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1 Guide simplifié LXM05B

/A DANGER

Décharge électrique, incendie ou explosion

Seul le personnel qualifié, connaissant et comprenant le con-
tenu du présent manuel est autorisé a travailler sur et avec ce
systéme d'entrainement.

Le constructeur de l'installation est responsable du respect de
toutes les régles applicables en matiére de mise a la terre du
systeme d'entrainement.

De nombreux composants, y compris la carte imprimée, utili-
sent la tension secteur. Ne pas toucher. Ne pas toucher des
pieces non protégées ou les vis des bornes sous tension.

Installer tous les capots et fermer les portes du boitier avant la
mise sous tension.

Le moteur produit une tension lorsque l'arbre tourne. Protéger
I'arbre du moteur contre tout entrainement externe avec
d'effectuer des travaux sur le systéme d'entrainement.

Avant d'effectuer des travaux sur le systéme d'entrainement :
— Mettre tous les connecteurs hors tension.

— Apposer un panneau d'avertissement ,NE PAS METTRE
EN MARCHE® sur l'interrupteur et verrouiller ce dernier
contre toute remise en marche.

— Attendre 6 minutes (décharge condensateurs bus DC).
Ne pas court-circuiter le bus DC !

— Mesurer la tension sur le bus DC et vérifier si elle est <45
V. (la LED du bus DC n'indique pas de maniére univoque
I'absence de tension sur le bus DC).

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela entrainera la
mort ou des blessures graves.

1-0

LXMO05B

0198441113306, V1.06, 04.2006



0198441113306, V1.06, 04.2006

1.1 Apercu

Le guide simplifié ne contient que des informations sélectionnées.

Le guide complet se trouve sur le CD joint ou sous
http://www.telemecanique.com

1.1 “Apergu” Page 1-1
1.2 “Pas” Page 1-2
1.3 “Installation mécanique*” Page 1-3
1.4 “Installation électrique” Page 1-4
1.5 “Compatibilité électromagnétique, CEM* Page 1-14
1.6 “Commande avec panneau HMI intégré” Page 1-15
1.7 “Premiere mise en service" (FSU) par panneau HMI* Page 1-17
1.8 “Course manuelle” Page 1-17
1.9 “Dupliquer les réglages d'appareils existants” Page 1-18
1.10 “Numéros d'erreur” Page 1-19
1.11 “Caractéristiques techniques*” Page 1-25
1.12 “Apercu du cablage” Page 1-27
A AVERTISSEMENT
Risques de blessures pour cause de déplacements inatten-
dus

Un mauvais cablage, des mauvaises réglages, des données incor-
rectes ou d'autres erreurs peuvent provoquer des déplacement in-
attendus de la part des entrainements.

Des perturbations (CEM) peuvent déclencher des réactions imp-
révues dans l'installation.

e Exécuter le cablage en respectant les mesures préventives
CEM.

e Avant de mettre en marche et de configurer le systéme d'ent-
rainement, désactiver les entrées PWRR_A et PWRR_B (état 0)
pour éviter des mouvements inattendus.

* Ne pas utiliser un systéme d'entrainement avec des réglages
ou données inconnus.

e Effectuer une vérification de mise en marche approfondie.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort ou des blessures graves.
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1.2 Pas

« 1 Réceptionner le produit

— Ouvrir I'emballage et vérifier 'absence de dommages au transport.

— Vérifier que les indications sur la plaque d'identité correspondent a celles sur le bon de com-
mande.

¢ 2 Vérifier la tension réseau

— S'assurer que la tension réseau corresponde a la plage de tension autorisée de
I'appareil.

Les opérations
1 a 4 doivent
étre effectuées
hors tension.

¢ 3 Monter le produit

— Vérifier les distances de montage a respecter selon les conditions d'utilisation.

— Fixer I'appareil selon les prescriptions de CEM et les autres recommandations
contenues dans ce document.

¢ 4 Installation électrique du produit

— Brancher l'alimentation réseau, le moteur et les composants externes éven-
tuels (tels que résistance de freinage, filtre secteur).

— Brancher les lignes de signaux et I'alimentation de la commande.

¢ 5 Réglages de base

— "Procéder aux premiers réglages" (menu FSU)

e 6 Démarrage

— Effectuer une course manuelle pour vérifier le fonctionnement de I'ent-
rainement

1-2 LXMO05B
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1.3 Installation mécanique

Distances de montage, Ventilation

NN
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/A DANGER

Choc électrique da a un corps étranger ou a un endommage-
ment !

Des corps étrangers conducteurs dans le produit ou un endom-
magement important peuvent occasionner une propagation de po-
tentiel.

* Ne pas utiliser de produits endommagés.

» Eviter la pénétration de corps étrangers comme des copeaux,
des vis ou des chutes de fil dans le produit.

* Ne pas utiliser de produits contenant des corps étrangers.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela entrainera la
mort ou des blessures graves.

Lors du choix de la position de I'appareil dans I'armoire de commande

respecter les notes suivantes :

Un refroidissement suffisant de I'appareil doit étre garanti par le
respect des distances minimales de montage. Eviter 'accumulation
de chaleur.

Ne pas monter l'appareil a proximité des sources de chaleur, ni sur
des matériaux inflammables.

Le flux d’air chaud provenant d’autres appareils et composants ne
doit pas entrainer un réchauffement excessif de 'air de refroidisse-
ment de I'appareil.

Température Distance ') Mesures sans le film de protection?  Mesures avec le film de protection
0°C...+40°C d>50mm  Aucune Aucune
(32 °F ... 104 °F) (d>1.97in.)

d<50 mm  Aucune d>10mm

(d<1.97in.) (d>0.39in.)
+40 °C ... 450 °C d>50mm  Aucune Réduire le courant nominal et le courant
(104 °F ... 122°F) (d>1.97in.) permanent

d <50 mm  Réduire le courant nominal et le courant  Exploitation impossible

(d<1.97in.) permanent

1) Distance devant I'appareil : 10 mm (0.39 in.), au-dessus : 50 mm (1.97 in.), au-dessous : 200 mm (7.87 in.)
2) Recommandation : retirer le film de protection aprés avoir terminé l'installation.
3) de 2,2 % par °C au-dessus de 40 °C (de 1.22 % par °F au-dessus de 104 °F)

LXMO05B
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Montage de l'appareil

® Les surfaces peintes ont un effet isolant. Avant de fixer
l'appareil sur une plaque de montage peinte, retirer la

1 peinture sur les points de montage a surface étendue
(blanc métallique).

m Respecter la disposition des composants, voir aussi 1.5 “Compati-
bilité électromagnétique, CEM“

» Monter I'appareil verticalement (+10°). Cela est nécessaire notam-
ment pour le refroidissement de I'appareil.
Fixer la plaque CEM incluse dans le contenu de la livraison sous
I'appareil ou utiliser des éléments de contact alternatifs (peignes,
colliers de blindage, barres omnibus).

Montage du panneau avec les » En fonction des prescriptions du pays, coller le panneau inclus dans
instructions de sécurité le contenu de la livraison avec les instructions de sécurité de
maniére bien visible sur le devant des appareils.

Retrait du film de protection

) Retirer le film de protection uniquement apres la fin des travaux d'installation.
Le film de protection doit étre retiré lorsque les conditions thermiques I'exi-
gent.

1.4 Installation électrique

A AVERTISSEMENT

Risque d'accident di a la perte du contrdle de la commande !

* Respecter les regles de prévention des accidents. (pour les
Etats-Unis, voir aussi NEMA ICS1.1 et NEMA ICS7.1).

e Le constructeur de l'installation doit tenir compte des possibili-
tés d'erreur potentielles des signaux et des fonctions critiques
pour garantir des états s(irs pendant et aprés les erreurs.
Quelques exemples : arrét d'urgence, limitation de fin de
course, panne de réseau et redémarrage.

e La prise en compte des possibilités d'erreur doit également
comprendre les temporisations inattendues et la défaillance
de signaux ou de fonctions.

¢ Des chemins de commande redondants appropriés doivent
étre disponibles pour les fonctions dangereuses.

o Vérifier I'efficacité des mesures.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort ou des blessures graves.
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Disposition des branchements de
puissance

Branchements Signification
PE Borne de terre
@ DD |rt|sie
|PA,+| PBi |PBe |PC,_|U,T1|V,T2 |vvrr3| R/L1, S/L2/N Raccordement secteur, 1~
R/L1, S/L2, T/L3 Raccordement secteur, 3~
@ |@ | @ |R/L1|S/L2|T/L3| PA/+, PC/- Bus DC tension + , bus DC tension -
[Pav+] PBi [PBe | PC-|urTtjvr2 iy PBi, PBe Résistance de freinage interne ou externe
U/T1,v/T2, W/T3 Bornes moteur

2

@ [ ERIRE
umijvmewrg O |

[PA-]Psi [pBe [Pcr- Schéma de cablage pour Confection du cable moteur [mm](in.)

le type d'appareil Longueur A Longueur B Longueur C
D |RiLtjsie[tis LXMO05eD10F1 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
[pa{eei [pee [por-lumilvraurd D | LXMO05eD1OM2  (T1) 130 (5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
@] LXM05eD1OM3X  (T2) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
@|R/L1|S/L2|T/L3|PA/+| PBi [PBe|PC/-urrijvaurdD)| LXMO5eD14N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXM05eD17M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD22N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO05eD34N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD42M3X  (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO05eD57N4 (T5) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

Préparation des cables moteur

» (1) Enlever la gaine du cable moteur sur la longueur A, voir tableau.

» (2) Glisser la tresse de blindage vers l'arriére sur la gaine de céble.
Lors du montage, la poser par reprise a grande surface de contact
sur la plaque CEM.

» (3) Raccourcir les cables : cables moteur (BK) a la longueur C, con-
ducteur de protection reste a la longueur A.
(3a) Pour des moteurs avec frein de parking : fils de frein a la
longueur B
(3b) Sans frein de parking : isoler les fils de frein séparément.

Utiliser des cosses de cable a fourche ou des embouts. Le fil souple doit
impérativement remplir I'embout correspondant sur toute la longueur.
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1.4.1 Branchement des phases du moteur

A\ DANGER

Choc électrique

Des tensions élevées peut survenir de maniére inattendue sur la
connexion moteur.

Le moteur produit une tension lorsque I'arbre tourne. Protéger
I'arbre du moteur contre tout entrainement externe avec
d'effectuer des travaux sur le systéme d'entrainement.

Les tensions alternatives peuvent se coupler sur des conduc-
teurs inutilisés dans le cable moteur. Isoler les conducteurs
inutilisés aux deux extrémités du cable moteur.

Le constructeur de l'installation est responsable du respect de
toutes les régles applicables en matiére de mise a la terre du
systeme d'entrainement. Compléter la mise a la terre via le
cable moteur par une mise a la terre supplémentaire sur le
carter moteur.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela entrainera la
mort ou des blessures graves.

Schéma de cablage céble moteur et commande de frein de parking HBC Branche- Signification Couleur

ment

cable moteur

LXMOQ5ee: U Phase moteur  (BK_L1)

LXMO5ee: V Phase moteur (BK_L2)

LXMO5ee: W Phase moteur  (BK_L3)

PE Terre (GN/YE)
HBC:32"  Frein + (WH)
HBC:34" Frein- (GR)

Branchement d'une résistance de frei-
nage externe 2):

» Retirer le cavalier entre PA/+ et
PBi ! Tout non-respect peut provo-
quer la détérioration de la résis-
tance de freinage interne lors du
fonctionnement.

» Brancher la résistance de freinage
externe & PA/+ et PBe

1) En cas d'utilisation de I'option frein de parking

2) Si I'option résistance de freinage externe est utilisée; dimensionnement, voir manuel produit

1-6
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1.4.2 Raccordement secteur

/A DANGER

Choc électrique par une mise a la terre insuffisante!
Ce systeme d'entrainement a un courant de fuite élevé (> 3,5 mA).

e Utiliser un conducteur de protection d'au moins 10 mm?
(AWG6) ou deux conducteurs de protection de la section des
conducteurs I'alimentation puissance. Lors de la mise a la
terre, respecter les réglementations locales en vigueur.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela entrainera la
mort ou des blessures graves.

A AVERTISSEMENT

Ce produit peut générer un courant continu sur la terre.

Si un dispositif de protection contre les courants de fuite (disjonc-
teur différentiel, RCD) est utilisé, il faudra respecter les conditions
aux limites.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort ou des blessures graves.

A AVERTISSEMENT

Protection contre les surintensités inadéquates

e Utilisez les fusibles externes décrits au chapitre "Caractéristi-
ques techniques".

* Ne raccordez pas le produit a un réseau dont la capacité de
court-circuit est supérieure au courant de court-circuit maxi
autorisé au chapitre "Caractéristiques techniques".

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort, des blessures graves ou des dommages matériels.

ATTENTION

Détérioration due a une mauvaise tension réseau !

Le produit peut étre détérioré par une mauvaise tension réseau.

* Avant de brancher le produit et de le configurer s'assurer qu'il
est autorisé pour la tension réseau.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
des dommages matériels.

LXMO05B 1-7



Brancher I'alimentation de I'étage Brancher et utiliser des appareils triphasés uniquement de fagon tri-
de puissance phasée.

e Sur les appareils avec filtre secteur externe, le cable de réseau doit
étre blindé et relié a la terre aux deux extrémités a partir d'une lon-
gueur de 200 mm entre le filtre secteur et I'appareil.

* Respecter les exigences de la norme UL et de la réglementation
CEM.

¢ La section du céble doit étre suffisante pour pouvoir déclencher le
fusible en cas de court-circuit. Voir aussi page 1-25.

Les informations sur I'utilisation des dispositifs de protection différentiels
figurent dans le manuel produit.

1.4.3 Exploitation dans un réseau IT

Un réseau IT se caractérise par conducteur neutre relié a la terre isolé
ou a haute impédance. Pour les appareils avec filtre secteur intégré, les
condensateurs Y se désactivent en cas de besoin. Utiliser un appareil
de contrble d'isolement a mesure permanente, compatible avec des
charges non linéaires. Type XM200 de Merlin Gerin ou équivalent.

1=

Appareils avec interrupteur a c6té des bornes de Appareil avec cavalier (2)

puissance (1)

LXMO5e... Dieee D2ece D3eee D4eee LXMOQ5e... D5eee

(1a): condensateurs Y du filtre interne actifs (standard) (2a): condensateurs Y du filtre interne actifs (standard)
(1b): condensateurs Y du filtre interne désactivés (2b): condensateurs Y du filtre interne désactivés
(réseau IT) (réseau IT)

1-8 LXMO05B
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1.4.4 Apercu branchement de signaux

S'assurer que le cablage, les cables et les interfaces raccordées sont
conformes aux exigences TBTP.

CN1 "  Profibus, broches 21-24

Entrées/sorties numériques, broches 31-39

CN2 Codeur moteur (détecteur Hiperface)
®@©®@©@@®@©®@ cN3 )

Alimentation de la commande 24 V

CN3 CN4  PC, terminal déporté; (RJ45)

HHHHH
m [s1]oFF CN5  ESIM (A/B/l out),
@—@@@ PULSE/DIR in,

A/B/I signaux codeur in

CN4 S1 Commutateur pour la résistance de terminaison
CN5 bus de terrain

H

1) Section de cable max. 0,75 mm2, courant max. aux bornes 2 A

1.4.5 Branchement codeur moteur (CN2)

Brancher le codeur moteur sur CN2.

» Utiliser comme accessoire les cables disponibles afin d'éviter les
erreurs de cablage.

1.4.6 Branchement de I'alimentation de la commande (24 V sur CN3)

i

Le branchement de l'alimentation de la commande
(+24VDC) est nécessaire pour tous les modes opératoires !

/A DANGER

Choc électrique par une alimentation en tension incorrecte!

La tension d'alimentation +24VDC est liée dans le systeme d'ent-
railnement & de nombreux signaux pouvant étre touchés.

» Utiliser un bloc d'alimentation conforme aux exigences TBT
(Tres Basse Tension).

* Relier la sortie négative du bloc d'alimentation avec PE.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela entrainera la
mort ou des blessures graves.
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A ATTENTION

Détérioration des parties de l'installation et perte du controle

de commande!

Suite a une interruption dans la connexion négative de l'alimenta-
tion de la commande, des tensions élevées peuvent survenir sur
les raccordements de signaux.

¢ Ne pas interrompre le raccordement négatif entre le bloc d'ali-
mentation et la charge par un fusible ou un commutateur.

e Vérifier la liaison correcte avant I'activation.

¢ Ne jamais enficher l'alimentation de la commande ni modifier
son cablage tant que la tension d'alimentation est appliquée.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
des blessures ou des dommages matériels.

Branchement de I'alimentation de la commande sur Broc Signal Signification E/S
CN3 (24 V) he
41 ovDC Potentiel de référence pour la tension E
24V
[41]42]43]44
42 ovDC Potentiel de référence pour la tension S
24v =0V I 24V
oy 43 +24VDC Alimentation de lacommande 24V  E
' |HBC 44  +24VDC Alimentation de lacommande 24V S

LXMO05B
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1.4.7 Branchement signaux A/B, Impulsion/sens ou simulation codeur (ESIM) (CN5)

Le branchement CN5 peut traiter les valeurs de référence sous forme de
signaux codeur A/B/I ou de signaux de polarisation des impulsions pour
le mode réducteur électronique comme signal d'entrée ou émettre des
signaux de simulation codeur (ESIM). Toutes les entrées sont unique-
ment congues pour des signaux symétriques 5 V.

0000
[EeEe E
c

"
L e DOOK

N5
At

lllustration 1.1 Schéma de cablage CN5

Assignation des céables et

signification
Bro Couleur Signal A/B/l  Signification A/ Signal PULSE Signification Signal ESIM  Signification
che 1 B/l PULSE ESIM
1 blanc ENC_A Signal codeur PULSE Pas moteur ESIM_A Canal A
Canal A "Impulsion”
6 marron ENC_A Canal A, inversé PULSE Pas moteur ESTM_A Canal A, inversé
"Impulsion”,
inversé
2 vert ENC_B Signal codeur DIR Sens de rotation ESIM_B Canal B
Canal B "Dir*
7 jaune ENC B Canal B, inversé DIR Sens de rotation ESIM_B Canal B, inversé
"Dir“, inversé
3 gris ENC_1 Canal Impulsion - ESIM_I Impulsion d'inde-
d'indexation xation
8 rose ENC_1 Canal Impulsion - ESTM_I Impulsion d'inde-
d'indexation, xation, inversée
inverseé
4  rouge ACTIVEZ2_OUT Entrainement ACTIVEZ_OUT Entrainement prét ACTIVEZ2_OUT Entrainement prét
prét
9 Dbleu POS_oV Potentiel de réfé- POS_0QV Potentiel de réfé- POS_0V Potentiel de réfé-
rence rence rence
5 Cable blindé Cable blindé Cable blindé
10 nc libre nc libre nc libre

1) Les identifications par couleur se rapportent au cable disponible en tant qu'accessoire.
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1.4.8 Branchement entrées / sorties (CN1)

[22]>2]22[31]32]83|34]35|36[37|38]39

31 NO_FAULT_OUT Sortie pour détection d'erreurs S numérique, 24V
32 ACTIVE1_OUT 0: moteur inactif, 1 : moteur actif, p. ex. signal de commande HBC, S numérique, 24V
max. 400 mA
33 REF Interrupteur de référence E numérique 24V
34 LTVMN Signal de fin de course négatif E numérique 24V
34 CAP2 saisie des valeurs de position rapide canal 2 E numérique 24V
35 LIMP Signal de fin de course positif E numérique 24V
35 CAP1 saisie des valeurs de position rapide canal 1 E numérique 24V
36 HALT Fonction ARRET, interruption / poursuite du déplacement sans erreur E numérique 24V
37 PWRR_A Fonction de sécurité canal A E numérique 24V
38 PWRR_B Fonction de sécurité canal B E numérique 24V
39 24VDC si aucune fonction de sécurité n'est utilisée, ponter les broches 37, 38 S 24V
et 39
1-12 LXMO05B
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1.4.9 Occupation minimale des branchement des entrées

Broc Signal Description E/S

he

36 HALT Fonction ARRET, interruption / poursuite du déplacement sans erreur E numérique 24V
37 PWRR_A Fonction de sécurité du canal A, informations complémentaires dans E numérique 24V ")

le manuel produit

38 PWRR_B Fonction de sécurité du canal B, informations complémentaires dans

le manuel produit

E numérique 24V )

1) si la fonction de sécurité n'est pas utilisée, cabler ces entrées avec + 24 V

Branchement fonction de sécurité

A AVERTISSEMENT

Perte de la fonction de sécurité

Risque de perte de la fonction de sécurité en cas d'utilisation in-
correcte.

* Prendre en compte les exigences de la fonction de sécurité.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort ou des blessures graves.

Pour plus d'informations, se reporter au manuel produit.

1.4.10 Branchement d'un PC ou d'un terminal déporté (CN4)

Fonction du terminal opérateur  Le terminal déporté avec affichage LCD et clavier peut étre livré comme
accessoire. Le cable RJ45 fourni permet de le raccorder directement sur

CN4.

Branchement du PC  Pour le PC (logiciel de mise en service), un convertisseur de RS485 en
RS232 est nécessaire. Celui-ci est proposé avec le cable comme ac-

cessoire.

VW3A31101

VW3A8106

I
;
CN4 AN
‘ ||||| IR e
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1.5 Compatibilité électromagnétique, CEM

A AVERTISSEMENT

Dans un environnement d'habitation, ce produit peut provoquer
des perturbations a haute fréquence pouvant nécessiter des me-
sures d'antibrouillage.

Pour plus d'informations, se reporter au manuel produit.

Mise 2 la terre Armoire de commande

via le neutre

Blindage sur la
= plague de montage

Terre systeme Neutre a
A la terre 0l

Bati de la machine

L1
L2 X
L3 &)
N ® ”
PE / | _@ ™ L
Mise & la terre du moteur _@_3___: ]
sur le bati de la machine : : Z lg
| Résistance |
4 @ ! de freinage
7/ | |
= .~ | Cable moteur L /
Y . [ : -
I J
g : J | %
Cable codeur | L
= | epecodewr R 71 =

Bus de terrain  Position
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1.6

Commande avec panneau HMI intégré

A AVERTISSEMENT

Blessures et dommages de l'installation par un déplacement

inattendu

Lors de la premiére exploitation de I'entrainement, le risque de dé-
placements inattendus est accru par des erreurs de cablage éven-
tuelles et ou des paramétres inappropriés.

» Effectuer, si possible, la premiére course-test sans charges

accouplées.

» S'assurer qu'un bouton d'ARRET D'URGENCE qui fonctionne

est accessible.

* Prévoir également un déplacement dans la mauvaise direction
ou une oscillation de I'entrainement.

e S'assurer que l'installation est libre et préte pour le déplace-
ment avant de démarrer la fonction.

Si ces précautions ne sont pas respectées, cela peut entrainer
la mort, des blessures graves ou des dommages matériels.

0
t o

QIO

(2)(B)5=

—

1)
2)

—~ o~
W
-

© ®» ® 6

LED rouge allumée : tension appliquée au bus D
Indicateur d'état

LED pour bus de terrain

C

Quitter un menu ou un parametre

Retour a partir de la valeur affichée a la derniere
valeur enregistrée

Appeler un menu ou un parameétre

Enregistrement de la valeur affichée dans
I'EEPROM

Passer au menu ou parametre précédent

Augmentation de la valeur affichée

Passer au menu ou parameétre suivant

Réduction de la valeur affichée
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1.6.1 Structure de menus HMI

Mise en marche:

- Premiers réglages
non effectués

@
—'lﬂ-:'Lk@—l Premiers réglages [u
Sauvegarder

[

- Premiers réglages

oo

effectués
N Et -1 @ ,l Réglages de I'appareil |ﬂ

06 o

{dri-| I Configuration de I'appareil
Qe

Eun- | Accord automatique

®®

dab- | | Course manuelle

Menus I@@I

=
]
'

| Communication

k3

| Affichage des erreurs

Qx|
@ﬂ'

pu
+
[

| Information / identification

® || OO || ®06 || ®O
®® | ®06 | OO

® ® ® ® ® ® ® ®

| Informations d'état

®

lllustration 1.2  Structure de menus HMI

HMI, exemple de réglage de paramétre

La figure ci-contre montre I'exemple

paramétres valeur d'appel d'un parametre (deuxiéme
menu niveau) et de I'entrée ou du choix d'une
@ @ valeur de parametre (troisieme niveau).
CEE- || , MAH 849 Lorsque la touche ENT est actionnée, la
@ @ @ valeur choisie est validée. La validation
@ ® est acquittée par un clignotement unique
ANAH 848 @ de l'affichage. La valeur modifiée est

immédiatement enregistrée dans

(parametre suivant)

sauvegarde
(clignotant)

I'EEPROM.
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1.7  "Premiére mise en service" (FSU) par panneau HMI

FSu-

al. |.
®
g

Restauration des réglages sortie
usine par panneau HMI

1.8 Course manuelle

i

Si des réglages d'appareil ne sont pas dupliqués, il estimpératif de pas-
ser par la "Premiére mise en service" lors de la premiére application de
l'alimentation de commande par panneau HMI ou par le logiciel de mise
en service. Il en est de méme apreés la restauration des réglages sortie
usine.

Pour la "Premiére mise en service" par le panneau HMI, procéder aux
opérations suivantes en fonction de votre application.

» A l'aide du paramétre 10posiInterfac ( of ), définir I'affectation
pour l'interface RS422.

» Régler les adresses de bus de I'appareil PbdP

Régler des adresse de bus d'appareil univoques (1-126)

» Enregistrement des réglages.

SAVE Enregistrer les réglages dans I'appareil

<1 L'appareil enregistre toutes les valeurs réglées dans 'EEPROM et
affiche sur le panneau HMI I'état nrd4, rdY ou di 5.

» Couper et remettre en marche l'alimentation de commande.

Pour restaurer les réglages sortie usine, procéder comme suit :

» Surle HMI, régler drT puis FL5 et confirmer le choix avec YES.

Les nouveaux réglages entrent en vigueur uniquement apres arrét et re-
mise en marche de I'appareil.

Pour faciliter la premiére mise en service, ne pas raccorder
le moteur a l'installation. Si le moteur est raccordé a
l'installation, vérifier tous les paramétres de limitation avant
le premier mouvement moteur et s'assurer qu'un bouton
darrét d'urgence soit accessible. Voir manuel produit.

Si le rapport inertie entre Jext et Jmotor est > 10 (charge externe par
rapport a charge moteur), le réglage de base des paramétres de régu-
lateur peut entrainer un régulateur instable.
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rapide

Si le moteur ne tourne pas :

1.9

Application et avantage

Conditions

Export des réglages d'appareil

>

<

Démarrer avec le mode opératoire Course manuelle. (HMI : Jal-/
Strk)

Indicateur HMI : JG&

Démarrer un mouvement avec un sens de rotation positif (1)
(HMI : "fleche vers le haut")

Le moteur tourne dans le sens de rotation positif. Indicateur HMI
J5-

Démarrer un mouvement avec un sens de rotation négatif (2)
(HMI : "fleche vers le bas")

Le moteur tourne dans le sens de rotation négatif. Indicateur HMI :
-5

L'action simultanée sur la touche ENT permet de basculer entre le dé-
placement lent et rapide.

L'appareil est-il en I'état ~d4 Pour plus d'informations, se reporter
au manuel produit.

L'alimentation de la commande est-elle activée ?
L'alimentation de I'étage de puissance est-elle activée ?

La "premiére mise en service" est-elle effectuée ou les réglages de
I'appareil ont-ils été importés ? Aprés cela, l'alimentation de com-
mande a-t-elle été coupée et remise en marche ?

La fonction de sécurité est-elle correctement cablée ? La fonction
de sécurité a-t-elle été déclenchée ?

Les fins de course sont-ils correctement cablés pour le mode de
contrdle Bus de terrain ou un fin de course est-il activé ?

Dupliquer les réglages d'appareils existants

Les mémes réglages pour plusieurs appareils, p. ex. lors du rempla-
cement d'appareils.

Il n'est pas nécessaire de procéder a la "Premiére mise en service"
par le panneau HMI.

Le type d'appareil et de moteur et la firmware de I'appareil doivent étre
identiques. Le logiciel de mise en service PowerSuite, basé sur Win-
dows, est utilisé comme outil. L'alimentation de commande doit étre ac-
tivée sur l'appareil.

Le logiciel de mise en service installé sur un PC peut stocker en mé-
moire les réglages d'un appareil comme configuration.

>

A l'aide de "Action - Transférer", transférer la configuration de
I'appareil dans le logiciel de mise en service.
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» Marquer la configuration et choisir I'option de menu "Fichier -
Exporter".

Import de réglages de I'appareil 1l est possible d'importer une configuration enregistrée dans un appareil
du méme type. Ne pas oublier que les adresses de bus de terrain sont
également copiées lors de cette opération.

» Dans le logiciel de mise en service, choisir I'option de menu "Fichier
- Importer" et transférer la configuration désirée.

» Marquer votre configuration et choisir I'option de menu "Action -
Configurer".

1.10 Numéros d'erreur

Les erreurs sont affichées sur I'écran de I'HMI (sans "E")

Numéro d'erreur  Erreur dans la plage

E 1xxx Erreur générale

E 2xxx Erreur de surintensité

E 3xxx Erreur de tension

E 4xxx Erreur de température

E 5xxx Erreur matérielle

E 6xxx Erreur logiciel

E 7xxx Erreur d'interface, erreur de céablage

E Axxx Erreur d'entrainement, erreur de déplacement
E Bxxx Erreur de communication, erreur de Profibus

Pour des informations détaillées concernant la classe et le bit d'erreur,
se reporter au manuel produit. Classe par. = paramétrable

Numéro Classe Bit Signification

d'erreur

E 1100 0 0 Parametres en dehors de la plage de valeurs autorisées

E 1101 0 0 Parameétre n'existe pas

E 1102 0 0 Parametre n'existe pas

E 1103 0 0 Ecriture du paramétre non autorisée (READ-only)

E 1104 0 0 Acceés en écriture refusé (aucun droit d'acces)

E 1106 0 0 Cette instruction n'est pas licite lorsque I'étage de puissance est sous tension.
E 1107 0 0 Acces verrouillé par une autre interface

E 1108 0 0 Parameétre non lisible (Block Upload)

E 1109 1 0 Les données mémorisées apres une coupure d'alimentation ne sont pas valides.
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Numéro Classe Bit Signification

d'erreur

E 110A 0 0 Erreur systéme : Bootloader introuvable

E 110B 3 30 Erreur d'initialisation (infos suppl. = adresse de registre Modbus)

E 110D 1 Configuration de base de la commande nécessaire selon les réglages sortie usine.

