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1 E! Notas importantes

1 Notas importantes

VAN

Documentagéao

Indicagées de
seguranga e
avisos

+ Este manual nao substitui as instru¢ées de operacao detalhadas!

+ Os trabalhos de instalagdo e colocagao em operagao devem ser realizados
exclusivamente por eletrotécnicos com treinamento nos aspectos relevantes
da prevencdo de acidentes e de acordo com o manual de operagao do
MOVIDRIVE® MDX60B/61B!

» Ler este manual atentamente antes de comecgar os trabalhos de instalagao e colo-
cagao em operacgao de conversores MOVIDRIVE® com o opcional DIP11B.

» Além das informagdes contidas neste manual para o opcional DIP11B, consultar
também as seguintes documentag¢des da SEW-EURODRIVE:

 Manual de sistema MOVIDRIVE® MDX60B/61B
« Manual de posicionamento e sistema de controle de seqiiéncia IPOSPUS®

* Neste manual, as referéncias cruzadas encontram-se marcadas com "->". Assim,
p. ex. (-> cap. X.X) indica que ha mais informacdes no capitulo X.X deste manual.

* A observacao deste manual é pré-requisito basico para uma operagado sem falhas e
para o atendimento a eventuais reivindica¢cdes dentro dos direitos de garantia.

Observar sempre as indicagoes de segurancga e os avisos contidos neste manual!

Risco de choque elétrico
Possiveis conseqiiéncias: ferimento grave ou fatal.

Risco mecanico
Possiveis conseqliéncias: ferimento grave ou fatal.

Situagao de risco
Possiveis conseqiiéncias: ferimento leve ou de pequena
importancia.

Situagao perigosa
Possiveis conseqliéncias: prejudicial a unidade ou ao meio
ambiente.

Dicas e informagdes uteis.

QO 2>
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Descrigao do sistema
Areas de aplicacao

2 Descricao do sistema

2.1

Areas de aplicacao

A opcgao placa de encoder absoluto DIP11B amplia o sistema MOVIDRIVE® com uma
interface SSI para o encoder absoluto. Com isso, € possivel a realizagdo de posiciona-
mentos IPOSPIS® que permitem as seguintes vantagens:

Nenhuma necessidade de referenciamento durante a partida ou no caso de falta da
rede de alimentagao.

O posicionamento pode ser feito diretamente com o encoder absoluto ou com o
encoder incremental/resolver no motor.

Substituicdo de chaves de posicionamento em deslocamentos mesmo sem retorno
de encoder.

Processamento livre da posicdo absoluta no programa IPOSPIUS®.

Possibilidade de utilizagdo de motores sincronos e assincronos em todas as varia-
¢cOes do sistema MOVIDRIVE® (P700/701).

O encoder absoluto pode ser montado tanto no motor como no trajeto de operagéo
(p. ex. em sistemas verticais de armazenamento industrial).

Ajuste de encoder simples, através da colocacdo em operacéo dirigida pelo usuario.

Posicionamento infinito em combinacdo com a fungdo de mddulo ativada. Para
tanto, observar as indicagdes no manual "IPOSPUS®" e no manual de sistema

MOVIDRIVE® MDX60B/61B (— Capitulo "Descri¢cdes de parametro").

2.2

Encoders absolutos compativeis

Somente os encoders da tabela abaixo podem ser conectados no opcional DIP11B.

Fabricante Denominagao do encoder | Cédigo para encomenda Observagoes
Heidenhain ROQ 424 (AY1Y) 312 219-67 Encoder
T&R CE58 Cx58xxxSSl Encoder
T&R CE65 Cx65xxxSS| Encoder
T&R CE100MSSI Cx100xxxMSSI Encoder
T&R T&R ZE65 Zx65xxxSSl| Encoder
T&R LAG6K - Sensor de trajetos linear
T&R LE100 SSI LE100SSI Medidor de distancia a laser
T&R LE200 2200-00002 Medidor de distancia a laser
Leuze BPS37 BPS37xx MA4.7 Sistema para medigao de
codigos de barra
Leuze Leuze OMS1 Encoder a laser
Leuze OMSE2 OMS2xx PB Encoder a laser
Sick ATM60 ATM60 AxA12*12 Encoder
Sick DME 3000 DME 3000-x11 Medidor de distancia a laser
g{g'; ! o Sick DME 5000 DME 5000-x11 Medidor de distancia a laser
Stegmann AG100 MSSI - Encoder
Stegmann AG626 ATM60 AxA12*12 Encoder
Stahl WCS2 WCS2-LS311 Sensor de trajetos linear
Stanl Stahl WCS3 WCS3-LS311 Sensor de trajetos linear
VISOLUX EDM - Medidor de distancia a laser
IVO IVO GM401 GM401.x20 xxxx Encoder
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Descrigao do sistema
DIP11B e processamento no IPOSplus®

2.3 DIP11B e processamento no [POSP/Us®

Controle de posi-
¢ao direto com o
encoder abso-
luto (caso 1)

Controle de posi-
¢ao com encoder
incremental no
motor, processa-
mento da posi¢ao
do encoder abso-
luto no programa
IPOSPIUS® (caso 2)

Encoder
absoluto

P

Gerador d Controle de|
erador def g (™ g | posicdo || Controlador [—m=

perfil n

n

atual

53645ABP

No IPOSPUS® ¢ realizado um controle de posicao direto, através do encoder abso-
luto com o opcional DIP11B.

Para a execugao do retorno da rotagao € indispensavel a presenga de um encoder
incremental/resolver (X15) no motor.

Uma compensacgao automatica na area de deslize entre o encoder incremen-
tal/resolver e o encoder absoluto.

No IPOSPIUs® s comandos de posicionamento, como p. ex. "GOA...", sdo executa-
dos com referéncia a fonte posicédo atual (aqui: encoder absoluto conectado com a
DIP11B).

A dindmica de regulacéao alcangavel depende das caracteristicas e da instalagéo do
encoder absoluto, assim como da resolugao de posicéo.

Variaveis Encoder

do sistema absoluto
: - B
V- A

GO Wait...

Gerador | Controle | T
JMP H... de perfil O 4o posigio |- (O Controlador| .|

- - n
I Posatua\ Nl m
: M

Programa
IPOS™*®

53646ABP

No IPOSPIUs® ¢ controle de posicao é realizado com o encoder do motor, conectado
ao motor.

Para a execugao do retorno da rotacao é indispensavel a presenga de um encoder
incremental/resolver no motor.

A alta dindmica de regulacdo do conversor pode ser diretamente utilizada para o
posicionamento.

A informacédo de posi¢cao do encoder absoluto é refletida automaticamente em uma
variavel IPOSPIUS® ¢ pode ser processada pelo programa.

A utilizacdo do DIP11B serve para impedir o referenciamento.
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Descrigao do sistema
Deteccao do encoder

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

Variaveis do Encoder

sistema absoluto

|

53647ABP

A informacéao de posi¢cao do encoder absoluto é refletida automaticamente em uma
variavel IPOSPUS® e pode ser processada pelo programa.

A opcao DIP11B pode ser utilizada para substituir as aplicagdes convencionais, nas
quais o posicionamento é realizado através de varios iniciadores de marcha
lenta/marcha rapida.

Para a execugao do retorno da rotagdo nao é necessaria a presenga de um encoder
incremental/resolver no motor, basta a utilizacdo de um motor assincrono
convencional.

2.4 Detecgao do encoder

A faixa de deslocamento do sistema pode ser deslocada até a area de detecgao do
encoder através dos parametros. Desta forma, o encoder pode ser instalado em
qualquer posicéo e, subsequentemente, é possivel ajusta-lo de maneira que néo
ocorram desvios involuntarios na faixa de deslocamento.

Sentido de contagem ajustavel através dos parametros.

Apos a substituicdo de um encoder é possivel repetir a colocagdo em operacgao atra-
vés do MOVITOOLS®. Os parametros também pode ser alterados individualmente
com a unidade de comando DBG60B.

Uma fungao de ajuste automatico dos parametros em caso de substituicdo de enco-
der foi implementada na unidade.

2.5 Controle do encoder

O opcional DIP11B também possui os seguintes mecanismos de monitoragbes e cor-
recao, que sao necessarios pelo fato da interface SSI nao possuir uma protecao de pro-
tocolo prdpria.

Quando suportada pelo conversor: Avaliagdo de um bit powerfail e de um errorbit
(Bit 25).

Avaliagao da plausibilidade da posicao atual do encoder.

Compensacao para os tempos de atraso causados pelos ciclos de leitura do enco-
der (refresh time).
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Descrigao do sistema
Funcdes de controle

Funcgébes de controle

Funcgao touch-probe

Touch-probe permite o registro da posicao atual do encoder absoluto através de
uma entrada digital, com um atraso excessivamente pequeno. Com isso, € possivel
registrar as posi¢gdes com grande precisdo através dos sinais do iniciador e, p.ex.,
processar essas posi¢cdes no programa.

