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1 Notas importantes

Notas de
seguridad y
advertencia

L]

Uso indicado

Tenga en cuenta las notas de seguridad y de advertencia de esta publicacion.

Peligro eléctrico
Puede ocasionar: la muerte o lesiones graves.

Peligro inminente
Puede ocasionar: la muerte o lesiones graves.

Situacion peligrosa
Puede ocasionar: lesiones leves o de menor importancia.

Situacion perjudicial
Puede ocasionar: dafios en el aparato o en el ambiente de
trabajo.

Consejos de funcionamiento e informacion util.

CRON- N 25

Atenerse a las instrucciones de funcionamiento es un requisito previo para que no
surjan problemas. No obedecer estas instrucciones anula los derechos de
reclamacion de la garantia. Lea estas Instrucciones de funcionamiento antes de
utilizar el aparato.

Mantener este manual cerca del aparato, ya que contiene informacion importante
para su funcionamiento.

Los variadores vectoriales MOVIDRIVE® MD_60A han sido disefiados para sistemas
industriales y comerciales de motores asincronos trifasicos de jaula de ardilla o de
servomotores trifasicos de imanes permanentes. Estos motores deben ser adecuados
para el funcionamiento con convertidores de frecuencia. No deberan conectarse cargas
adicionales al aparato.

Los variadores vectoriales MOVIDRIVE® MD_60A son aparatos pensados para su
ubicacion fija en armarios de conexiones. Es fundamental tener en cuenta todos los
datos técnicos asi como las condiciones permitidas en cuanto a la ubicacion del
aparato.

Queda terminantemente prohibido poner en marcha el aparato (ponerlo en
funcionamiento conforme a lo prescrito) hasta no constatar que la maquina cumple la
normativa de Compatibilidad Electromagnética 89/336/EWG y que la conformidad del
producto final cumpla con la normativa sobre maquinaria 89/392/EWG (véase Norma
EN 60204).
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Entorno de A menos que no se especifique expresamente lo contrario, queda prohibido:
aplicacion
* el uso en areas sujetas a peligro de explosion

* el uso en entornos expuestos a aceites, acidos, gases, vapores, polvo, radiaciones
nocivas, etc.

+ el uso en aplicaciones no estacionarias donde haya choques o vibraciones que
excedan los limites de la Norma EN 50178

Funciones de

seguridad
Los variadores vectoriales MOVIDRIVE® MD_60A no pueden cumplir funciones de
seguridad sin disponer de sistemas de seguridad superiores.
Utilice sistemas de seguridad superiores para garantizar la proteccion de las maquinas
y de las personas.
Tratamiento de Observar la normativa vigente: Desechar este aparato segun su composicion y las
residuos prescripciones existentes tales como:

* Residuos electrénicos (tarjetas)
» Plastico (carcasa)

* Chapa metalica

+ Cobre

etc.
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2 Notas de seguridad

Instalacién y
puesta en marcha

Funcionamiento
y servicio

Nunca instalar o poner en funcionamiento productos dafados. Reclamar
inmediatamente los desperfectos a la empresa transportista.

Los trabajos de instalacion, puesta en marcha y servicio técnico deben ser
realizados por personal cualificado con la formacion adecuada en prevencion de
accidentes. Deberan ademas cumplir la normativa vigente (p. ej. EN 60204, VBG 4,
DIN-VDE 0100/0113/0160).

iDurante la instalacién y la puesta en marcha del motor y del freno deben
observarse las instrucciones correspondientes!

Asegurarse de que las medidas preventivas y los instrumentos de proteccién se
correspondan con la normativa vigente (p. ej. EN 60204 o EN 50178).

Medida de proteccion necesaria: Puesta a tierra de la unidad

Instrumento de proteccidn necesario: Dispositivos de proteccion contra
sobreintensidades

La unidad satisface todos los requisitos sobre la distancia de seguridad de las
conexiones de potencia y conexiones electronicas de acuerdo a la Norma EN 50178.
A fin de garantizar esta desconexion todos los circuitos de corriente conectados
deberan cumplir también los requisitos para la distancia de seguridad.

Tomando las medidas oportunas (p. ej. desconectando el bloque de bornas
electrénico) asegurarse de que el motor conectado no se ponga en marcha de
forma automatica al conectar a la red el convertidor.

Antes de retirar la cubierta protectora, la unidad debera desconectarse de la
red. Es posible que incluso 10 minutos después de la desconexién de red se
presenten tensiones peligrosas.

Al retirar la cubierta protectora, la unidad tiene un tipo de proteccion IP 00. Todos
los componentes, exceptuando la tarjeta de control electronico, estan sometidos a
tensiones peligrosas. Durante el funcionamiento, la unidad debera estar cerrada.

Cuando la unidad esta conectada se producen tensiones peligrosas en las
bornas de salida y en los cables y bornas del motor conectados a ellos. Esto
también sucede cuando el aparato esta bloqueado y el motor se encuentra parado.

El hecho de que el LED de funcionamiento asi como otros elementos de
indicacion estén apagados no es un indicador de que el aparato esté
desconectado de la red y sin corriente.

Las funciones de seguridad internas de la unidad o el bloqueo mecanico
pueden provocar la parada del motor. La subsanacion de la causa del fallo o el
reajuste pueden ocasionar el reencendido automatico. Si por motivos de
seguridad esto no estuviera permitido para la unidad activada, ésta debera
desconectarse de la red antes de eliminar el fallo. En estos casos esta prohibido
activar la funcién “Auto-reset” (P841).

Unicamente debera conmutarse a la salida del convertidor cuando esta
bloqueado.
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Designacion de modelo, placas de caracteristicas y volumen de suministro

3 Estructura de la unidad
3.1 Designaciéon de modelo, placas de caracteristicas y volumen de suministro

Ejemplo de
designacion del MOVIDRIVE® MDV 60 A 0055-5A3-4-00
modelo |_

L Versién 00 = Estandar / OT = Tecnoldgica

Cuadrantes 4 = 4Q (con chopper de frenado)
Tipo de alimentacién 3 = Trifasico
Filtro de red A = Instalado / 0 = Sin instalar
— Tension de alimentacion 5 =380...500 V,c / 2 =200...240 V.o
nominal

— Potencia de motor recomendada 0055 = 5.5 kW

— Versién A

— Serie y generacion

L Tipo:MDF = control de flujo sin encoder para motores asincronos

s6lo modo de funcionamiento VFC (VFC = Voltage Flux Control)
MDV = control de flujo sin y con encoder para motores asincronos

modo de funcionamiento VFC y CFC (CFC = Current Flux Control)
MDS = control de flujo con resolver para motores sincronos

modo de funcionamiento SERVO
MDR= modo generador

00880BDE
Fig. 1: Designacién del modelo

Ejemplo de placa La placa de caracteristicas completa esta colocada en el lateral de la unidad.
de caracteristicas

EN 55011 B

Typ MDF60A0370-503-4-00

Sach. Nr. 8264775 Serien Nr. 03352
EURODRIVE
D-76646 Bruchsal
UMRICHTER
HOVIDRIVE c €
Made in Germany

01318AXX

Fig. 2: Placa de caracteristicas completa

Asimismo, en la parte delantera sobre el equipo de control (por encima del ZOCALO DE
CONSOLA) esta colocada una placa de caracteristicas de modelo.

rv»: MDF60A0370-503 -4 - 00
SACH.-NR.: 8264775 SERIEN-NR: 03352

01322AXX
Fig. 3: Placa de caracteristicas de modelo

Volumen de » Todos los tamafos: caja de conexiones para todas las bornas de sefnalizacion (X10
suministro ... X13), conectadas.

» De forma adicional en el tamafio 1: caja de conexiones para las bornas de potencia
(X10 ... X4), conectadas.

« De forma adicional en el tamafio 1 y 2: borna de apantallado de potencia.

» De forma adicional en el tamafio 4 y 5: proteccién contra contacto accidental para
las bornas de potencia.
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Estructura de la unidad, Tamano 1

3.2 Estructura de la unidad, Tamano 1

MD_60A-5A3 (unidades de 400/500 V): 0015 ... 0040
MD_60A-2A3 (unidades de 230 V): 0015 ... 0037

01245BXX
Fig. 4: Estructura de la unidad MOVIDRIVE®, tamario 1

1. X1: Conexidonared L1 (1) /L2 (2) /L3 (3), separable

X4: Conexion al circuito intermedio -Uz / +U y conexion de puesta a tierra, separable
X2: Conexion del motor U (4) / V (5) / W (6), separable

Conexion para la borna de apantallado de potencia (no visible)

X3: Conexidn de resistencia de frenado R+ (8) / R- (9) y conexién de puesta a tierra, separable
ZOCALO DE CONSOLA: Zécalo para el teclado DBG11A o para la interface en serie USS21A
Tarjeta de control en el ZOCALO DE TARJETAS OPCIONALES (CONTROL)

X11: Regleta de bornas electrénicas (entrada de consigna Al1y 10 V de tensién de referencia)

© ® NS GO AWN

Interruptor S11 (tipo de senal Al1) e interruptor S12 (resistencia de terminacién del
bus del sistema)

10.X12: Regleta de bornas electrénicas para el bus del sistema (SBus)
11.Display de 7 segmentos

12.X10: Regleta de bornas electronicas para salidas binarias y entrada TF/TH
13.X13: Regleta de bornas electrénicas para entradas binarias e interface RS-485

14.S6lo MDV/MDS, X14: Simulacion de encoder incremental o entrada del encoder
externo (conector de 9 pines tipo sub-D)

15.S6lo MDV/MDS, X14: Entrada del encoder de motor (enchufe de 9 pines de tipo sub-D)
16.0PCION1 y OPCION2: Zécalos opcionales 1y 2
17.Conexién para las bornas electronicas de apantallado
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Estructura de la unidad, Tamano 2

3.3 Estructura de la unidad, Tamano 2

MD_60A-5A3 (unidades de 400/500 V): 0055 ... 0110
MD_60A-2A3 (unidades de 230 V): 0055 / 0075

00895BXX
Fig. 5: Estructura de la unidad MOVIDRIVE®, tamaro 2

1. X1: Conexidonared L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

X4: Conexion al circuito intermedio -Uz / +Uz y conexién de puesta a tierra

X2: Conexion del motor U (4) / V (5) / W (6) (no visible)

Conexion para la borna de apantallado de potencia (no visible)

X3: Conexion de resistencia de frenado R+ (8) / R- (9) y conexidén de puesta a tierra (no visible)
ZOCALO DE CONSOLA: Zécalo para el teclado DBG11A o para la interface en serie USS21A
Tarjeta de control en el ZOCALO DE TARJETAS OPCIONALES (CONTROL)

X11: Regleta de bornas electrénicas (entrada de consigna Al1y 10 V de tensién de referencia)

©® N O oA WON

9. Interruptor S11 (tipo de sefial Al1) e interruptor S12 (resistencia de terminacion del bus del sistema)
10.X12: Regleta de bornas electrénicas para el bus del sistema (SBus)

11.Display de 7 segmentos

12.X10: Regleta de bornas electrénicas para salidas binarias y entrada TF/TH

13.X13: Regleta de bornas electrénicas para entradas binarias e interface RS-485

14.S6lo MDV/MDS, X14: Simulacion de encoder incremental o entrada del encoder
externo (conector de 9 pines tipo sub-D)

15.S6lo MDV/MDS, X14: Entrada del encoder de motor (enchufe de 9 pines de tipo sub-D)
16.0PCION1 y OPCION2: Zécalos opcionales 1y 2
17.Conexién para las bornas electronicas de apantallado
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Estructura de la unidad, Tamano 3

3.4 Estructura de la unidad, Tamano 3

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0150 ... 0300
MD_60A-203 (unidades de 230 V): 0110/ 0150

01248BXX
Fig. 6: Estructura de la unidad MOVIDRIVE®, tamafo 3

1. Conexiones de puesta a tierra

X1: Conexiénared L1 (1)/L2(2)/L3(3)

X4: Conexion al circuito intermedio -Uz / +Uz

Conexiones de puesta a tierra (no visible)

X2: Conexién del motor U (4) /V (5) / W (6)

X3: Conexidn de resistencia de frenado R+ (8) / R- (9)

ZOCALO DE CONSOLA: Zécalo para el teclado DBG11A o para la interface en serie USS21A
Tarjeta de control en el ZOCALO DE TARJETAS OPCIONALES (CONTROL)

X11: Regleta de bornas electrénicas (entrada de consigna Al1y 10 V de tensién de referencia)

20 ® N oA WN

O.Interruptor S11 (tipo de sefal Al1) e interruptor S12 (resistencia de terminacion del
bus del sistema)

11.X12: Regleta de bornas electrénicas para el bus del sistema (SBus)
12.Display de 7 segmentos

13.X10: Regleta de bornas electrénicas para salidas binarias y entrada TF/TH
14.X13: Regleta de bornas electrénicas para entradas binarias e interface RS-485

15.S6lo MDV/MDS, X14: Simulaciéon de encoder incremental o entrada del encoder
externo (conector de 9 pines tipo sub-D)

16.S6lo MDV/MDS, X14: Entrada del encoder de motor (enchufe de 9 pines de tipo sub-D)
17.0PCION1 y OPCION2: Zécalos opcionales 1y 2
18.Conexién para las bornas electronicas de apantallado
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Estructura de la unidad, Tamano 4

3.5 Estructura de la unidad, Tamano 4

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0370 / 0450
MD_60A-203 (unidades de 230 V): 0220 / 0300

q
[
1
|
I
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Fig. 7: Estructura de la unidad MOVIDRIVE®, tamario 4

1. X2: Conexion de puesta a tierra

X1: Conexiébn ared L1 (1)/L2 (2) /L3 (3)

X4: Conexion al circuito intermedio -Uz / +Uz y conexién de puesta a tierra

X2: Conexiodn de puesta a tierra

X2: Conexion del motor U (4) / V (5) / W (6)

X3: Conexidn de resistencia de frenado R+ (8) / R- (9) y conexidn de puesta a tierra
ZOCALO DE CONSOLA: Zécalo para el teclado DBG11A o para la interface en serie USS21A
Tarjeta de control en el ZOCALO DE TARJETAS OPCIONALES (CONTROL)

X11: Regleta de bornas electrénicas (entrada de consigna Al1y 10 V de tensién de referencia)

© @ N0 RN

10. Interruptor S11 (tipo de sefial Al1) e interruptor S12 (resistencia de terminacién del bus del sistema)
11.X12: Regleta de bornas electrénicas para el bus del sistema (SBus)

12.Display de 7 segmentos

13.X10: Regleta de bornas electrénicas para salidas binarias y entrada TF/TH

14.X13: Regleta de bornas electrénicas para entradas binarias e interface RS-485

15.S6lo MDV/MDS, X14: Simulacion de encoder incremental o entrada del encoder
externo (conector de 9 pines tipo sub-D)

16.S6lo MDV/MDS, X14: Entrada del encoder de motor (enchufe de 9 pines de tipo sub-D)
17.0PCION1 y OPCION2: Zécalos opcionales 1y 2
18.Conexion para las bornas electronicas de apantallado
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3.6

Estructura de la unidad, Tamano 5

Estructura de la unidad, Tamano 5

MD_60A-503 (unidades de 400/500 V): 0550 / 0750

I
[
|
I
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Fig. 8: Estructura de la unidad MOVIDRIVE®, tamafo 5

1. X2: Conexion de puesta a tierra

X1: Conexiénared L1 (1)/L2(2)/L3(3)

X4: Conexién al circuito intermedio -Uz / +U; y conexion de puesta a tierra

X2: Conexioén de puesta a tierra

X2: Conexién del motor U (4) / V (5) / W (6)

X3: Conexidn de resistencia de frenado R+ (8) / R- (9) y conexidn de puesta a tierra
ZOCALO DE CONSOLA: Zécalo para el teclado DBG11A o para la interface en serie USS21A
Tarjeta de control en el ZOCALO DE TARJETAS OPCIONALES (CONTROL)

X11: Regleta de bornas electrénicas (entrada de consigna Al1y 10 V de tensién de referencia)

20 ® N oA ®N

O.Interruptor S11 (tipo de sefal Al1) e interruptor S12 (resistencia de terminacion del
bus del sistema)

11.X12: Regleta de bornas electrénicas para el bus del sistema (SBus)
12.Display de 7 segmentos

13.X10: Regleta de bornas electrénicas para salidas binarias y entrada TF/TH
14.X13: Regleta de bornas electrénicas para entradas binarias e interface RS-485

15.S6lo MDV/MDS, X14: Simulacion de encoder incremental o entrada del encoder
externo (conector de 9 pines tipo sub-D)

16.S6lo MDV/MDS, X14: Entrada del encoder de motor (enchufe de 9 pines de tipo sub-D)
17.0PCION1 y OPCION2: Zécalos opcionales 1y 2
18.Conexion para las bornas electronicas de apantallado
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Instrucciones de instalacion de la unidad basica 4

4 Instalacion
4.1 Instrucciones de instalacion de la unidad basica

jAl realizar la instalacion es imprescindible atenerse a las indicaciones de
seguridad!

Pares de apriete « Utilizar anicamente elementos de conexién originales. Obsérvense los pares de
apriete permitidos de las bornas de potencia del MOVIDRIVE®.

— Tamano 1 — 0,6 Nm (5.3 Ib.in)
— Tamafo 2 - 1,5 Nm (13.3 Ib.in)
— Tamafo 3 - 3,5 Nm (31 Ib.in)
— Tamanos 4y5 - 14 Nm (124 Ib.in)

— AIiJ SIVVGC‘V‘V 8/+ SLIHR f VF Nm (Ib.in)! @
2@ T e Q90 [yl

02475AXX
Fig. 9: Obsérvense los pares de apriete
Espacio libre « Afin de que la unidad pueda refrigerarse adecuadamente, debera dejarse un espacio libre de
minimo y 100 mm (4 in) tanto en la parte superior como en la parte inferior. No es necesario dejar
posicioén de espacio libre en los laterales por lo que es posible alinear los aparatos. En los tamafios 4 y 5 no
instalacion deberan instalarse componentes sensibles al calor en un espacio de 300 mm (11.81 in) por

encima de la unidad. Emplace las unidades siempre en posicion vertical. Queda terminantemente
prohibido montar las unidades horizontalmente, transversalmente o boca abajo.

y
100 mm
(4in)

A

X
100 mm
(4in)

A

02474AXX
Fig. 10: Espacio libre minimo y posicién de instalacion de las unidades
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Instrucciones de instalacion de la unidad basica

Bandejas de
cables separadas

Fusibles de
entrada e
interruptor de
corriente de
defecto

Contactores de
red y de frenado

Conexion a red
de puesta a tierra
(— EN 50178)

Redes IT

Secciones

Salida de
unidades

Conduzca los cables de potencia y las conducciones electronicas en bandejas
de cables separadas.

Instale los fusibles de entrada al comienzo de la linea de alimentaciéon de red
detras de la desviacion de la barra colectora (— Esquema de conexiones de la
unidad basica, etapa de potencia y frenos).

No esta permitida la instalacion de un interruptor de fuga a tierra como uUnica
instalacion de protecciéon. En funcionamiento normal del convertidor pueden
aparecer corrientes de fuga superiores a 3,5 mA.

Como contactores de red y de frenado utilice exclusivamente contactores de la
categoria AC-3 (IEC 158-1).

Con la linea de alimentacion de red inferior a 10 mm? (AWG 8): Tienda un
segundo conductor de puesta a tierra con la misma seccién de la linea de
alimentacion de red en paralelo al conductor de puesta a tierra a través de bornas
separadas o utilice un conductor de puesta a tierra de cobre con una seccion de
10 mm? (AWG 8).

Con linea de alimentacién superior o igual a 10 mm? (AWG 8): Tienda un
conductor de puesta a tierra de cobre con la misma secciéon de la linea de
alimentacién de red .

SEW recomienda utilizar en las redes de tension con punto neutro no conectado a
tierra (redes IT ) proteccion diferencial contra fugas a base de sensores de
impulsos. De esta forma se evitan los disparos erréneos del diferencial por la
capacitancia a tierra del convertidor.

Linea de alimentacion de red: Secciéon conforme a la corriente nominal de
entrada Iggp con carga nominal.

Linea de alimentacion del motor: Seccion conforme a la corriente nominal de
salida ly.

Lineas electronicas:

— Un conductor por borna 0,20 ... 2,5 mm? (AWG 24 ... 12)
— Dos conductores por borna 0,20 ... 1 mm? (AWG 24 ... 17)

Conecte unicamente cargas resistivas o inductivas (motores). {No conecte en
ningun caso cargas capacitivas!

02476AXX

Fig. 11: Conectar Gnicamente cargas resistivas o inductivas, nunca capacitivas
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Instrucciones de instalacion de la unidad basica

Conexion de
resistencias de
frenado

Funcionamiento
de las
resistencias de
frenado

Entradas y
salidas binarias

Apantallar y
conectar a tierra

Utilice dos cables trenzados adyacentes o un cable de potencia apantallado de
2 conductores. Seccidn conforme a la corriente de salida del convertidor.

Proteja la resistencia de frenado con un relé bimetalico (— Esquema de conexion
de unidad basica, etapa de potencia y frenado). Ajuste la corriente de disparo en
funcion de los datos técnicos de la resistencia de frenado.

En funcionamiento normal, las lineas de alimentacion a las resistencias de frenado
llevan alta tensién continua (aprox. 900 V).

Las superficies de las resistencias de frenado cargadas con Py alcanzan temperaturas
elevadas. Seleccione un lugar de instalacion adecuado. Generalmente, las
resistencias de frenado se montan encima del armario de conexiones.

Monte las resistencias de frenado en una construccién plana con la
correspondiente proteccion contra contacto accidental.

Las entradas binarias estan aisladas mediante optoacopladores.

Las salidas binarias son resistentes al cortocircuito, sin embargo no son
resistentes a tensiones externas (excepcion: salida del relé DOJ1). La tension
externa puede destruir las salidas binarias.

Utilice unicamente lineas de control apantalladas.

Coloque el apantallamiento de la manera mas directa con contacto amplio a masa
en ambos lados. A fin de evitar bucles de corriente, es posible conectar a tierra un
extremo del apantallamiento a través de un capacitor antiparasitario (220 nF / 50 V). En
el caso de una conduccion de apantallamiento doble, conecte a tierra el apantallamiento
exterior en el lado del convertidor y el apantallamiento interior en el otro extremo.

00755BXX

Fig. 12: Ejemplos de conexién de apantallamiento correcta con abrazadera de metal (borna

de apantallamiento) o atornilladura PG de metal

También es posible emplear como apantallamiento un tendido en bandejas de
chapa conectadas a tierra o en tubos de metal. Las lineas de potencia y de
control deberan tenderse por separado.

Conectar a tierra el convertidor y todas las unidades adicionales de acuerdo
con las exigencias de alta frecuencia (superficie de contacto amplia y metalica
entre la carcasa de la unidad y la masa, por ejemplo, panel de montaje del armario
de conexiones sin pintar).

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Instrucciones de instalacion de la unidad basica

Filtro de entrada

Emision de
interferencias

Bobina de salida
HD...

Los tamafios 1 y 2 tienen de serie un filtro de entrada. Mediante este filtro de
entrada se mantiene por parte de la red la clase de valor limite A. Para cumplir la
clase de valor limite B debera utilizarse de manera opcional un filtro de entrada

Para los tamaios 3 a 5 se requiere la opcion Filtro de entrada NF...-...para la
clase de valor limite Ay B.

Monte el filtro de entrada cerca del convertidor pero fuera del espacio libre
minimo necesario para la refrigeracion.

Limite el cable entre el filtro de entrada y el convertidor a la longitud
absolutamente necesaria sin que supere un maximo de 400 mm (15.8 in). Sera
suficiente emplear cables trenzados y sin apantallar. Como linea de alimentacién de
red utilice asimismo cables no apantallados.

En el caso de conectar varios convertidores a un filtro de entrada, éste debera
montarse bien directamente en la entrada del armario de conexiones o bien
junto al convertidor. La seleccion del filtro de entrada se lleva a cabo a partir de la
corriente total de los convertidores conectados.

Los valores de compatibilidad electromagnética para la emision de
interferencias no estan especificados en redes de tensiéon sin punto neutro
conectado atierra (redes IT). La efectividad de los filtros de entrada en las redes
IT esta fuertemente limitada.

Para atenerse a la clase de valor limite A y B SEW recomienda tomar las siguientes
medidas de compatibilidad electromagnética en el motor:

Cable del motor, apantallado
Opcion bobina de salida HD...

Monte la bobina de salida cerca del convertidor pero fuera del espacio libre
minimo necesario para la refrigeracion.

Conduzca las tres fases conjuntamente a través de la bobina de salida. |No
pasar el conductor de puesta a tierra a través de la bobina de salida!

05003AXX

Fig. 13: Conexién bobina de salida HD...

(1) = Cable del motor

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A




Instalacion de acuerdo a UL

4.2 Instalacion de acuerdo a UL

Unidades de 400/
500 v

Unidades de
230 vV

Para realizar la instalacion de acuerdo a UL obsérvense las siguientes indicaciones:

Utilizar como cable de conexidn Unicamente cables de cobre con los siguientes
rangos de temperatura:

« Para MOVIDRIVE® MD_60A0015 ... 0300 rango de temperatura 60/75°C
« Para MOVIDRIVE® MD_60A0370 ... 0750 rango de temperatura 75/90°C

Los pares de apriete permitidos de las bornas de potencia del MOVIDRIVE® son:

— Tamano 1 — 0,6 Nm (5.3 Ib.in)
— Tamano 2 - 1,5 Nm (13.3 Ib.in)
— Tamano 3 —  3,5Nm (31 Ib.in)
— Tamafios4y5 - 14 Nm (124 Ib.in)

Los variadores vectoriales MOVIDRIVE® son adecuados para el funcionamiento
en redes de tension con punto neutro conectado a tierra (redes TNy TT) que
puedan suministrar la corriente maxima segun las siguientes tablas y que tengan
una tension maxima de 500 V¢ para MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de
400/500 V) y 240 V¢ para MOVIDRIVE® MD_60A...2_3 (unidades de 230 V). Los
datos de potencia de los fusibles no deberan exceder los valores indicados en las
tablas.

MOVIDRIVE® Corriente de Tensién de Fusibles
MD_60A...5_3 alimentacion max. alimentacion max.
0015/0022/0030/0040 10000 Apc 500 Vac 30A/600V
0055/0075/0110 10000 Apc 500 V¢ 30A/600V
0150/0220 5000 Axc 500 Vac 175 A /600 V
0300 5000 Apc 500 Vac 225 A/ 600V
0370/0450 10000 Apc 500 V¢ 350 A/ 600V
0550/0750 10000 Apc 500 Vac 500 A/ 600V
MOVIDRIVE® Corriente de Tensién de Fusibles
MD_60A...2_3 alimentaciéon max. alimentaciéon max.

0015/0022/0037 5000 Axc 240 Vpc 30A/250V
0055/0075 5000 Axc 240 Vpc 30A/250V
0110 5000 Apc 240 V¢ 175A /250 V
0150 5000 Apc 240 Vpc 225 A /250 V
0220/0300 10000 Apc 240 Vpc 350 A/ 250 V

Como fuente de tension externa de 24 Vpc utilice Unicamente aparatos
comprobados con tensién limitada de salida (V5 = 30 Vp¢) y corriente limitada
de salida (1 <8 A).

La especificacion UL no es valida para el funcionamiento en redes de tensién con
puntos neutros sin conectar a tierra (redes IT).

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Borna de apantallado de potencia

4.3 Borna de apantallado de potencia

Para tamano 1

Para tamano 2

En los MOVIDRIVE® de tamafio 1 se suministra de serie una borna de apantallado de
potencia. Monte esta borna de apantallado de potencia junto con los tornillos de
sujecién del aparato.

84R IR O
A3 e 451V BIW

02012BXX
Fig. 14: Borna de apantallado de potencia para MOVIDRIVE®, tamario 1

1. Borna de apantallado
2. Conexioén de puesta a tierra (D)

En los MOVIDRIVE® de tamario 2 se suministra de serie una borna de apantallado de
potencia con 2 tornillos de sujecién. Monte esta borna de apantallado de potencia junto
con los dos tornillos de sujecidén en X6.

4/U 5/V 6/\W | 8/+9/R &

© 14/U 5/V 6/\W 8/+ 9/R O A =
< WS
| S |

01469BXX
Fig. 15: Borna de apantallado de potencia para MOVIDRIVE®, tamario 2

1. Borna de apantallado
2. Conexioén de puesta a tierra (D)

Por medio de las bornas de apantallado de potencia es posible montar de forma
sumamente comoda el apantallado de la linea de alimentacion del motor y de la
resistencia de frenado. Coloque la pantalla y el cable de puesta a tierra tal y como se
muestra en la imagen.
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Proteccioén contra contacto accidental

4.4

Proteccion contra contacto accidental

En los MOVIDRIVE® de tamario 4 (unidades de 500 V: MD_60A0370/0450; unidades
de 230 V: MD_60A0220/0300) y de tamafio 5 (MD_60A0550/0750) se suministran de
serie 2 protecciones contra contacto accidental junto con 8 tornillos de sujecion. Monte
la proteccién contra contacto accidental en ambas cubiertas de las bornas de la etapa
de potencia.

