PWM posible, f, 2 3 Hz, 3, =40 °C

Corriente de sobrecar-

Tiempo de so-

Corriente de carga base

Tiempo de carga base re-

ga loy /1y brecarga t, lout /Iy querido t,
200 % 3s 50 % 7s
200 % 3s 100 % 17s
150 % 60 s 100 % 60 s
150 % 60 s 50 % 30s

5
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5.9.2 Factores que reducen la potencia

Las siguientes condiciones de funcionamiento y ambientales pueden requerir una re-
duccion de la corriente de salida.

Reduccién de potencia debido a la frecuencia del campo rotacional

La corriente nominal de salida especificada |y del variador es el valor efectivo. Espe-
cialmente con un campo de giro lento y parado, hay que tener en cuenta la elevada
carga de los semiconductores de potencia. Cuando el campo de giro esta parado, flu-
ye una corriente continua que, dependiendo de la posicion de fase, puede correspon-
der al valor de pico de la corriente sinusoidal.

La consideracion de frecuencias de salida f, < 3 Hz es particularmente importante.

% Iy
300 +

250 -
200 - ————————
150 - _ -

100 +——=—

50 -

0

0 : 2 3 4 5 f Mz
[1]1 Corriente continua de salida a la minima frecuencia PWM posible
[2] Corriente de sobrecarga de duracion limitada
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Seleccion de un variador

Reduccién de potencia debido a la tension de red y la temperatura

AVISO

i Para tensiones entre 400 - 500 V debe interpolarse linealmente.
AVISO
i El funcionamiento por encima de 40 °C solo es posible si se utiliza la opcién "Rango
de temperatura ampliado /C1.".
La siguiente tabla muestra los valores de reduccion de potencia en funcion de la ten-
sion de red U4 y la temperatura ambiente T:
Corriente continua I,
Variador T
Ugeq: 3 X 400 V Ugeq: 3 %X 500 V
4 kHz |lgon/ln =136 % - (T-40°C) x 0.45% |lcon/ly =136 % - (T -40°C) x 2.73 %
MPX..-0055-..-C 8 kHz |lgon/ly =136 % - (T-40°C)x2.64 % | lgonlly =127 % - (T - 40 °C) x 4.55 %
16 kHz | Icond/ly =96 % - (T - 40 °C) x 3.27 % No es posible
4 kHz |leondln =136 % - (T-40°C) x 1.79 % | lcon/ly =136 % - (T - 40 °C) x 3.57 %
MPX..-0070-..-C 8 kHz | leondly =136 % - (T-40°C) x 3.50 % | lgondfln = 106 % - (T - 40 °C) x 3.86 %
16 kHz | lcon/ly = 97 % - (T - 40 °C) x 3.64 % No es posible
4 kHz |lgon/ln=133% - (T-40°C)x2.95% |lgon/ly =105 % - (T - 40 °C) x 2.89 %
MPX..-0095-..-C 8 kHz |lcon/ly =101 % - (T-40°C)%x2.63% |loondIn=78 % - (T-40°C)x2.84 %
16 KHz | lgon/In =72 % - (T - 40 °C) x 2.68 % No es posible
4 kHz |leondln =140 % - (T-40°C) x 2.00 % | lcon/ln =132 % - (T - 40 °C) x 3.60 %
MPX..-0125-..-C 8 kHz |leon/ln =128 % - (T-40°C) % 3.20 % |lcon/ln =99 % - (T - 40 °C) x 3.68 %
16 kHz | o/l = 80 % - (T - 40 °C) x 3.00 % No es posible
4 KHz |lgondIn=121%-(T-40°C) x 213 % |lcon/ly =103 % - (T - 40 °C) x 2.81 %
MPX..-0160-..-C 8 kHz |lcgn/ly =100 % - (T-40°C) x2.50 % | lgondln =78 % - (T - 40 °C) x 2.88 %
16 KHZ | lgon/ly =63 % - (T -40 °C) x 2.34 % No es posible
4 KkHz |lgondln =133 % - (T-40°C) x 313 % |lcondIn =95 % - (T - 40 °C) x 3.06 %
MPX..-0240-..-C 8 kHz |lcgn/ly =100 % - (T-40°C) x2.60 % | lgon/ly =63 % - (T - 40 °C) x 2.50 %
16 kHz | Icon/ly =52 % - (T - 40 °C) x 2.81 % No es posible
4 kHz |lgon/ly =100 % - (T-40°C) x2.34 % |leondIn=71% - (T-40°C) x 2.30 %
MPX..-0320-..-C 8 kHz |lcon/ly =75 % - (T -40°C) x 1.95 % lcondIn =47 % - (T -40 °C) x 1.88 %
16 kHz | lcon/ly =39 % - (T -40 °C) x 2.11 % No es posible
MPX_-0320-. -C 4 kHz |lgondln=141% - (T-40°C) x 250 % |lcon/ln =123 % - (T - 40 °C) x 2.84 %
con ventilador ex- | 8 kHz |lgo/ly = 136 % - (T-40 °C) x 3.36 % | lgon/Iy = 106 % - (T - 40 °C) x 3.13 %
terno (MPL/C12) - 6 kHz 1o/l = 101 % - (T - 40 °C) x 348 % | No es posible
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Corriente continua I,
Variador U
Ugeq: 3 X400 V Ugeq: 3 %X 500 V

4 kHz |londly =141 % - (T -40 °C) X 2.01 % |lgondIn =139 % - (T - 40 °C) % 3.64 %
MPX..-0460-..-C 8 kHz |lgon/ln=135% - (T-40°C) x2.61 % |leondln=112% - (T -40 °C) x 4.08 %

16 kHz | lgonfly = 85 % - (T - 40 °C) x 1.96 % lcondIn =58 % - (T - 40 °C) x 4.95 %

4 kHz |lgondly =107 % - (T -40 °C) X 1.61 % | lgondIn =103 % - (T - 40 °C) x 2.70 %
MPX..-0620-..-C 8 kHz |lcon/ly =100 % - (T-40°C)x1.94 % | lgondln =83 % - (T - 40 °C) x 3.02 %

16 kHz | lgondln =71 % - (T - 40 °C) x 1.85 % lcontIn =43 % - (T -40 °C) x 3.67 %

Reduccioén de potencia debido a la altitud de la instalacion

5.10

5.10.1

5.10.2

Puede utilizar las unidades a unas altitudes de entre 1000 y max. 3800 m sobre el ni-
vel del mar si se dan las condiciones de entorno siguientes. La altitud méaxima viene li-
mitada por la rigidez dieléctrica reducida a causa de la menor densidad del aire.

La corriente nominal del motor |, se reduce debido al enfriamiento reducido por
encima de los 1000 m, véase el manual del producto > capitulo "Datos técni-
cos" (— B 21).

Por encima de los 2000 m sobre el nivel del mar, las distancias de aislamiento y
de fugas solo son suficientes para una clase de sobretension Il. Si la instalacién
requiere una sobretension de clase lll, se tiene que usar una proteccion externa
adicional frente a sobretensiones para garantizar que las sobretensiones que sur-
jan no sobrepasen los 1.5 kV de fase-fase y los 2.5 kV de fase-tierra.

En el caso de que se requiera una desconexion eléctrica segura, ella debera reali-
zarse en alturas por encima de 2.000 m sobre el nivel del mar fuera de la unidad
(desconexidn eléctrica segura conforme a la norma EN 61800-5-1).

A altitudes de instalacién superiores a 2000 m a 3800 m sobre el nivel del mar,
debe tomar medidas para la totalidad de la instalacion que reduzcan las sobreten-
siones del lado de red de la categoria Ill a la categoria Il.

Seleccion de la resistencia de frenado

Reduccién de potencia debido a la temperatura ambiente

La siguiente reduccién de potencia se aplica a temperaturas ambiente > 40 °C:

Reduccién de la potencia constante en un 4 % por cada 10 K
Reduccién de la potencia de la corriente de disparo en un 2 % por cada 10 K

No debe excederse una temperatura ambiente maxima de 60 °C.

Criterios de seleccion

La resistencia de frenado se selecciona mediante SEW-Workbench. En el procedi-
miento de planificacion de proyecto se calculan los parametros de seleccion necesa-
rios para la resistencia de frenado. En funcion de estos parametros de seleccion, se
selecciona una resistencia de frenado en la tabla de resistencias de frenado.

Los parametros de seleccidn de los siguientes subcapitulos son la base para la selec-
cion de la resistencia de frenado.
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Potencia continua de frenado

Planificacion de proyecto de la unidad
Seleccion de la resistencia de frenado

Con la duracién de conexion ED vy el factor de sobrecarga k puede calcularse la po-
tencia minima de frenado continua requerida (potencia de frenado con una ED del
100 %) de la resistencia de frenado para ciclos de carga ciclicos.

Si no se conoce la duracion de conexién ED, ésta se puede calcular a partir de la du-
racion de ciclo t; y del tiempo de frenado tg utilizando la siguiente férmula.

ED Duracién de conexion
tg Tiempo de frenado
tiot Duracién de ciclo
AVISO

jde

ED:tixmo%

tiot
9007219434171531

La duracién de ciclo maxima es de 120 s.

El factor de sobrecarga FS se puede determinar mediante los diagramas del siguiente
capitulo "Factor de sobrecarga k" (— B 98) y la duracion de conexion ED.

El valor de la potencia de frenado media Pg procede de los datos de planificacion de

proyecto de la aplicacion.

@

S5~ TUTU

™=
o

=P
Il
T

™

1l
AN

9007219434177547

Potencia de frenado media
Potencia de frenado seccion i
Tiempo de frenado seccion i
Numero de partes de frenado

La potencia de frenado minima requerida con ED del 100 % se calcula utilizando la si-

guiente formula:

P
P o = —B
100%ED =
20179441035
Pioxen Potencia de frenado con ED 100 %
Pg Potencia de frenado media
k Factor de sobrecarga

La potencia de frenado con ED 100 % requerida por la aplicacion debe ser inferior o
igual a la potencia de frenado tipica con ED 100 % (potencia de frenado continua) de

la resistencia de frenado.
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Factor de sobrecarga k

Resistencias de frenado en construccion plana

Y
\\
\
10 N
N
\\
\
N
N\
1 \\\
1% 10 % 100 %
X
18014419041960715
X Duracion de conexion 1 3 6 15 25 40 60 80 100
en %
Y Factor de sobrecarga 35 15 9 4.3 3 2 14 1.2 1
k
Resistencias de rejilla de acero
Y
\
\\
10 ~
N
\\
\
N
N\
N
1 s
1% 10 % 100 %
X
18014401500012171
X Duracion de conexién 1 3 6 15 25 40 60 80 100
en %
Y Factor de sobrecarga 20 12 7.6 4 3 2.2 1.5 1.12 1
k
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Potencia de pico de frenado

La maxima potencia de pico de frenado alcanzable viene determinada por el valor de
la resistencia y la tension del circuito intermedio y se calcula del siguiente modo:

2
= M
max Rx1.4
P max Maxima potencia de pico de frenado que la resistencia de frenado puede
absorber
U2k max Tension del circuito intermedio maxima: 980 V en unidades de 400 V
R Valor de resistencia de frenado

La potencia de pico de frenado maxima requerida por la aplicacién resulta de las par-
tes regenerativas dentro de un ciclo y debe ser inferior a la potencia de pico de fre-
nado maxima alcanzable y absorbible de la resistencia de frenado.

La potencia de pico de frenado maxima que puede absorber la resistencia de frenado
correspondiente se encuentra en el capitulo "Resistencias de frenado".

Capacidad de carga del freno chopper

El valor de resistencia de la resistencia de frenado Rg,, no debe ser inferior a la resis-
tencia de frenado minima permitida Rgymi, V€ase el capitulo "Datos técni-
cos" (— B 21). De este modo se garantiza que el freno chopper no resulte dafado.

RBW 2 RBWml’n

La potencia de frenado continua en la direccion de la resistencia de frenado no debe
superar la potencia aparente de salida del variador.

5.10.3 Cable de alimentacion a la resistencia de frenado
Utilice solo cables apantallados.
La seccion del cable depende de la corriente de disparo |-
La tension nominal del cable debe ser como minimo Uy/U =450 V/750 V.

La longitud de cable maxima admisible entre el variador/médulo de alimentacion y la
resistencia de frenado de emergencia es de 30 m.

5.10.4 Proteccion de la resistencia de frenado frente a la sobrecarga térmica

En combinacion con MOVIPRO® technology solamente se admiten resistencias de
frenado con proteccioén intrinseca, véase el capitulo "Resistencias de frenado exter-
nas" (— B 55).

5.11 Seleccion de la alimentacion de 24 V

5.11.1 Descripcion

La alimentacion de 24 V de los componentes internos puede realizarse opcionalmente
mediante la unidad o mediante una tensién de apoyo externa de 24 V.
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Planificacion de proyecto de la unidad
Instalacién conforme a UL

5.11.2

5.11.3

5.12

5.12.1

Para la alimentacion de 24 V mediante la unidad se necesita una fuente de alimenta-
cion conmutable interna de 24 V (mdédulo de potencia: MPI91A.. y MPI92A..). Si se
aplica una tension de apoyo externa de 24 V, SEW-EURODRIVE recomienda la ver-
sion de unidad sin fuente de alimentacién conmutable interna de 24 V (MPI90A..).