Override

No caso de controles de posigdo diretamente no encoder absoluto conectado, o
override ativado também atuara diretamente nos paréametros de deslocamento
programados.

Fungao do médulo

Aplicagbes com rotagao infinita, como p. ex. esteiras de transporte ou mesas girato-
rias, podem ser mostradas no formato de médulo (360° 2 2'° Bit).

Nao ha perda de posi¢do (mesmo em uma redugao i com grande nimero de casas
decimais).

A funcao de monitoragao para faixa de representacédo do encoder é desativada, ou
seja, é permitido realizar posicionamentos infinitamente sem perdas de posicao.
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3 Instrugées para montagem / instalagao

Observar a
atribuig¢do dos
bornes

Atribuigdo dos bor-
nes de entrada

Atribuigdo dos bor-
nes de saida

Instrugcées para a combinac¢ao DIP11B com DIO11B

A placa opcional DIP11B deve ser inserida no slot para ampliagdo. Com o DBG60B é
possivel ajustar todos os paradmetros relevantes para o DIP11B.

A MOVIDRIVE® MDX61B permite a atribuicdo de oito bornes de entrada digitais e oito
bornes de saida digitais em uma placa opcional. Caso o opcional DIP11B seja utilizado
juntamente com a placa opcional DIO11B ou com uma opgéo de fieldbus, favor obser-
var a distribuicdo dos bornes de entrada e saida da tabela abaixo.

Funcao Opcional
DIO11B DIP11B DIO11B DIP11B
Variavel H483 H520
DIP11B com
DIO11B 6..13 14 ... 21 8..15 16 ... 23
Leitura de Bi
bornes com it DIP11B com
ou sem placa - 6..13 - 8..15
de fieldbus
Borne de entrada DI10 ... DI17
DIP11B com sim - sim -
Parametro61.. DIO11B
valido para DIP11B comousem | — sim - sim
placa de fieldbus
Funcao Opcional
DIO11B DIP11B
Variavel H480
DIP11B com DIO11B 0..7 8..15
Colocar bornes com Bit DIP11B com ou sem
- - 0..7
placa de fieldbus
Borne de saida DO10 ... DO17
DIP11B com DIO11B sim -
Parametro 63.. valido -
para DIP11B com ou sem placade | — sim

fieldbus

A colocacgéo e a leitura de bornes com variaveis sdo sempre permitidas, independente-
mente de qual opg¢éo adicional é utilizada junto com a DIP11B. Caso a DIP11B for uti-
lizada com uma placa de fieldbus, os bornes de fieldbus virtuais sé serado disponiveis
no IPOSPUS® através da leitura dos dados de saida de processo (GETSYS Hxxx PO-
DATA).
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Instrugdes para montagem / instalagao
Montagem da placa opcional DIP11B

3.2 Montagem da placa opcional DIP11B

A placa opcional DIP11B s6 pode ser utilizada na MOVIDRIVE® MDX61B de tama-
nho 1 a 6.

Antes de
comecgar

A combinagao da opgdo DIP11B com outras opg¢des nao é possivel.

A placa opcional DIP11B deve ser inserida no slot para ampliagao.

Observar as seguintes instrugcoes antes de montar ou desmontar a placa
opcional:

Desligar o conversor da alimentagéo elétrica. Desligar a tenséo de 24 V¢ e a ten-
sdo da rede.

Antes de tocar a placa opcional, descarregar-se através de medidas apropriadas
(cintas de derivagéo, sapatos condutores, etc.).

Antes da montagem da placa opcional, retirar a unidade de comando e a tampa
frontal.

Apés a montagem da placa opcional, recolocar a tampa frontal e a unidade de
comando.

Guardar a placa opcional na embalagem original e so retira-la da embalagem ime-
diatamente antes da montagem.

S6 tocar na placa opcional pelas bordas de platina. Nunca tocar nos componentes.
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Instrugdes para montagem / instalagao
Montagem da placa opcional DIP11B

Montagem e des-
montagem de uma
placa opcional

53001AXX

Fig. 1: Montagem de uma placa opcional no MOVIDRIVE® MDX618 tamanhos 1 — 6

1.

Soltar os parafusos de fixagdo do suporte da placa opcional. Puxar o suporte da
placa opcional homogeneamente (ndo entortar!) para fora do encaixe.

Soltar os parafusos de fixagdo da tampa preta do suporte da placa opcional. Retirar
a tampa preta.

Colocar a placa opcional na posigao correta, com os parafusos de fixagado alinhados
com os orificios correspondentes no suporte da placa opcional.

Voltar a inserir o suporte da placa opcional com a placa opcional montada no devido
lugar, pressionando com moderacgao. Fixar o suporte da placa opcional com os dois
parafusos de fixagao.

. Para desmontar a placa opcional, proceder na ordem inversa.
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Instrugdes para montagem / instalagao
Conexao e descricdo dos bornes do opcional DIP11B

3.3 Conexao e descrigcao dos bornes do opcional DIP11B

Referéncia

Opcao placa de encoder absoluto do tipo DIP11B: 824 969 5

O opcional DIP11B s6 é possivel em combinagéo com o MOVIDRIVE® MDX61B tama-
nhos 1 a 6.

A placa opcional DIP11B deve ser inserida no slot para ampliagao.

Vista frontal do
DIP11B

Descrigao Borne Fung¢ao

DIP11B

1

X60

[235359 lljenaonanan]

X62

53680AXX

X60: Conexao por entradas digitais = X60:1...8  Conexao por entradas digitais DI10 ... DI17 livre de poten-

cial através do optoacoplador (Ri=3 k, [.=10 mA, tempo de
amostragem 1 ms, compativel com CLP)

Nivel de sinal (segundo EN 61131-2):

""=+13V ... +30V

"0"=-3V..+5V

X60:9 Referéncia DCOM para entradas digitais.
X60:10 Potencial de referéncia DGND para sinais digitais e 24VIN
(X61:9):

» sem ponte X60:9 — X60:10 (DCOM-DGND) — entradas
digitais livre de potencial

» com ponte X60:9 — X60:10 (DCOM-DGND) — entradas
digitais ligadas por potencial

X61: Conexao por saidas digitais X61:1...8 | Conexao por saidas digitais DO10 ... DO17 (tempo de res-

posta 1 ms, compativel com CLP)
Nivel de sinal (Nao aplicar tensdes externas!):

""=24V
"on =0V
X61:9 Entrada de tens&o de alimentagdo 24VIN:

Obrigatéria para saidas digitais e encoders (potencial de
referéncia DGND)

X62: Conexao do encoder absoluto | X62:1 Dados +
X62:3 Pulso +
X62:5 DGND
X62:6 Dados —
X62:8 Pulso —
X62:9 Saida 24 V

Entrada de
tensdo 24VIN

A entrada de tensdo 24VIN (X61:9) serve como alimentag¢ao de tensao de +24 V para
as saidas digitais DO10 ... DO17 e para a placa do encoder absoluto. O potencial de
referéncia € DGND (X60:10). Se a alimentag&o de tensdo de +24 V néo estiver conec-
tada, as saidas digitais ndao fornecem sinais e o encoder absoluto ndo recebe tenséo de
alimentacao. A alimentacao de tensdo de +24 V também pode ser ligada em ponte com
a conexdo X10:8 da unidade basica se nao for ultrapassada a carga total de 400 mA
(limitagdo de corrente em X10:8).

X60

ov DGND

24V ——— 24VIN

53669AXX
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Conexéao do encoder absoluto

3.4 Conexao do encoder absoluto

Instrugées gerais
de instalagao

Esquema de
ligagao

~~—— Dados +1

b @‘* X ~——— Dados - 6
y = N | ; | +

" & 4 § : | Pulso + 3

Comprimento max. do cabo (entre conversor e encoder absoluto) no opcional
DIP11B:

100 m (330 ft) capacitancia do cabo 120 nF/km (193 nF/mile)
Secao transversal dos fios: 0,20 ... 0,5 mm (AWG24 ... 20)

Utilizar cabos blindados com pares trangados, instalando a blindagem em ambos os
lados de maneira uniforme:

— do lado do encoder no prensa cabos ou no conector do encoder
— no conversor, na caixa do conector Sub-D ou
— na bragadeira de metal / no alivio de tragcdo na parte inferior do conversor

Instalar o cabo do encoder separado espacialmente dos cabos de alimentagéo de
poténcia

DIP11B
max. 100 m (330 ft)

x
A 4

Pulso- 8
GND 5
24\ out9

06675ABP

Fig. 2: Conexé&o do encoder absoluto com o opcional DIP11B e alimentagéo interna de 24 V¢
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o Planejamento do projeto
e Escolha do encoder

4 Planejamento do projeto
4.1 Escolha do encoder

Encoder incre-
mental multiturn

Exemplo

Para proporcionar um alto nivel de desempenho dos deslocamentos e uma dindmica
efetiva no sistema, é necessario observar os seguintes pontos durante a escolha do
encoder absoluto:

A medigao de posicdo deve ser realizada sem escorregamentos.

