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1 Indicagdes Importantes

Indicacdes de
Segurancae
Avisos

L1

Uso desighado

Observe sempre as indicagcdes de seguranca e avisos contidos neste manual!

Risco de choque eléctrico
Possiveis consequéncias: Ferimento grave ou fatal.

Risco
Possiveis consequéncias: Ferimento grave ou fatal.

Situacédo de risco
Possiveis consequéncias: Ferimento leve ou de pequena
importancia.

Situacé&o perigosa
Possiveis consequéncias: Prejudicial a unidade e ao meio
ambiente.

Sugestdes e informacgdes Uteis.

CRON-E: B

A leitura deste manual é pré-requisito basico para uma operacao sem problemas e
para o atendimento a eventuais reivindica¢des dentro do prazo de garantia!

Este manual contém instru¢cfes de servico importantes, devendo ser mantido
proximo do equipamento.

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® sdo equipamentos para a operacdo de
motores assincronos trifasicos com rotor de gaiola de esquilo ou de motores sincronos
trifasicos de iman permanente. Os motores devem ser préprios para a operacdo com
conversores de frequéncia, outras cargas ndo devem ser conectadas a esses
equipamentos.

Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® s&o equipamentos previstos para instalacéo
estacionaria em quadros eléctricos. E imprescindivel a observacdo de todas as
instrugbes relativas aos dados técnicos e as condigbes admissiveis no local da
aplicagéo.

N&o colocar o equipamento em operacdo (entrada em operacdo conforme as
especificacbes) até confirmacdo de que a maquina estd em conformidade com a
Directiva EMC 89/336/EEC e que o produto final esta de acordo com a Directiva para
Maquinas 89/392/EEC (com relagdo a EN 60204).
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Ambiente de Os usos a seguir sdo proibidos, a menos que sejam tomadas medidas que os
utilizacéo tornem possiveis:

e Uso em areas sujeitas a explosdes

« Uso em ambientes com presenca de 6leos, &cidos, gases, vapores, poeiras,
radiacdes, etc.

» Uso em aplicagfes ndo estacionarias que sejam sujeitas a vibracdes mecanicas e a
cargas de choque superioras as admitidas na EN 50178

Funcdes de

seguranca
Os controladores vectoriais MOVIDRIVE® ndo executam quaisquer funcdes de
seguranca, a menos que sejam sugeitos a sistemas de seguranca independentes.
Utilizar os sistemas de seguranca especificos para garantir a protec¢cdo da maquina e
das pessoas.

Reciclagem Favor seguir as normas em vigor: Recicle os desperdicios industriais conforme o tipo

de material e de acordo com as normas em vigor, como por exemplo:
» Desperdicios electronicos (placas de circuito impresso)
¢ Plastico (carcaca)

» Chapas
» Cobre
etc.
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2 Descricao do sistema

Definicdo

Accionamento com
varios motores

Accionamento em
grupo

Considera-se um accionamento com varios motores quando diversos motores
individuais sdo acoplados mecanicamente, sem escorregamento, accionando
conjuntamente um eixo. Os motores individuais geram 0 mesmo binario (mesma forca
e mesmo sentido). Nos accionamentos com varios motores, todos os motores devem
ser do mesmo tipo e devem ter os mesmos dados de bobinagem.

Um accionamento com varios motores pode ser executado utilizando um controlador
vectorial MOVIDRIVE® conforme se indica:

» Com motores assincronos: Conectar em paralelo os enrolamentos dos motores
(diversos motores num controlador).

« Com motores sincronos ou assincronos: Operacdo mestre/escravo (apenas um
motor por controlador).

+ Com motores assincronos: Combinagdo da conexdao em paralelo e da operagao
mestre/escravo.

A conexao mecanica livre de escorregamento diferencia os accionamentos com varios
motores, dos denominados accionamentos em grupo. Os accionamentos em grupo
podem ser constituidos com motores com diferentes valores de poténcia que podem
nao estar interligados ou podem estar numa conexao sujeita a escorregamento. As
aplicacbes em sincronismo, tais como transportadores para gruas, ndo s&o
accionamentos com Varios motores.

Exemplo de um accionamento com varios motores: Dois moto-redutores accionando
um eixo cardan.

|~

2.

03906AXX
Fig. 1: Exemplo de um accionamento com varios motores

1. Moto-redutor
2. Carga
3. Eixo cardan

Exemplo de um accionamento em grupo: Diversos motores accionando um trans-
portador de rolos. A conexdo mecénica esté sujeita a escorregamento e é temporaria.
Esta é demostrada somente como fungdo da carga.
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Fig. 2: Exemplo de accionamento em grupo
1. Motor
2. Carga

3. Transportador de rolos
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Variantes de accionamentos

]

3 Planeamento de Projecto

3.1

Variantes de accionamentos

Para a realizacdo de um accionamento com varios motores, utilizando os controladores
vectoriais MOVIDRIVE®, estdo disponiveis trés variantes:

1. Conexdo em paralelo dos enrolamentos dos motores.

2. Operacao mestre/escravo.

3. Combinacéo da conexdo em paralelo e da operacdo mestre/escravo.

Verificar qual a opcdo apropriada, com base nas condi¢ces periféricas. As condicbes
periféricas das opcdes individuais sdo explicadas na tabela abaixo. O accionamento
com varios motores do exemplo, supde que existem quatro moto-redutores accionando

juntos um eixo cardan, com duas cargas externas.

Vista geral das variaveis

A tabela seguinte mostra as trés variaveis e as condi¢des periféricas para a aplicagéo:

Conexdo em paralelo

Operagédo mestre/escravo

Operagédo combinada

» Todos os motores sdo accionados por
um controlador. Como resultado, ha
somente um controlador a
comissionar.

* Menor tempo e esfor¢o dispendido na
instalacéo e custo reduzido.

*  Um motor por controlador.