Si se utiliza una fuente de alimentacion conmutable interna de 24 V y se conecta si-
multaneamente una fuente externa de 24 V y 400 V, tenga en cuenta que la corriente
de apoyo de la alimentacion externa de 24 V solo admite la carga completa a 26 V
normalmente. Entre 24 V y 26 V hay un funcionamiento con carga parcial de ambas
fuentes de 24 V en funcion de la carga. Si no se conecta ninguna fuente de alimenta-
cion conmutable de 400 V a una unidad con una fuente de alimentacion interna de
24 V, la alimentacion externa de 24 V se cargara completamente.

Planificacion de la alimentacion de tension de 24 V

jde

Para el dimensionado de la tensién de alimentacion de 24 V se requiere el consumo
de potencia de todos los componentes. La tension de alimentacion de 24 V debe pro-
porcionar la suma de todas las potencias.

AVISO

No deben tenerse en cuenta los picos de potencia durante el encendido causados
por las capacitancias internas existentes en las unidades, ya que estas capacitancias
son muy pequefas. Las fuentes de alimentacién conmutables disponibles en el mer-
cado pueden conectar de forma fiable las capacitancias maximas que se producen.

Consumo de potencia de la alimentacién de 24 V

Los datos técnicos de la alimentacion de 24 V se encuentran en el capitulo "Datos
técnicos" > "Alimentacion de 24 V CC" (— B 43).

Instalacién conforme a UL

jde

[0

AVISO

El siguiente capitulo se imprime siempre en idioma inglés y en parte en francés, in-
dependientemente del idioma de esta documentacion, debido a los requerimientos
UL.

AVISO

El adhesivo UL se debe colocar en la unidad o en las inmediaciones directas de la
unidad.

Operating conditions

jde

AVISO

- Use only tested units with a limited output voltage (V. = DC 30 V) and limited out-
put current (l..« = 8 A) as an external DC 24 V voltage source.

- The devices are for use only in industrial machinery NFPA 79 applications.

- Use in a Pollution Degree 2 environment.

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



33084416/ES — 03/2025

5.12.2

5.12.3

5.12.4

Field wiring power terminals

Planificacion de proyecto de la unidad

Use 75 °C copper conductors only.

Connection box line terminals:

Maximum Wire Size AWG 6. Conductors in the range 16 — 10 AWG are both solid and
stranded, and 8 AWG and larger are for stranded wire only.

Short circuit current rating

Instalacion conforme a UL

Suitable for use on a circuit capable of delivering not more than 5 000 rms symmetri-
cal amperes when protected by fuses or inverse time circuit breakers as described in

the tables below.

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 fuses or inverse time circuit brea-
kers as described in the tables below:

The max. voltage is limited to 500 V.

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 (US) or Canadian Electrical Code, Part 1 (CA).

Standard fault current

For devices without connection box or devices with connection box PZM2xA-A...-M1..

Model

Frame
size

SCCR: 5kA /3 x 500 V

Non-semiconductor fuses
(currents are maximum, vol-
tages minimum values)

Inverse time circuit breakers
(currents are maximum, vol-
tages minimum values)

MPX22A-..-0055.. (2.2 kW) 20A/500V 20 A/ 500V
MPX22A-..-0070.. (3.0 kW) 25A/500V 25A/500V
MPX22A-..-0095.. (4.0 kW) 35A/500V 35A/500V
MPX22A-..-0125.. (5.5 kW) 2E 50 A/500V 50 A/500V
MPX22A-..-0160.. (7.5 kW) 2E 60 A/500V 60 A/500V
MPX23A-..-0240.. (11.0 kW) 60 A/500V 60 A/500V
MPX23A-..-0320.. (15.0 kW) 3 60 A/500V 60 A/500V

For devices with connection box PZM2xA-0075-D02.., or PZM2xA-0150-D03..

Model Frame SCCR: 5 kA /3 x 500 V
size Non-semiconductor Class J fuses (currents are maximum,
voltages minimum values)
MPX22A-..-0055.. (2.2 kW) 2 20 A/500V
MPX22A-..-0070.. (3.0 kW) 2 25A/500V
MPX22A-..-0095.. (4.0 kW) 2 35A/500V
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Model Frame SCCR: 5kA /3 x 500 V
size Non-semiconductor Class J fuses (currents are maximum,
voltages minimum values)
MPX22A-..-0125.. (5.5 kW) 2E 40 A/500V
MPX22A-..-0160.. (7.5 kW) 2E 40 A/500V
MPX23A-..-0240.. (11.0 kW) 40 A/500V
MPX23A-..-0320.. (15.0 kW) 40 A/500V

Standard fault current for group installation

For devices without connection box

Model Frame SCCR: 5 kA /3 x 500 V
size Non-semiconductor fuses |Inverse time circuit breakers
(currents are maximum, vol- | (currents are maximum, vol-
tages minimum values) tages minimum values)
MPX22A-..-0055.. (2.2 kW) 60 A/500V 60 A /500 V
MPX22A-..-0070.. (3.0 kW) 60 A/500V 60 A/500V
MPX22A-..-0095.. (4.0 kW) 60 A/500V 60 A/500V
MPX22A-..-0125.. (5.5 kW) 2E 60 A/500V 60 A/500V
MPX22A-..-0160.. (7.5 kW) 2E 60 A/500V 60 A/500V
MPX23A-..-0240.. (11.0 kW) 3 60 A/500V 60 A/500V
MPX23A-..-0320.. (15.0 kW) 3 60 A/500V 60 A/500V

For devices with connection box PZM2xA-0075-D02.., or PZM2xA-0150-D03..

Model Frame SCCR: 5kA /3 % 500V
size Non-semiconductor Class J fuses (currents are maximum,
voltages minimum values)

MPX22A-..-0055.. (2.2 kW) 2 40 A/ 500V
MPX22A-..-0070.. (3.0 kW) 2 40 A/ 500V
MPX22A-..-0095.. (4.0 kW) 2 40 A/ 500V
MPX22A-..-0125.. (5.5 kW) 2E 40 A/ 500V
MPX22A-..-0160.. (7.5 kW) 2E 40 A/ 500V
MPX23A-..-0240.. (11.0 kW) 40 A/ 500V
MPX23A-..-0320.. (15.0 kW) 40 A/ 500V

5.12.5 Motor overload protection

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

The devices are provided with load and speed-sensitive overload protection and ther-

mal memory retention upon shutdown or power loss.

The trip current is adjusted to 150 % of the rated motor current.
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5.12.6

5.12.7

5.12.8

5.12.9

5.12.10

Multi motor application

Planificacion de proyecto de la unidad

Instalacion conforme a UL 5

Coordination of branch-circuit short-circuit protective device and output tap conductors
shall be considered. Output circuit conductors sized smaller than the branch circuit
conductors shall comply with single motor tap rules of Article 430 of the NEC.

Ambient temperature

For ambient temperature rating refer to chapter "General technical data".

Derating

For derating refer to chapter "Selecting an inverter" of the Product Manual.

Other ratings

Type rating

Enclosed Type 1

Max. Altitude

2000 m

Wiring diagrams

For wiring diagrams, refer to chapter "Electrical Installation".
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6 Planificacion de proyecto de seguridad funcional

6.1 Definiciones de términos

La denominacién "F-DI" representa una entrada binaria segura.
La denominacion "F-DQO" representa una salida binaria segura.
La denominacion "DB00" corresponde a la salida binaria de freno del variador.

La denominaciéon "CS..A" se utiliza como concepto general para todos los elemen-
tos derivados de la linea de productos MOVISAFE® CS..A. Si en la documentacion
se hace referencia a un derivado concreto, se utilizara la denominacién completa.

El término "seguro” utilizado en lo sucesivo hace referencia respectivamente a la
clasificacion como funcién segura sobre la base de la norma EN ISO 13849-1.

PROFIsafe, Safety over EtherCAT® y CIP Safety™ son estandares tecnoldgicos
para un sistema de bus de campo seguro (protocolo de seguridad). Si en la docu-
mentacion se hace referencia a un protocolo de seguridad concreto, se utilizara la
denominacion completa.

MOVISUITE® es el software de puesta en marcha/ Ingenieria del médulo de auto-
matizacion MOVI-C®.

La herramienta de parametrizacion "Assist CS.." es la interfaz de parametrizacion
de MOVISUITE® para la tarjeta de seguridad MOVISAFE® CS..A.

Los nombres de parametros se muestran en cursiva.

La funcién parcial de seguridad SS1 se describe, conforme a la norma
EN 61800-5-2 actualmente vigente, como sigue:

— S81-t se corresponde con la representacion antigua de la SS1(c)
— S81-r se corresponde con la representacion antigua de la SS1(b)

La funcién parcial de seguridad SS2 se describe, conforme a la norma
EN 61800-5-2 actualmente vigente, como sigue:

— S82-t se corresponde con la representacion antigua de la SS2(c)

— S82-r se corresponde con la representacion antigua de la SS2(b)

6.2 Base normativa

Unidad

La evaluacion de seguridad de la unidad tiene lugar sobre la base de las siguientes
normas y clases de seguridad:

Base normativa

mativa

Clase de seguridad/base nor- |+ Performance Level (PL) segun EN ISO 13849-1

. Safety Integrity Level (SIL) segiin EN 61800-5-2, EN 61508 y EN 62061

Maodulo de freno
seguro SBM

Tenga en cuenta la version de las respectivas normas en la declaracién de conformi-
dad o en el certificado TUV.

La evaluacion de seguridad del modulo de freno seguro SBM se basa en las siguien-
tes normas y clases de seguridad:

Base normativa

mativa

Clase de seguridad/base nor- |Performance Level (PL) segun EN ISO 13849-1 (aplicable hasta la catego-

ria 3)

Tenga en cuenta la version de las respectivas normas en la declaracién de conformi-
dad o en el certificado TUV.
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Tecnologia de seguridad integrada

Versiones de firmware

Version del firm- Nuevas funciones

ware

V4.03 Firmware inicial

V5.01 » Sino se acepta la unidad, se emite una advertencia.

* Compatible con los encoders de seguridad con
MOVILINK® DDI.

» Se afiade la respuesta en caso de fallo "Muting" a la fun-
cion parcial de seguridad EDM.

* Se ha ampliado la funcion parcial de seguridad SOS.

V6.0x » Los encoders de seguridad con MOVILINK® DDI (EK0Z,

AKO0Z, EK9Z) son compatibles.

* Alas salidas binarias seguras F-DOx se les pueden asig-
nar mas funciones.

Resumen de las opciones de seguridad

La funcién parcial de seguridad STO esta siempre disponible en la unidad y puede
ampliarse con una de las siguientes 3 opciones de seguridad y con hasta 2 moédulos
de freno seguros.

Opcion de seguridad MOVISAFE® CSB31A (/SBA)

— 4 entradas binarias seguras de un canal o 2 entradas binarias seguras de 2 ca-
nales

— 2 salidas binarias seguras de 2 canales

Con la opcion de seguridad MOVISAFE® CSB31A (/SBA) estan disponibles las
funciones parciales de seguridad SBC, STO y SS1-t. Las funciones se pueden
controlar mediante comunicacién segura y entradas binarias seguras.

Opcion de seguridad MOVISAFE® CSS..A (/SSA)

— 4 entradas binarias seguras de un canal o 2 entradas binarias seguras de 2 ca-
nales

— 2 salidas binarias seguras de 2 canales
— 2.° z6calo de encoder opcional (sin uso para seguridad funcional)

Con la opcion de seguridad MOVISAFE® CSS..A (/SSA) estan disponibles las fun-
ciones parciales de seguridad SBC, STO y SS1-t. Cuando se utiliza un encoder de
seguridad de SEW-EURODRIVE, estan disponibles las funciones parciales de se-
guridad SS1-r, SS2, SOS, SLS, SSM, SSR, SLA, SLIy SDI, asi como el diagndsti-
co de frenos SBT, para la vigilancia de movimiento. Los encoders con
MOVILINK® DDI (sin FS) no son evaluados por la opcion de seguridad. Las funcio-
nes se pueden controlar mediante comunicacién segura y entradas binarias segu-
ras.

Opcidn de seguridad MOVISAFE® CSA31A (/SAA)
— 4 entradas seguras de un canal o 2 entradas seguras de 2 canales
— 2 salidas seguras de 2 canales
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— 2.° zécalo de encoder (para el uso para seguridad funcional)

Con la opcion de seguridad MOVISAFE® CSA31A (/SAA) estan disponibles las
funciones parciales de seguridad SBC, STO y SS1-t. Cuando se utiliza un sistema
de encoder seguro, estan disponibles las funciones parciales de seguridad SS1-r,
SS2, SOS, SLS, SSM, SSR, SLA, SLI, SDI, SCA y SLP, asi como el diagnéstico
de frenos SBT, para la vigilancia de movimiento y posicion. Las funciones se pue-
den controlar mediante comunicacién segura y entradas binarias seguras. Tam-
bién se pueden conectar hasta 2 encoders externos, que son evaluados por el va-
riador y la opcién de seguridad ademas del encoder del motor.