01470BXX
Fig. 16: Proteccion contra contacto accidental para MOVIDRIVE® de tamario 4 yb

Con la proteccién contra contacto accidental montada, los aparatos MOVIDRIVE® de
tamafo 4 y 5 alcanzan el tipo de proteccién IP10 y sin proteccién contra contacto el tipo
IPOO.

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Esquema de conexion de la unidad basica

4.5 Esquema de conexidn de la unidad basica

Conexién de la etapa de potencia y del freno

VAC

F14/F15

K11
(AC-3)

CM/DFY71...112: Corte de corriente alterna y continua
DFS56: Alimentacion de 24 V del freno sin rectificador del freno

L1
L2
L3
PE-¢-—®-—|—|-f--——————m—-— —-—-
Lo m m m F11/F12/F13 !
| | |
I 1 1
% Conductor de puesta a tierra (apantallamiento) | | K11 |
| w0 |
[ L L1 L |
VAC VAC i Opciénfiltrode entrada NF... i
| L1' L2' L3 Conexiénde
[— circuitointermediol *
F14/F15 F14/F15 @ E @
Il Il O G2 L3 Voo Vo, PE
X1: X4:
Etapa de potencia
X2 X3:
u v W +R -R PE
X10:3 X10:3
DBOQ DBOO
X10:2 r A |
DGND Ki2 K12 \ I !
(AC-3) (AC-3) : :
1
X10:2 X10:2 fl :
DGND DGND '\ e-F -1 F16
] blanco 3 blanco| é @1— —| Actla
EgE g roio ggE 12)’ rojo — Bw. !l |i sobre K11
|
g azul f:‘ azul 1
CT/CV/DT/DV/D: CT/CV/DT/DV/D: K . . .
Corte de corriente Corte de corriente SiF16se disparadeberaabrirse K11
alterna y continua alterna y X13:1 (DIQQ "/Bloqueo regulador")

deberarecibirunasefal "0".jNodebera
interrumpirse el circuito de resistencial

05229ADE

Fig. 17: Esquema de conexion de la etapa de potencia y del freno

*

En los tamafos 1y 2 no se dispone de una conexién de puesta a tierra junto con las bornas de conexion a red.

En este caso emplee la borna de puesta a tierra junto con la conexién del circuito intermedio.

k%

Rectificador del
freno en el armario

de conexiones

Atencioén: Atenerse estrictamente al orden de conexién. Una conexion errénea provoca la destruccién del freno.

Para realizar la conexion del rectificador del freno es necesaria una linea de
alimentacion de red propia. jNo esta permitida la alimentacion a través de la
tension del motor!

Utilizar siempre la desconexion de corriente continua y de corriente alterna del freno en
— todas las aplicaciones de elevacion,

— accionamientos que requieran un tiempo rapido de respuesta de frenado y

— enlos modos de funcionamiento CFC y SERVO.

Al instalar el rectificador del freno en el armario de conexiones, tienda los cables de
union entre el rectificador y el freno separados de los restantes cables de potencia. El
tendido conjunto estd permitido unicamente si los cables de potencia estan
apantallados.
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Esquema de conexion de la unidad basica

Conexion del equipo de control

Equipode control R11
quip X11: L — -10V...+10V  0(4)...20mA
] CONTROL +10V — = REFT |1 gL U Pl
I [ n (o...1ov*;+/-1ov;<]: Al |2 E"@W @
(6]1]0] 0...20mA;4...20mA) Al12 |3 : b ! !
(clo)o] Potencial de referencia sefiales analdgicas |—| AGND | 4 1 z
-10V — REF2 | 5 |
Opcidn Opcidn Conmutacion sefial |-« sefal V* S 11 |
interface en serie teclado __| Bus del sistema resistencia de terminacion ()I%g:F*S 12 %
< : .
USS21A DBG11A 5‘ X12: ! Control superior
| » % Bus del sistemareferencia ——{ DGND | 1 %
o Busdelsistemaalto <« SC11 | 2 |
S Busdelsistemabajo -« 5C12 | 3 |
Display de 7 segmentos Display de 7 segmentos X13: Bl . Entrada
> . - ! "~ binaria
Estadqdefuncpnamlento /Bloqueoregulador Di6G 1 } inari
0 |Convertidor no esta preparado Dcha./Parada* <— DIg1 | 2 3
1 |Blogueo de regulador activado lzda./Parada* -« DIg2 | 3 ‘ <«— Salidas
2 |Sin habilitacion Habilitacion/Parada rapida* <«— DIQ3 | 4 < binarias
3 |Corriente de parada ””//”21: - DI04 | & |
4 |Funcionamiento VFC ni2/n22" <—) DIOS | 6 ? b
5 |Requlacion velocidad Referencia X13:DI0@...D105 ———DCOM*| 7 3 Referencia
6 IR 9 ey Salidade +24V —= V024 | 8 ! 3 salidas binarias|
egu aqqn par L Potencial de referencia sefiales binarias — DGND | 9 ! | DGND
7 I\/I_antenlmler]to de posicion RS-485+ < ST11 110 J
8 |Ajustes de fabrica RS-485- <a—»| ST12 |11 Do
9 |[Final de carrera alcanzado 1 o
A | Opcion tecnolégica X14: L
b |Libre Simulacién de encoder P
N . i [
¢ |Busqueda de referencia IPOS incremental o
L oconexionde Lol
d | Reconexion en marcha encoderexterno o ) ' -
E |Libre (noen MDF) I 1 jObsérvese la asignacion de
F Ind|cg10|on (je fallo (parpad.) | | pines de los conectores X14 y
H | Funcionamiento manual X15:F ' | X15! No todos los conectores
t | Tiempo de desbord. activ. : | | del mercado disponen de esta
o3 | 1 denominacion de pines.
Conexién | | o P
encoderincremental (MDV) o2 | 3
oresolver (MDS) | (6> 4 b
.
| I
CONSOLA Lo v
© B
X10: ro
EntradaTF/TH -e— TF1*** | 1 | =
Potencial de referencia sefiales binarias—H DGND | 2 = i = ;
Contactoderele eN° 1 -DBOO | 3 o i K12
ontactoaerele | [
Listopara funcionamiento® | [~ DO@1-C | 4 Pl — (AC-3)
= | o 6 1 Contactonormalmente abierto DO@1-NO| 5 Lo —
5135 € o tz\l Contactonormalmente cerrado DOG1-NC| 6 .
o|0 z % S [Fallo* —= DO@2 | 7— | |1 | |
513 3 2|3 Salidade+24V —m V024 | 8 . +24V_
'8 Qo Entradade +24V-<e—{ V|24 | 9 — |
8_ o Potencial de referencia senales binariasf— DGND |10} I
8 E e | | | I En funcién de las opciones conectar
RS 3 g 4\\ P una alimentacion externa de 24V
= IS [ L. ®
\8 &) ‘q!.;_ § e 271 1 (> Datos electrénicos de MOVIDRIVE )
NS £s B
1 g5 S —— ]
S )
03975ADE
Fig. 18: Esquema de conexion del equipo de control
* Ajuste de fabrica
** Si se conmutan las entradas binarias con la alimentacion de tension de 24 Vp X13:8 "V0O24", debera

puentearse X13:7 - X13:9 (DCOM - DGND) en el MOVIDRIVE®.

o X10:1 (TF1) esta puenteado de fabrica con X10:2 (DGND). Si se conecta un TF o TH a X10:1 y X10:2, debera
eliminarse el puente.
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Esquema de conexion de la unidad basica

Descripcion del funcionamiento de las bornas de la unidad basica (etapa de potencia y equipo de

control)
Borna Funcion
X1:1/2/3 | L1/L2/L3 | Conexién a red
X2:4/5/6 | UIVIW Conexién a motor
X3:8/9 +R/-R Conexion de la resistencia de frenado
X4: +Vpc/-Vpc | Conexion del circuito intermedio
X11:1 REF1 +10 V (max. 3 mA) para el potenciémetro de consigna
X11:2/3 | Al11/12 Entrada de consigna n1 (entrada de diferencial o entrada con potencial de referencia AGND), forma de sefial - P11_/S11
X11:4 AGND Potencial de referencia para sefiales analégicas (REF1, REF2, Al.., AO..)
X11:5 REF2 -10 V (max. 3 mA) para el potencidémetro de consigna
S11: Conmutacion sefial | (0(4)...20 mA) «> sefial V (-10 V...0...10 V, 0...10 V), ajuste de fabrica: sefal V
S12: Conectar/desconectar resistencia de terminacion para el bus del sistema, ajuste de fabrica: desconectado
X12:1 DGND Potencial de referencia para el bus del sistema
X12:2/3 | SC11/12 Bus del sistema Alto / Bajo
X13:1 DIGo Entrada binaria 1, asignacion fija "/Bloqueo regulador” |+ Las entradas binarias estan aisladas mediante
X13:2 DIg1 Entrada binaria 2, ajuste de fabrica "Derecha/Parada" optoacopladores.
X13:3 DIg2 Entrada binaria 3, ajuste de fabrica "lzquierda/Parada" |+ Posibilidades de seleccion para las entradas
X13:4 DIg3 Entrada binaria 4, ajuste de fabrica "Habilitacion/Parada rapida” binarias 2 a 6 (DIg1...DI5) — menu de
X13:5 DIg4 Entrada binaria 5, ajuste de fabrica "n11/n21" parametros P60 _
X13:6 DI@5 Entrada binaria 6, ajuste de fabrica "n12/n22"
X13:7 DCOM Referenma para entradas binarias X13:1 a X13:6 (D1@d...DIg5)
Conmutacion de entradas binarias con +24 V de tensién externa: necesaria unién X13:7 (DCOM) con el
potencial de referencia de la tensién externa.
— sin puente X13:7-X13:9 (DCOM-DGND) — entradas binarias libres de potencial
— con puente X13:7-X13:9 (DCOM-DGND) — entradas binarias con potencial
* Las entradas binarias tienen que estar conectados a +24 V de X13:8 0 X10:8 (VO24) — necesario puente
X13:7-X13:9 (DCOM-DGND).
X13:8 V024 Salida de tensién auxiliar de +24 V (max. 200 mA) para el interruptor de mando externo
X13:9 DGND Potencial de referencia para sefiales binarias
X13:10 | ST RS-485+
X13:11 | ST12 RS-485 -
X14:1 No en Sefial canal A (K1) Salida de simulacién de encoder incremental o entrada del encoder externo.
X14:2 MDF60A | Seial canal B (K2) Como encoders externos solo estan permitidos los encoders con un nivel de
X14:3 Sefial canal C (K0) sefial de acuerdo a RS-422 (5 V TTL).
X14:4 Conmutacion Si se utiliza X14: como salida de simulacién de encoder incremental debera
X14:5 Potencial de referencia DGND | puentearse X14:4 con X14:5 (conmutacién DGND).
X14:6 Serial canal A (K1) Nivel de sefial de la simulacién de encoder incremental segun RS-422 (5 V TTL).
X14:7 Sefal canal B (K2) Numero de impulsos de la simulacién de encoder incremental:
X14:8 Senfal canal C (KO0) * en MDV60A como en X15: entrada del encoder de motor
X14:9 +24 V (max. 180 mA) * en MDS60A 1024 impulsos/giro
X15:1 No en Sefial canal A (K1) entrada del encoder de motor | sen+ (S2) entrada resolver
X15:2 MDF60A | Sefal canal B (K2) en MDV60A cos+ (S1) en MDS60A
X15:3 Senfal canal C (KO0) encoders permitidos: Ref.+ (R1) resolver permitido:
X15:4 N.C. encoder sen/cos 1 Vgg | N.C. de 2 polos, 7 Vac rms, 7 kHz
X15:5 Potencial de referencia DGND  -encoder 5V TTL DGND B
X15:6 Sefal canal A (K1) - encoder 24 V HTL sen- (S4)
X15:7 Senial canal B (K2) cos- (S3)
X15:8 Sefial canal C (KO) Ref.- (R2)
X15:9 +24 V (max. 180 mA) Conexion TF/TH (unir a través de TF/TH con X15:5)
X10:1 TF1 Conexién TF/TH (unir a través de TF/TH con X10:2), ajuste de fabrica "Sin respuesta " (— P835)
X10:2 DGND Potencial de referencia para sefiales binarias
X10:3 DB@Q Salida binaria 0, asignacion fija con "/Freno", capacidad de carga max. 150 mA (resistente al cortocircuito)
X10:4 DO@1-C Contacto comun salida binaria 1, ajuste de fabrica: "Listo para funcionamiento"
X10:5 DO@1-NO | Contacto normalmente abierto salida binaria 1, capacidad de carga de los contactos de relé max. 30 Vpc y 0,8 A
X10:6 DO@1-NC | Contacto normalmente cerrado de apertura salida binaria 1
X10:7 DO@2 Salida binaria 2, ajuste de fabrica: fallo, capacidad de carga max. 50 mA (resistente al cortocircuito)
Posibilidades de seleccion para las salidas binarias 1y 2 (DO@1 y DO@2) — menu de parametros P62_
iNo poner tensién externa en las salidas binarias X10:3 (DB@@) y X10:7 (D0@2)!
X10:8 V024 Salida de tension auxiliar de +24 V (max. 200 mA) para el interruptor de mando externo
X10:9 Vi24 Entrada de alimentacion de tensidn de +24 V (tension de apoyo en funcidn de las opciones, diagnosis de unidad desconectada) de red
X10:10 | DGND Potencial de referencia para sefiales binarias
CONSOLA Zobcalo para opcion de teclado DBG11A o interface en serie USS21A (RS-232 y RS-485)

OPCION1/OPCION2

2 zbcalos para tarjetas opcionales
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Asignacion de resistencias de frenado, reactancias y filtros

4.6

Unidades de 400/500 V, tamarfios 1y 2

Asignacion de resistencias de frenado, reactancias y filtros

MOVIDRIVE® MD_60A...-5A3 0015 ] 0022 \ 0030 \ 0040 | 0055 ] 0075 ] 0110
Tamaio 1 2
Resistencias de frenado | Corriente de disparo Referencia de pieza
BW100-005 IF=0,8 Agms 826 269 1
BW100-006 Ir =1,8 ARms 8217017
BW168 If =2,5 ARms 820 604 X
BW268 Ir = 3,4 Agms 8207151
BW147 I = 3,5 ARms 8207135
BW247 If =4,9 AgRms 8207143
BW347 IF=7,8 Agms 820798 4
BW039-012 If = 4,2 AgRms 821689 4
BW039-026 I =7,8 ARms 821690 8
BW039-050 Ir =11 Agums 8216916
Reactancias de red Referencia de pieza
ND020-013 YlReq = 20 Apc 8260125
ND045-013 Zlged = 45 Aac 826 013 3
Filtros de entrada Referencia de pieza
NF009-503 827 4126 A
NF014-503 827 116 X B A
NF018-503 Vméx =550 Vac 8274134 B
NF035-503 827128 3
Reactancias de salida | Diametro interior Referencia de pieza
HDO001 d =50 mm (1,97 in) 8133255 para secciones de cable 1,5 ... 16 mm? (AWG 16 ... 6)
HD002 d =23 mm (0,91 in) 813 557 6 para secciones de cable < 1,5 mm? (AWG 16)
HDO003 d =88 mm (4,46 in) 813 558 4 para secciones de cable > 16 mm?2 (AWG 6)
Filtros de salida (s6lo en modo de funcionamiento VFC) | Referencia de pieza
HF015-503 826 030 3 A
HF022-503 826 0311 B A
HF030-503 826 032 X B A
HF040-503 826 3116 B A
HF055-503 826 3124 B
HF075-503 826 313 2 B A
HF023-403 8257841 B A
HF033-403 825785 X B
A En funcionamiento nominal (100%)
B Con par variable en modo de funcionamiento VFC (125%)
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Asignacion de resistencias de frenado, reactancias y filtros

Unidades de 400/500 V, tamanos 3 a 5

MOVIDRIVE® MD_60A...-503 0150 ] 0220 \ 0300 | 0370 | 0450 | 0550 | 0750
Tamaho 3 4 5
Resistencias de frenado | Corriente de disparo Referencia de pieza
BW018-015 I =4,0 Agms 821684 3 C (o3
BW018-035 I = 8,1 ARms 8216851 C Cc
BW018-075 If =14 Arns 821686 X C Cc
BW915 I =28 Arus 8212600
BW012-025 I = 6,1 ARms 8216800
BW012-050 If =12 Arns 8216819
BW012-100 I =22 Agus 8216827
BW106 I =38 Arms 8210500
BW206 If =42 Arns 8210519
Reactancias de red Referencia de pieza
ND045-013 YlRed = 45 Aac 826 013 3 A
ND085-013 Ylgeq = 85 Aac 826 0141 B A
ND1503 Tlgeq = 150 Apc 825 548 2 B
Filtros de entrada Referencia de pieza
NF035-503 827128 3 A
NF048-503 827 117 8 B A
NF063-503 827 414 2 B A
NF085-503 Vmax = 350 Vac 8274150 B A
NF115-503 827 416 9 B A
NF150-503 8274177 B
Reactancias de salida | Diametro interior Referencia de pieza
HDO001 d =50 mm (1.97 in) 8133255 para secciones de cable 1.5 ... 16 mm? (AWG 16 ... 6)
HDO003 d = 88 mm (4.46 in) 813 558 4 para secciones de cable > 16 mm? (AWG 6)
Filtros de salida (s6lo en modo de funcionamiento VFC) | Referencia de pieza
HF033-403 825785 X A B/D | A/D
HF047-403 825786 8 B A
HF450-503 826 948 3 B E D D
A En funcionamiento nominal (100%)
B Con par variable en modo de funcionamiento VFC (125%)
C Conectar en paralelo dos resistencias de frenado, en F16 ajustar la corriente de disparo al doble (2 x Ig)
D Conectar en paralelo dos filtros de salida
E En funcionamiento nominal (100%): un filtro de salida

Con par variable (125%): Conectar en paralelo dos filtros de salida
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Asignacion de resistencias de frenado, reactancias y filtros

Unidades de 230 V, tamarios 1a 4

MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 0015 ‘ 0022 ‘ 0037 | 0055 | 0075 | 0110 | 0150 | 0220 | 0300
Tamaho 1 2 3 4
Resistencias de Corriente de Referencia de
frenado disparo pieza
BW039-003 If =2,0 Agrms 821687 8
BW039-006 I = 3,2 Agrms 821688 6
BW039-012 I =4,2 Agms 821689 4
BW039-026 I =7,8 Arms 821690 8
BW027-006 If =2,5 Arms 8224226
BW027-012 Ir = 4,4 Agms 822423 4
BW018-015 If = 4,0 Agrms 821684 3 Cc C C Cc
BW018-035 I = 8,1 Arms 8216851 (o3 C C (o3
BW018-075 IF =14 ARrus 821 686 X (o3 C C (o3
BW915 I = 28 ARrms 8212600 Cc C C Cc
BW012-025 Ig =10 Arums 8216800
BW012-050 IF =19 Arus 8216819
BW012-100 Ig = 27 ARrms 8216827
BW106 I = 38 Arwms 8210500 C (o3
BW206 IF =42 Agryns 8210519 C (o3
Reactancias de red sieefzearencia de
ND020-013 ZlRed = 20 Apc 826 0125 A
ND045-013 ZlRed = 45 Aac 826 013 3 B A
ND085-013 Zlreq = 85 Aac 826 014 1 B A
ND1503 YlRed = 150 Apc 825548 2 B
Filtros de entrada sieefzearencia de
NF009-503 827 4126 A
NF014-503 827 116 X B A
NF018-503 827 413 4 B
NF035-503 827128 3
NFosss0s | LT 20Vac  Foire A
NF063-503 827 414 2 B
NF085-503 8274150 A
NF115-503 827 416 9 B
SR:I?:;ancias de Diametro interior ll:iifzearencia de
HD001 ?1’=9$f:nr;1m 8133255 E)Aa\;\z;\éi%ciﬁng)s de cable 1,5 ... 16 mm?
HD002 ?0’=9$3;nr;1m 813557 6 E)Aa\;\z;\éi%c)iones de cable < 1,5 mm?
HD003 ?4:gtznr;1m 813 558 4 E):\;\e;é%c;ciones de cable > 16 mm?
A En funcionamiento nominal (100%)
B Con par variable en modo de funcionamiento VFC (125%)
Cc Conectar en paralelo dos resistencias de frenado, en F16 ajustar la corriente de disparo al doble (2 x Ig)
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Conexién del bus de sistema (SBus)

4.7

Conexioén del bus de sistema (SBus)

Con el bus de sistema (SBus) pueden unirse entre si un maximo de 64 unidades del
bus CAN. El SBus apoya la técnica de transmision de acuerdo a ISO 11898.

Encontrara informaciéon mas detallada acerca del bus de sistema en el manual "Bus de
sistema (SBus)". Este manual lo puede solicitar a SEW.

Esquema de conexién del SBus

Equipode control

Bus del sistema
Resistencia de terminacién

Potencial de referencia

delbus delsistema
Busdelsistemaalto
Bus del sistemabajo <t—

X12:

S12
ON|OFF

Equipo de control Equipo de control

Bus del sistema s12 Bus del sistema s 12
Resistencia de terminacion ON[OFF Resistencia de terminacién ON[OFF
Potencial de referencia X12: P . |Potencial de referencia X12:

| DGND | 1=~ delbus delsistema DGND | 1f------ delbus delsistema DGND | 1}~
SC11 | 2 Bus delsistemaalto <€—® SC11 | 2 Busdelsistemaalto <€—® SC11 | 2
SC12 | 3 Bus delsistemabajo <—m= SC12 Bus delsistemabajo <&—®= SC12 | 3

02205BDE

Fig. 19: Unién del bus de sistema

Especificacion del
cable

Colocar la pantalla
Longitud de

conduccion

Resistencia de
terminacion

Utilice un cable de cobre apantallado de 2 conductores trenzados (cable de
transmision de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las
siguientes especificaciones:

— Seccion del conductor 0,75 mm? (AWG 18)
— Resistencia especifica 120 Q a 1 MHz
— Capacitancia <40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Son adecuados, por ejemplo, los cables de CAN bus o DeviceNet.

Colocar la pantalla a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electrénica de apantallado del convertidor o del control maestro y unir de forma
adicional los extremos de la pantalla con DGND.

La longitud total de conduccion permitida depende de la velocidad media de
transferencia ajustada del Sbus (P816):

— 125kBaud  — 320 m (1056 ft)
— 250kBaud  — 160 m (528 ft)
— 500kBaud > 80 m (264 ft)
— 1000 kBaud — 40 m (132 ft)

Conecte tanto al comienzo como al final de la unién del bus de sistema la resistencia
de terminacién (S12 = ON). Desconectar en los otros aparatos la resistencia de
terminacioén (S12 = OFF).

Entre los aparatos unidos mediante el SBus no debe producirse desplazamiento de
potencial. Evite el desplazamiento de potencial tomando las medidas necesarias,
por ejemplo, mediante la union de las masas de los aparatos con una conduccién
separada.
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Conexion de la interface RS-485

4.8 Conexion de la interface RS-485

Con la interface RS-485 pueden unirse entre si un maximo de 32 unidades
MOVIDRIVE®, por ejemplo, para el funcionamiento maestro-esclavo, o 31 aparatos
MOVIDRIVE® y un control superior (PLC).

Esquema de conexidn de la interface RS-485

Equipo de control

X13:

—{ DGND

RS-485+ -a—®= ST11

RS-485- -4—»= ST12

Fig. 20: Unién RS-485

Especificacion del
cable

Colocar la pantalla

Longitud de
conduccion

Resistencia de
terminacion

Equipo de control Equipo de control
X13: X13:
—————— ; F{DGND [Q[-~--------; —| DGND | 9|-------;
: 1 . | RS-485+ «—— ST11 :
RS-485- -4—— ST12

02206ADE

Utilice un cable de cobre apantallado de 2 conductores trenzados (cable de
transmision de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las
siguientes especificaciones:

— Seccion del conductor 0,5 ... 0.75 mm? (AWG 20 ... 18)
— Resistencia especifica 100 ... 150 Q a 1 MHz
— Capacitancia <40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Es adecuado, por ejemplo, el siguiente cable:
— Empresa BELDEN (www.belden.com), cable de datos tipo 3105A

Colocar la pantalla a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electrénica de apantallado del convertidor o del control superior y unir de forma
adicional los extremos de la pantalla con DGND.

La longitud total de cable permitida es de 200 m (660 ft).

Se han instalado de forma fija resistencias dinamicas de terminacion. jNo conecte
resistencias de terminacién externas!

Entre los aparatos unidos mediante RS-485 no debe producirse desplazamiento de
potencial. Evite el desplazamiento de potencial tomando las medidas necesarias,
por ejemplo, mediante la union de las masas de los aparatos con una conduccién
separada.
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4 Opcion de conexiéon USS21A (RS-232 y RS-485)

4.9 Opcion de conexion USS21A (RS-232 y RS-485)
Referencia de pieza USS21A: 822 914 7

Conexion RS-232 - Para la conexion de la interface RS-232 utilice un cable estandar apantallado de

interfaces.
USS21A > - - -1 O
____________________ Fy
I GND (Masa) B
L O
L TxD Lo [
\ 1 \ ! o
\\-{I _________ R _X_D_________\\/’ r OO
P méax. 5 m (16.5 ft) O
Conector de 9 pines de tipo sub-D Enchufe de 9 pines de tipo sub-D

02399ADE
Fig. 21: Cable de conexion USS21A-PC

Conexién RS-485  Obsérvense las siguientes indicaciones de conexion:

« Utilice un cable de cobre apantallado de 2 conductores trenzados (cable de
transmision de datos con pantalla de malla de cobre). El cable debera cumplir las
siguientes especificaciones:

— Seccion del conductor 0,5 ... 0,75 mm? (AWG 20 ... 18)
— Resistencia especifica 100 ... 150 Q a 1 MHz
— Capacitancia <40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Es adecuado, por ejemplo, el siguiente cable:
— Empresa BELDEN (www.belden.com), cable de datos tipo 3105A

» Colocar la pantalla a ambos lados y con una gran superficie de contacto en la borna
electrénica de apantallado del convertidor y unir de forma adicional los extremos de
la pantalla con DGND.

USS21A USS21A

00997CXX
Fig. 22: interface RS-485 de USS21A

Estandar EIA La interface RS-485 de USS21A corresponde al estandar EIA:
* Velocidad media maxima de transferencia 9600 Baud
* Max. 32 participantes (cada aparato con USS21A cuenta como 2 participantes)
» Longitud de cable max. total 200 m (660 ft)
* Resistencia dinamica de terminacién montada de forma fija
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Combinacién de opciones

4.10

Combinacion de opciones

Las siguientes tablas muestran las posibles combinaciones de opciones como
corresponden al estado de suministro. Las entradas de las tablas tienen el siguiente
significado:

- Las opciones no pueden aplicarse de forma conjunta.

Conectar la opcién de la primera columna ({) en el zécalo QPCION1.

LIR Conectar la opcion del encabezado ( —) en el zécalo OPCION2.

Conectar la opcién de la primera columna () en el zécalo QPCIONZ.

RIL Conectar la opcion del encabezado ( —) en el zécalo OPCION1.

CONSOLA

CONTROL

OPCIONT (L)
OPCION2 (R)

02714BXX
Fig. 23: Disposicion de los zocalos de opciones

MDF/MDV/MDS Combinaciones de opciones, validas para todos los aparatos MOVIDRIVE®"):

DFP11A DFI11A DFC11A 1) Sin 22
VN DIP11A ST = ST DFD11A DIO11A DRS11A opcién
DIP11A - R|L R|L R|L R|L R|L? R|L R
DFP11A
DEP21A LIR - - - - LIR LIR L
DFIM1A
DFI21A LIR - - - - LIR LIR L
DFC11A
DEG11A LIR - - - - L|R LIR L
DFD11A LIR - - - - L|R LIR L
DIOTA L|R? R|L R|L R|L R|L L|RY R|L R
DRS11A LIR R|IL R|IL R|IL R|IL L|R - R

1) Excepcion DRS11A: Para esta opcién se precisa el MOVIDRIVE® MDV o MDS.

2) Solamente pueden ajustarse las bornas binarias de DIO11A a través de los parametros P6__. Las bornas binarias de DIP11A estan
disponibles sélo a través de las variables de sistema IPOSPYS® (_» Manual IPOS).

