Molo-edtore | Accionamenios Eleciricas\ Driv Aulomation\Senigos N0

)

r/“»\’

B

§

I |

MOVIDRIVE® MDX61B FA361771
Carta de expansao DIP11B para
Encoder Absoluto

Edicdo 08/2004 M
11267356 / PT anual




SEW-EURODRIVE - Driving the world




1 Notas IMPOrtantes.........cooviiiiiiiiiisrrrr e snmn e s e e s s n e nnnnn 4
2 Descrigéo Lo Lo =3 53 =1 o - 5
21 Areas de apliCaga0 .......coooiiiiiii i s 5
2.2 Encoders absolutos utilizados.............cciiiiiiiiiii e 5
2.3 DIP11B e processamento no IPOSPIUS® et 6
DA S B 1= (=Yoo= To R o (o I =Y o o T LY oSS 7
2R I \" (o) | (o] 4= Toz=To o [0 =1 o (oo Lo [= ] S 7
2.6 FUNGOES A CONIOIO ....evviiiiieiiee e e e e e e e e e eeeees 8
3 Instrugdes de instalagdo / montagem .........cccccociirincicireress s e 9
3.1 Informagdes no caso da combinagao de DIP11B com DIO11B ................... 9
3.2 Instalagdo da carta opcional DIP11B ..o 10
3.3 Ligagao e descrigao dos terminais da opgéo DIP11B..........ccccvviiiieeeerneeennn. 12
3.4 Ligacao do encoder abSOlUtO .........uuueiiieieieii e 13
4 Elaboragao do Projecto ... e 14
4.1 SeleCGA0 dO BNCOAET .......ueeiiiiiieiie it 14
4.2 Parametrizaglo ........ccccueeieiiieeie e a e 16
4.3 Elaboracgao do projecto com tenséo externa de alimentagdo de 24 V......... 16
4.4  Parametrizag@o dOS €NCOAEIS ........ceevvvieiiiuiiiiieieie e e e e ee e e e e e eeeeeeeeaaeennaee 16
5 Colocagdao em funcionamento........cccccciieiiieccccccsssmnecrrrrr s 18
5.1 Instrugdes gerais para a colocagdo em funcionamento...............ccccceeeeenneee 18
5.2 Colocagao em funcionamento com PC e MOVITOOLS® ..o, 19
5.3 Colocacdo em funcionamento manual.............ccccoeooeiiiiiiiiiiiiiiiicceeee e 38
6 Fungoes da unidade.......cccccccceiiriiiiiiniininirrrrrrrrssssse s ss s s s s e n s e s e e s nmnnnnnnns 41
6.1 AValiaG80 dO ENCOAET .......ooiiiiitieee et 41
6.2 Funcgdes relevantes para encoders absolutos ...............eceiiiiiieiiieeeeeeeeen, 41
6.3 Valores iNAICAAOS ......coiiiiei et 42
6.4 Método de diagndstico no programa Shell............occcoviiiiiiiiiiiiiee 43
7 Parametros IPOSPIUS® o ettt s s naes 44
7.1 DescCricao dOS PArAmEtrOS .......uuiiieieie e e e e e e e e ee e 44
LI = =TT o] Lo [=TR- T o] e V- T 46
8.1 Sistema de armazenamento vertical com posicionamento por
BUS @MPlI@AO....ceeiieeee e 46
ETOZZN B =Y Tor o= To I {1 Lod o] o - | S SO S 47
9 Mensagens de irregularidade.........ccccviiiiememmneincsrrr s 49
9.1  MOVIDRIVE® MDX61B com a opga0 DIP11B .....c.cvvuveeeeeceeeeeeeeeen. 49
10 INfOrmMaga0 TECNICA.....cciiiiiii i sss e e e s smnm e e e e e e e e e e e s nnnnen 50
10.1 Informacao electronica da opgao DIP11B..........coooiiiiiiiiiieeeeee e, 50
T 1T TP 51

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expanséao DIP11B para Encoder Absoluto




1 E! Notas importantes

1 Notas importantes

VAN

Documentagéao

Instrugées de
seguranca e de
adverténcia

+ Este manual ndo substitui as Instru¢gées de Operagao detalhadas!

+ Ainstalagcao e colocacdo em funcionamento devem ser efectuadas exclusiva-
mente por electricistas com formag¢ao adequada sob observagdo e cum-
primento dos regulamentos sobre a preven¢ao de acidentes em vigor e as
Instrugdes de Operagao MOVIDRIVE® MDX60B/61B!

» Leia este manual até ao fim com atencao antes de iniciar os trabalhos de instalagao
e colocagao em funcionamento de controladores vectoriais MOVIDRIVE® em con-
junto com a opcéao DIP11B.

» Além deste manual do utilizador para a op¢ao DIP11B, deve encomendar a SEW-
EURODRIVE as seguintes publicagdes:

« Manual do sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B
+ Manual do Sistema de Posicionamento e Controlo Sequencial IPOSPUs®

* Neste manual, as referéncias séo indicadas com "->". Por exemplo, (-> Sec. X.X)
significa que pode encontrar na secg¢do X.X do manual informagdes adicionais sobre
0 assunto.

» Para um funcionamento sem problemas e para manter o direito a garantia, & neces-
sario considerar sempre as informacdes contidas na documentagéo.

Siga sempre as instrucoes de seguranca e de adverténcia contidas neste manual!

Perigo eléctrico.
Possiveis consequéncias: danos graves ou morte.

Perigo mecanico.
Possiveis consequéncias: danos graves ou morte.

Situagao perigosa.
Possiveis consequéncias: danos ligeiros.

Situagao critica.
Possiveis consequéncias: danos na unidade ou no meio
ambiente.

Conselhos e informagdes Uteis.

QIO 2>
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Descrigao do sistema
Areas de aplicacao

2 Descricao do sistema

A carta de expansao DIP11B para encoder absoluto expande o sistema MOVIDRIVE®
para incluir uma ligagéo SSI para encoders absolutos. Esta ligagdo possibilita fun¢des
de posicionamento que podem ser implementadas com IPOSPIUs® ¢ que oferecem as

N&o é necessario nenhum percurso de referéncia quando o sistema é iniciado ou em
caso de falha no sistema de alimentagao.

O posicionamento pode ser levado a cabo usando um encoder absoluto ou através
de um encoder incremental/resolver instalado no motor.

Substituigdo de interruptores de posicionamento ao longo da distancia de percurso,

Processamento livre da posi¢do absoluta no programa IPOSPIUS®.

Podem ser usados tanto motores sincronos como assincronos em todos os modos
de operagéo MOVIDRIVE® (P700/701).

O encoder absoluto pode ser instalado tanto no motor como ao longo do percurso
(por ex. armazém com sistema de armazenamento vertical).

Ajuste facil do encoder através da inicializacdo e colocagdo em funcionamento

Posicionamento sem fim quando em conjunto com a fungdo "Modulo" activada.
Consulte as informagées do manual "IPOSPUS®" ¢ do manual do sistema

MOVIDRIVE® MDX60B/61B (— Secgéao "Descrigbes dos parametros").

2.1 Areas de aplicacao
seguintes possibilidades:
mesmo sem resposta do encoder.
guiadas.
2.2 Encoders absolutos utilizados

A opgdo DIP11B apenas podem ser ligados encoders especificados na tabela seguinte.

Fabricante | Designagao do Referéncia Observagoes
encoder
Heidenhain = ROQ 424 (AY1Y) 312 219-67 Encoder rotativo
T&R CE58 Cx58xxxSSI Encoder rotativo
T&R CE65 Cx65xxxSSI Encoder rotativo
T&R CE100MSSI Cx100xxxMSSI Encoder rotativo
T&R T&R ZE65 Zx65xxxSSlI Encoder rotativo
T&R LAG6K - Sensor de distancia linear
T&R LE100 SSI LE100SSI Instrumento laser de medigéo da distancia
T&R LE200 2200-00002 Instrumento laser de medigéo da distancia
Leuze BPS37 BPS37xx MA4.7 Sistema de medicédo de cédigo de barras
Leuze Leuze OMS1 Encoder laser
Leuze OMSE2 OMS2xx PB Encoder laser
Sick ATM60 ATM60 AxA12*12 Encoder rotativo
Sick DME 3000 DME 3000-x11 Instrumento laser de medic¢édo da distancia
2{:‘; I . Sick DME 5000 DME 5000-x11 Instrumento laser de medicgo da distancia
Stegmann AG100 MSSI | — Encoder rotativo
Stegmann AG626 ATM60 AxA12*12 Encoder rotativo
Stahl WCS2 WCS2-LS311 Sensor de distancia linear
Stah Stahl WCS3 WCS3-LS311 Sensor de distancia linear
VISOLUX EDM - Instrumento laser de medic¢édo da distancia
IVO IVO GM401 GM401.x20 xxxx Encoder rotativo
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Descrigao do sistema
DIP11B e processamento no IPOSplus®

2.3 DIP11B e processamento no IPOSP/Us®

Controlo directo
da posi¢cdo com
encoder abso-
luto (caso 1)

Controlo da posi-
¢ao com encoder
incremental ins-
talado no motor e
processamento
da posicao do
encoder abso-
luto no programa
IPOSP!Us® (caso 2)

Encoder
absoluto

Viae  max I‘Hﬂ
Gerador | +1 +

) 4»0 p| Controlador |- )—=| Controlador- |—pm=|
de perfil da posigéo n

n

actual

53645APT

No IPOSPUs® ga-se um controlo directo da posicao através do encoder absoluto
ligado através da opgao DIP11B.