Los encoders con MOVILINK® DDI (sin FS) no son soportados por la opcion de
seguridad CSA31A (/SAA) y no se pueden utilizar en un sistema de encoder segu-
ro (concepto de 2 encoders).

Para la comunicacion segura estan disponibles los protocolos de seguridad
PROFIsafe y Safety over EtherCAT®.

La tecnologia de seguridad de la unidad descrita se ha desarrollado y comprobado
segun los siguientes requisitos para la seguridad:

« Funcidn parcial de seguridad STO, opcién de seguridad MOVISAFE® CS..A:
— SIL 3 segun EN 61800-5-2, EN 61508
— PL e segun EN ISO 13849-1

* Mddulo de freno seguro SBM:
— PL d conforme a EN ISO 13849-1

Para este fin ha sido efectuada una certificacién por TUV Rheinland. Puede solicitar
una copia del certificado TUV a SEW-EURODRIVE.

6.3.3 Estado seguro

El concepto de seguridad esta basado en que existe un estado seguro para todas las
variables de seguridad de proceso. Para el uso orientado a la seguridad de la unidad,
el par desconectado esta definido como estado seguro.

El estado seguro de la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A esta definido como si-
gue:

* La salida binaria segura interna F-DO_STO se desconecta. Esto activa la funcion
parcial de seguridad STO.

» Todas las demas salidas binarias seguras disponibles se desconectan.

+ Si se ha parametrizado la comunicacion segura, se envian valores de sustitucion
para los datos (es decir, todos los datos son "0") o se interrumpe la comunicacion.

El estado seguro del médulo de freno seguro SBM esta definido como sigue:
» El suministro de energia eléctrica al freno esta interrumpido de forma segura.

6.3.4 Concepto de seguridad STO

La unidad debe ser capaz de ejecutar la funcién parcial de seguridad "Desconexion
segura de par" segun EN 61800-5-2:
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La unidad se caracteriza por disponer de la posibilidad de conexién de un control
de seguridad / dispositivo de desconexion de seguridad externo. Al activar una
unidad de mando conectada (p. ej. seta de emergencia con funcidon de enganche),
este control de seguridad/dispositivo de desconexién de seguridad desconecta
mediante una sefal de conmutacion de dos polos de 24 V (p. ej. de conmutacion
PM) la entrada STO orientada a la seguridad. De este modo se activa la funcion
STO del variador. Alternativamente a un control de seguridad / dispositivo de des-
conexion de seguridad externo, se puede realizar la funcién STO mediante una
opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A opcional.

Mediante una estructura interna de dos canales con diagnédstico se evita la gene-
racion de secuencias de impulsos en la etapa final de potencia (IGBT).

En lugar de una separacion galvanica del accionamiento de la red de alimentacion
mediante contactores o interruptores, a través de la desconexion aqui descrita de
la entrada STO se impide de forma segura la activacion de los semiconductores
de potencia en la etapa de salida. De esta forma se desconecta la generacion del
campo de giro en el motor correspondiente, pese a que la tension de red sigue
aplicada.

Cuando se selecciona la funcion parcial de seguridad STO, las sefiales PWM de
la unidad generadas son interrumpidas por la conmutacién STO y no se reenvian
a la etapa de salida de potencia (IGBTSs).

Si el diagnéstico interno de la conmutacion STO detecta un fallo o una discrepan-
cia de ambos canales, se bloquean las sefiales PWM, o sea, STO es activada. El
bloqueo requiere un reset mediante la desconexion y reconexion de la tension de
alimentacion de 24 V CC a la unidad o de la sefial de conmutacion de 24 V CC en
las entradas de STO F_STO_P1yF_STO P2.

6.3.5 Concepto de seguridad SBM

Descripcion

El mdédulo de freno seguro SBM dispone de una entrada binaria segura de dos ca-
nales que, en una unidad sin la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A, va co-
nectada a X5504 en paralelo con la STO. Un dispositivo de desconexion de segu-
ridad conectado a X5504 activa el estado seguro del SBM al desconectar la entra-
da binaria segura. Un dispositivo de desconexion de seguridad es una fuente de
sefal cualquiera que genera una sefal de entrada en el marco de la especifica-
cién de la entrada binaria segura. La entrada binaria segura se conecta interna-
mente a una de las dos salidas binarias seguras de la opcion de seguridad.

Con la desconexioén de la entrada binaria segura se impide de forma segura la ac-
tivacion de los semiconductores de potencia en el modulo de freno seguro SBM.
Esto interrumpe de forma segura el suministro de energia necesario para desblo-
quear el freno conectado. El freno permanece aplicado o se aplica a pesar de que
todavia hay tension de alimentacion en el SBM.

Adicionalmente, el médulo de freno seguro SBM dispone de una entrada binaria
DBO0O0 para el control funcional del freno. La entrada binaria DB0O se conecta inter-
namente al control del freno y no se debe utilizar para la desconexion segura del
freno. La entrada binaria segura tiene mayor prioridad que DBO00. Esto significa
que al desconectar la entrada binaria segura se activa el estado seguro en el SBM
independientemente del estado de conmutacién de DBOO.
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Diagrama de bloques del médulo de freno SBM

6.3.6
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[11 Entrada de tension de alimentacion U,

[2] Salida de freno

[3] Entrada binaria DB0O, salida binaria STATUS
[4] Entrada binaria segura SBC

Representaciéon esquematica del concepto de seguridad STO
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Control de accionamiento

Opcién de seguridad interna (opcional)
Unidad de diagndstico y bloqueo
Dispositivo de seguridad externo (opcional)
Motor
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6.3.7 Concepto de seguridad de MOVISAFE® CS..A

Notas sobre las categorias de parada seguin EN 60204-1

» La funcién parcial de seguridad STO se corresponde con la categoria de parada
0.

» Las funciones parciales de seguridad SS1-t y SS1-r se corresponden con la cate-
goria de parada 1.

* Las funciones parciales de seguridad SS2-t y SS2-r se corresponden con la cate-
goria de parada 2.

Memoria de claves enchufable

La memoria de claves debe estar enchufada al conectar la opciéon de seguridad
MOVISAFE® CS..A y no debe extraerse mientras la tarjeta de seguridad esta conecta-
da.

Los datos de parametro de la opcién de seguridad MOVISAFE® CS..A se dividen en
datos de aplicacion y el registro de datos clave. El registro de datos clave garantiza la
integridad de los datos.

Los datos de aplicacion se guardan en el médulo de memoria reemplazable. Con ayu-
da del registro de datos clave en la memoria de claves enchufable se habilitan los da-
tos de aplicacion. Solo si el registro de datos clave en la memoria de claves enchufa-
ble coincide con la parametrizacién, la opcion de seguridad cambia al modo de funcio-
namiento.

La memoria de claves enchufable también sirve para establecer la referencia de posi-
cion en la instalacion. Dado que el registro de datos de aplicacion solo se habilita con
el registro de datos clave correspondiente de la memoria de claves enchufable, la re-
ferencia de posicion se puede establecer de este modo. Es responsabilidad del usua-
rio asegurar la referencia de posicién de la memoria de claves enchufable en la insta-
lacion.

Los datos para la comunicacién segura y la referenciacion segura también se guardan
en la memoria de claves enchufable, ya que tienen la misma referencia de posicion.

De este modo, en caso de cambio de la unidad se garantiza que los datos de aplica-
cion y los datos de comunicacién vuelvan a estar inmediatamente disponibles.

Si al guardar los datos de referenciacién se produce un fallo de sistema, cambie la
memoria de claves (véase el capitulo "Cambiar la memoria de claves").

A ADVERTENCIA

Después de desconectar y conectar de nuevo la opcién de seguridad, el fallo dejara
de emitirse.

Lesiones graves o fatales.

» Asegurese de que la referencia de posicion entre la opcién de seguridad y la
aplicacién sea correcta.

Identificacion y autenticacién

Para los pasos "Parametrizar", "Crear informe" y "Confirmar aceptaciéon" en la herra-
mienta de parametrizacion "Assist CS..", se requiere la identificacion de la unidad y la
autenticacion del usuario. Para identificar la unidad, es necesario introducir la ID de la
memoria de claves enchufable en el dialogo de inicio de sesion de la herramienta de
parametrizaciéon "Assist CS..". La ID de la memoria de claves se encuentra impresa
en la memoria de claves. Alternativamente, la ID de la memoria de claves también
puede ser leida directamente por la herramienta de parametrizacion "Assist CS..". Pa-

Manual del producto - MOVIPRO® technology DSI | ()9



6

Planificacion de proyecto de seguridad funcional
Tecnologia de seguridad integrada

i

ra ello, el usuario debe realizar un control de identificacion por medio de los indicado-
res LED de la unidad. El mecanismo a través de la ID de la memoria de claves garan-
tiza que la herramienta de parametrizacion "Assist CS.." esté conectada a la unidad
correcta. La autenticacion del usuario se lleva a cabo introduciendo una contrasefia.

AVISO

Tenga en cuenta obligatoriamente la identificacion inequivoca de la unidad a para-
metrizar.

Informe y prueba de la seguridad técnica

Con la descarga de los parametros en la opcion de seguridad CS..A, se generan tanto
el registro de datos de aplicacién, como la suma de verificacion de los datos de apli-
cacion del registro de datos clave. Cuando todas las comprobaciones resultan sin fa-
llos, la opcidn de seguridad se pone en funcionamiento. A partir de ese momento, to-
das las funciones parametrizadas estan activas.

A ADVERTENCIA

Dependiendo de la parametrizacion, la opcidon de seguridad no controla la funcion
parcial de seguridad STO. Esto puede provocar el arranque imprevisto del acciona-
miento.

Lesiones graves o fatales.

* Asegurese de que tras la parametrizacion de la opcion de seguridad el acciona-
miento no arranque de nuevo automaticamente (p. ej., aplicando el bloqueo de
arranque o retirando comandos de desplazamiento).

Después de la descarga de los parametros, se puede crear el informe de aceptacion.
Durante este proceso, el nuevo valor ParCRC del registro de datos "Datos de aplica-
cion" se pone en conocimiento del host de protocolo F. El nuevo valor ParCRC debe
aceptarse en el host de protocolo F. Con el informe de aceptacion se debe ejecutar la
aceptacion del registro de datos "Datos de aplicacién" en combinacién con la opcién
de seguridad dentro de la instalacion.

Después de la aceptacion, es posible publicar la aceptacién ejecutada a través de la
opcion de seguridad. La publicacién de la aceptacion no sustituye a la aceptacion a
ejecutar. Para la publicacion de la aceptacion, la "Suma de verificacion del informe de
aceptacion" se pone en conocimiento de la opcion de seguridad.

La publicacién de la aceptacion no se ha realizado orientada a la seguridad y tampo-
€O es necesaria para el funcionamiento orientado a la seguridad de la opcién de segu-
ridad. La publicaciéon de la aceptacion es una funcion de apoyo para el usuario de la
opcion de seguridad.

6.3.8 Funciones parciales de seguridad segtin EN 61800-5-2

Introduccion

Las siguientes descripciones de las funciones parciales de seguridad se basan en la
descripcion segun EN 61800-5-2. Encontrara mas informacién sobre como se debe
implementar y parametrizar la funcién parcial de seguridad en la opcion de seguridad
en el capitulo "Parametrizacién de las funciones parciales de seguridad".

La siguiente tabla muestra la disponibilidad de las funciones parciales de seguridad
descritas a continuacion en funcion de la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A utili-
zada:
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Opciodn Funcion parcial de seguridad
1D CEE T Parada Movimiento Posicién
ridad

CS..A STO SBC |SS1-t |SS1-r|SS2-t | SS2-r |SOS SLS | SSM SSR |SDI SLI |SLA SLP |[SCA

Solo con encoder FS

SinCS.A | ¢ - v - - - - - - - | -] = = - —
CSB31A? | « v v - - - - - - - - = = - —
CSS21A v v v v v v v | /S | V|V - -
CSS31A? | « v v v v v v J | /S A A A N 4 - -

Con un encoder FS o concepto de 2 encoders
CSA31AY | ¢ v v v v v v v v v |V Y S v v

1) Con control adecuado
2) Dispone de una 2.2 conexién del encoder (no se utiliza para la seguridad funcional)
3) Dispone de una 22 conexién de encoder que se puede utilizar para seguridad funcional

STO (Safe Torque Off) — Desconexion segura de par

Cuando la funcién parcial de seguridad STO esta activada, la alimentacion del motor
se interrumpe y el variador no puede generar ningun par. La funcion parcial de seguri-
dad STO se corresponde con la detencién no controlada segun EN 60204-1, catego-
ria de parada 0.

VA

tq t

18014400480354315
B = Funcion parcial de seguridad STO activa
v = Velocidad
t = Tiempo
t, = Momento en el que se activa STO.
AVISO

El motor se detiene por inercia o se desconecta mecanicamente.

fde

Si es posible hay que dar preferencia a la detencién controlada.
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SBC (Safe Brake Control) — Control de freno seguro

La funcién parcial de seguridad SBC suministra una sefal de salida segura para el
control de un freno mecanico.