» Pode ser executado com motores
sincronos ou assincronos.

* Podem ser incluidos mais de seis
motores na combinacdo mestre/
escravo.

e Também é possivel com uma conexao
menos rigida do eixo ou conexdes do
eixo que estéo sujeitas a folgas.

e Podem ser incluidos mais do que seis
motores numa combinagdo especial
mestre/escravo.

e Cada grupo de motores é accionado
por um controlador, o que significa
menor tempo e esfor¢o gastos na
colocacdo em operacao.

* Menor tempo e esforgo gastos na
instalacé@o e custo reduzido.

Possivel somente com motores
assincronos.

Possivel com motores sincronos ou
assincronos.

Possivel somente com motores
assincronos.

Até seis motores podem ser conectados
em paralelo.

A operacéo é possivel com mais de seis
motores.

A operacéo é possivel com mais de seis
motores, embora nunca com mais de seis
motores por conexao em paralelo.

E exigida uma conec&o do eixo suficiente-
mente rigida: -~Zp x Ap <20°.

Nenhuma exigéncia especial no sentido da
rigidez do eixo de conex&o.

E exigida uma coneg&o do eixo suficiente-
mente rigida, entre os motores conectados
em paralelo: -Zp x Ad <20°.

Possiveis modos de operagéo:

* VFC
¢ VFC-n-CONTROL
« CFC

Possiveis modos de operagéo:

¢ Mestre: CFC ou SERVO

e Escravo: CFC & M-CONTROL ou
SERVO & M-CTRL.

Possiveis modos de operacéao:
¢« Mestre: CFC
¢ Escravo: CFC & M-CONTROL

E possivel a operagéo sem encoder.

E exigido um encoder em cada motor.

E exigido um encoder num motor, para
cada conexdo em paralelo.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Variante 1. Conexao em paralelo

3.2 Variante 1: Conexdo em paralelo

Indicacfes do
planeamento de
projecto
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Fig. 3: Variante 1: Conex&o em paralelo

1) No modo de operagdo VFC (sem controlo de rotagdo) ndo é exigido encoder.

Possivel somente com motores assincronos (DR, DT, DV, CT, CV).

Com motores SEW de 4 poélos: Séo possiveis os modos de operagédo VFC, VFC-n-
CONTROL e CFC.

Com outros motores assincronos SEW e ndo SEW: S8o possiveis somente o0s
modos de operacédo VFC e VFC-n-CONTROL. Nao é possivel o modo de operacao
CFC.

Utilizar apenas moto-redutores do mesmo tipo e com 0s mesmos dados de
bobinagem.

Poderao ser conectados em paralelo até ao maximo de seis motores.

Observar o comprimento permitido dos cabos, de todos os motores conectados em
paralelo:

04999AXX

lges = Comprimento total dos cabos dos motores ligados em paralelo
Imax = Comprimento maximo recomendado do cabo do motor
n = Numero de motores conectados em paralelo

Utilizar apenas cabos de motor ndo blindados.

A conexdo do eixo deve ser suficientemente rigida. Este é o caso, se o produto do
numero de pares de polos Zp e 0 angulo maximo de tor¢do da conexdo do eixo Ad
relativo ao eixo do motor forem menores ou iguais a 20° -Zp x Ap <20° (- Sec.
"Calculo do angulo de tor¢éo" na pagina 12).

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Variante 1. Conexao em paralelo

« Com controlo de rotacdo: Certifigue-se de que o encoder esta instalado no moto-
redutor que tem a maior folga ou elasticidade a inércia da carga. No exemplo com
0S quatro moto-redutores num eixo cardan e as duas cargas externas, significa que
0 encoder deve ser montado num dos motores internos.

e O modo de operacdo VFC & GROUP néo é permitido em accionamentos com varios
motores (-Descricdo do sistema).

+ Calcular a poténcia do motor Py,o; dos motores individuais utilizando a poténcia
exigida pelo accionamento Pccionamento (INCluindo a margem de seguranga exigida,
p.ex. em aplica¢Bes de elevac¢édo) e o nimero de motores Ny IncCluir uma reserva
de controlo de 10 % neste calculo.

= Pmot = 1.1 X Paccionamento / Mot

* A poténcia de accionamento Pzccionamento iNCluindo a margem de seguranca e a
reserva de controlo de 10 % oferece a poténcia exigida ao controlador.

Pcontrolador = 1.1 X Paccionamento )
— No modo de operagdo VFC: Poténcia do motor recomendada sob carga

constante.
— No modo de operag¢édo CFC: Poténcia do controlador correspondente ao binério
méaximo sob carga dindmica.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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Variante 2. Operacdo mestre/escravo

3.3 Variante 2: Operacdo mestre/escravo

Indicacfes do
planeamento de
projecto
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g. 4: Variante 2: Operacao mestre/escravo

Ligacéo através de SBus, RS-485 ou referéncia analdgica (-10 ...+10 V)

S6 é possivel com motores SEW com 4 pdlos assincronos (DR, DT, DV, CT, CV) ou
motores sincronos SEW (CM, DS, DY). A operacdo ndo € possivel com outros
motores assincronos SEW ou ndo SEW.

Accionamento mestre: Apenas séo possiveis os modos de operacdo CFC e SERVO.

Accionamentos escravos: Apenas sdo possiveis os modos de operacdo CFC & M-
CONTROL e SERVO & M-CTRL.

Utilizar apenas moto-redutores do mesmo tipo e com 0s mesmos dados de
bobinagem.

Certifique-se de que o0 moto-redutor que esta conectado ao controlador mestre
possui a maior folga ou elasticidade relativamente & carga. No exemplo com os
guatro moto-redutores num eixo cardan e com duas cargas externas, significa que
um dos dois motores internos deve estar ligado ao controlador mestre.