O encoder deve ser acionado com conexao positiva por correia dentada. Evitar
conexdes com roda de fricgao.

A medicao de posicido deve ser realizada com rigidez.

E fundamental evitar folgas e elasticidades.

A medicao de posicao deve ser realizada com a mais alta resolugao disponivel.
Quanto mais incrementos do encoder por unidade,

— maior sera a precisdo ao alcangar a posi¢ao de destino
— maior sera a rigidez com que o circuito do regulador pode ser ajustado

O "refresh time" (tempo que o encoder absoluto necessita para determinar uma
nova posigéo atual) deve durar, se possivel, menos de 1 ms.

Este valor tem uma influéncia decisiva nas propriedades dindmicas do acionamento.

A posicdo atual determinada pelo encoder absoluto nao deve ser filtrada e
nem resumida em uma média, caso contrario o desempenho dindmico do aciona-
mento sera fortemente reduzido.

Os encoders operados com o opcional DIP11B sao divididos na trés categorias seguintes:

Encoder incremental multiturn, p.ex., T&R CE58, CE 65, Sick ATM60
Medidor de distancia a laser, p.ex., T&R LE200, Sick DME5000

Sistemas de medigéo de trajeto lineares, p.ex., Leuze BPS37, Stahl WCS2, Stahl
WCS3

O caso de utilizagéo ideal para o encoder incremental multiturn ocorre quando a
forga é transmitida em conexao positiva do eixo do motor para a carga.

Neste caso o encoder absoluto pode ser montado no eixo do motor do acionamento.
Os custos de construgao sao extremamente baixos e a resolugao de posi¢ao € muito
alta, devido a reducédo do redutor.

Caso a medigédo seja realizada através de um encoder montado externamente
(encoder sincrdnico), & necessario verificar se ha reducao suficiente entre o encoder
e a correia dentada. A relagao da resolucao de posicéo entre o encoder do motor e
o encoder sincronico ndo deve ultrapassar o fator 8.

Mecanismo de translacdo com os seguintes dados:

Motoredutor: R97DV160L4BMIG11, i = 25,03
Didametro da roda de acionamento: 150 mm

Didmetro da roda do encoder: 65 mm

Encoder T&R CE65MSSI com: 4096 x 4096 incrementos

Calculo da resolugéo de posicao em caso de montagem do encoder no eixo do motor:
— ix4096 / (r x 150 mm) = 217 inc/mm
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Planejamento do projeto
Escolha do encoder

Medidores de dis-
tancia a laser

Medida das
dimensobes com
régua metalica

Calculo da resolugéo de posicao em caso de montagem do encoder no trajeto:
— 4096 / (= x 65 mm) = 20 inc/mm

Resultado: A relagdo da resolugéo de posi¢cdo motor/trajeto é de 10,9 (maior que 8). O
didmetro da roda do encoder teria de ser reduzido.

A medigao de distancia por sistemas a laser é baseada na medida do tempo de propa-
gacéao de raios infravermelhos pulsados. Para possibilitar um valor de posi¢cdo exato
através deste método, varios valores de medicdo devem ser processados no encoder.
Isto causa um atraso na medi¢ao de posi¢ao nestes sistemas de até 50 ms. Este atraso
tem um impacto negativo na dindmica e na exatiddo de posicionamento do aciona-
mento.

Observar os seguintes pontos antes da utilizagdo e da configuragdo de medidores de
distancia a laser:

» Durante a montagem do sistema de medigao garantir que nao existem vibragdes nos
arredores da unidade, p. ex., no mecanismo de translagdo para unidades de
comando de estantes. Montar o sistema de medi¢ao na parte de baixo, caso contra-
rio os movimentos oscilantes vindos da torre podem ter um efeito negativo na
medigao.

* A aceleragao maxima do acionamento nao deve ultrapassar 0,8 ms2.

» As caracteristicas do encoder proporcionam a uma exatiddo de posicionamento de
1+ 1 ... 3 mm que normalmente nao € excedida.

» Devido ao longo atraso:

— o pré-controle de velocidade (P915) deve ser fortemente reduzido, dependendo
das circunstancias

— aintensificagao do controle de posigcao (P910) sé pode ser ajustada para valores
baixos (0,1 ... 0,4). Assim, uma dindmica alta ndo pode ser alcangada

» Haum erro de arraste que é dependente da velocidade e dificulta a monitoragdo do
acionamento (atraso no desligamento em caso de falha).

O funcionamento deste sistema corresponde ao funcionamento do encoder incremental
multiturn. Pelo fato do valor médio nao ser calculado neste sistema, nao ha atrasos na
medicao de posicao.

Um sistema de medicao de trajeto linear oferece as seguintes vantagens:
* Na&o ha redugao de dindmica

* Pré-controle de velocidade (P915) de até 100%, ou seja, ndo ha erro de arraste
dependente da velocidade.

» Fungdes de monitoragédo sdo totalmente efetivas, uma pequena janela de erro de
arraste é possivel.

Desvantagens do sistema de medicao de trajeto linear:

* Resolugao de posi¢ao de 0,8 mm. A exatidao de posicionamento estipulada nao
deveria ser menor do que + 2 mm.

* Ainstalacdo mecénica da régua metalica neste sistema é altamente complicada.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Placa de Encoder Absoluto DIP11B
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o Planejamento do projeto

EEEE Parametrizacao

4.2 Parametrizacdo

Indicacdes para o planejamento do sistema de medigao de trajeto absoluto:

A faixa de medigéo do sistema de medigao escolhido deve ser maior do que o trajeto
abrangido. Isto significa que a area de detecgéo [2] deve ser maior do que a faixa de
operagao necessaria [1] (— figura seguinte).

Ajuste do encoder
A

(1]

2'31 -1 — /
0
x [inc.]
(231 1)+
-t [2] >
Y
54490ABP

4.3 Projecao da tensao de alimentagado externa de 24 V

O opcional DIP11B deve ser alimentado por uma tensdo de 24 V¢ através do borne
X61:9 (24VIN). A alimentacéo de tensdo de +24 V¢ também pode ser ligada através da
conexao X10:8 (VO24) da unidade basica, se nao for ultrapassada a carga de 400 mA.
Caso este valor seja ultrapassado, p. ex. em caso de montagem de outros opcionais, 0
opcional DIP11B deve ser alimentado através de outra pega de conexao a rede.

4.4 Parametrizagdo do encoder

Observar as seguintes instru¢des para a utilizagdo e parametrizagdo dos respectivos
encoders mostrados abaixo.

+ HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)

Serao suportadas as versdes SSl de 10 ... 30 V. A denominagéo do tipo especifica
todas as condi¢des adicionais.

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

— Estes encoders devem ser ajustados com 24 bits de dados e os bits de sinal
devem ser programados para o nivel Iégico 0. O 25° bit pode conter um bit power-
fail, um errorbit ou simplesmente o 0. Apos esta posi¢do, outros bits especiais
nao serao mais avaliados. A versao de 25 bits n&o é suportada.

— O caédigo de saida dever ser programado para "Gray".

— O coédigo de saida dever ser "Direto”

— Ainterface deve ser ajustada para "SSI".
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Planejamento do projeto
Parametrizacao do encoder

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

SICK DME-5000-111

— Ainterface deve ser parametrizada para "SSI".
— E necessario ajustar 24 bits de dados. No 25° bit encontra-se um bit de erro.
— Aresolucao deve ser parametrizada para 0,1 mm.

STAHL WCS2-LS311, WCS3

A denominagao do tipo especifica todas as condi¢gdes a serem respeitadas. O com-
primento maximo do cabo para o encoder é de 10 m.

VISOLUX EDM 30/120/140 - 2347/2440

Todos os modos séo suportados. Recomendagéo: Modo 0 (Chave DIP 3 € 4 em ON)
ou Modo 3 (Chave DIP 3 e 4 em OFF) e medicao em refletor triplo (Chave DIP 2 em
OFF).

LEUZE OMS1, OMSE2

— E necessario ajustar para 24 bits de dados. No 25° bit encontra-se um bit de erro.
— Aresolugao deve ser parametrizada para 0,1 mm.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Placa de Encoder Absoluto DIP11B
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Colocagao em operacao
Observagdes gerais sobre a colocagdo em operagao

Colocacao em operacgao
Observagobes gerais sobre a colocagao em operagao

O acionamento deve ser colocado em operagdo juntamente com o conversor de acio-
namento MOVIDRIVE® MDX61B, como descrito no manual de sistema MOVIDRIVE®
MDX60B/61B. O acionamento deve ser movimentado através de uma fonte de valor
nominal e de sinal de controle adequada.