Vv

27021600043191563
[ = Funcién parcial de seguridad SBC activa
v = Velocidad
t = Tiempo

—
£
1

Momento en el que se activa SBC.

SS1-t (Safe Stop 1) — Parada segura 1 con temporizador

Con la funcién parcial de seguridad SS1-t activada, el motor es parado eléctricamen-
te. Tras un retardo de seguridad determinado se dispara la funcién parcial de seguri-
dad STO.

La funcién parcial de seguridad SS1 corresponde a la detencién controlada del accio-
namiento segun EN 60204-1, categoria de parada 1.

| |

I I

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

| l
|

| | t

VA

4 At t,

18014400480359435
= Funcién parcial de seguridad SS1-t vigila
= Funcidn parcial de seguridad STO activa
v = Velocidad
t = Tiempo
t, = Momento en el que se activa SS1-t y se dispara la deceleracién del motor.

t, = Momento en el que se activa STO.
At = Periodo de tiempo de seguridad
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AVISO

* La parada no se vigila con la funcion SS1-t.

fde

» El periodo de tiempo de seguridad At le da al accionamiento la posibilidad de de-
tenerse por completo. En caso de fallo el accionamiento no llega a detenerse y
queda sin energia en el momento t, (STO).

SS1-r (Safe Stop 1) — Parada segura 1 con vigilancia de la rampa de deceleracién

Con la funcion parcial de seguridad SS1-r activada, el motor es parado eléctricamen-
te. El transcurso de la deceleracion se vigila. En caso de exceso de la deceleracién vi-
gilada o al alcanzar la parada se dispara la funcion parcial de seguridad STO.

La funcion parcial de seguridad SS1-r corresponde a la detencion controlada del ac-
cionamiento segun EN 60204-1, categoria de parada 1.

\'
| |
A | |

t
27021599735097995

Funcion parcial de seguridad SS1-r vigila

= Funcién parcial de seguridad STO activa

Velocidad

= Tiempo

Momento en el que se activa SS1-r y se dispara la deceleracion del motor.
Momento en el que se activa STO.

--<I
| L | | I T I |

—
IN)
1

S$S2-t (Safe Stop 2) — Parada segura 2 con temporizador

Con la funcion parcial de seguridad SS2-t activada, el motor es parado eléctricamen-
te. En parada, el motor se mantiene en posicion. Tras un retardo de seguridad deter-
minado debe vigilarse de forma segura la posicion (funcion SOS segun
EN 61800-5-2). Un movimiento durante la parada provoca el disparo de la funcion
parcial de seguridad STO. La parada debe asegurarse después de activarse la fun-
cion parcial de seguridad STO, p. €j. por un freno mecanico.
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La funciéon parcial de seguridad SS2-t corresponde a la detencién controlada del ac-
cionamiento segun EN 60204-1, categoria de parada 2.
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18014400684678283

= Funcién parcial de seguridad SS2-t vigila
B = Funcion parcial de seguridad STO activa
v = Velocidad
t Tiempo
t, Momento en el que se activa SS2-t y se dispara la deceleracion del motor.
t, = Momento en el que se activa SOS.
At = Periodo de tiempo de seguridad

AVISO

» La parada no se vigila con la funcion parcial de seguridad SS2-t.

[0

» El periodo de tiempo de seguridad At le da al accionamiento la posibilidad de de-
tenerse por completo. En caso de fallo el accionamiento no llega a detenerse y
queda sin energia solo en el momento t, (STO).

S$S2-r (Safe Stop 2) — Parada segura 2 con vigilancia de la rampa de deceleracién

Con la funcién parcial de seguridad SS2-r activada, el motor es parado eléctricamen-
te. El transcurso de la deceleracion se vigila. Después de la detencion la posicion de-
be vigilarse de forma segura (funcion SOS segun EN 61800-5-2). Un exceso de la de-
celeracion durante la detencion o un movimiento durante la parada provoca el disparo
de la funcién parcial de seguridad STO. La parada debe asegurarse después de acti-
varse la funcion parcial de seguridad STO, p. €j. por un freno mecanico.
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La funcion parcial de seguridad SS2-r corresponde a la detencién controlada del ac-
cionamiento segun EN 60204-1, categoria de parada 2.

I I
Vi | |

t

18014400480439051

= Funcién parcial de seguridad SS2-r vigila
Funcion parcial de seguridad STO activa

v = Velocidad

t = Tiempo

t;, = Momento en el que se activa SS2-r y se dispara la deceleracioén del motor.
t, = Momento en el que se activa SOS.

SOS (Safe Operating Stop) — Parada de funcionamiento segura

La funcion parcial de seguridad SOS impide que el motor se desvie en mas del valor
fijado de su posiciéon de parada. El variador suministra la energia para mantener el
motor en la posicion. Un exceso del valor establecido provoca el disparo de la funcion
parcial de seguridad SOS y al mismo tiempo se dispara una respuesta en caso de fa-
llo (STO).

VA

i i >

18014400480441483

= Funcioén parcial de seguridad SOS vigila
= Funcién parcial de seguridad STO activa

= Velocidad
t = Tiempo
t, = Momento en el que se activa SOS.
t, = Momento en el que se desactiva SOS.
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SLS (Safely Limited Speed) — Velocidad limitada segura

La funcién parcial de seguridad SLS impide que el accionamiento sobrepase una ve-
locidad especificada. Si se sobrepasa la velocidad permitida, se dispara la funcion
parcial de seguridad SLS y al mismo tiempo se inicia una respuesta a fallo (normal-
mente, SS1).

Vi

|
|
|
|
|
|
|
|
t

Funcion parcial de seguridad SLS vigila
Funcion parcial de seguridad SLS se activa
Velocidad

Tiempo

Momento en el que se activa SLS.
Momento en el que se desactiva SLS.

't

18014400480443915

Vv
t
t
t

SSM (Safe Speed Monitoring) — Vigilancia segura de velocidad

La funcién parcial de seguridad SSM vigila si el accionamiento sobrepasa una veloci-
dad especificada. Se sefializa si se sobrepasa la velocidad permitida.
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= Funcién parcial de seguridad SSM vigila
Funcion parcial de seguridad SSM se activa
= Velocidad
Tiempo
Momento en el que se activa SSM.
Momento en el que se desactiva SSM.

18014400480443915

<
nm nu

~—
N
1

116 Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



33084416/ES — 03/2025

Planificacion de proyecto de seguridad funcional
Tecnologia de seguridad integrada

SDI (Safe Direction) — Direcciéon de movimiento segura

La funcion parcial de seguridad SDI impide que se realice un movimiento en una di-
reccion no deseada. Si se infringe esta condicion, se dispara la funcién parcial de se-
guridad SDI y al mismo tiempo se inicia una respuesta a fallo (por regla general, STO
0 SS1).

Vi

-~y

18014400480458635

Funcion parcial de seguridad SDI vigila
Funcion parcial de seguridad SDI se activa

v = Velocidad

t = Tiempo

t, = Momento en el que se activa SDI.

t, = Momento en el que se desactiva SDI.

SSR (Safe Speed Range) — Rango de velocidad seguro

La funcién parcial de seguridad SSR impide que la velocidad del accionamiento se
desvie de un rango preestablecido. Si se sobrepasa o no se alcanza el rango de velo-
cidad permitido, se dispara la funcion parcial de seguridad SSR y al mismo tiempo se
inicia una respuesta a fallo (normalmente, SS1).

| |
| |
|

t

18014400914727819

= Funcion parcial de seguridad SSR vigila
= Funcion parcial de seguridad SSR se activa

v = Velocidad

t = Tiempo

t, = Momento en el que se activa SSR.

t, = Momento en el que se desactiva SSR.
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SLI (Safely Limited Increment) — Incremento limitado seguro

La funcién parcial de seguridad SLI impide que un movimiento sobrepase un incre-
mento especificado. Si se infringe el valor limite del incremento, se dispara la funcion
parcial de seguridad SLI, al mismo tiempo se dispara una respuesta a fallo (por regla
general, STO).

VA

w

18014400480461451

= Funcion parcial de seguridad SLI vigila
= Funcion parcial de seguridad SLI se activa

v = Velocidad
S = Distancia
s;, S, = Punto en el que se activa SLI.

s,, S; = Punto en el que se desactiva SLI.
As = Incremento seguro

SLA (Safely Limited Acceleration) — Aceleracion limitada segura

La funcién parcial de seguridad SLA impide que un movimiento sobrepase una acele-
racion establecida. Si se sobrepasa el limite de aceleracién permitido, se dispara la
funcion parcial de seguridad SLA y al mismo tiempo se inicia una respuesta a fallo
(normalmente, STO).

VA

t

18014400480446347

Funcion parcial de seguridad SLA vigila
Funcion parcial de seguridad SLA se activa
Velocidad

= Tiempo

Momento en el que se activa SLA.
Momento en el que se desactiva SLA.
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SCA (Safe Cam) — Leva segura

La funcion parcial de seguridad SCA suministra una senal segura para indicar si el ac-
cionamiento se encuentra dentro de un rango de posicion especificado. Esta sefial
puede visualizarse o utilizarse en la programacion. El incumplimiento del rango de po-
sicion definido provoca la desconexién de la sefal segura.

| |
v | |

X4 Xy
18014400686852363

I = Funcion parcial de seguridad SCA se activa

v = Velocidad

s = Distancia

X, = Limite inferior del rango de posicion

X, = Limite superior del rango de posicién
AVISO

La funcion SCA no requiere ninguna confirmacion.

jde
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SLP (Safely Limited Position) — Posicién limitada segura

La funcion parcial de seguridad SLP impide que un movimiento sobrepase una posi-
cion absoluta establecida. Si se infringe el valor limite de la posicion absoluta, se dis-
para la funcion parcial de seguridad SLP, al mismo tiempo se dispara una respuesta a
fallo (por regla general, STO).

X—= 4 = — = — = — = — —)—

s
2 X3
9007201225827979
= Funcion parcial de seguridad SLP vigila
B = Funcion parcial de seguridad SLP se activa

% = Velocidad

S = Distancia

X, = Posicién absoluta minima (inferior)

X, = Posicion en la que se ha de comenzar con la detencién para detenerse por
completo antes de X,.

X, = Posicion en la que se ha de comenzar con la detencién para detenerse por
completo antes de X,.

X; = Posicidn absoluta maxima (superior)

6.3.9 Funcién de seguridad con freno

En el caso de que se necesite un freno por razones de seguridad, hay que asegurar-
se en el sistema completo de que el freno se aplique. Para ello, se debe interrumpir el
suministro de energia eléctrica del freno de forma segura. La funciéon de seguridad
que se va a implementar comprende varias funciones de seguridad.
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Ejemplo de representacion del sistema

Funcioén parcial de seguridad 1
Sefal de entrada segura

(p. €j., interruptor de puerta, barrera fotoeléctrica)

Funcion parcial de seguridad 2 | . o
Evaluacion de logica segura

.|ei., control de seguridad, dispositivo de desconexion de seguridad)

©

SBC = Safe Brake Control

Funcion parcial de seguridad 3 .
Desconexion segura

(p. €j., médulo de freno seguro SBM) del suministro de energia

Freno

9007232116938507
El moédulo de freno seguro SBM ejecuta la siguiente funcion parcial de seguridad:
» desconexion segura del suministro de energia del freno

El modulo de freno seguro SBM interrumpe de forma segura el suministro de
energia eléctrica al freno mediante la desconexion de la entrada binaria segura
SBC_P/_M en las bornas 1 y 2. La desconexién de USAFE es efectuada por un
dispositivo de desconexion de seguridad, p. €j., a través de la funcién de salida
SBC (Safe Brake Control — Control de freno seguro).

Control del freno/Tiempo de activacién del freno

La ejecucion de la funcion parcial de seguridad "Desconexién segura del suministro
de energia" esta optimizada en técnica de 3 conductores para el control de los frenos
de SEW-EURODRIVE.

Para ello, el médulo de freno seguro SBM esta certificado teniendo en cuenta los dife-
rentes tiempos de activacion del freno. La certificacion tiene validez independiente-
mente del tipo de control (1 o 2 canales/1 o 2 cables de control).
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En la evaluacion del sistema global, los tiempos de activacion del freno segun la si-
guiente vista general son admisibles en el peor de los casos para la planificacion de la
distancia de frenado con control seguro mediante SBC. Los tiempos de conmutacion
especificos del freno se encuentran en la documentacién del freno.

Uso admisible Maximo Perfor- Tiempos de activa-
mance Level cion del freno admisi-
bles
t2,I t2,|l

Como unidad de seguridad segun la PLc X X

categoria 1 (con valor PFH,)

Como unidad de seguridad segun la PLd X -

categoria 3 (con exclusion de fallo)

X = Admisible

— = No permitido

t,, = Tiempo de activacion del freno de un freno de 3 conductores de
SEW-EURODRIVE con corte en el circuito de corriente alterna (CA)

t,s = Tiempo de activacion del freno de un freno de 3 conductores de
SEW-EURODRIVE con corte en los circuitos de corriente continua y alterna
(CA/CC)

AVISO

jde

Tras una parada de emergencia y una detencién mediante freno, el freno debe ser
someterse a verificacion, p. ej., mediante una prueba del freno. Si el corte en los cir-

cuitos de corriente continua y alterna (CA/CC) deja de surtir efecto ante un defecto
no detectado del SBM, interno de la unidad, el freno puede sufrir sobrecarga térmica.
El suministro de energia del freno se sigue desconectando de forma segura a través

del SBM.