Calcular a poténcia Py, dos motores individuais utilizando a poténcia exigida pelo
accionamento P .cionamento INCluindo a margem de seguranca exigida, p. ex., em
aplicacdes de elevacéo) e o nimero de motores nyo. Incluir uma reserva de
controlo de 10 % neste célculo.

— Pwmot = 1.1 X Paccionamento / NMot

A poténcia do motor Py, englobando a margem de seguranca e a reserva de
controlo de 10 %, fornece a poténcia exigida do controlador.

— Poténcia do controlador correspondente ao binario maximo sob carga dinamica.

Os controladores devem ser interligados através do SBus, interface RS-485 ou da
ligacdo analdgica. No caso de uma ligacdo analdgica, o controlador deve ser
equipado com o opcional de "expansdo de entradas/saidas DIO11A" (saida
analdgica).

Para se obter as melhores caracteristicas de controlo possiveis é dada preferéncia
as ligacdes SBus ou analdgica relativamente a ligacdo RS-485.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Variante 3. Operacdo combinada

3.4  Variante 3: Operacdo combinada

L1/L2/L3
z Z
[ 1 o H emo | o
1868 |4 1B |u
) o)
O &)
=z zZ
iN] L
ﬁ < SBus/RS-485/ <
-10 ... +10V

U/V/W | U/VvVIiw

Master Slave
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Fig. 5: Variante 3: Combinacgdo da conexdo em paralelo e da operagdo mestre/escravo

Indicacbes do » Possivel apenas com motores SEW assincronos de 4 pélos (DR, DT, DV, CT, CV).
planeamento de A operacado nao é possivel com motores sincronos, outros motores assincronos ou
projecto motores ndo SEW.

¢ Accionamento mestre: Apenas possivel no modo de operagédo CFC.

» Accionamento escravo: Apenas possivel no modo de operacdo CFC & M-
CONTROL.

e Utilizar apenas moto-redutores do mesmo tipo e com 0os mesmos dados de
bobinagem.

¢ Poderéo ser ligados em paralelo até ao maximo de seis motores.

« Certifigue-se de que os encoders estéo instalados nos moto-redutores que tém a
maior folga ou elasticidade, relativamente a carga externa. No exemplo com os
guatro moto-redutores num eixo cardan e com duas cargas externas, significa que
os dois motores internos devem ser equipados com encoders.

e Calcular a poténcia do motor Py,,; dos motores individuais, utilizando a poténcia
exigida do accionamento P,ccionamento (iNCluindo a margem de seguranca exigida,
p.ex. em aplica¢Bes de elevacédo) e o nimero de motores nyq:. Incluir uma reserva
de controlo de 10 % neste calculo.

= Pwmot = 1.1 X Paccionamento / NMot

* A poténcia do accionamento P,¢cionamento €Nglobando a margem de seguranca e a
reserva de controlo de 10 % fornece a poténcia exigida do controlador.
— A poténcia do controlador corresponde ao binario maximo sob carga dindmica.

» Os controladores devem ser interligados através do SBus, interface RS-485 ou
ligacdo analogica. No caso de uma ligacdo analdgica, o controlador deve ser
equipado com o opcional de "expansdo de entradas/saidas DIO11A" (saida
analégica).

» Para se obter as melhores caracteristicas de controlo possiveis é dada preferéncia
as ligagbes SBus ou analdgica relativamente a ligacdo RS-485.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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Calculo do angulo de torcao

3.5 Calculo do angulo de torcéo

Pré-requisito

Exemplo

Ajustes

Calculo

Uma conexdo do eixo suficientemente rigida € um pré-requisito para a variante 1,
conexao em paralelo. Este é o caso, se o produto de niumero de pares de pélos do
motor, Zp pelo &ngulo méximo de tor¢éo da conexdo de eixo, for menor ou igual a 20°
-Zp x AP <20°.

Esta exigéncia também se aplica nos accionamentos conectados em paralelo na
variante 3, operacao combinada incluindo a conexao em paralelo e a operacéo mestre/
escravo.

O accionamento com varios motores s € permitido ser implementado na operacao
mestre/escravo simples (Variante 2), se esta exigéncia néo for necessaria. Neste caso,
nao é permitida a operagdo em paralelo ou operagcao combinada.

O pré-requisito para a variante 1, operacdo em paralelo, é verificado abaixo, no
exemplo com quatro moto-redutores accionando um eixo cardan.

Numero de pares de pélos do motor: Zp =2 (4 pdlos)
Binario maximo do motor: Mmot_max = 25 Nm
Reducéo do redutor: i=12
Rigidez na tor¢do da conexao do eixo individual: C1=C2=C3=C =10° Nm/rad

i C1 i C2 i C3 i

1 2 5 4

Zp 1z Zp Zp
M Mot_max M Mot_max M Mot_max M Mot_max
03916AXX

Fig. 6: Ajustes

Binario maximo de saida: Mg _max =1 % Mot max = 300 Nm

Torcdo dos segmentos dos eixos 1 e 3 com motores actuando em sentido oposto:
Ady’ = Ad3’ = Mg max/ € =0.003 rad = 0.172°

No caso mais desfavoravel (oscilacdo), os motores 1 e 2 podem operar contra 0S
motores 3 e 4. Por essa razéo, no segmento 2 do eixo, é considerado o dobro do binario
do motor:

Ay’ =2 X Mg max / C = 0.006 rad = 0.344°

Torc¢do total da linha do eixo:
AP = Apy" + Ady’ + Ady’ = 0.012 rad = 0.688°

Angulo de torcéo relativamente ao eixo do motor: A¢p = Ad’ x i = 0.144 rad = 8.25°
Produto n° de pares de polos e angulo de tor¢édo: Zp x Ap =2 x 8.25° = 16.5° < 20°

Para esta configuracdo é permitida a variante 1, conexdao em paralelo. Qualquer folga
na conexao do eixo deve ser levada em consideracao.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Planeamento de projecto para elevacéo

3.6 Planeamento de projecto para elevacao

Consideragdes
térmicas

Binario de
arrangque

VFC&HOIST

Monitorizagéo do
encoder

Na pratica, o dimensionamento de elevacdes esta relacionado com critérios técnicos e
de seguranca especiais.