E sempre necessario um encoder incremental/resolver (X15) no motor para o con-
trolo da velocidade.

Compensacao automatica do escorregamento entre o encoder incremental/resolver
do motor e o encoder absoluto.

No IPOSPIUs® s30 processados comandos de posicionamento, como por ex.,
"GOA..." com referéncia a posigéo actual fonte (neste caso: o encoder absoluto
ligado a DIP11B).

A resposta dindmica que pode ser obtida depende das propriedades e da instalagao
do encoder absoluto bem como da resolugao da posicao.

Encoder
absoluto
Variavel
Ko sistema|™® DIP (= 11“
Viax  Qmax {:I il

i I

GO Wait... +
Gerador Controlador )
de perfil [ O - Ot Controlacor- |

JMP H... _ da posigao _
I POS n

Programa
IPOS™*

53646APT

O controlo da posigéo ocorre no IPOSPUS® com o encoder de motor instalado no
motor.

E sempre necessario um encoder incremental/resolver no motor para o controlo da
velocidade.

A elevada resposta dindmica do controlador vectorial pode ser usada directamente
para o posicionamento.

A informacao da posicdo do encoder absoluto é automaticamente reflectida numa
variavel IPOSPIUS® ¢ pode ser processada e controlada usando o programa.

O uso da opgéo DIP11B elimina a necessidade do percurso de referéncia.
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Deteccao do encoder

Processamento
da posicao do
encoder abso-
luto no programa
IPOSP!Us® (caso 3)

Encoder
absoluto

Variavel
-
do sistema DIP I‘“ﬂ

|

53647APT

A informacao da posi¢cdo do encoder absoluto é automaticamente reflectida numa
variavel IPOSPIUS® ¢ pode ser processada e controlada usando o programa.

A DIP11B pode ser usada em particular para substituir aplicagées nas quais o posi-
cionamento seria normalmente realizado com velocidade rapida/lenta através de
varios sensores de proximidade.

N&o é necessario um encoder incremental/resolver no motor para o controlo da velo-
cidade. Pode ser usado um motor assincrono standard.

2.4 Detecgao do encoder

A distancia do percurso do sistema pode ser deslocada através de parametros den-
tro da gama de detecgao do encoder. Isto significa, que o encoder pode ser instalado
em qualquer posicao sem que ocorra uma mudanga de posi¢gao na distancia do
percurso.

O sentido de contagem pode ser configurado através de parametros.

Em caso de substituicdo de um encoder, a colocagao em funcionamento e inicia-
lizagdo pode ser novamente feita através do MOVITOOLS®. Também é possivel
alterar os varios parametros através da consola DBG60B.

A unidade esta equipada com uma fungao de configuragao automatica de para-
metros no caso do encoder ser substituido.

2.5 Monitorizagdo do encoder

A opcéo DIP11B esta equipada com os seguintes mecanismos de monitorizagéo e
correcgao. Estes mecanismos sao necessarios pois a interface SSI ndo possui uma
segurancga de protocolo propria.

Se suportado pelo encoder: avaliacdo de uma falha na alimentagao ou de um bit de
erro (bit 25).

Verificagdo da plausibilidade da posi¢do actual sinalizada pelo encoder.

Compensacao de tempos de espera devido a ciclos de leitura do encoder ("refresh
time").
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Descrigao do sistema
Funcdes de controlo

Funcgébes de controlo

Funcgao Touch-Probe

A fungéo Touch-Probe permite detectar e registar a posi¢éo actual do encoder abso-
luto com um tempo de atraso reduzido através de uma entrada binaria. Desta forma,
& possivel por ex., detectar com precisao posigdes através de sinais de interruptores
de proximidade e processa-las no programa.

Override

No caso do controlo directo da posi¢do do encoder absoluto ligado ao sistema, o
override activo também actua directamente nos parametros de percurso programa-
dos.

Fungao modulo

Aplicagdes de rotacao infinita, por ex., esteiras transportadoras ou mesas rotativas,
podem ser reflectidas e representadas no formato modulo (360° A 216 Bit).

Nao ocorre nenhuma perda de posigdo (mesmo no caso de uma relagao de trans-
miss&o i com um numero elevado de casas decimais).

A funcao de monitorizagao da area de representacado do encoder esta desactivada,
i.e., 0 posicionamento pode dar-se infinitamente sem perda da posic¢ao.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expansédo DIP11B para Encoder Absoluto




Instrugoes de instalagao / montagem
Informacdes no caso da combinacéo de DIP11B com DIO11B

3 Instrugoes de instalagao / montagem
3.1 Informagdes no caso da combinag¢ao de DIP11B com DIO11B

A carta opcional DIP11B tem que ser instalada no slot de expanséo. Todos os parame-
tros relevantes para a DIP11B podem ser configurados através da consola DBGG60B.

Observagéao da O MOVIDRIVE® MDX61B permite a atribuicdo de oito terminais de entrada e oito ter-

atribuig¢do dos minais de saida binarios numa carta opcional. No caso da opgao DIP11B ser utilizada

terminais em conjunto com a carta opcional DIO11B ou em conjunto com uma opg¢ao de bus de
campo, observe a atribuicdo dos terminais de entrada e saida apresentada nas tabelas
seguintes.

Atribuigao dos ter-
minais de entrada

Funcao Opgao
DIO11B DIP11B DIO11B DIP11B
Variavel H483 H520
DIP11B com
DIO11B 6..13 14 ... 21 8..15 16 ... 23
Ler terminais  Bit DIP11B COrT
com ou sem carta _ _
de bus de 6..13 8..15
campo
Terminal de DI10 ... DI17
entrada
DIP11B com sim - sim -
DIO11B
Parametro 61..
efectivo para DIP11B comousem | — sim - sim
carta de bus de
campo
Atribuigéo dos ter-
minais de saida - .
Fungao Opcao
DIO11B DIP11B
Variavel H480
DIP11B com DIO11B 0..7 8..15
Atribuir terminais com  Bit DIP11B com ou sem
carta de bus de - 0..7
campo
Terminal de saida DO10 ... DO17
DIP11B com DIO11B sim -

Parametro 63..
efectivo para DIP11B com ou sem cartade | — sim

bus de campo

A atribuicdo e leitura de terminais com variaveis € sempre possivel, seja qual for a
opc¢ao adicional usada com a opgéo DIP11B. No caso da opgao DIP11B ser utilizada
em conjunto com uma carta de bus de campo, os terminais de bus de campo virtuais
sO estdo disponiveis no programa IPOSPUS® através da leitura dos dados de saida do
processo (GETSYS Hxxx PO-DATA).
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Instrugoes de instalagao / montagem
Instalagao da carta opcional DIP11B

3.2 Instalagao da carta opcional DIP11B

Antes de
comecgar

A carta opcional DIP11B s6 pode ser usada nos MOVIDRIVE® MDX61B dos
tamanhos 1 a 6.

Nao é possivel combinar a opgao DIP11B com outras opgoes!

A carta opcional DIP11B tem que ser instalada no slot de expansao.

Observe as notas seguintes antes de efectuar a instalagdo ou remogao da carta
opcional:

Desligue a tens&o no controlador vectorial. Corte a tensdo de alimentagéo de 24 V¢
e a tensé&o do sistema.

Tome as devidas precauc¢des para eliminar quaisquer cargas eléctricas do seu corpo
antes de tocar em qualquer carta opcional (pulseira de descarga, sapatos conduto-
res, etc.).

Remova a consola de operacdo e a tampa da frente antes de instalar a carta
opcional.

Volte a montar a consola de operacao e a tampa da frente depois de ter instalado
a carta opcional.

Guarde a carta opcional na sua embalagem de origem e volte a retira-la da embala-
gem apenas antes de efectuar a sua nova instalagao.

Pegue na carta apenas pela extremidade. Nao toque em nenhum elemento
electronico.
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Instrugoes de instalagao / montagem
Instalagao da carta opcional DIP11B

Instalagéao e
remogéao de uma
carta opcional

53001AXX

Fig. 1: Instalacdo de uma carta opcional no MOVIDRIVE® MDX61B dos tamanhos 1 — 6

1. Desaperte os dois parafusos de fixacdo do suporte da carta opcional. Retire o
suporte da carta opcional do slot exercendo a mesma pressdo em ambos os lados
(n&o torga!).

2. Desaperte os dois parafusos de fixagao do suporte da carta opcional da chapa de
protecgéo preta. Remova a chapa de protecgéao preta.

3. Instale a carta opcional com os parafusos de fixacdo e alinhe-a de forma que os
parafusos caibam exactamente nos orificios do suporte.

4. Volte a montar o suporte com a carta montada no slot exercendo uma pressao
moderada. Volte a fixar o suporte da carta opcional com os dois parafusos de
fixagao.

5. Para remover uma carta opcional siga os passos na ordem inversa.
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Instrugoes de instalagao / montagem
Ligagao e descrigdo dos terminais da opgéo DIP11B

3.3 Ligacao e descricao dos terminais da opg¢ao DIP11B

Referéncia

Opcao "Carta de expansao para encoder absoluto do tipo DIP11B": 824 969 5

A carta opcional DIP11B s6 pode ser instalada em conjunto com o MOVIDRIVE®
MDX61B dos tamanhos 1 a 6.

A carta opcional DIP11B tem que ser instalada no slot de expansao.

