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1. GENERALITA

1.1. Contenutidel manuale
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A ATTENZIONE

Quando I'azionamento € in funzione sussiste pericolo di morte, di seri infortuni o di gravi danni materiali.

Q

Pertanto, l'installatore & tenuto ad accertarsi che le istruzioni di sicurezza, dettagliate nel presente manuale,
vengano lette, comprese e osservate da tutto il personale responsabile del funzionamento dell’azionamento.
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1.4. Qualifiche dei destinatari

Questo manuale sirivolge a personale qualificato, ossia avente le seguenti competenze, a seconda delle funzioni svolte:
Trasporto: il personale deve avere nozioni di movimentazione di componenti sensibili a cariche elettrostatiche
Disimballaggio: il personale deve avere nozioni di movimentazione di componentisensibilia urti e a cariche elettrostatiche
Installazione: il personale deve avere nozioni di installazione di apparecchiature elettriche

Avvio: il personale deve avere ampia conoscenza tecnica degli azionamentielettrici e della loro tecnologia.

INFORMAZIONE
[l personale qualificato deve conoscere e osservare le seguenti norme:

IEC 60364, IEC 60664 e le disposizioni antinfortunistiche nazionali.

A ATTENZIONE

Quando 'azionamento é in funzione sussiste pericolo di morte, di seri infortuni o di gravi danni materiali.

Pertanto, l'installatore é tenuto ad accertarsi che le istruzioni di sicurezza, dettagliate nel presente manuale,
vengano lette, comprese e osservate da tutto il personale responsabile del funzionamento dell’azionamento.

1.5. Norme diriferimento

Gli azionamenti DM2020 sono conformi alla Direttiva Bassa Tensione (2014/35/EC) e alla Direttiva EMC (2014/30/EC).

La funzione di sicurezza “Safe Torque Off” (STO) integrata nell'azionamento & conforme alla Direttiva Macchine (2006/42/EC). Per
essere conforme alle Direttive Europee, l'azionamento soddisfa i requisiti delle relative norme armonizzate di installazione
EN50178(LVD), EN61800-3 (EMC) e EN 61800-5-2 (Sicurezza delle macchine).

Gliazionamenti DM2020 sono certificati CE.



2. DESCRIZIONE DEL SISTEMA
2.1. Strutturadel prodotto

2.1.1. Descrizione del prodotto

'azionamento DM2020rappresentalanuovagenerazione diservoazionamentidigitalidellaMoog-Sede di Casellaperil controllo
dimotorisincronibrushless o asincroni; la soluzione e quella della configurazione a rack multiasse con un modulo alimentatore e
vari modulidi controllo affiancati tra loro.

Fig 2.1 Vistadilnsieme

» Lalimentatore fornisce la“potenza”in corrente continua ai diversi moduli attraverso BUS BAR di connessione alloggiate sui
connettori frontali

* Sono previstidue modelli standard di alimentatore

* Ognimodulo asse & disponibile nella versione singolo o doppio asse

* Leportateincorrente deivariassivannoda2 Arms a 128 Arms continuativie da4 Arms a 256 Arms di picco

» Sistemidiretroazione compatibili:

Resolver

Encoder Stegmann Sinusoidale Assoluto Singolo Giro con e senza Hiperface

Encoder Stegmann Sinusoidale Assoluto Multi Giro con e senza Hiperface

Encoder Incrementale TTL

Encoder Heidenhain Sinusoidale Assoluto Singolo Giro con e senza EnDAT

Encoder Heidenhain Sinusoidale Assoluto Multi Giro con e senza EnDAT

Encoder Heidenhain EnDat 22 full digital
Encoder lineare Heidenhain con EnDAT



» Raffreddamento dei moduli ad aria forzata, con ventole integrate in ogni modulo

* Interfaccia Ethernetsucuie statoimplementato il protocollo EtherCAT Real Time con il profilo DS402
* Interfaccia CANOpen standard su cui e stato implementato il protocollo CANOpen conil profilo DS402
* “Safe Torque Off” (STO) (sicurezza contro il riavvio accidentale) integrato in ogni asse

+ Configurazione/Messa in servizio tramite GUI: Dx2020GUI, permette di configurare, tarare e controllare l'azionamento

» Diagnostica Allarmi: tramite GUI

¢ Accessori:

e FiltriEMC
» CavidiPotenzae Segnale
¢ Resistenzadifrenatura

2.1.2. Condizionidilavoro e immagazzinamento

Temperatura ambiente di
funzionamento

da0°Ca40°C
finoa 55 °C conriduzione della corrente diuscita (-2 %/ °C)

Temperatura di stoccaggio

da-25°Ca55°C

Temperaturadi trasporto

da-25°Ca70°C

Umidita ammessa durante il
funzionamento

5...85%
condensa non consentita

Umidita ammessa per
l'immagazzinaggio

5.95%

Umidita ammessa per il
trasporto

95 % a40°C

Altezza di montaggio

Finoa 1000 m sopra AMSL, oltre 1000 m sopra AMSL con corrente ridotta
(-2% /100 m) max 2000 m sopra AMSL

Certificazione

CE, UL (E194181)

Protezione

P20

Grado di inquinamento
(“pollution”)

2 o inferiore (normalmente & ammesso esclusivamente inquinamento non conduttivo.
Occasionalmente tuttavia ci si puo attendere una temporanea conduttivita causata dalla
condensazione solo quando 'azionamento non sia in funzione o alimentato)

Resistenza meccanica conforme
aEN60721-3-3

Vibrazione: 3 mm per frequenze tra2...9Hz
Vibrazione: 9,8 m/s?(1 g) per frequenze tra 9...200 Hz
Shock: 98 m/s?(10 g) per 11 ms

Sicurezza macchine

STO (Safe Torque Off) SILCL 3 PL “e” (come da certificato nel seguito)

Tab 2.1 Condizioni ambientali




2.1.3. Modelli standard di alimentatore

Modello/Codice

CC201xxxxx

CC202xxxxx

Dimensioni meccaniche

50 mm (1.97 inch)

150 mm (5.9 inch)

Tipo L50 L150
LTI R 3 fasi, da 200 a 528 Vac 50/60 Hz
Alimentazione ausiliaria Bus Bar 24 Vdc +/-10 % (fornita esternamente)
Corrente nominale Arms 54 128
Corrente di picco Arms 130 256

Protezioni

Protezione termica NTC e Bimetallico 85 °C
Rilevamento perdita fase in ingresso
Rilevamento insufficiente tensione o sovratensione in ingresso

Comunicazione

CANOpen per condivisione dati con gli azionamenti

Raffreddamento Ventilazione integrata
Massa (Kg) 51 135
Codice connettori BCO0O04R BCOOO06R

[lcodice delmodellodell’alimentatore ériportatosudue targhette,unapostafrontalmentesopralaprotezione dellamorsettiera
del modulo e l'altra posta sul lato destro di ogni modulo asse.

Perrichiedere qualsiasitipo diinformazione suuno specifico alimentatore & essenziale comunicare a Moog-Sede di Casella i dati
riportatisullatarghetta laterale, che identificano il singolo alimentatore.

Codice modJIO\A

Dati nominali

Fig 2.2 Esempio di targhetta alimentatore laterale (A) e frontale (B)

_____

_____

______

______

__________

__________

_______________________________________

_______________________________________

Numero seriale



2.1.4. Codificaalimentatore

depoomn

I
|
I

CEE

Versione Varianti Speciali
2 Modello Standard Valore - Codifica Interna (%)
E Modello Speciale Valore | Descrizione
X Modello Sperimentale 01 Reg. Res. Speciale
(160hm/500W Armoured)
02 Con connettore alimentazione &
Confi urazione Meccanica Hardware — senza R.R. sul kit
Valore | Modello di Larghezza | Corrente Nominale Con connettore alimentazione &
Alimentatore (CQ) 03 R.R. speciale (180hm/350W
| somm Armoured)
00 DM2020-PS*“S (1.97 inch) 32 Arms /90 Apk
01 DM2020-Ps M | 20MM 54 Arms /130 Apk igurazioni Speciali
(1.97 inch) p OPT2 - Configurazioni Speciali
Valore - Codifica Interna ()
oy 150 mm
02 DM2020-PS“L (5.90inch) 128 Arms / 256 Apk Valore | Versione
00 Standard
. Conformal Coating per
Revisione Hardware co configurazione Standard “00”
Valore - Codifica Interna (*) 50 UL LISTED per configurazione
Valore | Modello di Alimentatore Standard “00”
A DM2020-PS“L” Lo Conformal Coating per Versione
B DM2020-PS“S" 0
DM2020-PS“M”

OPT1 - Configurazioni Speciali

Valore - Codifica Interna ()

Valore | Versione
00 Standard

() ValoriassegnatidaMoog

| primi due caratterisono “CC" e servono a designare la famiglia (DM2020).

Esempio: Il codice CC201A0000 identifica l'alimentatore standard disponibile da 54 A continuativi nella versione definitiva di
produzione, senza alcuna variante speciale.