Garantir que

* ainstalagdo do opcional DIP11B

* acablagem

* a atribuigdo dos bornes e

* acomutacgao de seguranga

foram configurados corretamente e de acordo com a aplicagéo.

A ativagao da configuracao de fabrica nao é necessaria. Caso a configuragéo de fabrica
seja efetuada, os parametros do MOVIDRIVE® MDX61B s&o reajustados com os valo-
res basicos. Com isso, a atribuicdo dos bornes também sera influenciada e, se neces-
sario, deve ser modificada de acordo com o ajuste desejado.
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS® @

5.2 Colocagdo em operagcdo com PC e MOVITOOLS®

Para a colocagédo em operagao com PC, é necessario o software MOVITOOLS® a partir
da versao 4.20.

Informacgao geral -

Colocar um sinal "0" no borne X13:1 (DI@Q "/REG. BLOQUEADO")!
Iniciar o programa MOVITOOLS®.
Marcar o idioma desejado no campo de selecdo "Language".

No menu rolante "PC-COM?", selecionar a interface do PC na qual esta conectado o
conversor (p. ex., COM 1).

No campo de seleg¢éo "Device Type", escolher a opgao "Movidrive B".
No campo de selecdo "Baudrate", escolher a opgao "57,6 kBaud" (ajuste padréo).
Clicar [Update]. E exibido o conversor conectado.

M =l 3
Language PC Interface Connected Irvesters Conmect lo:
" Deuisch | |coM1  =]|| |DevieeT Addi | Si COM ¢~ Single Irveiter
@ Englih ' —— .
' Frangais IFI:{'EIM
B sudiate
‘- o |nvarter
36 kBaud - FRLINE)
= 576 kBaud [default setling 5
@ Maowdnve B| Lndats Sption J
Browrse for Project Folder
| \programme’sewtmovitooks  projectshproject 1 Browse...
| Device Type Exmcute Program
™ Movimot Parameters/ Plo?am'-'g Special
¢ Movimot AS) Diagrosis POS programs
 Movitrac 07 -
El CaM s monitor
2 et | _ Congler | G N |
& Movidive B Staus | ISNC | Databackup |
€ UFx
Scope Agzeanbler AppBulder
£ Mo | | Clase All Taols
10708AEN

Fig. 3: Janela inicial MoVITOOLS®
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(‘G) Colocagao em operagao

@ Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Iniciar a coloca- * No campo de selecdo "Execute Program" em "Parameters/Diagnosis" clicar no

¢ado em operacao botéo [Shell]. E iniciado o programa Shell.

* No programa Shell, selecionar o item de menu [Startup] / [DIPStartup...]. Assim, o
MOVITOOLS® abre o menu de colocagdo em operagéo para o encoder absoluto
DIP. Seguir as instrugbes do assistente para colocagdo em operagéo. Em caso de
duvidas sobre a colocagao em operagao, consultar a ajuda online do MOVITOOLS®.

FblShlh.D Pasameters Display Estraz  Window Help

= g| "

o | i

|Parameter saved

I o0 0

|RPISYNC &

Fig. 4: Chamar a colocagdo em operagédo do DIP

10709AEN
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Colocagio em operagio (‘@
Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS® @

Nova colocacéao
em operagao do

oncionst Dip1ie R x|

Pleaze zelect;

& Completely new startup of the DIP option card
Select thiz option when changing
- the mechanical arangement,
- type of abzolute encader,
- tranzmigzion ratios or when chanaging the
- operatian units

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

£ Zurlick I feiter » I Ahbbrechen

10710AEN
Fig. 5: Ajustar a colocagdo em operagédo desejada

» Escolher entre "Completely new startup of the DIP11B..." (no caso da primeira colo-
cagao em operacao, p. ex., apos a primeira instalagdo) ou "Encoder adjustment..."
(no caso de uma recolocagédo em operagao, p. ex., no caso de uma troca de encoder
absoluto).

* As secbes seguintes descrevem uma completa e nova colocagdo em operacéo do
DIP11B.
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(‘@ Colocagao em operagao

@ Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Ajustar a frequién-
cia de pulso

Setting switching frequency

Ilze thiz parameter to get the switching frequency with which the DIF114 reads the
abgolute information fram the abszolute encoder. 100% switching frequency
comesponds to the nominal frequency. The nominal frequency refers to the encoder
ranufacturer data at a line lenath of 100 meters.

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

The switching frequency may have to be reduced with a line extenszion to not receive
any incarrect data. IF iz not pozzible to reduce the switching frequency ta a value
below the minimum encoder switching fregquency.

Cycle frequency [%] 1000

£ Zurick I Wieiter » I Abbrechen

Fig. 6: Ajustar a freqtiéncia de pulso

10711AEN

Aqui deve ser introduzida a freqiiéncia de pulso, com a qual o opcional DIP11B 1é as
informagdes absolutas do encoder absoluto. O valor de 100 % corresponde a fre-
qiéncia nominal. A freqiiéncia nominal refere-se aos dados do fabricante do enco-
der para um comprimento de cabo de 100 m (— cap. "Conexao do encoder").

Caso o comprimento do cabo seja < 100 m, a freqUéncia de pulso podera ser ele-
vada. A rapida leitura dos valores de posicdo melhora as propriedades de controle
técnico. O valor da freqliéncia de pulso nao deve ser menor do que a freqiiéncia de

pulso minima do encoder.
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS® @

Escolher o enco-
der absoluto
Select abzolute encoder |

Startup aof the DIF option card takes place in zeveral steps during which the
drive haz to be tested =0 that the parameters can be determined automatically.

'ou can uze the manual operation far thiz process, control the inverter via the
input terminalz or even turn the motor zhaft manually.

Fleaze enter the installed abzalute encoder:

£ Zurick I Wieiter » I Abbrechen

10712AEN
Fig. 7: Escolher o encoder absoluto

» Escolha o encoder absoluto conectado da lista dos encoders possiveis.
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Colocagao em operagao
Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Escolher a opgéo
de incrementos

DIP startup

10713AEN
Fig. 8: Escolher a opgdo de incrementos

» Escolher a opgao "l would like to use increments".
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Colocacao em operacéao (‘@

Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS® @
Ajustar a faixa
de operagéo do
encoder Set operation range of encoder |

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

IEI %

Pleaze move the drive by several motor rotations and stop it again.

Pleaze presz here, if pou would ke to uze manual operation:

M anual operation

Current actual position of motor encoder 00 hex]
Actual pozition of absolute encoder [inc): -4294906 [ffbe?70E hex)

£ Zuriick, I WhETtErn > Abbrechen

10773AEN
Fig. 9: Ajustar a faixa de operagdo do encoder

» Para poder ajustar a faixa de operagdo do encoder, € necessario movimentar o
acionamento por algumas rotagées do motor.

Para este efeito, clicar o botdo [Manual operation].

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Placa de Encoder Absoluto DIP11B

25



5

26

(‘@ Colocagao em operagao

@ Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Operagdo manual

Manual Operation 2| x|

Setpaint Speed [rpm] —actual Values
I F7=Yanable speed |E29 Status IW

F8=5lomw zpeed I ID Actual pogition [ine] |944|:|1
F9=Fiapid spesd | IU— Actual speed [1/min ] IB3-_"'2—
I'I'I—

Dutput curent [ %]

— Direction of Rotation

_ = 01 2 3 465E 7
Festiw b binlpts DD, MR CFF
Y I w w
bin. Outputs poo. WM
| i poil. CCCCCCCC
15 2800
a B 0
F4=Halt | F5=5Stop | F=Feset |
F&=Cantroller inhibit | F=Reference travel | ESC=Close |

10715AEN

Fig. 10: Ajuste do referenciamento em operacdo manual

Use os botbes [F7=Variable speed], [F8=Slow speed] ou [F9=Rapid speed] para
ajustar a velocidade nominal.

Escolher o sentido de rotagdo com os botdes [F2=CCW] antihorario e [F3=CW]
horario.

Clicar no botao [F11=START] e em seguida no [F=Reference travel]. Movimentar o
acionamento por algumas rotagdées do motor.

Clicar no botdo [F5=Stop] para fechar o referenciamento. Clicar [ESC=Close]. O
valor nominal atual do encoder é ativado. Confirmar a proxima mensagem com [OK].

A janela "Operation range of the encoder" é chamada novamente. Em seguida, clicar
o botao [Next].
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS® @

Introduzir os paréa-
metros IPOSPIUs®

Pasmetor

Operating mode 1 ISEH'-.,ID j
Gain ¥ controller 1.99

Fositioning ramp 1 [=] I'I

Positioning ramp 2 [=] I'I

Trawvel speed CW [Epm] I'IEEIEI

Trawvel speed CCW [ rpm] I'IEEIEI

Speed feedforward [%] |‘||:||:|

Remp type |LINEAR =]

< Zurick I Wieiter » I Ahbbrechen

10759AEN
Fig. 11: Introduzir os pardmetros IPOSPIus®

* Introduza todos os parametros (P910 e subsequentes) que forem relevantes para a
programagéao do IPOSPUS® Estes parametros s6 serao validos no modo de opera-
cado "..&IPOS".