EsEhientalids Descrigao Terminal Fung¢ao
DIP11B
T pp— X60: Ligagao das entradas X60:1...8 | Ligacao das entradas binarias DI10 ... DI17 isolada através de
DIP11B binarias optoacoplador (Rj=3 k, I;=10 mA, intervalo de amostragem:
=l 1 ms, compativel com PLC)
I % Nivel de sinal (de acordo com EN 61131-2):
1= o ""=+13V ...+30V
H I 2 "0"=-3V..+5V
e
0= X60:9 Referéncia DCOM para as entradas binarias
Hl=d0 X60:10 Potencial de referéncia DGND para sinais binarios 24VIN
___ (X61:9):
=g - sem shunt X60:9-X60:10 (DCOM-DGND) —> entradas
Hi=d — binarias isoladas
0= Q » com shunt X60:9-X60:10 (DCOM-DGND) — entradas
= binarias nao isoladas
:E 9 X61: Ligagao das saidas binarias | X61:1...8 | Ligacdo das saidas binarias DO10 ... DO17 (tempo de
o resposta 1 ms, compativel com PLC)
Nivel do sinal (Nao ligar tensdes externas nas saidas
binarias!):
""=24V
"0"=0V
Entrada de tens&o de alimentagéo 24VIN:
X61:9 Obrigatdria para saidas binarias e encoder (potencial de
referéncia DGND)
X62: Ligagao do encoder absoluto | X62:1 Dados +
X62:3 Ciclo +
X62:5 DGND
X62:6 Dados -
X62:8 Ciclo —
X62:9 Saida de 24 V
R
X
53680AXX
Entrada de A entrada de tens&o 24VIN (X61:9) serve como tensdo de alimentacdo de +24 V para

tensdo 24 VIN

as saidas binarias DO10 ... DO17 e para o encoder absoluto. O potencial de referéncia
€ DGND (X60:10). Se a tensao de alimentagéo +24 V nao estiver ligada, as saidas bina-
rias ndo fornecem nenhum nivel de sinal e o encoder absoluto ndo recebe tensao de
alimentacao. A tensdo de alimentagao +24 V também pode ser ligada a partir da ligagao
X10:8 da unidade base, se ndo for ultrapassada a carga total de 400 mA (limite de
corrente em X10:8).

X60

ov DGND

24V ——— 24VIN

53669AXX
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3.4 Ligacado do encoder absoluto

Notas gerais de .
instalagao

Esquema de
ligagbes

#—— Dados + 1

i @\* b a— ~———Dados - 6
! s — Cyclo+ 3

' f? . Cyclo— 8

| ‘ ‘ ‘ ' GND 5

24 Vout 9

Comprimento max. do cabo da opg¢do DIP11B (controlador vectorial — encoder
absoluto):

100 m (330 ft) com capacitancia do cabo 120 nF/km (193 nF/mile)
Seccéo recta dos condutores: 0,20 ... 0,5 mm (AWG24 ... 20)

Use cabos blindados com pares de condutores torcidos e efectue a ligacao da blin-
dagem através de uma grande area nas duas extremidades:

— do lado do encoder no bucim ou no conector do encoder

— na entrada do controlador vectorial através da caixa da ficha Sub-D ou

— na abragadeira metalica / na abracgadeira de alivio de tensdo na base do contro-
lador vectorial

Passe o cabo do encoder separado dos cabos de poténcia.

max. 100 m (330 ft)

z

b 4

06675APT

Fig. 2: Ligagédo do encoder absoluto a opgdo DIP11B com tenséo de alimentacdo de 24 V¢
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Elaboragao do projecto
Seleccao do encoder

4 Elaboracgao do projecto
4.1 Selecg¢ao do encoder

Encoders
"multiturn”

Exemplo

Ao escolher o encoder absoluto, deverao ser considerados os seguintes pontos para
que sejam alcangadas as caracteristicas de percurso 6ptimas € uma boa dindmica do
sistema:

A medicao da posicao deve ser realizada sem escorregamento.

Os encoders devem ser operados em sentido positivo através da correia dentada.
Evite qualquer atrito com a roda.

A medicao da posicao deve ser realizada de forma rigida.

Evite elasticidade e folgas.

A resolugao da medicido da posicao deve ser a maior possivel.
Quanto mais incrementos o encoder contar por unidade de distancia,

— tanto maior é a exactidao com que este se aproxima da posi¢gao de destino
— tanto maior é a rigidez com que se pode ajustar o sistema de controlo.

O "Refresh time" (tempo que o encoder absoluto leva a determinar uma nova posi-
¢ao actual) deve ser inferior a 1 ms.

Este valor determina decisivamente as caracteristicas da dinamica do acciona-
mento.

A posicao actual fornecida pelo encoder absoluto ndo deve ser arredondada
nem filtrada, pois em tal caso, a dindmica do accionamento sera fortemente
reduzida.

Os encoders que podem ser usados com a opgéo DIP11B estdo divididos em trés
categorias:

Encoders "multiturn”, por ex. T&R CE58, CE 65, Sick ATM60
Instrumentos laser de medi¢ao da distancia, por ex. T&R LE200, Sick DME5000

Instrumentos lineares de medigéo da distancia, por ex. Leuze BPS37, Stahl WCS2,
Stahl WCS3

A aplicagdo ideal para o uso de encoders "multiturn” é quando a forga é transmitida
de forma positiva do veio do motor para a carga.

Neste caso, o encoder absoluto pode ser instalado no veio do motor do acciona-
mento. Os custos de instalacdo sao reduzidos e a resolugdo do encoder é normal-
mente elevada devido a relagdo de transmissao.

Se a medigao da posicgao for realizada através de um encoder incremental (encoder
sincrono), é essencial garantir uma relagcéo de transmisséo suficiente entre o enco-
der e a corrente dentada. A relagdo da resolu¢do da posigcédo entre o encoder do
motor e o encoder sincrono ndo deve ser superior a um factor de 8.

Accionamento de trajecto com os seguintes dados:

Moto-redutor: R97DV160L4BMIG11, i = 25,03
Didmetro da roda motriz: 150 mm

Didmetro da roda do encoder: 65 mm

Encoder T&R CE65MSSI com: 4096 x 4096 incrementos

Calculo da resolugao da posicao com o encoder instalado no veio do motor:
— i x4096/ (r x 150 mm) = 217 Inc/mm
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Instrumentos
laser de medicao
da distancia

Medicao
material com
régua metalica

Calculo da resolugéo da posi¢ao com o encoder instalado no trajecto:
— 4096 / (mr x 65 mm) = 20 Inc/mm

Resultado: a relagdo da resolugéo da posigdo do motor/trajecto € 10,9 (superior a 8).
O diametro da roda do encoder deve ser reduzido.

A medigao da distancia com sistemas de laser baseia-se numa medi¢cao em tempo de
execugao com impulsos de feixes infra-vermelhos. Para que se possa determinar atra-
vés deste método, um valor exacto da posi¢édo, é necessario que sejam processados
no encoder varios valores de medicao. Isto tém como resultado neste tipo de sistemas,
um tempo de espera (atraso) durante a medi¢édo da posi¢ao de até 50 ms. Este tempo
de espera actua de forma negativa sobre a propriedades da dindmica e precisdo na
posicao do accionamento.

Por esta razéo, observe por favor os seguintes pontos ao usar e configurar instrumentos
laser de medigao da distancia:.

* Instale o sistema de medigéo de forma que este ndo possa oscilar durante o seu fun-
cionamento, por ex., no caso de accionamentos de trajecto para sistemas de arma-
zenamento vertical. Em tais aplicagbes, instale o sistema de medigédo na base, pois
caso contrario, oscilagdes da torre poderao afectar negativamente a medigéo.

* A aceleragao maxima do accionamento nao deve ser superior a 0,8 ms—2.

* As caracteristicas do encoder tém normalmente como resultado, uma preciséo da
posi¢cado ndo superiora+ 1 ... 3 mm.

* O elevado tempo de espera

— pode exigir em certos casos, uma redugdo drastica do pré-controlo da velocidade
(P915).

— limita a amplificagdo do controlador da posicao (P910) a valores pequenos
(0,1 ... 0,4). Por conseguinte, ndo pode ser alcangada uma dindmica elevada.

* Ha um erro de atraso que depende da velocidade, que torna mais dificil a monitori-
zagao do accionamento (paragem com atraso em caso de ocorréncia de uma falha).

Este sistema funciona de forma idéntica a um encoder "multiturn”. Neste sistema nao
ha célculo do valor médio, e por conseguinte, o sistema ndo esta sujeito a um atraso
durante a medigao da posigao.

Um sistema linear de medicao dispde das seguintes vantagens:
* Nao ha redugao da dindmica

+ E possivel um pré-controlo da velocidade (P915) de 100%, ou seja, ndo existem
erros de atraso dependentes da velocidade

» As funcdes de monitorizagdo sdo completamente eficazes; é possivel uma pequena
janela de erro de atraso.

Desvantagens de um sistema linear de medigao:

» Resolugao da posicdo de 0,8 mm. A precisao de posicionamento necessaria nao
deve ser inferior a + 2 mm.

* Instalagdo mecanica relativamente complexa devido a necessidade de instalar a
régua metélica.
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4.2 Parametrizacdo

Informacgao acerca da elaboracao do projecto do sistema absoluto de medigao da
posigao:

A gama de medigao do sistema de medi¢ao escolhido tem que ser superior a distancia
a abranger. Isto significa, a gama de deteccgdo [2] tem que ser superior a gama de
trabalho necessaria [1] (— ver figura seguinte).

Configuragao do encoder

A
[

2-31_1 _|
/]

X [inc.]