2.1.5. Modelli standard moduli asse

Modello/Codice

CC111SNNLNNxxxx | CCL11ANNLNNxxxx |CC12155NLNxxxxx |CC112BNNLNNxxxx CC122ASNLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

50 mm (1.97 inch)

Configurazione Singolo Singolo Doppio Singolo Doppio
Tipo L50A L50A L50A L50B L50B
C@o;r::ltze modulo > 4 4 8 6
Corrente nominale Arms = = 8 = 4 2
Corrente di picco Arms - - 16 - 8 4
Raffreddamento Naturale Ventilazione integrata

Peso 4.4 4.4 5.0 5.2 5.8
Codice connettori BC7111R BC7111R BC7221R BC7111R BC7221R

Modello/Codice

CC122AANLNxxxxx | CC122BSNLNxxxxx |CC122BANLNxxxxx |CC114CNNLNNxxxx CC124BBNLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

50 mm (1.97 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Singolo Doppio
Tipo L50B L50B L50B L50C L50C
gg:;t: modulo 8 10 12 16 16
Corrente nominale Arms 8 8 4 16 = 8 8
Corrente di picco Arms 16 16 8 32 - 16 16
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 5.8 5.8 5.8 5.8 5.8
Codice connettori BC7221R BC7221R BC7221R BC7113R BC7221R

Modello/Codice

CC116DNNLNNxxxx | CC116ENNLNNxxxx |CC126CSNLNxxxxx |CC126CANLNxxxxx CC126CBNLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

75 mm (2.52 inch)

Configurazione Singolo Singolo Doppio Doppio Doppio
Tipo L75 L75 L75 L75 L75
g;’:;t: modulo 24 32 18 20 24
Corrente nominale Arms 24} S 32 = 16 2 16 16 8
Corrente di picco Arms 48 - 64 - 32 4 32 32 16
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 6.6 6.6 7.2 7.2 7.2
Codice connettori BC7113R BC7113R BC7225R BC7225R BC7225R

Tab 2.2 Modelli standard dei moduli asse




Modello/Codice CC126CCNLNxxxxx CC126DSNLNxxxxx | CC126DANLNxxxxx CC126DBNLNxxxxx
Dimensioni meccaniche 75mm (2.52 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Doppio

Tipo L75 L75 L75 L75
C@°;’::|tz° meodulo 32 26 28 32
Corrente nominale Arms 16 16 24 2 24 24 8
Corrente di picco Arms 32 32 48 4 48 48 16
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 7.2 7.2 7.2 7.2

Codice connettori BC7225R BC7225R BC7225R BC7225R

Modello/Codice

CC118FNNLNNxxxx | CC118GNNLNNxxxx |CC128DCNLNxxxxx |CC128DDNLNxxxxx CC128ESNLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

100 mm (3.94 inch)

Configurazione Singolo Singolo Doppio Doppio Doppio
Tipo L100 L100 L100 L100 L100
g”sr::it: modulo 48 64 40 48 34
Corrente nominale Arms 48 = 64 = 24 16 24 24 32

Corrente di picco Arms 96 - 128 - 48 32 48 48 64 4
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 8.0 8.0 8.6 8.6 8.6
Codice connettori BC7113R BC7114R BC7225R BC7225R BC7225R

Modello/Codice

CC128EANLNxxxxx | CC128EBNLNxxxxx |CC128ECNLNxxxxx |CC128EDNLNxxxxx CC128EENLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

100 mm (3.94 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Doppio Doppio
Tipo L100 L100 L100 L100 L100
g’;’:l’_‘l';e modulo 36 40 48 56 64
Corrente nominale Arms 32 32 8 32 16 32 24 32 32
Corrente di picco Arms 64 64 16 64 32 64 48 64 64
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 8.6 8.6 8.6 8.6 8.6
Codice connettori BC7225R BC7225R BC7225R BC7225R BC7225R

Tab 2.2 Modelli standard dei moduli asse




Modello/Codice CC128FSNLNxxxxx CC128FANLNxxxxx | CC128FBNLNxxxxx CC128FCNLNxxxxx
Dimensioni meccaniche 100 mm (3.94 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Doppio

Tipo L100 L100 L100 L100
c@;’;’;;_‘lt: modulo 50 52 56 64
Corrente nominale Arms 48 48 4 48 8 48 16
Corrente di picco Arms 96 96 8 96 16 96 32
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 8.6 8.6 8.6 8.6

Codice connettori BC7225R BC7225R BC7225R BC7225R

Modello/Codice

CC130HNNLNNxxxx | CC130JNNLNNxxxx |CC140FDNLNxxxxx |CC140FENLNxxxxx CC140FFNLNxxxxx

Dimensioni meccaniche

200 mm (7.87 inch)

Configurazione Singolo Singolo Doppio Doppio Doppio
Tipo L200 L200 L200 L200 L200
g;’:;t: modulo 96 128 72 80 96
Corrente nominale Arms 96 = 128 = 48 24 48 32 48 48
Corrente di picco Arms 192 - 256 - 96 48 96 64 96 96
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 175 175 175 175 17.5
Codice connettori BC7115R BC7115R BC7225R BC7225R BC7225R
Modello/Codice CC140GSNLNxxxxx CC140GANLNxxxxx | CC140GBNLNxxxxx CC140GCNLNxxxxx
Dimensioni meccaniche 200 mm (7.87 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Doppio

Tipo L200 L200 L200 L200
c@;’;’:;t: modulo 66 68 72 80
Corrente nominale Arms 64 64 4 64 8 64 16
Corrente di picco Arms 128 128 8 128 16 128 32
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 175 175 175 175

Codice connettori BC7226R BC7226R BC7226R BC7226R

Tab 2.2 Modelli standard dei moduli asse




Modello/Codice CC140GDNLNxxxxx CC140GENLNxxxxx | CC140GFNLNxxxxx CC140GGNLNxxxxx
Dimensioni meccaniche 200 mm (7.87 inch)

Configurazione Doppio Doppio Doppio Doppio

Tipo L200 L200 L200 L200
C@°;’::|tz° meodulo 88 96 112 128
Corrente nominale Arms 64 24 64 32 64 48 64 64
Corrente di picco Arms 128 48 128 64 128 96 128 128
Raffreddamento Ventilazione integrata

Peso 175 175 175 175

Codice connettori BC7226R BC7226R BC7226R BC7226R

Il codice del modulo & riportato su due targhette, una posta frontalmente sopra la protezione della morsettiera del modulo e

Tab 2.2 Modelli standard dei moduli asse

l'altra posta sul lato destro di ogni modulo asse.

Per richiedere qualsiasi tipo di informazione su uno specifico modulo & essenziale comunicare a Moog-Sede di Casella i dati

riportatisulla targhetta laterale, che identificano il singolo modulo.

Codice modello

______________

______________

Revisione Hardware

-

-

-

-

___________

______________________________________________

Fig 2.4 Esempio di targhetta modulo asse laterale (A) e frontale (B)




2.1.6. Codifica moduli asse

Per identificare i modelli di assinecessarioccorre far riferimento alla seguente codifica

dEniiiuioooleti-em

T

i

—I_— Varianti Speciali

Valore - Codifica Interna (%)

Valore Descrizione

06 Con connettore segnale sul kit

07 Con connettore segnale e freno sul kit
08 Conkit connettori completo

Versione

1 Modello Standard

E Modello Speciale

X Modello Sperimentale

Configurazione Meccanica Hardware

Valore Larghezza Corrente Nominale
(Assel+Asse?2)

11 Singolo 50 mm 4 Arms

21 Doppio 50 mm L50A

12 Singolo 50 mm 12 Arms

22 Doppio 50 mm L50B

14 Singolo 50 mm 16 Arms

24 Doppio 50 mm L50C

16 Singolo 75 mm 32Arms

26 Doppio 75 mm L75

18 Singolo 100 mm 64 Arms

28 Doppio 100 mm L100

30 Singolo 200 mm 128 Arms

40 Doppio 200 mm L200

Assel-Corrente diPicco (%)

Valore Correntenominale | Corrente diPicco

S 2 Arms 4 Arms

A 4 Arms 8Arms

B 8Arms 16 Arms

C 16 Arms 32Arms

D 24 Arms 48 Arms

E 32 Arms 64 Arms

F 48 Arms 96 Arms

G 64 Arms 128 Arms

H 96 Arms 192 Arms

J 128 Arms 256 Arms

Asse 2 - Corrente di Picco (%)

Valore Correntenominale | Corrente diPicco

N ) ()

S 2Arms 4 Arms

A 4 Arms 8 Arms

B 8 Arms 16 Arms

C 16 Arms 32Arms

D 24 Arms 48 Arms

E 32 Arms 64 Arms

F 48 Arms 96 Arms

G 64 Arms 128 Arms

OPT1-SchedaMaster (Asse 1-Secondo Trasduttore
Opzionale)