» Clicar [Next] para continuar.
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Colocagao em operagao
Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

©)

Parametrizar o
referenciamento

Parameter zetting for reference travel |

Adjust the fallowing parameters for the reference travel.

Feference speed 1 [ o] IE

Feference speed 2 [ o] |5|:|

Feference travel type h

Reference trawvel to zero pulse IND j

|f & pogitioning accuracy iz reguired that cannot be accomplizhed with one
reference cam, pou can place the reference on the zero pulze of the motor
encoder.

Select a reference on the zero impulze only if there iz no slip between maotar shaft
and load.

£ Zurick I Wieiter » I Abbrechen

10760AEN

Fig. 12: Ajustar os pardmetros para o referenciamento

Para alcangar uma relagédo exata dos valores do encoder absoluto para um determi-
nado ponto de referéncia mecanico, é indispensavel a realizacao do referencia-
mento. Para isso, introduza os parametros (P900 e subseqlientes) necessarios. Em
seguida, iniciar o referenciamento clicando no botao [Next].
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Inicio do referen-
ciamento
Start reference travel

Fig. 13: Inicio do referenciamento

» Clicar no botao [Manual operation] para iniciar o referenciamento.
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Colocagao em operagao
Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

©)

Realizacéao do
referenciamento
por operagao
manual

M anual Operation 2] x|
Setpoint Speed [rpm] —Actual Yalues
F7=ariable zpeed I |1 5 Status IEN-"-"-B LED
I Fi=5low speed |D Actual pogition [inc] IS?
Fo-Aapidspeed | [0 #ctual speed [1/min | [8
Output current [ ] |5
— Direction of Fotation
_ 3 o1 2 3 458 B 7
FestCw - bin. Inputs Do, FEMIOTCVERE
1. CrooroCrrr
bin. Outputs poo. WV
I e ot C oo
15 2800
RIN i
Fd=Halt FE=Stop | F-Resst |
Fé=Contraller inhibit | ‘F=Reference travel | ESC=Cloze |

Fig. 14: Realizagao do referenciamento por operagdo manual

Liberar o eixo clicando no botao

[F6=Controller inhibit].

10762AEN

Ajustar o sentido de rotacdo com os botbes [F2=CCW] antihorario e [F3=CW]

horario.

Clicar no botédo [F11=START] e em seguida no [F=Reference travel]. Movimentar o
acionamento por algumas rotagées do motor.

Clicar no botéo [F5=Stop] para fechar o referenciamento. Clicar [ESC=Close]. Con-
firmar a proxima mensagem com [OK].

E aberta a janela "ldentify current absolute position".
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Identificar a posi-
¢éo absoluta atual
Identify current abzolute position

10763AEN

Fig. 15: Introduzir o offset de referéncia como valor incremena.

* Introduzir o valor numérico em incrementos — correspondente a atual posi¢ao — no
campo de dados "Reference offset". Em seguida, clicar [Next].
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Salvar os paré-
metros DIP

RODRIVE

Colocagao em operagao
Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Save DIP parameters

10764AEN
Fig. 16: Salvar os parémetros DIP

» Clicar [Finish] para transmitir os dados para o conversor. Com isso, a primeira colo-
cacao em operagao esta concluida.
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Recolocagao em

operacgéao do
opcional DIP11B DIP startup |

Flease zelect:

" Completely new startup of the DIP option cand
Select thiz option when changing
- the mechanizal arangement,
- type of absolute encoder,
- tranzmigzion ratiog ar when chanaging the
- operation units

% Encoder adjustment with existing DIP startup
Select thiz option when
- replacing the abzolute encoder,
- replacing the motar or
- changing the reference cam

£ gurick I Wwleiter > I .i‘-.l:-l:urechenl

Fig. 17: Recolocacdo em operacéo do opcional DIP11B

10765AEN

» Escolher a opg¢ao "Encoder adjustment with existing DIP startup” (ajuste ou recolo-

cagao em operagao, p. ex., no caso de uma troca de encoder absoluto).

* As segbes seguintes descrevem uma recolocagdo em operagao completa do

DIP11B.
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(‘@ Colocagao em operagao
@ Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Ajuste do encoder

Encoder adjustment E3 |

Pleaze zelect:

% - The abzolute encoder haz been replaced. The position offzet was set
20 that IPOS programs can still be used az before.

" - The reference cam has been changed.

£ 2urick, I Wwieiter » I Abbrechen

10766AEN
Fig. 18: Ajuste do encoder

» Escolher uma das opgdes seguintes, de acordo com o objetivo da aplicagéao:

"The absolute encoder has been replaced. The position offset was set so that the
IPOSPIus® programs can be used as before", no caso de troca do encoder abso-
luto. Aqui o offset de posicao é ajustado de tal modo que os programas IPOSPIUs®
podem continuar a ser usados.

"The reference cam has been changed", o came de referéncia foi alterado.

» Clicar [Next] para continuar.
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Inicio do referen-
ciamento
Start reference travel

Fig. 19: Realizar o referenciamento

* Clicar no botao [Manual operation] para iniciar um referenciamento.
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Colocagao em operagao

Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

©)

Realizacéao do
referenciamento
por operagao
manual

Manual Operation

Setpoint Speed [rpm]

F7=Variable speed | [15

I Fa=Slow speed IEI

F3=Rapid speed | [0

— Diirection of Fotation

Fa=CCw | Fa=Cwf
| F11=5TART
15 2800
A ]
Fa=Halt FB=5top |
FE=Contraller inhibit |

2] ]
—actual Values
Status IEN.-’-‘-.BLED
Actual position [inc] |3?'
Actual speed [1/min ] IE.S
Output current [ % ] |5
01 2 3 4 45 E 7
bin. Inputz Dl 0. |2 2 e e
Di1. oo
bin. Outputs oo WM
o T S I o i i e
R=Rezet |
‘F=Reference travel ESC=Cloze |

Fig. 20: Realizag&o do referenciamento por operagdo manual

» Liberar o eixo clicando no botao [F6=Controller inhibit].

10768AEN

» Ajustar o sentido de rotagdo com os botdes [F2=CCW] antihorario e [F3=CW]

horario.

» Clicar no botao [F11=START] e em seguida no [F=Reference travel]. Movimentar o
acionameto por algumas rotagdes do motor.

» Clicar no botao [F5=Stop] para fechar o referenciamento. Clicar [ESC=Close]. Con-
firmar a proxima mensagem com [OK].

+ E aberta a janela [Save DIP parameters].
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Colocacao em operagao com PC e MOVITOOLS®

Salvar os paré-
metros DIP
Save DIP parameters

10764AEN
Fig. 21: Salvar os parémetros DIP

* Clicar [Finish] para transmitir os dados para o conversor e para concluir recolocagao
em operagao.
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5 (‘@ Colocagao em operagao

@ Colocagao em operagao manual

5.3 Colocagcao em operagdao manual

Selecionar o tipo
de encoder P950

Ajustar o sentido
de rotagdo do
motor P35x

Ajustar o sentido
de contagem
P951 do encoder
absoluto SSI

38

Alternativamente, é possivel iniciar a colocagdo em operagéo do opcional DIP11B gra-
dualmente como descrito abaixo. Se durante o processo de colocagao em operagao
aparecer a mensagem de irregularidade F92 DIP operation range, confirmar com um
reset e continuar a colocagdo em operacgao. Se a colocagao em operacao for executada
com sucesso, esta mensagem nao aparecera mais.

Escolha o encoder absoluto conectado com a opgao DIP11B (X62). Atualmente é per-
mitido a utilizagdo dos encoders da lista abaixo:

+ 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

Outros encoders devem ser verificados com relagdo a suas adequagdes e autorizados
pela SEW-EURODRIVE.

Deslocar o acionamento com baixa rotagdo e em diregao positiva de movimento Caso
a posicao atual for contada no P003 para cima, o parametro P350 Change direction of
rotation nao precisa ser modificado (— exibigdo da posigao atual com SHELL ou com a
unidade de comando DBG60B). Caso a posi¢ao atual for contada para baixo, é neces-
sario modificar o P350.

Deslocar o acionamento com baixa rotagdo e em diregao positiva de movimento Caso
a posic¢ao do encoder absoluto (H509 ACTPOS.ABS) for contada para cima, o pardme-
tro P951 Counting direction ndo precisa ser modificado. Caso a posi¢édo do encoder
absoluto for contada para baixo, € necessario modificar o P951.
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Ajustar a escala
do encoder P955

Ajustar o offset
ponto zero P954

Ajuste correto
dos fatores enco-
ders P942 / P943
numerador/
denominador

Colocagao em operagao manual @

Se ndo houver nenhum encoder do motor instalado (nenhum controle de rotacao),
ajuste o P955 para "1". A informacgéo de posi¢cao do encoder absoluto € multiplicada por
este valor. O pardmetro € ajustado de tal forma, que a raz&o entre a informacéo de tra-
jeto do encoder do motor e do encoder absoluto é o mais proximo possivel de "1".