3) La opcion "Tarjeta de entrada/salida tipo DIO11A" puede conectarse a pares. En este caso, cuando la tarjeta DIO11A esta conectada
en "OPTION2 (R)" hay que tener en cuenta que no se pueden usar las I/O analdgicas y que las bornas binarias no pueden ajustarse

modifi
las va

cando los parametros P6__. Las bornas binarias de DIO11A en "OPTION2 (R)" estan las bornasdisponibles sélo a través de
riables de sistema IPOSPIUS® (_, Manual IPOS).

Ejemplo Si un MOVIDRIVE® MDV o MDS se equipa con las opciones de interface de bus de

campo PROFIBUS tipo DFP11A y una tarjeta de funcionamjento en sincronismo tipo
DRS11A, deberan conectarse DFP11A en el z6calo OPCION1 (L) y DRS11A en el
z6calo OPCION2 (R).
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Instalaciéon y desmontaje de las tarjetas opcionales

4.11 Instalacion y desmontaje de las tarjetas opcionales
Antes de + Tomar las medidas necesarias de autodescarga (mufiequera conductora, calzado
comenzar conductor, etc.) antes de entrar en contacto con la tarjeta opcional.

+ Mantenga la tarjeta opcional en su embalaje original y extraigala inmediatamente
antes de instalarla.

» No entre en contacto con la tarjeta opcional de forma innecesaria. Sostener la tarjeta
solamente por el borde de platino y no tocar ningun elemento.

Instalacién de la + Desconectar el convertidor de la alimentacion, desconectar el sistema de alimentacion y 24 Vpc.
tarjeta opcional Retirar el teclado, la interface en serie o la cubierta.

Retirar la cubierta inferior del equipo de control.

Desenroscar la borna electrénica de apantallado.

Levantar la chapa de cubierta negra haciendo palanca con un destornillador
apropiado y retirarla.

Colocar e introducir la tarjeta opcional en las guias del zécalo OPCION1 u OPCION2.

» Presionar la tarjeta opcional con cuidado en la placa frontal. La tarjeta opcional se
encontrara correctamente instalada si se encuentra a nivel con la tarjeta de control.

Enroscar nuevamente la borna electronica de apantallado.
Colocar nuevamente la cubierta del equipo de control.

En funcion de la tarjeta opcional y del conector tipo sub-D utilizado puede que no sea posible
el montaje de la cubierta. Esto no afecta de ningun modo al tipo de proteccién del aparato.

Colocar nuevamente el teclado, la interface en serie o la cubierta.

Rasar

a8l
»

L}

Fpse v.-uml,k!j

\
1
i

ul

el

Ji

1]

[l
1

il

o

|

02025AXX
Fig. 24: Levantar la chapa de cubierta

haciendo palanca
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Instalacion y desmontaje de las tarjetas opcionales 4

Desmontaje de la
tarjeta opcional

Desconectar el convertidor de la alimentacion, desconectar el sistema de
alimentacién y 24 Vpc.

Retirar el teclado, la interface en serie o la cubierta.

Retirar la cubierta inferior del equipo de control.

Desenroscar la borna electrénica de apantallado.

Extraer la tarjeta opcional haciendo palanca con un destornillador adecuado.

Colocar ofra tarjeta opcional o una chapa de cubierta negra en el lugar de la tarjeta
opcional.

Enroscar nuevamente la borna electrénica de apantallado.
Colocar nuevamente la cubierta del equipo de control.
Colocar nuevamente el teclado, la interface en serie o la cubierta.

02026AXX

Fig. 25: Extraer la tarjeta opcional haciendo palanca
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Conexidén y descripcion de bornas de la opcion DIO11A

4.12 Conexion y descripcion de bornas de la opcion DIO11A

Referencia de

Opcion tarjeta de entrada/salida modelo DIO11A: 822 726 8

pieza
Vista frontal DIO11A Borna Funcién
X20:1/2 Al21/22 Entrada de consigna n2, -10 V...0...10 V0 0...10 V
(entrada de diferencial o entrada con potencial de referencia AGND)
DIO X20:3 AGND Potencial de referencia para sefiales analdgicas (REF1, REF2, Al.., AO..)
— X21:1 AOV1 Salida analdgica de tensién V1, ajuste de fabrica: velocidad real
X20 1 @); Al21 X21:4 AOV2 Salida analdgica de tension V2, ajuste de fabrica: corriente de salida
219, | Al22 Capacidad de carga de las salidas analégicas de tension: Iz, = 10 mA
3 @1 AGND X21:2 AOC1 Salida analégica de corriente C1, ajuste de fabrica: velocidad real
—= X21:5 AOC2 Salida analdgica de corriente C2, ajuste de fabrica: corriente de salida
X21 197 | AovA Con P642/645 "Modo de funcionamiento AO1/2" se ajusta si las que estan activas
2 @)} AOCH son las salidas de tension V1/2 (-10 V...0...10 V) o las salidas de corriente C1/2
(0(4)...20 mA).
2 g\ ﬁg\’g’ Posibilidades de seleccidn para las salidas binarias — Menu de parametros P640/643
| Longitud de cable méax. permitida: 10 m (1.005,84 cm)
gg\ ﬁg(N:ZD X21:3/6 AGND Potencial de referencia para sefiales analdgicas (REF1, REF2, Al.., AO..)
— X22:1...8 DI1@...17 Entradas binarias 1...8, ajuste de fabrica: Sin funcién
X22 1191 | DI1@ Las entradas binarias estan aisladas mediante optoacopladores.
9 @)\ DI11 Posibilidades de seleccion para las entradas binarias — Menu de pardmetros P61_
3@ DI12 X22:9 DCOM Potencial de referencia para las entradas binarias DI1@=17
E 4@ X22:10 DCOM Potencial de referencia para sefiales binarias
il 8 B:}i —  Sin puente X22:9-X22:10 (DCOM-DGND) —> entradas binarias
aisladas
| 69| | DI15 — Con puente X22:9-X22:10 (DCOM-DGND) — entradas binarias sin
| 79| | D116 aislar
gg\ D17 X23:1..8 DO1@..18 | Salidas binarias 1...8, ajuste de fabrica: Sin funcion
| DCOM Capacidad de carga de las salidas binarias: |3, = 50 mA (resistente al cortocircuito)
109 | DGND iNo aplicar tension externa en las salidas binarias!
X23 %f@ DO1G X23:9 DGND Potencial de referencia para sefiales binarias
20|| | bo11
319 | DO12
0| 49| | po13
0 59| | DO14
Il 69| | DO15
719 | DO16
81| | DO17
% 919)] | DGND
71
Entrada de La entrada analdgica de la consigna n2 (Al21/22) puede emplearse como entrada de
tension diferencial o como entrada con potencia de referencia AGND.

-10...0..+10V

Entrada de diferencial

Entrada con potencial de referencia AGND

@

DIO DIO
X20| —— X20| ——ry
1@)‘ Al21 1®>‘ Al21
H 2®>‘ Al22 - 2®>‘ Al22
319, | AGND S|t H| 3[9,] | AGND
— 5 (V) —
o: -

05202AXX

Fig. 26: Consigna de entrada n2
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Conexion y descripcion de bornas de la opcion DIO11A 4

Entrada de Si se utiliza la entrada analdgica de consigna n2 (Al21/22) como entrada de corriente,
corriente debera emplearse una carga externa aparente.

Por ejemplo Rg =500 Q - 0...20 mA =0...10 V

DIO
0...20 mA X20 =
< | S— 1 ®‘ Al21
* gl 5| rid 29| A22
S| ( 3|9,/ | AGND
> Ire) o — T
01671BXX
Fig. 27: Entrada de corriente con carga externa
aparente
Salidas de Las salidas analégicas de tension AOV1 y AOV2 deberan asignarse como se indica en
tension la siguiente imagen:
DIO DIO
X20| === X20| ==
1 ®>‘ Al21 1 @)‘ Al21
2 ®>‘ Al22 2 @)‘ Al22
319, | AGND 319,/ | AGND
X1| _—= Xl _—
> 1 ®>‘ AOVA 1 @)‘ AOVA1
2 219, | AOC1 219, | AOC1
S L1 39| | AGND 39| | AGND
: 4 ®>‘ AOV2 > 4 @)‘ AOV2
2 59| | Aoc2 = 519 | AOC2
69, | AGND s HL1| 619, | AGND
O:
05203AXX
Fig. 28: Salidas de tension AOV1y AOV2
Salidas de Las salidas analdgicas de corriente AOC1 y AOC2 deberan asignarse como se indica
corriente en la siguiente imagen:
DIO DIO
X20 = X20 =
1 ®>‘ Al21 1 ®‘ Al21
2 ®>‘ Al22 2 @)‘ Al22
319, | AGND 39, | AGND
X1 _—=x X1 —0
0(4)...20 mA 1 ®‘ AOV1 1 @)‘ AOV1
M 2®>‘ AOCH 2@)‘ AOCH
H 3®>‘ AGND 3®>‘ AGND
4 @)‘ AOV2 0(4)...20 mA 4 ®‘ AOV2
- 59| | AOC2 L 59| | AOC2
69, | AGND LTl 619,] | AGND

05204AXX
Fig. 29: Salidas de corriente AOC1 y AOC2
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Conexién de encoder y de resolver

4.13 Conexion de encoder y de resolver

Indicaciones
generales de
instalacion

Colocar la
pantalla

En el convertidor

En el encoder/
resolver

Cable
prefabricado

Para obtener informacién mas detallada consulte el manual "Sistemas de encoders
SEW". Este manual lo puede solicitar a SEW.

Longitud max. del cable entre convertidor y encoder/resolver: 100 m (330 ft) con una
capacitancia < 120 nF/km (193 nF/milla).

Seccién del conductor: 0,20 ... 0,5 mm? (AWG 24 ... 20)

En el caso de cortar un conductor del cable del encoder/resolver: aisle el extremo
del conductor cortado.

Utilice cables apantallados con dos conductores trenzados (excepcion: cable para el
encoder HTL) y coloque la pantalla en ambos lados y con una gran superficie de contacto:

— en el encoder: en la atornilladura del cable o en el conector del encoder
— en el convertidor : en la carcasa del conector de tipo sub-D

Tender el cable del encoder/resolver separado de los cables de potencia.

Coloque la pantalla del cable del encoder/resolver con una gran superficie de contacto.

Coloque la pantalla en el extremo del convertidor en la carcasa del conector de tipo sub-D.

01939BXX

Fig. 30: Colocar la pantalla en el conector de tipo D

Coloque la pantalla en el extremo del encoder/resolver en la atornilladura del cable o en
el conector del encoder.

01948AXX

Fig. 31: Colocar la pantalla en la atornilladura del cable del encoder

Para la conexion del encoder/resolver SEW ofrece cables prefabricados.
Recomendamos utilizar dichos cables.

Los colores de los conectores indicados en los dibujos de conexién de acuerdo al
codigo de colores segun IEC 757 corresponden con los colores de los conectores
de los cables prefabricados SEW.
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Conexion de encoder y de resolver

Encoder de motor En X15: de los aparatos MOVIDRIVE® MDV60A pueden conectarse los siguientes

encoders de motor:

* Encoders sen/cos de alta resolucion con tension de sefial 1 Vgg
* Encoders de 5 V-TTL con nivel de sefial segun RS-422

* Encoders de 24 V-HTL

Fig. 32: Bornas de conexion del encoder de motor de SEW

01936AXX

Alimentacion de Los encoders con alimentacion de tension de 24 Vpc (max. 180 mA) se conectan
tensién directamente en X15: . Estos encoders son alimentados por el convertidor.

Los encoders con alimentacion de tensiéon de 5 Vp deberan conectarse a través de la
opcién "Alimentacion del encoder de 5 V tipo DWI11A" (Referencia de pieza 822 759 4).

Encoders sen/ Los encoders sen/cos de alta resolucion ES1S, ES2S o EV1S son recomendables para el
cos funcionamiento con MOVIDRIVE® MDVB0A. Estos encoders son alimentados con 24 Vpcy
no requieren una conduccion de sensor. Conecte el encoder sen/cos de la siguiente manera:

max. 100 m (330 ft)

ES1S/ES2S/EV1S e — —

ES1R/ES2R/EVIR A (K1) YE— S
A (k) SR 6
B (k2) BP— 2

—————— — J— i ' !
800000009\ B K2) BY- — 7
_@ C (ko) PK—, — 3
uB L1 KeKoKRTRzRD | © (KO) GY 8
UBLABCABTC UBWH‘; — 9
1 BN 7 ’," 5
VT, Ll

® ®

03021AXX

Fig. 33: Conexién del encoder sen/cos

Corte el conductor violeta (VT) del cable en el lado del encoder.

Referencia de Para tendidos fijos: 198 829 8
pieza de los cables  pgrg tendidos flexibles: 198 828 X
prefabricados
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4 Conexion de encoder y de resolver

Encoder de 5 V-
HTL

Alimentacién de
tension de 24 Vpc

Alimentacion de
tension de 5 Vpe

Referencia de
pieza de los cables
prefabricados

36

Los encoders de 5 V-TTL de SEW estan disponibles con una alimentacion de tension
de 24 VDC y 5 VDC'

Conecte los encoders de 5 V-TTL con alimentacion de tension de 24 Vpc ES1R, ES2R
o0 EV1S de igual forma que los encoders sen/cos de alta resolucion.

Los encoders de 5 V-TTL con alimentacion de tension de 5 Vpe ES1T, ES2T o EVAT
deberan conectarse a través de la opcion "Alimentacion del encoder de 5 V tipo
DWI11A" (Referencia de pieza 822 759 4). Para regular posteriormente la tension de
alimentacion del encoder debera conectarse también la conduccion de sensor. Conecte
este encoder de la siguiente manera:

max. 5 m (16.5 ft)

r y
4

1 AKYYE —1

6 A KT)SN -~ 6

2 B (k2) B -2

7 B (K2 BYL: -7
3 ¢ (ko)X 3y
8 T (ko) &YX -8 |Z
9 yplH ~9 |3
s (BN 152
4 NC. L = 4 ;

@ max. 100 m (330 ft) @“

A (K1) YE £

A (KT) GN ——6
)  |BxaB — 75
uB LK1 KaKokTRzKo | C (K0) EK —3 |3
UBLA B C T (ko) &Y L8 u%
ug WH —9 |§
L BN 5|

vr g

@ ®
03023AXX

Fig. 34: Conexién del encoder TTL a través de DWI11A

* Colocar la conduccion de sensor (VT) en el encoder sobre UB y jno puentearla a
DWI11A!

MOVIDRIVE® X15: — DWI11A X1:MOVIDRIVE

Sélo tendidos fijos: 814 344 7
Encoder ES1T /ES2T / EV1T — DWI11A X2:encoder
198 829 8
198 828 X

Para tendidos fijos:
Para tendidos flexibles:
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Conexion de encoder y de resolver

Encoder HTL Si se utiliza un encoder de 24 V-HTL ES1C, ES2C o EV1C no podran conectarse los

canales anulados (N.C.): A (K1), B (K2) y C (KO).

max. 100 m (330 ft)

ES1C/ES2C/EV1C

A (K1) YE ’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’’
ARH 0
SISISISISTSTOIN] [y P
SISISISISISISIN B (K2) o
o (Ko G
UB L K1 K2 KO I§1 I§2 K_O C (K—O)
UBLA B CABGC UB WH ;‘,
L BN o
e
03022AXX
Fig. 35: Conexion del encoder HTL
Referencia de Para tendidos fijos: 198 932 4
pieza de los cables  parg tendidos flexibles: 198 9316

prefabricados

Encoder de valor  Elencoder de valor absoluto AV1Y tiene un cable de conexion de instalacién fija con una longitud de

absoluto un metro (3,3 ft) con un conector macho coaxial de 17 pines adecuado para el conector de casquillo
SPUC 17H FRON de la empresa Interconnectron. El conector tiene la siguiente asignacion de pines:
Color de conductor del cable
prefabricado

Pin Descripcion

Cable de 6 Cable de 10
conductores conductores

7 Tension de alimentacion Vs +10...15...24...30 Vip, protegido contra Blanco (WH) Blanco (WH)

polarizacion errénea

10 Tensién de alimentacion GND Separado eléctricamente de la carcasa de AV1Y Marrén (BN) Marrén (BN)

14 Salida en serie de datos D+ "1" = Sefal alta Amarillo (YE) Negro (BK)

17 Salida en serie de datos D- "0" = Sefal alta Verde (GN) Violeta (VT)
Conduccién de intervalos, bucle de corriente T+ 7 mA en direccion T+ ="1" Rosa (PK) Rosa (PK)
Conduccion de intervalos, bucle de corriente T- 7 mA en direccion T- ="0" Gris (GY) Gris (GY)

15 Sefial A de encoder incremental Amarillo (YE)

16 Sefial A de encoder incremental Verde (GN)

1 Vgg sen/cos -
12 Sefial B de encoder incremental Rojo (RD)
13 Sefial B de encoder incremental Azul (BU)

Conexion a la

opcion DPA11A

max. 100 m (330 ft)

Fig. 36: Conexion de AV1Y a DPA11A

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A

Conecte el encoder de valor absoluto AV1Y a la opcién DPA11A de la siguiente forma:

——
30 |DPA1T1A
X50:
33
34
35
38
39
.
03977AXX
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Conexion a la
opcion DPA11A

Conexién como
encoder
combinado

Referencia de
piezas de los
cables

prefabricados
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Conexién de encoder y de resolver

Conecte el encoder de valor absoluto AV1Y a la opcion DIP11A de la siguiente forma:

max. 100 m (330 ft) DIP11A

03978AXX
Fig. 37: Conexion de AV1Y a DIP11A

Puede emplear el encoder de valor absoluto AV1Y del MOVIDRIVE® MDV60A también
como encoder combinado (absoluto e incremental). El enconder se conecta a X62: de
la opcion DIP11A y a X15: de la unidad basica MOVIDRIVE® MDV60A.

y max. 100 m (330 ft) " DIP11A
g TLPK ST - 3
9 T aY :’ 8
S\a D+ BK 1
14 1(8 8 17 D_VT 6
® BN :
10 GND BN 5
7 uyNH__ — 9
15 A(K1)YE ‘ é(N,C,)g
16 AR - % (N.C) 4
12 B (k2) D (N.C)7 .
1BBEEYY | | e MOV)l(E;glVE
woeeeoes 1 -
© 6
——2
(N.C) 4
(N.C)5
(N.C)8
(N.C)9

03979AXX
Fig. 38: Conexién como encoder combinado

Encoder AV1Y— DPA11A X50: (Figura 36)
198 887 5
Para tendidos flexibles: 198 888 3
Encoder AV1Y — DIP11A X62: (Figura 37)
198 929 4
Para tendidos flexibles: 198 930 8
Encoder AV1Y como encoder combinado — DIP11A X62: y MOVIDRIVE® X15: (Figura 38)
198 890 5
198 891 3

Para tendidos fijos:

Para tendidos fijos:

Para tendidos fijos:
Para tendidos flexibles:
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Conexion de encoder y de resolver 4

Resolver Para la conexién del resolver al MOVIDRIVE® MDS60A SEW ofrece los siguientes
cables prefabricados:
Referencia de pieza
Para tipo de motor
Tendido fijo Tendido flexible
CM71 ... 112 Con conector enchufable 1992147 199 2155
Con cajas de bornas 198 829 8 198 828 X
DFS56
Con conector enchufable 198 927 8 198 928 6
Con cajas de bornas 198 829 8 198 828 X
DFY71 ... 112
Con conector enchufable 198 827 1 198 812 3
Asignacion de Motores CM: Las conexiones del resolver se encuentran en un conector enchufable.
bornas y pines Motores DS/DY: En funcién de la versién del motor, las conexiones del resolver se
encuentran en la caja de bornas, en una regleta de bornas Phoenix de 10 pines o en el
conector enchufable.
Conector enchufable CM, DS56: Empresa Intercontec, tipo ASTA021NNO0O 10 000 5 000
Conector enchufable DY71 ... 112: Empresa Framatome Souriou, tipo GN-DMS2-12S
Borna / Pin Descripcion Color de conductor del cable prefabricado
1 Ref.+ Rosa (PK)
Referencia
2 Ref.+ Gris (GY)
3 cos+ Rojo (RD)
Sefial de coseno
4 cos- Azul (BU)
5 sen+ Amarillo (YE)
Sefal de seno
6 sen- Verde (GN)
9 TF/TH Proteccion del Blanco (WH)
10 TF/TH motor Marrén (BN)
Las sefiales del resolver presentan la misma numeracién en la regleta de bornas
Phoenix de 10 pines y en los conectores enchufables.
Conexién Conecte el resolver de la siguiente manera:
CM, DFS56, MOVIDRIVE®
DFY71...112 g max. 100 m (330 ft) . X15:
— PK /T e ™ S
| 1] Ref+ - i~ 3
2| Ref-8Y g
| 3| cos+ RD;‘ : — 2
4] cos-BU- 7
5] sin+ YE. 1
6| sin- G\ -6
17| NC. | P9
8| NC._ 5
o |TFmH WH: Ly
10| TFTH BN /
2) e \
® €]

01414BXX
Fig. 39: Conexién del resolver

1) Conector enchufable
2) Regleta de bornas

Si usa cable prefabricado con casquillos finales de conductor, corte el conductor violeta
(VT) del cable en la caja de bornas del motor.
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4 Conexion de encoder y de resolver

Encoder externo Sélo los encoders con nivel de sefial RS-422 (5 V-TTL) pueden conectarse a X14:
de los aparatos MOVIDRIVE® MDV/MDS.

Alimentacion de Los encoders con alimentacion de tension de 24 Vpc (max. 180 mA) se conectan
tension directamente en X14: . Estos encoders son alimentados por el convertidor.

Los encoders con alimentacion de tension de 5 Vp deberan conectarse a través de la
opcion "Alimentacion del encoder de 5V tipo DWI11A" (Referencia de pieza 822 759 4).

Conexion Encoder externo con alimentacion de tension de 24 Ve
ES1R/ES2R/EV1R ¢ max. 100 m (330 ft) ,; MOVIDRIVE®
AKHYE S — P 4 L
A (K1) BN —— 6
B (2) BP— — 2
————— — —_ i i il
00560000\ B (K2) B — 7
O |cko B — 3
UB Lkt k3 KoKTRa Ko | © (KO) Y 8
UBLABCABTC UBWH‘; — 9
1 BN T — 5
e iy
® ®
03776AXX
Fig. 40: Encoder externo directamente en X14:
Corte el conductor violeta (VT) del cable en el lado del encoder.
Encoder externo con alimentacion de tension de 5 Vpe
MOVIDRIVE® y max. 5 m (16.5 ft) .
X180 o I - DWI11A
AR 1 AKY i —
6 A (KJ) 6 ..@
2 B(K2) =2
7 B (K2) E7
3 C(K0) r3 Y
8 C (K0) T8z
9 UB T93
5 1 —5 (S
4 NCT 4%
@ max. 100 m (330 ft) @ .
A (K1) YE i
A (K1) GN ——6
00089000\ B (k2) B2 —2
—~  |BKryB — 7|3
UB LK1 k2KOKTKzKo | C (KO) BK —3 §
usLA B CA B C/C(Ko)GY L ig|e
WH Lo w
uB —9 3,
J_BN* —5
M —— g
03777AXX

Fig. 41: Conectar a través de DWI11A

* Colocar la conduccion de sensor (VT) en el encoder sobre UB y jno puentearla a
DWI11A!
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Conexion de encoder y de resolver

Referencia de
pieza de los cables
prefabricados

Simulacion de
encoder
incremental

Conexion

Referencia de
pieza del cable
prefabricado

Encoder ES1R / ES2R EV1R — MOVIDRIVE® X14: (Figura 40)

Sdlo tendidos fijos: 815 354 X

Encoder ES1T /ES2T / EVAT — DWI11A X2:Encoder (figura 41)
Para tendidos fijos: 198 829 8
Para tendidos flexibles: 198 828 X

X14: puede emplearse también como salida de simulacién de encoder incremental.
Para ello debera puentearse X14:4 con X14:5 (conmutacion DGND). X14: suministra
las senales del encoder incremental con un nivel de sefial conforme a RS-422 (5 V-
TTL). EI nUmero de impulsos sera:

* en MDV60A como en X15: entrada del encoder de motor
* en MDS60A 1024 impulsos/giro

Conecte la valoracion para la simulacion de encoder incremental de la siguiente
manera:

MOVIDRIVE®
max. 100 m (330 ft) o X14:

A (K1) YE
A (KT) GN_
| B (K2) BD
| B (ko) BU—

— 7 C (ko) PK—
e EFEEERED C (Ko \?VL :
UB 3

0 BN ,: .

Conmutador VT T

WA

40
A
il

——m

A OO 0OWNDNO =

03818AXX
Fig. 42: Conexién de la simulacién de encoder incremental

Sdlo tendidos fijos: 815 354 X

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Conexién de encoder y de resolver

Unién maestro- Union X14-X14 (= unidon maestro-esclavo) de dos aparatos MOVIDRIVE®.
esclavo
Conexién
Master Slave
MOVIDRIVE® ) MOVIDRIVE®
» méax. 100 m (330 ft) o

1 o

6 —— 6

2 : — 2

7 — 7

3—— — 3

8 — 8

9 'z Iz 9

5 > ”: : ".‘ 5

4 _ L4

05036AXX
Fig. 43: Union X14-X14

Referencia de

pieza del cable Sélo tendidos fijos: 815355 8

prefabricado
Los enchufes tipo sub-D de los extremos del cable estan identificados con "MASTER"
y "SLAVE". Preste atencién a conectar los enchufes identificados con "MASTER" en
X14: del aparato maestro y los enchufes identificados con "SLAVE" en X14: del aparato
esclavo.
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5 Puesta en marcha
5.1 Instrucciones generales sobre la puesta en marcha

Condiciones
previas

Modos de
funcionamiento
VFC sin
regulacion de
velocidad

Combinaciones
de convertidores
y motores

Unidades de 400/
500 v

jAl realizar la puesta en marcha es imprescindible atenerse a las advertencias de
seguridad!

La condicién primordial para una puesta en marcha satisfactoria es la planificacion
correcta del proyecto. Encontrara mas informacion acerca de las instrucciones de
planificacién y de las explicaciones de los parametros en el Manual de sistema de
MOVIDRIVE® MD_60A (capitulos 4 y 5).

Los variadores vectoriales MOVIDRIVE® MD_60A son ajustados en fabrica para
funcionar con motores SEW (MD_60A...-5_3: de 4 polos y tension nominal 3 x 400 V¢
/ 50 Hz o MD_60A...-2_3: de 4 polos y tensién nominal 3 x 230 V¢ / 60Hz) que han
sido ajustado al nivel de potencia adecuado. Asi puede conectarse el motor y
arrancarse el accionamiento inmediatamente segun el capitulo "Arranque del motor "
(— Pagina 54).

Las siguientes tablas muestran las combinaciones validas de convertidores y motores.

MOVIDRIVE® MDF60A Motor SEW
o MDV60A en modo de funcionamiento VFC

0015-5A3-4 DTO0L4
0022-5A3-4 DV100LS4
0030-5A3-4 DVv100L4
0040-5A3-4 DV112M4
0055-5A3-4 DV132S4
0075-5A3-4 DV132M4
0110-5A3-4 DV160M4
0150-503-4 DV160L4
0220-503-4 DVv180L4
0300-503-4 Dv200L4
0370-503-4 DV225S4
0450-503-4 DV225M4
0550-503-4 D250M4
0750-503-4 D280S4

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Unidades de 230 V

Aplicaciones de
elevacién

MOVIDRIVE® MDF60A ) ) Motor SEW
o MDV60A en modo de funcionamiento VFC

0015-2A3-4 DT90L4
0022-2A3-4 DV100LS4
0037-2A3-4 DV100L4
0055-2A3-4 DV13254
0075-2A3-4 DV132M4
0110-203-4 DV160M4
0150-203-4 DV180M4
0220-203-4 DV180L4
0300-203-4 DV225S4

Las funciones de la puesta en marcha descritas en este capitulo tienen como objetivo
configurar el convertidor de forma éptima para el motor conectado y para las
condiciones de trabajo. Para los modos de funcionamiento VFC con regulacién de
velocidad, para todos los modos de funcionamiento CFC y para los modos de
funcionamiento SERVO es obligatorio llevar a cabo la puesta en marcha de acuerdo a

lo indicado en este capitulo.

Los convertidores de accionamiento MOVIDRIVE® MD_60A no pueden ser empleados
en aplicaciones de elevacion como dispositivos de seguridad.

Utilice como dispositivos de seguridad sistemas de control o dispositivos mecanicos de
proteccion a fin de evitar posibles dafios personales y materiales.
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5.2 Trabajos previos y material necesario

Comprobar la instalacién.

Tomar las medidas oportunas para evitar que el motor se ponga en marcha de forma
involuntaria, por ejemplo desconectando el bloque de bornas electrénicas X13:. En
funcién de la aplicacién deberan preverse medidas de seguridad adicionales para
evitar todo tipo de peligro a personas o a la unidad.