L{ Configurazioni Speciali
Valore | Descrizione Note
00 Configurazione Standard No UL Listed
01 Opzione Freno No UL Listed
03 Versione Speciale per Modelli Generatore No UL Listed
04 Versione Speciale per ModelliH20 No UL Listed
05 Versione Speciale per Modelli “Cut Nuclear” No UL Listed
12 SW Versione Speciale “Politecnico TO" No UL Listed
co Conformal Coating per configurazione Standard“00” | No UL Listed
Conformal Coating per configurazione Opzione X
C1 No UL Listed
Freno“01”

c2 Conformal Coating per Versione Speciale “12" No UL Listed
50 ULLISTED Version of “00” UL Listed
51 ULLISTED Versionof “01” UL Listed
52 ULLISTED Versionof “12" UL Listed
LO Conformal Coating Versione “50” UL Listed
L1 Conformal Coating Versione “51” UL Listed
L2 Conformal Coating Versione “52" UL Listed

Revisione Hardware

Valore - Codifica Interna (%)

Configurazione Fieldbus

Valore Versione

0 Configurazione Standard con EtherCat

1 Configurazione conriferimentianalogici

2 Configurazione CANBus

Valore Versione

E Encoder

| Encoder Incrementale

R Resolver

X5 -Scheda Master Opzionale (Asse 1)

Opzionale)

OPT2-SchedaSlave (Asse 2 - Secondo Trasduttore

Valore Versione

E Encoder

| Encoder Incrementale

R Resolver

Valore Versione

L RS232 SERIAL LINK
| INPUT/OUTPUT solo digitale
S Encoder Simulato

X15 - Opzione Scheda Slave (Asse 2)

Valore Versione

L RS232SERIAL LINK
| INPUT/OUTPUT solo digitale
S Encoder Simulato

w Nella configurazione Doppio Asse, 'asse pil potente va indicato
per primo

2 Non Equipaggiato - Versione Singolo Asse

3 Versione Standard

4 Valoriassegnati da Moog

| primi due caratterisono “CC”" e servono a designare la famiglia DM2020




2.1.7. Modellie codifica dei moduli Capacitivi (Modulo ABC Auxiliary Bus Capacitor)

Modello Codice Capacita (pF) Dimensione

DM2020 ABC5 CCE5000 5400

DM2020 ABC4 CCE5012 4500

DM2020 ABC3 CCE5013 3600 50 mm (1.97 inch)
DM2020 ABC2 CCES5014 2700

DM2020 ABC1 CCE5015 1800

Codice del modello

MOOG c E C .’QUS Tpe- ABC

————————— L]
1

_________ o4

A s

———————— 1
I

Dati nominali Capacitor Value

________ 4

DATE 1439

6400 pF

Serial Number

Moog Italiana S.1.l. - Sede di Casella - Via Avosso 94, 16015 Casella (GE) - ltaly )

|

L Capacitor Value HF J

Fig 2.5 Esempio di targhetta modulo capacitivo laterale (A) e frontale (B)




2.2. Dettaglio caratteristiche e componenti

2.2.1. Datielettrici Alimentatore

Il modulo alimentatore ha la principale funzione di convertire direttamente (senza trasformatore) la tensione di rete in una
tensione continua, che costituisce, tramite le Bus Bar, l'alimentazione dei vari moduli che pilotano i motori del servosistema.

NN
SOFT START
. ™~ Py ~ +AT Vbus
ALLA RETE
TRIFASE A RR
GESTIONE PS
R<__ }— CONDENSATORI
LETTURA BUS 1
s<_ ] T
T <: »  SOFTSTART
IGBT
Z‘S Zli CONTROLLORR ¢
* * * ~ -AT Vbus

Fig 2.6 Schema ablocchidell'alimentatore (componenti di potenza)

Modello | Tipo L50 (M) | TipoL150(L)
DATIELETTRICI

Trifase da200a528 Vac50/60 Hz

24 Vdc+/-10%, 1 A (fornita esternamente)

Corrente nominale in uscitalato DC bus 54 A

Tensione di alimentazione direte

Tensione ausiliaria

128 Arms
Corrente di picco in uscita lato DC bus 130A 256 Arms
Tensione DC-link (Vout) da282a744Vcc -

Protezione termica su dissipatore, NTC e Bimetallico 85 °C

Protezioni Rilevamento mancanza fase in ingresso

Rilevamento insufficiente tensione (under Voltage) o sovratensione (over Voltage)
Comunicazione CANOpen per condivisione dati con gli azionamenti
Raffreddamento Ventilazione integrata

DATIMECCANICI
Peso 51kg 13.5kg

Altezza 455 mm (17.91 inch) 455 mm (17.91 inch)
Larghezza 50 mm (1.97 inch) 150 mm (5.91 inch)
Profondita 249 mm (9.80 inch) 249 mm (9.80 inch)

Tab 2.4 Caratteristiche alimentatori

FUNZIONALITA

Circuito di soft start

Circuito di frenatura

Monitoraggio Tensione BUS cc

Monitoraggio Presenza e valore tensione direte

Monitoraggio Temperatura interna alimentatore




2.2.2. Datimeccanici Alimentatore

249(9.80)
24(0.94) B 224 (8.81) 50(1.97)

T 7.5(0.29)

455(17.90)
410(16.13)
443(17.42)

MOOS

DM2020

Y
A

45(0.18

i\

Fig 2.7 Disegno alimentatore L50

249(9.80) _ 150(5.90)
24(0.94) 224(8.81) - 100(3.93)_. -

7.5(0.29)

&
DM2020

Tonmas
AT

455 (17.90)
410(16.13)
443(17.42)

A A

b &
b

&0 H e )

45(0.18

Fig 2.8 Disegno alimentatore L150



2.2.3. Connettori

\
S/
DM2020
b
b
Led distato
9 (O} Pwr BUS 0K
MO PWR BUS
Q) FauLr
Connettori CAN
+24 Volt
T~ 0 Volt
b e o
+ DCbus
-DCbus
l GND (Terra)
b X1 Resistenzadifrenatura

X2 Connettore di potenza

Fig 2.9 Layout delle connessioni




2.2.3.1 Layout Connettori

e
o
o

Le tabelle seguentiriportano il dettaglio dei connettorie il significato deivari LED di segnalazione

X1:resistenzadifrenatura
1 +RR1
2 -RR2

ofc

X2:rete di alimentazione B ]

1 Ul =
2 V1

3 w1 ] <
4 Terra

B0e0

X2-LINE
BUS BAR di connessione
1 +24V
2 0Vdc
3 +DCbus
4 -DCbus
Led GIALLO Led VERDE Led ROSSO Stato
Spento Spento Spento Alimentatore spento o guasto
Spento Acceso fisso Spento Alimentazione 24 Volt applicata
Lampeggiante Lampeggiante Spento Alimentazione trifase presente, BUS in carica
Acceso fisso Lampeggiante Spento BUS stabile, assi pronti ad essere abilitati
Spento Spento Acceso Fisso Fault dell'alimentatore
X10LN A Connettore Can (secondo la CIA 402 Can su connettore RJ45)
Pin Denominazione Funzione
1 Can H Terminale Positivo linea CAN
2 CanlL Terminale Negativo linea CAN
3 O0VCan 0 Logico linea CAN
4 Aux Ps Fault_neg Segnale (negato) dello stato dell'alimentatore
5 Addr sx dx Indirizzo per la comunicazione interna
6 Ps_out Uscita comandi dall’Alimentatore
7 nc
8 +5V Can Alimentazione linea CAN (fornita dall'alimentatore)




X10LNB Connettore Can (secondo la CIA 402 Can su connettore RJ45)

Pin Denominazione Funzione

1 CanH Terminale Positivo linea CAN

2 CanlL Terminale Negativo linea CAN

3 O0VCan 0Logico linea CAN

4 Aux Ps Fault_neg Segnale (negato) dello stato dell'alimentatore

5 Addr sx dx Indirizzo per la comunicazione interna

6 Ps_out Uscita comandi dall’Alimentatore

7 nc

8 +5V Can Alimentazione linea CAN (fornita dall'alimentatore)

2.2.4 Filtri

Seicavidipotenzadel motore non superano i 50 m dilunghezza e sufficiente inserire tra larete e 'azionamento un filtro EMC il
cui codice & AT6013/AT6014 o un modello equivalente.

Seicavisuperanoi50 msiconsiglia dicontattare il Servizio Applicazioni presso Moog-Sede di Casella.

Codice filtro

AT6013 (Alimentatore M) / AT6014 (Alimentatore L)

Tensione nominale

3x(400/480 V), 50/60 Hz,a 50 °C

Sovraccarico

1.5x per 60 s, ripetibile ogni 60 min.