Ao contrario dos transportadores, as elevac¢des exigem aprox. 70 — 90 % do binario
nominal do motor, assumindo velocidade constante, para cima ou para baixo e a
configuracdo padréo.

E exigido um binario de operacdo mais alto, no caso de aceleracido com carga maxima
no sentido PARA CIMA.

O moto-redutor de 4 pdélos deve ser sempre projectado para uma rotagdo maxima de
2100 rpm (70 Hz) com uma velocidade de inflexdo de 1500 rpm (50 Hz) e 2500 rpm (83
Hz) com uma velocidade de inflexdo de 1800 rpm (60 Hz). Tal significa que a rotacao
de entrada do redutor é aumentada por um factor de 1,4. Consequentemente, é
também necessario escolher uma redugcdo maior pelo mesmo factor de 1,4. Esta
medida significa que o binario no eixo de saida nao é diminuido na gama da frequéncia
de campo (50 — 70 Hz ou 60 — 83 Hz), uma vez que a maior reducdo compensa a
diminuicdo do binario com o aumento da rotagéo (frequéncia). Além disso, o binario da
colocagdo em operacgéo € 1,4 vezes superior na faixa de 0 — 1500 rpm (0 — 50 Hz) ou
na de 0 — 1800 rpm (0 — 60 Hz). Outras vantagens implicitas sdo: a gama de rotagédo é
maior e a auto-ventilacao do motor é mais potente.

V.. .a n MM 4
e - a N a ‘
1 1 \a
a 3 3 10 Gama do binario de re$erva
| N | n
1 " Trom : ' [rpm]
0 ) I[p>] 0 ) Rl
0 1500 2100 0 1500 2100
(1800) (2500) (1800) (2500)

04949APT
Fig. 7: a = Curva caracteristica de tensdo/rotagdo recomendada e caracteristica de binario

resultante

A poténcia do motor em sistemas de elevacao é seleccionada de acordo com o tipo de
carga.

e S1 (100 % ED): Poténcia do motor mais alto 1 nivel que a poténcia do controlador
seleccionado, p. ex., deslocamentos ascendentes continuos ou elevagéo continua.

e S3 (40 % ED): Poténcia do motor de acordo com a poténcia do controlador selec-
cionado.

A fun¢éo elevacdo no controlador deve ser activada independentemente das orienta-
¢bes acima.

O MOVIDRIVE® possui monitoriza¢do do encoder para sensores TTL e encoders sen/
cos. Nao ha monitorizacéo de encoders para sensores HTTL.

A SEW recomenda a utilizacdo de sensores TTL ou encoders sen/cos para sistemas de
elevacdo com rotacdo controlada e a activagdo da monitorizagdo do encoder (P504).
Se possivel, deve ser evitada a utilizagdo de encoder HTL.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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Conexao do encoder

4 Instalacéo

Durante a instalacéo, é essencial seguir as normas de seguranca e de instalacéo,
contidas nas instrucfes de operacao do MOVIDRIVE®!

41 Conexado do encoder

Observar os pontos seguintes relativamente & liga¢éo do encoder:

* Os encoders com alimentacéo de 24 V- podem ser alimentados directamente pelo
MOVIDRIVE®. Os encoders com alimentagdo de 5 V¢ devem ser ligados através
do opcional "alimenta¢cé@o do encoder de 5 V tipo DWI11A".

» Ligar sempre o encoder com uma relacdo de 1:1.

Encoder Conexdo do MOVIDRIVE®
Canal A (K1) X15:1
Canal B (K2) X15:2
Canal C (K0) X15:3
Canal /A (/K1), ndo conectar com sensores HTL! X15:6
Canal /B (/K2), ndo conectar com sensores HTL! X15:7
Canal /C (/K0), ndo conectar com sensores HTL! X15:8

* Os canais invertidos ndo devem ser ligados com sensores HTL (ES1C, ES2C,
EV1C). Utilizar cabos pré-fabricados da SEW para correcta ligacao dos encoders.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Conexdo dareferéncia de binario

4.2 Conexao da

referéncia de binéario

Na operacdo mestre/escravo, o controlador mestre deve transmitir o valor nominal de

bi

Conexao do SBus

Unidade |
de Controlo

Resist. de terminacao

nario para o controlador escravo. Isto pode ocorrer conforme se segue:

MOVIDRIVE® MD_60A e MOVIDRIVE® compact: Através do Bus de Sistema (SBus
), nenhum opcional é necessario.

Apenas MOVIDRIVE® MD_60A: Através do interface RS-485 X13:10/11, nenhum
opcional é necessario.

Apenas MOVIDRIVE® MD_60A : Através da conex&o analdgica, o controlador
mestre deve ser equipado com o opcional "Expansdo de entradas/saidas tipo

DIO11A"

Unidade
de Controlo

Resist. de terminacao

Fig. 8: Conexéo do Bus de Sistema no MOVIDRIVE® MD_60A

Unidade de Controlo
X10: |

Bus de sist. Alto <¢—»= SC11

Bus de sist.Baixo-a—»{ SC12

® e
02205BPT
Unidade de Controlo Unidade de Controlo
x10: | X10: |

1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
5— Busdesist.Alto <«—®= SC11 | 5 Busdesist. Alto <¢—#= SC11 | 5—
6 6 6
7 Busdesist.Baixo<+—®{ SC12 | 75 | | Bus de sist. Baixo<—{ SC12 | 7