En la puesta en marcha con el teclado DBG11A:
Conectar el teclado DBG11A en el zécalo CONSOLA.
En la puesta en marcha con PC y MOVITOOLS:

Conectar la opcion USS21A en el zécalo CONSOLA y unirla con el PC por medio de
un cable de interface (RS-232). Para ello, tanto el MOVIDRIVE® como el PC deben
estar libres de tension puesto que de lo contrario podrian producirse estados
indefinidos. Conectar ambos aparatos y, en el caso de que no existiera, instalar en
el PC MOVITOOLS e iniciarlo.

Conectar la red y, en su caso, la alimentacién de 24 V.

En el caso de utilizar el teclado DBG11A aparace durante aprox. 13 s el siguiente
mensaje:

SELFTEST
MOVIDRIVE

Preajuste correcto de los parametros (p. ej. ajuste de fabrica).
Comprobacién de la asignacion de bornas ajustada (— P60_/ P61_).

Al poner en marcha la unidad un grupo de valores de parametros se modifican de
forma automatica. Los parametros afectados se indican en la descripcion de
parametros P700 "Modos de funcionamiento". La descripcion de parametros se
encuentra en el Manual del sistema de MOVIDRIVE® MD_60A, capitulo 4
"Parametros".

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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5.3 Puesta en marcha con el teclado DBG11A

Informacion
general

Datos necesarios

La puesta en marcha con el teclado DBG11A es posible inicamente con MDF y
MDYV en los modos de funcionamiento VFC. La puesta en marcha de los modos de
funcionamiento CFC y SERVO sdlo es posible con el software de control MOVITOOLS.

Para la puesta en marcha satisfactoria se precisan los siguientes datos:
» Tipo de motor (motor SEW o motor no SEW)
+ Datos del motor

— Tension nominal y frecuencia nominal.
— De forma adicional en los motores no SEW: Corriente nominal, potencia nominal,
factor de potencia coso y velocidad nominal.

¢ Tension nominal de red

Para la puesta en marcha del regulador de velocidad se requiere adicionalmente:
* Tipo de encoder incremental
» Tipo de encoder y numero de impulsos del encoder incremental:

Parametros de puesta en marcha

Tipo de encoder SEW . Numero de impulsos del
Tipo de encoder

encoder
ES1S, ES2S, EV1 ENCODER SENO 1024
AV1Y ENCODER SENO 512
ES1R, ES2R, EVIR ENCODER INCREM. TTL 1024

Es1Th, ES2TY, EVATY
ES1C, ES2C, EVIC ENCODER INCREM. HTL 1024

1) Los encoders de 5 V-TTL ES1T, ES2T y EV1T deben conectarse a través de la opcién DWI11A
(— Secciodn Instalacion).

¢ Datos del motor

— Motor SEW: con o sin freno, y con o sin ventilador pesado (ventilador Z)
— Motores no SEW: momento de inercia [10 kgmz] del motor, freno y ventilador

* Rigidez del sistema en lazo cerrado (ajuste de fabrica = 1; coincide con la mayoria
de las aplicaciones)

Si el accionamiento muestra una tendencia a vibrar — ajuste < 1
Tiempo de estabilizacién demasiado largo — ajuste > 1
Margen de ajuste recomendado: 0,90 ... 1 ... 1,10

* Momento de inercia [10'4 kgmz] de la carga (reductor + maquina accionada)
calculado respecto al eje del motor.

« Tiempo para la rampa mas corta exigida.

En el caso de utilizar un encoder TTL (tipo de encoder ENCODER INCREM. TTL) o un
encoder sen/cos (tipo de encoder ENCODER SENO):

* Tras la finalizacion de la puesta en marcha, activar el control del encoder
(P504 = "CONECT?"). Asi se controlan el funcionamiento y la alimentacion de tensién
del encoder.

Atenciodn: jEIl control del encoder no es una funcion de seguridad!
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Funciones del
teclado DBG11A
para la puesta en
marcha

Cambio del
idioma en el
teclado DBG11A

Descripcién detallada del teclado — Seccion "Displays de funcionamiento":

“«y-

simultanea  Iniciar la puesta en marcha.

mente

|:] Tecla 1 Siguiente punto del menu o, en el modo de edicion,
aumentar el valor.

[[' Punto anterior del menu o, en el modo de edicién,
®@ Tecla ¥ disminuir el valor.

Un nivel inferior del menu o entrar en el modo de

Tecla > L .
edicién del punto del menu.
Tecla < Un nivel superior del menu o salir del modo de edicion
01406AXX del punto del menu.
Tecla Q Interrupcioén de la puesta en marcha y regreso a la
pantalla inicial.
Tecla E Interrupcién de la puesta en marcha y regreso a la
pantalla inicial.
La pantalla de inicio del teclado se encuentra en lengua REGLERSPERRE
alemana. STROM: 0 A
Pulsando dos veces la tecla | se muestra el grupo de 8..  GERAETE-
parametros 8... FUNKTIONEN
Pulsando dos veces la tecla — y una vez la tecla T se muestra 801  DEUTSCH
el parametro P801 "Idioma". Entrar en el modo de edicién con SPRACHE

la tecla — , seleccionar con la tecla | o T el idioma deseado y
abandonar el modo de edicion con la tecla «.

Al pulsar la tecla Q aparecera de nuevo la pantalla inicial.
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Estructura del
menu de puesta
en marcha

REGLERSPERRE

STROM: 0 A

[y =]

A

INBETRIEBNAHME ->
IPOS VARIABLEN <-

simultdneamente

(-]

INBETRIEBNAHME
WIRD VORBEREITET
aprox. 3 s
A
CO00* PARAM. SATZ 1
INBETRIEBNAHME
(M
' -]
col* VFC1 p COL* _ VECl
BETRIEBSART 1 < [C] |BETRIEBSART 1
[
coz2* DV112M4
MOTORTYP 1
[
co3* 400 V
MOTORNENNSPNG. 1
T
1]
co4* 50 HZ
MOTORNENNFREQU. 1
T
iy
Co5* 400 Vv
NETZ-NENNSPNG. 1
T
iy
835*  KEINE REAKT.
REAKT. TF-MELDUNG
(M
Cog* NEIN =1 [coe* _NEIN
BERECHNUNG BERECHNUNG
(M
A
co6+ _ 0A
BERECHNUNG
cos* _NEIN
SPEICHERN
(Ml
cos+ _ A
SPEICHERN
A
DATEN WERDEN
KOPTERT
REGLERSPERRE [Q cos* _NEIN
STROM. : 0 4 [f SPEICHERN
02400ADE

Fig. 44: Estructura del menu de puesta en marcha
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Desarrollo de la
puesta en marcha

—_

10.

. Sefial "0" en la borna X13:1 (DIGQ "/BLOQUEO DE

REGULADOR"), p. €j. debido a la desconexion del bloque de
bornas electrénicas X13.

. Activar el menu de puesta en marcha pulsando simultdneamente

las teclas < y — del teclado DBG11A.

. Pulsar la tecla — para iniciar la puesta en marcha. Aparece la

primera ventana del menu de puesta en marcha. Los puntos del
menu se indican con un * en la 42 posicion. Los puntos del menu
que sélo aparecen en el menu de puesta en marcha comienzan
con "C"; los puntos de menu restantes tienen el nimero de la lista
de parametros (pagina 57). Si se ha procesado un punto de menu,
pasar al siguiente punto de ment pulsando la tecla 1.

. Seleccionar el ajuste de parametros, p. €j. ajuste de parametros 1.

. Ajustar el modo de funcionamiento, p. ej. VFC1.

. Seleccionar el motor conectado. En el caso de que estuviera

conectado un motor SEW de 2 6 4 polos, seleccionar el motor
en la lista facilitada. En el caso de que estuviera conectado un
motor no SEW o un motor SEW con mas de 4 polos,
seleccionar en la lista de seleccion "MOTOR NO SEW".

. Introducir la tensién nominal del motor para el tipo de conexion

seleccionado de acuerdo con la placa de caracteristicas del motor.

Ejemplo: Placa de caracteristicas 230A/400.. 50 Hz
Conexion . — introducir 400 V.

Conexién A frecuencia base a 50 Hz — introducir 230 V.
Conexién A frecuencia base a 87 Hz — introducir también
230V. Sin embargo, tras la puesta en marcha ajustar primero el
parametro P302 "VELOCIDAD MAXIMA 1" al valor para 87 Hz
y, a continuacién, iniciar el accionamiento.

Ejemplo: Placa de caracteristicas 400A/690.\ 50 Hz
Sdlo posible conexiéon A — introducir 400 V.
No es posible conexion _A.

. Introducir la frecuencia nominal indicada en la placa de

caracteristicas del motor.
Ejemplo: 230A/400.X 50 Hz
En las conexiones _\ y A introducir 50 Hz.

EN MOTORES SEW

. Los valores de los motores SEW de 2 y 4 polos estan

almacenados por lo que no es necesario introducirlos.

EN MOTORES NO SEW

. Introducir los siguientes datos de la placa de caracteristicas del

motor:

« Corriente nominal del motor, obsérvese el tipo de conexion
(A oA).

* Potencia nominal del motor

» Factor de potencia cos ¢

* Velocidad nominal del motor

Introducir la tensién nominal de la red.
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1.

12.

13.

13.

14.

15.

16.

Si no esta conectado un TF/TH a X10:1 y X10:2 — ajustar "SIN
RESP.". Si esta conectado un TF/TH ajustar la respuesta al
fallo deseada.

Iniciar el célculo de la puesta en marcha con "Si".

EN MOTORES SEW
Se lleva a cabo el célculo.

EN MOTORES NO SEW

En los motores que no son SEW es necesario un proceso de

medicion para realizar el calculo:

» Una vez se solicite, conectar a “1” la borna X13:1 (DI@Q "/
BLOQUEO DE REGULADOR").

* Una vez llevado a cabo el proceso de medicion, conectar
nuevamente a “0” la borna X13:1.

» En el caso de que no fuera posible realizar la medicion
(aplicar corriente) del motor, se estimaran los parametros
del motor.

Aparece de forma automética el punto del menu "GUARDAR".
El teclado se encuentra ya en el modo de edicion.

Ajustar "GUARDAR" a "SI", los datos (parametros del motor)
se copian en la memoria permanente del MOVIDRIVE®.

La puesta en marcha ha finalizado. Abandonar el menu de

835* KEINE REAKT.
REAKT. MENSAJES
SONDAS TERMICAS

co6* NEIN
BERECHNUNG

co8* _NEIN
SPEICHERN

DATEN WERDEN
KOPIERT...

REGLERSPERRE

puesta en marcha pulsando las teclas E o Q. A continuacion se STROM: 0 A
mostrara la pantalla inicial.

Una vez finalizada la puesta en marcha, copiar el ajuste de parametros del
MOVIDRIVE® en el teclado DBG11A (P 807 "MDX — DBG"). De esta forma es
posible transmitir a otros aparatos MOVIDRIVE® el ajuste de parametros por medio
del teclado DBG11A MOVIDRIVE® (P 806 "DBG — MDX").

Introducir en la lista de parametros (— pagina 57) los ajustes de parametros que
difieran de los ajustes de fabrica.

En los motores no SEW ajustar el tiempo correcto de activacion del freno (P732 /
P735).

Para arrancar el motor obsérvense las indicaciones del capitulo "Arranque del
motor" (— pagina 54).

En el caso del tipo de conexidon A y frecuencia base a 87 Hz — ajustar el parametro
P302/312 "Velocidad maxima 1/2" al valor para 87 Hz.

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A




|
Puesta en marcha con el teclado DBG11A (t\f)

Puestaenmarcha En primer lugar se lleva a cabo la puesta en marcha sin el regulador de velocidad.
del regulador de

velocidad Atencién: Ajustar el modo de funcionamiento VFC-n-REGUL. CO0l* VFC-n-REGEL.
BETRIEBSART 1

Estructura Estructura del menu de puesta en marcha para el regulador de velocidad:

v

Co9* _ NEIN
INBETR.N-REGLER?
[T]‘ N
C00* n-REGELUNG|, Co9* _ JaA
INBETRIEBNAHME INBETR.N-REGLER?
T
]
C15* INKREM. TTL
GEBERTYP
-]
Cl6* 1024 inc
GEBERSTRICHZAHL
T
1]
C17* MIT
BREMSE
1
L]
c1g* 1
STEIFIGKEIT
(M
c19* OHNE
SCHWERER LUEFTER
T
L]
c20* 209.5
LASTTRAEGHEIT
(1
c21* 0 s
KUERZESTE RAMPE
(1
4 (-]
Co6* NEIN Co6* _ NEIN
BERECHNUNG < BERECHNUNG
[«]
[T]‘ 8
co6* __ Ja
BERECHNUNG
A
cog+ _ NEIN
SPETICHERN
[T]‘ 8
cog* _Ja
SPEICHERN
A
REGLERSPERRE . [E] cog+ _ NEIN|, DATEN
STROM: o 2" (q SPEICHERN N WERDEN KOPIERT

03025ADE
Fig. 45: Estructura de puesta en marcha con el regulador de velocidad
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Desarrollo de la
puesta en marcha

10.

1.

12.

. Iniciar la puesta en marcha del regulador de velocidad con "Si". Todos los momentos de

inercia deberan introducirse en la unidad [10'4 kgmz].

. Pulsar la tecla 1 para pasar al siguiente punto del menu.
. Introducir el tipo de encoder.

. Introducir el numero de impulsos del encoder.

EN MOTORES SEW

. Introducir si el motor dispone de freno.
. Ajustar la rigidez del lazo cerrado del sistema.

. Introducir si el motor tiene un ventilador pesado (ventilador Z).

EN MOTORES NO SEW

. Introducir el momento de inercia del motor.
. Ajustar la rigidez del lazo cerrado del sistema.

. Ajustar el momento de inercia del freno y del ventilador.

. Introducir el momento de inercia de la carga (reductor + maquina accionada) calculado

respecto al eje del motor.

. Introducir el tiempo para la rampa mas corta.

Iniciar el calculo de la puesta en marcha del regulador de velocidad con "Si".

Aparece de forma automatica el punto del menu "GUARDAR". Ajustar "GUARDAR" a "SI".
Los datos se copian en la memoria permanente del MOVIDRIVE®.

Aparece nuevamente el punto del ment "GUARDAR". Salir de la puesta en marcha
pulsando las teclas E o Q. A continuacion se mostrara la pantalla inicial.

Una vez finalizada la puesta en marcha, copiar el ajuste de parametros del
MOVIDRIVE® en el teclado DBG11A (P 807 "MDX — DBG"). De esta forma es
posible transmitir a otros aparatos MOVIDRIVE® el ajuste de parametros por medio
del teclado DBG11A MOVIDRIVE® (P 806 "DBG — MDX").

Introducir en la lista de parametros (— pagina 57) los ajustes de parametros que
difieran de los ajustes de fabrica.

En los motores no SEW ajustar el tiempo correcto de activacion del freno (P732 /
P735).

Para arrancar el motor obsérvense las indicaciones del capitulo "Arranque del
motor" (— pagina 54).

En el caso del tipo de conexidon A y frecuencia base a 87 Hz — ajustar el parametro
P302/312 "Velocidad maxima 1/2" al valor para 87 Hz.

En los encoder TTL y sen/cos activar el control de encoders (P504 = "CONECT").
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5.4 Puesta en marcha con un PC y MOVITOOLS

Informacion
general

Iniciar la puesta
en marcha

* La borna X13:1 (DI@@ "/BLOQUEO REGULADOR?") debe recibir una sefial "0"
* Iniciar el programa MOVITOOLS.
* Ajustar el idioma.

» Seleccionar la interface de PC (PC-COM) a la que esta conectada el convertidor.

« Mostrar el convertidor conectado seleccionando <Actualizar>.

ST MANAGER  MOVITOOLS® SEW-EURODRIVE GmbH & Co  Version 2.60 HE B
Sprache 1 —  PC-COM— Angeschlossene Gerdte - 1 7 Stelle Verbindung her 2u; —
O kei = x
& Deutzch 25 Geratetyp 1 Ad'j Signatur 1 CDM] @ einzelnem Urnrichter
- o~ COM1 MDSE0A0022-543 1] 1 [Punkt-zu-Purkt]
" Englizh
" COM 2 € Umrichter mit Adresse:
£ Frangais
£ COM3 [0 =
" COM 4 ¢~ keinem Limrichter
T [OFFLINE]
Akl Oipti )
bRl d SR | Pragramm ausfubren —
Projektpfad einstellen 1 Shell I\_I |
d:\programmeizewimaovitoolzhprojectshproject | Umric:hter-lnbetrieth_r}ahmg\glurchfuhre
STEtE
=R | _Sew :J = curve_1.cl ﬂtest_2 taf
B Flashloader 'i)| dip.tat 28] test_3taf Scope
-] Rurvenscheit sl pd 1.gp1 [o#] Test_MD.taf
= MDV‘_TDDLS ji Project.c1 E'I Test_wickler_01.2w1 LCompiler
PoE ] T abpos_1.tab s8] test1.DRT
- : s8] test_01 BUIZ Z] wirthog bt LOGODive
i 3 Movitool T
o j PIE_V;;Z 5| [ Test_01 2wt
i Ilnclut [#]test_n2 BUIZ Agsembler
i }‘_.q Fitia ] Test_02241
; 3 Samp | B Test 032w CaM
o i - | [l#] test_1.taf
i {1 MTDial Ll_‘ ISYNE
MOVITOOLS Beenden
05032ADE

Fig. 46: Ventana de puesta en marcha MOVITOOLS
« En "Ejecutar el programa" hacer clic en <Shell>. Se inicia el programa Shell.

» Seleccionar el punto del menu [Puesta en marcha] / [Puesta en marcha...].

MOVITOOLS abre el menu de puesta en marcha.
» Seleccionar el tipo de motor: asincrono o sincrono.

« Seleccionar el ajuste de pardmetros 1 6 2. En los accionamiento con regulacién de
velocidad es posible seleccionar de forma separada el regulador de velocidad al llevar
a cabo una nueva puesta en marcha. Al realizar una nueva puesta en marcha, también
es posible seleccionar de forma separada las funciones de la puesta en marcha de la

tarjeta del encoder de valor absoluto DIP11A, siempre y cuando esté instalada.
» Ajustar el modo de funcionamiento.

» Seleccionar motor SEW (de 2 6 4 polos) o motor no SEW. Los motores SEW con

mas de cuatro polos se ajustan como motores no SEW.

* Introducir los datos del tipo de motor y, en el caso de regulaciéon de velocidad,

también los datos de la regulacion de velocidad.
* Finalizar la puesta en marcha con <Finalizar>.

» Si fuera necesario, llevar a cabo los ajustes de parametros requeridos usando el

menu principal o el menu de usuario.

* Guardar el ajuste de parametros. Es posible transferir el ajuste de parametros a

otras unidades MOVIDRIVE®,

» Através de [Archivos]/ [Imprimir datos de unidad] imprimir los parametros ajustados.
* Para arrancar el motor obsérvense las indicaciones del capitulo "Arranque del

motor" (— p. 54).
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5.5 Arranque del motor

Especificacién La siguiente tabla muestra qué sefales deben aplicarse en las bornas X11:2 (A1) y

analégica de las X13:1..X13:4 (DIFQ...DIA3) en la seleccion de la consigna "UNIPOL./CONSIGNA FIJA"

consignas (P100) para que el accionamiento funcione con entrada analdgica de consignas.

Funcién X11:2 (Al11) X13:1 (DI2Q) X13:2 (DI&1) X13:3 (DI@2) _ X13:4(DI23)
Entrada analégica n1|/Bloqueo de regulador| Dcha./Parada lzda./Parada Habilitacion/Parada rapida

Bloqueo de regulador X "0" X X X

Parada rapida X """ X X "0"

Habilitacién y parada X " "0" "0" "

Dcha. con 50% Npzx 5V " " "0" "

Dcha. con npy 10V " " "0" "

lzda. con 50% Npx 5V " "0" " "

lzda. con np,sx 10V " "0" " "

El siguiente diagrama de movimiento muestra a modo de ejemplo como, con el modo de conexién de las
bornas X13:1...X13:4 y las consignas analégicas, se arranca el motor. La salida binaria X10:3 (DB@@ "/
Freno") se utiliza para conectar el contactor de frenado K12.

Entrada DIQQ ]
/Bloqueo regulador

IIOII

||1 no_
Entrada DIG1
Dcha./Parada

IIOII

||1 no_
Entrada DI@2
Izda./Parada

ng"

Entrada DIO3 1"
Habilitacion/

Parada rapida "

| | t11 acéle. dcha,
i t11 acele. dcha. | '

t11 a%:ele. dché. : ;
| I\ 11 degele. dcha.

\t11 decele. dcha

Salida DBGQJ
/Freno
IIOII
10V 7
Entrada
analégica n (AI11PV T
ov
n [min"] y
n 1
Velocidad e
50%n -
n -
ninicio-ga‘r"ada'
-50% n .
-n -

max

Fig. 47: Diagrama de movimiento con consignas analdgicas
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Rampajn de parada t13

Si existe un bloqueo del regulador (DIGQJ = "0") el motor no recibe suministro de

corriente. En ese caso, un motor sin freno se detiene por inercia.
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Consignas fijas La siguiente tabla muestra qué senales deben aplicarse en las bornas X13:1...X13:6
(DIgQ...DIA3) en la seleccion de la consigna "UNIPOL./CONSIGNA FIJA" (P100) para
que el accionamiento funcione con consignas fijas.

Funcién X13:1 (DI@Q) X13:2 (DIg1) X13:3 (DIg2) » X1_§:4 (DI93) o X13:5 (DIg4) X13:6 (DIg5)
[Bloqueo de regulador| Dcha./Parada lzda./Parada |Habilitacion/Parada rapida n11/n21 n12/n22
Bloqueo de regulador "0" X X X X X
Parada rapida " X X "0" X X
Habilitacion y parada """ "0" 0 """ X X
Dcha. con n11 " " 0 " 1 "0"
Dcha. con n12 " " 0 " 0 "
Dcha. con n13 " " 0 " 1 "
lzda. con n11 " "0" 1 " 1 "0"

El siguiente diagrama de movimiento muestra a modo de ejemplo cémo con el modo de conexién de las
bornas X13:1...X13:6, y las consignas fijas internas se arranca el accionamiento. La salida binaria X10:3
(DB@@ "/Freno") se utiliza para conectar el contactor de frenado K12.

Entrada DIGQ
/Bloqueo regulador
"o
nq o
Entrada DIG1
Dcha./Parada
"o
nq
Entrada DI@2
Izda./Parada

"
Entrada DI3 1"
Habilitacion/

Parada rapida "o

||1 no_
Entrada DIQ4
n11/n21

no

||1 no_
Entrada DI@5
n12/n22

uOu
||1 "o

Salida DB@Q
/Freno

"0" j j | | | | |
ni3 4 : : 3 3 t11:acele. dch.
Velocidad t11 ac?ele. dcha /
n127 1 1 1 1 !
ni1 A ; %m acelc?. dcha. |
0 i
-n11 1
-n12 -
-n13 -

11 g%lecele. d(%ha.

t11 iacele. izfda. Ramqa de parada t13

05034ADE
Fig. 48: Diagrama de movimiento con consignas fijas internas

Si existe un bloqueo del regulador (DIGJ = "0") el motor no recibe suministro de
corriente. En ese caso, un motor sin freno se detiene por inercia.
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Funcionamiento
manual

Con la funcion de funcionamiento manual, el convertidor se acciona a través del teclado
DBG11A. Durante el funcionamiento manual, el display de 7 segmentos de la unidad
muestra "H".

A fin de poder iniciar el funcionamiento manual, las entradas binarias X13:2 (DIg1
"Dcha./Parada"), X13:3 (DI@2 "lzda./Parada") y X13:4 (DIg3 "Habilitacién/Parada
rapida") deberan recibir una senal "0" siempre y cuando estén programadas. De este
modo las entradas binarias, exceptuando X13:1 (DIZ@ "/Bloqueo de regulador"), son
ineficaces durante el funcionamiento manual. La entrada binaria X13:1 (DI@QJ "/
Bloqueo de regulador") debera recibir una senal "1" para que el accionamiento pueda
arrancar en funcionamiento manual. Con X13:1 = "0" también es posible detener el
accionamiento en funcionamiento manual.

El sentido de giro no se determina por las entradas binarias "Dcha./Parada" o "lzda/
Parada" sino mediante la seleccién del sentido de giro a través del teclado (— figura
49).

El funcionamiento manual permanece activado también tras la desconexién y la
conexion de red, aunque en estos casos el convertidor quedara bloqueado. El comando
del sentido de giro con la tecla — o <« tiene como consecuencia la habilitacién e inicio
a Ny, en el sentido de giro seleccionado. A través de las teclas Ty | se aumenta o
disminuye el numero de velocidad. La velocidad de cambio es de 150 rpm por segundo.

880 AUS
HANDBETRIEB
Tecla « T lTecIa—>
880 _AUS
HANDBETRIERB
Tecla ET lTecIa Tol
Tecla Q _ DREHRICHTUNG P Tecla Q
L <E>=EXIT R|
Tecla < Tecla —
_ 0%In 0 upm Tecla — »|  0%In 0 upm
<Q>= L <Q>=HALT
So— et R Tecla < 2
Tecla T : aumentar velocidad
Tecla { : disminuir velocidad
02406ADE

Fig. 49: Funcionamiento manual con DBG11A

Una vez finalizado el funcionamiento manual, las sefales en las entradas binarias
vuelven a ser eficaces inmediatamente. La entrada binaria X13:1 (DIZQ) /Bloqueo de
regulador no tendra que conectarse "1", "0" y otra vez "1". El accionamiento puede
arrancarse de forma correspondiente a las sefiales en las entradas binarias y a las
fuentes de las consignas.
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Los parametros del menu abreviado se identifican con "/"

Lista completa de parametros

Lista completa de parametros (‘%

= indicacién en el teclado DBG11A).