Temperatura ambiente

Da-25°Ca+100°C, conriduzione di corrente a partire da60°C (1,3 % /°C)

Altezza di montaggio

1000 m, conriduzione di corrente finoa4000m (6% /1000 m)

Umidita dell'ariarelativa

15 ...85 %, condensa non consentita

Temperatura di stoccaggio

Da-25°Ca+70°C

Protezione

IP20

Test di accettazione

Conforme a CE

Ambiente non industriale -
EN61800-3
conforme a schermatura radio

Lunghezza consentita per il cavo tra azionamento e motore finoa 50 m

Ambiente industriale -
EN61800-3
conforme a schermatura radio

Lunghezza consentita per il cavo tra azionamento e motore finoa 100 m

Corrente Perdita Corrente
. Adatto a . . tot. Peso 2
Codice . Tipo nominale acontatto Collegamento [mm?]
alimentatore corrente [kgl
[A] [W] [mA]
13 mm? fless.
AT6013 L50 Al 55 26 334 1.8 Bullone PE M6
AT6014 L150 Bl  |130 50 39 26 |Finoa>0mm:
’ Bullone PE M10

Tab 2.5 Caratteristiche elettriche principali dei filtri

Se l'applicazione richiede una corrente continuativa inferiore a quella massima gestibile dall'alimentatore, & possibile utilizzare
filtri con valoridi corrente nominale inferiori.

Contattare il Servizio Applicazioni per le valutazioni e la selezione dei modelli alternativi a quelli sopradescritti.



2.2.5. Resistenza difrenatura
Quando il motore decelera, 'energia viene dissipata sotto forma di calore nella resistenza di frenatura. Per
l'alimentatore L50 sono disponibili due diverse resistenze difrenatura:

Codice Potenza (W) | Ohm Note
Standard 370 15 In dotazione
AR5974 500 16 Disponibile come opzione da ordinare separatamente

Perl'alimentatore L150 non & prevista la fornitura dellaresistenzadifrenatura. Laresistenza consigliata @ una4.7 Ohm /1000 W
(da ordinare separatamente con codice AR5988).

INFORMAZIONE
Se la potenza dissipata supera i 1000 W, contattare contattare il Servizio Applicazioni presso Moog-Sede di Casella per
il dimensionamento del componente

AVVERTENZA
Perilmodello L50, laresistenza di frenatura deve sempre essere collegata in quanto ha anche la funzione di soft-start.
Inmancanza diessail sistemanon siavvia e inoltre non sarebbe possibile l'arresto controllato dei motoriin rotazione.

2.2.6.Induttori di linea

Per il normale funzionamento, non & previsto l'impiego diinduttanze inserite all'ingresso dell'alimentatore.
Siconsiglia tuttavial'inserimento diun induttore dilinea sullarete allo scopo di proteggere l'alimentatore nei casidireti conuna
bassainduttanza(sottoi 100 uH).

Infatti impianti con induttanza di linea molto bassa danno luogo a valori di dV/dt maggiori a 1000 V/uS della tensione trifase
d’ingresso applicata all’azionamento, valore limite caratteristico dei tiristori che, IN QUESTE PARTICOLARI CONDIZIONI
potrebbero andare in conduzione anche senza l'innesco controllato del circuito interno.

Nel caso specifico, nel circuito disoft start, possono causare, con l'accensione anticipata, la rottura dei fusibili (il circuito di soft
start e adibito alla limitazione della corrente dispunto dovuta ai condensatori del DC bus impedendo correntiincontrollate).

Per definireunvalore approssimativo dell'induttanzadellalinea, e necessario considerare lalunghezzadel cablaggio traingresso
trifase dell'azionamento e la cabina di trasformazione MT/BT considerando 0,6 uH/m come valore tipico di induttanza per metro
del cablaggio e sommando l'induttanza propria della cabina di trasformazione.

Ai fini della limitazione del possibile dV/dt & bene considerare anche l'effetto di limitazioni del valore indotto dal filtro EMC
d'ingresso verificando il valore della induttanza del filtro.

INFORMAZIONE
L'induttanza deve essere inserita trail trasformatore della cabina e |’azionamento

! INDUTTANZA TOTALE DI LINEA 100 uH

|
i
EXXXN
[
1
Fig 2.10 Schema di collegamento induttanza trifase iningresso DM2020_D_005
Taglia Alimentatore Valore induttanza Corrente Frequenza
Tipo L50 0.1 mH Inom.60 A 50/60 Hz
TipoL150 0.1 mH Inom.130 A 50/60 Hz

Tab 2.6 Esempio didimensionamento dell'induttanza trifase esterna



Come valutare la necessita dell'induttanza:

Valutazione
Introduzione
Induttanza

Distanza trasformatore ; Utilizzar‘e‘
MT/BT <100mt induttanza di linea

Contattare
Moog per valutazione
impatto del filtro

Presenza diun
filtro EMC

Non necessario
['utilizzo del filtro
dilinea

Per ulterioriinformazionirivolgersial Servizio Applicazioni di Moog-Sede di Casella.

2.2.7 Cavi

INFORMAZIONE

| cavidipotenza e dicontrollo (tranne quelliche vanno dallarete al filtro) devono essere schermati e possibilmente
mantenutiseparatitra loro ad una distanza maggiore di 200 mm

INFORMAZIONE

| cavidi potenza schermatiposso essere interrottie collegatia terra tramite una barra dirame usando un morsetto di
sezione tale da assicurare un contatto elettrico efficace con sezione maggiore del cavo di terra

Sezione cavi alimentatore

Modello alimentatore TipoL50(54 A) TipoL150(128 A)
Rete 13 mm?(AWG6) 33 mm2(AWG2)
Resistenza di frenatura 13 mm?(AWGE) 33 mm?2(AWG2)
24 Vdc 0.8 mm?AWG 18

Massa 13 mm?2 (AWG6) | 33 mm? (AWG2)




2.2.8 Modulo Capacitivo (ABC)

E disponibile un modulo capacitivo per aumentare 'energia immagazzinata nella fase di frenatura:
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Modello/Codice ABC5/CCE5000 | ABC4/CCE5012 | ABC3/CCE5013 |ABC2/CCE5014 | ABC1/CCE5015
Capacita (uF) 5400 4500 3600 2700 1800
Larghezza (mm) 50
Profondita (mm) 249
Altezza (mm) 455

La seguente tabella riepiloga la capacita totale degli altri moduli:

ID modulo Cap. totale uF
Alimentazione L50 1800
Alimentazione L150 4500

Size L50 130

SizeL75 340

Size L100 340

Size L200 2720

Per le macchine a ciclo rapido e movimento elevato e possibile ridurre la maggior parte dell’energia dissipata dalla resistenza
frenante.

A 200 cicli/min, 'aggiunta diun modulo ABC put consentire un risparmio fino a 3 kW di energia difrenatura; unanota esplicativa
aiutera il progettista della macchina a definire se e quanti ABC aggiungere nella configurazione del DM2020.



2.3. Modulo asse

2.3.1.

Acquisizione Comandi

EtherCat
CanOpen
“Analogiche”
“I/0 Digitali”

Descrizione generale funzionalita

Anello

A

n

quisizione Impostazi

oni

Memoria interna
Scheda Memoria
BUS Campo

di
Posizione

Elaborazione Anello

>

cquisizione Feedback

Encoder
Resolver

e di
generaZI(cj)_ne Velocita
comandi

Ane.llo Generazione Ponte a
di comandi IGBT

Al motore

Coppia PWM

FUNZIONALITA

Controllore di posizione

Controllore di velocita

Controllore di coppia

Interfaccia seriale RS232

Interfaccia EtherCAT

Interfaccia CANOpen

Riferimento analogico

Generazione Encoder simulato

Gestione I/0 analogici

Gestione 1/0 digitali

Modalita Sensorless

Registrazione dati

Modello

L50 L75 | L100 L200

DATIELETTRICI

Tensione ausiliaria

24Vdc+/-10%

Tensione DC-link

da282a744Vcc

Corrente nominale

da2al6bArms da24a32Arms da48a64Arms da96al128Arms

Corrente di picco Arms

da4a32Arms da48a64Arms da96al128Arms da192a256 Arms

Protezione termica su dissipatore, NTC e Bimetallico 85 °C

Protezioni . ] o ] .
Rilevamento insufficiente tensione (under Voltage) o sovratensione (over Voltage)
Raffreddamento Natura.le/ventilazione Ventilazione integrata
integrata
DATI MECCANICI
Peso 4.4/58kg | 7.2/8.6kg | 8.6kg | 175kg
Altezza 455mm (17.91 inch)
Larghezza 50 mm (1.97 inch) | 75mm(2.95inch) | 100mm(3.94inch) | 200mm (787 inch)
Profondita 249 mm (9.80 inch)




2.3.2. Dimensioni
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Modulo L100 (3,94 inch)
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2.3.3. Trasduttoridi posizione

[IDM2020 e in grado di gestire i seguenti trasduttori di posizione sia nel caso in cui vengano montati sul motore sia che vengano
posizionatisulla macchina e utilizzati come secondo trasduttore:

* Resolver

* Encoder Stegmann Sinusoidale Assoluto Singolo Giro con e senza Hiperface
* Encoder Stegmann Sinusoidale Assoluto Multi Giro con e senza Hiperface

» Encoder Heidenhain Sinusoidale Assoluto Singolo Giro con e senza EnDat

* Encoder Heidenhain Sinusoidale Assoluto Multi Giro con e senza EnDat

* Encoder Heidenhain EnDat 22 full digital

* EncoderIncrementale TTL (come opzione su X1).