Potencial
dereferéncia
Resisténcia de
terminacao do bus
de sistema

Potencial
dereferéncia
Resisténcia de
terminacao do bus
de sistema

e T

Unidade
de Controlo

Resist. de terminagéao

Potencial

dereferéncia

Resisténcia de
terminagéo do bus
de sistema

02411APT

Fig. 9: Conexao do Bus de Sistema no MOVIDRIVE® compact MCF/MCV/MCS4_A

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®

do bus do sistema S 12 do bus do sistema S12 do bus do sistema S12
ON|OFF ON|OFF ON|OFF
Referénciado X12: Referénciado X2 Referénciado X12:
bus de sistema DGND | 1} bus de sistema DGND | 1[5----+ bus de sistema DGND | 1]
Busdesist. Alto -a—®~ SC11 Busdesist.Alto -a—m={ SC11 | 2 Busdesist.Alto -a—®= SC11
Busdessist.Baixo -a—#= gC12 Bus de sist.Baixo <¢—®{ SC12 Busdessist.Baixo <¢—# SC12
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Conexao dareferéncia de binario

Unidade de Controlo Unidade de Controlo Unidade de Controlo
X10: ] X10: | X10: ]
1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
5 5 5
6 6 6
Busdesist.Alto <¢—# SC11 | 7 Busdesist.Alto <¢—# SC11 | 7 Busdesist.Alto <¢—® SC11 | 7
Bus de sist.Baixo-e—» SC12 | 8 Busdesist. Baixo<¢—» SC12 | 8 . Bus de sist.Baixo-«—# SC12 | 8
Pot.de referéncia DGND | 9----- . | Pot.de referéncia DGND | 91~ i | Pot.de referéncia DGND | 9}------
Busdesist. Alto <+—®= SC21 |10 © | Busdesist.Alto <-—# SC21 |10 } i | Busdesist.Alto <-— SC21 |10
Bus de sist. Baixo«—® 5C22 |11 i |Busdesist.Baixo-e—# 5C22 |11 3 i |Busdesist.Baixo-e—# 5C22 |11 ‘
Resisténciade gy |opr e Resisténcia de oN loFr IO Resisténciade  ON |OFF T
terminag&o do si2 || | terminag@o do s12 | [ [ terminag&o do s12 1| |!
bus de sistema ol bus de sistema ol bus de sistema
- e I
1 % | i % | i

05210APT

Fig. 10: Conexao do Bus de Sistema no MOVIDRIVE® compact MCH4_A

Especificacdo dos .
cabos

Contacto da .
blindagem

Comprimento dos .
cabos

Resisténcia de .
terminacdo

Utilizar cabo de cobre blindado com um par torcido (cabo de transmissao de dados
com blindagem trancada de cobre). O cabo deve atender as seguintes
especificacdes:

— Seccao transversal dos fios de 0.75 mm? (AWG 18)
— Impedéncia do cabo 120 Qa 1 MHz
— Capacidade por unidade de comprimento <40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Séao adequados, por exemplo, cabos para CAN bus ou DeviceNet.

Ligar a blindagem, nos dois lados, com uma grande superficie de contacto, no
grampo para fixagdo da blindagem do controlador ou do controlador mestre, e ligar
também as extremidades da blindagem a DGND.

O comprimento total admissivel dos cabos depende da velocidade de transmisséo
definida para o SBus (P816):

— 125 kbps - 320 m (1056 ft)
— 250 kbps - 160 m (528 ft)
— 500 kbps - 80 m (264 ft)

— 1000 kbps ~ 40m (132 ft)

Ligar a resisténcia de terminacéo do bus de sistema (S12 = ON) no inicio e no final
da conexdo. Nos restantes equipamentos, desligar a resisténcia de terminagéo (S12
= OFF).

N&o deve existir desvio de potencial entre os equipamentos inter-ligados através do
SBus. Tomar as medidas adequadas para evitar um desvio de potencial, p. ex.,
ligando os terminais de terra com condutores separados (aterramento equipo-
tencial).

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Conexdo dareferéncia de binario

Conex&o RS-485 (apenas MOVIDRIVE® MD_60A)

Unidade de Controlo

Unidade de Controlo

Unidade de Controlo

X13: X13: X13:

— DGND | 9}------ | F—{DGND [Q]-~---——-- 1 DGND | 9|------
RS-485+ -a—#= ST11 | ST11 1 RS-485+ -«—— ST11 ;
RS-485- <a—#= ST12 ST12 RS-485- ~<a—— ST12

Fig. 11: Conexao RS-485

Especificacdo dos
cabos

Contacto da
blindagem

Comprimento dos
cabos

Resisténcia de
terminacdo

02206APT

« Utilizar um cabo blindado de cobre com um par de fios entrancados (cabo para
transmissao de dados com blindagem de malha de cobre). O cabo deve atender as

seguintes especificacdes:

— Seccao transversal dos fios 0.5 — 0.75 mm? (AWG 20 — 18)
— Impedéancia do cabo 100 — 150 Qa 1 MHz
— Capacidade por unidade de comprimento <40 pF/m (12 pF/ft) a 1 kHz

Por exemplo, o seguinte cabo é adequado:
— BELDEN (www.belden.com), cabo de dados tipo 3105A

» Conectar a blindagem em ambos os lados, com grande superficie de contacto, no
grampo para fixacdo da blindagem do controlador ou do controlador mestre, e co-
nectar também as extremidades da blindagem com DGND.

« O comprimento total admissivel dos cabos é de 200 m (660 ft).

» Existem resisténcias de terminacdo dindmicas. Ndo conectar qualquer resisténcia

de terminagé&o external

» Na&o deve existir desvio de potencial entre os equipamentos inter-ligados, utilizando
0 RS-485. Tomar as medidas adequadas para evitar um desvio de potencial, por
exemplo, ligando os terminais de terra com condutores separados (aterramento

equipotencial).