E 1300 3 4 Power Removal déclenché (PWRR_A, PWRR_B)

E 1301 4 24 Niveaux différents PWRR_A et PWRR_B

E 1310 3 9 Fréquence des signaux de référence trop élevée

E 1603 0 0 Mémoire d'enregistrement occupée par une autre fonction

E 1606 0 0 Enregistrement encore actif

E 1607 0 0 Enregistrement: pas de déclencheur défini

E 1608 0 0 Enregistrement: option de déclenchement non valide

E 1609 0 0 Enregistrement: pas de canal défini

E 160A 0 0 Enregistrement: aucune donnée disponible

E 160B 0 0 Parameétre non enregistrable

E 160C 1 0 Auto-Tuning : Moment d'inertie hors gamme admissible

E 160D 1 0 Auto-Tuning : La valeur du parameétre 'AT_n_tolerance' est éventuellement trop faible
pour le systeme mécanique identifié.

E 160E 1 0 Auto-Tuning : Impossible de démarrer la course d'essai

E 160F 1 0 Auto-Tuning : Impossible d'activer I'étage de puissance

E 1610 1 0 Auto-Tuning : Traitement interrompu

E 1611 1 0 Erreur systéme : Accés en écriture interne Auto-Tuning

E 1612 1 0 Erreur systéme : Acces en lecture interne Auto-Tuning

E 1613 1 0 Auto-Tuning : Plage de positionnement max. admissible dépassée

E 1614 0 0 Auto-Tuning : déja activé

E 1615 0 0 Auto-Tuning : Impossible de modifier ce parametre tant que Auto-Tuning est activé

E 1616 1 0 Auto-Tuning : Frottement statique trop grand pour le saut de régime 'AT_n_ref' sélec-
tionné

E 1617 0 Auto-Tuning : Moment de friction ou couple de charge trop important

E 1618 1 Auto-Tuning : Echec de I'optimisation

E 1619 0 g\luto-Tuning : Comparée a 'AT_n_tolerance', le saut de régime 'AT_n_ref' est trop fai-

e

E 1620 1 0 Auto-Tuning : Couple de charge trop important

E 1A00 0 0 Erreur systeme : Dépassement de la mémoire FIFO

E 1A01 3 19 Le moteur a été remplacé

E 1A02 3 19 Le moteur a été remplacé

E 1B00O 4 31 Erreur systéme : Parameétres erronés pour le moteur ou de I'étage de puissance

1-20
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Numeéro Classe Bit Signification

d'erreur

E 1BO1 3 30 Parameétre utilisateur de vitesse de rotation max. trop important

E 1B02 3 30 Paramétre utilisateur courant max., courant d'arrét ou courant d'arrét Quickstop trop
important

E 1B03 4 30 Codeur non supporté par le systéme d'exploitation actuel

E 1B04 3 30 Définition ESIM trop importante pour le n_max sélectionné

E 2300 3 18 Surintensité de I'étage de puissance

E 2301 3 18 Surintensité de la résistance de freinage

E 3100 par. 16 Erreur de phase de I'alimentation réseau

E 3200 3 15 Surtension bus DC

E 3201 3 14 Sous-tension bus DC (seuil de coupure)

E 3202 2 14 Sous-tension bus DC (seuil Quickstop)

E 3203 4 19 Tension d'alimentation du codeur moteur

E 3206 0 11 Sous-tension bus DC, phase réseau manquante (avertissement)

E 4100 3 21 Echauffement de I'étage de puissance

E 4101 0 AVERTISSEMENT Echauffement de I'étage de puissance

E 4102 0 4 Avertissement Surcharge (I°t) de I'étage de puissance

E 4200 3 21 Echauffement de I'appareil

E 4300 3 21 Echauffement du moteur

E 4301 0 2 AVERTISSEMENT Echauffement du moteur

E 4302 0 5 Avertissement Surcharge (I2t) du moteur

E 4402 0 6 Avertissement Surcharge (I2t) de la résistance de freinage

E 5200 4 19 Erreur de liaison avec le codeur moteur

E 5201 4 19 Communication erronée codeur moteur

E 5202 4 19 Le codeur moteur n'est pas pris en charge

E 5203 4 19 Erreur de liaison avec le codeur moteur

E 5204 3 19 Liaison avec le codeur moteur perdue

E 5205 4 19 Le moteur raccordé (famille de moteurs) n'est pas supporté

E 5430 4 29 Erreur systéme : Erreur de lecture EEPROM

E 5431 3 29 Erreur systeme : Erreur d'écriture EEPROM

E 5435 4 29 Erreur systéme : EEPROM non formatée

E 5437 4 29 Erreur systéme : Erreur de total de controle EEPROM Données constructeur

E 5438 3 29 Erreur systéme : Erreur de total de contréle EEPROM Paramétres utilisateur

E 5439 3 29 Erreur systeme : Erreur de total de contréle EEPROM Paramétres CAN

E 543A 4 29 Erreur systéme : Infos matérielles EEPROM non valides

E 543B 4 29 Erreur systeme : Données constructeur EEPROM non valides
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Numéro Classe Bit Signification

d'erreur

E 543C 3 29 Erreur systéeme : Données CAN EEPROM non valides

E 543D 3 29 Erreur systéme : Paramétres utilisateur EEPROM non valides

E 543E 3 29 Erreur systeme : Erreur de total de controle EEPROM Paramétre Nolnit

E 543F 3 29 Erreur systeme : EEPROM Erreur de somme de contr6le parametres moteur
E 5600 3 17 Erreur de phase branchement moteur

E 5601 4 19 Interruption ou signaux de codeurs erronés

E 5602 4 19 Interruption ou signaux de codeurs erronés

E 5603 4 17 Erreur de commutation

E 6107 0 0 Parametres en dehors de la gamme de valeurs (erreur de calcul)

E 6108 0 0 Fonction non disponible

E 6109 0 0 Erreur systeme : Dépassement de capacité interne

E 610A 2 0 Erreur systéme : Impossible de représenter la valeur de calcul comme valeur 32 bits
E 610D 0 0 Erreur de paramétre de sélection

E 610E 4 28 Erreur systeme : 24 VCC a dépassé le seuil inférieur de PowerDown

E 610F 4 30 Erreur systeme : Défaillance de la base de temps interne (Timer0)

E 7120 4 19 Données spécifiques moteur non valides

E 7121 2 19 Erreur systeme : Communication erronée codeur moteur

E 7122 4 30 Données spécifiques moteur non autorisées

E 7123 4 30 Décalage courant de moteur en dehors de la gamme autorisée

E 7124 4 19 Erreur systeme : Le codeur moteur est défectueux

E 7126 0 19 Aucune réponse n'a encore été recue

E 7200 4 30 Erreur systéme : Calibrage du convertisseur analogique/numérique

E 7201 4 30 Erreur systeme : Initialisation du codeur moteur (interprétation des quadrants)
E 7327 4 19 Erreur systéme : Détecteur de position pas prét

E 7328 4 19 Le codeur moteur signale : Enregistrement de position erroné

E 7329 0 8 Le codeur moteur signale : Avertissement

E 7330 4 19 Erreur systeme : Codeur moteur (Hiperface)

E 7331 4 30 Erreur systéme : Initialisation du codeur moteur

E 7333 4 30 Erreur systéme : Ecart lors du calibrage du convertisseur analogique/numérique
E 7334 0 Erreur systéeme : Décalage convertisseur analogique/numérique trop important
E 7335 0 Communication vers le codeur moteur occupée

E 7336 3 Décalage trop important lors de la compensation du déplacement Sincos

E 7337 1 L'écriture du décalage s'est soldée par un échec

E 7338 0 13 Pas de position absolue valide du moteur
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Numéro Classe Bit Signification

d'erreur

E 7400 0 31 Erreur systéme : Interruption illicite (XINT2)

E 7500 0 9 RS485/Modbus : Erreur Overrun

E 7501 0 9 RS485/Modbus : Erreur Framing

E 7502 0 9 RS485/Modbus : Erreur Parity

E 7503 0 9 RS485/Modbus : Erreur de réception

E 7601 4 19 Erreur systeme Le type de codeur n'est pas pris en charge

E A060 2 10 Erreur de calcul sur le réducteur électronique

E AO61 2 10 Modification de la valeur de référence trop importante sur le réducteur électronique

E A300 0 0 Rampe de couple avec courant Arrét actif

E A301 0 0 Entrainement dans I'état '‘QuickStopActive'

E A302 1 1 Interruption par LIMP

E A303 1 1 Interruption par LIMN

E A304 1 1 Interruption par REF

E A305 0 0 Activation de |'étage de puissance impossible dans I'état de fonctionnement actuel du
dispositif de controle d'état

E A306 1 3 Interruption par arrét logiciel par I'utilisateur

E A307 0 0 Interruption par arrét logiciel interne

E A308 0 0 Entrainement dans I'état 'Fault'

E A309 0 0 Entrainement pas dans I'état 'OperationEnable'

E A310 0 0 Etage de puissance non actif

E A312 0 0 Génération de profil interrompue

E A313 0 0 Dépassement de position (pos_over=1), point de référence plus défini (ref_ok=0)

E A314 0 0 Aucune position de référence

E A315 0 0 Prise d'origine active

E A316 0 0 Dépassement lors du calcul d'accélération

E A317 0 0 Entrainement pas a l'arrét

E A318 0 0 Mode opératoire actif (x_end = 0)

E A319 1 2 Tuning Auto/Manuel : Dépassement de gamme Distance

E A31A 0 0 Tuning Auto/Manuel : Réglage d'amplitude/décalage trop important

E A31B 0 0 ARRET demandé

E A31C 0 0 Réglage de position non autorisé pour la fin de course logicielle

E A31D 0 0 Dépassement de gamme de vitesse de rotation (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Interruption par la fin de course logicielle pos.

E A31F 1 2 Interruption par la fin de course logicielle nég.

E A320 par. 22 Erreur de poursuite de position
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Numéro Classe Bit Signification

d'erreur

E A321 0 0 L'interface de position RS422 n'est pas définie comme signal d'entrée.

E A322 0 0 Erreur dans le calcul de rampe

E A324 1 10 Erreur lors de la prise d'origine (infos suppl. = numéro d'erreur détaillé)

E A325 1 10 Fin de course a accoster pas activée

E A326 1 10 Interrupteur REF introuvable entre LIMP et LIMN

E A327 1 10 Course de référence sur REF sans inversion du sens de rotation, fin de course non
autorisée LIM activée

E A328 1 10 Course de référence sur REF sans inversion du sens de rotation, dépassement de
LIM ou REF non autorisé

E A329 1 10 Plus qu'un signal LIMP/LIMN/REF actif

E A32A 1 10 Signal de contréle ext. LIMP pour le sens de rotation nég.

E A32B 1 10 Signal de controle ext. LIMN pour le sens de rotation pos.

E A32C 1 10 Erreur pour REF (signal d'interrupteur brievement activé ou interrupteur dépassé)

E A32D 1 10 Erreur pour LIMP (signal d'interrupteur brievement activé ou interrupteur dépassé)

E A32E 1 10 Erreur pour LIMN (signal d'interrupteur briévement activé ou interrupteur dépassé)

E A32F 1 10 Impulsion d'indexation non trouvée

E A330 0 0 Reproductibilité du déplacement par impulsion d'indexation incertaine, l'impulsion
d'indexation est trop proche de l'interrupteur

E A331 3 0 Aucun mode opératoire d'accélération choisi pour le mode de commande local

E A332 1 10 Erreur lors de la course manuelle (infos suppl. = numéro d'erreur détaillé)

E A334 2 0 Timeout pour le contrdle de la fenétre Arrét

E A335 1 10 Traitement possible uniquement en mode bus de terrain

E A337 0 10 Poursuite du mode opératoire impossible

E A338 0 0 Mode opératoire non disponible

E B100 0 9 RS485/Modbus : Service inconnu

E B200 0 9 RS485/Modbus : Erreur de protocole

E B201 2 6 RS485/Modbus : Erreur Nodeguard

E B202 0 9 RS485/Modbus : Avertissement Nodeguard

E B203 0 9 RS485/Modbus : Nombre d'objets Monitor incorrect

E B204 0 9 RS485/Modbus : Service trop long

E B300 4 12 Profibus : Echec de ['initialisation

E B301 4 12 Profibus : Echec de l'initialisation

E B302 0 12 Profibus : Acces en écriture refusé (identification de commande erronée)

E B303 1 12 Profibus : Traitement erroné du canal de données de processus

E B304 1 12 Profibus : Traitement erroné du canal de données de processus
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Numéro Classe Bit
d'erreur

Signification

E B305 1 12 IProfibus : Impossible de mapper le paramétre dans le télégramme de données initia-
es

E B306 1 12 Profibus : Traitement erroné du canal de données de processus

E B307 1 12 Profibus : Traitement erroné du canal de données de processus

E B309 0 12 Profibus : Sous-index non égal a zéro

E B30A 1 0 Profibus : Parameétre n'existe pas

E B30B 2 12 Profibus : Watchdog

E B30C 2 12 Profibus : Arrét du moteur par instruction Clear du maitre

E B30D 0 12 Profibus : Impossible de mapper le parametre

E B30OE 4 12 Profibus : Echec de l'initialisation

1.11 Caractéristiques techniques

LXMO5e... D10F1 D17F1 D28F1 D1OM2 D17M2 D28M2
Tension nominale V] 115(1~) 115(1~) 115(1~) 230(1~) 230(1~) 230 (1~)
Consommation de courant & la [Arms] 7.3 11 21,6 7 11 20
tension nominale

Puissance nominale (puissance kW] 0,4 0,65 0,85 0,75 1,2 2,5
débitée de l'appareil)

Courant de court-circuit max. [kA] 1 1 1 1 1 1
admissible du réseau

Puissance dissipée D) [W] 43 76 150 48 74 142
Courant de sortie permanenta 4  [As] 4 8 15 4 8 15

kHz [Apk]l 5,66 11,31 21,21 5,66 11,31 21,21
Courant de sortie de pointe a 4 [Arms] 7 12 20 7 12 20

kHz [Apk] 9,90 16,97 28,28 9,90 16,97 28,28
Courant de sortie permanenta 8 [A;s] 3,2 7 13 3,2 7 13

kHz [Apk] 4,53 9,90 18,38 4,53 9,90 18,38
Courant de sortie de pointe a 8 [Arms] 6 11 20 6 11 20

kHz [Apk] 8,49 15,56 28,28 8,49 15,56 28,28
Fusible & monter en amont 2) [A] 10 15/16 25 10 15/16 25
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LXMO5e... D10M3X D17M3X D42M3X D14N4 D22N4 D34N4  D57N4

Tension nominale [V] 230(3~) 230(3~) 230(3~) 400(3~) 400 (3~) 400 (3~) 400 (3~)
Consommation de courant a la [Arms] 4.5 7,75 16,5 4 6 9,2 16,8
tension nominale

Puissance nominale (puissance [kW] 0,75 1,4 3,2 1,4 2,0 3,0 6,0
débitée de I'appareil)

Courant de court-circuit max. [KA] 5 5 5 5 5 5 22
admissible du réseau

Puissance dissipée ) W] 43 68 132 65 90 147 240
Courant de sortie permanenta 4  [As] 4 8 17 6 9 15 25
kHz [Apk] 5,66 11,31 24,04 8,49 12,73 21,21 35,36
Courant de sortie de pointe a 4 [Ams] 7 12 30 10 16 24 40
kHz [Apk] 9,90 16,97 42,43 14,14 22,63 33,94 56,57
Courant de sortie permanenta 8 [A;ys] 3,2 7 15 5 7 11 20
kHz [Ap] 4,53 9,90 21,21 7,07 9,90 15,56 28,28
Courant de sortie de pointe & 8 [Arms] 6 11 30 75 14 18 30
kHz [Apk] 8,49 15,56 42,43 10,61 19,80 25,46 42,43
Fusible & monter en amont 2 [A] 10 10 25 10 15/16 15/16 25

1) Condition : résistance de freinage interne non active; Valeur pour le courant nominal, la tension nominale et la puissance nomi-
nale

2) Fusibles : fusibles a fusion de classe CC ou J selon la norme UL 248-4 ou coupe-circuits automatiques avec caractéristique B
ou C. Indication 15/16 A : les coupe-circuits automatiques sont disponibles avec un courant nominal de 16 A, les fusibles UL avec
15 A.

Pour plus d'informations, se reporter au manuel produit.
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1.12

Apercu du cablage

CN2

PA/+

CN1

NO_FAULT_OUT
ACTIVE1_OUT
REF
LIMN/CAP2
LIMP/CAPL

HALT

PWRR_B

CN4 e -
IRS485 ]
o . r-PC
.~ RS232!
CN5 pmms | PuLsEDIR
A N E———
" " A/BII

[ e s A ]
;L7 ESIM

Illustration 1.3

(1) Option : HBC, branchement voir schéma a la page 1-6

(2) Option : Résistance de freinage externe, branchement voir

Apercu du céblage

schéma a la page 1-6. Lorsqu'une résistance de freinage est

utilisée, retirer le cavalier entre PA/+ et PBi !

LXMO05B
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2 Simplified Manual LXMO05B

/A DANGER

Electric shock, fire or explosion

Failure to follow these instructions will result in death or se-
rious injury.

Only qualified personnel who are familiar with and understand
the contents of this manual are authorised to work on and with
this drive system.

The system manufacturer is responsible for compliance with
all applicable regulations relevant to earthing the drive system.

Many components, including printed wiring boards, operate at
mains voltage. Do not touch. Do not touch unshielded com-
ponents or screws of the terminals with voltage present.

Install all covers and close the housing doors before applying
power.

The motor generates voltage when the shaft is rotated. Lock
the shaft of the motor to prevent rotation before starting work
on the drive system.

Before working on the drive system:
— Switch off power to all terminals.

— Place a sign "DO NOT SWITCH ON" on the switch and lock
to prevent switching on.

— Wait 6 minutes (for discharge of DC bus capacitors). Do
not short-circuit DC bus

— Measure voltage at DC bus and check for <45V. (The DC
bus LED is not a safe indication for absence of the DC bus
voltage).

LXMO05B
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2.1 Overview

The simplified manual only contains selected information.
The complete manual is on the included CD or at

2.1 “Overview"” Page 2-1
2.2 “Steps*” Page 2-2
2.3 “Mechanical installation® Page 2-3
2.4 “Electrical installation” Page 2-4
2.5 “Electromagnetic compatibility, EMC* Page 2-14
2.6 “Operation with installed HMI“ Page 2-15
2.7 “first setup" (FSU) via HMI“ Page 2-17
2.8 “Jog"“ Page 2-17
2.9 “Duplicate existing device settings® Page 2-18
2.10 “Error numbers* Page 2-19
2.11 “Technical Data“ Page 2-25
2.12 “Wiring overview* Page 2-27

A WARNING

Injury from unexpected movements

Drives may execute unexpected movements because of incorrect
wiring, incorrect settings, incorrect data or other errors.

Malfunctions (EMC) may cause unpredictable responses in the

system.

* Install the wiring carefully in accordance with the EMC require-

ments.

e Disable the inputs PWRR_A and PWRR_B (status 0) to prevent

unexpected movements before switching on and configuring

the drive system.

* Do not operate a drive system with unknown settings or data.

* Carry out a comprehensive commissioning test.

Failure to follow these instructions can result in death or se-

rious injury.

LXMO05B
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2.2 Steps

¢ 1 Receive product

— Open the packaging and check the device for transport damage
— Check that the information on the name plate matches that on the order form

¢ 2 Check mains voltage

— Make sure that the mains voltage corresponds with the permissible voltage range of the
device

Steps 1104 « 3 Install product
must be carried . , ,
out with the — Check that the specified installation clearances correspond to the operating con-

power discon- ditions

nected — Fasten the device in accordance with EMC specifications and the recommendati-

ons included in this document.

¢ 4 Electrical installation of the product

— Connect the mains supply, the motor and any external components (e.g. bra-
king resistor, mains filter)

— Connect the signal lines and the controller supply voltage

¢ 5 Basic settings
— "First Setup" (FSU menu)

¢ 6 Start

— Conduct jog to check the drive function

2-2 LXMO05B
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2.3 Mechanical installation

/A DANGER

Electric shock from foreign bodies or damage.

Conductive foreign bodies in the product or serious damage can
cause accidental energisation.

* Do not use damaged products.

* Prevent foreign bodies such as chips, screws or wire clippings
from entering the product.

* Do not use products that contain foreign bodies.

Failure to follow these instructions will result in death or se-
rious injury.

Installation spacing;ventilation ~ When selecting the position of the device in the switching cabinet, note

NN .

d d

e L4

J NN '

the following instructions:

Adequate cooling of the device must be ensured by complying with
the minimum installation distances. Prevent heat accumulation.

The device must not be installed close to heat sources or mounted
on flammable materials.

The warm airflow from other devices and components must not
heat the air used for cooling the device.

Temperature Distance ! Measures without protective foil 2) Measures with protective foil in place
0°C..+40°C d>50mm None None
(32 °F ... 104 °F) (d>1.97in.)

d<50mm None d>10mm

(d<1.97in.) (d>0.391in.)

+40 °C ... +50 °C d>50mm None
(104 °F ... 122°F) (d>1.97in.)

Reduce nominal current and continuous
current

d <50 mm  Reduce nominal current and continuous  Operation not possible

(d<1.97in.) current?

1) Distance in front of the device: 10 mm (0.39 in.), above: 50 mm (1.97 in.), below: 200 mm (7.87 in.)
2) Recommendation: remove protective foil on completion of the installation
3) by 2.2 % per °C above 40 °C (by 1.22 % per °F above 104 °F)

Mounting the device

® Painted surfaces have an insulating effect. Remove the
paint from the attachment points over a wide area (bright

1 metal) before attaching the device to a painted mounting
plate.

LXMO05B
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Attach plate with safety instructions

Remove the protective foil

m Note the layout of the components, see also 2.5 “Electromagnetic
compatibility, EMC*

» Install the device in a vertical position (+£10°). This is particularly
important for cooling the device.
Attach the EMC plate included in the scope of supply at the bottom
of the device, or use alternative base elements (comb bars, shield
clamps, busbars).

» Attach the plate with safety instructions included with the device in a
visible position on the front panel as specified by the national regu-
lations.

Remove the protective foil only after completion of all installation work.
The protective foil must be removed if required by the thermal conditions.

2.4 Electrical installation

A WARNING

Danger of injury by loss of control!

e Observe the accident prevention regulations. (For USA see
also NEMA ICS1.1 and NEMA ICS7.1)

e The system manufacturer must take the potential error possibi-
lities of the signals and the critical functions into account to
ensure a safe state during and after errors. Some examples
are: emergency stop, final position limitation, power failure and
restart.

e The assessment of error possibilities must also include unex-
pected delays and the failure of signals or functions.

¢ Suitable redundant control paths must be in place for dange-
rous functions.

¢ Check that measures taken are effective.
Failure to follow these instructions can result in death or se-

rious injury.

2-4
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Layout of power connections

[ESIEITEE

T

[Par+| PBi [PBe [PC-[uTijviT2|wiTg]

2

|D | D |rt]sie| g

[Pav+| PBi [PBe [PC-{uTilvT2|wiTg]

&

@ [riL1|siL2

[Pav+| PBi [PBe [Po{umilvmejwird D |
D |riL1|siz|tis

[Pas+| PBi [PBe |Po-|umijviT2wimd D |

Terminals Description

PE Earth connection (protective earth)

R/L1, S/L2/N Mains connection, 1~

R/L1, S/L2, T/L3 Mains connection, 3~

PA/+, PC/- DC bus + voltage, DC bus - voltage
PBi, PBe Braking resistor internal or external
U/T1,V/T2, W/T3 Motor connections

Wiring diagram for Preparing the motor cable [mm](in.)

@ |R/L1|S/L2|T/L3|PA/+| PBi |PBe |PC/- |U/T1|\//T2lN/T3

device type Dimension Dimension Dimension
A B c
LXMO5eD10F1 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
(D] LXMO05¢D10M2 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75(2.95)
©] LXM05eD10M3X  (T2) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
LXMO5eD14N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5e¢D17M3X  (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD22N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD34N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD42M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD57N4 (T5) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

Preparing the motor cable

» (1) Strip the motor cable to length A, see table.

» (2) Slide the shield braiding back over the cable sheath. During
mounting it must be spread over the EMC plate.

» (3) Shortening cables: motor cables (BK) to length C, protective
conductor remains length A.
(3a) For motors with holding brake: brakes cables to length B
(3b) Without holding brake: insulate brake cables individually.

Use fork-type cable lugs or wire end ferrules. The braided wire must fill
the ferrule over its complete length.

LXMO05B
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2.4.1 Motor phase connections

A\ DANGER

Electric shock
High voltages can occur unexpectedly at the motor connection.

* The motor generates voltage when the shaft is rotated. Lock
the shaft of the motor to prevent rotation before starting work
on the drive system.

* AC voltages may jump over unused wires in the motor cable.
Isolate unused wires at both ends of the motor cable.

* The system manufacturer is responsible for compliance with
all applicable regulations relevant to earthing the drive system.
Extend the earth through the motor cable with an additional
earth at the motor housing.

Failure to follow these instructions will result in death or se-
rious injury.

Wiring diagram for motor cable and holding brake controller HBC Terminal Description Colour

Motor cable
! LXMO05ee: U Motor phase (BK_L1)
LXMO05ee: V  Motor phase (BK_L2)
LXMOQ5ee: W Motor phase (BK_L3)

PE Protective (GN/YE)
conductor

HBC: 32"  brake + (WH)

HBC: 34"  brake - (GR)

Connecting external braking resis-

tor 2

» Remove jumper between PA/+
and PBi. Otherwise the internal
braking resistor may be destroyed
during operation.

» Connect external braking resistor
to PA/+ and PBe

1) If the holding brake option is used
2) If external braking resistor option is used, see product manual for dimensioning

2-6 LXMO05B
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2.4.2 Mains connection

/A DANGER

Electric shock because of insufficient earthing
This drive system has an increased leakage current > 3.5mA.

¢ Use a protective conductor at least 10 mm2 (AWG 6) or two
protective conductors with the same cross section as the
power supply conductors. Observe the local regulations for
earthing.

Failure to follow these instructions will result in death or se-
rious injury.

A WARNING

This product can cause a direct current in the protective earth
conductor!

If a residual current device (FI protection switch, RCD) is used then
peripheral conditions are to be observed.

Failure to follow these instructions can result in death or se-
rious injury.

A WARNING

Inadequate overcurrent protection

e Use the external fuses specified in the "Technical Data" chap-
ter.

¢ Do not connect the product to mains if the short-circuit capa-
city exceeds the maximum short-circuit current specified in the
"Technical Data" chapter.

Failure to follow these instructions can result in death, se-
rious injury or equipment damage.

CAUTION

Destruction by incorrect mains voltage!

The incorrect mains voltage may destroy the product.

* Before switching on and configuring the product, make sure
that the type is approved for the mains voltage.

Failure to follow these instructions can result in equipment
damage.

LXMO05B
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Connect power amplifier supply
voltage

3-phase devices must only be connected and operated on 3-phase.

For devices with external mains filter the mains power cable must
be shielded from 200mm length between the external mains filter
and the device and earthed at both ends.

¢ Observe the UL and EMC requirements.

e The cable cross section must be sufficient to trip the fuse in the
event of a short circuit. See also page 2-25.

For information on the use of residual current devices see the product
manual.

2.4.3 Operation in an IT mains

An IT mains is characterised by a neutral conductor that is insulated or
earthed through a high impedance . The Y-capacitors can be disabled if
required on devices with integrated mains filter. Use an insulation moni-
tor with permanent measurement that is compatible with non-linear
loads such as type XM200 by Merlin Gerin or equivalent.

®

®
K @/" 1= ‘@"

Devices with switch beside power terminals (1) Devices with jumpers (2)

LXMOQSe... D1eee D2ece D3eee D4eece LXMOQS5e... D5eee

(1a): Y-capacitors of the internal filter effective (stan- (2a): Y-capacitors of the internal filter effective (stan-
dard) dard)

(1b): Y-capacitors of the internal filter disabled (IT (2b): Y-capacitors of the internal filter disabled (IT
mains) mains)

2-8 LXMO05B
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2.4.4 Overview of signal connections

Make sure that the cables, the wiring and the connected interfaces meet
the requirements for PELV.

CN1")  Profibus, pin 21-24

CN2 Motor encoder (Hiperface Sensor)
®@©®@©@@®@©®@ cN3 )

Digital inputs/outputs, pin 31-39

24V controller supply voltage

CN 4

|||||| 5T or

CN3 CN4  PC, remote terminal; (RJ45)
CN5  ESIM (A/B/l out),

OO PULSE/DIR in,

A/B/I encoder signals in

S1 Switch for fieldbus terminating resistor

CN5
H

1) max. 0.75mm? cable cross section, max. 2A terminal current

2.4.5 Connection of motor encoder (CN2)

Connect the motor encoder to CN2.

» Use the cables offered as accessories to prevent wiring errors.

2.4.6 Connection of controller supply voltage (24V at CN3)

i

The controller power supply (+24VDC) must be connected
for all operating modes.

/A DANGER

Electric shock from incorrect power supply.

The +24VDC supply voltage is connected with many exposed sig-
nals in the drive system.

e Use a power supply that meets the requirements for PELV
(Protective Extra Low Voltage)

* Connect the negative output of the power supply to PE.

Failure to follow these instructions will result in death or se-
rious injury.

LXMO05B
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A CAUTION

Destruction of unit components and loss of control!

Excessive currents can be created at the signal connections if the
negative connection to the controller supply voltage is interrupted.

¢ Do not interrupt the negative connection between power sup-
ply unit and load with a fuse or switch

* Check for correct connection before switching on.

* Never connect the controller supply voltage or change its
wiring while there is supply voltage present.

Failure to follow these instructions can result in injury or
equipment damage.

Connection of controller supply voltage to CN3 Pin Signal Description 110
(24v)
41 ovDC Reference potential for 24V voltage |
[41]42]4s]ea 42 0VDC Reference potential for 24V voltage O
Sav oV 1 43  +24VDC 24V controller supply voltage I
~ v 44 +24VDC 24V controller supply voltage (0]
[ |mec

2-10 LXMO05B
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2.4.7 Connection of A/B signals, pulse/direction or encoder emulation (ESIM) (CN5)

The CN5 connection can also process reference values as A/B/I enco-
der signals or pulse direction signals for the electronic gear operating
mode as input signal or output encoder simulation signals (ESIM). All in-
puts are designed for 5V push-pull signals only.