* Encoder lineare Heidenhain con EnDat

2.3.4. Interfacce conil“campo”e altri moduli

In figura sono riportati tuttii connettoridel modulo-asse conriferimento a una struttura “doppio asse”:
| connettoriche consentono l'interfaccia con il campo e con altrimoduli sono elencatiin tabella.

Codice Potenza (W) Note

X1 X11 Encher opzionale (puod avere le stesse funzionalita di X2 ed in piu l'encoder
TTL incrementale)

X2 X12 Encoder del motore o di macchina

X3 X13 Resolver del motore

X4 X14 InterfacciaSTO

X5 X15 Interfaccia digitale programmabile

X6 X16 Interfaccial/0:1/0 analogico, I/0 digitale, Driver OK, riavvio

X7 X17 Scheda memoria e display

X8 X9 Interfaccia EtherCAT

X10A X10B Interfaccia CANOpen

X18 X19 Connettore freni

X20 X21 Connettore motori

24 Volt

0 Volt

BUS +DC

BUS -DC

Collegamento GND
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Fig 2.11 Modulo doppio Asse L50: vista frontale (A) e inferiore (B).

Sinotiche la disposizione dei connettori rimane invariata anche nelle taglie L75eL100
(frontali e inferiori) e L200 (solo frontali, vedere fig 2.12 per il dettaglio degli inferiori)
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Fig 2.12 Modulo doppio Asse L200: vista frontale (A) e inferiore (B).

Sinotiche la disposizione dei connettori frontali rimane invariata rispetto ai moduli L50,

L75eL100 (vedere fig 2.11 per il dettaglio)




2.3.5. Layout connettorie altre interfacce sul modulo asse

Diseguito vengono riportate le tabelle dei pin dei connettorirelativi al modulo asse, nelle varie configurazioni possibili.

Connettore X1 (X11) (¥)
PIN Funzione Encoder incrementale TTL Funzione Encoder Sinusoidale
1 +5V (max 100 mA) B A
O
2 GND (Encoder e PTC) 0V supply )
3 W- A / \
4 W+ Up supply @
5 Ve Data+ io o7
©)
6 V- n.c. 135 ol
7 A+ Term A 126 0°
8 A- CLOCK + 1 o4
©)
9 C+ B+ 10~ O°
O 2
10 C 0V Sense S O
11 U+ A+ o
12 u- Up Sense \w/
13 B- Data )
{ )
14 B+ TermB
15 PTC CLOCK
Per collegare degli Hall Sensor usare il connettore X1(X11), come indicato nella seguente tabella:
PIN Connettore sonde Hall differenziali Cf)nnettoresondeHall
Single ended
1 +5 Volt +5 Volt {}
2 0V Supply 0V Supply
3 W- n.c.
-
4 W+ W+ 150
5 Ve Ve 1o ©
6
6 V- n.c. 130 ©
OS
7 n.c. n.c. 120 o
8 n.c. n.c. o o3
9 n.c. n.c. ) 02
10 n.c. n.c. °0 ol
11 Us Us ./
12 u- n.c.
13 n.c. n.c. "
14 n.c. n.c. —
15 PTC-NTC-Mot PTC-NTC-Mot

(*) La presenza del connettore X1 (X11) & opzionale.



Connettore X2 (X12)

PIN Funzione Encoder digitale Funzione Encoder “full digital”
1 B- n.c.

2 0V supply 0V supply

3 A- n.c.

4 Up supply Up supply

5 Data+ Data+

6 n.c. n.c.

7 Term A Term A

8 CLOCK + CLOCK +

9 B+ n.c.

10 0V Sense 0V Sense

11 A+ n.c.

12 Up Sense Up Sense

13 Data- Data

14 TermB TermB

15 CLOCK CLOCK
Connettore X3 (X13) interfacciaresolver

PIN FUNZIONE

1 COs-

2 COS+

3 GND

4 SIN-

5 SIN+

6 TERMA

7 8 kHz-

8 TERMB

9 8kHz+
Connettore X4 (X14), interfacciaSTO

PIN Denominazione Funzione

1 +24 'V S1 Ingresso alimentazione STO
2 ovsl 0 Volt corrispondente
3 +24V S2 Ingresso alimentazione STO
4 0vs2 0 Volt corrispondente
5 FEEDBACK S2 Uscita canale 52

6 FEEDBACKS1 Uscita canale S1

X4 1
5

i

X141
5

2




Connettore X5 (X15), interfaccia programmabile

MODALITA FUNZIONE
0 RS232 con 2ingressi digitali
1 RS232 con 1 ingresso digitale ed 1 uscita digitale
2 Encoder simulato
3 Monitor sincronismirete Ether CAT ®3 asl
4 3ingressidigitali 7 ]
5 3 uscite digitali
6 lingresso digitale e 2 uscite digitali
7 2ingressidigitalied 1 uscita digitale
N° pin MODALITA DI CONFIGURAZIONE

0 1 2 3 4 5 6 7
1 +24 Volt uscita
2 INP A + OUT A + A+ SYNCO + INP A + OUT A + INP A + OUT A +
3 INPA- OUTA- A- SYNCO- INP A - OUTA- INPA- OUTA-
4 INPB + INP B + B+ SYNC1 + INP B + ouUTB + OUTB + INP B +
5 INPB - INP B - B- SYNC1- INPB - OUTB- OUTB- INPB -
6 X X C+ SM2+ INP C + OuUT C+ OUT C+ INP C +
7 RX RX C- SM2- INPC- ouTC- ouTC INPC-
8 0 Volt

INFORMAZIONE
La massima corrente prelevabile dal PIN 1 (Uscita +24 Volt) & paria 200 mA




DETTAGLISULLE VARIE MODALITA:

Descrizione Modalita 0

In questa modalita i tre canali vengono configurati come 2 ingressi digitali pit la linea seriale R5232.

Descrizione Modalita l

In questa modalita i tre canalivengono configuraticome 1 uscita digitale, 1 ingresso digitale pit la linea seriale R5232.

Descrizione Modalita 2

In questa modalita sul connettore vengono generatii segnali di un encoder incrementale partendo dalle informazioni interne al
drive (posizione istantanea del motore) e con il quale & possibile chiudere il controllo di posizione della macchina, tramite un PLC
esterno, lasciando all'azionamento il controllo di velocita conriferimento analogico.

[Lnumero degliimpulsi dell'encoder & configurabile in multiplidi 2, a partire da 128 impulsi/giro, fino a 8192 impulsi/giro.
L'ampiezza del marker sull'uscita C e configurabile come %, % e 1 impulso.
La configurazione dibase & di 4096 Impulsi per giro meccanico del motore con marker %.

Descrizione Modalita 3

La modalita 3 consente di monitorare i segnali di sincronismo della rete EtherCAT utilizzati per la sincronizzazione dei vari
moduli, funzionanti con clock distribuito.

Ilsegnale SYNC 0 ha un periodo di 62.5 us (16 kHz) e corrisponde al tempo diservo base.

Ilsegnale SYNC 1 haperiodo parial periodo di comunicazione impostato per larete EtherCAT e serve asincronizzare i dispositivi
sullaricezione del pacchetto dati.

Il segnale SMZ indica il momento effettivo dellaricezione del pacchetto dati da parte del dispositivo.

Descrizione Modalita 4-5-6-7

Ogniingresso digitale (TTL Line driver, differenziale), put essere configurato come segue:
* DriveEnable

» Reference Enable

*  Quick Stop

* ResetAlarm

e Limit switch (CCW e CW)

Ogniuscita digitale puo essere configurata come segue:

» Copiadel Limit switch (se programmato sugli input digitali disponibili su J6).
*  Warning per temperatura motore

*  Warning per I"2T motore

* Warning per temperaturadrive

A ATTENZIONE

Il connettore X5 (X15) non é opto-isolato

INFORMAZIONE
Lalimentazione a 24 Volt disponibile sul connettore, puo essere usata per alimentare dei dispositivi esterni

INFORMAZIONE
Siconsiglia luso diun cavo twistato e schermato per il collegamento traivaridispositivied il Drive



Connettore X6, X16

Sono presenti /0 analogici e digitali:

PIN Denominazione Funzione
1 INANT + Icnagr;E?grc])anpj)(;ilttév?iglggu(;s%n;ﬁzg)lco 1 risoluzione 12 bit,
2 INANT - Ingrgsso negativo input analogico 11, risoluzione 12 bit,
campionamento 3.9 us (256 kHz)
3 INAN 2 + Icr;gnzle;g,rc])anp:(;f]ittgv??.giﬂsplés%n;ﬁ'ozg)ico 2 risoluzione 12 bit,
4 INAN 2 - Ingre;so negativo input analogico 2 risoluzione 12 bit,
campionamento 3.9 us (256 kHz)
5 OUTAN1 Uscita analogica 1, risoluzione 12 bit 6 1 16 1
6 OUT AN 2 Uscita analogica 2, risoluzione 12 bit % g
7 +24VOLT Ingresso 24 Volt per 'alimentazione degli output digitali %E g
8 0VOLT Massa comune degli |/O digitali 15 15
9 OuUTDIG1 Uscita digitale 1, opto-isolata
10 OUTDIG2 Uscita digitale 2, opto-isolata
11 DRIVE OK Contatto drive ok
12 DRIVE OK Contatto drive ok
13 INDIG 1 Ingresso digitale 1, veloce, opto-isolato
14 INDIG 2 Ingresso digitale 2, veloce, opto-isolato
15 RESTART Reset del modulo
16 0VOLT Massa comune degliingressi analogici

INFORMAZIONE
Le due masse suipin 8 e 16 sono separate per aumentare lareiezione al rumore elettrico indotto dai cablaggi

Programmazione /0 analogici e digitali connettore X6:

Opzioni AnalogInputle2

* Riferimento dicoppia

» Riferimento divelocita

 Limitazione di corrente (coppia massima erogabile)

Opzioni AnalogOutle?2

* Riferimento dicorrente

* Velocita attuale

* Corrente difase (misurata sulle fasiU e V).
* Erroredivelocita

* Errorediposizione



5.7.3. Visualizzare laregistrazione

Selezionare la Tab “Visualizzazione”
Terminata l'acquisizione, i dati vengono visualizzati sul display.