Par. [Nombre [Rango de valores Par. |Nombre |Rango de valores
VALORES DE DISPLAY 06_ Salidas binarias opcionales
00_ Valores del proceso 060 Salida binaria DO19J

000 Velocidad -5000...0...5000 rpm 061 Salida binaria DO11

001/  |Display de usuario [Texto] 062 Salida binaria DO12

002 Frecuencia 0...400 Hz 063 Salida binaria DO13

003 Posicién real 0..2%"1 Inc 064 Salida binaria DO14

004 Corriente de salida 0...200% Iy 065 Salida binaria DO15

005 Corriente activa -200...0...200% Iy 066 Salida binaria DO16

006/ |Utilizacion del motor 1 0...200% 067 Salida binaria DO17

007 Utilizacién del motor 2 0...200% 068/ |Estado salidas binarias opcionales
008 Tension de circuito intermedio |0...1000 V 07_ Datos de la unidad

009 Corriente de salida A 070 Tipo de unidad

01_ Displays de estado 071 Corriente nominal del aparato
010 Estado del convertidor 072 Opcién 1

011 Estado de funcionamiento 073 Opcioén 2

012 Estado de fallo 074 Versién opcion 1

013 Ajuste de parametros activo |1/2 075 Versién opciodn 2

014 Temperatura del radiador -20...0...100°C 076 Versién unidad basica

015 Tiempo de conexion 0...25000 h 077 Funcion tecnolégica

016 Ezg‘lﬁt‘; gg)f“”°'°”am'e”t° 0...25000 h 08_  |Memoria de fallos

017 Energia eléctrica kWh 080/ |Fallo t-0

02_ Consignas analégicas 081 Fallo t-1

020 Entrada analégica Al1 -10...0...10 V 082 Fallo t-2

021 Entrada analégica Al2 -10...0...10 V 083 Fallo t-3

022 Limitacién externa de corriente|0...100 % 084 Fallo t-4

03_ Entradas binarias de la unidad basica 09_ Diagnosis de bus

030 Entrada binaria DIGQ /BLOQUEO REGULADOR 090 Configuraciéon DP

031 Entrada binaria DI@1 091 Tipo de bus de campo

032 Entrada binaria DI@2 092 Velocidad medida de transferencia del bus de campo
033 Entrada binaria DI@3 093 Direccion del bus de campo
034 Entrada binaria DIg4 094 Consigna PO1

035 Entrada binaria DI@5 095 Consigna PO2

036/ |Estado de entradas binarias de la unidad basica 096 Consigna PO3

04_ Entradas binarias opcionales 097 Valor real P11

040 Entrada binaria DI1Q 098 Valor real P12

041 Entrada binaria D111 099 Valor real PI3

042 Entrada binaria DI12

043 Entrada binaria DI13

044 Entrada binaria DI14

045 Entrada binaria DI15

046 Entrada binaria DI16

047 Entrada binaria DI17

048/ |Estado entradas binarias opcionales

05_ Salidas binarias de la unidad basica

050 Salida binaria DB@J /FRENO

051 Salida binaria DOJ1

052 Salida binaria DO@2

053/ |Estado de salidas binarias de la unidad basica

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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6 Funcionamiento y servicio
Nombre Tras Nombre Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
Par., |Par. seleccionables ™ o puesta Par. | Ajuste de parametros |5; sbri puesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica en marcha 21 P Ajuste de fabrica en marcha
1__ |CONSIGNAS/GENERADORES DE RAMPA
10_ |[Seleccion de consignas
100/ |Fuente de consigna UNIPOL./CONSIGNA
FIJA
101 Fuente de sefial de BORNAS
control
11_ |Entrada analégica Al1
110 |Escala Al1 -10...-0,1/0,1...1...10
111 |Ajuste offset Al1 -500...0...500 mV
112 |Modode Ref. N-MAX
funcionamiento Al1
113 |Aluste offset de -10..0..10 V
tension Al1
Ajuste offset de .
114 velocidad Al1 -5000...0...50001/min
Consigna de velocidad |0...5...100 ms 0 = filtro
115 -
del filtro off
12_ |Entradas analdgicas (opcionales)
Modo de 4
120 funcionamiento Al2 SIN FUNCION
13_ |Rampas de velocidad 1 14_ |Rampas de velocidad 2
Rampa t11 acel. Rampa t21 acel.
130/ DCHA. 0...2..2000 s 140 DCHA. 0...2..2000 s
Rampa t11 dece. Rampa t21 dece.
131/ DCHA. 0...2..2000 s 141 DCHA. 0...2..2000 s
132/ |Rampa t11 acel. IZDA. |0...2...2000 s 142 |Rampa t21 acel. IZDA. |0...2...2000 s
Rampa t11 dece. Rampa t21 dece.
133/ 1ZDA. 0...2..2000 s 143 IZDA. 0...2..2000 s
Rampa t12 Rampa t22
134/ ACEL =DECE. 0...2..2000 s 144 ACEL =DECE. 0...2..2000 s
135 |Rampaen S t12 0.3 145 |Rampa en S 122 0.3
136/ |Rampa parada t13 0..2.20 s 146 |Rampa parada t23 0..2.20s
137/ Rampa emergencia 0.2.20s 147 Rampa emergencia 0.2 20s
t14 t24
15_ |Potenciémetro de motor (ajuste de parametros 1y 2)
150 |Rampa t3 acel. 0,2...20.50 s
151 |Rampa t3 dece. 0,2...20.50 s
152 Guar_darlas ultimas ON / OFF
consignas
16_ |Consignas fijas 1 17_ |Consignas fijas 2
160/ |Consigna interna n11 -5090“'0'"150 --5000 170 |Consigna interna n21 '5090'“0“'150 --5000
1/min 1/min
161/ |Consigna interna n12 -5000...0...750 ...5000 171 |Consigna interna n22 -5000...0...750 ...5000
1/min 1/min
162/ |Consigna interna n13 -15/%?2"'0"'1500 5000 172 |Consigna interna n23 -15/21?2"'0"'1500 ~-5000
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Nombre

Nombre

- Tras - Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
par. |Par. seleccionables : 2 uesta Par. : e uesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica zn narcha QJ”Ste de parametros | zjyste de fabrica zn ‘narcha
2__ |PARAMETROS DE REGULADOR
20_ |Regulacién de velocidad (sélo ajuste de parametros 1)
Ganancia propor.
200 |regulador de velocidad |0,1...2...32
n
Constante de tiempo
201 |regulador de velocidad |0...10...300 ms
n
Ganancia de la
202 |anticipacion de la 0...32
aceleracion
203 Filtro de la anti_qipacic’)n 0.100 ms
de la aceleracion
204 Filtro de la gnticipacién 0.32 ms
de la velocidad
205 Control previo de 0..150%
carga
206 Tiempo de exploracién 1ms=0/05ms=1
regulador n
Control previo de o
207 carga VFC 0...150%
21_ |Regulador de posicion
210 |Gananciapropor. g4 5 35
regulador de posicion
22 Regulacién de funcionamiento sincrono (sélo ajuste de
— |parametros 1)
Ganancia propor.
220 (DRS) 1...10...200
291 Factor de reduccion 1..3.999.999 999
maestro
20p |Factor reduccion 1...3.999.999.999
esclavo
Modo 1 Modo 2 Modo 3
223 |Seleccion de modo Modo 4 Modo 5 Modo 6
Modo 7 Modo 8
-99.999.999...-10/
224 |Contador de esclavo 10..99.999 999 Inc
. -32.767...-10/
225 |Ajuste offset 1 10.32 767 Inc
. -32.767...-10/
226 |Ajuste offset 2 10.32 767 Inc
. -32.767...-10/
227 |Ajuste offset 3 10.32 767 Inc
228 (CDOQtSr;" previo de filtro g 160 g S6lo con MOVITOOLS. En el teclado DBG11A no es visible.
23_ |Funcionamiento sincrono con encoder sincrono
. OFF / MISMA CATEG./
230 |Encoder sincrono CADENA
231 Factor de encoder 1..1000
esclavo
232 Fgctor de encoder 1..1000
sincrono esclavo
24_ |Funcionamiento sincrono con reconexion en marcha
. . -5000...0...1500...
240 |Velocidad sincrona 5000 rpm
241 |Rampa de 0..2.50 s

sincronizacién
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:°mbrf i bl Rango de ajuste L6 nombre Rango de ajuste e

Par. A?:sf: :: ;zgzef;s Ajuste de fabrica E:eni;archa FELE ‘:j”Ste de parametros | Ajyste de fabrica z:en?::archa

3__ |PARAMETROS DE MOTOR

30_ |Limites 1 31_ |Limites 2

300/ X::Z‘éfid arranque/ g 6o 150 1/min 310 Xgl‘a’gfg" arranque/ o 6o 150 1/min

301/ |Velocidad minima 1 0...60 ..5500 1/min 311 |Velocidad minima 2 0...60 ..5500 1/min

302/ |Velocidad maxima 1 0...1500 ..5500 1/min 312 |Velocidad maxima 2 |0...1500 ..5500 1/min

303/ |Limite de corriente 1 |0...150 % Iy 313 |Limite de corriente 2 |0...150 % Iy

304 |Par maximo 0...150 %

32_ |Compensacion del motor 1 (asincrono) 33_ |Compensacion del motor 2 (asincrono)

320/ |Ajuste automatico 1 ON / OFF 330 |Ajuste automatico 2 ON / OFF

321 |Boost 1 0...100 % 331 |Boost 2 0...100 %

322 |Ajuste IxXR 1 0...100 % 332 |Ajuste IXR 2 0...100 %

323 ;-Ir:nr;zgr?;izacién 1 0..01.2s 333 ;-L:Tnzgr?;izacién 2 0.01.2s

324 |Gompensacion 0..500 1/min 334 |Compensacion 0..500 1/min

34_ |Proteccion del motor

340 |Proteccion del motor 1 |ON / OFF 342 |Proteccion del motor 2 |ON / OFF
VENTILACION VENTILACION

341 |Tipo de refrigeracion 1 \F/‘ES'I?III:AA/CION 343 |Tipo de refrigeracion 2 \F/‘Eﬁ'l'?III:AA/CION
FORZADA FORZADA

35_ |Sentido de giro del motor

350 (Cj):rgil:éofe sentido ON / OFF 351 (Cj):r;l:éozde sentido ON / OFF

360 |Puesta en marcha Si/NO iDisponible s6lo en DBG11A, no en MOVITOOLS/SHELL!

4__ |SENALES DE REFERENCIA

40_ |Umbral de velocidad

400 |Umbral de velocidad |0...1500 ...5000 1/min

401 |Histéresis 0...100 ..0.500 1/min

402 |Tiempo de retardo 0..1.9s

403 |Sedial = “1"si: N < Nges/ N> Nt

41_ |Ventana de resonancia

410 |Centro de la ventana |0...1500 ...5000 1/min

411  |Anchura de ventana |0 ...5000 1/min

412 |Tiempo de retardo 0..1.9s

413 |Sefial = “1“ si: DENTRO / FUERA

42_ |Comparacion velocidad teodrica/real

420 |Histéresis 1...100 ..300 1/min

421 |Tiempo de retardo 0..1.9s

422 |Sefial = “1° si: N <> Neeorico /
N = Ntesrico

43_ |Umbral de corriente

430 |Umbral de corriente  |0...100...150 % Iy

431 |Histéresis 0...5..30 % Iy

432 |Tiempo de retardo 0..1.9s

433 |Sefial = “1“ si: I <lef/ 1> lef

44_ |Senal Imax

440 |Histéresis 0...5..50 % Iy

441 |Tiempo de retardo 0..1.9s

442 |Sefial = “1“ si: I'=Tmax /1< Imax.

60

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A




Lista completa de parametros (‘%

Nombre Tras Nombre Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
par. |Par. seleccionables : 2 uesta Par. : e uesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica Zn narcha ‘;\JUSte de parametros | Ajyste de fabrica Zn ‘narcha
5__ |FUNCIONES DE VIGILANCIA
50_ |Vigilancia de la velocidad
o OFF/ MODO MOTOR / . OFF/ MODO MOTOR/
500 |/9llancia de. MODO REGEN / MODO 502 | /9lancia de, MODO REGEN / MODO
MOT&REGEN MOT&REGEN
501 |Tiempo de retardo 1 0..1..10s 503 |Tiempo de retardo 2 [0...1..10 s
504 |Vigilancia del encoder |ON / OFF
51_ |Vigilancia de funcionamiento sincrono
510 |Tolerancia de posicion esclavo|10...25..32.768 Inc
511 |Preaviso fallo de 50...99.999.999 Inc
seguimiento
512 Limite de fallo de 100...4000...99.999.999
seguimiento Inc
513 Retardo.mfensaje de fallo 0.1.99s
de seguimiento
514 |Contador display LED {10...100..32.768 Inc
515 |Retardo sefal de posicién|5...10..2000 ms
52_ |Vigilancia de desconexion de red
520 Tiempo de_z'reaccién de 0.5s
desconexién de red
BLOQUEO
521 Reaccion de REGULADOR
desconexién de red PARADA
EMERGENCIA
6__ |ASIGNACION DE BORNAS
60_ |Entradas binarias de la unidad basica
- Entrada binaria DIJQJ |Asignacion fija a: /BLOQUEO REGUL.
600 |Entrada binaria DI&1 |DCHA/PARADA
601 |Entrada binaria DI@2 |IZDA./PARADA
602 |Entrada binaria DI&3 | AP IACKON ,
— Es posible programar las siguientes funciones: SIN FUNCIONe
603 |Entrada binaria DI94 |n11/n21 HABILITACION/PARADA RAPIDAe DCHA/PARADA eIZDA/
604 |Entrada binaria DI@5 |n12/n22 PARADA ¢ n11(n13)  n21(n23) e n12(n13) e n22(n23) « CONMUT
61 |Entradas binarias opcionales CONSIGNA FIJA « CONMUT PARAM. «CONMUT RAMPAS o POT
= — P MOTOR ACELE « POT MOTOR DECEe/FALLO EXTERNO e
610 |Entrada binaria DI1@ |SIN FUNCION RESET-FALLO ¢ /MANTENIMIENTO POSICIONe/LIMITE
611 |Entrada binaria D111 |SIN FUNCION CONMUTACION DCHA o /LIMITE CONMUTACION IZDA
— ENTRADA IPOS eLEVA REFERENCIA ¢« COMIENZO BUSQUEDA
612 |Entrada binaria DI 12 _|SIN FUNCION +GIRO LIBRE ESCLAVO o VALIDAR CONSIGNA s RED
613 |Entrada binaria DI13 |SIN FUNCION ONeAJUSTE PUNTO CERO DRS « INICIO DRS ESCLAVO e
614 |Entrada binaria DI14 |SIN FUNCION APRENDIZAJE DRS «PARADA DRS MAESTRO
615 |Entrada binaria DI15 |SIN FUNCION
616 |Entrada binaria DI16 |SIN FUNCION
617 |Entrada binaria DI17 |SIN FUNCION
62_ |Salidas binarias de la unidad basica
- Salida binaria DB@@ |Asignacion fija a: IFRENO
. - PREPARADO PARA
620 |Salida binaria DO@1 FUNCIONAMIENTO
621 |Salida binaria DOZ2 |/FALLO Es posible programar los siguientes mensajes: SIN FUNCION o /
63_ |Salidas binarias opcionales FALLO ¢ PREPARADO PARA FUNCIONAMIENTO ePASO FINAL
630 Salida binaria DO1QJ SIN FUNC'ON ON ¢ CAMPO GIRATORIO ON ¢ FRENO DESBLOQUEAE’)O
- — ~ oFRENO APLICADO ¢ MOTOR-PARADO ¢ AJUSTE PARAMET
631 |Salida binaria DO11 _ |SIN FUNCION +REFERENCIA VELOCIDAD « VENTANA RESONANCIA
632 |Salida binaria DO12 |SIN FUNCION *COMPAR. TEOR. REAL ¢ REFERENCIA CORRIENTE  SENAL
633 |Salida binaria DO13 SIN FUNC'ON Imax ¢/UTILIZACION MOTOR 1 ¢ /UTILIZACION MOTOR 2
- — ~ *PREAVISO DRS ¢ /FALLO SEGUIMIENTO DRS. « DRS
634 |Salida binariaDO14  |SIN FUNCION ESCLAVO EN POS «IPOS EN POSICION « REFERENCIA IPOS o
635 |Salida binaria DO15 |SIN FUNCION SALIDA IPOS ¢/FALLO IPOS
636 |Salida binaria DO16  [SIN FUNCION
637 |Salida binaria DO17  [SIN FUNCION
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Nombre

Nombre

- Tras . Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
Par., |Par. seleccionables ™ o puesta Par. | Ajuste de parametros |5; sbri puesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica en marcha 21 P Ajuste de fabrica en marcha
64_ |Salidas analégicas opcionales
640 |Salida analégica AO1 |VELOCIDAD REAL
641 |Escala AO1 -10...0...1...10
642 |[Modode OFF / -10..+10V / Es posible programar las siguientes funciones: SIN FUNCION e
funcionamiento AO1  |0...20mA / 4...20mA ENTRADA RAMPA ¢ CONSIGNA VELOCIDAD «VELOCIDAD
. - CORRIENTE DE REAL « FRECUENCIA REAL e« CORRIENTE DE SALIDA
643 |Salida analogica AO2 |ga| DA *CORRIENTE ACTIVA o UTILIZACION EQUIPO e SALIDA IPOS o
644 |Escala AO2 0..0..1..10 PAR RELATIVO
645 Modo de OFF / -10...+10V /
funcionamiento AO2 |0...20mA / 4...20mA
7__ |FUNCIONES DE CONTROL
70_ |Modos de funcionamiento
VFC 1VFC 1 & GRUPO
VFC 1 & ELEVACION
VFC 1 & DC-FRENO
VFC 1 & REARRANQUE
EN MARCHA VFC-n-
REGULACION VFC-n-
REG.8GRP. VFC-n- VFC 2 VFC 2 & GRUPO
REG.&ELEV. VFC-n- <
h VFC 2 & ELEVACION
Modo de REG.&SINC VFC-n- Modo de
700 ) . 701 ) . VFC 2 & DC-FRENO
funcionamiento 1 REG.&IPOS VFC-n- funcionamiento 2
VFC 2 & REARRANQUE
REG.&DPx CFC ) EN MARCHA
CFC&M-REGULACION
CFC&IPOS CFC&SINC.
CFC&DPx SERVO
SERVO&M-REGUL.
SERVO&IPOS
SERVO&SINC.
SERVO&DPx
71_ |Corriente de parada
710 |Corriente de parada 1 {0...50 % Iyt 711 |Corriente de parada 2 |0...50 % Iyt
72_ |Funcién de parada consigna
720 Func_ién de parada ON / OFF 793 Func_ién de parada ON / OFF
consigna 1 consigna 2
721 |Consigna de parada 1 [0...30 ..500 1/min 724 |Consigna de parada 2 |0...30 ..500 1/min
722 |Aluste offset de 0...30 ..500 1/min 725 |Aluste offset de 0...30 ..500 1/min
arranque 1 arranque 2
73_ |Funcion de freno
730 |Funcion de freno 1 ON / OFF 733 |Funcién de freno 2 ON/ OFF
731 Tiempo de desbloqueo 0.2s 734 Tiempo de desbloqueo 0.2s
del freno 1 del freno 2
732 Tiempo de activacion 0.022s 735 Tiempo de activacion 0.022s
del freno 1 del freno 2
74_ |Ventana de resonancia
740 |Centro de la ventana 1|0...1500 ...5000 1/min 742 |Centro de la ventana 2{0...1500 ...5000 1/min
741 |Anchura de la ventana 1|0 ..300 1/min 743 |Anchura de la ventana 2|0 ..300 1/min
75_ |Funcion maestro-esclavo
MAESTRO-ESCLAVO OFF
VELOCIDAD (RS-485)
VELOCIDAD (SBus)
VELOCIDAD
(485+SBus) PAR (RS-
750 |Consigna esclavo 485) PAR (SBus) PAR
(485+SBus) REPARTO
CARGA (RS-485)
REPARTO CARGA
(SBus) REPARTO
CARGA (485+SBus)
751 |Escalade -10..0..1..10

consigna esclavo
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Nombre Tras Nombre Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
par. |Par. seleccionables : 2 uesta Par. : e uesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica zn narcha QJ”Ste de parametros | Ajyste de fabrica zn ‘narcha
8 FUNCIONES DE LA UNIDAD
80_ |Ajuste
802/ |Ajuste de fabrica Si/NO
803/ |Blogueo de parametros |ON / OFF
NO MEMORIA DE
FALLOS kWh-METRO
804 |Puesta a cero de datos CONTADOR DE
HORAS DE SERVICIO
800/ |Menu abreviado ON / OFF
801/ |ldioma DE/EN/FR {Estos parametros estan disponibles tinicamente en el teclado
806 |Copia DBG—>MDX sSi/NO DBG11A, no en MOVITOOLS!
807 |Copia MDX—DBG Si/NO
81_ |Comunicacion en serie
810 |Direccion RS-485 0...99
811 |Direccién de grupo RS-485{100...199
Tiempo de
812 desbordamiento RS-485 0.650's
813 |Direccién SBus 0...63
814 |Direccion de grupo SBus|0...63
815 Tiempo desbordamiento 0..01.650 s
SBus
816 Velocidad media de 125/250/500/1000
transferencia SBus kBaud
817 |ID de sincronizacion SBus [0...1023
818 |ID de sincronizacién CAN|0...1...2047
819 Tiempo desbordamiento 0..05.650 s
bus de campo
82_ |Funcionamiento del freno
820/ Funcionamiento en 4 ON / OFF 821 Funcionamiento en 4 ON / OFF
cuadrantes 1 cuadrantes 2
83_ |Reacciones en caso de fallo
830 Respuesta PARADA EMERGENCIA/
FALLO EXTERNO FALLO
Respuesta TIEMPO A
831 |DESBORDAMIENTO [FURADA RAPIDA/
BUS DE CAMPO
g3 |Respuesta PARADA ) o ]
SOBRECARGA MOTOR |[EMERGENCIA/FALLO Es posible programar las siguientes reacciones en caso de fallos:
Resouesta TIEMPO , SIN FUNCION e FALLO DISPLAY e PARADA INMEDIATA./FALLO
833 DESpBORDAMIENTO PARADA RAPIDA/ o PARADA EMERGENCIA/FALLO e PARADA RAPIDA/FALLO o
RS-485 AVISO PARADA INMEDIATA/AVISO « PARADA EMERGENCIA/AVISO. o
PARADA RAPIDA/AVISO
834 Respuesta FALLO DE |PARADA
SEGUIMIENTO DRS |EMERGENCIA/FALLO
Respuesta SENAL
835/ SONDA TERMICA SIN RESPUESTA
836 Respuesta TIEMPO |PARADA
DESBORDAMIENTO SBus|EMERGENCIA/FALLO
84_ |Respuesta reset
840/ |Reset manual Si/NO
841 |Modo Auto-reset ON / OFF
842 |Tiempo de rearranque |1...3..30 s
85_ |Escala de valor real de velocidad
850 Factor de escala 165535
numerador
851 Factor _de escala 1.65535 Sélo es posible ajustarlo con MOVITOOLS
denominador
852 |Dimensién del usuario |1/min
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Nombre

Nombre

- Tras - Tras
i Rango de ajuste i ; Rango de ajuste
Par. |Par. seleccionables : A esta Par. : ot esta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica 2: narcha QJ”Ste de parametros | Ajyste de fabrica 2: ‘narcha
86_ |Modulacion
860 |Frecuencia PWM 1 4/8/12/16 kHz 861 |Frecuencia PWM 2 4/8/12/16 kHz
862 |PWM fija 1 ON / OFF 863 |PWM fija 2 ON / OFF
87_ |Descripcion de los datos de proceso
870 Descripcién de PALABRA DE
consigna PO1 CONTROL 1
gy |Descripcion de VELOCIDAD
consigna PO2
g72 |Descripcion de SIN FUNCION
consigna PO3
Descripcion del valor |PALABRA DE ESTADO
873
real PI1 1
874 Descripcioén del valor VELOCIDAD
real P12
875 Descripcion del valor |CORRIENTE DE
real PI3 SALIDA
876 |Habilitar datos PO ON / OFF
877 Configuracion 1...24 PD / Param.
DeviceNet PD +1...24 PD
88_ |Funcionamiento manual
880 |Funcionamiento manual [ON / OFF
9 |PARAMETROS IPOS
90_ |Busqueda de referencia IPOS
goo |Aluste offset de 23102311 Inc
referencia
901 |Velocidad de referencia 1|0...200 ...5000 1/min
902 |Velocidad de referencia 2|0...50 ...5000 1/min
903 Tipo de l_:»usqueda de 0.7
referencia
91_ |Parametros de busqueda IPOS
910 |Ganancia regulador X |0,1...0,5...32
911 |Rampade 0..1.20s
posicionamiento 1
912 |Rampade 0.1.20s
posicionamiento 2
Velocidad de motor .
913 DCHO. 0...1500 ...5000 1/min
Velocidad de motor .
914 1ZDO. 0...1500 ...5000 1/min
915 Velocidad de -199.99...0...100
realimentacion ...199.99 %
LINEAL / SENO /
916 |Tipo de rampa CUADRATICA/ RAMPA
DE BUS
92_ |Vigilancia IPOS
Detector de fin de 31 31
920 carrera DCHA. -2°1..0...2°"-1 Inc
Detector de fin de 531 31
921 carrera IZDA. 2°'...0...2°"-1 Inc
922 |Ventana de posicion  |0...50...32767 Inc
go3 |Ventanadefallode |y ggg9 9311 Inc
seguimiento
93_ |Funciones especiales IPOS
930 |Override ON / OFF
931 |PALAB. CONTROL | \prANQUE / PARADA iDisponible slo en DBG11A, no en MOVITOOLS/SHELL!
IPOS Tarea 1
PALAB. CONTROL iDisponible s6lo en DBG11A, no en MOVITOOLS/SHELL!.
932 IPOS Tarea 2 ARRANQUE / PARADA El parametro de display no puede modificarse con DBG11A.
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Nombre

Nombre

- Tras - Tras
i Rango de ajuste . i Rango de ajuste
par. |Par. seleccionables : 2 uesta Par. : e uesta
Ajuste de parametros |Ajuste de fabrica zn narcha QJ”Ste de parametros | Ajyste de fabrica zn ‘narcha
94_ |Variables IPOS/encoder
940 |Edicién variables IPOS|ON / OFF iEsie paramelro o81a cisponib e nicamente en el tecfado
Encoder de motor (X15)
Fuente de posicion Encoder externo (X14)
941
real Encoder de valor
absoluto (DIP)
942 Factor de encoder 1.32767
Numerador
043 FadorQeencoder 1.32767
denominador
944 |Escala encoder x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64 Sélo con MOVITOOLS. En el teclado DBG11A no es visible.
Encoder externo
95_ |DIP
950 |Tipo de encoder SIN ENCODER
951 |Sentido de contador |NORMAL/INVERTIDO
g52 | recuencia de 1..200%
impulsos
g53 |Aluste offset de (231-1)..0..2311
posicion
054 Ajuste offset de punto (231 1)."0".231 1
cero
955 |Escala de encoder x1/x2/x4/x8/x16/x32/x64
96_ |Funcion de médulo IPOS
. . OFF / BREVE /
960 |[Funcién de médulos DCHA. / IZDA.
961 |Modulo numerador  |0...23"
962 |Modulo denominador  |0...23"
063 Maodulo resolucion de 0...4096.. 20000

encoder
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g < Instrucciones de funcionamiento

6.1 Instrucciones de funcionamiento

Display de 7
segmentos

Teclado DBG11A

El display de 7 segmentos muestra el estado de funcionamiento del MOVIDRIVE® en
forma hexadecimal y, en caso de fallo, un cddigo de fallo o de advertencia.

Display Significado

Convertidor no esta preparado

Bloqueo de regulador activado

Sin habilitacién

Corriente de parada

Funcionamiento VFC

Regulacion velocidad -n

Regulacion Par -M

Regulacion de posicion

Ajuste de fabrica

Detector de fin de carrera activado

Opcidn tecnologica

Libre

Busqueda del punto cero IPOS

Rearranque del motor en marcha

Libre

Display de fallo (parpadeante) — pagina 71

Funcionamiento manual

~lT|mMmma|lo|oc|plo|lo|N|lo|ua|pr|lw|N a0

Tiempo de desbordamiento activado — pagina 70

Displays basicos:

ggggg%SPERRE 0 Display si X13:1 (DIZ@ "/ BLOQUEO REGULADOR") = "0".

KEINE FREIGABE Display si X13:1 (DI@@ "/ BLOQUEO REGULADOR") = "1"y

STROM: 0 A convertidor no habilitado ("HABILITACION/PARADA RAPIDA" =
llOll).

oo 9422.”5”1“ N Display si convertidor habilitado.

HINWEIS XX . ;

PO001000.0.00000000004 Mensaje informativo

FEHLER XX ;

POSS0000000000000004 Display de fallo
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Funcion de
copiado del
teclado DBG11A

Seleccionar a través del menu

Mediante el teclado DBG11A es posible copiar ajustes completos de pardmetros de una unidad
MOVIDRIVE® a otra unidad MOVIDRIVE®. Para ello copiar al teclado el ajuste de parametros con P
807 (MD_ — DBG). Conectar el teclado a otra unidad MOVIDRIVE® y copiar el ajuste de pardmetros
con P 806 (DBG — MD_) a la unidad MOVIDRIVE®. Es posible conectar y desconectar el teclado
durante el funcionamiento.

Si después de la conexion a red o de la conexion a la alimentacion de 24 V, y con el teclado DBG11A
conectado no existiera conexidn con el convertidor, en el display aparece el mensaje de fallo ERROR
COMUNIC. NO CONEX. SERIE. Intentar establecer la conexién enchufando de nuevo el teclado
DBG11A.

1% nivel de menu 2° nivel de menu 3 nivel de menu
menu principal submenu parametros Modo de edicion
(T[]
REGLERSPERRE
STROM: 0 A
0.. ANZEIGEWERTE
I
1l.. SOLLWERTE/
INTE?RATOREN [—]
3., HOTOR- [] [11][4]
PARAMETER 10. SOLLWERT-
4.. REFERENZ- R
MELDUNGEN 11. ANALOG EINGI
I (+/= 10 V) =]
5.. KONTROLL- I [ i
FUNKTIONEN 12. ANALOG EING. [ ”[ ]
z ' (OPTIONAL) ‘119 1
§oo IHLEMIIIN= ' ATl SKALIERUNG
BELEGUNG 13. DREHZAHL- 0
5 STEUéR_ RAMPEN 1 111 0 mv][=l[111 0 mv
e e : ATl OFFSET| [«] [AI1 OFFSET
FUNKTTONEN 14. DREHZAHL-
RAMPEN 2 112 BEZUG 3000
8.. GERAETE- ' ATl  BETRIEBSART
FUNKTIONEN 15. MOTORPOTI . T
113 0V
Hoo LEOGS ! ATl U-OFFSET
Parameter 16. FESTSOLL- |
WERTE 1 114 0 /M
L ATl n-OFFSET
17. FESTSOLL- I
WERTE 2 115 1.89 ms
FILTER SOLLWERT
02407ADE

Fig. 50: Estructura del menu
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Tecla
«~0—

Tecla

Tol
Tecla Q

Tecla E

Cambio del nivel del mend. En el 3°" nivel del menu (parametros) entrada (=) o

salida («-) del modo de edicion. El parametro puede modificarse unicamente en el
modo de edicion. Pulsando simultdneamente las teclas < y — se inicia la puesta en
marcha (— cap. "Puesta en marcha").

Seleccion del punto del menu. En el modo de edicion aumento o disminucién del
valor. Soltando la tecla T o { el nuevo valor se activa en el modo de edicion.