Figure 2.1

Cable assignment and meaning

Wiring diagram CN5

Pin Colour A/B/l signal Meaning of A/B/l PULSE signal Meaning of ESIM signal Meaning of ESIM
R PULSE
1 white ENC_A Encoder signal PULSE Motor step ESIM_A Channel A
channel A "Pulse"
6 brown ENC_A Channel A, inver- PULSE Motor step ESTM_A Channel A, inver-
ted "Pulse", inverted ted
2 green ENC_B Encoder signal DIR direction of rota- ESIM_B Channel B
channel B tion "DIR"
7 yellow ENC_B Channel B, inver- DIR direction of rota- ESIM_B Channel B, inver-
ted tion "Dir", inverted ted
3 grey ENC_1 Channel index - - ESIM_I Index pulse
pulse
8 pink ENC_1 Channel index - ESTM_T index pulse, nega-
pulse, inverted ted
red ACTIVEZ_OUT Drive ready ACTIVEZ2_OUT Drive ready ACTIVE2_OUT Drive ready
blue POS_o0Vv Reference poten- POS_0V Reference poten- POS_0V Reference poten-
tial tial tial
5 Shield Shield Shield
10 nc not assigned nc not assigned nc not assigned

1) Information on colour refers to the wires available as accessories.

LXMO05B
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2.4.8 Connection of inputs/outputs (CN1)

[22]>2]22[31]32]83|34]35|36[37|38]39

31 NO_FAULT_OUT Output for error detection O digital, 24V
32 ACTIVE1_OUT 0: motor without current, 1: motor with current, e.g. HBC control signal, O digital, 24V
max. 400mA
33 REF Reference switch | digital 24V
34 LTMN Limit switch signal negative | digital 24V
34 CAP2 fast position capture channel 2 | digital 24V
35 LIMP Limit switch signal positive | digital 24V
35 CAP1 fast position capture channel 1 | digital 24V
36 HALT HALT function, interruption of movement / continue without error | digital 24V
37 PWRR_A Safety function channel A | digital 24V
38 PWRR_B Safety function channel B | digital 24V
39 24VDC if a safety function is not required, jumper pin 37, 38 and 39 O 24V
2-12 LXMO05B
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2.4.9 Minimum terminal assignment of inputs

Pin  Signal Description /0

36 HALT HALT function, interruption of movement / continue without error | digital 24V
37 PWRR_A Safety function channel A, see product manual for more information | digital 24V R
38 PWRR_B Safety function channel B, see product manual for more information | digital 24V )

1) if the safety function is not required, these inputs must be wired with +24V

Connection of safety function

A WARNING

Loss of the safety function

Incorrect usage may cause a safety hazard by loss of the safety
function.

* Observe the requirements for the safety function.

Failure to follow these instructions can result in death or se-
rious injury.

For more information see the product manual.

2.4.10 Connection to PC or remote terminal (CN4)

Function of the control terminal ~ The remote terminal with LCD display and keyboard is available as an
option. It can be connected directly to CN4 with the included RJ-45 wi-
ring.

PC connection A converter from RS485 to RS232 is required for the PC (commissioning
software). It is available with cables as an option.

0000 lml ’
H &G ST
CN4 8 1
: agios ]

A ? RS 232
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2.5 Electromagnetic compatibility, EMC

A WARNING

In a domestic environment, this product may cause radio interfe-
rence, in which case supplementary mitigation measures may be
required.

For more information see the product manual.

@ Earthing to Control cabinet
star point

_L Shield on
mounting plate

System earth Star point
A @ for earthing @)
: HBC
I OO OO
| 5606
Machine bed : o
|
|
| e
' GEBe
|
|
L1 :
L2 | I )
L3 ! 1)
N 7 : ®
PE- : _@
Earth motor @ : i
to machine bed | |
| . .
Braking resistor |
,f‘@ : 9 | /.
= = | Motor cable | B
8 . - : ,
I J
) 1 B : ) | %
L Encoder cable | L
= L | Encodercable | | 1 =

Field bus Position
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2.6

Operation with installed HMI

A WARNING

tem

Unexpected motion may cause injury and damage to the sys-

When the drive is operated for the first time there is a high risk of
unexpected motion because of possible wiring faults or unsuitable
parameters.

e If possible, run the first test movement without coupled loads.

* Make sure that a functioning button for EMERGENCY STOP is
within reach.

* Also anticipate a movement in the incorrect direction or oscilla-
tion of the drive.

* Make sure that the system is free and ready for the motion
before starting the function.

Failure to follow these instructions can result in death, se-
rious injury or equipment damage.

Red LED on: voltage applied at DC bus
Status display
LEDs for fieldbus

Closing a menu or parameter

Return from displayed to last
saved value

Calling a menu or parameter

Save the displayed value in the EEPROM

Switch to previous menu or parameter

Increase the displayed value

Switch to next menu or parameter

Reduce the displayed value

LXMO05B
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2.6.1 HMI menu structure

Power On: @
- First Setup —'Iﬂ-:' - [— First Set [u
not done '-'_| @ | First Setup

Save

- First Setu
done P —’E

oo

2

E-] ,l Settings |ﬂ

®|®

ki

I Drive Configuration

o

l

[ |
'

pu
+
'

| Information / Identification

@
®

® ® ® ® ® ® ® ®

(K]

-

pux]
'

| Status Information

@ .
o !
®® ®
Eun- | Autotuning Ij.l
90 ©
JoG- | [ JoG Mode [IJ
Menus ®O® ®
ron-l © | o 1l
-1k | Communication
96 5©
ler e - | .
FL | Fault Ij.l
o6 ©g
)
@@ I
©

Figure 2.2 HMI menu structure

HMI, example of parameter setting

The adjacent figure shows an example for

Parameter Value calling a parameter (second level) and the
Menu input or selection of a parameter value
@ @ (third level).
CEE- || | nm When you press ENT, the selected value
@ @ is accepted. Confirmation is indicated by
®® the display flashing once. The modified
ANAH 848 @ value is saved in the EEPROM immedia-

Store tely.

(flashing)
(next parameter)
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2.7 "first setup"” (FSU) via HMI

S

i @)

@ Pd
ES N
IO

|Pb‘Hd|<@;’| @

oo © @

Restore factory setting with HM|!

28 Jog

If device settings are not duplicated, the "first setup" must be run with the
HMI or the commissioning software when the controller supply is con-
nected for the first time. It must also be run are restoring the factory set-
tings.

For "first setup” with the HMI run the following steps and make selections
corresponding to the application.

» Set the assignment for the RS422 interface with the
I0posiInterfac ( ofs ) parameter.

» Set fieldbus address of device PhdF

Set unique fieldbus address of device (1-126)

» Save settings.

SAVE Save settings in device.

<1 The device saves all set values in the EEPROM and displays the
status nrdY, rdY or & 5 on the HMI.

» Switch controller power supply off and on again.

Proceed as follows to restore the factory settings:

» Setdrl and then FL5 on the HMI and confirm your selection with
YES.

The new settings only become effective after switching off and switching
on the device again.

For a simple initial commissioning the motor should not be
connected to the system. If the motor is connected to the
system, all limiting parameters must be checked and an
EMERGENCY STOP button must be within reach before
the first motor movement, see product manual.

If the inertia ratio of Jext/Jmotor > 10 (external load on motor), the initial
setting of the controller parameter may result in an unstable controller

LXMO05B



» Start the jog operating mode. (HMI: Jal- / 5krt)
<1 HMI display: 4G

iab @. CErE 0 Start a movement in clockwise rotation (1)
2 @ 4.|—J (HMI: "up arrow")

®® <1 The motor rotates in clockwise rotation. HMI display Ji-

» Start a movement in counterclockwise rotation (2)
(HMI: "down arrow")

<1 The motor rotates in counterclockwise rotation. HMI display: - 4G

@
@@ |®

fast slow |

Y
| r | -
JU' .y

S

® You can change from slow to fast movement by simultaneously pushing
@f;t the ENT-button.

(=]

If the motor does not rotate: Is the device in status ~d4? For more information see the product

manual.
¢ |s the controller power supply switched on?
¢ |s the power amplifier supply voltage switched on?

e Has "first setup" been conducted or have device settings been
imported? Was the controller power supply switched off and on
after that?

* |s the safety function correctly wired? Was the safety function trig-
gered?

* Have the limit switches been correctly wired or is a limit switch actu-
ated?

2.9 Duplicate existing device settings
Application and advantage ¢ Multiple devices should have the same settings, e.g. when devices
are replaced.
* "First setup" does not need to be carried out using the HMI.

Requirements  Device type, motor type and device firmware must be identical. The tool
is the Windows-based commissioning software PowerSuite. The cont-
roller power supply must be switched on at the device.

Export device settings  The commissioning software installed on a PC can apply the settings of
a device as configuration.

» Load the configuration if the device into the commissioning software
with "Action Transfers".

» Highlight the configuration and select "File - Export".
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2.10 Error numbers

Import device settings

A stored configuration can be imported into a device of the same type.

Please note that the fieldbus address is also copied with this informa-

tion.

» In the commissioning software select the menu item "File - Import"

and load the desired configuration.

» Highlight the configuration and select "Action - Configure".

Errors are shown on the display of the HMI (without "E")

Error number Error in area

E 1xxx General errors

E 2xxx Excess current error

E 3xxx Voltage error

E 4xxx Temperature error

E 5xxx Hardware error

E 6xxx Software error

E 7xxx Interface error, wiring error

E Axxx Drive error, movement error

E Bxxx Communication error, Profibus error

For detailed information on error classes and error bits see the product

manual. Class par. = configurable

Error number Class Bit Description

E 1100 0 0 parameter out of permissible range

E 1101 0 0 parameter does not exist

E 1102 0 0 parameter does not exist

E 1103 0 0 parameter write not permissible (READ only)

E 1104 0 0 write access denied (no access authorisations)

E 1106 0 0 Command not allowed while power amplifier is active

E 1107 0 0 Access via other interface blocked

E 1108 0 0 parameter not readable (Block Upload)

E 1109 1 0 Data that are saved following a power failure are invalid

E 110A 0 0 System error: boot loader not present

E 110B 3 30 Initialisation error (additional info=modbus register address)
E 110D 1 0 Basic configuration of controller required after factory setting.
E 1300 3 Power Removal tripped (PWRR_A, PWRR_B)
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Error number Class Bit Description

E 1301 4 24 PWRR_A and PWRR_B different level

E 1310 3 9 Reference signal frequency too high

E 1603 0 0 Capture memory occupied by other function

E 1606 0 0 Capture still active

E 1607 0 0 Recording: no trigger defined

E 1608 0 0 Recording: trigger option not permissible

E 1609 0 0 Recording: no channel defined

E 160A 0 0 Recording: no data present

E 160B 0 0 parameter not recordable

E 160C 1 0 Autotuning: moment of inertia outside permissible range

E 160D 1 0 Autotuning: the value of parameter 'AT_n_tolerance' may be too low for the identified
mechanical system

E 160E 1 0 Autotuning: Test movement could not be started

E 160F 1 0 Autotuning: Power amplifier cannot be activated

E 1610 1 0 Autotuning: Processing discontinued

E 1611 1 0 System error: Autotuning internal write access

E 1612 1 0 System error: Autotuning internal write access

E 1613 1 0 Autotuning: max. permissible positioning range exceeded

E 1614 0 0 Autotuning: already active

E 1615 0 0 Autotuning: this parameter cannot be changed while autotuning is active

E 1616 1 0 Autotuning: static friction for selected speed jump height 'AT_n_ref' too high

E 1617 1 0 Autotuning: Frictional or load moment too great

E 1618 1 0 Autotuning: optimisation aborted

E 1619 0 Autotuning: the speed jump height 'AT_n_ref' is too small compared to
‘AT _n_tolerance'

E 1620 1 0 Autotuning: load torque too high

E 1A00 0 0 System error: FIFO memory overflow

E 1A01 3 19 motor has been changed

E 1A02 3 19 motor has been changed

E 1B00 4 31 System error: faulty parameter for motor or power amplifier

E 1B01 3 30 User parameter max. speed of rotation too high

E 1B02 3 30 User parameter max. current, holding current or Quick Stop current too high

E 1B03 4 30 Encoder is not supported by current operating system

E 1B04 3 30 ESIM resolution too high with selected n_max

E 2300 3 18 power amplifier overcurrent

E 2301 3 18 braking resistor overcurrent
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Error number Class Bit Description

E 3100 par. 16 mains power supply phase fault

E 3200 3 15 DC bus overvoltage

E 3201 3 14 DC bus undervoltage (switch-off threshold)

E 3202 2 14 DC bus undervoltage (Quick Stop threshold)

E 3203 4 19 Motor encoder supply voltage

E 3206 0 11 DC bus undervoltage, no mains phase (warning)

E 4100 3 21 Power amplifier overtemperature

E 4101 0 warning power amplifier overtemperature

E 4102 0 4 Power amplifier overload (I2t) warning

E 4200 3 21 device overtemperature

E 4300 3 21 motor overtemperature

E 4301 0 2 warning motor overtemperature

E 4302 0 5 Motor overload (I2t) warning

E 4402 0 6 Braking resistors resistor overload (I2t) warning

E 5200 4 19 Fault in connection to motor encoder

E 5201 4 19 errors in motor encoder communication

E 5202 4 19 Motor encoder is not supported

E 5203 4 19 Fault in connection to motor encoder

E 5204 3 19 Connection to motor encoder lost

E 5205 4 19 Connected motor (motor family) is not supported

E 5430 4 29 System error: EEPROM read error

E 5431 3 29 System error: EEPROM write error

E 5435 4 29 System error: EEPROM not formatted

E 5437 4 29 System error: EEPROM checksum error in manufacturer data
E 5438 3 29 System error: EEPROM checksum error in user-defined parameter
E 5439 3 29 System error: EEPROM checksum error CAN parameter
E 543A 4 29 System error: EEPROM Hardwarelnfo invalid

E 543B 4 29 System error: EEPROM Manufacturer data invalid

E 543C 3 29 System error: EEPROM CAN-data invalid

E 543D 3 29 System error: EEPROM user parameter invalid

E 543E 3 29 System error: EEPROM checksum error Nolnit parameter
E 543F 3 29 System error: EEPROM checksum error motor parameter
E 5600 3 17 motor connection phase error

E 5601 4 19 Interruption or faulty encoder signals

E 5602 4 19 Interruption or faulty encoder signals

LXMO05B
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Error number Class Bit Description

E 5603 4 17 Commutation error

E 6107 0 0 Parameters outside value range (calculation error)

E 6108 0 0 Function not available

E 6109 0 0 System error: internal range overflow

E 610A 2 0 System error: calculation value cannot be shown as 32-bit value
E 610D 0 0 Error in selection parameter

E 610E 4 28 System error: 24VDC has not reached PowerDown threshold
E 610F 4 30 System error: Internal time base failed (Timer0)

E 7120 4 19 Invalid motor data

E 7121 2 19 System error: errors in motor encoder communication

E 7122 4 30 Motor data not acceptable

E 7123 4 30 motor current offset outside permissible range

E 7124 4 19 System error: Motor encoder faulty

E 7126 0 19 No answer has been received yet

E 7200 4 30 System error: calibration of analogue/digital converter

E 7201 4 30 System error: motor encoder initialising (quadrant evaluation)
E 7327 4 19 System error: position sensor not ready

E 7328 4 19 Motor encoder sends: position capture errors

E 7329 0 8 Motor encoder sends: Warning

E 7330 4 19 System error: motor encoder (Hiperface)

E 7331 4 30 System error: Motor encoder initialisation

E 7333 4 30 System error: Discrepancy during calibration of analogue/digital converter
E 7334 0 System error: Analogue/digital converter offset too big

E 7335 0 Communication to motor encoder occupied

E 7336 3 Offset with Sincos drift compensation too high

E 7337 1 Offset could not be successfully written

E 7338 0 13 No valid motor absolute position

E 7400 0 31 System error: illegal interrupt (XINT2)

E 7500 0 9 RS485/Modbus: overrun error

E 7501 0 9 RS485/Modbus: framing error

E 7502 0 9 RS485/Modbus: Parity-error

E 7503 0 9 RS485/Modbus: receive error

E 7601 4 19 System error encoder type is not supported

E A060 2 10 Calculation error with electronic gearbox

E A061 2 10 Change in reference value with electronic gearbox too great
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Error number Class Bit Description

E A300 0 0 Torque ramp with HALT current active

E A301 0 0 Drive in status 'QuickStopActive'

E A302 1 1 Interruption by LIMP

E A303 1 1 Interruption by LIMN

E A304 1 1 Interruption by REF

E A305 0 0 Power amplifier cannot be activated in current operating status of status machine

E A306 1 3 Interruption by user initiated software stop

E A307 0 0 Interruption by internal software stop

E A308 0 0 Drive in state 'Fault'

E A309 0 0 Drive not in state 'OperationEnable’

E A310 0 0 Power amplifier not active

E A312 0 0 Profile generation interrupted

E A313 0 0 Position overrun (pos_over=1), reference point is therefore no longer defined
(ref_ok=0)

E A314 0 0 No reference position

E A315 0 0 Homing active

E A316 0 0 Overrun on acceleration calculation

E A317 0 0 Drive not at standstill

E A318 0 0 Operating mode active (x_end = 0)

E A319 1 2 Manual/Autotuning: distance range overflow

E A31A 0 0 Manual/Autotuning: amplitude/offset set too high

E A31B 0 0 HALT requested

E A31C 0 0 lllegal position setting with software limit switch

E A31D 0 0 Speed range exceeded (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Interruption by pos. software limit switch

E A31F 1 2 Interruption by neg. software limit switch

E A320 par. 22 position tracking error

E A321 0 0 RS422 position interface not defined as input signal

E A322 0 0 error in ramp calculation

E A324 1 10 Error when homing (additional info = detailed error number)

E A325 1 10 Approach limit switch not activated

E A326 1 10 REF switch not found between LIMP and LIMN

E A327 1 10 Reference movement to REF without direction reversal, improper activation of limit
switch LIM

E A328 1 10 Reference movement to REF without direction reversal, overrun of LIM or REF not
permissible
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Error number Class Bit Description

E A329 1 10 More than one signal LIMP/LIMN/REF active

E A32A 1 10 Ext. monitoring signal LIMP with counterclockwise direction of rotation

E A32B 1 10 Ext. monitoring signal LIMN with clockwise direction of rotation

E A32C 1 10 Error with REF (switch signal activated briefly or switch overrun)

E A32D 1 10 Error with LIMP (switch signal activated briefly or switch overrun)

E A32E 1 10 Error with LIMN (switch signal activated briefly or switch overrun)

E A32F 1 10 index pulse not found

E A330 0 0 Reproducibility of the index pulse movement uncertain, index pulse too close to the
switch

E A331 3 0 No run-up operating mode with local control mode selected

E A332 1 10 Error with jog (additional info = detailed error number)

E A334 2 0 Timeout at Standstill window monitor

E A335 1 10 Processing only possible in fieldbus operation

E A337 0 10 Operating mode cannot be continued

E A338 0 0 Operating mode does not exist

E B100 0 9 RS485/Modbus: unknown service

E B200 0 9 RS485/Modbus: Protocol error

E B201 2 6 RS485/Modbus: Nodeguard error

E B202 0 9 RS485/Modbus: Nodeguard Warning

E B203 0 9 RS485/Modbus: number of monitor objects incorrect

E B204 0 9 RS485/Modbus: service too long

E B300 4 12 Profibus: initialising failed

E B301 4 12 Profibus: initialising failed

E B302 0 12 Profibus: write access denied (incorrect job identification)

E B303 1 12 Profibus: faulty processing of process data channel

E B304 1 12 Profibus: faulty processing of process data channel

E B305 1 12 Profibus: parameter cannot be mapped to the output data frame

E B306 1 12 Profibus: faulty processing of process data channel

E B307 1 12 Profibus: faulty processing of process data channel

E B309 0 12 Profibus: sub-index not equal to zero

E B30A 1 0 Profibus: parameter does not exist

E B30B 2 12 Profibus: Watchdog

E B30C 2 12 Profibus: motor stop via clear command of master

E B30D 0 12 Profibus: parameter cannot be mapped

E B30E 4 12 Profibus: initialising failed
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2.11 Technical Data

LXMO5e... D10F1 D17F1 D28F1 DiOM2 D17M2 D28M2

Nominal voltage V] 115(1~) 115(1~) 115(1~) 230(1~) 230(1~) 230(1~)

Power consumption at nominal [Arms] 7.3 11 21.6 7 11 20

voltage

nominal power (device power out- [kW] 0.4 0.65 0.85 0.75 1.2 25

put)

max. permissible short circuit cur- [KA] 1 1 1 1 1 1

rent of mains

power loss ) [W] 43 76 150 48 74 142

continuous output current at 4kHz  [A,¢] 4 8 15 4 8 15
[Apk] 5.66 11.31 21.21 5.66 11.31 21.21

peak output current at 4kHz [Arms] 7 12 20 7 12 20
[Apk] 9.90 16.97 28.28 9.90 16.97 28.28

continuous output current at 8kHz [A,] 3.2 7 13 3.2 7 13
[Apk] 4.53 9.90 18.38 4.53 9.90 18.38

peak output current at 8kHz [Arms] 6 11 20 6 11 20
[Apk] 8.49 15.56 28.28 8.49 15.56 28.28

Primary fuse 2 [A] 10 15/16 25 10 15/16 25

LXMO05B
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LXMO5e... D10M3X D17M3X D42M3X D14N4 D22N4 D34N4  D57N4
Nominal voltage [VI 230(3~) 230(3~) 230(3~) 400(3~) 400 (3~) 400 (3~) 400 (3~)
Power consumption at nominal [Arms] 4.5 7.75 16.5 4 6 9.2 16.8
voltage
nominal power (device power out- [kW] 0.75 1.4 3.2 1.4 2.0 3.0 6.0
put)
max. permissible short circuit cur- [kA] 5 5 5 5 5 5 22
rent of mains
power loss ) W] 43 68 132 65 90 147 240
continuous output current at 4kHz  [A,¢] 4 8 17 6 9 15 25
[Apk] 5.66 11.31 24.04 8.49 12.73 21.21 35.36
peak output current at 4kHz [Ams] 7 12 30 10 16 24 40
[Apk] 9.90 16.97 42.43 14.14 22.63 33.94 56.57
continuous output current at 8kHz [A;,¢] 3.2 7 15 5 7 11 20
[Apk] 4.53 9.90 21.21 7.07 9.90 15.56 28.28
peak output current at 8kHz [Arms] 6 11 30 7.5 14 18 30
[Apk] 8.49 15.56 42.43 10.61 19.80 25.46 42.43
Primary fuse 2 [A] 10 10 25 10 15/16 15/16 25

1) condition: internal braking resistor not active; value with nominal current, nominal voltage and nominal power
2) Fuses: fusible links of class CC or J as per UL 248-4, alternatively miniature circuit-breakers with B or C-characteristic. 15/16A

specification: circuit breakers are available with 16A nominal current, UL fuses with 15A.

For more information see the product manual.
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2.12

Wiring overview

CN2 CN1
NO_FAULT_OUT
@ ACTIVEL1_OUT
um _
VT2 REF
W/T3 LIMN/CAP2
LIMP/CAP1
HALT
PWRR_B
_ PWRR_A
PBi
PA/+ 24VDC O
PBe
PC/-
CN4 oo -
IRS485 ,7" |
o . r-PC
.~ RS232!
CN5 pmms | PuLsEDIR
A N E———
" " A/BII
-y --—--*-@
NL ESIM
Wiring overview
(1) Optional: HBC, connection see Figure on page 2-6
(2) Optional: external braking resistor, connection see Figure on

page 2-6. If an external braking resistor is installed, the jumper

between PA/+ and PBi must be removed.

LXMO05B
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3

Kurzanleitung LXM05B

/A GEFAHR

Elektrischer Schlag, Brand oder Explosion

* Arbeiten an und mit diesem Antriebssystem dirfen nur von
Fachkraften vorgenommen werden, die auch den Inhalt dieses
Handbuches kennen und verstehen.

e Der Anlagenhersteller ist verantwortlich fir die Einhaltung aller
geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung des Antriebssys-
tems.

¢ Viele Bauteile, einschlieBlich Leiterplatte, arbeiten mit Netz-
spannung. Nicht beriihren. Ungeschiitzte Teile oder Schrau-
ben der Klemmen nicht unter Spannung beriihren.

* Installieren Sie alle Abdeckungen und schlieBen Sie die Tiren
der Gehause bevor Sie Spannung anlegen.

e Der Motor erzeugt Spannung wenn die Welle gedreht wird.
Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb bevor Sie
Arbeiten am Antriebssystem vornehmen.

* Vor Arbeiten am Antriebssystem:
— Alle Anschlisse spannungsfrei schalten.

— Schalter kennzeichnen ,NICHT EINSCHALTEN" und
gegen Wiedereinschalten sichern.

— 6 Minuten warten (Entladung DC-Bus Kondensatoren).
DC-Bus nicht kurzschlie3en!

— Spannung am DC-Bus messen und auf <45V Uberprifen.
(Die DC-Bus-LED ist keine eindeutige Anzeige fir das Feh-
len der DC-Bus Spannung).

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder

schweren Verletzungen.

LXMO05B

0198441113306, V1.06, 04.2006



0198441113306, V1.06, 04.2006

3.1 Ubersicht

Die Kurzanleitung enthalt nur ausgewéhlte Informationen.
Die vollstéande Anleitung finden Sie auf der mitgelieferten CD oder unter

http://www.telemecanique.com

3.1 “Ubersicht* Seite 3-1
3.2 “Schritte” Seite 3-2
3.3 “Mechanische Installation® Seite 3-3
3.4 “Elektrische Installation® Seite 3-4
3.5 “Elektromagnetische Vertraglichkeit, EMV* Seite 3-14
3.6 “Bedienung mit eingebautem HMI* Seite 3-15
3.7 “Erste Einstellungen" (FSU) Gber HMI* Seite 3-17
3.8 “Manuellfahrt* Seite 3-17
3.9 “Vorhandene Gerateeinstellungen duplizieren® Seite 3-18
3.10 “Fehlernummern® Seite 3-19
3.11 “Technische Daten* Seite 3-25
3.12 “Verdrahtungstbersicht® Seite 3-27

A WARNUNG

Verletzungen durch unerwartete Bewegungen

Antriebe kénnen durch falsche Verdrahtung, falsche Einstellun-
gen, falsche Daten oder andere Fehler unerwartete Bewegungen
ausfihren.

Flhren Sie die Verdrahtung gemaR den EMV-MaBnahmen
sorgfaltig durch.

Stérungen (EMV) kdnnen in der Anlage unvorhergesehene Reak-
tionen hervorrufen.

Deaktivieren Sie die Eingdnge PWRR_A und PWRR_B (Zustand
0) zur Vermeidung von unerwarteten Bewegungen bevor Sie

das Antriebssystems einschalten und konfigurieren.

Betreiben Sie kein Antriebssystems mit unbekannten Einstel-

lungen oder Daten
Flhren Sie eine sorgfaltige Inbetriebnahmeprifung durch.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder
schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

LXMO05B
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3.2 Schritte

¢ 1 Produkt in Empfang nehmen

— Offnen Sie die Verpackung und tiberpriifen Sie das Gerat auf Transportschaden

— Uberpriifen Sie, ob die Angaben auf dem Typenschild mit denen auf dem Bestellschein liberein-
stimmen

¢ 2 Netzspannung priifen

— Stellen Sie sicher, daB3 die Netzspannung dem zulassigen Spannungsbereich des Gera-
tes entspricht

Die Schritte

1 bis 4 miissen
im spannungs-
freien Zustand
erfolgen!

¢ 3 Produkt montieren

— Uberpriifen Sie die einzuhaltenden Montageabsténde entsprechend lhren Ein-
satzbedingungen

— Befestigen Sie das Gerat nach den EMV-Vorschriften und den weiteren in diesem
Dokument angegebenen Empfehlungen

¢ 4 Elektrische Installation des Produkts

— SchlieBen Sie die Netzversorgung, den Motor und evil. externe Komponen-
ten (z.B. Bremswiderstand, NetZzfilter) an

— SchlieBen Sie die Signalleitungen sowie die Steuerungsversorgung an

¢ 5 Grundlegende Einstellungen

"Erste Einstellungen" (Menl FSU) vornehmen

¢ 6 Starten

— Manuellfahrt zur Uberpriifung der Antriebsfunktion durchfiihren

3-2 LXMO05B
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3.3 Mechanische Installation

/A GEFAHR

Elektrischer Schlag durch Fremdkérper oder Beschédigung!

Leitfahige Fremdkdrperim Produkt oder starke Beschadigung kén-
nen Spannungsverschleppung hervorrufen.

* Verwenden Sie keine beschadigten Produkte.

¢ Verhindern Sie dass Fremdkdrper wie Spane, Schrauben oder
Drahtabschnitte in das Produkt gelangen.

* Verwenden Sie keine Produkte die Fremdkorper enthalten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder
schweren Verletzungen.

Montageabsténde, Beliiftung Beachten Sie bei der Wahl der Position des Gerates im Schaltschrank
folgende Hinweise:

\ / \ / * Ausreichende Kuhlung des Gerates durch Einhalten der Mindest-

Montageabstande ist zu gewahrleisten. Warmestau vermeiden.
d KN e Das Gerat darf nicht in der Nahe von Warmequellen und nicht auf
brennbaren Materialien montiert werden.
/4 »\ /A \ e Der erwarmte Luftstrom anderer Gerate und Komponenten darf die
Geratekuhlluft nicht zusatzlich erwéarmen.
Temperatur Abstand? MaBnahme ohne Schutzfolie 2 MaBnahme mit Schutzfolie
0°C..+40°C d>50mm Keine keine
(32 °F ... 104 °F) (d>1.97in.)
d<50mm Keine d>10mm
(d<1.97in.) (d>0.39in.)
+40 °C ... 450 °C d>50mm Keine Nennstrom und Dauerstrom senken 3
(104 °F ... 122°F) (d>1.97in.)
d<50mm  Nennstrom und Dauerstrom senken 2 Betrieb nicht mdglich
(d<1.97in.)