Procedimento para determinagéo:

* Primeiramente, ajustar P955 para o valor "1".

» Anotar os valores das variaveis H509 ACTPOS.ABS e H511 ACTPOS.MOT.

» Deslocar o acionamento por aprox. uma rotagao do motor.

» Calcular a diferenga entre os valores anotados e os valores novos das variaveis:

— H509 antigo — H509 novo = diferenga H509
— H511 antigo — H511 novo = diferenca H511

» Formar o quociente Q a partir dos valores das diferengas H509 e H511:
Q = diferenga H509 / diferenga H511

« Ajustar P955 Encoder scaling para um valor aproximado ao quociente calculado Q,
de preferéncia para o menor valor.

O offset ponto zero é usado para atribuir um determinado valor para uma determinada
posicdo. A faixa de valores pode assumir valores de posigéo positivos e negativos. O
parametro valido maximo deve ser respeitado. O limite € determinado através da faixa
de valores do numerador ( 231) e da faixa de valores do encoder absoluto. Deslocar o
acionamento para uma posigao conhecida. Ler o valor da variavel H509 ACT.POS.ABS
e inserir os valores abaixo no parametro P954 Zero offset. P954 = variavel H509 — valor
desejado.

O valor desejado corresponde ao valor indicado na posigao atual.

Caso o posicionamento seja realizado em um encoder (X14) ou em um encoder abso-
luto (DIP), estes dois pardmetros sao usados na adaptagéo da resolugéo para o enco-
der do motor (X15).

Procedimento para determinagéo:

» Anotar os valores das variaveis H509 ACTPOS.ABS e H511 ACTPOS.MOT.

» Deslocar o acionamento em aprox. 30 000 incrementos (H511).

» Calcular a diferenga entre os valores anotados e os valores novos das variaveis:

— H509 antigo — H509 novo = diferenca H509
— H511 antigo — H511 novo = diferenga H511

» As diferengas ndao devem ser maiores do que 32 767 (215 —1). Em caso de valores
superiores, divida as diferengas por um mesmo numero, de modo a obter valores
proporcionais menores ou repita o procedimento com um deslocamento menor.

* Introduzir a diferenga H511 em P942 Encoder factor nominator e a diferenga H509
em P943 Encoder factor denominator.
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Ajustar o P941
Source actual
position

Colocagao em operagao
Colocagao em operagao manual

Se n&o houver nenhum encoder do motor instalado (nenhum controle de rotagéo pelo
MOVIDRIVE®), recomendamos no minimo uma estimativa da relagcao entre a resolugao
do encoder e a rotagdo do motor. Ajustar o encoder do motor para um valor de 4096
incrementos por rotagado do motor.

Para a determinacdo do P943 Encoder factor denominator proceder como descrito
acima. Para o P942 Encoder factor numerator utilizar o valor "4096 x numero de rota-
¢des do motor realizadas".

Neste caso (nenhum controle de rotagéo), a exatidao dos fatores encoders nao é muito
importante. Estes valores s6 servem para a verificagado subordinada dos valores abso-
lutos no DIP11B.

Este parametro decide qual encoder de posicéo € utilizado como controle de posigao,
quando o modo de operagéo "... & IPOS" é ajustado no modo P700 Operating mode.

O programa IPOSPlus® possui comandos de posicionamento capazes de controlar o
motor conectado no MOVIDRIVE® MDX61B. Caso o posicionamento do motor seja
realizado no encoder absoluto, o P941 Source actual position deve ser ajustado em
"Absolute encoder DIP".

O ganho de circuito para o controle de posigao no IPOSPUS®  P910 Gain X controller,
foi pré-ajustado durante a colocagdo em operagéo do circuito do regulador de rotagao.
O pré-ajuste exige o controle de posi¢do no encoder do motor. A diferenga de resolugéo
ou as propriedades temporais do encoder absoluto (p. ex. medidor de distancia a laser)
podem exigir um ajuste com valores menores.

« Utilizar apenas a metade do valor de pré-ajuste calculado.

. iciar u u ici i vali
Iniciar um programa IPOSP'US® com um posicionamento entre dois pontos validos e
em velocidade reduzida.

* Reduzir ou ampliar o P910 Gain X controller gradualmente, até o melhor desempe-
nho de deslocamento e de posicionamento for alcangado.

» O valor de posicao fornecido pelo encoder absoluto é disponivel na variavel H509
ACTPOS.ABS. O valor de posi¢ao pode ser processado através do comando interno
IPOSPUS® mesmo sem um posicionamento direto.

Manual — MOVIDRIVE® MDX61B Placa de Encoder Absoluto DIP11B




Fungodes da unidade
Avaliagédo de encoder

C &9,

6 Funcoes da unidade
6.1 Avaliagao de encoder

Todos os encoders conectados sao sempre avaliados, independentemente do modo de
operacao (P700). Modos de operagao com posicionamento (VFC contr. n & IPOS, CFC
& IPOS, SERVO & IPOS) sempre exigem um encoder do motor em X15. As posicdes

atuais podem ser avaliadas com a fung¢ao touch-probe.

Tipo de encoder

Encoder absoluto no
DIP11B
P941: encoder absoluto

Simulacao de enco-
der incremental
P941: encoder

Encoder incremen-
tal / resolver
P941: Encoder do

(DIP) externo (X14) motor (X15)
Conexao X62 no DIP11B X14 no opcional X15 no opcional
DEH/DER11B DEH/DER11B
Valor atual na variavel H509 ACTPOS.ABS H510 ACTPOS.EXT | H511 ACTPOS.MOT
Resolugao Posigao absoluta apos a Numero real de pul- | Sempre 4096
conversao com: sos do encoder (com | inc./rotagao do motor,
» Offset ponto zero (P954) | avaliagdo quadrupla) | independentemente

« Offset de posicédo (P953)
» Sentido de contagem
(P951)

da resolugéo real do
encoder

Flanco no DI02 | H503 TP.POS1ABS H506 TP.POS1EXT H507 TP.POS1.MOT
Touch- Flanco no DI03 | H502 TP.POS2ABS H504 TP.POS2EXT H505 TP.POS2MOT
probe Tempo de 1ms 100 ms

atraso max.

6.2 Funcgoées relevantes para encoders absolutos

Monitoragéao da
rotagao

Monitoragao de
erro de arraste

Mensagem eixos
na posigao

Referenciamento

As fungdes de monitoragao descritas abaixo sao independentes da utilizacdo do
DIP11B. Porém, o conhecimento da funcionalidade é importante para uma utilizagao
ideal.

A monitoragao da rotagao verifica a faixa de ajuste do controlador n e a faixa de rotagao
atual no modo de operagdo m. Para o sinal de rotacdo sempre € usado o encoder do
motor. Por isso o "encoder DIP11B" ndo é "verificado" pela monitoragdo da rotagcéo
P50_ ou é "verificado" insuficientemente.

A monitoragao de erro de arraste ativa verifica a diferenca entre a posicdo momentanea
mininal e a atual. O valor maximo permitido é ajustado pela janela de erro de arraste
P923. A monitoracdo de erro de acompanhamento sé funciona quando o acionamento
se encontrar no estado de posicionamento. A resolugdo sempre € "incrementos do
encoder” (excecao: P941 = encoder do motor (X15), independentemente do nimero de
pulsos de encoder 4096 inc./rotagdo do motor).

Esta fungao trabalha com a resolug¢éo dos incrementos do encoder ajustado através do
P941 (excegdo: P942 = encoder do motor (X15), independentemente do numero de
pulsos de encoder 4096 inc./rotacdo do motor).

Se nédo houve operagao com posicionamento ajustado através do P700 ou se aciona-
mento estiver no estado de referenciamento, a fungdo sempre mostrara a mensagem
"eixos na posi¢ao = 0".

O referenciamento e os parametros P900 ... P903 para o referenciamento, assim
como o comando de referenciamento referem-se a posigdo do motor (X15) e com
isso ao encoder do motor.
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@ Valores indicados

Fungao médulo

Variaveis do sis-
tema relevantes
para encoders
absolutos

Chave fim de
curso de software

A mensagem "eixo referenciado" refere-se a um referenciamento da posi¢cao do motor.

A variavel H510 ACTPOS.EXT (X14) pode, p. ex., ser ajustada funcionalmente através
do IPOSPIUS®,

A posicao DIP11B na variavel H509 ACTPOS.ABS é o valor de posicao preparado. Este
é formado pelo valor absoluto fornecido pelo encoder, levando em conta os parametros
do DIP11B P952 Counting direction e P954 Zero offset.