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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4 Conexao dareferéncia de binario

Ligacdo ana- Caso a referéncia de binario seja transmitida através de uma ligagdo analdgica, o
l6gica (apenas controlador mestre devera estar equipado com a "expanséo de entradas/saidas tipo
MOVIDRIVE® DIO11A". A saida analdgica da DIO11A ( AOV1 ou AOV2) ¢é ligada a entrada analdgica
MD_60A) nl do controlador escravo.
Unidade de Unidade de Unidade de
Controlo Mestre Controlo Escravo Controlo Escravo
x11: | xi1: | x11: |
REF1 [ 1 REF1 [ 1 REF1 [ 1
A1 |2 A1 |2 A1 |2
”1<]: A2 |3 “1<]: A2 |3 n1<]: AM2 |3
AGND | 4 AGND | 4K | AGND | 4
REF2 |5 REF2 |5 REF2 |5
DIO11A
X21:
AOV1 |1
AOC1 |2
AGND | 3
AOV2 | 4
AOC2 | 5
AGND |6
J o J N
@ ® ® @
03918APT

Fig. 12: Ligagao analdgica

Numero de .
equipamentos

Especificacdo do .
cabo

Contacto da .
blindagem

Comprimento total .
admissivel dos

cabos

Sem desvio de .
potencial

Controlo através .
dos bornes

18

Podem ser ligados no méximo 10 entradas analdgicas n1 numa saida analégica
AOV1 (ou AOV2).

Utilizar um cabo blindado com um par de fios entrancados.

Conectar a blindagem em ambos os lados, com grande superficie de contacto, no
grampo para fixacao da blindagem do MOVIDRIVE® MD_60A.

O comprimento total admissivel dos cabos é de 10 m (33 ft).

N&o deve existir desvio de potencial entre os equipamentos inter-ligados. Tomar as
medidas adequadas para evitar um desvio de potencial, por exemplo, ligando os
terminais de terra com condutores separados (aterramento equipotencial).

Certifique-se de que, utilizando o controlo através dos bornes, os controladores
mestre e escravo recebem simultaneamentte os sinais "/Controlador bloqueado,”
"Habilitacdo" e "Horario/Anti-horario".

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Variante 1. Conexao em paralelo

4.3 Variante 1: Conexao em paralelo

Conexéo do e Com controlo de rotacédo: Conectar o motor e o encoder ao controlador respeitando
motor a sequéncia de fases.
« Conectar 0s motores com a mesma sequéncia de fases se a ligacdo mecanica for a
mesma. Inverter duas fases na caixa de terminais do motor se a ligacdo mecénica
estiver invertida (= sentido de rotacdo contrario exigido).

V/U/E

SYAAY] u/v/iw Ju/viw
L1/L2/L3
e
Heae ||
duR
.| ENCODER IN
¢
U/VIW

03912AXX
Fig. 13: Atribuicéo de fases

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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Variante 2. Operacdo mestre/escravo

4.4 Variante 2: Operagéo mestre/escravo

Ligacdo do motor

« Ligar sempre 0os motores ao controlador respeitando a sequéncia de fases.

e Para os controladores dos accionamentos escravos com ligacdo mecénica igual a
do accionamento mestre: Ajustar o parametro P350 "Inverséo do sentido de rotacdo
1" para DESL (= definicdo de fabrica).

* Para os controladores dos accionamentos escravos com ligag&o mecénica contraria
a do accionamento mestre (exigido sentido de rotagdo contrario): Ajustar o
parametro P350 "Inverséo do sentido de rotacdo 1" para LIG.

=
"
-]
U/V/W Ju/viw [Ju/viw
L1/12/L3
=z P =z =z
| — Sl H—i| =l | i = | — =
L e@® || I_I_ILIJ U eaoe || LIJLU U emoe || LIJLU ,@E, |_|_|'-”
AUR =) 3 dUR a 3 (Slo]=) a 3 [alv)] a 3
oo fo]le) 0|0 0|0
Oo|n Ol Ol Ooln
Z(LW Z|W Z|Ww Z|Ww
L w|oc L w|oc | oc - woc
< g g >
|U/V/W U/V/W |U/V/W |U/V/W
Escravo Mestre Escravo Escravo
P350 = OFF P350 = OFF P350 = OFF

03913APT

Fig. 14: Atribuicdo de fases e parametro P350 "Inverséo do sentido de rotacao 1"
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Variante 3. Operacdo combinada 4

4.5 Variante 3: Operagédo combinada

Motor com e Conectar sempre 0s motores e encoders (mestre e escravo) ao controlador
encoder respeitando a sequéncia de fases.

e Para os controladores dos accionamentos escravo com ligacdo mecanica igual a do
accionamento mestre: Ajustar o parametro P350 "Inversdo do sentido de rotacéo 1"
para DESL (= definicao de fabrica).

» Para os controladores dos accionamentos escravo com ligagdo mecéanica contraria
a do accionamento mestre (sentido de rotagdo contrario exigido): Ajustar o
parametro P350 "Inverséo do sentido de rotacdo 1" para LIG.

U/Vv/w

Uu/v/w

U/V/W [Ju/v/iw

L1/L2/L3

|

ENCODER IN

SBus/RS-485/ _ «

L -10 ... +10V i
|U/V/W |U/V/W

Mestre Escravo
P350 = OFF

03914APT
Fig. 15: Atribuicdo de fases e parametro P350 "Inverséo do sentido de rotagdo 1"

A4
ENCODER IN
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Variante 3. Operacdo combinada

Motor sem * Respeitar também a sequéncia de fases no caso da ligagdo mecéanica ser a mesma
encoder do motor com o encoder. Inverter duas fases na caixa de terminais do motor, se a
ligacdo mecanica for invertida (= sentido de rotagdo contrario exigido).