1) Abstand vor dem Gerat: 10 mm (0.39 in.), oberhalb: 50 mm (1.97 in.), unterhalb: 200 mm (7.87 in.)
2) Empfehlung: Schutzfolie nach Abschluss der Installation entfernen
3) um 2,2 % je °C oberhalb von 40 °C (um 1.22 % je °F oberhalb von 104 °F)

Gerét montieren
® Lackierte Fldachen wirken isolierend. Bevor Sie das Gerét
auf einer lackierten Montageplatte befestigen, entfernen
1 Sie den Lack an den Montagestellen groBfldchig
(metallisch blank).

LXMO05B 3-3



m Beachten Sie die Anordnung der Komponenten, siehe auch 3.5
“Elektromagnetische Vertraglichkeit, EMV*

» Montieren Sie das Gerat senkrecht (+10°). Dies ist insbesondere
fur die Kihlung des Gerétes erforderlich.
Befestigen Sie die im Lieferumfang enthaltene EMV-Platte unten
am Geréat oder benutzen Sie alternative Auflageelemente (Kamm-
schienen, Schirmschellen, Sammelschienen).

Schild mit Sicherheitshinweisen » Kleben Sie entsprechend den Vorschriften des Landes das im Lie-
anbringen ferumfang enthaltene Schild mit Sicherheitshinweisen gut sichtbar
auf die Geréatefront.

Entfernen der Schutzfolie

Entfernen Sie die Schutzfolie erst nach Abschluss aller Installationsarbeiten.
Die Schutzfolie muss entfernt werden, wenn thermische Umstande es erfor-
dern.

3.4 Elektrische Installation

A WARNUNG

Verletzungsgefahr durch Verlust der Steuerungskontrolle!

e Beachten Sie die Unfallverhiitungsvorschriften. (Fir USA
siehe auch NEMA ICS1.1 und NEMA ICS7.1)

e Der Anlagenhersteller muss die potentiellen Fehlermdglichkei-
ten der Signale und der kritischen Funktionen berucksichtigen
um sichere Zustdnde wéhrend und nach Fehlern zu gewéhr-
leisten. Beispiele dafiir sind: Not-Aus, Endlagen-Begrenzung,
Spannungsausfall und Wiederanlauf.

* Die Betrachtung der Fehlermdglichkeiten muss auch unerwar-
tete Verzdégerungen und Ausfall von Signalen oder Funktionen
beinhalten.

e Fur gefahrliche Funktionen missen geeignete redundante
Steuerungspfade vorhanden sein.

» Uberprifen Sie die Wirksamkeit der MaBnahmen.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder
schwerwiegenden Verletzungen fiihren.
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Anordnung Leistungsanschliisse

@) [OIORES

[Par+| PBi [PBe [PC-[uTijviT2|wiTg]

@ [D[D]ri1]siz]T]

[Pav+| PBi [PBe [PC-{uTilvT2|wiTg]

=<

@ [ RIEE
urifvrzwrd @ |

[Pav+| PBi [PBe |PC/-

QD [ri]sizfis

[Pav+| PBi [PBe [PC-[UrT

—

vr2wra D |

@ |R/L1|S/L2|T/L3|PA/+| PBi |PBe |PC/- |U/T1|\//T2lN/T3

Anschliisse Bedeutung

PE Erdungsanschluss

R/L1, S/L2/N Netzanschluss, 1~

R/L1, S/L2, T/L3 Netzanschluss, 3~

PA/+, PC/- DC Bus + Spannung, DC Bus - Spannung

PBi, PBe Bremswiderstand Intern bzw. Extern

U/T1,v/T2, W/T3 Motoranschlisse

Anschlussbild zum Konfektionierung Motorkabel [mm](in.)

Gerdtetyp MabB A MaB B MaB C

LXMO5eD10F1 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
_ LXMO05eD10M2 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
S LXM05¢D10M3X  (T2) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
© LXMO5eD14N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)

LXMO5eD17F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)

LXMO5eD17M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)

LXM05e¢D17M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)

LXMO5eD22N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

LXMO5eD28F 1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

LXMO5eD28M2 (T3) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

LXMO05eD34N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

LXM05eD42M3X  (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

LXMO05eD57N4 (T5) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

Motorkabel konfektionieren

» (1) Abmanteln des Motorkabels auf Lange A, siehe Tabelle.

» (2) Das Schirmgeflecht Gber den Kabelmantel zurlickschieben. Bei
der Montage muss es flachig auf der EMV-Platte aufliegen.

» (3) Leitungen klrzen: Motorleitungen (BK) auf Lange C, Schutzlei-
ter bleibt L&nge A.
(3a) Fur Motoren mit Haltebremse: Bremsleitungen auf Lédnge B
(3b) Ohne Haltebremse: Bremssleitungen einzeln isolieren.

Verwenden Sie Gabel-Kabelschuhe oder Aderendhilsen. Die Litze
muss die jeweilige Hilse auf der ganzen Lange ausfullen.

LXMO05B
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3.4.1 Anschluss Motor-Phasen

/A GEFAHR

Elektrischer Schlag

ten.

Arbeiten am Antriebssystem vornehmen.

Enden des Motorkabels.

eine zusatzliche Erdung am Motorgehéuse.

schweren Verletzungen.

Am Motoranschluss kénnen hohe Spannungen unerwartet auftre-

e Der Motor erzeugt Spannung wenn die Welle gedreht wird.
Sichern Sie die Motorwelle gegen Fremdantrieb bevor Sie

e Wechselspannungen kénnen im Motorkabel auf unbenutzte
Adern Uberkoppeln. Isolieren Sie unbenutzte Adern an beiden

e Der Anlagenhersteller ist verantwortlich fir die Einhaltung aller
geltenden Vorschriften hinsichtlich Erdung des Antriebssys-
tems. Erganzen Sie die Erdung Uber das Motorkabel durch

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder

Anschlussbild Motorkabel und Haltebremsenansteuerung HBC Anschluss Bedeutung Farbe

Motorkabel
! LXMO5ee: U Motorphase (BK_L1)

LXMO05ee: V Motorphase (BK_L2)
LXMOQ5ee: W Motorphase (BK_L3)
PE Schutzleiter (GN/YE)
HBC:32" Bremse+  (WH)
HBC: 34" Bremse-  (GR)

Ren 2):

Externen Bremswiderstand anschlie-

» Briicke zwischen PA/+ und PBi
entfernen! Bei Nichtbeachtung
kann im Betrieb der interne
Bremswiderstand zerstért werden.

E » Externen Bremswiderstand an
PA/+ und PBe anschlief3en

1) Wenn Option Haltebremse benutzt wird
2) Wenn Option externer Bremswiderstand benutzt wird; Dimensionierung siehe Produkthandbuch

3-6
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3.4.2 Netzanschluss

/A GEFAHR

Elektrischer Schlag durch unzureichende Erdung
Dieses Antriebssystem hat einen erhdhten Ableitstrom > 3,5mA.

* Verwenden Sie einen Schutzleiter von mindestens 10 mm?
(AWG 6) oder zwei Schutzleiter mit dem Querschnitt der Leiter
fir die Versorgung der Leistungsklemmen. Beachten Sie bei
der Erdung die 6rtlichen Vorschriften.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder
schweren Verletzungen.

A WARNUNG

Dieses Produkt kann einen Gleichstrom im Schutzleiter verur-
sachen!

Wenn eine Fehlerstrom-Schutzeinrichtung (FI-Schutzschalter,
RCD) eingesetzt wird, sind Randbedingungen zu beachten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder
schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

A WARNUNG

Unzureichender Schutz gegen Uberstrome

* Verwenden Sie die im Kapitel "Technische Daten" vorgeschrie-
benen externen Sicherungen.

e SchlieBen Sie das Produkt nicht an ein Netz an, dessen Kurz-
schlusskapazitat den im Kapitel "Technische Daten" zugelsas-
senen maximalen Kurzschlussstrom Uberschreitet.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwer-
wiegenden Verletzungen oder Materialschaden fiihren.

VORSICHT

Zerstérung durch falsche Netzspannung!

Durch falsche Netzspannung kann das Produkt zerstért werden.

* Bevor Sie das Produkt einschalten und konfigurieren, stellen
Sie sicher, dass es fur die Netzspannung zugelassen ist.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Materialsché-
den fihren.

LXMO05B



Endstufenversorgung anschlie3en

3-phasige Gerate nur 3-phasig anschliessen und betreiben.

* Bei Geraten mit externem Netzfilter muss das Netzkabel ab
200 mm Lange zwischen externem Netzfilter und Gerét geschirmt
und beidseitig geerdet werden.

e Beachten Sie die Anforderungen von UL und EMV.

e Der Kabelquerschnitt muss ausreichen, um im Kurzschlussfall die
Sicherung auszulésen. Siehe auch Seite 3-25.

Informationen Uber den Einsatz von Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen
finden Sie im Produkthandbuch.

3.4.3 Betrieb im IT-Netz

Ein IT-Netz zeichnet sich durch einen isolierten oder Gber eine hohe Im-
pedanz geerdeten Neutralleiter aus. Bei Geraten mit integriertem Netz-
filter lassen sich die Y-Kondensatoren bei Bedarf deaktivieren.
Verwenden Sie ein Isolationsiberwachungsgerat mit permanenter Mes-
sung, das mit nicht-linearen Lasten kompatibel ist: Typ XM200 von Mer-
lin Gerin oder entsprechend.

®

®
K ‘g)/“ 1= ‘@"

®
1=

Geréte mit Schalter neben Leistungsklemmen (1)
LXMO5e... D1eee D2eee D3eee D4eece

Geréte mit Briicke (2)
LXMOQ5e... D5ece

(1a): Y-Kondensatoren des internen Filters wirksam
Standard)

(2a): Y-Kondensatoren des internen Filters wirksam
Standard)

(
(1b): Y-Kondensatoren des internen Filters deaktiviert
(IT-Netz)

(
(2b): Y-Kondensatoren des internen Filters deaktiviert
(IT-Netz)

3-8
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3.4.4 Ubersicht Signalanschliisse

Stellen Sie sicher, dass die Kabel, die Verdrahtung und die angeschlos-
senen Schnittstellen den Anforderungen an PELV entsprechen.

CN1 " Profibus, Pin 21-24
Digitale Ein/Ausgange, Pin 31-39

CN2 Motor Geber (Hiperface Sensor)
®®@®@©®@®@©®@ cN3 )

24V Steuerungsversorgung
CN3 CN4  PC, dezentrales Bedienterminal; (RJ45)

HHHHH
m [s1]oFF CN5  ESIM (A/B/l out),
@—@@@ PULSE/DIR in,

A/B/I Gebersignale in

CN4 S1 Schalter fur Feldbus Abschlusswiderstand

CN5
H

1) max. 0,75mm?2 Kabelquerschnitt, max. 2A Klemmenstrom

3.4.5 Anschluss Motorgeber (CN2)

SchlieBen Sie den Motorgeber an CN2 an.

» Verwenden Sie die als Zubehér angebotenen Kabel, um Verdrah-
tungsfehler zu vermeiden.

3.4.6 Anschluss Steuerungsversorgung (24V an CN3)

i

Der Anschluss der Steuerungsversorgung (+24VDC) ist fiir
alle Betriebsarten erforderlich!

/A GEFAHR

Elektrischer Schlag durch falsches Netzteil!

Die +24VDC Versorgungsspannung ist mit vielen berthrbaren Sig-
nalen im Antriebssystem verbunden.

* Verwenden Sie ein Netzteil, das den Anforderungen an PELV
(Protective Extra Low Voltage) entspricht.

* Verbinden Sie den negativen Ausgang des Netzteils mit PE.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen fiihrt zu Tod oder
schweren Verletzungen.

LXMO05B 3-9



A VORSICHT

Zerstérung von Anlagenteilen und Verlust der Steuerungs-
kontrolle!

Durch eine Unterbrechung im negativen Anschluss der Steue-
rungsversorgung kénnen zu hohe Spannungen an den Signalan-
schlissen auftreten.

e Unterbrechen Sie nicht den negativen Anschluss zwischen
Netzteil und der Last durch eine Sicherung oder einen Schal-
ter.

» Uberpriifen Sie die korrekte Verbindung vor dem Einschalten.

* Nie die Steuerungsversorgung stecken oder deren Verdrah-
tung andern, solange die Versorgungsspannung anliegt.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Verletzungen
oder Materialschaden fiihren.

Anschluss Steuerungsversorgung an CN3 (24V) Pin  Signal Bedeutung E/A
41 ovDC Bezugspotential fir 24V-Spannung  E
J41]42]43]44 42  0VDC Bezugspotential fiir 24V-Spannung A
2av |0V [ 43 +24VDC 24V-Steuerungsversorgung E
- VIR 44 +24VDC 24V-Steuerungsversorgung A

HBC

3-10 LXMO05B
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3.4.7 Anschluss A/B-Signale, Puls/Richtung oder Encoder-Simulation(ESIM) (CN5)

Der Anschluss CN5 kann alternativ Sollwerte als A/B/I-Gebersignale
oder Puls-Richtungssignale fir die Betriebsart elektronisches Getriebe
als Eingangssignal verarbeiten oder Encoder-Simulations-Signale
(ESIM) ausgeben. Alle Eingénge sind nur fir 5V Gegentaktsignale aus-
gelegt.

Bild 3.1  Anschlussbild CN5
Kabelbelegung und Bedeutung
Pin Farbe ! Signal A/B/l Bedeutung A/B/l Signal PULSE Bedeutung Signal ESIM  Bedeutung ESIM
PULSE
1 weif ENC_A Drehgebersignal PULSE Motor-Schritt ESIM_A Kanal A
Kanal A +Pulse”
6 braun ENC_A Kanal A, invertiert PULSE Motor-Schritt ESIM_A Kanal A, invertiert
LPulse®, invertiert
2  grin ENC_B Drehgebersignal DIR Drehrichtung ,,Dir ESIM_B Kanal B
Kanal B
7 gelb ENC_B Kanal B, invertiert DIR Drehrichtung ESTIM_B Kanal B, invertiert
,Dir, invertiert
3 grau ENC_1 Kanal Indexpuls - - ESIM_I Indexpuls
8 rosa ENC_1 Kanal Indexpuls, - t- ESTM_T Indexpuls, inver-
invertiert tiert
rot ACTIVE2_OUT Antrieb bereit ACTIVE2_OUT Antrieb bereit ACTIVE2_OUT Antrieb bereit
blau POS_0V Bezugspotential POS_0V Bezugspotential POS_0V Bezugspotential
Schirmleitung Schirmleitung Schirmleitung
10 nc nicht belegt nc nicht belegt nc nicht belegt
1) Angaben zur Farbe beziehen sich auf das als Zubehér erhéltliche Kabel.
LXMO05B 3-11



3.4.8 Anschluss Eingédnge / Ausgange (CN1)

[22]>2]22[31]32]83|34]35|36[37|38]39

31 NO_FAULT_OUT Ausgang fir Fehlererkennung A digital, 24V
32 ACTIVEL1_OUT 0: Motor stromlos, 1: Motor bestromt, z.B. Steuersignal HBC, max. 400mA A digital, 24V
33 REF Referenzschalter E digital 24V
34 LTVMN Endschaltersignal negativ E digital 24V
34 CAP2 schnelle Positionserfassung Kanal 2 E digital 24V
35 LTMP Endschaltersignal positiv E digital 24V
35 CAP1 schnelle Positionserfassung Kanal 1 E digital 24V
36 HALT Funktion HALT, Fahrtunterbrechung / Weiterfahrt ohne Fehler E digital 24V
37 PWRR_A Sicherheitsfunktion Kanal A E digital 24V
38 PWRR_B Sicherheitsfunktion Kanal B E digital 24V
39 24VDC wenn keine Sicherheitsfunktion benétigt, Pin 37, 38 und 39 briicken A 24V

3-12 LXMO05B
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3.4.9 Minimale Anschlussbelegung der Eingange

Pin  Signal Beschreibung E/A

36 HALT Funktion HALT, Fahrtunterbrechung / Weiterfahrt ohne Fehler E digital 24V
37 PWRR_A Sicherheitsfunktion Kanal A, weitere Informationen im Produkthandbuch  E digital 24V 1)
38 PWRR_B Sicherheitsfunktion Kanal B, weitere Informationen im Produkthandbuch  E digital 24V R

1) wird die Sicherheitsfunktion nicht benétigt, sind diese Eingdnge mit +24V zu beschalten

Anschluss Sicherheitsfunktion

A WARNUNG

Verlust der Sicherheitsfunktion

Bei falscher Verwendung besteht Gefahr durch Verlust der Sicher-
heitsfunktion.

* Beachten Sie die Anforderungen zur Sicherheitsfunktion.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod oder
schwerwiegenden Verletzungen fiihren.

Weitere Informationen finden Sie im Produkthandbuch.

3.4.10 Anschluss PC oder dezentrales Bedienterminal (CN4)

Funktion des Bedienterminals

PC anschlieBen

Das dezentrale Bedienterminal mit LCD-Anzeige und Tastatur ist als Zu-
behdr lieferbar. Uber das mitgelieferte RJ-45-Kabel kann es direkt an
CN4 angeschlossen werden.

Fir den PC (Inbetriebnahmesoftware) wird ein Umsetzer von RS485 auf
RS232 bendtigt. Dieser wird als Zubehdr inklusive Kabel angeboten.

VW3A31 101

CN4 s 1 -
RS 485
H RTTTE

VW3A81 06

RS 232

LXMO05B
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3.5 Elektromagnetische Vertraglichkeit, EMV

A WARNUNG

In einer Wohnumgebung kann dieses Produkt hochfrequente Sto-
rungen verursachen, die EntstérmafBnahmen erforderlich machen
kénnen.

Weitere Informationen finden Sie im Produkthandbuch.

@ Erdung zum Schaltschrank
Sternpunkt
_LSchirm auf
Montageplatte
Systemerde Sternpunkt
A @ zur Erdung (@)

Maschinenbett

L1
L2 X
L3 mE]
N ® X
PE_J_ . _@ T =
. D i
Motor (auf Maschinen- | | lg
bett erden) : |
Bremswiderstand |
///—@ : | /
l;l s | Motorkabel |
L L
) . | : -/
I J
g : J | @
Geberkabel | L
= | Geberkabel R ™ =

Feldbus Position
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3.6

Bedienung mit eingebautem HMI

A WARNUNG

gung

Verletzungen und Anlagenschaden durch unerwartete Bewe-

Beim ersten Betrieb des Antriebs besteht durch mégliche Verdrah-
tungsfehler oder ungeeignete Parameter ein erhdhtes Risiko fur
unerwartetete Bewegungen.

* Fuhren Sie, wenn mdglich, die erste Testfahrt ohne angekop-
pelte Lasten durch.

¢ Stellen Sie sicher, dass ein funktionierender Taster fir NOT-
AUS erreichbar ist.

* Rechnen Sie auch mit Bewegung in die falsche Richtung oder
einem Schwingen des Antriebs.

* Vergewissern Sie sich, dass die Anlage frei und bereit fir die
Bewegung ist, bevor Sie die Funktion starten.

Nichtbeachtung dieser Vorkehrungen kann zu Tod, schwer-
wiegenden Verletzungen oder Materialschaden fiihren.

—_ o~ —~
W N =

Rote LED leuchtet: Spannung liegt am DC-Bus an
Statusanzeige
LEDs fir Feldbus

0
t o

Verlassen eines Men(is oder Parameters

Ruckkehr vom angezeigten zum letzten
gespeicherten Wert

QIO

Aufrufen eines Menlis oder Parameters

Speichern des angezeigten Werts im EEPROM

Wechsel zum vorherigen Menl oder Parameter

Erhéhen des angezeigten Werts

© ® 6 6

Wechsel zum nachsten Menl oder Parameter

Verringern des angezeigten Werts

LXMO05B
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3.6.1 HMI Menustruktur

Einschalten:
- Erste Einstellungen 1 -
nicht durchgefuﬁrt —'l FSu- |<@—| Erste Einstellungen [u

Speichern

- Erste Einstellungen
durchgefihrt g —’l rd

oo

2

4

E- | ,l Gerateeinstellungen |ﬂ

®|®

F-

| Information / Identifikation

2

@
®

| Status Informationen

(K]

-

pux]
'

®
® {dri-] © { Geratekonfiguration IJ]
oo @
@ Eun- | Autotuning Ij.l
90 ©
@ {Jab-] | Manuellfahrt l_u
Meniis ®® ® ®
® {fan- | | Kommunikation I_u
96 5© |
@ {FLe-] @ | Fehleranzeige Ij.l
OJ(C)
&
© 5 1
© © 1
©

Bild 3.2 HMI Mendustruktur

HMI, Beispiel fir Parametereinstellung

Das nebenstehende Bild zeigt ein Bei-
) Parameter Wert oder Belegung splel'zum Aufruf eines Parameters
Menu (zweite Ebene) und der Eingabe bzw.
Auswahl eines Parameterwerts (dritte
Ebene).

Wenn Sie ENT driicken, wird der _
gewéhlte Wert ibernommen. Die Uber-
@ nahme wird durch ein einmaliges Blinken
der Anzeige quittiert. Der gednderte Wert
wird sofort im EEPROM gespeichert.

1 Aufblinken
(Speicherung)

(néchster Parameter)

3-16 LXMO05B

0198441113306, V1.06, 04.2006



0198441113306, V1.06, 04.2006

3.7 "Erste Einstellungen" (FSU) tber HMI

FSu-

al. |.
®
g

ol ©
ES N
@®

SFF‘UE
i@

Werkseinstellung tber HMI wieder
herstellen

3.8 Manuellfahrt

i

Wenn Gerateeinstellungen nicht dupliziert werden, miissen Sie "Erste
Einstellungen" beim erstmaligen Anlegen der Steuerungsversorgung
Uber HMI oder Uber die Inbetriebnahmesoftware vornehmen. Dies muss
auch nach dem Wiederherstellen der Werkseinstellungen durchgefiihrt
werden.

Far "Erste Einstellungen" Gber das HMI miissen Sie die folgenden
Schritte durchfuhren und entsprechend lhrer Anwendung auswéahlen.

» Feldbusadresse des Gerétes einstellen PbdP

eindeutige Feldbusadresse des Gerétes einstellen (1-126)

» Einstellungen speichern.

SAVE Einstellungen im Gerat speichern

<1 Das Gerat speichert alle eingestellten Werte im EEPROM und zeigt
auf dem HMI den Zustand nrd4, rd4 oder & 5 an.

» Steuerungsversorgung ausschalten und wieder einschalten.

Um die Werkseinstellungen wieder herzustellen, gehen Sie vor wie folgt:

» Stellen Sie am HMI dr und dann FL5S ein und bestéatigen Sie die
Auswahl mit SES.

Die neuen Einstellungen wirken erst nach Ausschalten und Wiederein-
schalten des Gerétes.

Ftir eine einfache Erstinbetriebnahme soll der Motor nicht
mit der Anlage verbunden sein. Wenn der Motor mit der
Anlage verbunden ist, mtissen vor der ersten
Motorbewegung alle Begrenzungsparameter dberpriift
werden und ein NOT-AUS-Taster erreichbar sein, siehe
Produkthandbuch.

Wenn das Tragheitsverhéltnis von Jext/Jmotor > 10 (externe Last zu Mo-
tor), kann die Grundeinstellung der Reglerparameter zu instabilem
Regler fihren

LXMO05B



» Starten Sie die Betriebsart Manuellfahrt. (HMI: Jol- / Skrt)
< HMI Anzeige: 4G

— @ It I Starten Sie eine Bewegung mit positiver Drehrichtung (1)
o @ 4.|_J (HMI: "Pfeil nach oben")

®® <1 Der Motor dreht sich in positiver Drehrichtung. HMI Anzeige JG-

» Starten Sie eine Bewegung mit negativer Drehrichtung (2)
(HMI: "Pfeil nach unten")

<1 Der Motor dreht sich in negativer Drehrichtung. HMI Anzeige: - 4G

@ Durch gleichzeitiges driicken der ENT-Taste kann von langsamer auf

e)+@ ® @©+@ schnelle Fahrt gewechselt werden.
schnelly ¢ langsam schnell

S

oo
Su

Wenn der Motor sich nicht dreht:

Ist das Gerét im Zustand rd4? Weitere Informationen finden Sie im
Produkthandbuch.

* |Ist die Steuerungsversorgung eingeschaltet?
¢ |st die Endstufenversorgung eingeschaltet?

e Sind "Erste Einstellungen" durchgefiihrt worden bzw. wurden Geré-
teeinstellungen importiert? Wurde die Steuerungsversorgung
danach aus- und wieder eingeschaltet?

* Ist die Sicherheitsfunktion richtig verdrahtet? Wurde die Sicher-
heitsfunktion ausgeldst?

¢ Wurden die Endschalter richtig verdrahtet oder ist ein Endschalter
betatigt?

3.9 Vorhandene Gerateeinstellungen duplizieren

Anwendung und Vorteil + Mehrere Geréate sollen die gleichen Einstellungen erhalten, z.B.
beim Austausch von Geréaten.

e "Erste Einstellungen" brauchen nicht tber HMI durchgefiihrt wer-
den.

Voraussetzungen  Geréatetyp, Motortyp und Geréatefirmware missen identisch sein. Werk-
zeug ist die Windows basierte Inbetriebnahmesoftware PowerSuite. Am
Gerat muss die Steuerungsversorgung eingeschaltet sein.

Geréteeinstellungen exportieren  Die auf einem PC installierte Inbetriebnahmesoftware kann die Einstel-
lungen eines Geréats als Konfiguration ablegen.

» Laden Sie lber "Aktion - Ubertragen" die Konfiguration des Geré-
tes in die Inbetriebnahmesoftware.

» Markieren Sie die Konfiguration und wahlen Sie den Menlpunkt
"Datei - Exportieren".
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Gerdteeinstellungen importieren  Sie kénnen eine gespeicherte Konfiguration in ein Gerat gleichen Typs

wieder einspielen. Beachten Sie, dass dabei auch die Feldbusadresse
mitkopiert wird.

» In der Inbetriebnahmesoftware wéhlen Sie den Menlpunkt "Datei -
Importieren" und laden Sie ihre gewiinschte Konfiguration.

» Markieren Sie lhre Konfiguration und wahlen Sie den Menlpunkt
"Aktion - Konfigurieren".