~(2-31 1)
[2]

54490APT

4.3 Elaboragao do projecto com tensdo externa de alimentagao de 24 V

A opcao DIP11B requer uma tensdo de 24 V¢ alimentada através do terminal X61:9
(24VIN). A tensé@o de alimentagéo +24 Vs também pode ser ligada a partir da ligagao
X10:8 (VO24) da unidade base, se néo for ultrapassada uma carga de 400 mA. Se este
valor é excedido, por ex., devido a terem sido instaladas opg¢bes adicionais, a carta
opcional DIP11B tem que ser alimentada através de uma fonte de alimentagcao externa.

4.4 Parametrizagdo dos encoders

Os seguintes pontos tém que ser observados e considerados no design e parametriza-
¢ao dos encoders aqui apresentados.

+ HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)

E suportada a versdo SSI com 10 ... 30 V. A designagao do tipo especifica todas as
condigbes adicionais.

+ T&R CE 58, CE 65, CE 100 MSSI, LE 100 SSI, LE 200, LA 66K-SSI, ZE 65

Tém que ser configurados 24 bits de dados e os bits do sinal tém que ser progra-
mados para o 0 légico. No 25° bit pode existir 0, um erro ou um bit de falha de
energia. Nao séo avaliados outros bits especiais apos esta posi¢ao. A versao de
25 bits n&o é suportada.

O cddigo de saida tem que ser programado para "Gray".

O modo de saida tem que ser configurado para "Direct".

A interface tem que ser configurada para "SSI".

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expansédo DIP11B para Encoder Absoluto




I

Elaboracao do projecto
Parametrizacao dos encoders

STEGMANN AG100 MSSI, AG626, ATM60
Apenas é suportada a versao de 24 bits.

SICK DME-5000-111

— Ainterface tem que ser configurada para "SSI".

— Tém que ser configurados 24 bits de dados. No 25° bit esta presente um bit de
erro.

— Aresolugao tem que ser configurada para 0,1 mm.

STAHL WCS2-LS311, WCS3

A designacao do tipo especifica todas as condigdes necessarias. O comprimento
total permitido do cabo de ligagdo ao encoder é 10 m.

VISOLUX EDM 30/120/140 — 2347/2440

Sao suportados todos os modos. Recomendagéo: Modo 0 (micro-interruptores 3 e
4 em ON) ou modo 3 (micro-interruptores 3 e 4 em OFF) e medi¢cdo em reflector
triplo (micro-interruptor 2 em OFF).

LEUZE OMS1, OMSE2

— Tém que ser configurados 24 bits de dados. No 25° bit esta presente um bit de
erro.
— Aresolugdo tem que ser configurada para 0,1 mm.
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Instrucdes gerais para a colocagdo em funcionamento

Colocacao em funcionamento
Instrugées gerais para a colocagdo em funcionamento

O accionamento tem que ser colocado em funcionamento em conjunto com controlado-
res vectoriais MOVIDRIVE® MDX61B de acordo com as instrugdes descritas no Manual
do Sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B. Tem que ser possivel movimentar o acciona-
mento através de uma fonte de referéncia e de controlo.

Garanta que

* ainstalagdo da opcéo DIP11B

* ainstalacdo dos cabos

* a atribuigdo dos terminais e

» os dispositivos de corte de seguranga

tenham sido correctamente configurados e de forma adequada para a aplicagao.

N&o é necessario activar a configuragao de fabrica. Se for chamada uma configuragao
de fabrica, os parametros do MOVIDRIVE® MDX61B seréo repostos para os seus
valores de defeito. Isto inclui também a atribuigcdo dos terminais, que devera ser even-
tualmente alterada para a configuragdo necessaria.
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Colocacédo em funcionamento com PC e MOVITOOLS® @

5.2 Colocagao em funcionamento com PC e MOVITOOLS®

Para a colocagao em funcionamento com PC é necessario o Software MOVITOOLS®
(a partir da versao 4.20).

Informacgao geral -

O terminal X13:1 (DIZQ "/CONTR. INIBIDO") deve estar com um sinal "0"!
Inicie o programa MOVITOOLS®.
Seleccione a lingua desejada na area "Language".

Seleccione na opgdo "PC-COM" a interface do PC na qual o controlador vectorial
esta ligado (p.ex., COM 1).

Seleccione a opgao "Movidrive B" na area "Device type".
Seleccione a opgao "57,6 kBaud" (definicdo de fabrica) na area "Baud rate".

Clique no botao [Update]. O controlador vectorial ligado ao sistema ¢é indicado.

T MANAGER _
Language PC Inerface T Connected Inverters LConrnect ta
C Deutsch | |[cOM? =]|| [ DevieeT Addi | Signatue COM o~ Sngle Ivvertes
T ] [Peer-to-Pear]
@ Englsh |
B o ® Invertss With Address:
| IEI 3:
Baucate
- Ho Iyt
96 kBaud  \OFFLINE)
+ 576 kBaud (defaul ssifing 3
' Mavidive B) Update getion_|
r - Browsa ffor Project Folder -
[ \programme’sew\movitools\projects'\projecty Browsze: .
Device Tupe Ewecute Program
T Movimot Ps{ar'mrw’ P*wg;ffu Special
 Movimot AS| ot L bl
" Movitrac 07
i us mordon
X i het | Compier | oM | B |
& Movidive B Status | ISYNC | Daabackup |
C UFx

¢ Mls scope | Agsembler | AppBudes | Doeahi Tk I

10708AEN

Fig. 3: Janela inicial do MOVITOOLS®

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expansdo DIP11B para Encoder Absoluto

19



5

20

C a0

Colocagao em funcionamento
Colocacao em funcionamento com PC e MOVITOOLS®

©

Inicio da
colocacdo em
funcionamento

* Na seccao "Parameters/Diagnosis" da area "Execute Program" clique em [Shell].

O programa "Shell" é iniciado.

* No programa de Shell seleccione [Startup] / [DIPStartup...]. O MOVITOOLS® chama
o menu de colocagdo em funcionamento para encoders absolutos DIP. Siga as
instrucbes apresentadas pelos assistentes. Se tiver alguma duvida em relagdo a

colocagédo em funcionamento, use a ajuda Online do MOVITOOLS®.

'"SHELL MOVIDRIVE® B

Startup Parameters Display Estraz Window Help

D g|m @

4] |

I 200R: 0 [Parameter saved [RPISYNC

v

Fig. 4: Chamar a colocagao em funcionamento DIP

10709AEN
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Nova colocacéao
em funciona-
mento da opgdo DIF startup |
DIP11B
Please select:

¥ Completely news startup of the DIF option card
Select thiz option wher changing
- the mechanical arrangement,
- tupe of absolute encoder,
- tranemizzion ratioz or when changing the
- operation unitz

" Encoder adjustment with existing DIP startup
Select thiz option when
- replacing the abzolute encoder,
- replacing the motor or
- chanaing the reference cam

< Zurick, I Weiter > I Abbrechen

10710AEN

Fig. 5: Selecgao do tipo de colocagdo em funcionamento desejado

» Seleccione entre completa nova colocagdo em funcionamento (por ex., apds a pri-
meira instalagéo) ou recolocacado em funcionamento (por ex., apds substituicao do

encoder absoluto) da DIP11B.

» Nas secg0es seguintes é descrita uma completa nova colocagao em funcionamento

da opgao DIP11B.
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Ajuste da frequén-
cia de ciclo

Setting switching frequency

Uze thiz parameter to zet the switching frequency with which the DIF114 reads the
abzolute infarmation from the abzolute encoder. 1005 switching frequency
comespands to the nominal frequency. The nominal frequency refers ta the encoder
manufacturer data at a line length of 100 meters.

The switching frequency can be increased when the line length is reduced.

The gwitching frequency may have bo be reduced with a line extenzion to not receive
any incaorrect data. It iz not poszible to reduce the switching frequency to a walue
below the minimum encoder switching frequency.

Cycle frequency [%] 100

< Zuruck, I Wieiter I Abbrechen

Fig. 6: Ajuste da frequéncia de ciclo

10711AEN

Introduza a frequéncia de ciclo com a qual a DIP11B devera ler a informagao abso-
luta vinda do encoder absoluto. O valor de 100% corresponde a uma frequéncia de
ciclo nominal. A frequéncia nominal refere-se a informagao do fabricante do encoder
para um cabo com um comprimento de 100 m (— Sec. "Ligagéo do encoder").

Se o comprimento do cabo for < 100 m, pode aumentar o valor para a frequéncia de
ciclo. Uma leitura mais rapida dos valores da posicdo melhora as propriedades téc-
nicas do controlo. O valor da frequéncia de ciclo nunca pode ser inferior a frequéncia

de ciclo minima do encoder.
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Selecg¢éo do enco-
der absoluto
Select abzolute encoder |

Startup af the DIP option card takes place in zeveral steps during which the
drive haz to be tested =o that the parameters can be determined automatically.

Yaou can uze the manual operation far this process, contral the inverter wia the
inpLt kerminalz or even turn the matar zhaft manually.

Fleaze enter the inztalled absolute encoder:

< Zuriick I Wl eiter » I Abbrechen

10712AEN

Fig. 7: Selecgao do encoder absoluto

» Seleccione o tipo de encoder absoluto instalado da lista de encoders possiveis.
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Selecg¢ao da opgdo
de incrementos

DIP startup

10713AEN
Fig. 8: Selec¢do da opgéo de incrementos

» Seleccione a opgao "l would like to use increments”.
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Configuragéo da
gama de trabalho
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@ I

do encoder Set operation range of encoder Ed

Pleaze indicate where the drive iz curmently located within the ravel range.
Enter 0, if the drive is at the beginning of the travel range; 100, if it iz at the
end or any cormesponding value in between:

IEI %

Flease mowe the drive by several motor rotations and stop it again.