V/U/W

u/v/w _—_|U/V/W Uu/v/w

L1/L2/L3

|
|

G
ENCODER IN

A4
ENCODER IN

SBus/RS-485/ _ “

m -
lu/viw 10...+10V lu/viw

Mestre Escravo
P350 = OFF

03915APT
Fig. 16: Atribuicdo de fases e parametro P350 "Inversédo do sentido de rotagao 1"
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Variante 1. Conexao em paralelo (tg 5

5 Colocacdo em operacao

Durante a colocacdo em operacdo, é essencial seguir as normas de seguranca e
de instalacéo contidas nas instru¢cdes de operacéo do MOVIDRIVE®!

* A correcta instalacdo dos equipamentios é pré-requisito para uma colocacéo
em operagdo bem sucedida.

5.1 Variante 1. Conexao em paralelo

Colocacédo em » Executar a colocacao em operacao, utilizando a versdo actual do MOVITOOLS, que
operacao padrao pode ser carregada na internet (www.sew-eurodrive.com).

» Estéo disponiveis os seguintes modos de operacao:

— VFC (assincrono)
— VFC-n-CONTROL (assincrono)
— CFC (assincrono)

e Ajustar o "Numero de motores idénticos (paralelo)" na caixa de dialogo da colocacgéo
em operacdo. No exemplo dado, introduzir o valor "4", com quatro moto-redutores
num eixo cardan.

CFC
Motor type |cT/DTE0N4 =]
Motor rated woltage 1 [V] 400

Motor rated frecuency 1 [H=z]

Mains rated woltage [V]

Dutput rated current [&]

Encoder type

Encoder increments [Inc/rew] |1E|24 L‘
Nurbher of identical motors |44_

Eesponse TF sensor SIGHLL IND RESPOMSE _1'

M OWIDRMNE compact:
Program parameter P120 [analog input A12] bo “Funchion TF tigger”

Torgue limit [%In] |:;‘|Es.?|.‘|?

Izer Parameters |

< Retroceder I Sequinte > I Cancelar

03919APT

Fig. 17: Ajuste do namero de motores conectados em paralelo

e Continuar o procedimento de colocagdo em operacao até ao final.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE® 23
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I
(‘G Variante 2: Operag&o mestre/escravo

©

5.2 Variante 2: Operacdo mestre/escravo

Controlador
mestre

» Executar a colocagdo em operacao,utilizando a versdo actual do MOVITOOLS, que
pode ser carregada na internet (www.sew-eurodrive.com).

» Estédo disponiveis os seguintes modos de operacao:

— CFC (assincrono)
— SERVO (sincrono)

» O valor do "Numero de motores idénticos (paralelo)" deve ser ajustado para "1".

CFC | X
Motor type [cT/DT100L4 =l
Motor rated wvoltage 1 [V] 400
Motor rated frecguency 1 [Hz] 50
Mains rated woltage [V] |4EIEI
Cutput rated CUrrent [&] 125
Encoder type INCR.ENCODER TTL =]
Encoder increments [ Inc/rewv] 1024 j
MNumber of identical motors 1|4—
Rezponse TF sensor 3 IGHAL INEI RESPOMSE j
M OWIDRMNVE compact:
Pragram parameter P120 [analog input A12] to “Function TF tigger'
Torcgue limit [%In] |34??:
U zer Parameters I
<Eetru:u:eu:|er| Seguinte > I Cancelar
05265APT

Fig. 18: Ajuste do nimero de motores conectados em paralelo
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Variante 2: Operacdo mestre/escravo (‘G

Controlador
escravo

Ajustar o valor de escravos "Numero de eixos escravos" na caixa de dialogo da
colocacdo em operacgdo do controlo de rotacdo. No exemplo de trés escravos num

z

conversor mestre, o valor é "3".

peed Lontroller x
Stiffness |1
Load inertia [10e-4 ko *m¥*m] ilj ity I
Drive |'wITH BACKLASH =]
Brake |/ THOUT |
Z fan [ THOUT =]
Shortest reguired ramp [=] ||:|
Ext. control time ref. [m=] |1|
JO motor [10e—4 ko*m*m] |'33
Nunmkber of slave axes |3 PR,

Speed Contraller Parameters |

¢ Retroceder I Sequinte > I Cancelar

03957APT

Fig. 19: Nimero de eixos escravos

No item "Inércia da carga [10e-4 kg*m*m]", introduzir o valor da inércia de toda a
carga em relacdo a rotagdo do motor (ndo dividir pelo nimero de motores). E
possivel verificar a inércia da carga utilizando a funcao <Test> do MOVITOOLS.

Ajustar sempre "WITH BACKLASH" para o accionamento.
Ajustar "Stiffness" para optimizar as caracteristicas do controlo.

— Gama de ajuste recomendada; 0.90 -1 - 1.10
— Se o accionamento tender a oscilar: Ajustar < 1
— Se o tempo de recuparacao for muito longo: Ajustar > 1

Executar a colocacdo em operacao, utilizando a versao actual do MOVITOOLS, que
pode ser carregada pela internet (www.sew-eurodrive.com).

Estéo disponiveis 0s seguintes modos de operacao:

— CFC & M-CONTROL (assincrono)
— SERVO & M-CTRL. (sincrono)

O valor "Number of identical motors" deve ser ajustado para "1".
O valor "Number of slave axes" deve ser ajustado para "0".
Inserir 0 valor a seguir para "Load inertia":

— Valor do controlador mestre dividido pelo nimero de motores
— Exemplo: 1 mestre e 3 escravos - Valor do controlador mestre / 4

Inserir o mesmo valor de "Stiffness" do controlador mestre.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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5 (‘8 Variante 2: Operag&o mestre/escravo

Parametros » Ajustar os seguintes parametros apds a conclusao, com éxito, da colocagdo em
operacao:
Parametros Controlador mestre Controlador escravo

» Com conexé&o SBus: SBus MESTRE.