3.10 Fehlernummern

Fehler werden auf dem Display des HMI (ohne "E") angezeigt

Fehlernummer Fehler im Bereich

E 1xxx Generelle Fehler

E 2xxx Uberstromfehler

E 3xxx Spannungsfehler

E 4xxx Temperaturfehler

E 5xxx Hardwarefehler

E 6xxx Softwarefehler

E 7xxx Schnittstellenfehler, Verdrahtungsfehler
E Axxx Antriebsfehler, Bewegungsfehler

E Bxxx Kommunikationsfehler, Profibusfehler

Ausfihrliche Informationen tber Fehlerklasse und Fehlerbit finden Sie
im Produkthandbuch. Klasse par. = parametrierbar

Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E 1100 0 0 Parameter auBBerhalb zuldssigem Wertebereich

E 1101 0 0 Parameter existiert nicht

E 1102 0 0 Parameter existiert nicht

E 1103 0 0 Schreiben des Parameters nicht zuldssig (READ-only)

E 1104 0 0 Schreibzugriff verweigert (keine Zugriffsrechte)

E 1106 0 0 Befehl nicht erlaubt, wenn Endstufe aktiv ist

E 1107 0 0 Zugriff durch andere Schnittstelle verriegelt

E 1108 0 0 Parameter nicht lesbar (Block Upload)

E 1109 1 0 Daten, die nach einem Spannungsausfall gespeichert wurden, sind ungiiltig
E 110A 0 0 Systemfehler: Kein Bootloader vorhanden

E 110B 3 30 Initialisierungsfehler (Zusatzinfo = Modbus-Registeradresse)

E 110D 1 0 Grundkonfiguration der Steuerung nach Werkseinstellung notwendig.
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Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E 1300 3 4 Power Removal ausgeldst (PWRR_A, PWRR_B)

E 1301 4 24 PWRR_A und PWRR_B unterschiedliche Pegel

E 1310 3 9 Frequenz der FUhrungssignale zu hoch

E 1603 0 0 Aufzeichnungsspeicher durch andere Funktion belegt

E 1606 0 0 Aufzeichnung ist noch aktiv

E 1607 0 0 Aufzeichnung: Kein Trigger definiert

E 1608 0 0 Aufzeichnung: Triggeroption nicht zulédssig

E 1609 0 0 Aufzeichnung: Kein Kanal definiert

E 160A 0 0 Aufzeichnung: Keine Daten vorhanden

E 160B 0 0 Parameter nicht aufzeichenbar

E 160C 1 0 Auto-Tuning: Tragheitsmoment auBerhalb zuldssigem Bereich

E 160D 1 0 Auto-Tuning: Der Wert des Parameters 'AT_n_tolerance' ist eventuell zu klein fir das
identifizierte mechanische System

E 160E 1 0 Auto-Tuning: Testfahrt konnte nicht gestartet werden

E 160F 1 0 Auto-Tuning: Endstufe kann nicht aktiviert werden

E 1610 1 0 Auto-Tuning: Bearbeitung abgebrochen

E 1611 1 0 Systemfehler: Auto-Tuning interner Schreibzugriff

E 1612 1 0 Systemfehler: Auto-Tuning interner Lesezugriff

E 1613 1 0 Auto-Tuning: max. zuldssiger Positionierbereich Uberschritten

E 1614 0 Auto-Tuning: bereits aktiv

E 1615 0 Auto-Tuning: Dieser Parameter kann nicht gedndert werden solange Auto-Tuning
aktiv ist

E 1616 1 0 Auto-Tuning: Haftreibung fir gewéhlte Drehzahlsprunghdhe 'AT_n_ref' zu grof3

E 1617 1 0 Auto-Tuning: Reib- bzw. Lastmoment zu grof3

E 1618 1 0 Auto-Tuning: Optimierung fehlgeschlagen

E 1619 0 Auto-Tuning: Die Drehzahlsprunghdhe 'AT_n_ref' istim Vergleich zu 'AT_n_tolerance'
zu klein

E 1620 1 0 Auto-Tuning: Lastmoment zu grof3

E 1A00 0 0 Systemfehler: FIFO Speicher Uberlauf

E 1A01 3 19 Motor wurde getauscht

E 1A02 3 19 Motor wurde getauscht

E 1B00 4 31 Systemfehler: Fehlerhafte Parameter fir Motor oder Endstufe

E 1B01 3 30 Anwenderparameter max. Drehzahl zu gross

E 1B02 3 30 Anwenderparameter max. Strom, Haltestrom oder Quickstoppstrom zu gross

E 1B03 4 30 Encoder wird vom aktuellen Betriebsystem nicht unterstiitzt

E 1B04 3 30 ESIM-Aufésung bei gewéhltem n_max zu hoch

3-20

LXMO05B

0198441113306, V1.06, 04.2006



0198441113306, V1.06, 04.2006

Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E 2300 3 18 Uberstrom Endstufe

E 2301 3 18 Uberstrom Bremswiderstand

E 3100 par. 16 Phasenfehler Netz-Versorgung

E 3200 3 15 Uberspannung DC bus

E 3201 3 14 Unterspannung DC bus (Abschalt-Schwelle)

E 3202 2 14 Unterspannung DC bus (Quickstop-Schwelle)

E 3203 4 19 Versorgungsspannung Motorgeber

E 3206 0 11 Unterspannung DC bus, fehlende Netzphase (Warnung)

E 4100 3 21 Ubertemperatur Endstufe

E 4101 0 1 Warnung Ubertemperatur Endstufe

E 4102 0 4 Warnung Uberlast (12t) Endstufe

E 4200 3 21 Ubertemperatur Gerat

E 4300 3 21 Ubertemperatur Motor

E 4301 0 2 Warnung Ubertemperatur Motor

E 4302 0 5 Warnung Uberlast (I2t) Motor

E 4402 0 6 Warnung Uberlast (12t) Bremswiderstand

E 5200 4 19 Verbindungsfehler mit Motorgeber

E 5201 4 19 fehlerhafte Kommunikation Motorgeber

E 5202 4 19 Motorgeber wird nicht unterstitzt

E 5203 4 19 Verbindungsfehler mit Motorgeber

E 5204 3 19 Verbindung mit Motorgeber verloren

E 5205 4 19 Angeschlossener Motor (Motorfamilie) wird nicht unterstitzt
E 5430 4 29 Systemfehler: EEPROM Lesefehler

E 5431 3 29 Systemfehler: EEPROM Schreibfehler

E 5435 4 29 Systemfehler: EEPROM nicht formatiert

E 5437 4 29 Systemfehler: EEPROM Prifsummenfehler Herstellerdaten
E 5438 3 29 Systemfehler: EEPROM Prifsummenfehler Anwender-Parameter
E 5439 3 29 Systemfehler: EEPROM Priifsummenfehler CAN-Parameter
E 543A 4 29 Systemfehler: EEPROM Hardwarelnfo unguiltig

E 543B 4 29 Systemfehler: EEPROM Herstellerdaten ungultig

E 543C 3 29 Systemfehler: EEPROM CAN-Daten ungliltig

E 543D 3 29 Systemfehler: EEPROM Anwender-Parameter ungiiltig

E 543E 3 29 Systemfehler: EEPROM Prifsummenfehler Nolnit-Parameter
E 543F 3 29 Systemfehler: EEPROM Priifsummenfehler Motor-Parameter
E 5600 3 17 Phasenfehler Motoranschluss
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Fehlernummer

Klasse Bit

Bedeutung

E 5601

4

19

Unterbrechung bzw. fehlerhafte Gebersignale

E 5602 4 19 Unterbrechung bzw. fehlerhafte Gebersignale

E 5603 4 17 Kommutierungsfehler

E 6107 0 0 Parameter ausserhalb Wertebereich (Berechnungsfehler)

E 6108 0 0 Funktion nicht verfagbar

E 6109 0 0 Systemfehler: interne Bereichsliberschreitung

E 610A 2 0 Systemfehler: Berechnungswert nicht als 32Bit-Wert darstellbar
E 610D 0 0 Fehler im Auswahlparameter

E 610E 4 28 Systemfehler: 24VDC hat PowerDown-Schwelle unterschritten
E 610F 4 30 Systemfehler: interne Zeitbasis ausgefallen (Timer0)

E 7120 4 19 unglltige Motordaten

E 7121 2 19 Systemfehler: fehlerhafte Kommunikation Motorgeber

E 7122 4 30 unzulassige Motordaten

E 7123 4 30 Motorstrom Offset auBerhalb zuldssigem Bereich

E 7124 4 19 Systemfehler: Motorgeber ist defekt

E 7126 0 19 Es wurde noch keine Antwort empfangen

E 7200 4 30 Systemfehler: Kalibrierung Analog/Digital Wandler

E 7201 4 30 Systemfehler: Motorgeber Initialisierung (Quadrantenauswertung)
E 7327 4 19 Systemfehler: Positionssensor nicht bereit

E 7328 4 19 Motorgeber meldet: Positionserfassung fehlerhaft

E 7329 0 8 Motorgeber meldet: Warnung

E 7330 4 19 Systemfehler: Motorgeber (Hiperface)

E 7331 4 30 Systemfehler: Motorgeber Initialisierung

E 7333 4 30 Systemfehler: Abweichung bei Kalibrierung Analog/Digitalwandler
E 7334 0 Systemfehler: Analog/Digitalwandler Offset zu grof3

E 7335 0 Kommunikation zum Motorgeber belegt

E 7336 3 Offset bei Offsetabgleich Sincos zu grof3

E 7337 1 Schreiben des Offsets konnte nicht erfolgreich durchgefiihrt werden
E 7338 0 13 Keine giltige Absolutposition Motor

E 7400 0 31 Systemfehler: illegaler Interrupt (XINT2)

E 7500 0 RS485/Modbus: Overrun-Fehler

E 7501 0 RS485/Modbus: Framing-Fehler

E 7502 0 RS485/Modbus: Parity-Fehler

E 7503 0 9 RS485/Modbus: Empfangsfehler

E 7601 4 19 Systemfehler Encodertyp wird nicht unterstitzt
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Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E A060 2 10 Berechnungsfehler beim elektronischen Getriebe

E A061 2 10 FUhrungsgréBenanderung beim elektronischen Getriebe zu grof3

E A300 0 0 Momentenrampe mit HALT-Strom aktiv

E A301 0 0 Antrieb im Zustand 'QuickStopActive'

E A302 1 1 Unterbrechung durch LIMP

E A303 1 1 Unterbrechung durch LIMN

E A304 1 1 Unterbrechung durch REF

E A305 0 0 Aktivieren der Endstufe in aktuellem Betriebszustand der Zustandsmaschine nicht
maoglich

E A306 1 3 Unterbrechung durch Softwarestopp durch Anwender

E A307 0 0 Unterbrechung durch internen Softwarestopp

E A308 0 0 Antrieb in Zustand 'Fault’

E A309 0 0 Antrieb nicht im Zustand 'OperationEnable’

E A310 0 0 Endstufe nicht aktiv

E A312 0 0 Profilgenerierung unterbrochen

E A313 0 0 Positionsuberlauf (pos_over=1), hierdurch Referenzpunkt nicht mehr definiert
(ref_ok=0)

E A314 0 0 keine Referenzposition

E A315 0 0 Referenzierung aktiv

E A316 0 0 Uberlauf bei Beschleunigungsberechnung

E A317 0 0 Antrieb nicht im Stillstand

E A318 0 0 Betriebsart aktiv (x_end = 0)

E A319 1 2 Manual-/Autotuning: Bereichsuberschreitung Distanz

E A31A 0 0 Manual-/Autotuning: zu hohe Amplitude/Offset eingestellt

E A31B 0 0 HALT angefordert

E A31C 0 0 Unzuléssige Positionseinstellung bei Software-Endschalter

E A31D 0 0 Bereichsuberschreitung Drehzahl (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Unterbrechung durch pos. Software-Endschalter

E A31F 1 2 Unterbrechung durch neg. Software-Endschalter

E A320 par. 22 Positions-Schleppfehler

E A321 0 0 RS422 Positions-Schnittstelle nicht als Eingangssignal definiert

E A322 0 0 Fehler bei Rampenberechnung

E A324 1 10 Fehler bei Referenzierung (Zusatzinfo = Detaillierte Fehlernummer)

E A325 1 10 Anzufahrender Endschalter nicht aktiviert

E A326 1 10 Schalter REF nicht gefunden zwischen LIMP und LIMN

E A327 1 10 Referenzfahrt auf REF ohne Drehrichtungsumkehr, unzul. Endschalter LIM aktiviert
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Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E A328 1 10 Referenzfahrt auf REF ohne Drehrichtungsumkehr, Uberfahren von LIM oder REF
nicht zuldssig

E A329 1 10 Mehr als ein Signal LIMP/LIMN/REF aktiv

E A32A 1 10 Ext. Uberwachungssignal LIMP bei neg. Drehrichtung

E A32B 1 10 Ext. Uberwachungssignal LIMN bei pos. Drehrichtung

E A32C 1 10 Fehler bei REF (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter Gberfahren)

E A32D 1 10 Fehler bei LIMP (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter tiberfahren)

E A32E 1 10 Fehler bei LIMN (Schaltersignal kurzzeitig aktiviert oder Schalter Gberfahren)

E A32F 1 10 Indexpuls wurde nicht gefunden

E A330 0 0 Reproduzierbarkeit der Indexpulsfahrt unsicher, Indexpuls ist zu nahe an Schalter

E A331 3 0 Keine Hochlaufbetriebsart bei lokaler Steuerungsart ausgewahlt

E A332 1 10 Fehler bei Manuellfahrt (Zusatzinfo = Detaillierte Fehlernummer)

E A334 2 0 Timeout bei Stillstandsfenster-Kontrolle

E A335 1 10 Bearbeitung nur in Feldbusbetrieb mdglich

E A337 0 10 Fortsetzen der Betriebsart nicht moeglich

E A338 0 0 Betriebsart nicht verfigbar

E B100 0 9 RS485/Modbus: unbekannter Dienst

E B200 0 9 RS485/Modbus: Protokollfehler

E B201 2 6 RS485/Modbus: Nodeguard Fehler

E B202 0 9 RS485/Modbus: Nodeguard Warnung

E B203 0 9 RS485/Modbus: Anzahl Monitorobjekte falsch

E B204 0 9 RS485/Modbus: Dienst zu lang

E B300 4 12 Profibus: Initialisierung fehlgeschlagen

E B301 4 12 Profibus: Initialisierung fehlgeschlagen

E B302 0 12 Profibus: Schreibzugriff verweigert (falsche Auftragskennung)

E B303 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals

E B304 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals

E B305 1 12 Profibus: Parameter kann nicht in das Ausgangsdatentelegramm gemapped werden

E B306 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals

E B307 1 12 Profibus: Fehlerhafte Bearbeitung des Prozessdatenkanals

E B309 0 12 Profibus: Subindex ungleich Null

E B30A 1 0 Profibus: Parameter existiert nicht

E B30B 2 12 Profibus: Watchdog

E B30C 2 12 Profibus: Motorstopp durch Clear-Befehl des Masters

E B30D 0 12 Profibus: Parameter lasst sich nicht mappen
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Fehlernummer Klasse Bit Bedeutung

E B30E 4 12 Profibus: Initialisierung fehlgeschlagen

3.11 Technische Daten

LXMO5e... D10F1 D17F1 D28F1 D10M2 D17M2 D28M2
Nennspannung V] 115(1~) 115(1~) 115(1~) 230(1~) 230(1~) 230 (1~)
Stromaufnahme bei Nennspg. [Arms] 7.3 11 21,6 7 11 20
Nennleistung (Leistungsabgabe kW] 0,4 0,65 1,4 0,75 1,2 2,5
des Gerates)
max. zuléssiger Kurzschluss- [kA] 1 1 1 1 1 1
Strom des Netzes
Verlustleistung D W] 43 76 150 48 74 142
Dauer-Ausgangsstrom bei 4kHz  [A;ns] 4 8 15 4 8 15
[Apk] 5,66 11,31 21,21 5,66 11,31 21,21
Spitzen-Ausgangsstrom bei 4kHz  [A/s] 7 12 20 7 12 20
[Apkl 9,90 16,97 28,28 9,90 16,97 28,28
Dauer-Ausgangsstrom bei 8kHz ~ [A;s] 3,2 7 13 3,2 7 13
[Apkl 4,53 9,90 18,38 4,53 9,90 18,38
Spitzen-Ausgangsstrom bei 8kHz  [A,s] 6 11 20 6 11 20
[Apk] 8,49 15,56 28,28 8,49 15,56 28,28
Vorzuschaltende Sicherung 2) [A] 10 15/16 25 10 15/16 25
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LXMO5e... D10M3X D17M3X D42M3X D14N4 D22N4 D34N4  D57N4

Nennspannung [V] 230(3~) 230(3~) 230(3~) 400(3~) 400 (3~) 400 (3~) 400 (3~)
Stromaufnahme bei Nennspg. [Arms] 4.5 7,75 16,5 4 6 9,2 16,8
Nennleistung (Leistungsabgabe  [kW] 0,75 1,4 3,2 1,4 2,0 3,0 6,0
des Gerétes)
max. zuldssiger Kurzschluss- [KA] 5 5 5 5 5 5 22
Strom des Netzes
Verlustleistung 1 W] 43 68 132 65 90 147 240
Dauer-Ausgangsstrom bei 4kHz ~ [As] 4 8 17 6 9 15 25
[Apk] 5,66 11,31 24,04 8,49 12,73 21,21 35,36
Spitzen-Ausgangsstrom bei 4kHz  [A;s] 7 12 30 10 16 24 40
[Apk] 9,90 16,97 42,43 14,14 22,63 33,94 56,57
Dauer-Ausgangsstrom bei 8kHz  [A;ys] 3.2 7 15 5 7 11 20
[Apk] 4,53 9,90 21,21 7,07 9,90 15,56 28,28
Spitzen-Ausgangsstrom bei 8kHz  [A;,s] 6 11 30 7,5 14 18 30
[Apk] 8,49 15,56 42,43 10,61 19,80 25,46 42,43
Vorzuschaltende Sicherung 2) [A] 10 10 25 10 15/16 15/16 25

1) Bedingung: interner Bremswiderstand nicht aktiv; Wert bei Nennstrom, Nennspannung und Nennleistung
2) Sicherungen: Schmelzsicherungen der Klasse CC oder J geméB UL 248-4, alternativ Sicherungsautomaten mit B oder C-Cha-
rakteristik. Angabe 15/16A: Sicherungsautomaten sind mit 16A Nennstrom erhaltlich, UL-Sicherungen mit 15A.

Weitere Informationen finden Sie im Produkthandbuch.
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3.12 Verdrahtungstibersicht
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Bild 3.3  Verdrahtungsubersicht

(1) Optional: HBC, Anschluss siehe Bild auf Seite 3-6

(2) Optional: externer Bremswiderstand, Anschluss siehe Bild auf
Seite 3-6. Wenn ein externer Bremswiderstand eingesetzt
wird, mlssen Sie die Briicke zwischen PA/+ und PBi entfer-
nen!
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4 Guia simplificada LXM05B

/A PELIGRO

Descarga eléctrica, incendio o explosion

* Los trabajos en y con este sistema de accionamiento, deben
realizarlos exclusivamente técnicos especialistas, que
ademas conozcan y entiendan el contenido de este manual.

¢ El fabricante de la instalacion es responsable del cumplimi-
ento de todas las normas vigentes referentes a la conexion a
tierra del sistema de accionamiento.

¢ Muchos componentes, incluida la tarjeta de circuito, trabajan
con tension de red. No tocarlos. No tocar las piezas despro-
tegidas ni los tornillos de los bornes cuando estén bajo ten-
sion.

¢ Instale todas las cubiertas y cierre las puertas de la carcasa
antes de conectar la tension.

¢ El motor genera tensién cuando se gira el eje. Asegure el eje
del motor contra accionamientos ajenos antes de realizar tra-
bajos en el sistema de accionamiento.

e Antes de los trabajos en el sistema de accionamiento:
— Dejar sin tensidn todas las conexiones.

— Identificar el interruptor con ,NO CONECTAR*" y protegerlo
contra nuevas conexiones.

— Esperar 6 minutos (descarga de los condensadores del
bus DC). jNo cortocircuitar el bus DC!

— Medir la tensidn en el bus DC y comprobar que es <45V.
(El LED del bus DC no es una indicacion clara de la falta
de tension en éste).

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.
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4.1 Resumen

http://www.telemecanique.com

La guia simplificada contiene solo informacion seleccionada.
Las instrucciones completas las encontrara en el CD suministrado o en

4.1 “Resumen” Pagina 4-1
4.2 “Pasos basicos” Péagina 4-2
4.3 “Instalaciéon mecanica“ Pagina 4-3
4.4 “Instalacion eléctrica® Pagina 4-4
4.5 “Compatibilidad electromagnética, CEM* Péagina 4-14
4.6 “Uso de la HMI montada“ Pagina 4-16
4.7 “"Ajustes iniciales" (FSU) por medio de HMI“ Péagina 4-18
4.8 “Movimiento manual” Péagina 4-18
4.9 “Duplicar ajustes de equipo existentes” Pagina 4-19
4.10 “Numeros de errores” Pagina 4-20
4.11 “Datos técnicos*” Péagina 4-26
4.12 “Vista general de cableado* Pagina 4-28
A ADVERTENCIA

Lesiones por movimientos inesperados

Los accionamientos pueden ejecutar movimientos inesperados a
causa de cableado erréneo, ajustes erréneos, datos erréoneos u
otros fallos.

Las averias (por la CEM, compatibilidad electromagnética) pue-
den provocar reacciones imprevistas en la instalacion.

Realice el cableado cuidadosamente conforme a las medidas

sobre CEM.

Desactive las entradas PWRR_A y PWRR_B (estado 0) para evi-

tar movimientos inesperados, antes de que conecte y confi-
gure el sistema de accionamiento.

No utilice ningun sistema de accionamiento con ajustes o
datos desconocidos

Realice una cuidadosa prueba de puesta en marcha.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

LXMO05B
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4.2 Pasos basicos

« 1 Recepcion del producto

— Abra el embalaje y compruebe posibles dafios de transporte en el equipo.

— Compruebe si las indicaciones en la placa de caracteristicas corresponden con las del albaran
de pedido.

¢ 2 Comprobacion de la tension de red

— Asegurese de que la tension de red corresponde con el rango de tensién permitido para
el equipo.

jLospasos1a4
deben reali-
zarse con el
eg,uiPo sin ten-
sion!

¢ 3 Montaje del producto

- Compruebe las distancias entre equipos, que deben mantenerse en el montaje
segun las condiciones de operacion.

— Fije el equipo segun las normas sobre CEM y demas recomendaciones indica-
das en este documento.

¢ 4 Instalacion eléctrica del producto

- Conecte la alimentacion de red, el motor y los posibles componentes exter-
nos (como resistencia de frenado, filtro de red).

— Conecte los cables de sefial, asi como la alimentacién del control.

¢ 5 Ajustes basicos

"Realizar los ajustes iniciales" (menu FSU).

¢ 6 Arranque

— Realice un movimiento manual para comprobar la funcién del acciona-
miento.
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4.3 Instalacion mecanica

Distancias de montaje, ventilacion

NN

d d

[

SN/ N

A PELIGRO

iDescarga eléctrica a causa de elementos extraios o deteri-
oro!

Los elementos extrafios conductores en el producto o los deterio-
ros fuertes pueden provocar derivacién de tensién.

* No utilice ningun producto deteriorado.

* Evite que caigan al producto elementos extrafios como viru-
tas, tornillos o trozos de alambre.

* No utilice ningun producto que contenga elementos extrafos.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

Al seleccionar la posicién del equipo en el armario de distribucién tenga

en cuenta las siguientes indicaciones:

Debe garantizarse una refrigeracion suficiente del equipo manteni-
endo las distancias de montaje minimas. Evitar acumulacion tér-
mica.

El equipo no debe montarse en la cercania de fuentes térmicas, ni
tampoco sobre materiales inflamables.

La corriente de aire caliente de otros equipos y componentes no
debe calentar adicionalmente el aire de refrigeracion del equipo.

Temperatura Distancia’ Medida sin lamina protectora 2) Medida con lamina protectora
0°C...+40°C d>50mm ninguna ninguna
(32 °F ... 104 °F) (d>1.97in.)

d<50mm ninguna d>10mm

(d<1.97in.) (d>0.39in.)
+40 °C ... 450 °C d>50mm ninguna Bajar la corriente nominal y la corriente
(104 °F ...122°F) (d>1.97in.) permanente

d <50 mm
(d<1.97in.)

Bajar la corriente nominal y la corriente  No es posible el trabajar
permanente

1) Distancia delante del equipo: 10 mm (0.39 in.), por encima: 50 mm (1.97 in.), por debajo: 200 mm (7.87 in.)
2) Recomendacioén: retirar la lamina protectora una vez concluida la instalacién
3) en un 2,2 % cada °C por encima de 40 °C (en un 1,22 % cada °F por encima de 104 °F)

Montaje del equipo

1

Las superficies pintadas actian como aislantes. Antes de
que fije el aparato en una placa de montaje pintada,
elimine la pintura en los puntos de montaje (pulido
metalico).

LXMO05B
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m Preste atencion a la disposicion de los componentes, véase tam-
bién 4.5 “Compatibilidad electromagnética, CEM“

» Monte el aparato verticalmente (+=10°). Esto es especialmente
necesario para la refrigeracion del aparato.
Fije la placa CEM que se suministra, en la parte inferior del aparato
o utilice elementos de apoyo alternativos (carriles de peine, abraza-
deras aislantes, carriles colectores).

Coloque la placa con las » Coloque la placa con las indicaciones de seguridad contenida en el
indicaciones de seguridad ambito que se suministra, segun las normas del pais, de forma
visible en el frontal del equipo.

Retire la lamina protectora

Retire la lamina protectora sélo después de haber terminado todos los traba-
jos de instalacion.

La lamina protectora debe retirarse cuando las circunstancias térmicas lo exi-
jan.

4.4 Instalacion eléctrica

A ADVERTENCIA

iPeligro de lesiones por pérdida del control de mando!

¢ Preste atencion a las normas de prevencion de accidentes.
(Para USA, véase también NEMA ICS1.1 y NEMA ICS7.1)

e El fabricante de la instalacion debe tener en cuenta las posibi-
lidades potenciales de fallo de las sefiales y de las funciones
criticas, para garantizar estados seguros durante y después
de los fallos. Ejemplos de esto son: desconexién de emergen-
cia, limites finales de carrera, caida de tension y rearranque.

¢ Al considerar las posibilidades de fallo se debe pensar tam-
bién en retardos inesperados y fallos de sefales o de funcio-
nes.

e Para las funciones peligrosas tienen que existir circuitos de
control redundantes apropiados.

e Compruebe la efectividad de las medidas.
Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-

ducir heridas graves o incluso la muerte.
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Disposicion de las conexiones de

potencia

D | D [rri|si2

T

[Pav+| PBi [PBe [PC-[uTilviT2|wiTg]

@ |D | D [r1]sie|Tas|

[Pas+| PBi [PBe [PC-[uTijviT2|wiTg]

&)

@ [RrL1|sL2

[Pas+| PBi [PBe [PC-{umijvm2jwird D |
@ [RL1|s/L2|TL3

[PAv+| PBi [PBe | PC/-{umtvirawimd D |

Conexiones Significado

PE Conexion de tierra

R/L1, S/L2/N Conexién de red, 1~

R/L1, S/L2, T/L3 Conexion de red, 3~

PA/+, PC/- Bus DC + tensién, bus DC - tensién

PBi, PBe Resistencia de frenado interna o externa
U/T1,v/T2, W/T3 Conexiones del motor

Esquema de conexiones Confeccion del cable del motor [mm)]
para el tipo del equipo (in.)

Medida A Medida B Medida C

@ Risigrslpas] pailpeelPcrJurifvmurd

LXMO5eD10F1 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
~_ LXMO5¢D10M2 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
8 LXMO5eD10M3X  (T2) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
= L XM05eD14N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO5eD17M3X  (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
LXMO05eD22N4 (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO05eD34N4 (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD42M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD57N4 (T5) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

Confeccionar el cable del motor

» (1) Quite el aislamiento del cable del motor en la longitud A, véase
tabla.

» (2) Retire hacia atras la malla de blindaje sobre el aislamiento del
cable. En el montaje, ésta tendra que apoyarse plana sobre la placa
CEM.

» (3) Acorte los cables: cables de motor (BK) a la longitud C, el con-
ductor de puesta a tierra mantiene la longitud A. (3a) Para motores
con freno de parada: instalaciones de freno a la longitud B. (3b) Sin
freno de parada: aislar las instalaciones de freno individualmente.

Utilice terminales de cable de horquilla o punteras para cables. El cable
tiene que llenar el casquillo correspondiente en toda la longitud.

LXMO05B
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4.4.1 Conexion de las fases del motor

A PELIGRO

Descarga eléctrica

En la conexién del motor se pueden producir altas tensiones ine-
speradas.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

El motor genera tensién cuando el eje gira. Asegure el eje del
motor contra accionamientos ajenos antes de realizar trabajos
en el sistema de accionamiento.

Tensiones alternas se pueden acoplar en el cable del motor
en cables no utilizados. Aisle los conductores no utilizados en
ambos extremos del cable del motor.

El fabricante de la instalacion es responsable del cumplimi-
ento de todas las normas vigentes referentes a la conexién a
tierra del sistema de accionamiento. Complemente la toma de
tierra a través del cable del motor por medio de una toma de
tierra adicional en la carcasa del motor.

Esquema de conexiones del cable del motor y del médulo de activacion Conexién  Significado Color

de freno de parada HBC

Cable del motor

LXMOQ5ee: U Fase del motor (BK_L1)
LXMO5ee: V Fase del motor (BK_L2)
LXMO5ee: W Fase del motor (BK_L3)

PE Conductor de (GN/YE)
puesta a tierra

HBC:32"  Freno + (WH)

HBC: 34"  Freno - (GR)

Conectar la resistencia de frenado ex-
terna 2):

» iRetirar el puente entre PA/+y
PBi! En caso contrario se puede
destruir durante el funcionamiento
la resistencia de frenado interna.

» Conectar la resistencia de frenado
externaa PA/+y PBe

1) Cuando se utiliza la opcién de freno de parada
2) Cuando se utiliza la opcion de resistencia de frenado externa; Dimensionado, véase manual de instrucciones del producto
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4.4.2 Conexion de red

A PELIGRO

Descarga eléctrica por toma de tierra insuficiente

Este sistema de accionamiento tiene una corriente de fuga ele-
vada > 3,5 mA.

e Utilice un cable de puesta a tierra de 10 mm2 como minimo
(AWG 6), o dos cables con la seccién del conductor para la ali-
mentacion de los bornes de potencia. Tenga en cuenta las
normas locales al realizar la toma de tierra.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

iEste producto puede causar una corriente continua en el
conductor de puesta a tierra!

Cuando se aplica un dispositivo de proteccion para corriente resi-
dual (interruptor diferencial, RCD), deben tenerse en cuenta las
condiciones marginales.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

A ADVERTENCIA

Proteccion insuficiente contra sobrecorrientes
e Utilice los fusibles externos prescritos en el capitulo "Datos
Técnicos".

* No conecte el producto a una red cuya capacidad de cortocir-
cuito sobrepase la corriente de cortocircuito maxima permitida
en el capitulo "Datos Técnicos".

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves, incluso la muerte, o daihos materiales.

LXMO05B
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Conectar la alimentacion de la
etapa de potencia

ATENCION

iDestruccion por tension de red erréneal!

A causa de una tensién de red errdnea se puede destruir el pro-
ducto.

¢ Antes de que usted conecte y configure el producto, asegu-
rese que éste, est permitido para la tension de red.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir dafhos materiales.

Conectar y utilizar los aparatos trifasicos exclusivamente de forma
trifasica.

En el caso de equipos con filtro de red externo, el cable de potencia
a partir de una longitud de 200 mm entre el filtro de red externo y el
equipo, debera blindarse y conectarse a tierra en ambos lados.

Tenga en cuenta los requisitos de UL y CEM.

La seccion del cable tiene que ser suficiente para, en caso de cor-
tocircuito, activar el fusible. Véase también pagina 4-26.

En el manual de instrucciones del producto encontrara informacion so-
bre la aplicacién del dispositivo de proteccién para corriente residual.

4-8
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4.4.3 ServicioenredIT

Una red IT se caracteriza por un conductor neutro aislado o conectado
a tierra a través de una alta impedancia. En los equipos con filtro de red
integrada se pueden desactivar los condensadores Y en caso necesa-
rio. Utilice un aparato de control de aislamiento con mediciéon perma-
nente, que sea compatible con cargas no lineales: Tipo XM200 de
Merlin Gerin o equivalente.

®

1=

®
<O B

Equipos con interruptor al lado de bornes de Equipos con puente (2)

potencia (1)
LXMO5e... D1eee D2eee D3eee D4ece

LXMOQ5e... D5eee

(1a): Condensadores Y del filtro interno activos (estan- (2a): Condensadores Y del filtro interno activos (estan-
dar) dar)

(1b): Condensadores Y del filtro interno desactivados (2b): Condensadores Y del filtro interno desactivados
(Red IT) (Red IT)

LXMO05B
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4.4.4 Resumen de conexiones de senal

Asegure que el cable, el cableado y las interfaces conectadas cumplen
con los requisitos en cuanto a MBTP.

CN1
122 2924 1 62 53455138 7] 5669
HHHHH N3
m o
CN 4
CN 5
i

CN1")  Profibus, pin 21-24
Entradas / salidas digitales, pin 31-39
CN2 Transmisor de motor (sensor Hiperface)
CN3 ") Alimentacion del control 24 V
CN4 PC, terminal remoto descentralizado (RJ45)
CN5 ESIM (A/B/I salida emulation),
PULSE/DIR entrada,
A/B/I senales de encoder, entrada
S1 Interruptor para resistencia de terminacién de

bus de campo

1) max. 0,75 mm? de seccion de cable, corriente max. de bornes 2A

4.4.5 Conexion del encoder del motor (CN2)

Conecte el encoder del motor a CN2.

» Utilice el cable ofrecido como accesorio, para evitar errores de

cableado.

44.6 Conexion alimentacién del control (24V a CN3)

jLa conexion de la alimentacion del control (+24VDC) es
L necesaria para todos los modos de funcionamiento!

A PELIGRO

PE.

iDescarga eléctrica por fuente de alimentacion erronea!

La tension de alimentacion +24VDC esta conectado con muchas
sefales tangible en el sistema de accionamiento.

e Utilice una fuente de alimentacion que cumpla con las exigen-
cias sobre MBTP (muy baja tensién de proteccion).

* Conecte la salida negativa de la fuente de alimentacion con

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

4-10
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A ATENCION

iDestruccion de componentes de la instalacion y pérdida del
control de mando!