Fleaze press here, if you would like to use manual operation:

Manual operation

Current actual pozition af matar encoder 0 [0 bex)
Actual pozition of abzalute encader [inc]: -4294906 [fhe? 06 hex]

< Zunick I Eten

Abbrechen

Fig. 9: Configuragdo da gama de trabalho do encoder

10773AEN

Para poder configurar a gama de trabalho do encoder, tem que movimentar o

accionamento em algumas rotagdes do motor.
Clique em [Manual operation] para continuar.
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Operagdo manual

Manual Operation 2| x|
Setpoint Speed [1pm] — Actual Values

| Fi=Varisblespeed | [623 Status [EMABLED
Fa=5low zpeed I IEI Actual pogition [inc] |944E|‘|
F3=Rapid speed I IEI Actual speed [14min | |E3?‘,2

Output current [ % ]

1

— Direction of Rotation

- - 01 2 3 45FE7

Fa=CoW/ | Fa-Cw/ bin. Inputs Dl 0. | o2l o i e

i, C OO
bin. Outputs oo o, a2l =

| F11-START po1. CICICCCCCC
15 2800
E B +

F4=Halt | F5=5top | F=Reset |

FE=Cartroller inhibit | ErEEEs e | ESC=Close |

10715AEN

Fig. 10: Configuragéo do percurso de referéncia em operagdo manual

Configure o valor para a velocidade de referéncia usando os botdes [F7=Variable
speed], [F8=Slow speed] ou [F9=Rapid speed].

Seleccione o sentido de rotagdo usando os botdes [F2=CCW] ou [F3=CW].

Clique no botdo [F11=START] e depois no botdo [F=Reference travel]. Movimente
agora o accionamento em algumas rota¢des do motor.

Clique no botédo [F5=Stop] para parar o percurso de referéncia. Clique no botdo
[ESC=Close]. A referéncia actual do encoder torna-se activa Confirme a mensagem
seguinte com [OK].

A janela "Operation range of the encoder" aparece novamente no ecra. Clique em
[Next] para continuar.
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Introdugéo dos
parametros

R Posmetor |

Operating mode 1 ISEH‘JD j

Fain ¥ controller

Pozitioning ramp 1 [=]
FPozitioning ramp 2 [=]
Trawvel speed CUW [ £ pim]
Trawvel speed CCU [ £ pim]
Speed feedforward [%]
Ramp type [LINE&R =

¢ Zurnick I Weiter » I Abbrechen

10759AEN
Fig. 11: Introdug&o dos parametros IPOSPUS®

* Introduza todos os parametros (P910 e seguintes) relevantes a programacgéao
IPOSPUS® Os parametros so se tornam efectivos no modo de operacdo "...&IPOS".

» Clique no botéo [Next].
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Configuragéo dos
parametros do per-
curso de referéncia

Parameter setting for reference travel |

Adjuszt the following parameterz for the reference travel.

FEeference speed 1 [ o] Iﬁ

Reference spesd 2 [ rpra] IEEI

Feference trawvel type |1

Reference trawel to zero pulse IND j

If & pozitioning accuracy iz required that cannot be accomplizhed with one
reference cam, you can place the reference on the zero pulze of the motor
encoder.

Select a reference on the zem impulze only if there iz no slip bebween makar shaft
and load.

£ Zuriick, I Wfeiter I Abbrechen

10760AEN

Fig. 12: Configuragao dos parametros para o percurso de referéncia

Para que se possa atribuir com precisao o valor do encoder absoluto a um ponto de
referéncia mecanico, é necessario realizar um percurso de referéncia. Introduza os
parametros necessarios (P900 e seguintes). Clique depois em [Next] para iniciar o
percurso de referéncia.
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Iniciar o percurso
de referéncia
Start reference travel

10761AEN
Fig. 13: Iniciar o percurso de referéncia

» Clique no botdo [Manual operation] para iniciar o percurso de referéncia.
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C &9,
@

Efectuar o per-

curso de referéncia
com operagéo Manual Operation e
manual Setpaint Speed [rpm] —Actual Values
F7=\ariable speed I |1 o] Status IENJ‘:"-B LED
Fo-Slow speed [0 Actual pasition [inc] [77
F3=Rapid speed I IIJ Actual speed [1/min ] IE.B
L ) Output current [ % ] |5
— Direction of Rotation
_ = 012 3 4567
FesCOW ety binlputs  DIO. MR VK
] I o o ol
bir. Dutpuits Do o, W W
| FI1-START poi. CCCCCCCC
15 2800
K 2
F4=Halt FE=5top | F-Flesel |
Fe=Contraller inhibit | {F=Reference travel : ESC=Cloze |

Fig. 14: Efectuar o percurso de referéncia com operagdo manual

Habilite o veio com o botéo [F6=Controller inhibit].

10762AEN

Seleccione o sentido de rotagdo usando os botdes [F2=CCW] ou [F3=CW].

Clique no botédo [F11=START] e depois no botdo [F=Reference travel]. Movimente
agora o accionamento em algumas rota¢des do motor.

Clique no botéo [F5=Stop] para terminar o percurso de referéncia. Clique no botao

[ESC=Close]. Confirme a mensagem seguinte com [OK].

A janela "ldentify current absolute position" € apresentada no ecra.
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Identificagdo da
posi¢do absoluta
actual Identify current abzolute position

10763AEN

Fig. 15: Introdugéo do offset de referéncia como valor incremental

* No campo "Reference offset", introduza o valor numérico em incrementos que
devera corresponder a posi¢ao actual. Clique no botédo [Next] para continuar.
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Memorizagéo dos
parédmetros DIP

Save DIP parameters

10764AEN
Fig. 16: Memorizag&o dos parémetros DIP

* Clique em [Finish] para transmitir a informag&o para o controlador vectorial. Fica
completa a colocagdo em funcionamento inicial.
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Recolocagao em
funcionamento

da opgdo DIP11B DI ]|

Pleaze select:;

" Completely new startup of the DIP option card
Select this option when changing
- the mechanical arrangement,
- type of abgolute encoder,
- transmizsion ratioz or when changing the
- operation units

& Encoder adiustment with existing DIP startupe
Select thiz optioh when
- replacing the absolute encoder,
- replacing the motor or
- changing the reference cam

£ Zurlick, I Wieiter » I .ﬁ.bbrechenl

10765AEN

Fig. 17: Recolocagdo em funcionamento da opgao DIP11B

» Seleccione a opgéo "Encoder adjustment with existing DIP startup" (por ex., apos

substituicdo do encoder absoluto).

* Nas secgdes seguintes é descrita uma completa recolocagdo em funcionamento da

opcao DIP11B.
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Ajuste do encoder

Encoder adjustment

10766AEN
Fig. 18: Ajuste do encoder

» Seleccione uma das seguintes opgbes dependendo da aplicagdo em questao:

— O encoder absoluto foi substituido. O offset da posigéo é configurado de forma
que os programas IPOSPIUs® possam continuar a ser usados inalterados.
— O cam de referéncia foi alterado.

» Clique no botao [Next].
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Iniciar o percurso
de referéncia
Start reference travel

10767AEN
Fig. 19: Efectuar o percurso de referéncia

» Clique no botao [Manual operation] para iniciar o percurso de referéncia.
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C &9,
@

Efectuar o per-

curso de referéncia
com Operagéo Manual Dperatinn EE
manual Setpoint Speed [rpm] ~ Actual Yalues
F7=\ariable zpeed | |'|5 Status IEN-"-\BLED
Fa=5low speed ID Actual pasition [inc] |3F"
F9=F apid zpeed | IEI Actual speed [1/min ] IE;_B
Output current [ %] |5
— Direction of Rotation
_ o 01 2 3 4586 7
FosLLw P bindrputs — DID. MM MW
pi. COoCOCCorCrr
bin. Outputs pono. WiV
I Ll pol. COoCoCoCoCorCC
15 2800
K i
Fd=Halt F5=Stop | ReFeset |
FE=Controller inhibit | F=Reference travel | ESC=Close |

10768AEN
Fig. 20: Efectuar o percurso de referéncia com operagdo manual

» Habilite o veio com o botédo [F6=Controller inhibit].
+ Seleccione o sentido de rotagdo usando os botdes [F2=CCW] ou [F3=CW].

» Clique no botao [F11=START] e depois no botdo [F=Reference travel]. Movimente
agora o accionamento em algumas rota¢des do motor.

» Clique no botao [F5=Stop] para terminar o percurso de referéncia. Clique no botao
[ESC=Close]. Confirme a mensagem seguinte com [OK].

» O programa chama agora a janela [Save DIP parameters].
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Colocagao em funcionamento
Colocacao em funcionamento com PC e MOVITOOLS®

Memorizagéo dos
parédmetros DIP
Save DIP parameters

10764AEN
Fig. 21: Memorizag&o dos parémetros DIP

* Clique em [Finish] para transmitir a informag&o para o controlador vectorial e termi-
nar a recolocagao em funcionamento.
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@ Colocacao em funcionamento manual

5.3 Colocagcao em funcionamento manual

Seleccéao do tipo
de encoder
(P950)

Configuracgado do
sentido de rota-
¢ao do motor
(P35x)

Configuracao do
sentido de conta-
gem do encoder
absoluto SSI
(P951)
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Em alternativa, pode realizar a colocagao em funcionamento da opgao DIP11B passo
a passo seguindo as instru¢des abaixo descritas. Se, durante a colocagdo em funcio-
namento, surgir a mensagem de erro F92 DIP operation range, confirme esta mensa-
gem com um reset e prossiga com a colocagao em funcionamento. Esta mensagem néo
devera voltar a aparecer apdés uma colocagao em funcionamento bem sucedida.