In alto a sinistra ci sono le funzioni di Attivazione dei Cursori (Cursor 4—1—»), Spostamento del Grafico (Pan "_"__?i" ), ingrandimento
di particolari (Zoom ) e stampa automatica dell'immagine (Screenshoot ); il cursore del mouse provvede a mostrare la

legenda dei 4 pulsanti quando passa sopra di essi.

Spuntando Scala Automatica ognisegnale viene mostrato nella finestra, altrimentiidativengono visualizzaticon lascala con cui
vengono acquisiti a meno di modificarlivariando la loro scala con il comando Ampiezza.

5.74. Gestione file UCX

SalvandoidatiinLocale, viene creato un file con nome data e ora di acquisizione. Lestensione di tali file e “UCX".
Per visualizzare registrazioni archiviate si passa al tab “Carica/Salva file", si accede al file system con il pulsante “Apri UCX".



La GUl consente anche la lettura diretta dei dati sulla scheda di memoria.
Dallabarra strumenti selezionare “Visualizzazione Memory Card".

Siapre una inesta didialogo con pulsanti che consentono l'apertura e l'elaborazione dei ile; selezionando l'icona con la
scheda di memoria si visualizza il contenuto. Il nome del ile & isso:rec.ucx

Attenzione: non e possibile cambiare nome al ile.

Ad ogniregistrazioneil ile sulla sdcard viene sovrascritto.

La copia suPC cambia automaticamente ilnome al ile.

INFORMAZIONE
Intuttiicasipereffettuare laregistrazione / visualizzazione & necessaria la scheda di memoria sull’azionamento

INFORMAZIONE

Nel caso in cuinon siabbiano i diritti di amministrazione la GUl non & in grado diregistrare / visualizzare i segnali.
Contattareilreparto IT per lacreazione diuna cartella dedicata con dirittidiaccesso in lettura e scrittura.
Dopodiché selezionare tale cartella cliccando sul tasto Sfoglia



5.8. Utilizzo della GUI in modalita OFF LINE

La GUI puo essere utilizzata anche in modalita off line in assenza del drive per preparare file di configurazione dei drives, per
editarli o per verificare il loro contenuto.

Per entrare in modalita off line, dalla barra dei menu selezionare File/OFF LINE.
Selezionare File/Apri per selezionare la SW release con cui lavorare.

Per verificare un file parametri, dal menu principale selezionare col tasto destro del mouse l'asse, caricare i parametri come se vi
fosseunverodrive collegato, modificarlise serve e salvare la nuova configurazione sul nuovo file parametri.

5.9. Menu contestuale per la gestione dei parametri
Un click con il tasto destro del mouse sul nome dell’asse apre il meni. E possibile effettuare le seguenti operazioni:

* Gestione parametri:

» Salvataggio della configurazione corrente sumemoria interna del drive
* Ripristino della configurazione salvata in precedenza dalla memoria interna
+ Caricamento diuna configurazione salvata su file (download file parametri)
» Salvataggio su file della configurazione corrente (upload file parametri)

* ResettaDispositivo: Reset del dispositivo selezionato

* Disabilita Asse: Disabilita asse selezionato
* Abilita Asse: Abilita asse selezionato



6. RICERCA GUASTI

6.1. Introduzione

Vengono nel seguito elencate e descritte le principali anomalie di funzionamento e fornite una serie di indicazioni su come
risolverle.

Qualoral'anomalia persistesse, contattare il centro di Assistenza della Moog-Sede di Casella.

6.2. Anomalie alimentatore

Led GIALLO Led VERDE Led ROSSO Stato
Spento Spento Acceso Fisso Fault dell'alimentatore
Causa Suggerimento per la verifica
Latemperatura » Verificare la corrente continuativa erogata agli assi
dell'azionamento é alta » Controllare l'efficienza delle ventole
Recupero guasto . .
= Controllare laresistenza difrenatura
Sovratensione

6.3. Anomalie modulo asse
Gli allarmi del modulo-asse sono indicati sul display dell'asse dalla lettera F; per l'analisi in dettaglio occorre collegarsi con il
software Dx2020 GUI, selezionare dall’albero principale la voce “Fault Display” quindi procedere all’analisi delle anomalie:

Nella parte sinistra della finestra vi & l'elenco degli allarmi eventualmente attivi (Lista Fault Attivi), nella parte destra vi e lo
storico degli ultimi 8 allarmi (Storico Fault).



6.3.1. Allarmi sulla sezione di potenza

* Short_Circuit_Phase_x_Low

* Short_Circuit_Phase_x_Hi

Individuando I'lGBT interessato dalla fase x: (U, Vo W)
Questo tipodiallarme sipresenta quando 'azionamento rileva una corrente eccessiva o un cortocircuito suuno deisei IGBT dello

stadio diuscita.

Le probabili cause di questo tipo di allarme sono elencate nella seguente tabella:

Causa

Suggerimento per la verifica

Cortocircuito nel motore

Verificare l'isolamento del motore con un multimetro o altro strumento adatto. In alternativa:
» staccare il cavo dipotenzadal motore

* abilitare nuovamente l'asse

* seilproblemasirisolve, sostituire il motore

motore

Cortocircuito traicavidel

Scollegare il cavo dal motore e dall'azionamento e verificare l'isolamento del cavo conun
multimetro o altro strumento adatto. In alternativa:

* staccare il cavodipotenzadal lato dell'azionamento
* abilitare nuovamente l'asse

Errataregolazione
dell'anello di corrente

Verificare i parametri del motore inseriti nella configurazione dell'azionamento.

Componentiinterni
dell'azionamento
danneggiati

'azionamento.

Se dopo avere effettuato tutte le precedentiverifiche, il problema persiste, sostituire

6.3.2. Allarme per Tensione VBUS fuori tolleranza

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

DC Link Under Voltage

Tensione inferiore alla soglia
minima impostata

Circuito dilettura guasto.

Misurare la tensione subus dc e
confrontare con quella misurata
dall'azionamento.

DC Link Over Voltage

Tensione maggiore del massimo
valore consentito.

Resistenzadifrenatura
non collegata al modulo

Misurare valore chmico della
resistenzaed eventualmente
sostituirla.

alimentatore o guasta

ATTENZIONE

In caso di frenata controllata, I'energia cinetica eventualmente disponibile viene rigenerata sul BUS DC ed e in
parte immagazzinata nei condensatori; quella in eccesso, se non viene dissipata dalla resistenza di frenatura (RR
sull’alimentatore) pué DC_Link_Over Voltage e danneggiare gli azionamenti

A\

6.3.3. Sovratemperatura Azionamento o Motore

* excess_temperature_drive
* motor_temperature_warning
* motor_over_ temperature

In caso di segnalazione di temperatura eccessiva dell'azionamento o del motore, occorre effettuare unanalisi sulla causa del
problema secondo la seguente tabella

Causa Suggerimento per la verifica

¢ Controllare l'efficienza delle ventole di raffreddamento; se non funzionano, sostituire il

Latemperatura modulo

dell'azionamento e alta

(superiore ai 50 °C) » Verificare la corrente continuativa erogata dagli assi del modulo; se superiorial valore atteso,

verificare lo stato di funzionamento della macchina

Latemperatura del
motore e alta superiore gli
85 °Csulla struttura del
motore)

* Controllare che noncisiano state variazioninel ciclo dilavoro della macchina o che i parametri
del controllo non siano piu idonei all'applicazione

e Verificare che nonsia cambiata la fasatura del motore

La temperatura
dell'azionamento e bassa
(inferiore ai 50°C)

E possibile un guasto al circuito interno dilettura della temperatura

Latemperaturadel
motore & bassa (inferiore
ai60°Csullastruttura del
motore)

Potrebbe essere un guasto al sensore termico all'interno oppure un errore nelle impostazioni
della protezione termica (via software)




6.3.4. Rimozione del segnale STO

Safety_stage_low_voltage: intervento protezione STO

In caso dirimozione dell'alimentazione del circuito STO l'azionamento rilascia l'asse disabilitando la potenza in uscita.