Si se produce una interrupcidn en la conexion negativa de la ali-
mentacion del control, se pueden producir tensiones altas en las
conexiones de sefal.

* No interrumpa la conexién negativa entre la fuente de alimen-
tacion y la carga a través de un fusible o un interruptor.

e Compruebe la conexidn correcta antes de la conexion.

* No inserte nunca la alimentacién del control ni modifique su
cableado, mientras esté presente la tensidén de alimentacion.

El incumplimiento de estas precauciones puede conllevar le-
siones o dafos materiales.

Conexion alimentacion del control a CN3 (24V) Pin  Senal Significado E/S
41 ovbC Potencial de referencia para tensién E
[41]42]43]44 24V
42 ovbe Potencial de referencia para tensién S
24v |0V 1 24V
~ 104V = 43 +24VDC Alimentacion del control 24V E
il L 7 HBC 44 +24VDC Alimentacién del control 24V S

LXMO05B 4-11



4.4.7 Conexion de senales A/B, de pulsos / direccion o de simulacion de encoder

(ESIM) (CN5)

La conexion CN5 puede procesar alternativamente valores de consigna
como sefales de encoder A/B/l, o sehales de pulsos / direccién para el
modo de funcionamiento de engranaje electronico como senal de ent-
rada, o bien emitir sefales de simulacién de encoder (ESIM). Todas las
entradas estan disefiadas exclusivamente para sefales push-pull de

5V.

At

llustracion 4.1

Asignacion de cables y significado

Esquema de conexiones CN5

Pin Color" Senal A/B/I Significado A/B/l Seihal PULSO Significado Senal ESIM Significado
PULSO ESIM
1 blanco ENC_A Sefal del encoder PULSE Paso de motor ESIM_A Canal A
canal A "Pulso”
6 marron ENC_A Canal A, invertido PULSE Paso de motor ESIM_A Canal A, invertido
"Pulso*, invertido
2 verde ENC_B Senal del encoder DIR Sentido de giro  ESIM_B Canal B
canal B "Dir*
7 amarillo ENC_B Canal B, invertido DIR Sentido de giro ESIM_B Canal B, invertido
"Dir", invertido
3 gris ENC_I Canal pulso - ESIM_I Pulso indice
indice
8 rosa ENC_1 Canal pulso - ESTM_I Pulso indice,
indice, invertido invertido
4  rojo ACTIVE2_OUT Accionamiento ACTIVEZ2_OUT Accionamiento ACTIVE2_OUT Accionamiento
listo listo listo
9 azul POS_oV Potencial de refe- POS_0V Potencial de refe- POS_0V Potencial de refe-
rencia rencia rencia
5 Cable apantal- Cable apantal- Cable apantal-
lado lado lado
10 nc no asignado nc no asignado nc no asignado
1) Las indicaciones sobre el color se refieren al cable disponible como accesorio.
4-12 LXMO05B
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4.4.8 Conexion entradas / salidas (CN1)

[22]>2]24[3132]83|34[35|36[37|38]39

31 NO_FAULT_OUT Salida para deteccion de fallos S digital, 24V

32 ACTIVEL1_OUT 0: Motor sin corriente, 1: Motor con corriente, p. ej. sefial de control HBC, S digital, 24V
max. 400 mA

33 REF Conmutador de referencia E digital, 24V

34 LTMN Sefal de interruptor terminal negativa E digital, 24V

34 CAP2 registro rapido de posicién canal 2 E digital, 24V

35 LIMP Senfal de interruptor terminal positiva E digital, 24V

35 CAP1 registro rapido de posicién canal 1 E digital, 24V

36 HALT Funcion PARADA, interrupcion del desplazamiento / continuacion del des- E digital, 24V
plazamiento sin errores

37 PWRR_A Funcion de seguridad canal A E digital, 24V

38 PWRR_B Funcion de seguridad canal B E digital, 24V

39 24VDC cusagndo no se necesita ninguna funcion de seguridad, puentear pin 37, 38 S 24V
y

4.4.9 Asignacion minima de conexion de las entradas

Pin  Senal Descripcion E/S

36 HALT Funcion PARADA, interrupcion del desplazamiento / continuacion del des- E digital, 24V
plazamiento sin errores

37 PWRR_A Funcion de seguridad canal A, mas informaciones en el manual de E digital, 24V "
instrucciones del producto

38 PWRR_B Funcion de seguridad canal B, mas informaciones en el manual de E digital, 24V ")
instrucciones del producto

1) si la funcién de seguridad no se necesita , estas entradas deben conectarse con +24 V

LXMO05B 4-13




Conexidn funcion de seguridad

A ADVERTENCIA

Pérdida de la funcion de seguridad

En caso de utilizacion errénea, existe peligro por pérdida de la fun-
cion de seguridad.

¢ Tenga en cuenta los requisitos para la funcién de seguridad.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves o incluso la muerte.

Encontrara mas informaciones en el manual de instrucciones del pro-
ducto.

4.4.10 Conexion de PC o terminal remoto descentralizado (CN4)

Funcion del terminal remoto

Conexion de PC

El terminal remoto descentralizado con pantalla LCD y teclado esta dis-

ponible como accesorio. Por medio del cable RJ-45 suministrado se pu-
ede conectar directamente a CN4.

Para el PC (software de puesta en marcha) se necesita un conversor de

RS485 a RS232. Este se ofrece como accesorio incluido el cable.

CN4

[Seos
T

At

YW%Aﬁ mor
A K ’
| ||||] )
AT
8 1
RS 485
VW3A8106 |
RS 232

4.5 Compatibilidad electromagnética, CEM

A ADVERTENCIA

En un entorno residencial, este producto puede causar interferen-
cias de alta frecuencia, que pueden hacer necesarias medidas an-
tiparasitarias.

Encontrara mas informaciones en el manual de instrucciones del pro-
ducto.

4-14

LXMO05B

0198441113306, V1.06, 04.2006



0198441113306, V1.06, 04.2006

Toma de tierra
a punto neutro

| Pantallaen
= placa de montaje

Toma de tierra
de sistema

Bancada
de maquina

Motor
(poner a tierra en
bancada de maquina)

Armario de conexiones

Punto neutro
a tierra

|
|
: Resistencia
: de frenado
|

Cable del motor

LL

®
2

Bus de campo Posicion

BN

LXMO05B
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4.6

Uso de la HMI montada

A ADVERTENCIA

Lesiones y dainos en la instalacion por movimientos inespe-

rados

En el primer servicio del accionamiento, existe un elevado riesgo
de movimientos inesperados a causa de posibles fallos de ca-
bleado o parametros inadecuados.

e Sies posible, realice el primer movimiento de ensayo sin car-
gas acopladas.

e Asegure, que es accesible un pulsador de PARADA DE
EMERGENCIA en funcién.

¢ Cuente también con movimientos en la direccién errénea o
una oscilacion del accionamiento.

e Cercidrese de que la instalacion esta libre y dispuesta para el
movimiento, antes de que inicie la funcion.

Si no se tienen en cuenta estas precauciones, se pueden pro-
ducir heridas graves, incluso la muerte, o daihios materiales.

0

LED rojo se ilumina: Existe tension en el bus DC
Indicacion de estado

LEDs para bus de campo

Abandonar un menu o parametro

Retorno del valor mostrado del ultimo valor salvado

Seleccionar un menu o parametro

Grabacion del valor mostrado en EEPROM

Cambio al menu o parametro anterior

Aumento del valor mostrado

Cambio al menu o pardmetro siguiente

Reduccién del valor mostrado

4-16
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4.6.1

Estructura del menu HMI

Conexidn (dar tension):

- Primeros ajustes
no realizado

Salvar

- Primeros ajustes
realizado

®

—1F5u- |

@@

—— a9 ]

)

S

<————| Primeros ajustes [u

S

Iﬁt -1 | Ajustes del equipo

®

5o .

{agrc-|

-

o® @@

® [ Configuracion del equipo
®® &
@ E | Autoajuste

Il [ |

Menu

| Movimiento manual

] Comunicacion

| Indicacion de falla

| Informacién / identificacion

@ |

| Informacién de estado

llustracién 4.2

Estructura del menu HMI

HMI, ejemplo para ajuste de parametros

Parametro

Valor o contenido

La imagen de la izquierda muestra un

ejemplo para la seleccion de un parame-

(Siguiente parametro)

1 Parpadeo
(Almacenamiento)

[ 848 &

tro (segundo nivel), y de la introduccién o

seleccién de un valor de parametro (ter-

cer nivel).

Cuando usted pulse ENT, se valida el
valor seleccionado. La aceptacion se
valida por medio de un Unico parpadeo
de la indicacion. El valor modificado se

salva de inmediato en EEPROM.

LXMO05B
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4.7

"Ajustes iniciales" (FSU) por medio de HMI

FSu-

@%
3

Restablecer el ajuste de fabrica a

4.8

través de HMI

Cuando los ajustes del aparato no se duplican, usted tendra que reali-
zar los "ajustes iniciales" al establecer por primera vez la alimentacién
del control, por medio de HMI o por medio del software de puesta en
marcha. Esto debe realizarse también después de restablecer los ajus-
tes de fabrica. Para los "ajustes iniciales" a través del HMI, usted tendra
que realizar los siguientes pasos y seleccionarlos correspondiendo con
su aplicacion.

» Por medio de los parametros 10posInterfac ( of) ) determine la
ocupacion para la interface RS422.

» Ajuste de la direccién del bus de campo del aparato PbdP

seleccionar direccion inequivoca del bus de campo del aparato (1-126)

» Salvar ajustes.

SAVE Salvar los ajustes en el equipo

< El equipo salva todos los valores configurados en EEPROM y mue-
stra en el HMI nrd4 el estado , rdY 0 o 5.

» Desconectar y conectar de nuevo la alimentacion del control.

Para restablecer los ajustes de fabrica, proceda del siguiente modo:

» Ajuste en el HMI drL y después FL5 y confirme la seleccién con
YES.

Los nuevos ajustes seran efectivos sélo después de desconectar y
conectar de nuevo el equipo.

Movimiento manual

Para una puesta en servicio sencilla, el motor no debe
estar montado en la instalacion. Si el motor esta montado
en la instalacion, deberdn comprobarse todos los
pardmetros de limitacion, antes del primer movimiento del
motor y deberd haber acceso a un pulsador de PARADA
DE EMERGENCIA, véase manual de instrucciones del
producto.

Cuando la relacién de inercia de Jext/Jmotor es > 10 (carga externa re-
specto al motor), el ajuste basico de los parametros del regulador puede
provocar un sistema inestable.

4-18
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» Inicie el modo de funcionamiento de movimiento manual. (HMI:
Jol- / 5krk)

< Indicaciéon HMI: JG
Jol —-@ Skrt @4_41,5 | . o o . y
@ » Inicie un movimiento con direccién de giro positiva (1)

0 ® (HMI: "flecha hacia arriba")
<1 El motor gira en direccién de giro positiva. Indicaciéon HMI: J&-
» Inicie un movimiento con direccion de giro negativa (2)
(HMI: "flecha hacia abajo")
@ @ < El motor gira en direccion de giro negativa. Indicacion HMI: - JG
@’f@ ® ® @,+® Pulsando simultdneamente la tecla ENT se puede cambiar de despla-
Répidoy y lento y 4 Rapido ,5miento lento a rapido.

Cuando el motor no gira: * ¢Esta el equipo en el estado rd4? Encontrara mas informaciones
en el manual de instrucciones del producto.

e ;Esta conectada la alimentacién del control?
e ;Esta conectada la alimentacién de la etapa de potencia?

e ;Se han realizado los "ajustes iniciales" o se importaron ajustes del
equipo? ¢, Se ha desconectado y conectado nuevamente la alimen-
tacion del control?

» Esta cableada correctamente la funcion de seguridad? ;Se ha
activado la funcion de seguridad?

* ;Se cablearon correctamente los finales de carrera en el modo de
control de bus de campo?

4.9 Duplicar ajustes de equipo existentes

Aplicacion y ventaja ¢ Varios equipos deben recibir los mismos ajustes, p. ej. al sustituir
equipos.

* No es necesario realizar los "Ajustes iniciales"a través de HMI.
Condiciones Tipo de equipo, tipo de motor y firmware del equipo tienen que ser idén-
ticos. La herramienta es el software de puesta en marcha basada en

Windows PowerSuite. En el equipo tiene que estar conectada la alimen-
tacién del control.

Exportar ajustes del equipo  El software de puesta en marcha instalado en un PC puede establecer
los ajustes de un equipo como configuracion.

» Cargue a través de " Accidon - Transmitir" la configuracion del
equipo al software de puesta en marcha.

» Marque la configuracién y seleccione el punto de menu "Archivo -
Exportar".
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Importar ajustes del equipo  Usted puede ejecutar de nuevo una configuracion grabada en otro

equipo del mismo tipo. Tenga en cuenta que aqui se copia al mismo
tiempo la direccion del bus de campo.

» En el software de puesta en marcha, seleccione el punto de menu
“Importar archivo " y cargue la configuracion deseada.

» Marque su configuracion y seleccione el punto de menu "Configurar
accion".

4.10 Numeros de errores

Los errores se muestran en la pantalla del HMI (sin "E")

Numero de error  Error en la zona de

E 1xxx Error general

E 2xxx Error de sobrecorriente

E 3xxx Error de tension

E 4xxx Error de temperatura

E 5xxx Error de hardware

E 6xxx Error de software

E 7xxx Error de interface, error de cableado

E Axxx Error de accionamiento, error de movimiento
E Bxxx Error de comunicacion, error de Profibus

Encontrara informaciones detalladas sobre la clase de errores y bit de
errores en al manual de instrucciones del producto. Clase de param. =
parametrizable

Numero de Clase Bit Significado

error

E 1100 0 0 El parametro esta fuera del rango de valores admitido

E 1101 0 0 El parametro no existe

E 1102 0 0 El parametro no existe

E 1103 0 0 Escritura del parametro no autorizada (Sélo lectura)

E 1104 0 0 Acceso de escritura denegado (sin derechos de acceso)

E 1106 0 0 Orden no autorizada con la etapa de potencia activa

E 1107 0 0 Acceso bloqueado por otra interface

E 1108 0 0 Parametro ilegible (Bloque transfiriendo en progreso)

E 1109 1 0 Los datos que se grabaron después de una caida de tension no son validos
E 110A 0 0 Error del sistema: sin cargador de arranque disponible

E 110B 30 Error de inicializacion (en la direccién de registro Modbus indicada)
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Numero de Clase Bit Significado

error

E 110D 1 La configuracion basica del control es necesaria tras el ajuste de fabrica.

E 1300 3 4 Power Removal activado (PWRR_A, PWRR_B)

E 1301 4 24 PWRR_A y PWRR_B nivel diferente

E 1310 3 9 Frecuencia de la sefal de referencia demasiado alta

E 1603 0 0 Memoria de registro ocupada por otra funcion

E 1606 0 0 Registro aun esta activo

E 1607 0 0 Grabacion: ningun Trigger definido

E 1608 0 0 Grabacion: opcion de Trigger no permitida

E 1609 0 0 Grabacion: ningun canal definido

E 160A 0 0 Grabacion: no hay datos disponibles

E 160B 0 0 El parametro no puede grabarse

E 160C 1 0 Auto-Tuning: momento de inercia fuera del rango admitido

E 160D 1 0 Auto-Tuning: el valor del parametro 'AT_n_tolerance' posiblemente sea demasiado
pequefio para el sistema mecanico identificado

E 160E 1 0 Auto-Tuning: no se ha podido iniciar desplazamiento de prueba

E 160F 1 0 Auto-Tuning: no puede activarse la etapa de potencia

E 1610 1 0 Auto-Tuning: procesamiento interrumpido

E 1611 1 0 Error del sistema: permiso de escritura interno Auto-Tuning

E 1612 1 0 Error del sistema: permiso de lectura interno Auto-Tuning

E 1613 1 0 Auto-Tuning: se ha sobrepasado el rango de posicionamiento maximo admitido

E 1614 0 0 Auto-Tuning: ya activo

E 1615 0 0 Auto-Tuning: este parametro no puede modificarse mientras Auto-Tuning esté activo

E 1616 1 0 Auto-Tuning: friccién estatica para el nivel de escaldn de velocidad seleccionada
'AT_n_ref' demasiado grande

E 1617 0 Auto-Tuning: par de carga o de rozamiento demasiado grande

E 1618 1 Auto-Tuning: ha fallado la optimizacion

E 1619 0 Auto-Tuning: nivel de escalén de velocidad 'AT_n_ref' es demasiado pequefio en
comparacion con 'AT_n_tolerance'

E 1620 1 0 Auto-Tuning: par de carga demasiado grande

E 1A00 0 0 Error del sistema: desbordamiento de la memoria FIFO

E 1A01 3 19 El motor se ha cambiado

E 1A02 3 19 El motor se ha cambiado

E 1B00 4 31 Error del sistema: parametros erréneos para motor o etapa de potencia

E 1BO1 3 30 Parametro de usuario, méax. velocidad demasiado grande

E 1B02 3 30 Parametro de usuario para corriente max., corr. de retencion o corr. de parada rapida

demasiado grande

LXMO05B
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Numero de Clase Bit Significado

error

E 1B03 4 30 El codificador no es compatible con el sistema operativo actual

E 1B04 3 30 La resolucién ESIM es demasiado alta, respecto a n_max seleccionada
E 2300 3 18 Sobrecorriente en etapa de potencia

E 2301 3 18 Sobrecorriente resistencia de frenado

E 3100 par. 16 Error de pérdida fase en la alimentacion de red

E 3200 3 15 Sobretension en el bus DC

E 3201 3 14 Subtension en el bus DC (umbral de desconexion)

E 3202 2 14 Subtension en el bus DC (umbral de parada rapida)

E 3203 4 19 Tension de alimentacion en el encoder del motor

E 3206 0 11 Subtension en el bus DC, fase de red ausente (Advertencia)

E 4100 3 21 Sobretemperatura en etapa de potencia

E 4101 0 1 Advertencia, sobretemperatura en etapa de potencia

E 4102 0 4 Advertencia, sobrecarga (It) en etapa de potencia

E 4200 3 21 sobretemperatura en equipo

E 4300 3 21 sobretemperatura en motor

E 4301 0 2 Advertencia, sobretemperatura en motor

E 4302 0 5 Advertencia, sobrecarga (I2t) en motor

E 4402 0 6 Advertencia, sobrecarga (I2t) en resistencia de frenado

E 5200 4 19 Fallo de comunicacion con el encoder del motor

E 5201 4 19 Error en comunicacion con el encoder del motor

E 5202 4 19 El encoder del motor no es compatible

E 5203 4 19 Fallo de comunicacion con el encoder del motor

E 5204 3 19 Se ha perdido la comunicacion con el encoder del motor

E 5205 4 19 El motor conectado (familia del motor) no es compatible

E 5430 4 29 Error del sistema: error de lectura EEPROM

E 5431 3 29 Error del sistema: error de escritura EEPROM

E 5435 4 29 Error del sistema: EEPROM no formateado

E 5437 4 29 Error del sistema: error en suma de comprobacion datos de fabricante EEPROM
E 5438 3 29 Error del sistema: error en suma de comprobacion parametros de usuario EEPROM
E 5439 3 29 Error del sistema: error en suma de comprobacion parametros CAN EEPROM
E 543A 4 29 Error del sistema: informacién de hardware EEPROM no valida

E 543B 4 29 Error del sistema: datos de fabricante EEPROM no validos

E 543C 3 29 Error del sistema: datos CAN EEPROM no validos

E 543D 3 29 Error del sistema: parametro de usuario EEPROM no valido
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Numero de Clase Bit Significado

error
E 543E 3 29 Error del sistema: error en suma de comprobacion parametros Nolnit EEPROM
E 543F 3 29 Error del sistema: error en suma de comprobacion parametros motor EEPROM
E 5600 3 17 Error de fase en conexion del motor

E 5601 4 19 Interrupcidn o sefales del encoder defectuosas

E 5602 4 19 Interrupcién o sefales del encoder defectuosas

E 5603 4 17 Error de conmutacion

E 6107 0 0 Parametro fuera del rango de valores (error en el calculo)

E 6108 0 0 Funcién no disponible

E 6109 0 0 Error del sistema: rango interno excedido

E 610A 2 0 Error del sistema: el valor de calculo no se puede representar como valor de 32 bits
E 610D 0 0 Error en el parametro de seleccién

E 610E 4 28 Error del sistema: 24V DC no alcanza el umbral PowerDown

E 610F 4 30 Error del sistema: base de tiempos interna defectuosa (Timer0)

E 7120 4 19 Datos del motor no validos

E 7121 2 19 Error del sistema: error en comunicacion con el encoder del motor

E 7122 4 30 Datos del motor inadmisibles

E 7123 4 30 Corriente de offset motor fuera del rango admitido

E 7124 4 19 Error del sistema: encoder del motor defectuoso

E 7126 0 19 Todavia no se ha recibido ninguna respuesta

E 7200 4 30 Error del sistema: calibracion del transformador analdgico/digital

E 7201 4 30 Error del sistema: inicializacién del encoder del motor (evaluacion del cuadrante)
E 7327 4 19 Error del sistema: sensor de posiciéon no esta preparado

E 7328 4 19 El encoder del motor indica: registro de la posicién erréneo

E 7329 0 8 El encoder del motor indica: advertencia

E 7330 4 19 Error del sistema: encoder del motor (Hiperface)

E 7331 4 30 Error del sistema: inicializacién del encoder del motor

E 7333 4 30 Error del sistema: diferencias en la calibracion del transformador analdgico/digital
E 7334 0 Error del sistema: offset del transformador analdgico/digital demasiado grande

E 7335 0 Comunicacion con el encoder del motor ocupada

E 7336 3 Compensacion del offset, Sincos demasiado grande

E 7337 1 No se pudo concluir con éxito la escritura del Offset

E 7338 0 13 Ninguna posicion absoluta vélida del motor

E 7400 0 31 Error del sistema: interrupcion ilegal (XINT2)

E 7500 0 9 RS485/Modbus: error de overrun
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Numero de Clase Bit Significado

error

E 7501 0 9 RS485/Modbus: error de framing

E 7502 0 9 RS485/Modbus: error de paridad

E 7503 0 9 RS485/Modbus: error de recepcion

E 7601 4 19 Error de sistema Tipo de codificador no compatible

E A060 2 10 Error de célculo en engranaje electronico

E A061 2 10 Modificacién de variable de referencia excesiva en engranaje electrénico

E A300 0 0 Rampa de par con corriente HALT activa

E A301 0 0 Accionamiento en estado 'QuickStopActive'

E A302 1 1 Interrupcién por LIMP

E A303 1 1 Interrupcién por LIMN

E A304 1 1 Interrupcién por REF

E A305 0 0 No es posible la activacion de la etapa de potencia, en el estado operativo actual de
la maquina

E A306 1 3 Interrupcién del usuario por parada de Software

E A307 0 0 Interrupcién por parada de software interna

E A308 0 0 Accionamiento en estado 'Fault'

E A309 0 0 Accionamiento no esta en estado '‘OperationEnable’

E A310 0 0 Etapa de potencia no activa

E A312 0 0 Generacion de perfil interrumpida

E A313 0 0 Desbordamiento de posicion (pos_over=1), debido a ello el punto de referencia ya no
esta definido (ref_ok=0)

E A314 0 0 No hay posicion de referencia

E A315 0 0 Referenciado activa

E A316 0 0 Desbordamiento en el célculo de aceleracion

E A317 0 0 El accionamiento no esté detenido

E A318 0 0 Modo de funcionamiento activo (x_end = 0)

E A319 1 2 Tuning (Auto / Manual): rango de distancia excedido

E A31A 0 0 Tuning (Auto / Manual): ajuste de amplitud/offset demasiado elevado

E A31B 0 0 HALT (PARADA) solicitada

E A31C 0 0 Ajuste de posicién inadmisible en el final de carrera de software

E A31D 0 0 Rango de velocidad excedido (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Interrupcién por final de carrera de software pos.

E A31F 1 2 Interrupcién por final de carrera de software neg.

E A320 par. 22 Error de seguimiento de posicion

E A321 0 0 RS422 interface de posicién no definida como sefial de entrada
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Numero de Clase Bit Significado

error

E A322 0 0 Error en el calculo de rampa

E A324 1 10 Error en la referenciado (mas info = numero de error detallado)

E A325 1 10 Final de carrera no esta activado

E A326 1 10 SensorREF no encontrado entre LIMP y LIMN

E A327 1 10 Movimiento de referencia sobre REF sin inversién de direccién de giro, final de car-
rera LIM no admitido

E A328 1 10 Movimiento de referencia sobre REF sin inversién de direccion de giro, rebasamiento
de LIM o REF no admitido

E A329 1 10 Hay mas de una sefal LIMP/LIMN/REF activa

E A32A 1 10 Senal de supervision ext. LIMP con sentido de giro neg.

E A32B 1 10 Senal de supervision ext. LIMN con sentido de giro pos.

E A32C 1 10 Error en REF (sefal de interruptor activada brevemente o interruptor sobrepasado)

E A32D 1 10 Error en LIMP (sefial de interruptor activada brevemente o interruptor sobrepasado)

E A32E 1 10 Error en LIMN (sefial de interruptor activada brevemente o interruptor sobrepasado)

E A32F 1 10 No se ha encontrado el pulso indice

E A330 0 0 No es segura la reproduccion del desplaz. del pulso indice, estd demasiado cerca
del limite del final de carrera

E A331 3 0 No se ha seleccionado el modo operacion en el arranque, con modo de control local

E A332 1 10 Error en movimiento manual (mas info = nimero de error detallado)

E A334 2 0 Tiempo limite en el control de la ventana de detencion

E A335 1 10 Procesamiento sélo permitido en modo de bus de campo

E A337 0 10 No es posible continuar con el modo de funcionamiento

E A338 0 0 Modo de funcionamiento no disponible

E B100 0 9 RS485/Modbus: servicio desconocido

E B200 0 9 RS485/Modbus: error de protocolo

E B201 2 6 RS485/Modbus: error Nodeguard

E B202 0 9 RS485/Modbus: advertencia Nodeguard

E B203 0 9 RS485/Modbus: numero erréneo de objetos de supervision

E B204 0 9 RS485/Modbus: servicio demasiado largo

E B300 4 12 Profibus: inicializacién fallida

E B301 4 12 Profibus: inicializacion fallida

E B302 0 12 Profibus: acceso de escritura denegado (identificacion de pedido errénea)

E B303 1 12 Profibus: procesamiento defectuoso del canal de datos de proceso

E B304 1 12 Profibus: procesamiento defectuoso del canal de datos de proceso

E B305 1 12 Profibus: el parametro no se puede mapear en el telegrama de datos de salida
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Numero de Clase Bit Significado

error

E B306 1 12 Profibus: procesamiento defectuoso del canal de datos de proceso
E B307 1 12 Profibus: procesamiento defectuoso del canal de datos de proceso
E B309 0 12 Profibus: el subindice no es igual a cero

E B30A 1 0 Profibus: el parametro no existe

E B30B 2 12 Profibus: watchdog

E B30C 2 12 Profibus: parada del motor a través de comando "Clear" del maestro
E B30D 0 12 Profibus: el parametro no se puede mapear

E B30E 4 12 Profibus: inicializacién fallida

4.11 Datos técnicos

LXMO5e... D10F1 D17F1 D28F1 Di1OM2 D17M2 D28M2
Tension nominal V] 115(1~) 115(1~) 115(1~) 230(1~) 230(1~) 230 (1~)
Consumo de corriente a tension ~ [A;ns] 7.3 11 21,6 7 11 20
nominal
Potencia nominal (entrega de kW] 0,4 0,65 0,85 0,75 1,2 2,5
potencia del equipo)
Corriente de cortocircuito max. [kA] 1 1 1 1 1 1
permitida de la red
Pérdida de potencia 1) W] 43 76 150 48 74 142
Corriente de salida permanente a [A,s] 4 8 15 4 8 15
4kHz [Apk] 5,66 11,31 21,21 5,66 11,31 21,21
Pico de corriente de salida a 4kHz [A;ng] 7 12 20 7 12 20
[Apkl 9,90 16,97 28,28 9,90 16,97 28,28
Corriente de salida permanente a [A,s] 3,2 7 13 3,2 7 13
8kHz [Apk] 4,53 9,90 18,38 4,53 9,90 18,38
Pico de corriente de salida a 8kHz [A,ys] 6 11 20 6 11 20
[Apk] 8,49 15,56 28,28 8,49 15,56 28,28
Fusible a conectar previamente [A] 10 15/16 25 10 15/16 25
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LXMO5e... D10M3X D17M3X D42M3X D14N4  D22N4 D34N4  D57N4

Tensién nominal [VI 230(3~) 230(3~) 230(3~) 400(3~) 400 (3~) 400 (3~) 400 (3~)

Consumo de corriente a tension  [Ays] 4.5 7,75 16,5 4 6 9,2 16,8

nominal

Potencia nominal (entrega de [kW] 0,75 1,4 3,2 1,4 2,0 3,0 6,0

potencia del equipo)

Corriente de cortocircuito max. [kA] 5 5 5 5 5 5 22

permitida de la red

Pérdida de potencia ) W] 43 68 132 65 90 147 240

Corriente de salida permanente a [A,s] 4 8 17 6 9 15 25

4 khz [Apk] 5,66 11,31 24,04 8,49 12,73 21,21 35,36

Pico de corriente de salida a 4 kHz [A;s] 7 12 30 10 16 24 40
[Apk] 9,90 16,97 42,43 14,14 22,63 33,94 56,57

Corriente de salida permanente a [A;s] 3,2 7 15 5 7 11 20

8 kHz [Ap] 4,53 9,90 21,21 7,07 9,90 15,56 28,28

Pico de corriente de salida a 8 kHz [A;s] 6 11 30 7.5 14 18 30
[Apk]l 8,49 15,56 42,43 10,61 19,80 25,46 42,43

Fusible a conectar previamente 2) [A] 10 10 25 10 15/16 15/16 25

1) Condicidn: resistencia de frenado interna inactiva; valor a corriente nominal, tensiéon nominal y potencia nominal
2) Fusibles: Fusibles a usar de clase CC o J por ejemplo UL 248-4, como alternativa se puede usar magnetotérmicos con curvas
tipo B o C. 15/16A Especification : magnetotérmicos disponibles de 16 A de corriente nominal, fusibles UL de 15 A.