Vuelta a la pantalla inicial. En el modo de puesta en marcha interrupcion de la
puesta en marcha.

Puesta en marcha:

Funcionamiento
normal:

Funcionamiento
manual:

En caso de fallo:

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A

Interrupcién de la puesta en marcha

Display de la firma. La firma puede introducirse o modificarse
unicamente con MOVITOOLS/SHELL vy sirve para la
identificacion del ajuste de parametros o de la unidad.

Abandonar el funcionamiento manual

Se activa el parametro de reset P840
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Instrucciones de funcionamiento

Menu abreviado
del teclado
DBG11A

IPOSP!uS®

El teclado DBG11A dispone de un menu exhaustivo de parametros y de un menu
abreviado que contiene los parametros utilizados con mayor frecuencia. Es posible
cambiar entre ambos menus con P800 (“Menu abreviado”) en cada estado de
funcionamiento. De fabrica se encuentra activado el menu abreviado. En el display, el
menu abreviado se muestra con “/” tras el niumero del parametro. En la lista de
parametros, los parametros del menu abreviado estan identificados con “/”.

| | m
PANTALLA INICIAL |DREHZ: 942 upm 160/ 150 wupm
STROM: 2.51 A INTERNER SW N11
161/ 750 upm
VALORES DE |001/ : ]0 INTERNER SW N12
ANWEND [upm ‘
DISPLAY
I . 162/ 1500 upm
006/ 0o 3 INTERNER SW N13
MOT. AUSLASTUNG 1
\
036/ 000000 PARAMETROS DE [300/ 0 upm
EING. DIO: 012345 ST-STOP-DREHZ 1
‘ MOTOR :
048/ 00000000 301/ 0 upm
EING.DI1:01234567 MIN. DREHZAHL 1
\ \
053/ 001 302/ 1500 upm
AUSG. KL. DO@:012 MAX. DREHZAHL 1
\ \
068/ 00000000 303/ 150 %
AUSG. D1:01234567 STROMGRENZE 1
\ \
080/ FEHLER t-@ 320/ EIN
KEIN FEHLER AUTOMAT. ABGL. 1
CONSIGNAS/ | 100/ UNIPOL./FEST FUNCIONES | 800/ EIN
GENERADORES SOLLWERTQI‘JELLE DE LA UNIDAD KURZMENUE‘
DE RAMPA [130/ 2 s 801/ DEUTSCH
T11 AUF RECHTS SPRACHE
\ \
131/ 2 s 802/ NEIN
T11 AB RECHTS WERKSETNSTELLUNG
\ \
132/ 2 s 803/ AUS
T11 AUF LINKS PARAMETERSPERRE
\ \
133/ 2 s 820/ AUS
T11 AB LINKS 4-Q-BETRIEB 1
\ \
134/ 10 s 835/ KEINE REAKT.
T12  AUF=AB REAKT. TF-MELDUNG
\ \
136/ 2 s 840/ NEIN
STOP-RAMPE  T13 MANUELLER RESET
\
137/ 2 s
NOT-RAMPE T14
L |m
L] M
02408ADE

Fig. 51: Ment abreviado de DBG11A

Para la programacion de IPOSPIUS® ge requiere MOVITOOLS. EIl teclado DBG11A
posibilita tnicamente la edicién y la modificacion de los paramteros IPOSPIUs® (PO_ ).

Al guardar, el programa IPOSPUS® se almacena también en el teclado DBG11A y se
trasfiere a otra unidad MOVIDRIVE® al copiar el ajuste de parametros.

Por medio del parametro P931 es posible arrancar y detener el programa IPOSPIus®
desde el teclado DBG11A.

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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Mensajes Mensajes informativos del teclado DBG11A (durante aprox. 2 s) o de MOVITOOLS/
informativos SHELL (mensajes reseteables):
N° | Texto DBG11A/SHELL | Descripcion
iNDICE NO - . . . - .
1 AUTORIZADO El indice solicitado a través de la interface no esta disponible.
* Se haintentado ejecutar una funcién no disponible.
» Se ha seleccionado un servicio de comunicacion incorrecto.
2 NO DISPONIBLE * Se ha seleccionado el funcionamiento manual a través de una
interface no permitida (p. ej. bus de campo).
3 SOLO LECTURA Se ha intentado modificar un valor de solo lectura.
4 PARAM. Bloqueo de parametros P 803 = "ON", solamente es posible modificar los
BLOQUEADOS parametros.
5 AJUSTE DE FABRICA | Se ha intentado modificar parametros durante el desarrollo del ajuste de
ACTIVADO fabrica.
6 X"L‘.IIZSR DEMASIADO Se ha intentado introducir un valor demasiado elevado.
7 \B{ﬁbgR DEMASIADO Se ha intentado introducir un valor demasiado bajo.
8 TARJETA NECESARIA Falta la tarjeta opcional necesaria para la funcion seleccionada
NO INSTALADA Jeta op P :
10 SOLO A TRAVES DE El funcionamiento manual debe finalizar a través de X13:ST11/ST12 (RS-
ST1 485).
11 | SOLO BORNA El funcionamiento manual debe finalizar a través de BORNA (DBG11A o
USS21A).
12 | SIN ACCESO Acceso denegado al parametro seleccionado.
13 FALTA BLOQUEO Utilizar borna DIZ@ "/Bloqueo regulador" = "0" para la funcién
REG. seleccionada.
14 | VALOR INVALIDO Se ha intentado introducir un valor invalido.
PARAM. NO Desbordamiento de memoria intermedia EEPROM, p. ej. por accesos
16 ’ periddicos de escritura. El parametro no se memoriza en la EEPROM a
GUARDADO .
prueba de desconexion en la red.

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A
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6.2 Informacion de fallos

Memoria de fallos

Respuestas de
desconexion

Desconexion
inmediata

Parada rapida

Parada de
emergencia

Reset

Tiempo de
desbordamiento
activado

70

La memoria de fallos (P080) guarda los cinco ultimos mensajes de fallo (fallos t-0...t-4).
Cada vez que se producen mas de cinco mensajes de fallo se elimina de la memoria el
mensaje mas antiguo almacenado. En el momento en que se produce el fallo se
memoriza la siguiente informacion:

Fallo producido e Estado de las entradas/salidas binarias ¢ Estado de funcionamiento
del convertidor e Estado del convertidor ¢ Temperatura del radiador e Velocidad e
Corriente de salida e Corriente activa e Utilizacion de la unidad e Tension de circuito
intermedio e Tiempo de conexidén e Tiempo habilitado e Ajuste de parametros e
Utilizacién del motor.

En funcién del fallo existen tres posibles respuestas de desconexion. El convertidor
permanece bloqueado en estado de fallo:

La unidad no puede frenar el accionamiento. En caso de fallo, la etapa final adquiere
una alta resistencia y el freno se activa de forma inmediata (DB@J "/Freno" = "0").

Se produce un frenado del accionamiento en la rampa de parada t13/t23. Al alcanzar la
velocidad de parada, el freno se activa (DBJJ "/Freno" = "0"). La etapa final adquiere
una alta resistencia una vez transcurrido el tiempo de activacion del freno (P732 /
P735).

Se produce un frenado del accionamiento en la rampa de emergencia t13/t23. Al
alcanzar la velocidad de parada, el freno se activa (DBJdJ "/Freno" = "0"). La etapa final
adquiere una alta resistencia una vez transcurrido el tiempo de activacion del freno
(P732/ P735).

Es posible resetear un mensaje de fallo mediante:
* Desconexion y nueva conexion a la red.

Recomendacion: Para el contactor de red K11 debera mantenerse un tiempo
minimo de desconexion de 10 s.

* Reset a través de bornas de entrada, es decir, a través de una entrada binaria
asignada de la forma correspondiente (DI@1..DI@5 en la unidad basica,
DI1@...DI17 en la opcion DIO11A).

+ Reset manual en SHELL (P840 = "Si" o [Parametro] / [Reset manual]).

* Reset manual con DBG11A (pulsando la tecla <E> en caso de fallo se accede
directamente al parametro P840).

* El reset automatico lleva a cabo un maximo de cinco resets en un tiempo de
rearranque ajustable. No utilizar en accionamiento cuyo arranque automéatico
pudiera poner en peligro a personas o unidades.

Si el convertidor se controla a través de una interface de comunicacién (bus de campo,
RS-485 o SBus) y se lleva a cabo una desconexién y una nueva conexién a red o un
reset de fallo, la habilitacion permanece inefectiva hasta que el convertidor no reciba
nuevamente datos validos a través de la interface que es controlada con un tiempo de
desbordamiento.
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6.3

Mensajes de fallo
en el display de 7
segmentos

Lista de fallos

Mensajes y lista de fallos

El codigo de fallos o de advertencias se muestra de forma codificada BCD de acuerdo
con la siguiente secuencia de displays (p.ej . codigo de fallo 84):

Parpadea, aprox. 1s

— Display off, aprox. 0,2 s
— Decenas, aprox. 1's
— Display off, aprox. 0,2 s
[ Unidades, aprox. 1's

H Display off, aprox. 0,2 s

01038AXX

Después del reset o cuando el cédigo de fallos o advertencias tenga de nuevo el valor
“0%, el display conmuta al display de funcionamiento.

Un punto en la columna "P" significa que la respuesta es programable (P83_ Respuesta
de fallo). En la columna "Respuesta” esta indicada la respuesta de fallo ajustada en
fabrica.

:‘:;I)I((i)lgo de Denominaciéon |Respuesta |P|Causa posible Medida
00 Sin fallo
»  Cortocircuito en la salida «  Eliminar el cortocircuito
. Desconexion *  Motor demasiado grande *  Conectar un motor menor
0 Sobrecorriente inmediata « Etapa final defectuosa « En caso de etapa final defectuosa consultar
al servicio de SEW
Contacto a tierra accidental
03 Contacto a Desconexion * enlalinea de alimentacion «  Eliminar el contacto a tierra
tierra accidental |inmediata * en el convertidor *  Consultar al servicio de SEW
* en el motor
* Potencia generadora demasiado elevada * Prolongar las rampas de deceleraciéon
»  Circuito de resistencia de frenado interrumpido |« Comprobar las conexiones de la resistencia
04 Freno chopper Desconexion +  Cortocircuito en el circuito de resistencia de frenado de frenado
PP inmediata *  Valor de frenado de resistencia demasiado Comprobar datos técnicos de resistencia de frenado
alto En el caso de freno chogper defectuoso,
*  Freno chopper defectuoso cambiar el MOVIDRIVE
" Prolongar las rampas de deceleracion
gr?taﬁ?r?zlgn Desconexion Comprobar las conexiones de la resistencia
07 circuito inmediata Tension del circuito intermedio demasiado alta de frenado
intermedio Comprobar los datos técnicos de la
resistencia de frenado

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A

71



6

72

\\ / 7~
— < Mensajes y lista de fallos
?a‘l)lglgo de Denominacion |Respuesta |P|Causa posible Medida
* Reducir la carga
*  Aumentar el tiempo de retardo ajustado
*  Elregulador de velocidad o el regulador de (P501 o P503).
corriente (en el modo de funcionamiento VFC [+  Comprobar la conexion del encoder, si fuera
sin encoder) trabaja al limite ajustado debido necesario cambiar a pares A/A'y B/B
08 Control de Desconexion a la sobrecarga mecanica o fallo de fase enla [+  Comprobar la alimentacion de tension del
velocidad inmediata red o en el motor. encoder
* Elencoder no esta correctamente conectado |+  Comprobar la limitacién de corriente
o el sentido de giro es incorrecto. »  Sifuera necesario, prolongar las rampas
» Enlaregulacion de par se sobrepasa g |* Comprobar la linea de alimentacién del
motor y el motor
*  Comprobar las fases de la red
Puesta en Desconexion El convertidor no se ha puesto en marcha aun Llevar a cabo la puesta en marcha para el modo
09
marcha inmediata para el modo de funcionamiento seleccionado. |de funcionamiento correspondiente.
*  Comprobar el contenido de la memoria del
* Se ha detectado un comando erréneo en la programa y, si fuera necesario, corregirlo.
Parada de ejecucion del programa IPOS. «  Cargar el programa correcto en la memoria
10 IPOS-ILLOP
emergencia + Condiciones erréneas durante la ejecucion del programa.
del comando. *  Comprobar el desarrollo del programa (—
Manual IPOS)
1 licme%ei;\ggtura E;r:%aer?;a Sobrecarga térmica del convertidor. aD(I:ISerEtIJr;Lgrala carga y/o garantizar la ventilacion
Sélo en MDS: : " - - " .
12 '?f%?tlg er Zr%rsrdir?;a La valoracion del resolver de 14 bits esta activada y las rAJumstar P302 "Velocidad maxima 1" a max. 3000
9 velocidad reales son mayores o iguales a 3600 rpm. pm.
Fuente de la Desconexion La fuente de la sefial de control no esta definida o |Ajustar la fuente de sefial de control correcta
13 J
sefial de control |inmediata esta definida de forma incorrecta. (P101).
* Cable del encoder o apantallamiento
14 Encoder Desconexion . E%Tocéﬁggitig/crﬂrr&cr??;négnductor del cable gggﬂgﬁgﬂigﬁtz Z'ngr?'goiﬂcfggggef e
inmediata del encoder P correctamente, no presenten cortocircuito ni
*  Encoder defectuoso ruptura del cable.
Desconexion Comprobar la conexién a la red. En caso de
15 24V internos inmediata Falta la tensién de alimentacion interna de 24 V. |producirse repetidamente este fallo consultar al
servicio de SEW
-~ : Comprobar el contacto a tierra y los apantalla-
17-24 Fallo en el Desconexién LgS?L?ec;:%'yfeaddeegiggna\(leggggF:jr:sc%?;a ;t?b];ﬁgga mientos y, si fuera necesario, mejorarlos. En el
sistema inmediata glectroma nética P caso de que este fallo se produjera
9 ’ repetidamente consultar al servicio de SEW.
Consultar el ajuste de fabrica, llevar a cabo el
Parada reset y establecer de nuevo los parametros. En
25 EEPROM rapida Fallo en el acceso a la EEPROM caso de producirse nuevamente este fallo
consultar al servicio de SEW
. . < Eliminar la causa correspondiente del fallo y, si
26 Fallo externo Zrirea%aeggia . geef:]etlrlaedlgopl#g;rgfnnaaglgxtema de fallo a través de fuera necesario, modificar la programacién de la
’ borna.
Faltan los *  Ruptura del cable/Faltan los dos detectores f(i:r?gg?a??érzl cableado de los detectores de
27 detectores de Parada de de fin de carrera. Cambiar las conexiones de los detectores de
fin de carrera emergencia *  Se han invertido los detectores de fin de fin de carrera
carrera respecto al sentido de giro del motor |, Cambiar la programacion de las bornas
Desbordamiento No se ha producido comunicacién dentro del Comprobar la rutina de comunicacién del
28 del bus de Parada o (control de reacciones programado entre el maesiro : :
camoo répida maestro v el esclavo 9 »  Prolongar el tiempo de desbordamiento del bus
P y ) de campo (P819)/Desconectar la vigilancia
29 Detector fin de  |Parada de En el modo de funcionamiento IPOS se ha «  Comprobar la zona de avance.
carrera activado |emergencia activado un detector de fin de carrera. *  Corregir el programa de usuario.
Tiempo de
30 desbordamiento |Desconexién »  Accionamiento sobrecargado *  Comprobar la planificacion
por parada de  |inmediata * Rampa de emergencia demasiado corta «  Prolongar la rampa de emergencia
emergencia
*  Motor demasiado caliente, TF se ha disparado . .
+  TF del motor no esta conectado correctamente o 83{? ?:ggﬂ esl g;ﬂg;%sgsse?#g ol fallo
B Sin no esta conectado en absoluto ® MOV‘I)DRIVE% yT
31 Sefial de TF respuesta ° _(Egr;e;xgnr#;ttgrrrumplda entre MOVIDRIVETy |, Si no se conecta ningun TF: puente X10:1 con
. . . X10:2. En MDS: puente X15:9 con X15:5.
: No se han cumplido las normas de programacion :
Desbordamien- |Parada de ; : Comprobar el programa IPOS de usuario y
32 to indice IPOS |emergencia f’aoﬁr:grﬂgﬁase ha producido el desbordamiento de corregirlo (— Manual IPOS).
Fuente de Desconexion La fuente de consigna no esta definida o esta ; :
33 consigna inmediata definida de forma incorrecta Ajustar la fuente de consigna correcta (P100).
35 Modo de Desconexion El modo de funcionamiento no esta definido o Ajustar con P700 o P701 el modo de
funcionamiento |inmediata esta definido de forma incorrecta funcionamiento correcto
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?a‘l)lglgo de Denominacién |Respuesta Causa posible Medida
. : : o « Insertar la tarjeta opcional correcta.
. Eﬂgittz %Zc(':%?gigﬁap?ﬂr;:tt'g%e sefial de Ajustar la fuente correcta consigna (P100).
36 Opcioén sin Desconexion control o modo de funcionamiento no ﬁ‘%ﬁ%t?)r la fuente correcta de sefial de control
instalar inmediata permitido para esta tarjeta opcional. : ; ; .
» Ajustado un tipo de encoder incorrecto para Ag)l;%tgr e|ID7mc§)1do correcto de funcionamiento
DIP11A. (P700 o P701).
«  Ajustar el tipo correcto de encoder.
37 \s/ilsgtltla?;]gla del ia(;\sggig?:'on Fallo en el desarrollo del software del sistema Consultar al servicio de SEW
38 Siggﬁqa;e del aﬁfggig?;“on Fallo en el sistema Consultar al servicio de SEW
. Faltaova do roferoncia o éstano so conecta | COTEIOET 2 v derelerencie
39 Busqueda de  |Desconexién : g:rr:::gon errénea de los detectores de fin de fin de carrera
referencia inmediata - Durante la busqueda de referencia se ha Comprobar el ajuste del tipo de busqueda de
modificado el tipo de busqueda de referencia re”feren0|a y los parametros necesarios para
ella
40 Sincronizacion |Desconexion ?glllg gg?a[)sliz;l::&,iz[;zi):ﬁ1n1Qeoaggrf 1u1eAéntre el En el caso de que este fallo se produjera
de arranque inmediata convertidor y Ia tarjeta opcional q repetidamente, cambiar la tarjeta opcional.
Opcion de Desconexion Fallo en la comunicacion entre el software de -~
41 vigilancia inmediata sistema y el software de la tarjeta opcional. Consultar al servicio de SEW
«  Comprobar la conexion del encoder de giro
*  Encoder de giro conectado incorrectamente X_rolct)ngar las rampas
* Rampas de aceleracion demasiado cortas jusiaruna ganancia mayor
f ’ « Ajustar de nuevo los parametros del
*  Ganancia proporcional del regulador de requlador de velocidades
42 Fallo de Desconexion posicién demasiado pequefia . AL?mentar Ia tolerancia de fallo de
seguimiento inmediata » Parametros del regulador de velocidad sequimiento
ajustados incorrectamente o Co%nprobar el cableado del encoder, del
*  Valor de tolerancia de fallo de seguimiento t de las f d d ’
demasiado bajo motor y de las fases de rec N
»  Comprobar la dureza del sistema mecanico o
si éste golpea algun obstaculo
Tiempo de ] P : Comprobar la conexion entre el convertidor y el
43 desbordamiento 2ari?jga '”gfr,;‘g:mp'da la comunicacién entre el convertidor PC. Si fuera necesario, consultar al servicio de
RS-485 P y SEW.
«  Disminuir la salida de potencia
I i I . : Prolongar las rampas
44 ll;th1|iI(|jzaadc|on dela 3(;5;:3{;2«% l1J£|g§/aC|on de la unidad (valor IXT) superior a Si no fuera posible poner en practica los
° puntos mencionados, utilizar un convertidor
mayor.
: EES;S?}R ajulstattzlo IOZ paratmet(os de {a Llevar a cabo el ajuste de fabrica. Sino es
RTINS Desconexion : en a elapa de poléncia o eslos se posible subsanar el fallo, consultar al servicio
45 Inicializacién inmediata han ajustado incorrectamente. de SEW ’
: Iggr:agljegssogec'gnS;P;dtﬁg;ei?::aCto alguno Colocar correctamente la tarjeta opcional.
Tiempo de
desbordamiento |Parada Fallo en la comunicacién a través del bus del i :
47 del bus del rapida sistema. Comprobar la conexién del bus del sistema.
sistema
Sélo con DRS11A:
Desconexion » Sefial del encoder para el maestro »  Comprobar el cableado del encoder.
48 Hardware DRS inmediata incorrecta. * Cambiar la tarjeta de funcionamiento
«  El hardware necesario para el sincrono.
funcionamiento sincrono es erréneo.
Detector de fin Sélo con DPx11A:
de carrera de Sin *  El accionamiento ha alcanzado la posicion |*  Abandonar la zona del detector de fin de
50 hardware del detector derecho de fin de carrera. carrera con el sentido de giro "lzquierda".
respuesta
positivo P « Interrupcion de linea entre el convertidor y el |+  Comprobar el cableado.
alcanzado detector derecho de fin de carrera.
Detector de fin Sélo con DPx11A:
de carrera de Sin *  El accionamiento ha alcanzado la posicion |*  Abandonar la zona del detector de fin de
51 hardware respuesta del detector izquierdo de fin de carrera. carrera con el sentido de giro "Derecha".
negativo P « Interrupcion de linea entre el convertidor y el |+  Comprobar el cableado.
alcanzado detector izquierdo de fin de carrera.
*  Comprobar el programa de avance y, en su
Detector de fin < caso, corregirlo.
Sélo con DPx11A: % L
de carrera de Sin Comando de avance en una posicion fuera de la Corregir la posicion del detector derecho de
52 software e fin de carrera de software.
e respuesta zona de avance limitada por el detector derecho p ,
positivo de fin de carrera de software Desactivar el detector derecho de fin de
alcanzado ’ carrera de software mediante la introduccion
de la posicion "0".
*  Comprobar el programa de avance y, en su
Detector de fin P caso, corregirlo.
Sélo con DPx11A: P . o
de carrera de Sin Comando de avance en una posicion fuera de la Corregir la posicion del detector izquierdo de
53 software oY) o fin de carrera de software.
: respuesta zona de avance limitada por el detector izquierdo s PR
negativo de fin de carrera de software » Desactivar el detector izquierdo de fin de
alcanzado ’ carrera de software mediante la introduccion

de la posicién "0".
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:‘:a(;)l((i)igo de Denominaciéon |Respuesta |P|Causa posible Medida
Falta Sin Sélo con DPx11A:
54 busqueda de respuesta No se ha llevado a cabo la busqueda de Llevar a cabo la busqueda de referencia.
referencia p referencia con el comando "GOO0" o "SET0".
. . Sélo con DPx11A: . .
55 Egamﬁé;os de rSelg uesta Introduccién erronea de un parametro de %%mlﬁ)i:]oabar y corregir los parametros de
q p maquina (p. ej. rango incorrecto de valores). q :
: Sélo con DPx11A: ; i
Falta hardware |Sin : ._ |Corregir el programa de usuario o instalar en
56 : En el programa de usuario se hace referencia f ’
necesario respuesta a2 un hardware inexistente. el convertidor el hardware necesario.
Falta Sin Sélo con DPx11A: *  Modificar la llamada del programa.
57 Se ha intentado activar un programa de » Cargar el programa a llamar en la
programa respuesta usuario inexistente. memoria del programa.
. . Sélo con DPx11A:
58 Egltaa)ur;l;?ero rSelg uesta Se ha intentado en el programa de usuario Corregir el programa de usuario.
J p seleccionar un numero de ajuste inexistente.
Sin Sélo con DPx11A: »  Corregir en el programa de usuario la
59 Falta subrutina respuesta Se ha intentado activar en el programa de llamada de la subrutina.
p usuario un subrutina inexistente. * Poner a disposicion la subrutina a llamar.
Sélo con DPx11A:
60 Posicién final  |Sin En el programa de usuario se ha registrado un |+  Corregir el programa de usuario.
fuera respuesta comando de avance que tiene como meta una [+  Adaptar la zona de avance.
posicion fuera de la zona de avance.
Velocidad del Sélo con DPx11A: * Ajustar en el programa de usuario la
61 rograma Sin La velocidad indicada en el programa de velocidad de avance.
g Vgr’nax respuesta usuario es mayor que la velocidad maxima * Ajustar en los parametros de la maquina
ajustada en los parametros de la maquina. las velocidades maximas.
: Sélo con DPx11A: : :
FLASH- Sin En caso de producirse repetidamente este
62 Fallo en la Flash-Eprom de DPx11A durante el o
EPROM DPx |respuesta acceso a escritura. fallo consultar al servicio de SEW
Sélo con DPx11A:
63 Divisién entre |Sin En el programa de usuario se ha llevado a Correqir el programa de usuario
cero respuesta cabo con la operacion de calculo SET Hxx/ g prog :
Hyy una divisién entre 0.
. Sélo con DPx11A:
Profundidad . s .
64 de nido Sin ﬁ;ignszl?g;g;r);#fs'dad maxima de nido |, Modificar la estructura del programa.
g;s;::;:da respuesta » Activacioén recurrente de subprograma (el Corregir el programa de usuario.
programa se activa a si mismo).
Comando Sin Sélo con DPx11A: En el caso de no poder subsanar el fallo o de
65 LM628 respuesta Comando incorrecto en el moédulo del que éste se produjera a menudo, contactar
P regulador de posicion. con el servicio de SEW.
* Borrar de la memoria los programas que
Memoria de Sin Sélo con DPx11A: sean innecesarios.
66 programa respuesta Se ha excedido la capacidad maxima de la * En el caso de que se precisaran todos los
completa P memoria del programa. programas almacenados en la memoria,
optimizar el contenido de los mismos.
’ : Sélo con DPx11A: y
67 -III-)IS)TDO remoto 22 uesta Interrupcién de la comunicacion en el ggrw/g;t?gg: la conexion entre el PC y el
P funcionamiento asistido por PC. :
Sélo con DPx11A:
No se ha alcanzado la posicién meta ajustada |+ Comprobar el ajuste de la ganancia
No se ha antes de transcurrir 5 s. proporcional y la ventana de posiciény, en
68 alcanzado la Sin +  Ganancia proporcional ajustada a un valor caso de ser necesario, ajustar un valor
osicion meta respuesta demasiado bajo. mayor.
p * Ventana de posicion demasiado pequefa. |+ Comprobar la suavidad del sistema
« El accionamiento ha chocado contra un mecanico.
obstaculo.
Falta : Sélo con DPx11A: : =
69 habilitacion de SN | |Enla borna X11:6 falta Ia sefial "Habilitacion | SomProbar el cableado y el nivel de sefial en
avance P de avance". o
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Mensajes y lista de fallos

N~
—~ N~

?a?l(‘i)igo de Denominacion |Respuesta |P|Causa posible Medida
Tiempo de Sin
desbordamiento respuesta Fallo codificado; sélo con DPA11A.
|

DPx SS

Cadigo 1: fallo en la interface

SSI.

Médulo SSI defectuoso.

Cédigo 2: fallo de
comunicacion de la interface

Médulo SSI defectuoso.

En el caso de no poder subsanar el fallo o de que
ésta se produjera a menudo, contactar con el
servicio de SEW.