6.3.11 Limitaciones

» Debera tenerse en cuenta que, sin un freno mecanico o con un freno defectuoso,
el accionamiento puede continuar su movimiento por inercia (en funcion del roza-
miento y la inercia del sistema). En el caso de cargas regenerativas, ejes con car-
gas de gravedad y ejes de accionamiento externo, el accionamiento incluso puede
acelerar. Todo ello debera tenerse en cuenta a la hora de realizar una evaluacion
de riesgos de la instalacién/maquina y, en caso necesario, se deberan tomar las
correspondientes medidas de seguridad adicionales (p. ej. sistema de frenado de

seguridad).

En caso de funciones parciales de seguridad referidas a la aplicacion, que requie-
ren una parada segura del movimiento peligroso, puede ser necesario para la apli-
cacion especifica un sistema de frenado de seguridad adicional.
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+ Si se utiliza la funcion SS1-t, no se vigila la rampa de deceleracion del acciona-
miento con respecto a su seguridad. En caso de error, el frenado del accionamien-
to durante el tiempo de retardo podria fallar y, en el peor de los casos, producirse
una aceleracién del accionamiento. En este caso, la desconexién orientada a la
seguridad se produce a través de la funcion STO una vez transcurrido el tiempo
de retardo ajustado. Este riesgo debe tenerse en cuenta en la valoraciéon de ries-
gos de la instalacién/maquina y, dado el caso, debe asegurarse con las medidas
de seguridad adicionales que correspondan.

* La conmutacion STO no puede impedir un posible impulso o un frenado de co-
rriente continua.

A ADVERTENCIA

Al desconectar la sefial STO, el circuito intermedio de la unidad continlia sometido a
tension.

Lesiones graves o fatales

» Para llevar a cabo los trabajos en la parte eléctrica del sistema de accionamien-
to, es necesario desconectar la tensién de alimentacion mediante un dispositivo
de desconexion externo apropiado y asegurarlo frente a una conexién acciden-
tal.

A ADVERTENCIA

Electrocucion por condensadores no descargados completamente.
Lesiones graves o fatales.

* Mantenga un tiempo minimo de desconexion de 10 minutos después de la des-
conexion de red.

AVISO

1 Si se conecta un freno a la unidad, se debe seleccionar en el arbol de parametros
del MOVISUITE® el bloque funcional FCB 01 Bloqueo etapa salida bajo [Funcio-
nes] > [Funciones de accionamiento]. En FCB 01 Bloqueo etapa salida, el parametro
Aplicar freno con STO esta ajustado en "On" y no debe desactivarse. Con la desco-
nexion de seguridad de la tension de alimentacion de 24 V CC en la conexién STO
se desconecta del control del freno. El control de freno en la unidad no esta orienta-
do a la seguridad.

6.3.12 Concepto de seguridad Assist CS..

Parametro de seguridad

Para parametrizar las funciones parciales de seguridad, MOVISAFE® CS.. A dispone
de parametros de seguridad ajustables.

Los parametros de seguridad determinan el comportamiento de las funciones parcia-
les de seguridad y, por lo tanto, son relevantes para la seguridad. Todos los parame-
tros de seguridad se agrupan en el set de parametros.

Cuando se descargan los parametros en Assist CS.. se ejecutan las siguientes accio-
nes:

» Parametrizacion de la opcién de seguridad.

» Generacion de la suma de verificacion "Datos de aplicacion" del registro de datos
clave en la memoria de claves.

» Un cambio en la parametrizacion borra el estado "Aceptacion”.
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De ello resulta que, por la descarga de los parametros, la memoria de claves se aco-
pla con la parametrizacion correspondiente.

Concepto de comprobacién y orden de ensayo

La parametrizacion de la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A se realiza mediante
un PC de ingenieria con la herramienta de parametrizacién "Assist CS..". Debido a
que el PC y la herramienta de parametrizacion "Assist CS.." no estan orientados a la
seguridad y, por lo tanto, pueden presentar fallos, el concepto de seguridad establece
las siguientes medidas:

« Identificar MOVISAFE® CS..A.

« Al establecer una conexion con la opciéon de seguridad MOVISAFE® CS..A, debe
introducirse la ID de la memoria de claves a través de un dialogo.

* Procedimiento de parametrizacion asistido en la herramienta de parametrizacion
"Assist CS.." con caracteristicas de seguridad integradas, como verificacién de
plausibilidad de la entrada en la transmisién de los datos a la unidad.

» Conclusion de la parametrizacion con entrega posterior de un informe de acepta-
cion para aceptar de las funciones parciales de seguridad.

6.4 Normativas de seguridad técnica

6.4.1 Introduccioén

El requisito para el funcionamiento seguro es la integracion correcta de las funciones
parciales de seguridad de la unidad en una funcién parcial de seguridad superior es-
pecifica para la aplicacion. El fabricante de la instalacién/maquina debera realizar en
todo caso una valoracion de riesgos de la instalacion/maquina especifica teniendo en
cuenta esta valoracion para el uso del sistema de accionamiento con la unidad.

El fabricante y el usuario de la instalacién o la maquina son responsables de que la
instalacién o la maquina cumpla con las disposiciones de seguridad en vigor.

Los siguientes requisitos son obligatorios para la instalacion y el funcionamiento de la
unidad en aplicaciones orientadas a la seguridad:

» Utilizacion de las unidades permitidas
* Requisitos para la instalacion

* Requisitos para los controles de seguridad y dispositivos de desconexion de segu-
ridad externos

* Requisitos para la puesta en marcha
* Requisitos para el funcionamiento

6.4.2 Unidades permitidas

MOVIPRO® technology esta permitido en todos los tamarios para aplicaciones de se-
guridad (funcion STO).

Las siguientes opciones de seguridad MOVISAFE® CS..A pueden utilizarse en
MOVIPRO® technology:

Unidad MOVISAFE®
CS.21A CS.31A
MOVIPRO® technology Si Si
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Requisitos para la instalacion

El cableado debe efectuarse conforme a la norma EN 60204-1.

Los cables de control seguros deben instalarse conformes a la compatibilidad
electromagnética. Para ello, deben respetarse los puntos siguientes:

— Los cables apantallados se deben colocar de manera permanente (fija) y prote-
gidos contra dafios exteriores o se deben tomar medidas equivalentes.

— Deben respetarse las normativas vigentes para la respectiva aplicacion.
— Se han de respetar las siguientes longitudes de cable maximas:

STO: 100 m

F-DI: 30 m

F-DOx: 30 m

F-SSx: 30 m

Se deben tomar medidas adecuadas para garantizar que los cables de control se-
guros se tiendan separados de los cables de energia del accionamiento. De ello
se exceptlan los cables autorizados por SEW-EURODRIVE especialmente para
este caso de aplicacion.

La conmutacion STO no reconoce cortocircuitos en el cable de alimentacion, por
lo que debe garantizar lo siguiente:

— que no haya tensiones parasitas hacia los cables de control STO

— que el control de seguridad externo detecte un fallo de conexion errénea de un
potencial externo a los cables de control STO.

Para el disefio de los circuitos de seguridad deberan respetarse obligatoriamente
los valores especificados para los componentes de seguridad.

Las sefiales STO no deben emplearse para senales de retorno.

Para el control de seguridad/dispositivo de desconexidon de seguridad/sensores
externos solo deben utilizarse fuentes de alimentacion conectadas a tierra con se-
paracion eléctrica segura (PELV) segun EN 61131-2 y EN 60204-1.

Durante la planificacion de la instalacién deberan tenerse en cuenta los datos téc-
nicos de la unidad.

Las tensiones de alimentacion 0V24 Out y 24V _Out de la unidad se pueden utili-
zar Unicamente para la alimentacion de la entrada STO propia de la unidad. La
longitud del cable no debe ser superior a 30 m.

Esta variante de conexién no esta permitida para una desconexion en grupo STO.

Para las aplicaciones de seguridad con la funcién parcial de seguridad STO, se
debe retirar el conector puente de la entrada STO. En las unidades con opciéon de
seguridad CS..A integrada se conecta la funciéon STO exclusivamente a través de
la opcién de seguridad.

Al conectar el encoder integrado EI7C FS a la unidad, no debe incluirse ninguna
sefial TF en el cable de encoder.

Con sistemas de frenado redundantes, se pueden utilizar 2 frenos en un moédulo
de freno seguro SBM (desconexién en grupo). Para ello, la tecnologia de conexién
(conexién de 2 o 3 conductores) debe ser la misma para ambos frenos.
SEW-EURODRIVE recomienda disponer un moédulo de freno seguro para cada
freno.
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6 Planificacion de proyecto de seguridad funcional

6.4.4 Requisitos a la instalacion conforme a CEM

Cuando se utilicen componentes de seguridad funcional, SEW-EURODRIVE reco-
mienda prestar especial atencion a una correcta instalacién conforme a CEM. Esto
merece la pena, por ejemplo, en el uso relacionado con la tecnologia de seguridad de
los encoders. Aqui se realizan diagndsticos adicionales para reconocer los fallos en
una fase temprana. Las averias causadas por una instalacion CEM defectuosa pue-
den dar lugar a resultados incorrectos durante el diagndstico y, por tanto, limitar la
disponibilidad de la instalacion.

Se deben tomar medidas adecuadas para garantizar que los cables de control se-
guros se tiendan separados de los cables de energia del accionamiento. De ello
se exceptuan los cables autorizados por SEW-EURODRIVE especialmente para
este caso de aplicacion.

Utilice conductos de cables con al menos 2 compartimentos y un separador ininte-
rrumpido para separar los cables de control de los de energia.

Entre los cables de control se encuentran los siguientes cables de conexion:
Cables de encoder

Cables de sensores analdgicos

Cables de comunicacion

Cables de baja tension

Entre los cables de energia se encuentran los siguientes cables de conexion:
— Cables de alimentacién de red

— Cables de alimentacién del motor

— Cables de freno

Para el tendido fijo de cables en instalaciones, utilice conductos de cables cerra-
dos de chapa de acero galvanizada para que el apantallado se dé en todas las di-
recciones. Conecte los empalmes de los conductos de cables con una amplia su-
perficie de contacto entre si.

Al poner a tierra conductos de cables ( p. €j., con cintas de puesta a tierra), asegu-
rese de que la superficie de apoyo sea lo mas grande posible mediante los aguje-
ros alargados y otras aberturas de montaje.

Para una puesta a tierra de alta frecuencia, utilice cintas de puesta a tierra espe-
ciales cuyos puntos de conexion presenten una superficie suficiente. No utilice
anillos de cancamo engarzados.

S S S N S S S s SN SSSNSSNSNSS)

s
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— Coloque cintas de puesta a tierra en toda la superficie de las superficies alta-
mente conductoras. Los puntos de contacto deben estar libres de pintura y
otras sustancias. No utilice arandelas.

Los portacables son de plastico. La puesta a tierra debe tenderse por separado.
— Los cables de puesta a tierra de alta frecuencia deben tenderse por separado.

— Los cables de puesta a tierra de alta frecuencia deben ser lo mas cortos posi-
ble.

— Los cables de puesta a tierra de alta frecuencia no se deben utilizar como co-
nexién equipotencial.

— El cable debe estar formado por un gran niumero de hilos finos (superficie, fle-
xibilidad).

— Los conectores deben ser compatibles con AF.

Los portacables no proporcionan apantallado ni separacién de los tipos de cables.

Las siguientes posibilidades de solucién estan disponibles:

— Separacion de los tipos de cable en varios portacables.

— Utilice unicamente cables apantallados.

Tienda los cables de los distintos tipos a una distancia minima de 200 mm entre
si.

Observe la separacién espacial también en los distribuidores. Utilice distribuidores
metalicos con particiones o varios distribuidores individuales.

Los cables deben ser siempre cortos. Observe las longitudes de cable admisibles
en los manuales de los productos utilizados.

Mantenga los bucles de reserva absolutamente necesarios lo mas cortos posible y
no los agrupe estrechamente con otros cables.

La pantalla debe estar conectada por ambos lados, ya que las pantallas conecta-
das por un lado no tienen ningun efecto contra las perturbaciones magnéticas.

Conecte las bornas de apantallado directamente con el punto neutro de puesta a
tierra local.

Para cables apantallados, utilice unicamente conectores con resortes de contacto
especiales para la pantalla. Siga las indicaciones del fabricante.

Conecte la pantalla con gran superficie a la carcasa metalica utilizando una entra-
da de cables o bornas de apantallado adecuadas. No utilice coletas para la cone-
xion de la pantalla en bornas en fila. La coleta es una antena que debilita mucho
el efecto de apantallado.