Encontrara mas informaciones en el manual de instrucciones del pro-
ducto.
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4.12 Vista general de cableado

CN2 CN1

NO_FAULT_OUT

U
VT2
W/T3 LIMN/CAP2 O

PBi
PA/+ 24VDC O

PBe
pPC/-

CN4 E— .
IRS485 .71
. r-PC
.~ RS232!
CN5 pets | PuLSEDIR
A N E———
" " A/B/I
@ -y ————*2-@
NL ESIM

llustracion 4.3  Vista general de cableado

(1) Opcional: HBC, conexion véase imagen en la pagina 4-6

(2) Opcional: resistencia de frenado externa, conexion véase
imagen en la pagina 4-6. jCuando se instala una resistencia
de frenado externa, se debera retirar el puente entre PA/+ y
PBi!
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5 Guida semplificata LXMO05B

A PERICOLO

Scossa elettrica, incendio o esplosione

Il mancato rispetto di questa precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte.

Le operazioni su e con questo sistema di azionamento devono
essere eseguite esclusivamente da personale specializzato
che abbia letto il presente manuale e ne abbia compreso il
contenuto.

Il costruttore dell'impianto deve rispettare tutte le norme
vigenti riguardanti il collegamento a massa del sistema di azio-
namento.

Molti componenti, ivi compreso il circuito stampato, sono colle-
gati alla tensione di rete. Non devono essere toccati. Non
toccare i componenti non protetti o le viti dei morsetti senza
prima aver disinserito la tensione.

Installare tutte le coperture e chiudere le porte dell'alloggia-
mento prima di applicare la tensione.

I motore genera corrente quando I'albero viene ruotato. Pro-
teggere l'albero motore da azionamenti esterni prima di effet-
tuare operazioni sul sistema di azionamento.

Prima di eseguire delle operazioni sul sistema di azionamento:
— Togliere tensione a tutti i collegamenti.

— Contrassegnare gli interruttori con "NON INSERIRE" e
assicurarli contro una riaccensione.

— Attendere 6 minuti (per consentire ai condensatori del bus
DC di scaricarsi). Non cortocircuitare il bus DC!

— Misurare la tensione del bus DC e verificare che risulti
<45V (il LED del bus DC non costituisce un'indicazione affi-
dabile dell'assenza di tensione).
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5.1 Panoramica generale

La Guida semplificata contiene soltanto le informazioni principali.

Il manuale completo &€ contenuto nel CD in dotazione o puo essere scaricato dal sito

http://www.telemecanique.com

5.1 “Panoramica generale” pag. 5-1
5.2 “Operazioni* pag. 5-2
5.3 “Installazione meccanica“ pag. 5-3
5.4 “Installazione elettrica“ pag. 5-4
5.5 “Compatibilita elettromagnetica, CEM* pag. 5-15
5.6 “Comando con HMI* pag. 5-16
5.7 “"Prime regolazioni " (FSU) tramite HMI“ pag. 5-18
5.8 “Spostamento manuale® pag. 5-18
5.9 “Esecuzione di una copia delle impostazioni dell'apparecchio® pag. 5-19
5.10 “Codici di anomalia“ pag. 5-20
5.11 “Dati tecnici” pag. 5-26
5.12 “Panoramica generale del cablaggio® pag. 5-28
A AVVERTENZA

il sistema.

gravi o la morte

Lesioni dovute a movimenti inaspettati

* Prima di inserire e configurare il sistema di azionamento,
disattivare gli ingressi PWRR_A e PWRR_B (stato 0) per evitare
movimenti inaspettati.

¢ Non attivare mai un sistema di azionamento senza conos-
cerne le impostazioni e i dati.

Gli azionamenti possono eseguire movimenti inaspettati a causa di
errori di cablaggio o di impostazione, dati errati o altri errori.

Eventuali interferenze (CEM) possono provocare reazioni impre-
viste dell'impianto.

* Realizzare il cablaggio rispettando scrupolosamente le misure
precauzionali in materia di compatibilita elettromagnetica.

e Eseguire un controllo scrupoloso prima di mettere in funzione

Il mancato rispetto di queste precauzioni puo6 provocare ferite

LXMO05B
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5.2 Operazioni

¢ 1 Presa in consegna del prodotto

— Aprire l'imballo e controllare che l'apparecchio non abbia subito danni durante il trasporto.
— Controllare che i dati riportati sulla targhetta corrispondano a quelli indicati sull'ordine.

¢ 2 Controllo della tensione di rete

— Assicurarsi che la tensione di rete corrisponda all'intervallo di tensione ammesso
dell'apparecchio.

Le operazioni da
1 a4 devono
essere eseguite
in assenza di
tensione!

¢ 3 Montaggio del prodotto

— \Verificare le distanze di montaggio da osservare in base alle condizioni di
impiego locali.

— Fissare l'apparecchio secondo le prescrizioni CEM e le altre raccomandazioni
contenute nel presente documento.

¢ 4 Installazione elettrica del prodotto

— Collegare l'alimentazione di rete, il motore ed altri eventuali componenti
esterni (ad es. resistenza di frenatura, filtro di rete).

— Collegare i cavi di segnale e I'alimentazione ausiliaria.

¢ 5 Regolazioni fondamentali

— Eseguire le "prime regolazioni" (menu FSU).

¢ 6 Avvio

— Eseguire uno spostamento manuale per verificare il funzionamento
dell'azionamento.
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5.3 Installazione meccanica

Distanze di montaggio, ventilazione

NN

d d

e

SN/ N

A PERICOLO

Pericolo di scossa elettrica a causa di corpi estranei o danni!

La presenza di corpi estranei che conducono corrente all'interno
del prodotto o un grave danneggiamento di quest'ultimo possono
provocare deviazioni della tensione.

* Non utilizzare prodotti danneggiati.

* Impedire che corpi estranei, quali trucioli, viti o pezzi di filo
metallico, possano penetrare all'interno del prodotto.

* Non utilizzare prodotti che contengono corpi estranei al loro
interno.

Il mancato rispetto di questa precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte.

Per la scelta della posizione dell'apparecchio all'interno dell'armadio

elettrico osservare le seguenti avvertenze:

Rispettare le distanze minime di montaggio per garantire un adegu-
ato raffreddamento dell'apparecchio. Evitare accumuli termici.

Non & consentito montare l'apparecchio in prossimita di fonti di
calore e sopra materiali inflammabili.

Il flusso d'aria calda emesso da altri apparecchi e componenti non
deve provocare un ulteriore riscaldamento dell'aria di raffredda-
mento dell'apparecchio.

Temperatura Distanza! Provvedimenti in assenza della pelli-  Provvedimenti in presenza della pelli-
cola protettiva 2) cola protettiva
0°C ... +40°C d>50mm Nessuno Nessuno
(32 °F ... 104°F) (d>1.97in.)
d<50mm  Nessuno d>10mm
(d<1.97in.) (d>0.39in.)
+40 °C ... 450 °C d>50mm Nessuno Ridurre la corrente nominale e la corrente

(104 °F ...122°F) (d>1.97in.)

permanente %)

d <50 mm
(d<1.97in.)

Ridurre la corrente nominale e la corrente  Funzionamento impossibile
permanente %)

1) Distanza sul lato anteriore dell'apparecchio: 10 mm (0.39in.), sul lato superiore: 50 mm (1.97 in.), sul lato inferiore: 200 mm (7.87

in.)

2) Raccomandazione: rimuovere la pellicola protettiva al termine dei lavori di installazione.
3) Ridurre del 2,2 % per ogni °C oltre i 40 °C (dell'1.22 % per ogni °F oltre i 104 °F)

LXMO05B
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Montaggio dell'apparecchio

® Lo strato di vernice eventualmente applicato sulle superfici
esercita un‘azione isolante. Prima di fissare I'apparecchio
1 su una piastra di montaggio verniciata, rimuovere la
vernice in corrispondenza dei punti di montaggio mettendo
a nudo un'area consistente della superficie metallica.

m Rispettare anche la disposizione dei componenti prescritta; vedere
anche 5.5 “Compatibilita elettromagnetica, CEM*

» Montare I'apparecchio in posizione verticale (+10°). Tale precauzi-
one & necessaria soprattutto per garantire il raffreddamento
dell'apparecchio. Fissare la piastra CEM in dotazione sul lato inferi-
ore dell'apparecchio oppure utilizzare altri elementi di appoggio
(pettini di collegamento, rondelle schermanti, sbarre collettrici).

Applicazione della targhetta di  » Applicare la targhetta di istruzioni relative alla sicurezza compresa
istruzioni relative alla sicurezza nel volume di fornitura in posizione ben visibile sul lato anteriore
dell'apparecchio, rispettando quanto prescritto in merito dalla legis-
lazione del Paese d'installazione.

Rimuovere la pellicola protettiva soltanto al termine di tutti i lavori di installazi-
one.
La pellicola protettiva deve essere rimossa se richiesto dalle condizioni termi-
che.

5.4 Installazione elettrica

A AVVERTENZA

Pericolo di lesioni in caso di perdita di controllo!

* Rispettare le norme antinfortunistiche (per gli USA vedere
anche le norme NEMA ICS1.1 e NEMA ICS7.1).

e |l costruttore dell'impianto deve tener conto dei possibili errori
dei segnali e delle funzioni critiche al fine di garantire condizi-
oni sicure di funzionamento durante e dopo l'insorgere di
eventuali guasti. Cio vale, ad esempio, nei seguenti casi:
arresto d'emergenza, limitazione della posizione di fine corsa,
interruzione della tensione e riavvio.

e Trai possibili errori vanno contemplati anche i rallentamenti
inaspettati e I'avaria di segnali o funzioni.

e Per le funzioni pericolose devono essere previsti adeguati cir-
cuiti di comando ridondanti.

¢ \Verificare l'efficacia delle misure adottate.

Il mancato rispetto di queste precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte

5-4 LXMO05B
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Disposizione dei collegamenti di
potenza

DD |rrt|sie
[Pav+| PBi [PBe [PC-[uTilviT2|wiTg]

@
\E)
\E)

|D | D |rt]sie| g

[Pa+] PBi [PBe | PC-|urTilviT2 iy

D [RL1|siL2
[PAv+| PBi [PBe | PC/-

=<

RAER)

Collegamenti

Spiegazione

PE

Collegamento a massa

R/L1, S/L2/N

Allacciamento rete, 1~

R/L1, S/L2, T/L3

Allacciamento rete, 3~

PA/+, PC/- Tensione + bus DC, tensione - bus DC
PBi, PBe Resistenza di frenatura interna ed esterna
u/m,v/imae, W/T3 Collegamenti motore

Schema di collegamento

Confezionamento del cavo motore

per il tipo di apparecchio [mm](in.)
@ [RL1|s/L2|TL3 Misura A Misura B Misura C
[PAv] Pei [Pee [Pc{urrivawird D | LXMO05eD10F1 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
T LXMO05eD10M2 (T1) 130(5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
@|R/L1|S/L2|T/L3|PA/+| B |PBe|PC/—|U/T1|V/T2lN/T3€9 LXMO05e¢D10M3X (T2) 130 (5.12) 120 (4.72) 75 (2.95)
LXMO5eD14N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 85(3.35)
LXMO5eD17F1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85(3.35)
LXMO5eD17M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 85 (3.35)
S LXM05eD17M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 85(3.35)
SRR LXMO5eD22N4  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28F 1 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD28M2 (T3) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO5eD34N4 (T4) 130(5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXM05eD42M3X  (T4) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)
LXMO05eD57N4 (T5) 130 (5.12) 120 (4.72) 90 (3.54)

“ >
SIS

0% %
S

L2
R
WH ¢

Modalita di confezionamento del cavo motore

» (1) Togliere la guaina del cavo motore fino alla lunghezza A.
» (2) Spingere indietro sulla guaina del cavo la treccia schermante. In

fase di montaggio essa deve poggiare orizzontalmente sulla piastra
CEM.

(3) Accorciare i conduttori: tagliare i cavi motore (BK) alla lung-
hezza C, il conduttore di protezione deve rimanere di lunghezza
pari alla misura A. (3a) Per i motori con freno d'arresto: accorciare i
conduttori freno alla lunghezza B. (3b) Motori senza freno d'arresto:

isolare singolarmente i conduttori freno.

Utilizzare capocorda a forcella o capicorda. Il cavetto deve riempire la
relativa bussola sull'intera lunghezza.

LXMO05B
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5.4.1 Collegamento delle fasi del motore

A PERICOLO

Scossa elettrica

Sul collegamento del motore la tensione pud raggiungere inaspet-
tatamente valori elevati.

* |l motore genera corrente quando l'albero viene ruotato. Pro-
teggere l'albero motore da azionamenti esterni prima di effet-
tuare operazioni sul sistema di azionamento.

* Latensione alternata puo trasferirsi su conduttori inutilizzati
del cavo motore. Pertanto isolare i conduttori inutilizzati su ent-
rambe le estremita del cavo motore.

¢ |l fabbricante dell'impianto deve rispettare tutte le norme
vigenti riguardanti il collegamento a massa del sistema di azio-
namento. In aggiunta alla messa a terra tramite il cavo motore,
realizzare un collegamento di massa alla carcassa del motore.

Il mancato rispetto di questa precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte.

Schema di collegamento del cavo motore e del comando d'azionamento Collega- Spiegazione Colore
freno d'arresto HBC mento

Cavo del motore
! LXMOQ5ee: U Fase motore (BK_LT)
LXMQ5ee: V  Fase motore (BK_L2)
LXMO5ee: W Fase motore (BK_L3)

PE Conduttore di (GN/YE)
protezione

HBC:32"  Polo + del freno  (WH)
HBC:34"  Polo - del freno  (GR)

Collegamento della resistenza di fre-
natura esterna 2):

» Rimuovere il cavallotto tra PA/+ e
PBi! In caso di inosservanza di
questa precauzione, la resistenza
di frenatura interna pu0 subire in
esercizio danni irreparabili.

» Collegare la resistenza di frena-
tura esterna a PA/+ e PBe.

1) se si utilizza il freno d'arresto opzionale.
2) Se si utilizza la resistenza di frenatura esterna opzionale; per il dimensionamento vedere il manuale del prodotto
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5.4.2 Allacciamento rete

A PERICOLO

Scossa elettrica in caso di collegamento a massa inadeguato

Questo sistema di azionamento presenta un'elevata corrente dis-
persa > 3,5mA.

e Ultilizzare un conduttore di protezione avente sezione minima
di 10 mm2 (AWG 6) o due conduttori di protezione di sezione
pari a quella dei conduttori di alimentazione dei morsetti di
potenza. Per la messa a terra dell'apparecchio rispettare la
normativa locale.

Il mancato rispetto di questa precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte.

A AVVERTENZA

Questo prodotto puo provocare la presenza di una corrente
continua nel conduttore di protezione!

Se si utilizza un dispositivo di sicurezza per correnti disperse (in-
terruttore automatico FI, RCD), occorre rispettare le condizioni al
contorno.

Il mancato rispetto di queste precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte

A AVVERTENZA

Protezione insufficiente contro le sovracorrenti
» Utilizzare i fusibili esterni prescritti nel capitolo "Dati tecnici".

* Non collegare il prodotto ad una rete la cui resistenza ai corto-
circuiti superi la corrente massima di cortocircuito indicata nel
capitolo "Dati tecnici".

L'inosservanza di queste precauzioni puo provocare incidenti
mortali, lesioni gravi o danni materiali.

LXMO05B
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Collegamento dell'alimentazione

dello stadio finale

ATTENZIONE

Danni irreparabili in caso di tensione di rete errata!

L'allacciamento ad una tensione di rete non adatta puo arrecare
danni irreparabili al prodotto.

e Prima diinserire e di configurare il prodotto assicurarsi che
esso sia omologato per la tensione di rete.

L'inosservanza di questa precauzione puo avere come conse-
guenza danni materiali.

Gli apparecchi trifase possono essere utilizzati soltanto se si & pro-
vveduto a collegare tutte e tre le fasi.

Nel caso degli apparecchi provvisti di filtro di rete esterno, a partire
da una lunghezza di 200 mm tra il filtro di rete esterno e I'apparec-
chio il cavo di allacciamento alla rete deve essere schermato e
messo a terra su entrambe le estremita.

Rispettare le prescrizioni UL e CEM.

La sezione del cavo deve essere dimensionata in modo tale da
garantire l'intervento del fusibile in caso di cortocircuito. Vedere
anche pagina 5-26.

Per le informazioni relative all'impiego di dispositivi di sicurezza per cor-
renti disperse si rimanda al manuale del prodotto.

5-8
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5.4.3 Esercizioinrete IT

Le reti IT sono caratterizzate dalla presenza di un conduttore neutro iso-
lato 0 messo a terra tramite un'impedenza elevata. Nel caso degli appa-
recchi con filtro di rete integrato & possibile all'occorrenza disattivare i
condensatori Y. Utilizzare uno strumento di monitoraggio dell'isola-
mento a misurazione costante compatibile con carichi non lineari: tipo
XM200 della ditta Merlin Gerin o equivalente.

®

.||_

®
> @“ -IF‘@"

Apparecchi con interruttore accanto ai morsetti di Apparecchi con cavallotto (2)

potenza (1)
LXMO5e... D1eee D2eee D3eee D4ece

LXMOQ5e... D5eee

(1a): i condensatori Y del filtro interno sono attivi (stan- (2a): i condensatori Y del filtro interno sono attivi (stan-
dard) dard)

(1b): i condensatori Y del filtro interno sono disattivati (2b): i condensatori Y del filtro interno sono disattivati
(rete IT) (rete IT)

LXMO05B
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5.4.4 Panoramica generale dei collegamenti dei segnali

Assicurarsi che i cavi, il cablaggio e le interfacce collegate siano con-
formi ai requisiti PELV.

CN1")  Profibus, pin 21-24

Ingressi e uscite digitali, pin 31-39

CN2 Encoder motore (sensore Hiperface)
®®®©@©®@©@©©® cN3 )

Alimentazione ausiliaria 24V

CN3 CN4  PC, terminale decentrato; (RJ45)

HHHHH
m [s1]oFF CN5  ESIM (A/B/l out),
@—@—@ PULSE/DIR in,

Segnali trasduttore A/B/I in

CN4 S1 Interruttore della resistenza di terminazione del
CN5 bus di campo

H

1) sezione del cavo max. 0,75mm?2, corrente ai morsetti max. 2A

5.4.5 Collegamento dell'encoder motore (CN2)

Collegare I'encoder motore a CN2.

» Per evitare errori di cablaggio, utilizzare il cavo disponibile come
accessorio.

5.4.6 Collegamento dell'alimentazione ausiliaria (24V collegati a CN3)

Il collegamento dell'alimentazione ausiliaria (+24VDC) &
L necessario per tutti i modi operativi!

5-10 LXMO05B
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A\ PERICOLO

Scossa elettrica in caso di impiego di un'unita di alimentazi-
one non adeguata!

La tensione di alimentazione +24VDC é collegata nel sistema di
azionamento a molti segnali con i quali & possibile entrare in con-
tatto.

» Utilizzare un'unita di alimentazione conforme ai requisiti PELV
(Protective Extra Low Voltage).

e Collegare l'uscita negativa dell'unita di alimentazione al PE.

Il mancato rispetto di questa precauzioni puo provocare ferite
gravi o la morte.

A ATTENZIONE

Danni irreparabili a componenti dell'impianto e perdita di con-
trollo!

L'interruzione del collegamento negativo dell'alimentazione ausili-
aria puo provocare valori di tensione eccessivi sui collegamenti dei
segnali.

* Non interrompere con un fusibile o un interruttore il collega-
mento negativo tra l'unita di alimentazione e il carico.

» \Verificare la correttezza del collegamento prima di inserire il
sistema.

¢ Non inserire l'alimentazione ausiliaria e non modificarne il
cablaggio finché & presente la tensione di alimentazione.

L'inosservanza di queste precauzioni puo avere come conse-
guenza lesioni fisiche o danni materiali.

Collegamento dell'alimentazione ausiliaria a CN3 Pin Segnale Spiegazione T[]
(24V)
41 ovbC Potenziale di riferimento per la tensi- |
[41]42]43]44 one 24V
42 ovbc Potenziale di riferimento per la tensi- U
24v =[OV | one 24V

43 +24VDC Alimentazione ausiliaria 24V |

HBC 44 +24VDC Alimentazione ausiliaria 24V U

LXMO05B
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5.4.7 Collegamento di segnali A/B, di impulso/direzione o di simulazione encoder

(ESIM) (CN5)

Il collegamento CN5 & in grado di elaborare in entrata valori di riferi-
mento come i segnali trasduttore A/B/I o i segnali di direzione impulsi
per il modo operativo riduttore elettronico o in alternativa di emettere se-
gnali di simulazione encoder (ESIM). Tutti gli ingressi sono concepiti es-
clusivamente per segnali in controfase da 5V.

—

Illustrazione 5.1

Destinazione dei cavi e loro

SHLD?j”
1098786 2 5

e HHH
54321 i :

Schema di collegamento CN5

significato
Pin Colore Segnale A/B/l Significato A/B/l Segnale Significato Segnale ESIM Significato
R PULSE PULSE ESIM
1 bianco ENC_A Segnaletrasduttore PULSE Passo motore ESIM_A Canale A
di velocita ango- "Pulse”
lare -Canale A
6 mar- ENC_A Canale A, invertito PULSE Passo motore ESTM_A Canale A, inver-
rone "Pulse”, invertito tito
2 verde ENC_B Segnaletrasduttore DIR Senso dirotazi- ESIM_B Canale B
di velocita ango- one "Dir*
lare canale B
7 giallo ENC_B Canale B, invertito IR Senso di rotazi- ESIM_B Canale B, inver-
one "Dir", invertito tito
3 grigio ENC_I Canale impulsidi - - ESIM_1 Impulso di posizi-
posizione one
8 rosa ENC_I Canale impulsidi - - ESTM_T Impulso di posizi-
posizione, invertito one, invertito
4 rosso ACTIVEZ_OUT Azionamento ACTIVEZ2_OUT Azionamento ACTIVEZ_OUT Azionamento
pronto pronto pronto
9 blu POS_0OV Potenziale di riferi- POS_0V Potenziale di rife- POS_0V Potenziale di rife-
mento rimento rimento
5 Cavo di scher- Cavo di scher- Cavo di scher-
matura matura matura
10 nc non occupato nc non occupato nc non occupato

1) Le indicazioni relative ai colori si riferiscono al cavo disponibile come accessorio.

5-12
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5.4.8 Collegamento di ingressi/uscite (CN1)

[22]>2]24[3132]83|34[35|36[37|38]39

31 NO_FAULT_OUT Uscita di riconoscimento errori U digitale, 24V
32 ACTIVEL1_OUT 0: il motore non riceve corrente, 1: il motore riceve corrente, ad es. seg- U digitale, 24V
nale di comando HBC, max. 400mA
33 REF Interruttore di riferimento | digitale 24V
34 LTVMN Segnale di fine corsa negativo | digitale 24V
34 CAP2 Rilevamento rapido posizione canale 2 | digitale 24V
35 LTMP Segnale di fine corsa positivo | digitale 24V
35 CAP1 Rilevamento rapido posizione canale 1 | digitale 24V
36 HALT Funzione di arresto, interruzione provvisoria spostamento / prosecuzione | digitale 24V
spostamento senza errori
37 PWRR_A Funzione di sicurezza del canale A | digitale 24V
38 PWRR_B Funzione di sicurezza del canale B | digitale 24V
39 24VDC gg non si necessita della funzione di sicurezza, cavallottare i pin 37,38 e U 24V
LXMO05B 5-13




5.4.9 Occupazione minima degli ingressi

Pin  Segnale Descrizione /U

36 HALT Funzione di arresto, interruzione provvisoria spostamento / prosecuzione | digitale 24V
spostamento senza errori

37 PWRR_A Funzione di sicurezza del canale A; per maggiori informazioni consultare il | digitale 24V ')
manuale del prodotto

38 PWRR_B Funzione di sicurezza del canale B; per maggiori informazioni consultare il | digitale 24V "

manuale del prodotto

1) se non si necessita della funzione di sicurezza, questi ingressi devono essere collegati con +24V

Collegamento della funzione di

sicurezza A AVVERTENZA

Perdita della funzione di sicurezza

gravi o la morte

In caso di uso errato & possibile perdere la funzione di sicurezza.
* Rispettare quanto prescritto per la funzione di sicurezza.
Il mancato rispetto di queste precauzioni puo provocare ferite

Per maggiori informazioni consultare il manuale del prodotto.

5.4.10 Collegamento del PC o del terminale decentrato (CN4)

Funzione del terminale

Collegamento PC

Il terminale decentrato con display LCD e tastiera & disponibile come ac-

cessorio. Utilizzando il cavo RJ-45 in dotazione, esso pud essere colle-

gato direttamente a CN4.

Per il PC (software di messa in servizio) & necessario un convertitore da

RS485 a RS232 offerto come accessorio e comprensivo di cavo.

VW3A31101

[ESEs .
oN4 "
n HHH N RS 485

VW3A8106

A T RS 232
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5.5

Compatibilita elettromagnetica, CEM

A AVVERTENZA

Nelle zone residenziali questo prodotto pud causare interferenze
ad alta frequenza che possono rendere necessaria I'adozione di
soppressori dei disturbi.

Per maggiori informazioni consultare il manuale del prodotto.

Collegamento
di massa al
centro neutro

Schermatura
su piastra di
montaggio

i+

Massa di sistema

Bancale macchina

Motore
(collegare a massa
sul bancale macchina)

Quadro elettrico ad armadio

Centro neutro

S

al collegamento
di massa

Resistenza
di frenatura

X

1]
®
2

1=

= 7 Cavo motore D /
p) , L -/
I J
g y =2))
M Cavo trasduttore L
Bus di campo Posizione
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5.6

Comando con HMI

A AVVERTENZA

Pericolo di lesioni e di danni all'impianto nel caso di sposta-

menti inaspettati

Alla prima messa in funzione dell'azionamento & maggiore il ri-
schio di spostamenti inaspettati dovuti a possibili errori di cablag-
gio o all'impostazione di parametri non adeguati.

e Se possibile, eseguire il primo spostamento di prova senza
collegare il carico.

e Assicurarsi che vi sia nelle immediate vicinanze un tasto di
arresto d'emergenza funzionante.

e Tenere presente che potrebbe verificarsi anche uno sposta-
mento nella direzione errata o un'oscillazione dell'aziona-

mento.

¢ Prima di avviare la funzione, accertarsi che l'impianto sia
libero e pronto ad eseguire lo spostamento.

L'inosservanza di queste precauzioni puo provocare incidenti
mortali, lesioni gravi o danni materiali.

0

LED rosso acceso: il bus DC riceve tensione
Indicazione di stato

LED del bus di campo

Uscita da un menu o da un parametro

Ritorno dal valore corrente all'ultimo valore visualiz-
zato

Richiamo di un menu o di un parametro

Salvataggio nella EEPROM del valore visualizzato

Passaggio al menu o al parametro precedente

Incremento del valore visualizzato

Passaggio al menu o al parametro successivo

Riduzione del valore visualizzato

5-16
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5.6.1 Struttura del menu HMI

Inserimento: @
) Eg?gsfglﬁ{?,2|on' —'l FSu- |<@—| Prime regolazioni [u
Salva @
- Prime regolazioni
eseguitog —’E.“:l
N @ Et_-l—: Impostazioni apparecchio

o0 |
@ {dri-| I Configurazioni apparecchio u.l
:ca ® ©g
@ E | Autotuning

un-
90 ©
{Jab-] | Spostamento manuale

Menu ®® ®
D) !

| Comunicazione

[FLE-] | Visualizzazione errori

| Informazione / Identificazione

]
)
®
=l = =l = = =

1 ll @ | Informazioni di stato

Illustrazione 5.2 Struttura del menu HMI

HMI, esempio di impostazione dei parametri

La figura a lato mostra a titolo di esempio
Parametro Valore o occupazione le modalita di richiamo di un parametro
(secondo livello) e di immissione o di
selezione di un valore per il parametro
interessato (terzo livello).

] :L%I:I

@ @ Se si preme ENT, il valore selezionato
@ ® viene acquisito dal sistema. L'acquisizi-
one del valore € confermata da un lam-
n Y
altiili Lampogaa ) Beagio del display. Il valora modificato
(Parametro successivo) (Salvataggio) viene immediatamente salvato nella
EEPROM.
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5.7 "Prime regolazioni

)
)
o
o @ 5523
IO
o e} &
o © oo
5F;;JE

Ripristino delle impostazioni di
fabbrica tramite HMI

" (FSU) tramite HMI

Se non si & provveduto a fare una copia delle regolazioni dell'apparec-
chio, al primo inserimento dell'alimentazione ausiliaria € necessario
eseguire le "Prime regolazioni" tramite I'HMI o il software di messa in
servizio. Tale operazione deve essere eseguita anche in seguito al ri-
pristino delle impostazioni di fabbrica. Per effettuare le "Prime regolazi-
oni" con I'HMI & necessario eseguire le operazioni di seguito descritte
scegliendo le regolazioni in funzione della propria applicazione.

» Definire con il parametro 10posInterfac (» oP ) la destinazione
dell'interfaccia RS422.

» Impostazione dell'indirizzo del bus di campo dell'apparecchio PbdP

Impostare un indirizzo di bus di campo univoco (1-126)

» Salvataggio delle impostazioni

SAVE Salvataggio delle impostazioni nell'apparecchio

< L'apparecchio salva tutti i valori impostati nella EEPROM e visua-
lizza sull'HMI lo stato nrd4, rd4 o o 5.

» Disinserire l'alimentazione ausiliaria e reinserirla.

Per ripristinare le impostazioni di fabbrica procedere come segue:

» Impostare sul'HMI dr L e quindi FC5 e successivamente confermare
la selezione con YES.

Le nuove impostazioni hanno effetto soltanto dopo il disinserimento e il
reinserimento dell'apparecchio.

5.8 Spostamento manuale

Per semplificare la prima messa in funzione, si consiglia di
non collegare il motore all'impianto. Se il motore é
collegato allimpianto, prima di eseguire il primo
movimento del motore € necessario verificare tutti i
parametri di limitazione e accertarsi di avere a disposizione
nelle immediate vicinanze un tasto di arresto d'emergenza;
vedere il manuale del prodotto.