Seleccione o tipo de encoder absoluto ligado a opgéao DIP11B (X62). De momento, sdo
permitidos os encoders apresentados na seguinte lista:

+ SEMENCODER

+ VISOLUX EDM

+ T&R CE65, CE58, CE100 MSSI
+ T&RLE100

+ T&R LAGGK

+ AV1Y/ROQ424

+ STEGMANN AG100 MSSI

+ SICK DME-3000-111

+ STAHL

+ WCS2-LS311

+ STEGMANN AG626 / SICK ATM60
+ VO GM401

+ STAHL WCS3

+ LEUZE OMS1

+ T&R ZE 65M

+ LEUZE BPS37

+ SICK DME 5000-111

No caso de outros encoders, estes tém que ser previamente verificados se sdo adequa-
dos ou nao e autorizados pela SEW-EURODRIVE.

Movimente o accionamento a baixa velocidade no sentido positivo. Se a posi¢ao actual
P003 contar no sentido crescente, o parametro P350 Alterar o sentido da rotagédo pode
permanecer inalterado (— Indicagdo da posigao actual com SHELL ou na consola
DBG60B). Se a posigao actual contar no sentido decrescente, € necessario reconfigu-
rar o parametro P350.

Movimente o accionamento a baixa velocidade no sentido positivo. Se a posi¢do do
encoder absoluto (H509 ACTPOS.ABS) contar no sentido crescente, o parametro P951
Sentido da contagem pode permanecer inalterado. Se a posi¢cdo do encoder absoluto
contar no sentido decrescente, é necessario reconfigurar o parametro P951.
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Colocagao em funcionamento
Colocacao em funcionamento manual

Configuracao do
parametro de
escalamento do
encoder (P955)

Configuracdo do
offset do zero
(P954)

Configuracdo

do numerador/
denominador do
factor do enco-
der (P942 / P943)

@7

Configure o parametro P955 para o valor "1" se n&o estiver presente um encoder de
motor (nenhum controlo da velocidade). A informacgéo da posi¢cao do encoder absoluto
€ multiplicada por este valor. O parametro é configurado de forma a que a relagdo da
informagéo do percurso entre encoder do motor e encoder absoluto seja 0 mais préximo
possivel ao valor "1".

Proceda da seguinte forma:

Configure P955 para o valor "1".

Anote os valores das variaveis H509 ACTPOS.ABS e H511 ACTPOS.MOT.
Movimente o accionamento em aproximadamente uma rotagao do motor.
Calcule a diferenca entre os valores anotados e os novos valores das variaveis:

— H509 anterior — H509 novo = H509 diferenca
— H511 anterior — H511 novo = H511 diferenca

Calcule o quociente Q entre H509 diferenga e H511 diferenca:
Q = H509 diferenga / H511 diferenga

Configure o parédmetro P955 Escalamento do encoder para o valor mais aproximado
do valor calculado pelo quociente, de preferéncia o menor valor.

O offset do zero € usado para atribuir um valor desejado a uma determinada posigao.
A gama de valores pode incluir valores positivos e negativos. O pardmetro maximo
valido ndo pode ser excedido. O limite é determinado pela gama de valores do nume-
rador (+ 231) e pela gama de valores do encoder absoluto. Movimente o accionamento
para uma posicao conhecida. Leia o valor da variavel H509 ACT.POS.ABS e introduza
0 seguinte valor no parametro P954 Offset zero: P954 = variavel H509 — valor desejado.

O valor desejado € o valor indicado da posi¢ao actual.

Se for posicionado num encoder externo (X14) ou num encoder absoluto (DIP), estes
dois paradmetros sao usados para ajustar a resolugdo ao encoder do motor (X15).

Proceda da seguinte forma:

Anote os valores das variaveis H509 ACTPOS.ABS e H511 ACTPOS.MOT.
Movimente o accionamento em aproximadamente 30 000 incrementos (H511).
Calcule a diferenga entre os valores anotados e os novos valores das variaveis:

— H509 anterior — H509 novo = H509 diferenca
— H511 anterior — H511 novo = H511 diferencga

Os valores nao deverao ser superiores a 32 767 (215 —1). Se os valores forem supe-
riores a este valor, divida ambas as diferengas pelo mesmo numero para obter
valores menores, ou repita o procedimento com uma distancia de trajecto menor.

Introduza o resultado H511 diferenga no parametro P942 Numerador do factor do
encoder e H509 diferenga em P943 Denominador do factor do encoder.
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(‘@ Colocagao em funcionamento

@ Colocacao em funcionamento manual

Configuracao da
fonte da posicao
actual (P941)

Se nao existe nenhum encoder de motor (ndo existe controlo da velocidade através do
MOVIDRIVE®), recomendamos que realize pelo menos uma estimagao da relagao
entre a resolugéo do encoder e a rotagdo do motor. Para isso, use o valor de 4096 incre-
mentos por rotagdo do motor para o encoder do motor.

Determine o valor do parametro P943 Denominador do factor do encoder como na
pagina anterior. Introduza o valor "4096 x numero de rota¢cdes do motor realizadas" em
P942 Numerador do factor do encoder.

Neste caso (sem controlo da velocidade), a precisdo dos factores do encoder ndo é tao
importante. Os valores servem apenas para verificar os valores absolutos na DIP11B.

Este parametro determina que encoder de posi¢céo € usado para o controlo da posigao,
se for configurada a opgao "... & IPOS" no parametro P700 Modo de operagéo.

O IPOSPIUs® disp6e de comandos de posicionamento para o controlo do motor ligado
ao MOVIDRIVE® MDX61B. Se o motor tiver de ser posicionado usando o encoder
absoluto, o parametro P941 Fonte da posicdo actual tem que ser configurado para
"Absolute encoder DIP".

O ganho do circuito para o controlo da posigéo é pré-configurado com o paradmetro
P910 Gain X controller durante a colocagdo em funcionamento do circuito do controlo
da velocidade no programa IPOSPIUS® A pré-configuragao requer um controlo da posi-
¢ao no encoder do motor. A diferenca na resolugdo do encoder ou as caracteristicas
temporais do encoder absoluto (por ex., instrumento laser de medicao da distancia)
poderéo necessitar de um valor de configuragao menor.

* Introduza um valor de metade do valor pré-configurado calculado.

* Inicie um programa IPOSPUS® com um posicionamento situado entre dois pontos
validos a uma velocidade moderada.

+ Diminua ou aumente gradualmente o valor do pardmetro P910 Gain X controller até
alcangar as melhores condi¢gdes do movimento e de posicionamento.

» O valor da posicao fornecido pelo encoder absoluto esta disponivel na variavel H509
ACTPOS.ABS. O valor da posi¢cao pode também ser processado usando o controlo
interno IPOSP!US® mesmo sem um posicionamento directo.
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Fungodes da unidade
Avaliagédo do encoder

6 Funcoes da unidade
6.1 Avaliagao do encoder

6.2

Monitorizagao da
velocidade

Monitorizagao do
erro de atraso

Veio na mensa-
gem de posi¢cao

Percurso de
referéncia

Todos os encoders ligados ao sistema sao sempre avaliados em dependéncia do modo
de operagao configurado (P700). Modos de operagdo com posicionamento (VFC-n-
CTRL & IPOS, CFC & IPOS, SERVO & IPOS) requerem sempre um encoder de motor

em X15. As posi¢des actuais podem ser avaliadas com a fung¢ao "Touchprobe”.

Tipo de encoder Encoder absoluto na Simulagao de enco- = Encoder incremen-
DIP11B ders incrementais tal/Resolver
P941: Encoder absoluto = P941: Encoder P941: Encoder de
(DIP) externo (X14) motor (X15)
Ligagao X62 na DIP11B X14 na opgao X15 na opgéo
DEH/DER11B DEH/DER11B
Valor actual na variavel H509 ACTPOS.ABS H510 ACTPOS.EXT | H511 ACTPOS.MOT
Resolugao Posigao absoluta apés Numero actual de Sempre 4096
conversao com: tragcos do encoder inc/rotagéo do motor,
» Offset do zero (P954) (com avaliagdo qua- | independente da
» Offset da posigédo drupla) resolugdo actual do
(P953) enconder
+ Sentido da contagem
(P951)
Flanco em DI02 | H503 TP.POS1ABS H506 TP.POS1EXT H507 TP.POS1MOT
Touch- Flanco em DI03 | H502 TP.POS2ABS H504 TP.POS2EXT H505 TP.POS2MOT
probe Tempo de res- | 1 ms 100 ps
posta max.

Funcgées relevantes para encoders absolutos

As fungdes de monitorizagdo seguidamente apresentadas ndo dependem do uso ou
nado da opgao DIP11B. No entanto, o conhecimento da sua funcionalidade tém impor-
tancia para um uso 6ptimo.

A monitorizagao da velocidade verifica a variavel de correcgéo do controlador-n e, no
modo de controlo M, a gama de velocidades actuais. O encoder de motor € sempre
usado para o sinal da velocidade. Por esta razao, o "Encoder DIP11B" nao é "verifi-
cado" com a monitorizagao da velocidade P50 _, ou so6 é verificado indirectamente.