Las siguientes figuras muestran un ejemplo de como conectar el apantallado del
cable de control.
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MOVIDRIVE® system MOVIDRIVE® modular
MOVIDRIVE® technology
MOVITRAC® advanced

6.4.5 Requisitos para la puesta en marcha

* Para validar las funciones parciales de seguridad implementadas, debera efec-
tuarse una comprobaciéon y documentaciéon de dichas funciones parciales de se-
guridad una vez finalizada la puesta en marcha.

» Deben tenerse en cuenta las limitaciones en cuanto a las funciones parciales de
seguridad segun el capitulo "Limitaciones". Se deben desconectar las piezas y los
componentes no orientados a la seguridad que pudieran repercutir en el resultado
de la comprobacién (p. €j. freno de motor).

« Para emplear la unidad en aplicaciones destinadas a la seguridad, se deberan su-
pervisar la puesta en marcha del dispositivo de desconexion y el cableado correc-
to, incluyendo los resultados en un protocolo.

» Para las opciones de seguridad CS..A, la prueba de puesta en marcha y el regis-
tro de datos son asistidos por la herramienta de parametrizacion "Assist CS.." con
un informe de aceptacion.

» Después de la correcta puesta en marcha, compruebe si el médulo de freno SBM
conmuta el freno conectado de la forma esperada. Para ello, desconecte la ten-
sion en X5504 o active STO en la opcidn de seguridad. Ademas, puede observar
el cambio de estado de la salida digital STATUS en el diagndstico de la unidad al
conmutar.

AVISO

» Para evitar riesgos en la aplicacion prevista, el usuario debe comprobar si el tiem-
po de respuesta en caso de fallo de cada funcién parcial de seguridad al producir-
se un error es inferior al tiempo de respuesta en caso de fallo maximo permitido
de la aplicacion. No debe sobrepasarse el tiempo de respuesta en caso de fallo
maximo permitido.

[

» El usuario debe garantizar la aplicacion de los requisitos del Safety Integrity Level
(SIL) requerido segun EN 61508 o el Performance Level (PL) segun
EN ISO 13849-1.

Compruebe las conexiones eléctricas mediante un cable de control en STO y SBC:
» Compruebe la tensién de 24 V CC en X5504.

6.4.6 Requisitos para el funcionamiento

» El funcionamiento solo esta permitido dentro de los limites especificados en las
hojas de datos.

» EIl funcionamiento de la funcion de seguridad realizada con el médulo de freno
SBM debe comprobarse al menos una vez al afio. Para ello, desconecte la tension
en X5504 o active STO en la opcion de seguridad y compruebe si el freno conec-
tado conmuta de la forma esperada.
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* La funcién de diagnéstico interna de la unidad esta limitada en caso de entrada
STO habilitada permanentemente o bloqueada permanentemente. Solo al cambiar
el nivel de la sefial STO se llevan a cabo las funciones de diagndstico ampliadas.
Por este motivo, se ha de solicitar la funcion parcial de seguridad a través de la
entrada STO para PL d conforme a EN ISO 13849-1 y SIL 2 conforme a
EN 61800-5-2 al menos una vez cada 12 meses y para PL e conforme a EN ISO
13849-1 y SIL 3 conforme a EN 61800-5-2 al menos una vez cada 3 meses con la
tension de red aplicada para alcanzar una cobertura de ensayo completa. Para
hacerlo, se debe respetar el siguiente orden de ensayo.

A

i 0 [ i >700 ms ‘ >700 ms
(3] ) T -

2] 2] R

[414-- eeeenceeeees

15205932683

[11 Maximo 12 meses para PL d/SIL 2
Maximo 3 meses para PL e/SIL 3

[2] Diagnéstico interno

[3] High: sin STO

[4] Low: STO activa

» Con el fin de alcanzar una cobertura de ensayo completa después de un reset de
la unidad (p. ej. después de conectar la tension de alimentacion), la transicién de
ensayo (STO activa — STO no activa) debe iniciarse tras un minimo de 700 ms.
La unidad emite el estado "Preparado” o "STO — desconexién segura de par" y no
debe estar en un estado de error.

* Un defecto de hardware detectado en los canales de desconexion internos para
STO producira un estado de error de bloqueo de la unidad. Cuando se elimine el
error (p. ej. desconectando / conectando la tensién de alimentacion o mediante un
nivel Low en la entrada STO durante 30 ms como minimo), se ha de efectuar a
continuacion un test completo del diagnéstico interno segun el orden de ensayo
arriba mencionado. Si se vuelve a producir el fallo, sustituya la unidad o pongase
en contacto con el servicio de atencion al cliente de SEW-EURODRIVE.

6.4.7 Requisitos para el control de seguridad externo

Sin la opcion de seguridad CS..A, debe utilizarse un control de seguridad o un dispo-
sitivo de desconexion de seguridad. Se deberan tener en cuenta los siguientes requi-
sitos.

» El control de seguridad y todos los demas sistemas parciales de seguridad deben
estar autorizados al menos para la clase de seguridad exigida en el sistema com-
pleto para la respectiva funciéon de seguridad de la aplicacion especifica.

La siguiente tabla muestra a modo de ejemplo la clase de seguridad necesaria del
control de seguridad:

Aplicacion Requisito para control de seguridad
Performance Level d segun Performance Level d segun
EN ISO 13849-1, SIL 2 segun EN 62061 EN ISO 13849-1,
SIL 2 segun EN 61508
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Aplicacion Requisito para control de seguridad
Performance Level e segun Performance Level e segun
EN ISO 13849-1, SIL 3 segun EN 62061 EN ISO 13849-1,
SIL 3 segun EN 61508

* El cableado del control de seguridad debe ser apto para la clase de seguridad de-
seada (véase la documentacioén del fabricante). La entrada STO de la unidad pue-
de conmutar de forma bipolar (conmutacién P, conmutacion PM o conmutacion P
en serie) o unipolar (conmutacién P).

» Para el disefio de la conexion deberan respetarse obligatoriamente los valores es-
pecificados para el control de seguridad.

* Enla entrada STO de la unidad solo se pueden utilizar dispositivos de proteccion
con proteccién contra retroceso. Los dispositivos de proteccion deben conectarse
a la opcion de seguridad CS..A mediante un dispositivo de desconexion de seguri-
dad o un control de seguridad.

» Para detener el accionamiento en caso de emergencia segun EN 60204-1, los
transmisores de comandos de parada de emergencia deben conectarse a la en-
trada STO de la unidad como sigue:

— Mediante la opciéon de seguridad CS..A
— Mediante un dispositivo de desconexién de seguridad
— Mediante un control de seguridad

+ Para garantizar la proteccién contra arranques imprevistos estipulada en la
EN ISO 14118, el sistema de control de seguridad debera estar concebido y co-
nectado de forma que el restablecimiento de la unidad de mando no conlleve el
rearranque. Es decir, el rearranque solo se debera producir tras un restableci-
miento manual del circuito de seguridad.

 Si no se utiliza ninguna exclusion de fallo para el cableado STO segun
EN ISO 13849-2 o EN 61800-5-2, el dispositivo de seguridad externo debe detec-
tar en un espacio de tiempo de 20 s en funcion del tipo de conexién los siguientes
fallos del cableado STO:

— Conmutacioén P bipolar:
Cortocircuito de 24 Ven F_STO P10 F_STO_P2 (Stuck-at 1)
Fallo cruzado entre F_STO P1yF_STO_P2
— Conmutacién PM bipolar:
Cortocircuito de 24 V en F_STO_P1 (Stuck-at 1)
Cortocircuito de 0 V en F_STO_M (Stuck-at 0)
— Conmutacion P en serie dos canales:
Una exclusion de fallo es obligatoria
— Conmutacion P unipolar
Cortocircuito de 24 V en F_STO_P (Stuck-at 1)

* En el tipo de conexién "Conmutacion P bipolar”, los impulsos de prueba pueden
tener lugar en estado conectado y desconectado.

— Los impulsos de prueba en ambos canales P se deben conmutar con desfase
de tiempo. Adicionalmente, también pueden tener lugar impulsos de prueba de
desconexion simultaneos.

— Los impulsos de prueba en ambos canales P pueden ser de 1 ms como maxi-
mo.
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— El siguiente impulso de prueba de desconexién en un canal P debe tener lugar
como muy pronto tras un espacio de tiempo de 2 ms.

— Los impulsos de prueba de conexion deben tener lugar en un paquete de un
maximo de 3 impulsos de prueba con una distancia de 2 ms entre ellos. Tras
un paquete se debe guardar un tiempo de espera de 500 ms como minimo an-
tes de que pueda tener lugar otro impulso de prueba de conexién u otro paque-
te de impulsos de prueba de conexion.

— Los niveles de sefal deben ser leidos por el control de seguridad y compara-
dos con el valor esperado.

— Los niveles de senal pueden tener una discrepancia temporal maxima de
130 ms. En caso de una discrepancia temporal mayor, la unidad cambia al es-
tado de fallo STO (F20.11).

En el tipo de conexién "Conmutacion PM bipolar", los impulsos de prueba pueden
tener lugar en estado conectado y desconectado.

— Los impulsos de prueba en el canal P y en el canal M pueden ser de 1 ms co-
mo maximo.

— El siguiente impulso de prueba de desconexion en un canal P o M debe tener
lugar como muy pronto tras un espacio de tiempo de 2 ms.

— Los impulsos de prueba de conexion deben tener lugar en un paquete de un
maximo de 3 impulsos de prueba con una distancia de 2 ms entre ellos. Tras
un paquete se debe guardar un tiempo de espera de 500 ms como minimo an-
tes de que pueda tener lugar otro impulso de prueba de conexién u otro paque-
te de impulsos de prueba de conexion.

— Los niveles de sefal deben ser leidos por el control de seguridad y compara-
dos con el valor esperado.

En el tipo de conexién "Conmutacion P unipolar”, los impulsos de prueba pueden
tener lugar en estado conectado y desconectado.

— Elimpulso de prueba en el canal P puede ser de 1 ms como maximo.

— El siguiente impulso de prueba de desconexion no debe tener lugar antes de
un intervalo de 2 ms.

— Los impulsos de prueba de conexion deben tener lugar en un paquete de un
maximo de 3 impulsos de prueba con una distancia de 2 ms entre ellos. Tras
un paquete se debe guardar un tiempo de espera de 500 ms como minimo an-
tes de que pueda tener lugar otro impulso de prueba de conexién u otro paque-
te de impulsos de prueba de conexion.

— Los niveles de sefal deben ser leidos por el control de seguridad y compara-
dos con el valor esperado.

6.4.8 Requisitos para sensores y actuadores externos

El nimero y el uso de sensores y actuadores externos para la conexién a las en-
tradas y salidas seguras de la opcion de seguridad MOVISAFE® CS..A son res-
ponsabilidad del planificador de proyecto y del usuario de la instalacion o maqui-
na.

Para alcanzar el nivel de seguridad (PL/SIL) exigido, deberan utilizarse sensores y
actuadores apropiados y correctamente calificados, y deberan tenerse en cuenta
los esquemas de conexiones autorizados y las indicaciones del capitulo "Ejemplos
de conexion de entradas binarias seguras (F-DI.)" y "Ejemplos de conexion de sa-
lidas binarias seguras (F-DO.)". Los encoders permitidos se describen en el capi-
tulo "Requisitos para encoders".
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6.4.9 Requisitos para los encoders

Requisitos generales

El usuario debe evaluar los efectos de los siguientes escenarios para todos los enco-
ders no autorizados por SEW-EURODRIVE:

« Sobretension en el encoder
» Cortocircuito en la interfaz de encoder

La evaluacion por parte del usuario puede realizarse con la ayuda de la respectiva do-
cumentacion del producto o mediante prueba.

Ademas, hay que asegurarse de que la instalacion se mueve a una velocidad superior
a la velocidad minima al menos cada 3 meses.

La velocidad minima en el eje del motor debe tener los siguientes valores:
« Encoder integrado EI7C FS: 50 min™

+ Todos los demas encoders: 10 min'

Esto también limita la velocidad minima en unidades de usuario.

Encoders de seguridad permitidos de SEW-EURODRIVE

jde

A ADVERTENCIA

Pérdida de la funcién parcial de seguridad debido al uso de encoders de seguridad
AS7W o AG7W obsoletos, p. €j., en instalaciones existentes.

Lesiones graves o mortales

v" No esta permitido el uso de los siguientes encoders de seguridad en las opcio-
nes de seguridad MOVISAFE® CS..A:

* AS7W: Ref. de pieza 13630733 y 13630768
*  AG7W: Ref. de pieza 13630849

- Utilice las versiones actuales de los encoders de seguridad AS7TW/AG7W.

Los siguientes encoders de seguridad de SEW-EURODRIVE se pueden utilizar con
las opciones de seguridad MOVISAFE® CS..A. Encontrard mas informacion sobre los
encoders de seguridad en la documentacion correspondiente.

AVISO

« Cuando se utiliza la opcién de seguridad MOVISAFE® CSS..A se permiten Unica-
mente encoders de seguridad de SEW-EURODRIVE.

» Si no se utilizan encoders de seguridad homologados de SEW-EURODRIVE, se
debe utilizar la opcion de seguridad MOVISAFE® CSA31A.