Por exemplo, BIPOL./FIX.SETPT (BIPOL./ e Com conexdo RS-485: RS-485 MESTRE
NOM. FIXO) » Com ligagao analdgica (AO1 —Al1): BIPOL./
FIX.SETPT (BIPOL./NOM. FIXO)

« Na&o activo com conexfes SBus e RS-485.
Com ligag&o analdgica (AO1 —Al1), por

P100 Origem da referéncia

P101 Origem do sinal de

Por exemplo, TERMINALS (BORNES)

controlo exemplo TERMINALS (BORNES).

P110 Escala All » Ajustar sempre a 1 (= definicdo de fabrica).
Activo somente com ligagéo - Com acoplamento mecéanico ao contrario
analégica (AO1 -AIL1) ajustar o parametro P350.

P136 Rampade paragem rapida
t13 Conforme solicitado ¢ Os mesmos valores do controlador mestre
P137 Rampa de emergéncia t14

» Caso exista uma ligacdo mecanica contraria,
- ajustar de forma diferente da do controlador
mestre.

P350 Inversao do sentido de
rotagéo 1

P640 Saida analégica AO1
Activo somente com ligagao CORRENTE ACTIVA -
analdgica (AO1 -AIll1)

P641 Escala AO1
Activo somente com ligacao 1 -
analégica (AO1 -AIl1)

P642 Modo de operacdo AO1
Activo somente com ligagao -10V ... 0 ... +10V -
analégica (AO1 -AIL)

P700 Modo de operagao 1 CFC ou SERVO CFC & M-CONTROL ou SERVO & M-CTRL.

e Com conexdo SBus: TORQUE (SBus).
¢« Com conexdo RS-485: TORQUE (RS-
P750 Referéncia do escravo 485) MESTRE-ESCRAVO DESL
« Com ligagdo analégica (AO1 -AIl1):
MESTRE-ESCRAVO DESL

P751 Escala da referéncia do
escravo

Activo somente com conexao
SBus e RS-485

P811 Enderego de grupo RS-
485

P814 Endereco de grupo SBus | Somente com conexao S Bus: Ajustar para o mesmo valor.

« Ajustar sempre a 1 (= defini¢do de fabrica).
- Com acoplamento mecanico contrario, utilizar
0 parametro P350.

Somente com conexdo RS-485: Ajustar para 0 mesmo valor.

P816 Taxa de transmissao Somente com conexdo S Bus: Ajustar para o0 mesmo valor.

26 Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®




Variante 3. Operacdo combinada (‘%

5.3 Variante 3: Operacao combinada

Conexdo em » Executar a colocagdo em operacao utilizando a versdo actual do MOVITOOLS, que
paralelo pode ser carregada na internet (www.sew-eurodrive.com).

Para o controlador mestre no modo de operacdo CFC.

Para o(s) controlador(es) escravo(s) no modo de operacdo CFC & M-CONTROL.
Ajustar o valor "Number of identical motors" para o nimero de motores
conectados em paralelo, no mestre e no escravo.

No mestre, ajustar correctamente o valor "Number of slave axes".

No escravo, ajustar sempre o valor "Number of slave axes" para "0".

Operacdo mestre/ « Concluida com éxito a colocagao em operacao, ajustar 0s seguintes parametros:

escravo

Parametros

Controlador mestre Controlador escravo

P100 Origem da referéncia

» Com conexdo SBus: SBus MESTRE.

Por exemplo, BIPOL./FIX.SETPT (BIPOL./ ¢ Com conexdo RS-485: RS-485 MESTRE
NOM. FIXO) » Com ligagdo analégica (AO1 —Al1): BIPOL./
FIX.SETPT (BIPOL./NOM. FIXO)

P101 Origem do sinal de
controlo

* N&o activo com conexdes SBus e RS-485.
Por exemplo, TERMINALS (BORNES) » Com ligagdo analdgica (AO1 —Al1), por
exemplo TERMINALS (BORNES).

P110 Escala All
Activo somente com ligagéo
analégica (AO1 -AIL)

» Ajustar sempre a 1 (= definigdo de fabrica).
- Com acoplamento mecanico ao contrario
ajustar o parametro P350.

P136 Rampade paragem rapida
113
P137 Rampa de emergéncia t14

Conforme solicitado ¢ Os mesmos valores do controlador mestre

P350 Inversao do sentido de
rotagéo 1

» Caso exista uma ligacdo mecéanica contraria,
- ajustar de forma diferente da do controlador
mestre.

P640 Saida analdgica AO1
Activo somente com ligagéo
analégica (AO1 -AIL)

CORRENTE ACTIVA -

P641 Escala AO1
Activo somente com ligacao
analdgica (AO1 -AIlL)

P642 Modo de operagdo AO1
Activo somente com ligagao
analdgica (AO1 -AIllL)

-10V ... 0 ... +10V -

P700 Modo de operacéo 1

CFC CFC & M-CONTROL

P750 Referéncia do escravo

e Com conex&o SBus: TORQUE (SBus).

¢ Com conexdo RS-485: TORQUE (RS-
485) MESTRE-ESCRAVO DESL

« Com ligagdo analégica (AO1 -AIl1):
MESTRE-ESCRAVO DESL

P751 Escala da referéncia do
escravo

Activo somente com conexado
SBus e RS-485

» Ajustar sempre a 1 (= definicdo de fabrica).
- Com acoplamento mecanico contrario, utilizar
0 parametro P350.

P811 Enderego de grupo RS-
485

Somente com conexdo RS-485: Ajustar para 0 mesmo valor.

P814 Endereco de grupo SBus

Somente com conexao S Bus: Ajustar para 0 mesmo valor.

P816 Taxa de transmissédo

Somente com conexao S Bus: Ajustar para o mesmo valor.

Accionamentos com varios motores MOVIDRIVE®
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