Se il rapporto d'inerzia Jext/dJmotor (carico esterno rispetto al motore) &
> 10, la regolazione di base del parametro del regolatore pud rendere in-
stabile il regolatore stesso.
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» Avviare il modo operativo Spostamento manuale. (HMI: Jal- /
Strk)

< Visualizzazione HMI: 4

» Avviare uno spostamento avente senso di rotazione positivo (1)
(HMI: "freccia su")

<1 Il motore gira nel senso di rotazione positivo. Visualizzazione HMI
“owo_
N}

» Avviare uno spostamento avente senso di rotazione negativo (2)
(HMI: "freccia giu")

@+@ @ ® @ +@ < Il motore gira nel senso di rotazione negativo. Visualizzazione HMI:

velocey, ¢ lento veloce

Se il motore non gira:

-
N

Premendo contemporaneamente il tasto ENT & possibile commutare
dallo spostamento lento allo spostamento rapido.

* L'apparecchio si trova nello stato rd4? Per maggiori informazioni
consultare il manuale del prodotto.

¢ |'alimentazione ausiliaria & inserita?
¢ |'alimentazione dello stadio finale & inserita?

* Sié provveduto ad eseguire le "Prime regolazioni" o ad importare le
impostazioni dell'apparecchio? Successivamente l'alimentazione
ausiliaria € stata disinserita e quindi reinserita?

* Il cablaggio della funzione di sicurezza e stato eseguito corretta-
mente? La funzione di sicurezza si ¢ attivata?

* Nel caso del tipo di controllo Bus di campo, il cablaggio degli inter-
ruttori di finecorsa & stato eseguito correttamente o si € verificata
I'attivazione di un interruttore di finecorsa?

5.9 Esecuzione di una copia delle impostazioni dell'apparecchio

Applicazioni e vantaggi

Condizioni preliminari

* Le stesse impostazioni possono essere utilizzate per piu apparec-
chi, ad esempio in caso di sostituzione di un apparecchio.

* Non & necessario eseguire le "Prime regolazioni" tramite HMI.

Il tipo di apparecchio, il tipo di motore e il firmware dell'apparecchio de-
vono essere identici. Il programma da utilizzare ¢ il software di messa in
servizio PowerSuite per Windows. L'alimentazione ausiliaria dell'appa-
recchio deve essere inserita.
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Esportazione delle impostazioni 1l software di messa in servizio installato su un PC €& in grado di salvare
dellapparecchio  sotto forma di configurazione le impostazioni di un apparecchio.

» Con "Azione - Trasferimento" caricare nel software di messa in ser-
vizio la configurazione dell'apparecchio.

» Selezionare dapprima la configurazione e quindi I'opzione di menu
"File - Esporta” .

Importazione delle impostazioni  Una configurazione precedentemente salvata pud essere importata in
dell'apparecchio  un altro apparecchio dello stesso tipo. Tenere presente che con questa
operazione viene copiato anche l'indirizzo del bus di campo.

» Selezionare nel software di messa in servizio I'opzione di menu
"File - Importa" e caricare la configurazione desiderata.

» Selezionare dapprima la configurazione desiderata e quindi l'opzi-
one di menu "Azione - Configurazione".

5.10 Codici di anomalia

Le anomalie vengono visualizzate sul display dell'HMI (senza il prefisso

"E")
Codice anomalia Tipo di anomalia

E 1xxx Anomalia generale

E 2xxx Sovracorrente

E 3xxx Anomalia di tensione

E 4xxx Anomalia di temperatura

E 5xxx Errore hardware

E 6xxx Errore software

E 7xxx Errore d'interfaccia, errore di cablaggio

E Axxx Anomalia azionamento, anomalia spostamento
E Bxxx Errore di comunicazione, errore Profibus

Per informazioni dettagliate sulle classi e sui bit di anomalia si rimanda
al manuale del prodotto. Classe par. = parametrizzabile

Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E 1100 0 0 Parametro non compreso nel campo di valori ammesso
E 1101 0 0 Parametro inesistente

E 1102 0 0 Parametro inesistente

E 1103 0 0 Scrittura del parametro non ammessa (READ-only)

E 1104 0 0 Accesso scrittura negato (nessun diritto di accesso)
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Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E 1106 0 0 Istruzione non abilitata quando lo stadio finale & attivo

E 1107 0 0 Accesso bloccato da un'altra interfaccia

E 1108 0 0 Parametro non leggibile (Block Upload)

E 1109 1 0 | dati memorizzati dopo un'interruzione di tensione non sono validi

E 110A 0 0 Errore di sistema: nessun Bootloader disponibile

E 110B 3 30 Errore di inizializzazione (info suppl.= indirizzo registro Modbus)

E 110D 1 0 Configurazione base del controllo necessaria dopo l'impostazione di fabbrica.

E 1300 3 4 Si ¢ attivata la funzione Power Removal (PWRR_A, PWRR_B)

E 1301 4 24 Livello diverso di PWRR_A e PWRR_B

E 1310 3 9 Frequenza dei segnali pilota troppo alta

E 1603 0 0 Memoria registrazione occupata da altra funzione

E 1606 0 0 Registrazione ancora attiva

E 1607 0 0 Registrazione: nessun trigger definito

E 1608 0 0 Registrazione: opzione trigger non ammessa

E 1609 0 0 Registrazione: nessun canale definito

E 160A 0 0 Registrazione: dati inesistenti

E 160B 0 0 Parametro non registrabile

E 160C 1 0 Auto-Tuning: momento d'inerzia non compreso nel campo di valori ammesso

E 160D 1 0 Auto-Tuning: E possibile che il valore del parametro 'AT_n_tolerance' sia troppo
basso per il sistema meccanico identificato

E 160E 1 0 Auto-Tuning: non € stato impossibile avviare il spostamento di prova

E 160F 1 0 Auto-Tuning: Impossibile attivare lo stadio finale

E 1610 1 0 Auto-Tuning: modifica interrotta

E 1611 1 0 Errore di sistema: Auto-Tuning accesso scrittura interno

E 1612 1 0 Errore di sistema: Auto-Tuning accesso lettura interno

E 1613 1 0 Auto-Tuning: max. campo di posizionamento ammesso superato

E 1614 0 0 Auto-Tuning: gia attivo

E 1615 0 0 Aulto-Tuning: questo parametro non pud essere modificato finché I'Auto-Tuning &
attivo

E 1616 1 0 Auto-Tuning: Attrito statico troppo grande per la variazione di velocita 'AT_n_ref’

E 1617 0 Auto-Tuning: momento di attrito o di carico troppo grande

E 1618 1 0 Auto-Tuning: ottimizzazione fallita

E 1619 0 0 Auto-Tuning: La variazione di velocita 'AT_n_ref' € troppo piccola rispetto a
'‘AT_n_tolerance'

E 1620 1 0 Auto-Tuning: Momento del carico troppo grande
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Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E 1A00 0 0 Errore di sistema: memoria FIFO piena

E 1A01 3 19 Il motore & stato sostituito

E 1A02 3 19 Il motore ¢ stato sostituito

E 1B00 4 31 Errore di sistema: parametri errati per il motore o lo stadio finale

E 1B01 3 30 Parametri utente num. di giri max. troppo grande

E 1B02 3 30 Ptarametri utente troppo alti per corrente max., corrente di arresto o corrente Quick-
stop

E 1B03 4 30 Encoder non supportato dal sistema operativo corrente

E 1B04 3 30 Risoluzione ESIM eccessiva per il valore n_max selezionato

E 2300 3 18 Sovracorrente stadio finale

E 2301 3 18 Sovracorrente resistenza di frenatura

E 3100 par. 16 Errore di fase alimentazione rete

E 3200 3 15 Sovratensione bus DC

E 3201 3 14 Sottotensione bus DC (soglia disattivazione)

E 3202 2 14 Sottotensione bus DC (soglia Quickstop)

E 3203 4 19 Tensione di alimentazione encoder motore

E 3206 0 11 Sottotensione bus DC, manca fase della rete (avvertenza)

E 4100 3 21 Sovratemperatura stadio finale

E 4101 0 Allarme sovratemperatura stadio finale

E 4102 0 4 Allarme sovraccarico (I2t) stadio finale

E 4200 3 21 Sovratemperatura apparecchio

E 4300 3 21 Sovratemperatura motore

E 4301 0 2 Allarme sovratemperatura motore

E 4302 0 5 Allarme sovraccarico (I2t) motore

E 4402 0 6 Allarme sovraccarico (I2t) resistenza di frenatura

E 5200 4 19 Errore di collegamento con l'encoder motore

E 5201 4 19 Comunicazione encoder motore difettosa

E 5202 4 19 Encoder motore non supportato

E 5203 4 19 Errore di collegamento con I'encoder motore

E 5204 3 19 collegamento con encoder motore perso

E 5205 4 19 Il motore collegato (famiglia motore) non & supportato

E 5430 4 29 Errore di sistema: errore di lettura EEPROM

E 5431 3 29 Errore di sistema: errore di scritura EEPROM

E 5435 4 29 Errore di sistema: EEPROM non formattata

E 5437 4 29 Errore di sistema: errore somma di riscontro EEPROM dati produttore
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Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E 5438 3 29 Errore di sistema: errore somma di riscontro EEPROM parametri utenti

E 5439 3 29 Errore di sistema: errore somma di riscontro EEPROM parametri CAN

E 543A 4 29 Errore di sistema: info hardware EEPROM non valida

E 543B 4 29 Errore di sistema: dati produttore EEPROM non validi

E 543C 3 29 Errore di sistema: dati CAN EEPROM non validi

E 543D 3 29 Errore di sistema: parametri utente EEPROM non validi

E 543E 3 29 Errore di sistema: errore somma di riscontro EEPROM parametri Nolnit

E 543F 3 29 Errore di sistema: errore di somma di riscontro EEPROM parametri motore

E 5600 3 17 Errore di fase attacco di collegamento motore

E 5601 4 19 Interruzione o segnali encoder difettosi

E 5602 4 19 Interruzione o segnali encoder difettosi

E 5603 4 17 Errore di commutazione

E 6107 0 0 parametri non compresi nel campo di valori ammessi (errore di calcolo)

E 6108 0 0 Funzione non disponibile

E 6109 0 0 Errore di sistema: superamento campo interno

E 610A 2 0 Errore di sistema: valore calcolato non rappresentabile come valore a 32 bit

E 610D 0 0 Errore nel parametro di selezione

E 610E 4 28 Errore di sistema: 24VDC & sceso sotto la soglia PowerDown

E 610F 4 30 Errore di sistema: base tempo interna guasta (Timer0)

E 7120 4 19 Dati motore non validi

E 7121 2 19 Errore di sistema: Comunicazione encoder motore difettosa

E 7122 4 30 Dati motore non ammessi

E 7123 4 30 Corrente motore offset non compreso nel campo di valori ammesso

E 7124 4 19 Errore di sistema: encoder motore guasto

E 7126 0 19 Non & stata ancora ricevuta nessuna risposta

E 7200 4 30 Errore di sistema: calibratura trasformatore di misura analogico/digitale

E 7201 4 30 Errore di sistema: inizializzazione encoder motore (analisi quadranti)

E 7327 4 19 Errore di sistema: sensore posizione non pronto

E 7328 4 19 Il encoder motore segnala: rilevamento posizione difettoso

E 7329 0 8 Il encoder motore segnala: Avvertenza

E 7330 4 19 Errore di sistema: encoder motore (hiperface)

E 7331 4 30 Errore di sistema: inizializzazione encoder motore

E 7333 4 30 Errore di sistema: scostamento nella calibratura trasformatore di misura analogico/
digitale

E 7334 0 0 Errore di sistema: offset trasformatore di misura analogico/digitale troppo grande
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Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E 7335 Comunicazione verso encoder motore occupata

E 7336 3 Offset durante compensazione offset Sincos troppo grande

E 7337 1 Non ¢ stato possibile eseguire la scrittura dell'offset

E 7338 0 13 Nessuna posizione assoluta motore valida

E 7400 0 31 Errore di sistema: Interrupt illegale (XINT2)

E 7500 0 9 RS485/Modbus: errore di Overrun

E 7501 0 9 RS485/Modbus: errore di Framing

E 7502 0 9 RS485/Modbus: errore di Parity

E 7503 0 9 RS485/Modbus: errore di ricezione

E 7601 4 19 Errore di sistema tipo di encoder non supportato

E A060 2 10 Errore di calcolo per riduttore elettronico

E AO61 2 10 Variazione della grandezza pilota nel riduttore elettronico troppo grande

E A300 0 0 Rampa coppia con corrente HALT attiva

E A301 0 0 Azionamento nello stato 'QuickStopActive'

E A302 1 1 Interruzione mediante LIMP

E A303 1 1 Interruzione mediante LIMN

E A304 1 1 Interruzione mediante REF

E A305 0 0 Impossibile attivare lo stadio finale nello stato di funzionamento corrente del motore
di stato

E A306 1 3 Interruzione mediante stop software da parte dell'utente

E A307 0 0 Interruzione mediante stop software interno

E A308 0 0 Azionamento nello stato 'Fault'

E A309 0 0 Azionamento non nello stato 'OperationEnable'

E A310 0 0 stadio finale inattivo

E A312 0 0 Generazione profilo interrotta

E A313 0 0 Passaggio di posizione (pos_over=1), perciod punto di riferimento non piu definito
(ref_ok=0)

E A314 0 0 Nessuna posizione di riferimento

E A315 0 0 Creazione del riferimento attiva

E A316 0 0 Oltrecorsa durante calcolo accelerazione

E A317 0 0 Azionamento non in stato di arresto

E A318 0 0 Modo operativo attivo (x_end = 0)

E A319 1 2 Tuning manuale/Autotuning: superamento campo distanza

E A31A 0 0 Tuning manuale/Autotuning: impostazione ampiezza/offset troppo alta

E A31B 0 0 Richiesto HALT
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Codice Classe Bit
anomalia

Spiegazione

E A31C 0 0 Impostazione posizione non ammessa per finecorsa software

E A31D 0 0 Superamento settore n. giri (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Interruzione mediante finecorsa software pos.

E A31F 1 2 Interruzione mediante finecorsa software neg.

E A320 par. 22 Errore d'inseguimento di posizionamento

E A321 0 0 Interfaccia di posizione RS422 non definita come segnale di ingresso

E A322 0 0 Errore durante il calcolo rampa

E A324 1 10 Errore durante la creazione del riferimento (info suppl. = numero errore dettagliato)

E A325 1 10 Interruttore di finecorsa da raggiungere non attivato

E A326 1 10 Interruttore REF non trovato tra LIMP e LIMN

E A327 1 10 Spostamento verso riferimento su REF senza inversione del senso di rotazione, atti-
vazione interruttore di finecorsa LIM non ammissibile

E A328 1 10 Spostamento verso il punto di riferimento a REF senza inversione di senso di rotazi-
one, oltrecorsa di LIM o REF non ammesso

E A329 1 10 Piu di un segnale LIMP/LIMN/REF attivato

E A32A 1 10 Segnale di contr. est. LIMP per senso di rotazione neg.

E A32B 1 10 Segnale di contr. est. LIMN per senso di rotazione pos.

E A32C 1 10 Errore REF (breve attivazione del segnale interruttore o sorpasso dell'interruttore)

E A32D 1 10 Errore LIMP (breve attivazione del segnale interruttore o sorpasso dell'interruttore)

E A32E 1 10 Errore LIMN (breve attivazione del segnale interruttore o sorpasso dell'interruttore)

E A32F 1 10 Impulso di posizione non trovato

E A330 0 0 Riproducibilita della corsa dell'impulso di posizione non sicura, impulso di posizione
troppo vicino all'interruttore

E A331 3 0 Nessun modo operativo di accelerazione selezionato per il tipo di controllo locale

E A332 1 10 Errore durante lo spostamento manuale (info suppl. = numero errore dettagliato)

E A334 2 0 Timeout durante controllo finestra di inattivita

E A335 1 10 Modifica possibile solo nel modo bus di campo

E A337 0 10 Impossibile proseguire il modo operativo

E A338 0 0 Modo operativo non disponibile

E B100 0 9 RS485/Modbus: servizio sconosciuto

E B200 0 9 RS485/Modbus: errore di protocollo

E B201 2 6 RS485/Modbus: errore Nodeguard

E B202 0 9 RS485/Modbus: allarme Nodeguard

E B203 0 9 RS485/Modbus: numero oggetti monitor non corretto

E B204 0 9 RS485/Modbus: servizio troppo lungo
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Codice Classe Bit Spiegazione

anomalia

E B300 4 12 Profibus: inizializzazione fallita

E B301 4 12 Profibus: inizializzazione fallita

E B302 0 12 Profibus: accesso in scrittura negato (codice ordine errato)
E B303 1 12 Profibus: elaborazione errata del canale dati di processo
E B304 1 12 Profibus: elaborazione errata del canale dati di processo
E B305 1 12 Profibus: impossibile mappare il parametro nel telegramma dati in uscita
E B306 1 12 Profibus: elaborazione errata del canale dati di processo
E B307 1 12 Profibus: elaborazione errata del canale dati di processo
E B309 0 12 Profibus: sottoindice diverso da zero

E B30A 1 0 Profibus: Parametro inesistente

E B30B 2 12 Profibus: Watchdog

E B30C 2 12 Profibus: arresto motore su istruzione Clear del Master

E B30D 0 12 Profibus: impossibile mappare il parametro

E B30E 4 12 Profibus: inizializzazione fallita

5.11 Dati tecnici

LXMO5e... D10F1 D17F1 D28F1 D10M2 D17M2 D28M2
Tensione nominale V] 115(1~) 115(1~) 115(1~) 230(1~) 230(1~) 230 (1~)
Corrente assorbita alla tens. nom. [As] 7,3 11 21,6 7 11 20
Potenza nominale (potenza ero- [kW] 0,4 0,65 0,85 0,75 1,2 2,5
gata dall'apparecchio)
Corrente di cortocircuito max. [kA] 1 1 1 1 1 1
ammessa della rete
Potenza dissipata R [W] 43 76 150 48 74 142
Corrente permanente inuscitaa  [As] 4 8 15 4 8 15
4kHz [Ap] 5,66 11,31 21,21 5,66 11,31 21,21
Corrente di punta in uscita a 4kHz [As] 7 12 20 7 12 20
[Apk] 9,90 16,97 28,28 9,90 16,97 28,28
Corrente permanente in uscitaa  [Ayys] 3,2 7 13 3,2 7 13
8kHz [Apk] 4,53 9,90 18,38 4,53 9,90 18,38
Corrente di punta in uscita a 8kHz [A/s] 6 11 20 6 11 20
[Ap] 849 15,56 28,28 8,49 15,56 28,28
Fusibile ausiliario 2 [A] 10 15/16 25 10 15/16 25
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LXMO5e... D10M3X D17M3X D42M3X D14N4 D22N4 D34N4  D57N4
Tensione nominale [VI 230(3~) 230(3~) 230(3~) 400(3~) 400 (3~) 400 (3~) 400 (3~)
Corrente assorbita alla tens. nom. [Ays] 4.5 7,75 16,5 4 6 9,2 16,8
Potenza nominale (potenza ero- [kW] 0,75 1,4 3,2 1,4 2,0 3,0 6,0
gata dall'apparecchio)
Corrente di cortocircuito max. [kKA] 5 5 5 5 5 5 22
ammessa della rete
Potenza dissipata R W] 43 68 132 65 90 147 240
Corrente permanente in uscitaa  [Ay,s] 4 8 17 6 9 15 25
4kHz [Apk] 5,66 11,31 24,04 8,49 12,73 21,21 35,36
Corrente di punta in uscita a 4kHz [A/s] 7 12 30 10 16 24 40
[Ap] 9,90 16,97 42,43 14,14 22,63 33,94 56,57
Corrente permanente in uscitaa  [Ayps] 3,2 7 15 5 7 11 20
8kHz [Apk] 4,53 9,90 21,21 7,07 9,90 15,56 28,28
Corrente di punta in uscita a 8kHz [A,s] 6 11 30 7,5 14 18 30
[Apk] 8,49 15,56 42,43 10,61 19,80 25,46 42,43
Fusibile ausiliario 2 [A] 10 10 25 10 15/16 15/16 25

1) Condizione: resistenza di frenatura interna non attiva; valore con corrente nominale, tensione nominale e potenza nominale
2) Fusibili: valvole fusibili di classe CC o J secondo UL 248-4, in alternativa interruttori automatici con caratteristica B o C. Indica-
zione 15/16A: gli interruttori automatici hanno una corrente nominale di 16A, le valvole fusibili UL di 15A.

Per maggiori informazioni consultare il manuale del prodotto.
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5.12 Panoramica generale del cablaggio

CN2 CN1

NO_FAULT_OUT

U
VT2
W/T3 LIMN/CAP2 O

PBi
PA/+ 24VDC O

PBe
pPC/-

CN4 E— .
IRS485 .71
. r-PC
.~ RS232!
CN5 pets | PuLSEDIR
A N E———
" " A/B/I
@ -y ————*2-@
NL ESIM

lllustrazione 5.3 Panoramica generale del cablaggio

(1) Opzione: HBC, per il collegamento vedere la figura a pagina
5-6
(2) Opzione: resistenza di frenatura esterna, per il collegamento

vedere la figura a pagina 5-6. Se si utilizza una resistenza di
frenatura esterna, rimuovere i cavallotti tra PA/+ e PBi!
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E 5602 4 19 HHITECE TS E S A

E 5603 4 17 e ]

E 6107 0 0 SRR BUET . GFERTDO

E 6108 0 0 Dife A mrH

E 6109 0 0 RO AERIEHE WL

E 610A 2 0 R IMHEEARRERR N 32 AL1ME
E 610D 0 0 TEE SR P AT IR

E 610F 4 28 RY M4 24VDC 1K T PowerDown— [#{H
E 610F 4 30 ARG WIBE AR E R (Timer0)
E 7120 4 19 o) B L

E 7121 2 19 ARG THLgn A 0 TR

E 7122 4 30 AEBHSH

E 7123 4 30 PO HL U O 22 88 4 fo v

E 7124 4 19 R HL 28 s

E 7126 0 19 EENE VRS

E 7200 4 30 RYNE: BB R

E 7201 4 30 REHH: BRI SYIGE (RSP
E 7327 4 19 R PrEAR SR

E 7328 4 19 LSRR SR AR AN

E 7329 0 8 AL I e A A R T

E 7330 4 19 KA. mHLgAL2E (Hiperface)

E 7331 4 30 ARG SR ih i

E 7333 4 30 YT R AR TR N L I A 22
E 7334 0 0 RYNE: BB R 22 KK

E 7335 0 8 55 UL A 25 R TR o

E 7336 3 0 Sincos i ZEHE 1F (1 75 KK

E 7337 1 8 P RIREPN P

E 7338 0 13 BT R AL A7

E 7400 0 31 R ekl (XINT2)
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ARG X fu X

E 7500 0 9 RS485/Modbus : Vi Hi 4 5%

E 7501 0 9 RS485/Modbus : BT i3

E 7502 0 9 RS485/Modbus : & (B KB i 15

E 7503 0 9 RS485/Modbus: 22U fk s

E 7601 4 19 REGHTR: IR AU R

E A060 2 10 LA AR AR VT LR

E A061 2 10 TR S R IR K

E A300 0 0 B A L FLR R R R 2O

E A301 0 0 UK EhAE AT QuickStopActive (G Pem S 1) R S
E A302 1 1 Wit LIMP ik

E A303 1 1 B LINN Hrkg

E A304 1 1 Wik REF H I

E A305 0 0 TCVEAEA FRARASHLE A w7 TAERA T s 2%
E A306 1 3 B AT A A 1R 2

E A307 0 0 B R AT A5 1A TP

E A308 0 0 IRFNAE B AL Fault (HBE) RAT

E A309 0 0 UNE)HE EAAE OperationEnable (IZB1T4fifE) KA
E A310 0 0 iy th AR B

E A312 0 0 T4 T AE R AIE It 2

E A313 0 0 I (pos_over=1), KNHELAATEEN (ref ok=0)
E A314 0 0 W FA AL E

E A315 0 0 BT

E A316 0 0 VS I Vi L

E A317 0 0 IRENAEE AL R RS

E A318 0 0 BATE ARG (x end = 0O

E A319 1 2 F3h) / A% PEEE R

E A31A 0 0 T3/ AAEE: P R/ mZEARK

E A31B 0 0 TR H 5 137 SR

E A31C 0 0 A BR A I DG IR o7 5 ik

E A31D 0 0 HEHGE VSR (CTRL_n_max)

E A3IE 1 2 WL T ey R A BRA TS0 v b

E A3IF 1 2 TELIE S e R A BRASE S O o

E A320 par. 22 7 B Rl B R 2

E A321 0 0 RS422 A7 B4 1R E SN 5

E A322 0 0 P S A R
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E A324 1 10 ELRIZATIN A CREFEE = TRAHFEEARD

E A325 1 10 JT IR 1) BRAV T DG A

E A326 1 10 WATE LIMP A1 LIMN 2 [0]483] REF FF¢

E A327 1 10 AN TR 7 1, 5 REF PUTERFIZAT, ANARVHERBRA T OC LIM Bfilk
E A328 1 10 AT 5 i, 5AW REF PUATHRF BT, @ T A RVER LIM 5% REF
E A329 1 10 B —ANLL L) LIMP/LIMN/REF {55t fil &

E A32A 1 10 S I e AN S A5 5 LIMP flifi

E A32B 1 10 T 1) B B IR AR A S LIMN B fl

E A32C 1 10 REF Hit  CF A5 54k i) fi R B3 R 0 90D

E A32D 1 10 LIMP &, (FFICAE 5 Bk 1A foc o B e 90O

E A32E 1 10 LIMN H8F  (IFORA5 5Bl bk 1A] ful 5 s 2 8 e 90

E A32F 1 10 AR I &5 ik

E A330 0 0 PR MK IS AT I P B AN SE, Bkl THREE IF G
E A331 3 0 AR RN, AR PR s AT

E A332 1 10 FEEATI e CRSEE= TR

E A334 2 0 oA 45 10 NI

E A335 1 10 TEIL) MR IE AT AT A 3

E A337 0 10 TVERSEPAT ZIZA TR

E A338 0 0 AT T AW H

E B100 0 9 RS485/Modbus : A% IR 55

E B200 0 9 RS485/Modbus : WpUE %

E B201 2 6 RS485/Modbus: Nodeguard Hi%&

E B202 0 9 RS485/Modbus: Nodeguard %

E B203 0 9 RS485/Modbus:  Mifa %t S A B IR

E B204 0 9 RS485/Modbus: JIRS5 KK

E B300 4 12 Profibus: Ik I

E B301 4 12 Profibus: Ltk RIK

E B302 0 12 Profibus: SViMMEIHLAL (T4 UUNARGHR)

E B303 1 12 Profibus: Jo FRECHE 8 18 Ab FRAR %

E B304 1 12 Profibus: Jod F Al 1 i Ak J i

E B305 1 12 Profibus: JGiJoRt 2w 1) 5 Siwith

E B306 1 12 Profibus: Jo FRECHE 8 18 Ab FRAR

E B307 1 12 Profibus: Job F Al 1 i Ak F i

E B309 0 12 Profibus: FRFINEFE

E B30A 1 0 Profibus: BHASFLE
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MR X fu X

E B30B 2 12 Profibus: Watchdog

E B30C 2 12 Profibus: it ¥l Clear FEA#HMLIEIL
E B30D 0 12 Profibus: JCkM 25

E B30E 4 12 Profibus: Utk RN

6.11 HFEASH

LXMO5e. . . D10F1 D17F1 D28F1 D10M2 D17M2 D28M2
B (vl 115 (17) 115 (1) 115 (17) 230 (17) 230 (1) 230 (17)
T U T TR LT FE [Aps] 7.3 11 21.6 7 11 20
BUEDIF  (R& MDD (kW] 0.4 0. 65 1.4 0.75 1.2 2.5
FLRE 10 5 R A0 VP B HL kAl 1 1 1 1 1 1
e % D W 43 76 150 48 74 142
4kHz T BIFFE5 H R [Apps] 4 8 15 4 8 15
[A] 5.66 11.31 21. 21 5. 66 11.31 21. 21
4kHz T (R S 1 IR (Apps] 7 12 20 7 12 20
[Ay] 990 16. 97 28. 28 9.90 16.97 28. 28
8kHz " IAFFE i H i [(Aps) 3.2 7 13 3.2 7 13
(Ay) 4.53 9.90 18.38 4.53 9.90 18. 38
8kHz I A 4t HA O [Ape] 6 11 20 6 11 20
[Ay] 8.49 15. 56 28. 28 8. 49 15. 56 28. 28
RIS 2 [A] 10 15/16 25 10 15/16 25
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LXMO5e. . . D10M3X D17M3X D42M3X D14N4 D22N4 D34N4 D57N4

BE H [Vl 230 (37) 230 (37) 230 (37) 400 (37) 400 (3%) 400 (3) 400 (37)
A U R 0 B T FE [(Apmg) 4,5 7,75 16,5 4 6 9,2 16,8
BUEDIAE  (R& DR (kW] 0,75 1,4 3,2 1,4 2,0 3,0 6,0
PR 14T S5 K SO/ o 6 L kAl 5 5 5 5 5 5 22
LA E w] 43 68 132 65 90 147 240
4kHz T RS H [Anpe] 4 8 17 6 9 15 25
(A, ] 5,66 11,31 24, 04 8, 49 12,73 21, 21 35, 36
4kHz T U AE A H L (Al 7 12 30 10 16 24 40
(A 9,90 16,97 42,43 14,14 22, 63 33, 94 56, 57
8kHz T HFS H H (Aps] 3,2 7 15 5 7 11 20
[Ay] 4,53 9,90 21, 21 7,07 9,90 15, 56 28, 28
8kHz I A 4t HA O [Anpe] 6 11 30 7,5 14 18 30
(A, 8,49 15, 56 42,43 10, 61 19, 80 25, 46 42,43
R Y [A] 10 10 25 10 15/16  15/16 25

1) ZAF: NESHISERAG AL BUE IR BT RS ANEE Dh 3 41 1 i
2) Wilbids: CC ElF UL 248-4 FTHLEM J badisiids, e EA B 8 C Rriki AiERds. 15/16A Hdliiiii:
FERAUE B 16A K EBIWIEAS, UL JEWasHy 154,

AL b T e AR B
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6. 12

o]

(9.4,444,444,444,444,444,444,444,444,4

CN2

L1L2L3

K 6.3

PBi
PA/+

PBe
pPC/-

CN1

NO_FAULT_OUT

I HBC (RS WA 6-6 UL
I SMEHISIHEL, RAS WS
S IZ FBELIN 2245t PA/+ A PBi [ (A AT !

cN4 | - -
IRS485 .7 1
o e B o
'~ RS232;
Q 3
CN3 606!
CN5 | PuLSEDIR
A N E———
" A/BII
L e T )
NL ESIM
FLL R

6-6 T LR 2
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