Motores de CA/servomotores asincronos

« ES7S/EGT7S

+  ASTW/AGTW

+ EK8S/EK8W/AK8W/AK8H/A.7TY/AK8Y
+ EKB8Z/AK8Z/EK9Z

« EI7TCFS

Los encoders de seguridad EK8S/EK8Z/EK9Z y AKBW/AK8Z se deben apagar y en-
cender una vez cada 12 meses para que el encoder realice un diagnéstico interno.
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+ EKOH
+  AKOH
+ EK1H
+ AK1H
+ EKO0Z
+  AK0Z

Para realizar una funcion parcial de seguridad con los encoders citados, el motor de-
be ponerse en marcha con el modo de regulacién SERVO.

Se recomiendan los siguientes ajustes del variador:

» Activacion de la vigilancia de fallos de seguimiento
* Activacion de la vigilancia de velocidad

» Activacion de la vigilancia del encoder

Error de cuantificacion

Posicion

Velocidad

El valor real de posicion se forma a partir de los incrementos de encoder. Esto resulta,
en relacion con un giro del encoder, en el siguiente error de cuantificaciéon para el va-
lor real de posicién, que se aplica a todas las funciones de posicion:

+ EKOH, AKOH, EK0Z, AKOZ: 4.3 °
+  EK1H, AK1H, AK8H, E.7S, EK8S, EK8Z, EK9Z: 0.53 °
AT7W, AK8W, A.7Y, AK8Y, EK8W, AK8Z: 0.27 °

El calculo de la velocidad determina la velocidad media en el rango de tiempo ajusta-
do mediante el Tiempo de filirado velocidad:

Error de cuantificacién_v en min-1 =

(15 s x min-1) x Factor de escalado_denominador / (Factor de escalado_numerador x
Tiempo de filtrado_parametrizado)

Parametros utilizados (CSA31A):
» Factor de escalado_numerador:
— 8381.2 (encoder 1)
— 8382.2 (encoder 2)
* Factor de escalado_denominador:
— 8381.3 (encoder 1)
— 8382.3 (encoder 2)
» Tiempo de filtrado _parametrizado:
— 8708.3 (encoder 1)
— 8713.3 (encoder 2)
Parametros utilizados (CSS..A):
» Factor de escalado_numerador (= numero de impulsos del encoder seleccionado):
— 8708.1 (encoder 1)
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Aceleracion

* Factor de escalado_denominador: 1

El factor de escalado se ajusta de forma fija en funcién del tipo de encoder confi-
gurado.

» Tiempo de filtrado_parametrizado:
— 8708.3 (encoder 1)

En el caso de los encoders de seguridad con interfaz sen/cos, al error de cuantifica-
cion relacionado con el proceso se afiade un error adicional del 0.3 % de la velocidad
real:

Error_v_SenCos = Velocidad real x 0.3 % + Error de cuantificacion_v

En el caso de los encoders de seguridad con MOVILINK® DDI, al error de cuantifica-
cion relacionado con el proceso se afiade un error adicional del 0.4 % de la velocidad
real:

Error_v_DDI = Velocidad real x 0.4 % + Error de cuantificacion_v

El calculo de la velocidad del encoder EI7C FS determina la velocidad media en los
ultimos 4 incrementos de encoder registrados. Por lo tanto, el tiempo de respuesta de
la evaluaciéon de encoder depende de la velocidad real. El error maximo en el valor de
velocidad calculado es del 1 % de la velocidad real:

Error_v_EI7C FS = Velocidad real x 1 %

Ajustando el parametro Tiempo de filtrado velocidad HTL (8708.4), se puede filtrar la
velocidad calculada mediante un filtro flotante de valor medio con la longitud parame-
trizada.

El calculo de la aceleracién determina la aceleracion media en el rango de tiempo
ajustado mediante el Tiempo de filtrado aceleracion. El error de cuantificacion resul-
tante disminuye a medida que aumenta el tiempo de filtrado. En cambio, el tiempo de
respuesta se incrementa en funcion del tiempo de filtrado.

Error de cuantificacién_a en min-1 s =

(120 s x min-1) % Factor de escalado_denominador / (Factor de escalado_numerador
x Tiempo de filtrado_parametrizado)?)

Parametros utilizados (CSA31A):
* Factor de escalado_numerador:
— 8381.2 (encoder 1)
— 8382.2 (encoder 2)
* Factor de escalado_denominador:
— 8381.3 (encoder 1)
— 8382.3 (encoder 2)
» Tiempo de filtrado _parametrizado:
— 8708.2 (encoder 1)
— 8713.2 (encoder 2)
Parametros utilizados (CSS..A):
» Factor de escalado_numerador (= numero de impulsos del encoder seleccionado):
— 8708.1 (encoder 1)
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* Factor de escalado_denominador: 1

El factor de escalado se ajusta de forma fija en funcién del tipo de encoder confi-
gurado.

» Tiempo de filtrado_parametrizado:
— 8708.3 (encoder 1)

En el caso de los encoders de seguridad con interfaz sen/cos, al error de cuantifica-
cion relacionado con el proceso se afiade un error adicional del 0.5 % de la acelera-
cion real:

Error_a_SenCos = Aceleracion real x 0.5 % + Error de cuantificacion_a

En el caso de los encoders de seguridad con MOVILINK® DDI, al error de cuantifica-
cion relacionado con el proceso se afiade un error adicional del 0.6 % de la acelera-
cion real:

Error_a_DDI = Aceleracién real x 0.6 % + Error de cuantificacion_a

Para mantener los mismos signos de los valores de proceso en el variador, el para-
metro del encoder Sentido de conteo (8708.6) de las opciones de seguridad
MOVISAFE® CS..A debe ajustarse de la siguiente manera en funcion de los parame-
tros del variador Inversion del sentido de giro (8362.2) y Sentido de conteo (8381.6):

Parametros del encoder: Parametros del variador:

« Sentido de conteo|s Inversion del sentido de giro (8362.2)
(8708.6) . Sentido de conteo (8381.6)
8708.6 = Normal 8362.2 = Off 8362.2 = On
8381.6 = Normal 8381.6 = Invertido
8708.6 = Invertido 8362.2 = On 8362.2 = Off
8381.6 = Normal 8381.6 = Invertido

En el caso de la opcion de seguridad CSA31A, estos valores deben corresponderse a
los ajustes del conjunto de accionamiento.

Proteccioén contra el rebasamiento de la velocidad mecanica maxima

Para evitar que se rebase la velocidad mecanica maxima del encoder, las opciones
de seguridad MOVISAFE® CS..A vigilan los siguientes limites de exceso de velocidad.

Tipo de encoder Valores en Velocidad limite
min™’ mecanica del encoder
en min™
EI7C FS 3800 5700
AKOH, EKOH 6329 9000
AK1H, AK8H 6445 12000
E.7S, EK8S 5500 6000
A.7TW, AK8W, EK8W 5500 6000
EK8Z/AK8Z 5500 6000
EK9Z 5500 6000
EKO0Z/AK0Z 6329 9000
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e

En el caso de la opcion de seguridad CSA31A, el limite de exceso de velocidad se
puede ajustar en Assist CS.., en la pestafia "Funciones del encoder".

AVISO

Si se supera el limite de exceso de velocidad, aparece un mensaje de fallo en la op-
cion de seguridad con la respuesta en caso de fallo "STO" en un tiempo de 11 ms
para encoders sen/cos, de 13 ms para encoders integrado EI7C FS o de 17 ms para
encoders de seguridad con MOVILINK® DDI. Para ejecutar la respuesta en caso de
fallo a través de la conmutacién STO se necesitan otros 2 ms.

Asegurese mediante la aplicacion de que no se alcanzan las velocidades mecanicas
maximas durante este tiempo (11 ms/13 ms/17 ms).

Encoders permitidos para MOVISAFE® CSA31A

Tolerancia de fallo
de evaluacién sen/
cos

Nota

El limite de deteccion de la sobrevelocidad tiene un error de cuantificacién para los
encoders sen/cos que tiene el siguiente valor (referida al eje del encoder):

Error = 3000/ntimero de impulsos en min™

La velocidad maxima de funcionamiento debe permanecer por debajo del valor ajus-
tado menos el factor de cuantificacion.

El error angular maximo del valor de posicion formado por la evaluacion de encoder
sen/cos, referido al eje del motor, resulta del siguiente modo:

» 2160° x Factor de escalado_denominador | Factor de escalado_numerador
Parametros utilizados:
» Factor de escalado_numerador
— 8381.2 (encoder 1)
— 8382.2 (encoder 2)
* Factor de escalado_denominador
— 8381.3 (encoder 1)
— 8382.3 (encoder 2)

Para aumentar la robustez de la evaluacion de la sefial incremental, se puede aumen-
tar la tolerancia de fallo mediante el siguiente parametro:

+ 8708.24 (encoder 1)
» 8713.24 (encoder 2)

Se ajusta el numero maximo de ciclos de diagndstico erréneos consecutivos (500 us)
que aun no deban provocar una respuesta en caso de fallo.

Una respuesta en caso de fallo tiene lugar en los siguientes casos:
» Se supera el numero de ciclos de diagndstico erroneos consecutivos ajustado

» La relacion entre ciclos de diagnostico erroneos y correctos durante un periodo de
tiempo prolongado es = 1/5.

Con la tolerancia de fallo activada se pueden perder incrementos. Esto puede hacer
que el valor real de posicién formado sea defectuoso. Esto se debe detectar mediante
un segundo canal de encoder durante la formacion del valor de posicion.

136 Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

330844 16/ES — 03/2025



Planificacion de proyecto de seguridad funcional
Normativas de seguridad técnica

Si como encoder 1 se evalua un encoder con clasificacion de seguridad y las funcio-
nes de seguridad de la aplicacién dependen unicamente de éste, se debe desactivar
la tolerancia de fallo para el encoder 1 o se debe ajustar al valor "0".

Los siguientes encoders de seguridad se pueden utilizar con la opcién de seguridad
MOVISAFE® CSA31A.

« CDV75/CDH75 de TR electronic
e FBPS617i de Leuze electronics

Encontrara mas informacion sobre los encoders de seguridad en la documentacion
correspondiente.

Requisitos para el encoder SSI

» Estan permitidos los encoders SSI que se ajusten a los datos técnicos de las inter-
faces de encoder para encoders SSI (encoder 2 y encoder 3). Observe las indica-
ciones en el capitulo "Requisitos de seguridad técnica" en cuanto a la longitud de
cable y la frecuencia de reloj SSI y, en caso de longitudes de cable altas, reduzca
la frecuencia de reloj a 250 kHz o 125 kHz de ser necesario.

« La opcién de seguridad MOVISAFE® CSA31A soporta la evaluacion de bits de fa-
llo y de aviso. SEW-EURODRIVE recomienda para la deteccion de fallos comple-
mentaria la activacion de los bits de fallo y de aviso en los encoders.

« En los encoders monovuelta y en los encoders con pocos bits multivuelta
(< 3 bits), asegurese de que el rango de valores dentro de un ciclo SSI no se des-
borde. Esto tiene especial validez en los encoders que se conectan directamente
al eje del motor.

En los encoders monovuelta tienen validez las siguientes velocidades maximas
bajo las condiciones correspondientes (véanse las tablas siguientes).

« 2000 min™

33084416/ES — 03/2025

Tasa de trama

Tiempo de actualizacion

Tolerancia de fallo

1ms
Encoder 2 (8713.52)

Encoder 3 fijoa 1 ms

=25ms
Encoder 2 (8382.29)
Encoder 3 (8599.29)

1
Encoder 2 (8713.51)
Encoder 3 (8714.51)

e 1750 min™

Tasa de trama

Tiempo de actualizaciéon

Tolerancia de fallo

2ms

Encoder 2 (8713.52)

25ms
Encoder 2 (8382.29)

1
Encoder 2 (8713.51)

e 1750 min™

Tasa de trama

Tiempo de actualizaciéon

Tolerancia de fallo

1ms
Encoder 2 (8713.52)

Encoder 3 fijoa 1 ms

25ms
Encoder 2 (8382.29)
Encoder 3 (8599.29)

2
Encoder 2 (8713.51)
Encoder 3 (8714.51)

1400 min™’
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Tasa de trama Tiempo de actualizacion Tolerancia de fallo
2ms =25ms 2
Encoder 2 (8713.52) Encoder 2 (8382.29) Encoder 2 (8713.51)

» Para los encoders SSI monovuelta que se montan directamente en el motor, la to-
lerancia de fallo SSI se debe parametrizar a 2 como maximo.

* Los encoders SSI monovuelta con un tiempo de actualizaciéon > 5 ms no se deben
montar directamente en el motor.

+ Latasa de trama, es decir, el ciclo de consulta de la opcion de seguridad al enco-
der SSI, se puede ajustar a 1 ms 0 2 ms (por defecto: 2 ms). Cuanto mas corto es
el ciclo de consulta, con mas exactitud se calculan la posicion, la velocidad y la
aceleracion.