70 SSl.
* Linea del encoder dafada *  Comprobar la linea del encoder
Cédigo 3: fallo de paridadode | |+  Alimentacion de tension dafada «  Comprobar la alimentacion
potencia del encoder SSI. « Ajuste incorrecto de los parametros de la «  Comprobar los parametros de la maquinay,
maquina en su caso, corregirlos
Cadigo 4: fallo de seguimiento | |Transmision de datos dafiada entre el encoder y |Comprobar el cable de unién y el apantallamiento
del modulo SSI DPA11A. correspondiente.
Tiempo de Sin
desbordamiento respuesta Fallo codificado; s6lo con DPA11A.
DPx CAN
Cadigo 1: Tiempo de Interrumpida comunicacion del bus CAN Comprobar la conexiéon del bus CAN
desbordamiento CAN. P ’ P ’
< i . o : Fallo sistematico de programa debido a la : ;
Cadigo 2: Memoria intermedia : : : Reducir en el programa de usuario el acceso de
7 escritura demasiado frecuente de la interface del h h f
CAN completa. bus CAN de un convertidor. escritura al convertidor correspondiente.
" . : En el caso de no poder subsanar el fallo o de que
S:r?t%?a?j.ol?((e:skﬁrdamlento del Defecto en el controlador CAN. éste se produjera a menudo, contactar con el
’ servicio de SEW.
Cadigo 4: Error del controlador | |Defecto en el bus CAN. Es posible que no exista |Comprobar tanto el cableado como el programa
CAN. ningun participante. de usuario.
Sélo con DPx11A:
Desbordamient |Sin Fallo en el indice de variables indicado. Variable ; :
72 o de indice respuesta de ajuste offset Cxx seleccionada mayor que Corregir el programa de usuario.
C99.
Sélo con DPx11A:
. Se ha registrado un comando que no es posible
73 Cglfpn?t?(?g no rSelg Uesta ejecutar en el estado actual del convertidor. P. ej., |Comprobar el programa de usuario.
P p registrado el comando SAVE durante el proceso
de posicionamiento.
Sélo con DPx11A:
. Sin La posicion tedrica calculada en los incrementos ;
74 Limite de rango respuesta es mayor a 230 por lo que se encuentra fuera del Comprobar el programa de usuario.
limite de rango.
Sélo en el modo de funcionamiento IPOS: *  Comprobar la conexion en serie al control
Palabra de Sin * Se ha intentado ajustar un modo automatico externo.
77 control IPOS respuesta no valido (a través de control externo). «  Comprobar los valores de escritura del
P * P916 = BUSRAMPE ajustada (rampa de control externo.
bus). «  Ajustar correctamente P916.
Detector de fin Sélo en el modo de funcionamiento IPOS: .
78 de carrerade |Sin La posicién meta programada se encuentra fuera |, 8gmp::ggg: |ea| pz)os?é%rrqadgeloussgeatl%tores de
software IPOS |respuesta de la zona de avance limitada por los detectores fin dgcarrera ge software
alcanzado de fin de carrera de software.
Sélo en el modo de funcionamiento “Elevador
VFC”: «  Comprobar los datos de puesta en marchay,
Durante el tiempo de premagnetizacion, la en su caso, llevar a cabo una nueva puesta
corriente no se ha podido aplicar al motor a la en marcha.
81 Condicion de  |Desconexién intensidad requerida: «  Comprobar la conexion del convertidor y del
arranque inmediata « Potencia nominal del motor demasiado baja motor.
en relacion con la potencia nominal del *  Comprobar la seccién de la linea de
convertidor. alimentacion del motor vy, si fuera necesario,
»  Seccion de la linea de alimentacion del motor aumentarla.
demasiado pequenia.
Sélo en el modo de funcionamiento “Elevador
VFC”: *  Comprobar la conexion del convertidor y del
Desconexion * Interrumpidas dos o todas las fases de motor.
82 Salida abierta inmediata salida. «  Comprobar los datos de puesta en marchay,
«  Potencia nominal del motor demasiado baja en su caso, llevar a cabo una nueva puesta
en relacion con la potencia nominal del en marcha.
convertidor.
" * Reducir la carga.
84 rl:1roott§rcmon del Z;r:rdig;a  |Utilizacion del motor demasiado alta. * Prolongar las rampas.
9 *  Guardar tiempos de pausa mayores.
. Desconexién . . Comprobar la conexién entre el convertidor y el
85 Copiar inmediata Fallo al copiar parametros. PC.
i Sélo en el modo de funcionamiento . P
88 ;F:]ea(rzgﬁaeﬂgln €N | Desconexion “Regulacién n VFC”: 5ee|<a)|(|:i2<:|aar(::ar2:|bmtamon Unicamente a una
motor inmediata Velocidad real > 5000 rpm en la habilitacion del | ¢ 5000 1/min

convertidor.
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[ Mensajes y lista de fallos
z
P| Hz
:‘:a(;)l((i)igo de Denominacion |Respuesta |P|Causa posible Medida
Sélo con la opcién DIP11A:
El accionamiento ha excedido el rango
92 Rango de Parada de permitido de trabajo del encoder de valor Comprobar los parametros ajuste offset de
trabajo DIP emergencia absoluto. Posiblemente el ajuste de los posicion y ajuste offset de punto cero.
parametros DIP tipo de encoder/rango de
trabajo es erroneo.
Sélo con la opcién DIP11A:
El encoder avisa de un fallo, p. €j. fallo de
potencia. *  Comprobar la conexion del encoder de
* El cable de unién del encoder DIP no valor absoluto.
satisface los requisitos (trenzado en par, |+ Comprobar el cable de unién.
93 Zﬁggddeﬁ’, DIP Z;?ﬂ%gfia apantallado). » Ajustar la frecuencia de impulsos correcta.
9 *  Frecuencia de impulsos demasiado * Reducir la velocidad de avance maxima o
elevada para la longitud de cable. la rampa.
* Excedida velocidad/aceleracion maxima |+ Cambiar el encoder de valor absoluto.
permitida del encoder.
» Encoder defectuoso.
Suma de La electrénica del convertidor presenta un
.. |Desconexién | |fallo, posiblemente debido al efecto de " :
94 comprobacion inmediata compatibilidad electromagnética o a un Encargar la reparacion de la unidad.
de EEPROM defecto
Sélo con la opcién DIP11A: : :
. f . ... |+ Ajustar el tipo correcto de encoder.
No ha sido posible constatar ninguna posicion |, .
plausible. ﬁ:oomsprobar el parametro de avance de
* Ajustado un tipo de encoder erréneo. . : :
Fallo de Parada de * Ajustado de forma incorrecta el parametro Comprobar la velocidad de avance.
95 plausibilidad eme . d de IPOS » Corregir el factor de contador/
de DIP rgencia € avance de . denominador.
* Ajustado de manera incorrecta el factorde |, Tr5¢ o aiuste a cero. llevar a cabo el
numerador o denominador. reset I ’
: Iélﬁc\:/gggr%g?elgu%guste a cero. »  Cambiar el encoder de valor absoluto.
Sélo en el modo de funcionamiento IPOS: e
Fallo en el Desconexion En la rampa de posicionamiento en forma de :\cl)lg(tjilgrc}]aroesl g;o%rranm: IPIaOSSVcéle;Lail(Ij;c:jr?sadc;ue
99 calculodela | : seno o cuadratica se intenta modificar los p rampa y 1a
inmediata f : avance se modifiquen Unicamente en el
rampa IPOS tiempos de rampa y las velocidades de estado blogueado del convertidor
avance con el convertidor habilitado. q :
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Servicio técnico SEW /
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6.4 Servicio técnico SEW
Enviar para En el caso de que no fuera posible subsanar un fallo, pdngase en contacto con el
reparacién servicio técnico de SEW (— "Servicio y piezas de repuesto").

Cuando contacte con el servicio técnico de SEW indique siempre los niumeros del
cédigo de servicio a fin de que nuestra asistencia pueda ser mas efectiva.

Cuando envie una unidad para su reparacién, por favor facilite los siguientes
datos:

Numero de serie (— Placa de caracteristicas)
Denominacion del modelo

Version estandar o versién tecnolégica
Numero del codigo de servicio

Descripcion breve de la aplicacion (accionamiento, control a través de bornas o en
serie)

Motor conectado (tipo de motor, tension del motor, conexion A o A)
Tipo de fallo

Circunstancias que rodearon el fallo

Causa posible del fallo

Sucesos anormales que hayan ocurrido de forma anterior al fallo, etc.

Etiqueta de Las unidades MOVIDRIVE® estan provistas de una etiqueta de servicio para la etapa
servicio de potencia y de otra etiqueta de servicio para el equipo de control, ambas van
colocadas lateralmente junto a la placa de caracteristicas.

——————————————————— | 3| 4| 5| 6] 7| 8| 9|MDF60A-00

(I

Equipo de control
LR i

IO

|

|

|

|

|

|

| |

i

I

10 11 10 10110

RN Es o NN
ffffffffffff | 1] 2] 3] 4] 5 |mpeogorsor e
v [TOTO[TT== =]

Caodigo de servicio Denominacion del
modelo
Componente / Parte

01317BDE

Fig. 52: Etiqueta de servicio
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7 I Datos técnicos generales
P| Hz

7 Datos técnicos
7.1  Datos técnicos generales

En la siguiente tabla se indican los datos técnicos validos para todos los variadores
vectoriales MOVIDRIVE® MD_60A, independientemente del tipo, version, tamafo y

potencia.

MOVIDRIVE® MD_60A Todos los tamafnos

Inmunidad a interferencias Conforme a EN 61800-3

Emision de interferencias con Conforme a la clase de valor limite B segun EN 55011 y EN 55014
cableado conforme a la compatibilidad | Conforme a EN 61800-3

electromagnética Tamarfios 1y 2 por parte de red conformes a la clase de valor

limite A segun EN 55011 y EN 55014 sin otras disposiciones

Temperatura ambiente Samb | 0°C..+50°C alp = 100% Iy y fpywm = 4 kHz (funcionamiento VFC)

0°C...+40°Calp = 125% ly y fpywm = 4 kHz (funcionamiento VFC)
Desclasificacion de temperatura ambiente | 0°C...+50°C a Iy = 100% Iy y fpyym = 8 kHz (funcionamiento CFC)
Clase climatica Reduccion Py: 3,0% Iy por K hasta max. 60°C

EN 60721-3-3, clase 3K3

Temperatura de almacenamiento 1)9A -25°C...+70°C (EN 60721-3-3, clase 3K3)
Teclado DBG: -20°C...+60°C

Tipo de refrigeracion (DIN 51751) Ventilacion forzada

Tipo de proteccionTamaiios 1 a 3 1P20

EN 60529 Tamafnos 4y 5 IP0OO (conexiones de potencia); IP10 con cubierta de plexiglas
(NEMA1) montada y suministrada de serie

Modo de funcionamiento DB (EN 60149-1-1y 1-3)

Altura de instalacion h <1000 m (3300 ft)

Reduccion Iy: 1% por 100 m (330 ft)
de 1000 m (3300 ft) hasta max. 2000 m (6600 ft)

1) En caso de almacenamiento prolongado, conectar la unidad al menos cada 2 afios durante 5 min a la
tension de red puesto que de lo contrario podria reducirse la vida util de la unidad.

Familia
MOVIDRIVE®
MD_60A

00891AXX
Fig. 53: Familia MOVIDRIVE® MD_60A
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MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V) i

EVAl |n

7.2 MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)

Tamario 1
MOVIDRIVE® MD_60A 0015-5A3-4-0_ |0022-5A3-4-0_ |0030-5A3-4-0_ 0040-5A3-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 380 Vpoc-10% ... 3 x 500 Vaoc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada’)geq100% |3,6 Axc 5,0 Apc 6,3 Aac 8,6 Axc
(Si Ventrada = 3 x 400 Vj¢) 125% 4,5 Apc 6,2 Aac 7,9 Aac 10,7 Aac
SALIDA
Potencia nominal de salida? Pn 2,8 kVA 3,8 kVA 4,9 kVA 6,6 kVA
(Si Ventrada = 3 x 380..0.500 V()
Corriente nominal de salida’ Iy 4,0 Apc 5,5 Aac 7,0 Axc 9,5 Aac
(si Ventrada = 3 x 400 Vc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracién en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia |68 Q
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min"" /0.2 min"" a través del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py Pypax

85 W

|105W

|13OW

180 W

Aire de refrigeracion necesario

40 m3/h (731.52 cm®/min)

Masa

3.5 kg (3.50 kg)

Dimensiones BxHxT

105 x 315 x 273 mm (4.13 x 12.40 x 10.75 in)

1) Cuando Vgniraga = 3 x 500 V¢ las corrientes de entrada y de salida deberan reducirse un 20% en comparacién con los datos

nominales.

2) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 464 3 826 465 1 826 466 X 826 467 8
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 3227 827 323 5 827 324 3 827 325 1

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

|:’Mot

1,5 kW (2.0 HP)

2,2 kW (3.0 HP)

3,0 kW (4.0 HP)

4,0 kW (5.0 HP)

Carga cuadratica o carga
constante sin sobrecarga
— Potencia de motor recomendada

Pmot

2,2 kW (3.0 HP)

3,0 kW (4.0 HP)

4,0 kW (5.0 HP)

5,5 kW (7.5 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(S Ventrada = 3 x 400 Vac y fpwym = 4 kHz)

5,0 Aac

6,9 Aac

8,8 Aac

11,9 Anc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificaci

ion, seleccion del motor CFC

Referencia de pieza 826 481 3 826 482 1 826,483 X 826484 8
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 336 7 827 337 5 827 338 3 827 339 1
Modo de funcionamiento VFC Potencia de motor recomendada —- MDF60A

Modo de funcionamiento CFC

Corriente continua de salida = 100% Iylp 4,0 Apc 5,5 Apc 7,0 Apc 9,5 Apc

Version estandar MDS60A (SERVO)

0015-5A3-4-00

0022-5A3-4-00

0030-5A3-4-00

0040-5A3-4-00

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacion, seleccion del motor SERVO

Referencia de pieza 826 498 8 826 499 6 826 500 3 826 501 1
Version tecnolégica MDS60A (SERVO) 0015-5A3-4-0T 0022-5A3-4-0T 0030-5A3-4-0T 0040-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 350 2 827 3510 827 3529 827 3537
Corriente continua de salida = 100% Iylp 4,0 Apc 5,5 Apc 7,0 Apc 9,5 Apc
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/ MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)
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Tamarnio 2
MOVIDRIVE® MD_60A 0055-5A3-4-0_ 0075-5A3-4-0_ 0110-5A3-4-0_
ENTRADA

Tensién de entrada URed 3 x 380 Vpoc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%

Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada’lg,4100% |11,3 Axc 14,4 Apc 21,6 Apc

(Si Vantrada = 3 x 400 V() 125% 14,1 Apc 18,0 Apc 27,0 Apc
SALIDA

Potencia nominal de salida?’ Py 8,7 kVA 11,2 KVA 16,8 kVA

(Si Vantrada = 3 x 380..0.500 Vc)

Corriente nominal de salida’ Iy 12,5 Aac 16 Aac 24 Apc

(Si Ventrada = 3 x 400 Vc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia |47 Q 220
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min" /0.2 min" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

220 W

[290 W

400 W

Aire de refrigeracion necesario

80 m®/h (1,463.04 cm3/min)

Masa

6.6 kg (6.60 kg)

Dimensiones BxHxT

130 x 336 x 325 mm (5.12 x 13.23 x 12.80 in)

1) Cuando Vgptraga = 3 x 500 V¢ las corrientes de entrada y de salida deberan reducirse un 20% en comparacién con los datos

nominales.

2) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 468 6 826 470 8 826 472 4
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 326 X 827 327 8 827 328 6

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

|:’Mot

5,5 kW (7.5 HP)

7,5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

Carga cuadratica o carga
constante sin sobrecarga
—_ Potencia de motor recomendada

I:’Mot

7,5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

15 kW (20 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp

(Si Ventrada = 3 x 400 Vac y fpwm = 4 kHz2)

15,6 Aac

20,0 Apc

30,0 Apc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 485 6 826 487 2 826 489 9
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 340 5 827 3413 827 342 1
Modo de funcionamiento VFC Potencia de motor recomendada —- MDF60A

Modo de funcionamiento CFC

Corriente continua de salida = 100% Iylp 12,5 Apc 16 Apc 24 Apc

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacion, seleccion del motor CFC

Version estandar MDS60A (SERVO)

0055-5A3-4-00

0075-5A3-4-00

0110-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 502 X 826 504 6 826 506 2
Version tecnolégica MDS60A (SERVO) 0055-5A3-4-0T 0075-5A3-4-0T 0110-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 354 5 827 3553 827 356 1
Corriente continua de salida = 100% Iylp 12,5 Aac 16 Aac 24 Apc

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacion, selecciéon del motor SERVO
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EVA| |n
MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V) - /
P| Hz
Tamarno 3
MOVIDRIVE® MD_60A 0150-5A3-4-0_ 0220-5A3-4-0_ 0300-5A3-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 380 Vpoc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada’lg4100% (28,8 Axc 41,4 Apc 54,0 Apc
(Si Ventrada = 3 x 400 Vac) 125% 36,0 Apc 51,7 Aac 67,5 Aac
SALIDA
Potencia nominal de salida? PN 22,2 kVA 31,9 kVA 41,6 kVA
(Si Ventrada = 3 x 380..0.500 V()
Corriente nominal de salida’ Iy 32 Apc 46 Apc 60 Aac

(Si Ventrada = 3 x 400 Vc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia |15 Q 120
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min’" /0.2 min" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

550 W

[750 W

950 W

Aire de refrigeracion necesario

180 m3/h (108 ft3/min)

Masa

15 kg (15.00 kg)

Dimensiones BxHxT

200 x 465 x 345 mm (7.87 x 18.31 x 13.58 in)

1) Cuando Vgntraga = 3 x 500 V¢ las corrientes de entrada y de salida deberan reducirse un 20% en comparacién con los datos

nominales.

2) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0150-5A3-4-00

0220-5A3-4-00

0300-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 4740 826 4759 826 476 7
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0150-5A3-4-0T 0220-5A3-4-0T 0300-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 329 4 827 330 8 827 3316

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

|:’Mot

15 kW (20 HP)

22 kW (30 HP)

30 kW (40 HP)

Carga cuadratica o carga
constante sin sobrecarga
—_ Potencia de motor recomendada

I:’Mot

22 kW (30 HP)

30 kW (40 HP)

37 kW (50 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(si Ventrada = 3 x 400 V¢ Y fpywyym = 4 kH2)

40,0 Apc

57,5 Anc

75,0 Anc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0150-5A3-4-00

0220-5A3-4-00

0300-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 4910 826 492 9 826 4937
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0150-5A3-4-0T 0220-5A3-4-0T 0300-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 343 X 827 344 8 827 3456
Modo de funcionamiento VFC Potencia de motor recomendada —- MDF60A

Modo de funcionamiento CFC

Corriente continua de salida = 100% Iylp 32 Axc 46 Apc 60 Apc

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacién, seleccion del motor CFC

Version estandar MDS60A (SERVO)

0150-5A3-4-00

0220-5A3-4-00

0300-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 508 9 826 509 7 8265100
Version tecnolégica MDS60A (SERVO) 0150-5A3-4-0_ 0220-5A3-4-0_ 0300-5A3-4-0_
Referencia de pieza 827 357 X 827 358 8 827 359 6
Corriente continua de salida = 100% Iylp 32 Aac 46 Aac 60 Apc

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacion, selecciéon del motor SERVO
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EVAl |n

/ MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V)

z
P| Hz

Tamarnho 4
MOVIDRIVE® MD_60A 0370-5A3-4-0_ 0450-5A3-4-0_
ENTRADA

Tensién de entrada URed 3 x 380 Vpoc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%

Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada’lg4100% (65,7 Axc 80,1 Aac

(Si Ventrada = 3 x 400 V) 125% 81,9 Apc 100,1 Apc
SALIDA

Potencia nominal de salida?) Py 51,1 kVA 62,3 kVA

(Si Ventrada = 3 x 380..0.500 Vc)

Corriente nominal de salida’) In 73 Apc 89 Apc

(Si Ventrada = 3 x 400 Vzc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia |6 Q
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min’" /0.2 min'" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

1200 W

[1450 W

Aire de refrigeracion necesario

180 m3/h (108 ft3/min)

Masa

27 kg (59.53 Ib)

Dimensiones BxHxT

280 x 522 x 345 mm (11.02 x 20.55 x 13.58 in)

1) Cuando Vgptraga = 3 x 500 V¢ las corrientes de entrada y de salida deberan reducirse un 20% en comparacion con los datos

nominales.

2) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0370-5A3-4-00

0450-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 477 5 826 478 3
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0370-5A3-4-0T 0450-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 3324 827 3332

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

|:’Mot

37 kW (50 HP)

45 kW (60 HP)

Carga cuadratica o carga

: constante sin sobrecarga

Potencia de motor recomendada
I:’Mot

45 kW (60 HP)

55 kW (75 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(si Ventrada = 3 x 400 V¢ Y fpywyym = 4 kH2)

91 Axc

111 Apc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0370-5A3-4-00

0450-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 494 5 826 495 3
Versién tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0370-5A3-4-0T 0450-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 346 4 827 347 2

Modo de funcionamiento VFC

Potencia de motor recomendada — MDF60A

Modo de funcionamiento CFC
Corriente continua de salida = 100% Iylp

Potencia de motor recomendada

73 Aac

— Capitulo Planificacion, seleccion del motor CFC

89 Aac

Version estandar MDS60A (SERVO)

0370-5A3-4-00

0450-5A3-4-00

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacion, seleccién del motor SERVO

Referencia de pieza 826 5550 826 642 5
Version tecnolégica MDS60A (SERVO) 0370-5A3-4-0T 0450-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 360 X 827 3618
Corriente continua de salida = 100% Iylp 73 Aac 89 Anc
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EVA| |n
MOVIDRIVE® MD_60A...-5_3 (unidades de 400/500 V) - /
P| Hz
Tamano 5
MOVIDRIVE® MD_60A 0550-5A3-4-0_ 0750-5A3-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 380 Vpoc-10% ... 3 x 500 Vpc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada’lg4100% (94,5 Axc 117,0 Aac
(Si Vantrada = 3 x 400 V() 125% 118,1 Aac 146,3 Aac
SALIDA
Potencia nominal de salida?’ Py 73,5 kVA 91,0 kVA
(Si Vantrada = 3 x 380..0.500 Vc)
Corriente nominal de salida’ Iy 105 Apc 130 Apc
(Si Ventrada = 3 x 400 Vc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)
Valor minimo permitido de resistencia |6 Q 40
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min" /0.2 min" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

1700 W |

2000 W

Aire de refrigeracion necesario

360 m%/h (6,583.68 cm®/min)

Masa

35 kg (35.01 kg)

Dimensiones BxHxT

280 x 610 x 345 mm (11.02 x 24.02 x 13.58

in)

1) Cuando Vgptrada = 3 x 500 V¢ las corrientes de entrada y de salida deberan reducirse un 20% en comparacién con los datos

nominales.

2) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC

: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0550-5A3-4-00

0750-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 479 1 826 480 5
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0550-5A3-4-0T 0750-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 3340 827 3359

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

|:’Mot

55 kW (75 HP)

75 kW (100 HP)

Carga cuadratica o carga

: constante sin sobrecarga

Potencia de motor recomendada
I:’Mot

75 kW (100 HP)

90 kW (120 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(si Ventrada = 3 x 400 V¢ Y fpywyym = 4 kH2)

131 Aac

162 Apc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0550-5A3-4-00

0750-5A3-4-00

Referencia de pieza 826 496 1 826,497 X
Versién tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0550-5A3-4-0T 0750-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 3480 827 3499

Modo de funcionamiento VFC

Potencia de motor recomendada — MDF60

A

Modo de funcionamiento CFC
Corriente continua de salida = 100% Iylp

Potencia de motor recomendada

105 Apc

130 Apc

— Capitulo Planificacion, seleccion del motor CFC

Version estandar MDS60A (SERVO)

0550-5A3-4-00

0750-5A3-4-00

Potencia de motor recomendada

Referencia de pieza 826 643 3 826 644 1
Version tecnolégica MDS60A (SERVO) 0550-5A3-4-0T 0750-5A3-4-0T
Referencia de pieza 827 362 6 827 363 4
Corriente continua de salida = 100% Iylp 105 Axc 130 Aac

— Capitulo Planificacion, seleccién del motor SERVO
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EVA] |72
/ MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (unidades de 230 V)
z
P| Hz

7.3 MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (unidades de 230 V)
Tamarno 1
MOVIDRIVE® MD_60A 0015-2A3-4-0_ |0022-2A3-4-0_ 0037-2A3-4-0_
ENTRADA

Tensién de entrada URed 3 x 200 Vpoc-10% ... 3 x 240 Vaoc+10%

Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%

Corriente nominal de entrada Ig,q100% (6,7 Apc 7,8 Apc 12,9 Apc

(Si Ventrada = 3 x 230 V() 125% 8,4 Apc 9,8 Apc 16,1 Apc
SALIDA

Potencia nominal de salida" Py 2,7 kKVA 3,4 kVA 5,8 KVA

(Si Ventrada = 3 x 200...240 V¢)

Corriente nominal de salida Iy 7,3 Apc 8,6 Apc 14,5 Apc

(Si Ventrada = 3 x 230 Vc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% Iy, duracién en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia

27 Q

de frenado Rewmin

(funcionamiento 4Q)

Tensién de salida Ua max. Ureq

Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC fijo 8 kHz

Rango de velocidades / resolucion np /
AnA

-5000 ... 0 ... #5000 min"" / 0.2 min"" a través del rango completo

GENERAL

Pérdida de potencia con Py Pypax

1MO0W |126W

210 W

Aire de refrigeracion necesario

40 m3/h (731.52 cm®/min)

Masa

3.5 kg (3.50 kg)

Dimensiones BxHxT

105 x 315 x 273 mm (4.13 x 12.40 x 10.75 in)

1)

Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpy = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0015-2A3-4-00 0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Referencia de pieza 826 7197 8267200 8267219
Versién tecnolégica MDF60A (VFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Referencia de pieza 827 364 2 827 3650 827 366 9

Carga constante
Potencia de motor recomendada

—

|:’Mot

1,5 kW (2.0 HP) 2,2 kW (3.0 HP)

3,7 kW (5.0 HP)

Carga cuadratica o carga

: constante sin sobrecarga

Potencia de motor recomendada
I:’Mot

2,2 kW (3.0 HP) 3,7 kW (5.0 HP)

5,0 kW (6.8 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(Si Ventrada = 3 x 230 Vac ¥ fpwm = 4 kHz2)

9,1 Aac 10,8 Aac

18,1 Aac

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0015-2A3-4-00 0022-2A3-4-00

0037-2A3-4-00

Referencia de pieza 826 7251 826,726 X 826 727 8
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0015-2A3-4-0T 0022-2A3-4-0T 0037-2A3-4-0T
Referencia de pieza 827 3731 827,374 X 827 3758
Modo de funcionamiento VFC Potencia de motor recomendada —- MDF60A

Modo de funcionamiento CFC

Corriente continua de salida = 100% Iylp 7,3 Apc 8,6 Apc 14,5 Apc

Potencia de motor recomendada

— Capitulo Planificacién, seleccion del motor CFC
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EVAl |n
MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (unidades de 230 V) - i
P| Hz
Tamario 2
MOVIDRIVE® MD_60A 0055-2A3-4-0_ 0075-2A3-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 200 Vpoc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada Igeq100% |19,5 Apc 27,4 Apc
(Si Ventrada = 3 x 230 V) 125% 24,4 Apc 34,3 Apc
SALIDA
Potencia nominal de salida" Py 8,8 kVA 11,6 kVA
(Si Ventrada = 3 x 200...240 Vc)
Corriente nominal de salida Iy 22 Apc 29 Apc
(Si Ventrada = 3 x 230 Voc)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu (P303 / P313)

Valor minimo permitido de resistencia |12 Q
de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min’" /0.2 min'" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

300 W

380 W

Aire de refrigeracion necesario

80 m3/h (1,463.04 cm3/min)

Masa

6.6 kg (6.60 kg)

Dimensiones BxHxT

130 x 336 x 325 mm (5.12 x 13.23 x 12.80 in)

1) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

Referencia de pieza 8267227 826 723 5
Version tecnolégica MDF60A (VFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Referencia de pieza 827 367 7 827 368 5

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

Pmot

5,5 kW (7.5 HP)

7,5 kW (10 HP)

Carga cuadratica o carga
constante sin sobrecarga
— Potencia de motor recomendada

|:’Mot

7,5 kW (10 HP)

11 kW (15 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(Si Ventrada = 3 x 230 Vac ¥ fpwm = 4 kHz2)

27,5 Apc

36,3 Apc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0055-2A3-4-00

0075-2A3-4-00

Referencia de pieza 826 728 6 826 729 4
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0055-2A3-4-0T 0075-2A3-4-0T
Referencia de pieza 827 376 6 827 377 4

Modo de funcionamiento VFC

Potencia de motor recomendada — MDF60

A

Modo de funcionamiento CFC
Corriente continua de salida = 100% Iylp

Potencia de motor recomendada

22 Apc

29 Aac

— Capitulo Planificacion, seleccién del motor CFC
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EVA| |n
/ MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (unidades de 230 V)
z
P| Hz
Tamano 3
MOVIDRIVE® MD_60A 0110-203-4-0_ 0150-203-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 200 Vpoc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada Igeq100% |40,0 Apc 49,0 Apc
(si Ventrada = 3 x 230 Vac) 125% 50,0 Apc 61,0 Apc
SALIDA
Potencia nominal de salida” Py 17,1 kVA 21,5 kVA
(si Ventrada = 3 x 200...240 V¢)
Corriente nominal de salida Iy 42 Apc 54 Apc
(Si Ventrada = 3 x 230 Vac)
Limite de corriente Imax Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu

(P303/P313)

Valor minimo permitido de resistencia

7,5Q

56 Q

de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min’" /0.2 min'" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

580 W

[720 W

Aire de refrigeracion necesario

180 m3/h (108 ft3/min)

Masa

15 kg (15.00 kg)

Dimensiones BxHxT

200 x 465 x 345 mm (7.87 x 18.31 x 13.58 in)

1)

Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

Referencia de pieza 826724 3 827 176 3
Version tecnolégica MDF60A (VFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Referencia de pieza 827 369 3 827 3707

Carga constante
Potencia de motor recomendada

—

Pmot

11 kW (15 HP)

15 kKW (20 HP)

Carga cuadratica o carga

f constante sin sobrecarga

Potencia de motor recomendada
|:’Mot

15 kW (20 HP)

22 kW (30 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(Si Ventrada = 3 x 230 Vac ¥ fpwm = 4 kHz2)

52,5 Apc

67,5 Apc

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0110-203-4-00

0150-203-4-00

Referencia de pieza 826 730 8 827 260 3
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0110-203-4-0T 0150-203-4-0T
Referencia de pieza 827 378 2 827 3790

Modo de funcionamiento VFC

Potencia de motor recomendada — MDF60A

Modo de funcionamiento CFC
Corriente continua de salida = 100% Iylp

Potencia de motor recomendada

42 Apc

54 Apc

— Capitulo Planificacion, seleccién del motor CFC
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MOVIDRIVE® MD_60A...-2_3 (unidades de 230 V)

Tamario 4
MOVIDRIVE® MD_60A 0220-203-4-0_ 0300-203-4-0_
ENTRADA
Tensién de entrada URed 3 x 200 Vpoc-10% ... 3 x 240 Vpc+10%
Frecuencia de entrada fRed 50 Hz 60 Hz +5%
Corriente nominal de entrada Igeq100% |72 Apc 86 Apc
(Si Ventrada = 3 x 230 V) 125% 90 Apc 107 Apc
SALIDA
Potencia nominal de salida" Py 31,8 kVA 37,8 kVA
(Si Ventrada = 3 x 200...240 Vc)
Corriente nominal de salida Iy 80 Apc 95 Apc

(Si Ventrada = 3 x 230 Vac)

Limite de corriente Imax

Motor y generador 150% ly, duracion en funcion de la utilizacion

Limite interno de corriente

Imax = 0...150% ajustable a través del menu

(P303/P313)

Valor minimo permitido de resistencia

3,0Q

de frenado Rewmin
(funcionamiento 4Q)
Tensién de salida Ua max. Ureq
Frecuencia PWM fewm Con VFC ajustable: 4/8/12/16 kHz (P860 / P861); con CFC/SERVO fijo 8 kHz
Rango de velocidades / resolucion na / |-5000 ... 0 ... +5000 min’" /0.2 min'" a traves del rango completo
AnA
GENERAL

Pérdida de potencia con Py  Pymax

1100 W [1300 W

Aire de refrigeracion necesario

180 m3/h (108 ft3/min)

Masa

27 kg (59.53 Ib)

Dimensiones BxHxT

280 x 522 x 345 mm (11.02 x 20.55 x 13.58 in)

1) Unidades MDF y MDV en los modos de funcionamiento VFC: Los datos de potencia son validos para fpyy\ = 4 kHz (ajuste de fabrica).