A fungdo moddulo é ativada através dos pardmetros Shell (P960ff) (£ Manual de sis-
tema MOVIDRIVE® MDX60B/61B). Em seguida, os processos de posicionamento
podem ser mostrados diretamente na escala 360° = 216 Bit.

A posicao atual € mostrada na variavel H455 ModActPos. Os processos podem ser ini-
ciados quando a posicao de destino (variavel H454 ModTagPos) for descrita no estado
liberado. Maiores informacdes encontram-se no manual "Controle de posicionamento e
sequiéncia IPOSPIUs®"

Variaveis do sistema | Significado
H503 TP.POS1ABS Posigao touch-probe do encoder DIP11B
H502 TP.POS2ABS Posigao touch-probe do encoder DIP11B

H509 ACTPOS.ABS Posicao absoluta apos a conversao com offset ponto zero, offset de posigao,
sentido de contagem e escala do encoder.

A fungao da chave fim de curso de software monitoriza a posigédo de destino atual (H492
TARGETPOSITION) na faixa valida. A fungéo sé é ativa quando o acionamento foi
referenciado ou quando o paradmetro P941 = encoder absoluto (DIP) foi ajustado e o
acionamento se encontra em estado de posicionamento. Se ocorrer um posiciona-
mento no "encoder externo" e se uma chave fim de curso for utilizada, é necessario um
referenciamento.

6.3 Valores indicados

O software de comando SHELL e a unidade de comando DBG60B mostram no grupo
de parametros P00_ Display values / Process values os dados da posi¢cdo do encoder
do motor. Isto também vale para as informagdes de fieldbus dos dados PE "Posi¢ao
atual LOW e HIGH".

A variavel de sistema H509 ACTPOS.ABS contém o valor de posigdo preparado do
encoder absoluto. O valor pode ser mostrado com o SHELL e com o DBG60B. A trans-
missdo com o fieldbus é realizada através do ajuste da transmissdo de dados PE
P873/4/5 em "IPOS PE-DATA" e da descri¢cao dos dados PE pelo comando SetSys no
programa IPOSPUs®,

A escritura de dados PE pelo comando SetSys também pode ser utilizada quando uma
posi¢cdo atual (independentemente do tipo de encoder) for transmitida de forma
escalada.
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Possibilidade de diagndstico no programa Shell @

6.4 Possibilidade de diagnéstico no programa Shell

E possivel mostrar o estado do programa atual (por exemplo, a posi¢&o atual exata do
encoder absoluto). Proceda da seguinte maneira:

No programa Shell, selecionar o item de menu [Display] / [IPOS Information].

File Statup Paiameters | Display Extras  Window Help

[ 1. Setpoints/ramp gener.
(@8 2. Cortrolles parameters
(@ 3. Motor peameters

(i 4. Reference signal:

(@8 5. Monitoring functions
[ X3
i 7
[~ ]
@ 9

H

.. Teminal assigrment

.. Contral functions

.. Uit funictions

.. IPOS parameters
Apphc:ations

Pemasam

&

4] | =

| ONine  [PYSGEHEG] [Parameter saved [NECA701D A,;
10769AEN

A janela [IPOS Status].é aberta no monitor. Aqui é fornecido a informagéo sobre o
estado atual do programa (— figura seguinte).

File Startup Parameters Display Extraz Window Help
=05 B H St
Main Menu |
= ‘il Parameter menus
& ([ 0. Display values
&3l 1.. Setpaints/ramg genes,
& [ 2. Controber parameters
- [l 3. Motor parameters
+ 4. Reference signals
& [ 5. Moritoting functions
- [ 6. Teminal assignment
+ 7.. Coniol functions
& @ 8. Unit functions
- [ 9. IPO5 parameters
#- @ Applications
Ny |
| OHine  JAGLTHG [Parameter saved [NCC1701-D 7

10770AEN
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Parametros IPOSplus®

P60 Descricao dos parametros

P600

7 Parametros IPOSP!usSe
7.1  Descri¢cao dos parametros

P941 fonte
posigcao atual

P942 / P943
Fator encoder
numerador/
denominador

Tipo do encoder
P950

Abaixo uma descrigio detalhada dos parametros IPOSPUS®. O ajuste de fabrica foi
sublinhado.

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

Com este parametro é estabelecido qual encoder o IPOSPIUS® tilizara para efetuar o
posicionamento.

Faixa de ajuste: 1 ... 32767

Caso o posicionamento seja realizado em um encoder (X14) ou em um encoder abso-
luto (DIP), estes dois paradmetros sao usados na adaptagéo da resolugéo para o enco-
der do motor (X15).

Procedimento para determinagéo:

» Anotar os valores das variaveis H509 DIP-Position e H511 Current motor position.
» Deslocar o acionamento em aprox. 30 000 incrementos (H511).

» Calcular a diferenga entre os valores anotados e os valores novos das variaveis:

— H509 antigo — H509 novo = diferenga H509
— H511 antigo — H511 novo = diferengca H511

» As diferengas ndo devem ser maiores do que 32 767 (215 —1). Em caso de valores
superiores, divida as diferengas por um mesmo numero, de modo a obter valores
proporcionais menores ou repita o procedimento com um deslocamento menor.

* Introduzir a diferenga H511 em P942 Encoder factor nominator e a diferenga H509
em P943 Encoder factor denominator.

Escolher o encoder absoluto conectado com a opgéo DIP11B (X62). Atualmente é per-
mitido a utilizagdo dos encoders da lista abaixo:

+ SEM ENCODER

+ VISOLUX EDM

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

+ T&R LAG6K

+ 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,

Sentido de
contagem P951

Freqiiéncia de
pulso P952

Offset ponto zero
P954

Escala do
encoder P955

P600

Faixa de ajuste: NORMAL / INVERTIDO

Escolher o sentido de contagem do encoder absoluto. A escolha deve ser realizada de
tal forma, que os sentidos de contagem do encoder do motor (X15) correspondam ao
do encoder absoluto (X62).

Faixa de ajuste: 1 ... 200 %

Aqui é definida a freqliéncia de pulso, com a qual as informacdes absolutas sao trans-
mitidas do encoder para o conversor. Freqiéncia de pulso = 100 % € equivalente a
freqliéncia nominal do encoder, em relagdo a um comprimento de cabo de 100 m.

Faixa de ajuste: —(231 =1) ... 0 ... 23" —1

O offset ponto zero é usado para atribuir um determinado valor para uma determinada
posicdo. A faixa de valores pode assumir valores de posi¢ao positivos e negativos. O
pardmetro valido maximo deve ser respeitado. O limite € determinado através da faixa
de valores do contador (£ 231) e da faixa de valores do encoder absoluto. Deslocar o
acionamento para uma posigcao conhecida. Ler o valor da variavel H509 ACT.POS.ABS
e inserir os valores abaixo no parametro P954 Zero offset. P954 = variavel H509 — valor
desejado.

O valor desejado corresponde ao valor indicado na posigéo atual.

Faixa de ajuste: x1/x2 /x4 / x8 / x16 / x32 / x64

O valor da resolucdo da posicdo do encoder do motor e do encoder absoluto é adaptado
com este parametro. O parametro € ajustado de tal forma, que a razéo entre a informa-
¢ao de trajeto do encoder do motor e do encoder externo € o mais préximo possivel de
"1". Primeiramente, ajustar o parametro para o valor "x1". Anotar os valores nas varia-
veis H510 e H511.

Deslocar o acionamento em aprox. 1000 incrementos (H511). Calcular a diferenca
entre os valores anotados e os valores atuais das variaveis e calcular o quociente. Ajus-
tar o par@metro P944 Encoder scaling ext. encoder para um valor aproximado ao
quociente calculado.

Importante: A escala do encoder tem influéncia direta no pardmetro P900 Reference
offset, fator encoder numerador P942 e fator encoder denominador P943 e no grupo
de pardmetros monitora¢ées IPOS P92x. Fora isso, € necessario adaptar todas as posi-
¢bes do programa IPOSPUS® em caso de uso do encoder externo. O ajuste de todos os
paradmetros mostrados devem ser analogicamente alterados, todas as vezes que hou-
ver alteragdes na escala do encoder.
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@ Exemplo de aplicagio
Unidade de comando de estantes com posicionamento bus ampliado

8 Exemplo de aplicacao

8.1  Unidade de comando de estantes com posicionamento bus ampliado
O modo de aplicagédo "posicionamento bus ampliado" é especifico para aplicagoes,
onde um numero qualquer de posigdes deve ser alcangadas com diferentes velocida-
des e através de diferentes rampas de aceleragdo. No posicionamento em um encoder

externo, que é necessario em conexao nao-positiva entre o eixo do motor e a carga, é
permitido utilizar opcionalmente um encoder incremental ou um encoder absoluto.