Una tasa de trama de 1 ms se puede seleccionar bajo las siguientes condiciones:
— Frecuencia PWM del variador: 4 kHz, parametrizada a "sin ruido".
— Tiempo de pausa: maximo 0.08 ms
— Frecuencia de reloj: = 250 kHz
— Longitud de trama: maximo 27 bit
» Perfil de comunicacién seguro PROFIsafe
« La opcion de seguridad MOVISAFE® CSA31A no evalla 3 encoders.

Requisitos para el encoder de cédigo de barras

Si en la cinta de codigo de barras hay saltos de posicion, tienen validez las siguientes
restricciones:

* El encoder de cddigo de barras se utiliza para la formacién del valor de proceso
"Posicion":
En caso de salto de posicion, no se pueden utilizar las funciones parciales de se-
guridad SOS, SS2, SDI, SLI, SLP y SCA.

* El encoder de codigo de barras se utiliza para la formacién del valor de proceso
"Velocidad":

En caso de saltos de posicion, la velocidad calculada es defectuosa y puede pro-
vocar disparos erréneos de las funciones parciales de seguridad o un fallo critico.

* Posicién segura:
Se debe utilizar la posicién sin formato o la posicién absoluta del encoder.
* Velocidad segura:

La velocidad segura no se forma correctamente en caso de saltos de posicion. El
tamano del rango depende del tiempo de filtrado velocidad y de la velocidad maxi-
ma posible.

Requisitos para el encoder absoluto seguro

CDx75

Debe seleccionar el encoder absoluto seguro CDx75 mediante la designacion para
que la evaluacién CRC funcione correctamente. Conecte el sistema maestro del
CDx75 al encoder 2 y el sistema de seguridad del CDx75 al encoder 3. Si hay pistas
incrementales, estas no deben estar conectadas.

La tolerancia de fallo del CDx75 en el encoder 2 y en el encoder 3 puede ser de 2 co-
mo maximo.
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Para garantizar una evaluacién CRC correcta, debe seleccionar el encoder lineal se-
guro FBPS617i mediante la designacion. Conecte el encoder 2 a la conexion SSI_1y
el encoder 3 a la conexiéon SSI_2.

La tolerancia de fallo del FBPS617i, en referencia al encoder 2 y el encoder 3, puede
ser de 2 como maximo.

En el caso de fallo del encoder E14.x en el variador y de los encoders E14.x y E15.x
en la opcién de seguridad, tenga en cuenta también los mensajes de fallo y las medi-
das de solucion de fallo del encoder.

Si el encoder se utiliza en aplicaciones con temperaturas muy bajas, tenga en cuenta
un tiempo de arranque mas largo. Esto puede provocar un fallo en el variador y la op-
cion de seguridad, que es necesario confirmar.

Para evitar este fallo, proceda del siguiente modo:

* Encienda primero la tensién de alimentacion del encoder y después la del varia-
dor.

La tension de alimentacion de 24 V del encoder se efectlia externamente median-
te un conector M12 propio.

En la herramienta de parametrizacion "Assist CS.." debe ajustar "No" para la ten-
sion externa de 24 V del encoder 2/3.

« Aumente el tiempo de arranque del encoder en el software de ingenieria
MOVISUITE® de acuerdo con la documentacion del encoder.

Conceptos de encoder

Combinaciones de encoder admisibles

Estan permitidas las siguientes combinaciones de encoders.

Encoder 1 Encoder 2 Encoder 3 PL Véase el capitulo
Encoder de - - d Concepto de 1 encoder — encoder de
motor FS motor FS
Encoder de sen/cos - e?
motor FS"
Encoder de SSl - e?
motor FS¥
Encoder de - SSl e?
motor FS¥
Concepto de 2 encoders (solo con

sen/cos S - d MOVISAFE® CSA31A)
EI7TCFS SSi - d
HIPERFACE® SSi - d
sen/cos - SSli d
EI7TCFS - SSi d

- SSI SSi d
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Encoder 1 Encoder 2 Encoder 3 PL Véase el capitulo
- SSi SSl e Concepto de 1 encoder — encoder li-
neal FS

1) Solo las sefiales sen/cos se evallan segun la tecnologia de seguridad. En los encoders de motor FS con MOVILINK® DDI sélo se
evalua desde el punto de vista de tecnologia de seguridad la informacién de posicion.

2) Para velocidad y posicion relativa.

3) Solo las sefales sen/cos se evallan segun la tecnologia de seguridad.

4) Para velocidad y posicion absoluta.

Leyenda:

» Encoder 1: Encoder del motor

* Encoder 2: Encoder lineal

* Encoder 3: 2.° encoder lineal

» PL: Performance Level maximo alcanzable

Concepto de 1 encoder — encoder de motor FS

jde

j=de

Las magnitudes de movimiento que necesita el sistema se derivan de un solo encoder
del motor que esta certificado para este fin por un estandar FS reconocido.

AVISO

Se soportan sélo encoders de motor seguros con interfaz sen/cos o HTL. El encoder
de motor seguro se deben conectar a la interfaz de encoder X3011 de la unidad. La
conexion para encoders de seguridad con MOVILINK® DDI esta integrada en la co-
nexion del motor correspondiente.

Posicidn relativa y velocidad de encoder de motor FS

El encoder de motor seguro suministra una sefal incremental de la que se pueden
derivar el sentido de giro, la posicidn relativa y la aceleraciéon. Se soportan las funcio-
nes parciales de seguridad SS1, SS2, SOS, SLS, SSM, SSR, SDI y SLI. Si el
EI7C FS se utiliza como encoder de motor seguro, se soportan las funciones parcia-
les de seguridad SS1, SLS, SSM, SSR y SDI.

Posiciéon absoluta y velocidad de encoder de motor FS

De forma complementaria a la posicion relativa anteriormente descrita, con
MOVISAFE® CSA31A se puede vigilar la posicion absoluta con una referenciacion
adicional en una posicion conocida y definido desde el momento de la referenciacion.
Los encoders HIPERFACE?® se deben parametrizar en la evaluacion de encoder en el
parametro Evaluacion HIPERFACE® a "Solo pistas incrementales”.

AVISO

La opcion de seguridad debe volver a referenciarse en los siguientes casos:
» Tras encender la tensién de alimentacion

» Tras desactivar la funcién standby

» Con todos los errores que restablecen el estado "Referenciado”

La referenciacion establece el punto de referencia, siendo por tanto parte de la cade-
na de seguridad. Los componentes participantes en la referenciacién, p. €j., el inte-
rruptor de referencia, deben cumplir el nivel de seguridad requerido (PLr o SIL) para
la funcion parcial de seguridad (SLP, SCA).
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Concepto de 2 encoders (solo con MOVISAFE® CSA31A)

fde

AVISO

Los encoders con MOVILINK® DDI (sin FS) no son soportados por la opcién de segu-
ridad y no se pueden utilizar en un concepto de 2 encoders.

Las magnitudes de movimiento que necesita el sistema se derivan de 2 encoders no
seguros independientes que estan montados en el mismo conjunto de accionamiento.

Para el encoder del motor se pueden conectar encoders sen/cos o0 encoders
HIPERFACE® a la unidad en X3011.

Como alternativa, se pueden utilizar encoders de seguridad con MOVILINK® DDI. La
conexion para encoders de seguridad con MOVILINK® DDI esta integrada en la cone-
Xién del motor correspondiente.

Como encoders lineales se pueden utilizar encoders sen/cos y encoders
HIPERFACE®, asi como encoders SSI y encoders con sefiales sen/cos y SSI, que se
pueden conectar en X17 de la opcion de seguridad. En los encoders HIPERFACE® se
evaluan unicamente las sefiales sen/cos.

Para la posicion segura se puede utilizar la posicion HIPERFACE® del encoder del
motor y, mediante un encoder lineal, la posicion de un encoder SSI.

El usuario es responsable de la aptitud y el uso del sistema de encoder en el marco
de la seguridad funcional. El usuario debe garantizar que se cumplen los requisitos
para el nivel de seguridad PLr o SIL exigido segun las normas correspondientes como
p. €j., EN ISO 13849 y EN 62061.

Si se monta un sistema de encoder de 2 canales con encoders sin clasificacion de se-
guridad, se puede alcanzar PL d segun EN ISO 13849 y SIL 2 segun EN 61508. Para
ello se debe demostrar que los encoders tienen una estructura tecnolégicamente di-
versa. Los dos encoders se pueden considerar tecnolégicamente diversos cuando se
cumple uno de los siguientes requisitos:

1. En el primer encoder hay software incrustado presente. El segundo encoder esta
realizado por completo sin software incrustado en el hardware.

2. Ambos encoders utilizan software incrustado diverso, p. ej., sistemas operativos
distintos en el mismo o en otro hardware.

3. Ambos encoders utilizan hardware distinto. En tal caso se supone que la progra-
macion del software incrustado correspondiente ha tenido lugar en otro entorno de
desarrollo.

El requisito de diversidad es una parte fundamental de esta consideracion. Una consi-
deracion vaga de esta diversidad no es admisible. Debe ser inequivocamente demos-
trable que uno de los requisitos indicados se cumple con esta combinacion de enco-
ders.

Ademas, debe quedar garantizada la independencia de los encoders utilizados tam-
bién en cuanto a su fijacion y sus medidas materializadas. Un fallo, p. ej., rotura del
eje, no debe influir en el registro de la velocidad o de la posicién de los encoders invo-
lucrados. La combinacién de encoders debe funcionar dentro de sus condiciones de
entorno especificadas (p. €j., clima, CEM, contaminacion, vibracion). Con la seleccion
de tipos de encoder diversos se pueden evitar fallos de causa comun. Si pese a la di-
versidad queda aun una fuente de fallos de causa comun, ésta se debe considerar y
se deben tomar medidas adecuadas.

Ambos encoders se vigilan mutuamente en cuanto a plausibilidad. Para garantizar la
funcion de seguridad técnica del sistema de encoder y la disponibilidad de la instala-
cion, la desviacion de los encoders no debe exceder un valor de tolerancia parametri-
zado. Esto se puede conseguir mediante una construccion sin deslizamiento y de hol-

Manual del producto — MOVIPRO® technology DSI

6

141



Planificacion de proyecto de seguridad funcional
Normativas de seguridad técnica

gura reducida. Alternativamente, en los sistemas con deslizamiento se puede utilizar
la compensacién de deslizamiento integrada en MOVISAFE CSA31A (véase el capi-
tulo "Funcion "Compensacion de deslizamiento™ (— B 441)). Los encoders de la uni-
dad basica se deben configurar en el conjunto de accionamiento de modo que para
todos los encoders evaluados resulte el mismo sentido de conteo efectivo bajo consi-
deracién del sentido de conteo del encoder, asi como de la inversiéon del sentido de
giro.

Posicion relativa y velocidad

En el conjunto de accionamiento hay 2 encoders incrementales que estan conectados
a las interfaces del encoder 1 y del encoder 2 de la unidad. Los encoders son evalua-
dos paralelamente por la unidad y por la opcién de seguridad.

De cada senal de encoder incremental se puede derivar la velocidad, el sentido de gi-
ro, la posicion relativa y la aceleracion, que tras el escalado correspondiente se pue-
den combinar para formar valores de proceso conjuntos.

Posiciéon absoluta y velocidad de 2 encoders incrementales

En el conjunto de accionamiento hay montados 2 encoders incrementales que estan
conectados a las interfaces del encoder 1y del encoder 2 del variador.

La referenciacion se realiza de forma analoga a la descrita en el capitulo "Concepto
de 1 encoder - encoder de motor FS". Se utiliza un interruptor de referencia redundan-
te, que se sobrepasa durante el recorrido de referencia controlado por la unidad. En
tal caso, ambos encoders se referencian simultaneamente, para lo cual se acepta el
valor parametrizado de la posicion de referencia para ambos contadores de posicion.

Posicion absoluta y velocidad de 2 encoders absolutos

En el conjunto de accionamiento hay montados 2 encoders absolutos que estan co-
nectados a las interfaces del encoder 1 y del encoder 2 de la unidad. Los encoders
son evaluados paralelamente por la unidad y por la opcion de seguridad.

En relacién con la aplicacion, de ambos encoders absolutos se llaman posiciones ab-
solutas que, tras el escalado correspondiente, se combinan para formar un valor de
proceso conjunto.

Ambos encoders se utilizan para determinar la velocidad y de las senales de cada en-
coder se forma un valor de velocidad, el sentido del movimiento y un valor de acelera-
cion que, tras el escalado correspondiente, se combinan para formar valores de pro-
ceso conjuntos.

Si el encoder 1 presenta una parte sen/cos orientada a la seguridad, ésta se puede
utilizar sola para determinar la velocidad.

Posicion absoluta de un encoder incremental y de un encoder absoluto

En el conjunto de accionamiento hay montados un encoder incremental y un encoder
absoluto que estan conectados a las interfaces del encoder 1 y del encoder 2 de la
unidad. Los dos encoders son evaluados paralelamente por la unidad y por la opcion
de seguridad.

Al conectar el sistema, solo el encoder absoluto suministra una posicién absoluta,
mientras que el encoder incremental auin no esta referenciado. Por tanto, el valor ini-
cial para la posicion no es redundante. Para obtener una posicién absoluta segura, el
encoder incremental se debe referenciar tomando una medida adecuada.
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