A monitorizagao activa do erro de atraso verifica a diferenga entre a posigao de referén-
cia momentanea e a posi¢ao actual. O valor maximo permitido é configurado através do
parametro P923 Janela do erro de atraso. A monitorizagao do erro de atraso so é efec-
tiva se o0 accionamento se encontrar no estado de posicionamento. A resolugao é sem-
pre "incrementos do encoder" (excepgao: P941 = Encoder do motor (X15); neste caso,
é independente do nimero de tragos do encoder 4096 inc/rotagdo do motor).

Esta fungao funciona com a resolugéo incrementos do encoder configurado através do
parametro P941 (excepgdo: P942 = Encoder do motor (X15); neste caso, é indepen-
dente do nimero de tragos do encoder 4096 inc/rotagao do motor).

Se néo for configurado nenhum modo de posicionamento em P700, ou o0 accionamento se
encontrar no estado de percurso de referéncia, a fungao indicara sempre "Axis in posi¢do" = 0.

O percurso de referéncia e os respectivos parametros correspondentes
P900 ... P903, bem como os comandos de percurso de referéncia, referem-se a
posi¢do do motor (X15) e por conseguinte ao encoder do motor.
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(‘@ Fungdes da unidade

@ Valores indicados

Fung¢ao modulo

Variaveis do sis-
tema relevantes
para encoders
absolutos

Fins de curso de
software

A mensagem "Axis referenced" refere-se a um referenciamento da posicao do motor
realizado.

Avariavel H510 ACTPOS.EXT (X14) pode, por ex., ser configurada usando o programa
IPOSPIUS®,

A posicao DIP11B da variavel H509 ACTPOS.ABS é o valor processado da posigao.
Este valor é criado através do valor absoluto fornecido pelo encoder sob consideracao
dos parametros DIP11B P952 Sentido da contagem e P954 Offset do zero.

A fungdo modulo é activada através dos pardmetros Shell (P960 e seguintes)
(— Manual do Sistema do MOVIDRIVE® MDX60B/61 B). Depois os processos de posi-
cionamento podem ser representados directamente na escala 360° = 216 pit,

A posicgéo actual é indicada na variavel H455 ModActPos. Os processos de posiciona-
mento podem ser actuados quando a posigao destino (variavel H454 ModTagPos) for
escrita no estado habilitado. Para informacgdes adicionais consulte o manual "Sistema
de posicionamento MOVIDRIVE® e controlo sequencial IPOSPIUs®

Variavel do sistema | Significado
H503 TP.POS1ABS | Posicdo Touchprobe encoder DIP11B
H502 TP.POS2ABS | Posicdo Touchprobe encoder DIP11B

H509 ACTPOS.ABS | Posicao absoluta apos o calculo com offset do zero, offset da posicéo, sentido da
contagem, escalamento do encoder

A funcgéao dos fins de curso de software monitoriza se a posi¢do destino actual (H492
TARGETPOSITION) se encontra dentro da gama de valores valida. A funcao esta
activa se o accionamento estiver referenciado ou o pardmetro P941 = Encoder absoluto
(DIP) estiver configurado, e o accionamento se encontrar no estado de posicionamento.
Se for posicionado em "Encoder externo" e sdo necessarios os fins de curso, tera que
realizar um trajecto de referéncia.

6.3 Valores indicados

O software SHELL e a consola DBG60B indicam a informacgdo da posi¢ao do encoder
do motor no grupo de paradmetros PO0_Valores indicados / Valores do processo. Isto é
também valido para a informagao sobre o bus de campo dos dados Pl "Posi¢do
ACTUAL BAIXA ou ALTA".

A variavel do sistema H509 ACTPOS.ABS possui o valor processado da posi¢géo do
encoder absoluto. Este valor pode ser lido usando o SHELL e a consola DBG60B. A
transmissdo com o bus de campo é realizada introduzindo o valor "IPOS PI DATA" na
transmissao dos dados Pl P873/4/5 e escrevendo os dados Pl com o comando SetSys
no programa IPOSPUS®

Pode também escrever os dados Pl com o comando SetSys se uma posi¢do actual
(seja qual for o encoder) puder ser transmitida escalada.
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Método de diagndstico no programa Shell @

6.4 Meétodo de diagndstico no programa Shell

Pode fazer indicar o estado actual do programa (por ex., a posi¢do actual do encoder
absoluto). Proceda da seguinte forma:

No programa de Shell seleccione o item do menu [Display] / [IPOS information].
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A janela [IPOS-Status] é aberta. Nesta janela encontra a informagéo sobre o estado
actual do programa (— figura seguinte).
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P6..

Parametros IPOSplus®

P60 Descricao dos parametros

P600

7 Parametros IPOSP!Us®
7.1  Descri¢cao dos parametros

P941 Fonte da
posig¢ao actual

P942 / P943
Numerador /
Denominador do
factor do encoder

P950 Tipo de
encoder

Nesta sec¢ao séo descritos os parametros IPOSPIUs® A configuragao de fabrica é apre-
sentada em sublinhado.

Gama de ajuste: Encoder do motor (X15) / Encoder externo (X14) / Encoder absoluto
(DIP)

Este parémetro define o encoder com o qual o programa IPOSPIUS® realiza o
posicionamento.

Gama de ajuste: 1 ... 32767

Se for posicionado num encoder externo (X14) ou num encoder absoluto (DIP), estes
dois par&dmetros sao usados para ajustar a resolugéo ao encoder do motor (X15).

Proceda da seguinte forma:

* Anote os valores das variaveis H509 Posigdo DIP e H511 Posigéo actual do motor.
* Movimente o accionamento em aproximadamente 30 000 incrementos (H511).

» Calcule a diferenca entre os valores anotados e os novos valores das variaveis:

— H509 anterior — H509 novo = H509 diferenca
— H511 anterior — H511 novo = H511 diferencga

» Os valores ndo deverao ser superiores a 32 767 (215 —1). Se os valores forem supe-
riores a este valor, divida ambas as diferengas pelo mesmo nimero para obter valo-
res menores, ou repita o procedimento com uma distancia de trajecto menor.

* Introduza o resultado H511 diferenga no parametro P942 Numerador do factor do
encoder e H509 diferenga em P943 Denominador do factor do encoder.

E seleccionado o encoder absoluto ligado & DIP11B (X62). De momento, sdo permiti-
dos os encoders apresentados na seguinte lista:

+ SEM ENCODER

+ VISOLUX EDM

+ T&R CE65, CE58, CE100 MSSI
+ T&RLE100

+ T&R LAGGK

+ AV1Y /ROQ424

+ STEGMANN AG100 MSSI

» SICK DME-3000-111

+ STAHLWCS2-LS311

+ STEGMANN AG626 / SICK ATM60
+ VO GM401

+ STAHL WCS3

+ LEUZE OMS1

+ T&R ZE 65M

+ LEUZE BPS37

+ SICK DME 5000-111
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Descrigdo dos parametros P60,

P951 Sentido da
contagem

P952 Frequéncia
do ciclo

P954 Offset do
zero

P955 Escala-
mento do encoder

P600

Gama de ajuste: NORMAL / INVERTIDO

Define o sentido da contagem do encoder absoluto. A configuragao tem que ser feita de
forma que os sentidos da contagem de encoder do motor (X15) e encoder absoluto
(X62) coincidam um com o outro.

Gama de ajuste: 1 ... 200 %

Define a frequéncia de ciclo com a qual as informagdes do encoder absoluto sao trans-
mitidas ao controlador vectorial. Uma frequéncia de ciclo = 100% corresponde a fre-
quéncia normal do encoder, referida a um cabo com um comprimento de 100 m.

Gama de ajuste: —(231-1) ... 0... 231 1

O offset do zero é usado para atribuir um valor desejado a uma determinada posicgéao.
A gama de valores pode incluir valores positivos e negativos. O pardmetro maximo
valido ndo pode ser excedido. O limite é determinado pela gama de valores do nume-
rador (+ 231) e pela gama de valores do encoder absoluto. Movimente o accionamento
para uma posig¢ao conhecida. Leia o valor da variavel H509 ACT.POS.ABS e introduza
0 seguinte valor no parametro P954 Offset zero: P954 = variavel H509 — valor desejado.

O valor desejado é o valor indicado da posicao actual.

Gama de ajuste: x1/x2 /x4 / x8 /x16 / x32 |/ x64

Com este paradmetro é ajustado o significado da resolugéo do percurso do encoder do
motor e do encoder absoluto. O parametro é configurado de forma a que a relagéo da
informagéao do percurso entre o encoder do motor e o encoder externo seja o mais pro-
ximo possivel do valor "1". Configure inicialmente o parametro para o valor "x1". Anote
os valores das variaveis H510 e H511.

Movimente o accionamento em aproximadamente 1000 incrementos (H511). Calcule a
diferenca entre os valores anotados e os novos valores actuais e calcule o quociente.
Configure o parametro P944 Escalamento do encoder externo para o valor mais apro-
ximado do valor calculado no quociente.

Atencédo: O escalamento do encoder afecta directamente os parametros P900 Offset
de referéncia, P942 Numerador do factor do encoder, P943 Denominador do factor do
encoder e o grupo de parametros P92x Monitorizagbes IPOS. Além disso tém que ser
ajustadas todas as posigdes do programa IPOSPUS® ge for usado um encoder externo.
Sempre que o escalamento seja alterado, tem que ser ajustada a configuragao de todos
os parametros listados.
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8 Exemplo de aplicacao
8.1 Sistema de armazenamento vertical com posicionamento por bus ampliado

O mddulo de aplicagéo "Posicionamento por bus ampliado" adequa-se particularmente
para aplicagbes, nas quais € necessario movimentar-se para um numero qualquer de
posi¢cdes em diferentes velocidades e com diferentes rampas de aceleragdo. Para o
posicionamento num encoder externo, necessario no caso de um acoplamento nega-
tivo entre o veio do motor e a carga, pode ser escolher entre um encoder incremental
ou um encoder absoluto.