O modulo de aplicagdo "posicionamento bus ampliado" é especialmente adequado
para as seguintes aplicagbes e ramos:

+ Tecnologia de transporte de materiais

— Mecanismos de deslocag¢ao
— Sistemas de elevagao
— Veiculos sobre trilhos

* Logistica

— Unidades de comando de estantes
— Veiculos de movimentagéao transversal

O médulo "posicionamento bus ampliado” oferece as seguintes vantagens:
* Interface de facil utilizacao.

* SO é necessario introduzir os parametros necessarios para o médulo "posiciona-
mento bus ampliado” (redugdes, velocidades, didmetro).

* Programas aplicativos que facilitam a parametrizagao, dispensando uma programa-
¢ao complexa.

*  Modo monitor com diagndsticos otimizados.
» O usuario néo precisa dispor de experiéncia em programagao.
* Deslocamentos longos sao possiveis (218 ¥ unidade).

+ Como encoder externo é possivel escolher um encoder incremental ou um encoder
absoluto.

* Rapida familiarizagdo com o sistema.
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Descricdo da funcao 1

8.2 Descrigao da funcao

Caracteristicas
funcionais

Modos de
operagao

O mddulo de aplicagéo "posicionamento bus ampliado" oferece as seguintes caracte-
risticas funcionais:

» Através do fieldbus é possivel especificar um ndimero qualquer de posicbes de
destino.

» Deslocamentos longos sao possiveis. A longitude maxima dos deslocamentos é
dependente da unidade de medida ajustada, p. ex.:

Unidade de medida Distancia de deslocamento maxima
1/10 mm 26.2144 m
mm 262.144 m

+ Para o trajeto de posicionamento é necessario ajustar a velocidade e as rampas
através do bus.

+ E possivel definir e avaliar os softwares de fim de curso.

» Como encoder externo é possivel avaliar um encoder incremental ou um encoder
absoluto.

» Conexao simples a unidade de controle superior (CLP).

As fungdes sio realizadas com trés modos de operagao:
* Operagao modo manual

— O acionamento é movido em sentido horario ou antihorario através do Bit 9 ou 10
na palavra de controle 2 (PO1).
— A velocidade e as rampas s&o variaveis e especificadas através do fieldbus.

* Modo referenciamento

— Com o Bit 8 na palavra de controle 2 (PO1) ¢ iniciado um referenciamento. O
referenciamento define o ponto de referéncia (ponto zero da maquina) para as
operagoes de posicionamento absoluto.

— Mesmo se um encoder absoluto for utilizado como encoder externo, é possivel
realizar um referenciamento.

* Modo automatico

— Com o Bit 8 na palavra de controle 2 (PO1) é iniciado o posicionamento modo
automatico.

— Especificagédo da posi¢ao de destino através das palavras de dados de saida de
processo PO2 e PO3.

— Mensagem de retorno ciclica da posi¢ao atual nas unidades do usuario, através
das palavras de dados de entrada de processo P12 e PI3.

— Especificagdo do setpoint velocidade através da palavra de dados de saida de
processo PO4.

— Mensagem de retorno ciclica da velocidade atual, através da palavra de dados
de entrada de processo Pl4.

— Especificagdo das rampas de aceleracao e desaceleracéo, através das palavras
de dados de saida de processo PO5 e POG6.

— Mensagem de retorno ciclica da corrente ativa e do grau de utilizagdo da uni-
dade, através das palavras de dados de entrada de processo PI5 e PI6.

— Confirmacao das posi¢des de destino alcangada através da saida digital virtual
"target position reached".
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Exemplo de aplicagao
Descrigao da funcao
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Fig. 22: Troca de dados através de dados de processo
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= Dados de saida do processo

= Palavra de controle 2

= Posigao de destino alta
= Posic¢ao de destino baixa

= Setpoint velocidade

= Rampa de aceleragao

= Rampa de desaceleragao

Pl

PI1
PI2
PI3
Pl4
PI5
Pl6

= Palavra de estado

= Posig¢ao atual positiva
= Posicao atual negativa
= Velocidade atual

= Corrente ativa

54293AEN

= Dados de entrada de processo

= Grau de utilizagcao da unidade
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Mensagens de irregularidade >\ -

/-

MOVIDRIVE® MDX61B com opgéo DIP11B  — -

Mensagens de irregularidade

9.1 MOVIDRIVE® MDX61B com opg¢éao DIP11B
Na coluna "Resposta” é listada a resposta a irregularidade do ajuste de fabrica.
Codigo
de Denominacao Resposta |Causa possivel Medida
irreg.
» Tipo de placa opcional inadmissivel. |+  Utilizar a placa opcional correta.
»  Fonte do valor nominal, fonte do sinal |«  Ajustar a fonte do valor nominal correta (P100).
Desliga- de controle ou modo de operagao « Ajustar a fonte do sinal de controle correta
36 Falta opcional |mento inadmissiveis para estas placas (P101).
imediato opcionais. » Ajustar o modo de operagao correto (P700 ou
« Tipo de encoder incorreto ajustado P701).
para DIP11B. « Ajustar o tipo de encoder correto.
40 Sincronizagéo r%?eiltlga- Irregularidade na sincronizagéo do boot | Trocar a placa opcional se o problema ocorrer de
do boot . ) entre conversor e opcional. novo.
imediato
) Desliga- * lrregularidade na comunicagdo entre | Cor_1§ultar a SEW Service. s®
M Opcional mento o software do sistema e o software do |+  Verificar o programa IPOSP'YS
watchdog imediato opcional.
+  Watchdog IPOSPUs®
Encoder comunica uma irregularidade, » Verificar a conexéo do encoder absoluto.
p. ex., powerfail. » Verificar o cabo de conexéo.
* O cabo de conexao encoder — » Ajustar a freqiiéncia de pulso correta.
DIP11B nao atende as exigéncias * Reduzir a velocidade de deslocamento ou a
Irregularidade  |Parada de (pare"sAtrangados, inndago). rampa "?éx-
93 de encoder DIP emergéncia . Frequt_enma de pulso muito alta parao |«  Substituir o encoder absoluto.
comprimento do cabo.
» Ultrapassagem da velocidade/acele-
ragdo maximas admissiveis para o
encoder.
*  Encoder com defeito.
Nao foi possivel identificar uma posigdo |+ Ajustar o tipo de encoder correto.
plausivel. «  Verificar os parametros IPOSPUs®.
» Ajustado um tipo de encoder incor- |« Verificar a velocidade de deslocamento.
reto. »  Corrigir os fatores numerador/denominador.
Irregularidade Paradade | Ajuste incorreto dos parametros de |« Resetar apds a compensacao zero.
95 de plausibili- emergéncia deslocamento IPOSPIUS®, »  Substituir o encoder absoluto.
dade DIP » Ajuste incorreto dos fatores numera-
dor/denominador.
« Foi executada uma compensagao
zero.
* Encoder com defeito.
S6 no modo de operagdo IPOSPUS®:  Reescrever o programa IPOSPS® de modo que os
| } . Tentativa de realizagdo da mudanca dos |tempos de rampa e as velocidades de deslocamento
rregularidade | Desliga- . h ;
. tempos de rampa e das velocidades de  |sejam alteradas somente quando o conversor estiver
9 no calculo da | mento deslocamento com o conversor liberado, bloqueado
rampa IPOS imediato ’ ’

com uma rampa de posicionamento
senoidal ou quadratica.
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VAL 7 Dados técnicos
Dados do sistema eletrénico do opcional DIP11B

P| Hz

10 Dados técnicos
10.1 Dados do sistema eletrénico do opcional DIP11B

Descrigao

Funcao

Conexao por entradas digitais X60:1 ... 8

Resisténcia interna
Nivel de sinal (segundo

DI10 ... DI17 livre de potencial através do optoacoplador, tempo de amostragem 1 ms,
compativel com CLP (EN 61131)

R 3K, lg~ 10 mA

EN 61131) +13V..+30v="1" -3V..+5V="0"
Fungao X60:1...8 DI10 ... DI17: Possibilidade de selegdo £ menu de pardmetro P61_
Conexao por saidas digitais X61:1...8 DO10 ... DO17, compativel com CLP (EN 61131), tempo de resposta 1 ms
Nivel de sinal (segundo +24 'V ="1" 0V ="0" Importante: Nao aplicar tensdo externa!
EN 61131) DO10 ... DO17: Possibilidade de selecdo — menu de parametro P63 _
Funcao X61:1...8
Conexao do encoder X62: Entrada de encoder SSI
Bornes de referéncia X60:9 DCOM: Potencial de referéncia para entradas digitais (D110 ... DI17)
X60:10 DGND: Potencial de referéncia para sinais digitais e 24 VIN
* sem ponte X60:9 — X60:10 (DCOM-DGND) conexao digital livre de potencial
* com ponte X60:9 — X60:10 (DCOM-DGND) entradas digitais ligadas por potencial
Entrada de tensao X61:9 24VIN: Tensédo de alimentagdo +24 V para saidas digitais DO10 ... DO17 e encoder

(obrigatorio)
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