In caso di discordanza tra comando e feedback del segnale, potrebbe essere danneggiato il circuito STO allinterno
dell'azionamento; verificare che l'assorbimento a 24 Vdc suidue ingressisiadicirca50mA peringresso.Se l'assorbimento &
diverso da questo valore, sostituire il modulo.

6.3.5 Errorisu dispositivi di memoria

eeprom_fault
Lamemoria interna dell’azionamento risulta danneggiata o inaccessibile. E necessario sostituire il modulo azionamento.

6.3.6 Data Corrupted Fault

* parameter._initialisation_error

* node_identifier data_memory_corrupted
* user_data_memory_corrupted

* restore_data_memory_corrupted

* factory _data_memory_corrupted

* calibration_data_memory_corrupted

» diagnosis_data_memory_corrupted

In caso visiano in memoria informazioni non valide, 'azionamento segnala un allarme, per risolvere il problema, si puo provare,
tramite la GUI, a verificare la corretta configurazione dell’azionamento ed effettuare un salvataggio parametri in modalita
avanzata di seguito resettare l'azionamento e riavviare la GUI. Se il problema persiste sostituire 'azionamento.

6.3.7. Brake Chopper Fault
brake feedback fault

Questo allarme indica un guasto al circuito di frenatura motore;

L'azionamento controlla che l'uscita in tensione sia coerente con il comando; l'allarme puod essere causato da una discordanza tra
comando e uscita di tensione.

[Lcircuito interno e protetto da cortocircuiti e la protezione interviene se la corrente erogata supera i 2 A verso il freno motore;
se questo avviene le cause possono essere:

Causa Suggerimento per la verifica

Verificare la presenza di cortocircuitinel cavo del freno o tra cavo del freno e massa tramite un

Cortocircuito sul cavo di multimetro o uno strumento OppOFtUI’lO oppure:

collegamento al freno + Scollegareil cavo del freno lato azionamento e riprovare ad abilitare
* Seilproblemanonsiripresentasostituire il cavo del freno

Verificare la presenza di cortocircuitinel freno o tra freno a massa tramite un multimetro o uno
strumento opportuno. In alternativa:

Cortocircuitonel freno ) . .
* Scollegareil cavo delfreno lato motore e riprovare ad abilitare

* Seilproblemanonsiripresentasostituire il motore

Guasto al circuito di

. . * Inviare l'azionamento per analisi ed eventuale riparazione
rilevazione




6.3.8. Errorisuidispositivi di feedback
Per un corretto funzionamento tutti i segnali di feedback devono arrivare all'azionamento in maniera opportuna; se questo
non avviene le cause vengono indicate dall’allarme che identi caindettaglio quale funzionalita del trasduttore sia errata o mancante.

Verificare prima che il cavo sia cablato correttamente, che non sia interrotto e che le impostazioni siano corrette. Questa analisi
deve essereripetuta per tutte le situazioni di seguito descritte.

Nella schermata Confi urazione Fault glierrorisui feedback sono identificati da:
* Interface X3-XXX
* Interface X2-XXX
* Interface X1-XXX

Fig 6.1 Videata errorisu dispositivi di feedback

Fault Causa Suggerimento per la verifica

Linterfaccia X3 e abilitata,
ma manca la configurazione | Provvedere a configurarlo.
deltrasduttore

Missing Transducer
Configuration

Errore livello segnale

Resolver Signals Fault X
resolver (ampiezza)

Effettuare la Compensazione Cavo

Erroneous value of sincos signals

Hiperface position conflict

Hiperface status error

Hiperface transmit error

Hiperface receive error

Ognuno di questi allarmidescrive in dettaglio il problema, se si esclude 'assenza o l'errata

EndatZ2 warning message configurazione del dispositivo, sostituire il motore

Endat22 errorl message

Endat22 error2 message

Endat22 crcerror

Endat22 position not ready
Endat22 notready for strobe




6.3.9. Synchronization, Interrupt Time e Task Time Error

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

Synchronization error

Frequenza interrupt interno
irregolare

Interrupt_time exceeded

Segnale diinterrupt interno
nonrilevato

Task time_exceeded

L'esecuzione del task ha
superato la durata massima

Riprogrammare l'azionamento (firmware e parametri) nel
caso l'allarme persista sostituire 'azionamento

6.3.10. EtherCAT Fault

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

EtherCAT communication fault

Errore di comunicazione

EtherCATlink fault

Link ethnon presente

EtherCAT rpdo data

Datipdoricevutinon corretti

EtherCAT rpdo_time_out

Datipdononricevutio
ricevutioltre il time out

EtherCAT tpdo data

Datipdoricevutinon
trasmessi

EtherCAT tpdo_time out

Datipdonontrasmessio
trasmessioltre il time out

Internal transmit_pdo_time out

Errore dati di comunicazione
PDO interni (doppio asse)

Internal_receive_pdo_time out

Time out comunicazione PDO
interni (doppio asse)

Controllare cablaggi configurazione della comunicazione
del drive e/o del master EtherCAT

6.3.11. Fault di comunicazione interna

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

Internal comunication fault

Fault generico
comunicazione interna
(modulo doppio asse)

Internal_comunication_
heartbeat_error

Fault comunicazione interna
-l'asse 1(2)nonrilevala
presenza dell’asse 2(1)
(modulo doppio asse)

Riprogrammare l'azionamento (firmware e parametri)
delle due schede. Se il fault persiste, mandare in
riparazione




6.3.12. Allarmi relativi agli anelli di controllo

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

Velocity Control Monitoring

E stata superatala
massima velocita ammessa
dall'applicazione

Verificare i segnali di comando e la loro coerenza con i dati
impostati e il corretto funzionamento dell’azionamento.

Following Error

E stato superato il massimo
errore diinseguimento
ammesso dall'applicazione

Verificare:
* i segnali di comando e la loro coerenza con i dati
impostati

e il corretto funzionamento dell'azionamento e della
macchina comandata

6.3.13. Allarmi CAN BUS

Fault

Causa

Suggerimento per la verifica

CAN_communication fault

Dati PDO nonricevutio
ricevutioltre il time out

CAN rpdo0 time out

CAN rpdol time_out

CAN rpdoZ2 time out

CAN rpdo3 time out

Dati PDO nonricevutio
ricevutioltre il time out

CAN rpdoQ data

CAN rpdol data

CAN rpdo2 data

CAN rpdo3 data

DatiPDO ricevutinon
corretti

CAN tpdo0 time_out

CAN_tpdol _time_out

CAN tpdoZ2_time_out

CAN tpdo3 time out

Dati PDO non trasmessio
trasmessioltre il time out

CAN tpdo0 data

CAN tpdol data

CAN tpdo2 data

CAN tpdo3 data

Dati PDO non trasmessi

CAN sync_consumer time out

Syncnonricevuto oricevuto
oltreiltime out

Controllare i cablaggie la configurazione della
comunicazione del drive e/o del master CAN

CAN life_guard error

Errore sul protocollo life
guarding

Controllare la configurazione




6.4. Visualizzazione Allarmi in Modalita di Funzionamento “Analogico”

Se l'azionamento si trova in Modalita di Funzionamento “Analogico” (Modalita e Comandi/Modalita Funzionamento: Analogico), il
display posto sul lato frontale provvede asegnalare oltre alla presenza diun allarme anche un indice dierrore, formato da 2 cifre
numeriche. In questo modo l'operatore riesce ad identificare la causa dei/dell’errore presente senza l'uso del PC. Ad esempio nel

caso di eeprom_fault (indice 11) verra visualizzata la sequenza F-1-1.

Se l'azionamento viene utilizzato in modalita fieldbus (Ethercat/Can) il display visualizzera unaF fissa, il codice di errore verra
trasmesso tramite un messaggio di EMERGENCY (secondo lo standard CANOpen) composto da ErrorCode ed ErrorRegister