O maddulo de aplicagéo "Posicionamento por bus ampliado" adequa-se particularmente
para as seguintes aplicagbes e sectores industriais:

+ Tecnologia de transporte de materiais

— Mecanismos de deslocagao
— Dispositivos de elevagao
— Veiculos de carris

* Logistica

— Sistemas de armazenamento vertical
— Veiculos transversais

O "Posicionamento por bus ampliado” oferece as seguintes vantagens nestas
aplicagoes:

* Interface com o utilizador amigavel.

+ Somente tém que ser introduzidos os parametros necessarios para o "Posiciona-
mento por bus ampliado” (relagdes de transmissao, velocidades, didmetros).

» Parametrizagdo guiada sem necessidade de uma programacao complexa.
* O modo de monitor oferece um diagndstico dptimo.

» O utilizador nao necessita de experiéncia em programagao.

» Trajectos de deslocagéao longos possiveis (218 x unidade de percurso).

+ Como encoder externo pode ser escolhido um encoder incremental ou um encoder
absoluto.

* Rapida familiarizagdo com o sistema.
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Descricao funcional

8.2 Descrigao funcional

Caracteristicas
funcionais

Modos de
operagao

O mddulo "Posicionamento por bus ampliado" oferece as seguintes caracteristicas fun-
cionais:

* Um numero qualquer de posigdes destino pode ser especificado através do bus de
campo.

» Trajectos de deslocagao longos possiveis. O trajecto de deslocagdo maximo possi-
vel depende da unidade de percurso configurada, por ex.,

Unidade de percurso Trajectos de deslocagdo maximos possiveis
1/10 mm 26.2144 m
mm 262.144 m

» Para o percurso de posicionamento tém que ser configuradas através do bus a velo-
cidade e as rampas.

* Podem ser definidos e avaliados fins de curso de software.

» Como encoders externos podem ser avaliados encoders incrementais ou encoders
absolutos.

» Conexao simples ao controlo da maquina (PLC).

As fungdes sdo implementadas com trés modos de operacao:
* Modo Jog (manual)

— O accionamento € movimentado no sentido anti-horario ou horario através do
bit 9 ou 10 da palavra de controlo 2 (PO1).

— A velocidade e as rampas sao variaveis e sdo especificadas usando o bus de
campo.

* Modo de referenciamento

— O percurso de referéncia é iniciado com o bit 8 na palavra de controlo 2 (PO1).
Com o percurso de referéncia é definido o ponto de referéncia (ponto zero da
maquina) para os posicionamentos.

— Um percurso de referéncia pode ser realizado mesmo se foi escolhido um enco-
der absoluto como encoder externo.

* Modo automatico

— O posicionamento ¢ iniciado no modo automatico com o bit 8 na palavra de con-
trolo 2 (PO1).

— A posicao destino é especificada através das palavras de dados de processo de
saida PO2 e PO3.

— Sinal ciclico de resposta da posi¢ao actual em unidades de utilizador através das
palavras de dados de processo de entrada PI2 e PI3.

— A velocidade de referéncia é especificada através da palavra de dados de pro-
cesso de saida PO4.

— Sinal ciclico de resposta da velocidade actual através da palavra de dados de
processo de entrada Pl4.

— As rampas de aceleracéo e desaceleracdo sao especificadas através das pala-
vras de dados de processo de saida PO5 e POG6.

— Sinal ciclico de resposta da corrente activa e da utilizagdo da unidade através das
palavras de dados de processo de entrada PI5 e PI6.

— Confirmacgao da posigao actual para a qual o movimento foi feito através da saida
binaria virtual "Posi¢cao destino alcangada".
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Exemplo de aplicagao
Descrigao funcional
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Fig. 22: Troca de dados através de dados do processo
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= Dados de saida do processo

= Palavra de controlo 2

= Posig¢&o destino alto

= Posic¢ao destino baixo

= Velocidade de referéncia

= Rampa de aceleragao

= Rampa de desaceleracao

Pl

PI1
PI2
PI3
Pl4
PI5
Pl6

= Palavra de estado

= Posig¢ao actual alto

= Posic¢ao actual baixo
= Velocidade actual

= Corrente activa

= Utilizagado da unidade

54293AEN

= Dados de entrada do processo

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B, Carta de expansédo DIP11B para Encoder Absoluto




Mensagens de irregularidade
MOVIDRIVE® MDX61B com a opgdo DIP11B

/-

~

>\

Mensagens de irregularidade

9.1 MOVIDRIVE® MDX61B com a opgdo DIP11B
A resposta a irregularidade definida em fabrica esta listada na coluna "Resposta".
Caédigo
de irre- Desi - . .
gulari- esignacdo Resposta Causa possivel Medida a tomar
dade
* Instale a carta opcional correcta
« Tipo de carta opcional ndo permitida. | Defina correctamente a origem de referéncia
» Origem da referéncia, de controlo ou (P100).
36 s = Desligar modo de operagao ndo permitido para |+ Defina correctamente a origem do sinal de
emopgao | b -
imediato esta carta opcional. controlo (P101).
» Tipo incorrecto de encoder definido « Defina o modo de operagéo correcto (P700 ou
para a DIP11B. P701).
« Defina o tipo de encoder correcto.
Sincroniza- Desligar Falha durante a sincronizacéo de arranque
40 ¢ao de arran- |, 9 gaod q Substitua a carta se o problema presistir.
que imediato entre o conversor e a carta opcional.
* Falha durante a comunicagdo entre o |« Contacte a SEW.
M Opgao Desligar programa do sistema e o programa da * Verifique o programa IPOSPlus®
Watchdog imediato carta opcional.
+  Watchdog IPOSPIUs®
O encoder reporta um erro, p.ex., falha de '« Verifique a ligagdo do encoder absoluto.
alimentacao. «  Verifique o cabo de ligagao.
* O cabo de ligagéo entre o encoder e a '+  Ajuste correctamente a frequéncia de ciclo.
DIP11B nao corresponde as exigén- |+ Reduza o valor maximo da velocidade/aceleragéo
93 Erro de enco- Paragem de cias (torcido em pares, blindado). do percurso.
der DIP emergéncia |* Frequéncia do ciclo para extensdo da |* Substitua o encoder absoluto.
linha demasiado elevada.
* Velocidade/Aceleragdo max. admitida
do encoder ultrapassada.
» Encoder defeituoso.
Impossibilidade de determinar uma » Defina o tipo de encoder correcto.
posicao. «+  Verifique o parametro de percurso IPOSPUS®.
» Tipo incorrecto de encoder definido. »  Verifique a velocidade de percurso.
E . Parametro de percurso IPOSPUS® »  Corrija o factor numerador/denominador.
95 rro plausibili- Parageﬁm (.je incorrecto. * Reset apds ajuste de zero.
dade DIP emergéncia . .
*  Numerador/Denominador do factor *  Substitua o encoder absoluto.
incorrecto.
+ Efectuado o ajuste de zero.
» Encoder defeituoso.
S6 no modo de operagio IPOSPUs® Altere o programa IPOSPS® de forma a que os tem-
E . Tentativa de alterar os tempos das rampas |pos das rampas e das velocidades de percurso s6
ronoca- peg) das velocidades d d lterad d trolad torial
99 culo darampa | esligar e das velocidades de percurso quando o possam ser alteradas quando o controlador vectoria
imediato controlador vectorial esta habilitado, com |estiver inibido.

IPOS

uma rampa de posicionamento em seno ou
quadratica.
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7 Informagao Técnica
7 Informacao electrénica da opcao DIP11B

P| Hz

10 Informacao Técnica
10.1 Informagdao electronica da opg¢ao DIP11B

Descrigao

Fungao

Ligagao das entradas binarias X60:1 ...

Resisténcia interna
Nivel de sinal (EN 61131)
Fungao X60:1 ...

DI10 ... DI17 isolada através de optoacoplador, intervalo de amostragem: 1 ms, compati-
vel com PLC (EN 61131)

Ri=3k, lg~10 mA
+13V..+30vVv="1" 3V .. +5V="0"
DI10 ... DI17: Opgéao seleccionavel - Menu de parametros P61_

Ligagado das saidas binarias X61:1 ...

Nivel de sinal (EN 61131)

DO10 ... DO17, compativel com PLC (EN 61131), tempo de resposta 1 ms

+24 'V ="1" 0V ="0" Atengao: Nao aplicar tensao externa!

Funcao X61:1 ... DO10 ... DO17: Opgao seleccionavel — Menu de parametros P63 _
Ligagado do encoder X62: Entrada de encoder SSI
Terminais de referéncia X60:9 DCOM: Potencial de referéncia para as entradas binarias (DI10 ... DI17)
X60:10 DGND: Potencial de referéncia para sinais binarios e 24VIN
+ sem shunt X60:9-X60:10 (DCOM-DGND) entradas binarias isoladas
* com shunt X60:9-X60:10 (DCOM-DGND) entradas binarias nao isoladas
Entrada de tenséao X61:9 24VIN: Tensao de alimentagédo +24 V para saidas binarias DO10 ... DO17 e encoder

(obrigatério)
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