Version estandar MDF60A (VFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Referencia de pieza 827 177 1 827,178 X
Version tecnolégica MDF60A (VFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Referencia de pieza 827 3715 827 3723

|: Carga constante
Potencia de motor recomendada

Pmot

22 kW (30 HP)

30 kW (40 HP)

Carga cuadratica o carga
constante sin sobrecarga
— Potencia de motor recomendada

|:’Mot

30 kW (40 HP)

37 kW (50 HP)

Corriente continua de salida = 125% Iylp
(Si Ventrada = 3 x 230 Vac ¥ fpwm = 4 kHz2)

100 Aac

118 Aac

Version estandar MDV60A (VFC/CFC)

0220-203-4-00

0300-203-4-00

Referencia de pieza 827 261 1 827 262 X
Version tecnolégica MDV60A (VFC/CFC) 0220-203-4-0T 0300-203-4-0T
Referencia de pieza 827 380 4 827 3812

Modo de funcionamiento VFC

Potencia de motor recomendada — MDF60

A

Modo de funcionamiento CFC
Corriente continua de salida = 100% Iylp

Potencia de motor recomendada

80 Aac

95 Aac

— Capitulo Planificacion, seleccién del motor CFC

Instrucciones de funcionamiento MOVIDRIVE® MD_60A

87



7 Datos electrénicos de MOVIDRIVE® MD_60A

7.4  Datos electrénicos de MOVIDRIVE® MD_60A

MOVIDRIVE® MD_60

Datos electrénicos generales

Alimentacion de tension
para entrada de consigna

X11:1
X11:5

(Entrada de diferencial)

Resolucion
Resistencia interna

Entrada de consigna n1X11:2/X11:3

Modo de funcionamiento Al11/AI12

REF1: +10 Vpg +5% / -0%, I ax = 3 MA Tensiones de referencia para el

REF2: -10 Vpg +0% / -5%, Inax = 3 mA potenciémetro de consigna

Al11/Al12: Entrada de tension o de corriente, ajustable con S11 'y P11_, tiempo de exploraciéon 1 ms
Entrada de tension: Entrada de corriente:
n1=0..+10Vo0-10V...0..+10 V n1=0..20 mA 04...20 mA

12 bits 11 bits

R; = 40 kQ (alimentacioén externa de tension) Rj =250 Q
R; = 20 kQ (alimentaciéon de REF1/REF2)

Consignas internas

Ajuste de parametros 1: n11/n12/n13 = -5000...0...+5000 min”"’
Ajuste de parametros 2: n21/n22/n23 = -5000...0...+5000 min™!

velocidad
a An = 3000 min™!

Rangos de tiempo de las rampas de

1. Rampa t11/t21 Aceleracion: 0.0...2000 s Deceleracion: 0.0..2000 s
2. Rampa t12/t22 Aceleracion = Deceleracion: 0.0..2000 s

Rampa de parada t13/t23 Deceleracion: 0..20 s

Rampa de emergencia t14/t24 Deceleracion: 0..20 s

Potenciémetro del motor t3 Aceleracion: 0.2...50 s Deceleracion: 0.2...50 s

Salida de tension auxiliar V) X10:8/X13:8

VO24: Ugyt = 24 Vg, intensidad de corriente méxima admisible 1,5, = 200 mA por salida

Alimentacion externa de tension') X10:9

VI24: U\ = 24 Vpc -15% / +20% (rango: 19.2...30 Vpc) conforme a EN 61131-2

Resistencia interna

Nivel de sefal

Entradas binarias X13:1...X13:6

DI@@...DIB5: Sin potencial (optoacoplador), compatible con PCL (EN 61131), tiempo de
muestreo 5 ms
Ri~ 3.0 kQ, I~ 10 mA

+13 V..+30 V "1" = Contacto cerrado

-3 V.5V ="0" = Contacto abierto Conforme a EN 61131

Nivel de sefal

Funcién X13:1 DI@@: asignado fijo con “/Bloqueo de regulador”
X13:2...X13:6 DIg1...DI@5: Posibilidad de seleccion — Menu de parametros P60_
Salidas binarias") X10:3/X10:7 DB@@/DO@2: Compatible con PCL (EN 61131-2), tiempo de muestreo 5 ms

"0"=0V ""=+24 V Atencién: jNo conectar a tensién externa!

Funcién X10:3 DB@@: asignado fijo con "/Freno", |4« = 150 mA, resistente al cortocircuito
X10:7 DO@2: Posibilidad de seleccion— Menu de parametros P62_, |5, = 50 mA, resistente al
cortocircuito
Salida de relé X10:4...X10:6 DO@1: Capacidad de carga de los contactos de relé U5 = 30 Vg, Imax = 800 mA
Funcién X10:4 DO@1-C: Contacto conjunto de relé - ” ,
X10:5 DO@2-NO: Contacto normalmente abierto P;)gatc:fodsc#aezelecmon — Ment de
X10:6 DO@2-NC: Contacto normalmente cerrado P -
Bus del sistema (SBus) X12:1 DGND: Potencial de Bus CAN segun especificacion CAN 2.0, parte A y B, técnica de
X12:2 referencia transmisién segun ISO 11898, max. 64 participantes, resistencia
X12:3 SC11: SBus alto final (120 Q) conectable a través de detector DIP
SC12: SBus bajo
. . Estandar EIA, 9600 baud, max. 32 participantes
Interface RS-485 X13:10 ST11:RS-485 + Longitud de cable méx. total 200 m (660 ft)
X13:11 ST12: RS-485 - > ) A -
Resistencia de terminacién montada de forma fija
Entrada TF/TH X10:1 TF1: Umbral de respuesta a Rtg > 2.9 kQ +10%

No en tipo MDF60A

Entrada encoder de motor) X15:

Encoder en tipo MDV60A Resolver en tipo MDS60A

Tipos permitidos de encoders: 2 polos, 7 Vac ef, 7 kHZ
Encoders sen/cos de 1 Vgg -
Encoder de 5 V-TTL
Encoder de 24 V-HTL

Alimentacion de encoders: + 24 V, |5, = 180 mA

Simulacion o

Salida de simulacion de encoderX14:

entrada de encoder externo”

Salida de simulacion de encoder: Entrada de encoder externo (max. 200 kHz):
Nivel de sefial segun RS-422 (5 V-TTL) jConectar Unicamente encoder con nivel
Numero de impulsos como en X15: (MDV60A) o | de sefial segun RS-422 (5 V-TTL)!

de forma fija 1024 impulsos/revolucion (MDS60A) | Alimentacion de encoders: + 24 V, |4y =
180 mA

Bornas de referencia

X11:4

X10:2/X10:10/X13:9

X13:7

AGND: Potencial de referencia para sefales analdgicas y bornas X11:1 y X11:5 (REF1/REF2).
DGND: Potencial de referencia para sefiales binarias, bus del sistema (SBus), encoder y resolver.
DCOM: Potencial de referencia para entradas binarias X13:1...X13:6 (D199...DIg5).

Seccioén permitida de cable

Un cable por borna: 0.20...2.5 mm? (AWG 24...12)
Dos cables por borna: 0.20...1 mm?2 (AWG 24...17)

1) La unidad pone a disposicién de las salidas de +24 V (VO24, DB@9J, DB@2, alimentacion del encoder) una corriente de I,sx = 400
mA. En el caso de que este valor no fuera suficiente, debera conectarse en X10:9 (VI24) una alimentacion de tension de 24 V.
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Abreviaturas

8 Abreviaturas e indice de palabras clave
8.1  Abreviaturas

COSQ Factor potencia del motor

Fa Fuerza axial sobre el eje de salida [N]

fin Frecuencia de alimentacion [Hz]

H Altitud de instalacion [m U. NN]
n Rendimiento

lg Corriente de magnetizacion [A]

lin Corriente de entrada [A]

I Corriente de desconexioén [A]

In=14 Corriente nominal [A]

lg Corriente de par [A]

ot Corriente total [A]

IP.. Proteccion

itot Relacion de transmision total

Samb Temperatura ambiente [°C]

JLast Momento de inercia para ser accionado [1 04 kgm2]
IMot Momento de inercia del motor [104 kgm?]
Jx Momento de inercia reducida al eje del motor [10* kgm?]
Jz Momento de inercia del ventilador pesado [10* kgm?]
kt Constante de par [Nm/A]
M, Par de salida [Nm]

Mg Par de frenado [Nm]
Mp/My Relacion par de aceleracion / par nominal del motor

Mg Par de arranque [Nm]

Na Velocidad de salida [1/min]
Npase Velocidad de base [1/min]

Ng Velocidad de entrada [1/min]
NMm Velocidad del motor [1/min]
Nsetp Velocidad nominal [1/min]

P, Potencia de salida [kW]

Pe Potencia de entrada matematica del reductor [kW]

PN Potencia nominal [kW]
Preduced Potencia reducida en relacion a la potencia nominal (kW]

Py =Poss |Pérdida de potencia (kW]
Rewmin Valor de resistencia min. de frenado para funcionamiento 4Q|[Q]

S.., %ED |Factor de duracién ciclica relativa y tipo de utilizacién cdf

T Duracién del ciclo [min]

t1 Tiempo de respuesta del freno del motor [107° §]

t2 Tiempo de reaccion del freno del motor [1 03 s]
Vin Tension de alimentacion V]

Viated Tension nominal V]

Vout Tension de salida V]

Z Frecuencia de arranque [1/h], [c/h]
Zy Frecuencia de arranque sin carga [1/h], [c/h]

MOVIDRIVE® MD_60A Operating Instructions

89



indice de palabras clave

8.2 Indice de palabras clave
A

Arrancar el motor
Consignas fijas 55
Especificacion analdgica de las consignas 54
Funcionamiento manual 56

Asignacion de resistencias de frenado, reactancias y filtros
Unidades de 230 V 25
Unidades de 400/500 V 23

Borna de apantallado de potencia 18

Bus de sistema (SBus)
Conexion 26

C

Conexién
Bus de sistema (SBus) 26
Encoder de valor absoluto 37
Encoder externo 40
Encoder HTL 37
Encoder sen/cos 35
Encoder TTL 36
Encoder y resolver, indicaciones generales 34
Interface RS-485 27
Opcion DIO11A 32
Opcion USS21A 28
Resolver 39
Simulacion de encoder incremental 41
Union maestro-esclavo 42

Conexion de la unidad basica
Equipo de control 21
Etapa de potencia y freno 20

Controladores de aislamiento para redes IT 14

D

Datos técnicos
Datos electronicos de las unidades bdsicas 88
Datos técnicos generales 78
Unidades de 230 V
Tamano1 84
Tamaho2 85
Tamaho 3 86
Tamaho 4 87
Unidades de 400/500 V
Tamano1 79
Tamano2 80
Tamaho 3 81
Tamaho 4 82
Tamaho 5 83

DBG11A
Cambio del idioma 47
Desarrollo de la puesta en marcha 49
Estructura del menu de puesta en marcha 48
Funciones para la puesta en marcha 47
Puesta en marcha del regulador de velocidad 51

Denominaciéon del modelo 7

Descripcion de las bornas
Opcion DIO11A 32

Unidad basica (etapa de potencia y equipo de control)
22

DIO11A
Conexion 32
Descripcion de las bornas 32

E

Encoder de motor
Conexion 35

Encoder externo
Conexion 40

Especificacion analdgica de las consignas 54

Estructura de la unidad
Tamano1 8
Tamano2 9
Tamaho 3 10
Tamaho 4 11
Tamaho 5 12

Etiqueta de servicio 77

Instalacion
Bobina de salida HD 16
Cable y fusibles 14
Conexion de puesta a tierra 14
Contactores de red y de frenado 14
de acuerdoa UL 17
En el motor para la clase de valor imite AoB 16
Espacio libre minimo 13
Filtro de red NF 16
Lineas de control aplantalladas 15
Pares de apriete de las bornas de potencia 13
Posicion de instalacion 13
Resistencia de frenado BW 15
Secciones de las lineas 14
Instalacion de acuerdoa UL 17
Instrucciones de funcionamiento
Display de 7 segmentos 66
Indicaciones basicas del teclado DBG11A 66

Interface RS-485, descripcion y conexion 27

L
Lista de fallos 71
Lista de parametros 57

M

Memoria de fallos 70
Mensaje de fallo 71

N

Notas de advertencia 4
Notas de seguridad 4, 6

(o)

Opciones
Instalacion y desmontaje 30
Posibilidades de combinacion 29
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Placa de caracteristicas 7
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con PC y MOVITOOLS 53
instrucciones generales 43
trabajos previos y material necesario 45

R

Reacciones de desconexion en caso de fallos 70
Reparacion 77

Reset 70

Resistencia de frenado BW
Asignacion 23

Resolver, conexion 39

S

Servicio 77

Simulacion de encoder incremental
Conexion 41
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Tarjeta de entrada/salida DIO11A
Conexion 32
Descripcion de las bornas 32

Teclado DBG11A
Edicion de parametros IPOS 68
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Servicio y piezas de repuesto

Alemania
Cébrica " Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 72 51) 75-0
entas, Servicio Ernst-Blickle-StraBe 42 - D-76646 Bruchsal Telefax (0 72 51) 75-19 70
Telex 7 822 391
Direccién postal: http://www.SEW-EURODRIVE.de
Postfach 3023 - D-76642 Bruchsal sew @ sew-eurodrive.de
Fabrica Graben SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 72 51) 75-0
Ernst-Blickle-StraB3e 1 Telefax (0 72 51) 75-29 70
D-76676 Graben-Neudorf Telex 7 822 276
Postfach 1220 - D-76671 Graben-Neudorf
Montaje Garbsen SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 51 37) 87 98-30
Servicio (cerca de Hannover) Alte Ricklinger StraBe 40-42 - D-30823 Garbsen Telefax (0 51 37) 87 98-55
Postfach 110453 - D-30804 Garbsen
Kirchheim SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 89) 90 95 52-10
(cerca de Munich) DomagkstraBe 5- D-85551 Kirchheim Telefax (0 89) 90 95 52-50
Langenfeld SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 21 73) 85 07-30
(cerca de Diisseldorf) SiemensstraBe 1 - D-40764 Langenfeld Telefax (0 21 73) 85 07-55
Meerane SEW-EURODRIVE GmbH & Co Teléfono (0 37 64) 76 06-0
(cerca de Zwickau)  Dankritzer Weg 1 - D-08393 Meerane Telefax (0 37 64) 76 06-30
Francia
Cébrica Haguenau SEW-USOCOME S.A. Teléfono 03 88 73 67 00
sg%fjo 48-54, route de Soufflenheim Telefax 03 88 73 66 00
B.P.185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew @ usocome.com
Fabrica Forbach SEW-EUROCOME S.A.
Zone industrielle Technopole Forbach Sud
B. P. 30269, F-57604 Forbach Cedex
lls/lont,ai_e Burdeos SEW-USOCOME Teléfono 05 57 26 39 00
O‘;irr;/ilr::;otécnica Parc d’activités de Magellan Telefax 05 57 26 39 09
62, avenue de Magellan - B. P.182
F-33607 Pessac Cedex
Paris SEW-USOCOME S.A. Teléfono 01 64 42 40 80

Zone industrielle, 2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil 'Etang

Telefax 01 64 42 40 88

Argentina

II‘;Iontaje Buenos Aires SEW-EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. (3327) 4572 84

ngﬁcsio Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax (3327) 45 72 21
Ruta Panamericana Km 37,5 sewar @ sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin

Australia

Montaje Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Teléfono (03) 93 38-7911

gg;’jf’; . 27 Beverage Drive Telefax (03) 93 30-32 31 +
Tullamarine, Victoria 3043 93 35 35 41

Sydney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Teléfono (02) 97 56-10 55

9, Sleigh Place, Wetherill Park Telefax (02) 97 56-10 05
New South Wales, 2164

Austria

Montaies » Viena SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Teléfono (01) 6 17 55 00-0

Ventas, Servicio Richard-Strauss-Strasse 24 Telefax (01) 6 17 55 00-30
A-1230 Wien

Bélgica

Il‘;lontaie Bruselas CARON-VECTOR S.A. Teléfono (010) 23 13 11

32%7; o Avenue Eiffel 5 Telefax (010) 2313 36

B-1300 Wavre

http://www.caron-vector.be
info@ caron-vector.be
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Servicio y piezas de repuesto i

Bolivia
La Paz LARCOS S.R. L. Tel. 02 34 06 14
Calle Batallon Colorados No. 162 Piso 4 Fax 02 357917
La Paz
Brasil
Fabrica Sao Paulo SEW DO BRASIL Teléfono (011) 64 60-64 33
gg%?csio Motores-Redutores Ltda. Telefax (011) 64 80-43 43
Caixa Postal 201-0711-970 sew.brasil @ originet.com.br
Rodovia Presidente Dutra km 213
CEP 07210-000 Guarulhos-SP
Canada
ﬂ‘;lontaie Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Teléfono (905) 7 91-15 53
sgf"f’s. 210 Walker Drive Telefax (905) 7 91-29 99
vicio i
Bramalea, Ontario L6T3W1
Colombia
ﬂ‘;lontaie Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. (0571) 5 47 50 50
sg%fjo Calle 22 No. 132-60 Fax (0571) 5 47 50 44
Bodega 6, Manzana B sewcol@andinet.com
Santafé de Bogota
Chile
ll‘;lontaie Santiago de Chile SEW-EURODRIVE CHILE Teléfono (02) 6 23 82 03+6 23 81 63
sg:"?s. Motores-Reductores LTDA. Telefax (02) 6 23 81 79
vicio ]
Panamericana Norte N° 9261
Casilla 23 - Correo Quilicura
RCH-Santiago de Chile
China
m‘;’r;gffe Tianjin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Teléfono (022) 25 32 26 12
Ventas, Servicio N.o. 4.1.6, 7th Avenue, TEDA Telefax (022) 25 32 26 11
Tianjin 300457
Dinamarca
ll‘;lontaie Copenhage SEW-EURODRIVEA/S Teléfono 4395 8500
sg%fjo Geminivej 28-30, P.O. Box 100 Telefax 4395 8509
DK-2670 Greve
Espaia
ﬂ‘;lontaie L Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Teléfono 9 44 31 84 70
entas, Servicio Edificio 302 - Parque tecnoldgico Telefax 9 44 31 84 71
E-48170 Zamudio (Vizcaya) sew.spain @ sew-eurodrive.es
Finlandia
ﬂ‘;lontaie Lahti SEW-EURODRIVE OY Teléfono (3) 589 300
sg%f’;o Vesimaentie 4 Telefax (3) 780 6211
FIN-15860 Hollola 2
Gran Bretana
"&’;’,’,’,{;’f Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Teléfono 19 24 89 38 55
Servicio Eegktérl?(gﬁ;r;dustnal Estate Telefax 19 24 89 37 02
GB-Normanton, West- Yorkshire WF6 1QR
Hong Kong
ﬂ‘;lontaie Hong Kong SEW-EURODRIVE LTD. Teléfono 2-7 96 04 77 + 79 60 46 54
sg%fjo Unit No. 801-806, 8th Floor Telefax 2-7 95-91 29

Hong Leong Industrial Complex
No. 4, Wang Kwong Road
Kowloon, Hong Kong
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Servicio y piezas de repuesto

India
Montaje Baroda SEW-EURODRIVE India Private Limited Teléfono 0 265-83 10 86
gg;’jf’; o Plot NO. 4, Gidc, Por Ramangamdi Telefax 0 265-83 10 87
Baroda - 391 243, Gujarat
Italia
Montaje Milan SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Teléfono (02) 96 79 97 71
ggf"f’s. Via Bernini,(14 Telefax (02) 96 79 97 81
vicio )
1-20020 Solaro (Milano)
Japon
"&’g:tt;'ée Toyoda-cho SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Teléfono (0 53 83) 7 3811-13
Servicio 250-1, Shimoman-no, Telefax (0 53 83) 7 3814
Toyoda-cho, Iwata gun
Shizuoka prefecture, P.O. Box 438-0818
Corea
Montaje Ansan-City SEW-EURODRIVE CO., LTD. Teléfono (0345) 4 92-80 51
ge""f’s. R 601-4, Banweol Industrial Estate Telefax (03 45) 4 92-80 56
ervicio Unit 1048-4, Shingil-Dong, Ansan 425-120
Malasia
"&'g”:tt:é'e Johore SEW-EURODRIVE Sdn. Bhd. Teléfono (07) 354 57 07 + 3 54 94 09
Servicio 95, Jalan Seroja 39 Telefax (07) 3 5414 04
81100 Johore Bahru, Johore
México
Tultitlan SEW-EURODRIVE, Sales and Distribution, Teléfono 00525 8 88 29 76
S.A.de C.V. Telefax 00525 8 88 29 77
Boulevard Tultitlan Oriente #2 “G” scmexico @ seweurodrive.com.mx
Colonia Ex-Rancho de Santiaguito
Tultitlan, Estado de Mexico, Mexico 54900
Holanda
II‘;Iontaje Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Teléfono (010) 4 46 37 00
sentas Industrieweg 175 Telefax (010) 4 15 55 52
NL-3044 AS Rotterdam
Postbus 10085, NL-3004AB Rotterdam
Nueva Zelanda
Montaje Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Teléfono (09) 2 74 56 27
yentas P.O. Box 58-428 2740077
82 Greenmount drive, East Tamaki, Auckland  Telefax (09) 274 0165
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Teléfono (09) 3 84 62 51
10 Settlers Cresent, Ferrymead Telefax (09) 3 84 64 55
Christchurch sales @ sew-eurodrive.co.nz
Noruega
Montaies . Moss SEW-EURODRIVE A/S Teléfono (69) 24 10 20
Ventas, Servicio Solgaard skog 71, N-1539 Moss Telefax (69) 24 10 40
Paraguay
Asuncién EQUIS S. R. L. Teléfono (021) 67 21 48
Avda. Madame Lynchy y Sucre Telefax (021) 67 21 50
Asuncion
Peru
II‘;lontaje Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES  Teléfono (511) 349-52 80
sg%fjo S.AC. Telefax (511) 349-30 02

Los Calderos # 120-124
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima

sewperu@terra.com.pe
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Servicio y piezas de repuesto i

Portugal
Montaies . Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Teléfono (231) 20 96 70
Ventas, Servicio Apartado 15, P-3050 Mealhada Telefax (231) 20 36 85
Singapur
II‘;Iontaje Singapur SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Teléfono 8 62 17 01-705
sg%f';o N° 9, Tuas Drive 2 Telefax 8 61 28 27
Jurong Industrial Estate, Singapore 638644 Telex 38 659
Jurong Point Post Office
P.O. Box 813, Singapore 91 64 28
Rep. Sudafricana
II‘;Iontaje Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED Teléfono (011) 49 44 380
sg%f';o Eurodrive House Telefax (011) 49 42 300
Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads
Aeroton Ext. 2
Johannesburg 2013
P.O. Box 27032, 2011 Benrose, Johannesburgo
Ciudad del Cabo SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED Teléfono (021) 511 09 87
Rainbow Park Telefax (021) 5 11 44 58
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens, 7441 Cape Town
P.O.Box 53 573
Racecourse Park, 7441 Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED Teléfono (031) 700 34 51
39 Circuit Road Telex 622 407
Westmead, Pinetown
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Suecia
II‘;Iontaje Jonképing SEW-EURODRIVE AB Teléfono (036) 34 42 00
sgfjf'jm Gnejsvégen 6-8, Box 3100 Telefax (036) 34 42 80
S-55303 Joénkdping Telex 70162
Suiza
ﬂ‘;lontaie Basel Alfred Imhof A.G. Teléfono (061) 4 17 17 17
sg:"?s. Jurastrasse 10 Telefax (061) 417 17 00
vicio . .
CH-4142 Minchenstein near Basel
Tailandia
Montaje Chon Buri SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Teléfono 0066-38 21 45 29/30
Bangpakong Industrial Park 2 Telefax 0066-38 21 45 31
700/456, M007, Tambol Bonhuaroh
Muang District, Chon Buri 20000
Turquia
Il‘;lontaie Estambul SEW-EURODRIVE Teléfono (216) 4 41 91 63 +
sg;’;;";o Hareket Sistemleri Ticaret Ltd. Sirketi 4419164+3838014+3838015
Bagdat Cad. Koruma Cikmazi No. 3 Telefax (216) 3 05 58 67
TR-81540 Maltepe ISTANBUL
Uruguay
Montevideo SEW-EURODRIVE S. A. Sucursal Uruguay Teléfono 0059 82 9018 189

German Barbato 1526
CP 11200 Montevideo

Telefax 0059 82 9018 188
sewuy @sew-eurodrive.com.uy
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Servicio y piezas de repuesto

USA

Fabrica
Montaje
Ventas, Servicio

Greenville

SEW-EURODRIVE INC.
1295 Old Spartanburg Highway
P.O. Box 518, Lyman, S.C. 29365

Teléfono (864) 4 39 75 37

Telefax Sales (864) 439-78 30
Telefax Manuf. (864) 4 39-99 48

Montaje
Ventas
Servicio

San Francisco

SEW-EURODRIVE INC.
30599 San Antonio Road
P.O. Box 3910, Hayward, California 94544

Teléfono (510) 4 87-35 60
Telefax (510) 4 87-63 81

Philadelphia/PA

SEW-EURODRIVE INC.
Pureland Ind. Complex

200 High Hill Road, P.O. Box 481
Bridgeport, New Jersey 08014

Teléfono (856) 4 67-22 77
Telefax (856) 8 45-31 79

Dayton

SEW-EURODRIVE INC.
2001 West Main Street, Troy, Ohio 45373

Teléfono (513) 3 35-00 36
Telefax (513) 2 22-41 04

Dallas

SEW-EURODRIVE INC.
3950 Platinum Way, Dallas, Texas 75237

Teléfono (214) 3 30-48 24
Telefax (214) 3 30-47 24

Venezuela

Montaje
Ventas
Servicio

Valencia

SEW-EURODRIVE Venezuela S. A.
Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319
Zona Industrial Municipal Norte, Valencia

Teléfono (041) 24 32 32
Telefax (041) 25 49 16

03/2000




Notas

08/2000

EURODRIVE



Notas

08/2000
EURODRIVE




Notas

08/2000

EURODRIVE