Indice Error Code Error Register | Fault Fault
Fault
1 0x2344 0x04 short_circuit_phase U low Igbt fault fase U braccio basso
2 0x2345 0x04 short_circuit_phase U hi Ight fault fase U braccio alto
3 0x2346 0x04 short_circuit_phase Vlow Ight fault fase V braccio basso
4 0x2347 0x04 short circuit_phase V hi Igbt fault fase V braccio alto
5 0x2348 0x04 short_circuit_phase W low Ight fault fase W braccio basso
6 0x2349 0x04 short circuit_phase W hi Igbt fault fase W braccio alto
7 0x3220 0x04 dc_link_under voltage Bus under voltage
8 0x3210 0x04 dc link over voltage Bus over voltage
9 0x4310 0x08 excess_temperature drive Temperaturadrive eccessiva (protezione
- - modulo Igbt)
Alimentazione circuito STO nonrilevata
10 0x5114 0x04 safety stage low voltage (questo fault e rilevato solo in “operation
Enable”)
11 0x5530 0x01 eeprom fault Errore lettura memoria eeprom delblocco di
- potenza o contenuto non valido.
12 0x5540 0x01 sd memory fault Scheda di Memoria esterna nonrilevata.
13 0x6010 0x01 software watchdog Allarme software
14 0x6320 0x01 parameter initialisation_error Errore diinizializzazione
15 0x6311 0x01 node_identifier data_memory_ Non usato
corrupted
16 0x6312 0x01 user data_memory_corrupted Memprta parametrica utente corrotta /non
- - - configurata
17 0x6313 0x01 restore data_memory corrupted | Nonusato
18 0x6314 0x01 factory data memory corrupted Memoria parametrldelcostruttore corrotta
S = /non configurata
19 0x6315 0x01 calibration_ data_memory_ Non usato
corrupted
20 0x6316 0x01 ellegriocli stz emer Non usato
corrupted
21 0x7110 0x01 brake feedback fault Segnale stato freno incoerente
22 0x7124 0x08 motor_temperature warning Warning di temperature motore
23 0x7125 0x08 motor over temperature Fault di temperatura motore
o4 0x7380 0x01 Interface X3-M.Issing' Trasduttoreinterfaccia X3 abilitato ma non
transducer configuration configurato
25 0x7381 0x01 Interface X3 - General Fault Nonusato
26 0x738D 0x01 Interface.X?;.-Resolver Errore sincronizzazione segnale resolver
synchronization fault (fase)
27 0x738E 0x01 Ifr;tuel{face X3-Resolversignals Errore livello segnale resolver (ampiezza)
28 0x7390 0x01 Interface X2-M'issing. Trasduttoreinterfaccia X2 abilitato manon
transducer configuration configurato
29 0x7391 0x01 Interface X2 - General Fault E'rrore diinizializzazione o trasduttore non
rilevato
30 0x7392 0x01 Ir.lterfac.e A2 - el Vel of Ampiezza segnali sinusoidali incoerente
sincos signals




Indice

Fault Error Code Error Register | Fault Fault
31 0x7393 0x01 Interface X2 - Hiperface position | Posizione digitale (protocollo hiperface)
conflict incoerente con la posizione calcolata
32 0x7394 0x01 Ienrtri:'face K2 lHliperizes siEius Errore stato encoder (protocollo hiperface)
Interface X2 - Hiperface Errore ditrasmissione encoder (protocollo
33 0x7335 0x01 transmit error hiperface)
34 0x7396 0x01 Interface X2 - Hiperfacereceive | Errore diricezione encoder (protocollo
error hiperface)
35 0x7397 0x01 Interface X2 - Endat22 warning Messaggio diwarning da encoder endat 22
message
36 0x7398 0x01 Interface X2 - Endat22 errorl Messaggio di errore di tipo 1 da encoder
message endat 22
Interface X2 - Endat22 error2 Messaggio di errore ditipo 2 da encoder
37 0x7399 0x01 message endat 22
38 0x739A 0x01 Interface X2-Endat22 crcerror | Errore CRC daencoder endat 22
39 0x7398 0x01 Interface X2 - Endat22 position | Errore diposizione non pronta daencoder
notready endat 22
Interface X2 - Endat22 not ready | Errore distrobe non pronto da encoder
0 Lzt Ol for strobe endat 22
41 0x73A0 0x01 Interface X1 - Missing Trasduttore interfaccia opzionale X1
transducer configuration abilitato ma non configurato
42 0x73A1 0x01 Interface X1 - General Fault Errore @l izlal ozs clone © treeduithore o
rilevato (interfaccia opzionale X1)
43 0x73A2 0x01 Interface X1 - Erroneous value of | Ampiezza segnalisinusoidaliincoerente
sincos signals (interfaccia opzionale X1)
o o Posizione digitale (protocollo hiperface)
44 0x73A3 0x01 Interface A =l perimes pozition incoerente con la posizione calcolata
conflict . ; ;
(interfaccia opzionale X1)
45 Ox73A4 0x01 Interface X1 - Hiperface status | Errore stato encoder (protocollo hiperface -
error interfaccia opzionale X1)
46 0x73A5 0x01 Interface X1 - Hiperface Errore di trasmissione encoder (protocollo
transmit error hiperface - interfaccia opzionale X1)
47 0x73A6 0x01 Interface X1 - Hiperfacereceive | Errore diricezione encoder (protocollo
error hiperface - interfaccia opzionale X1)
48 0x73A7 0x01 Interface X1 - Endat22 warning | Messaggio diwarning da encoder endat
message 22(interfaccia opzionale X1)
49 0x73A8 0x01 Interface X1 - Endat22 errorl Messaggio dierrore ditipo 1 daencoder
message endat 22(interfaccia opzionale X1)
Interface X1 - Endat22 error2 Messaggio di errore di tipo 2 da encoder
L B ane L message endat 22(interfaccia opzionale X1)
51 0x73AA 0x01 Interface X1 - Endat22 crcerror EerFECRC da encoder endat 22 interfaccia
opzionale X1)
Interface X1 - Endat22 position | Errore diposizione non pronta daencoder
52 D7BA5 Bl not ready endat 22 (interfaccia opzionale X1)
Interface X1 -Endat22 notready | Errore distrobe non pronto da encoder
53 0x73AC 0x01 for strobe endat 22 (interfaccia opzionale X1)
54 0x73AD 0x01 It . = ieselver Non usato
synchronization fault
55 0x73AE 0x01 Ifr;tj{face X1-Resolversignals Nonusato
56 0x8700 0x01 synchronization_error Frequenzainterrupt interno irregolare
57 0x6102 0x01 nterrupt_missing (eraInterrupt_ Segnale diinterrupt interno nonrilevato
time_exceeded)
58 0x6103 0x01 Task_time_exceeded L'esecuzione del task ha superato la durata

massima




Indice

Fault Error Code Error Register | Fault Fault

59 0x8400 0x01 velocity_control_ monitoring Errore superamento velocita massima

60 0x8611 0x01 following_error Errore inseguimento posizione

61 0x8612 0x01 position_reference limit Nonusato

62 0x8101 0x10 EtherCAT link fault Link EtherCAT nonrilevato

63 0x8100 0x10 EtherCAT communication fault Fault generico comunicazione EtherCAT

64 0x8231 0x10 EtherCAT rpdo_time out Time out PDO diricezione

65 0x8241 0x10 EtherCAT rpdo data Errore datiPDO diricezione

66 0x8235 0x10 EtherCAT tpdo _time out Time out PDO di trasmissione

67 0x8245 0x10 EtherCAT tpdo data Errore datiPDO di trasmissione

68 0x8181 0x10 Internal comunication fault F;El;lﬁigeor;;c;;g?si?lcaznone interna
Internal comunication Fault comunicazione interna - l'asse 1(2)

69 0x8182 0x10 heartbeat error - non rgleva la presenza dell'asse 2(1) (modulo

- doppio asse)

70 0x8183 0x10 internal receive_pdo_time out fiizlzti;g?;géa(ﬁiggitgtje()r;;i; ’:Sngi;)ut

71 0x8184 0x10 internal transmit_pdo_time out ‘I[:?ausl:ncisg?ou:(i_csggr(]r(i]i)njjli)ng(;pt;rigeai,iZ)

72 0x3100 0x10 Phases_not ok Non usato

73 0x3200 0x04 Over Current Fault disovracorrente

74 0x8100 0x04 CAN_communication fault Fault generico comunicazione CAN

75 0x8231 0x10 CAN rpdo0 time out Time out PDOQ diricezione

76 0x8232 0x10 CAN rpdol time out Time out PDO1 diricezione

77 0x8233 0x10 CAN rpdo2_time out Time out PDO2 diricezione

78 0x8234 0x10 CAN rpdo3 time out Time out PDO3 diricezione

79 0x8241 0x10 CAN rpdoQO data Errore datiPDOOQ diricezione

80 0x8242 0x10 CAN rpdol data Errore dati PDO1 diricezione

81 0x8243 0x10 CAN rpdo2 data Errore datiPDO2 diricezione

82 0x8244 0x10 CAN_rpdo3 data Errore datiPDO3 diricezione

83 0x8235 0x10 CAN tpdo0O time out Time out PDOO di trasmissione

84 0x8236 0x10 CAN tpdol time out Time out PDO1 di trasmissione

85 0x8237 0x10 CAN_tpdoZ2_time _out Time out PDO2 ditrasmissione

86 0x8238 0x10 CAN tpdo3 time out Time out PDO3 di trasmissione

87 0x8245 0x10 CAN _tpdo0 data Errore datiPDOO di trasmissione

88 0x8246 0x10 CAN tpdol data Errore dati PDO1 di trasmissione

89 0x8247 0x10 CAN tpdoZ2 data Errore datiPDO2 ditrasmissione

90 0x8248 0x10 CAN tpdo3 data Errore dati PDO3 di trasmissione

91 0x8130 0x10 CAN life_guard error Errore sul protocollo life gurdian

92 0x823A 0x10 CAN_sync_consumer time out Time out sync




6.5. Anomalia durante la connessione GUI - Azionamento

Nel casoin cuila comunicazione tra PC e azionamento fallisca, appare un messaggio dierrore.

Seil collegamento avviene per via seriale:
» verificare che sia selezionata la porta COM corretta e che labaudrate sia impostataa 115200.

Seil collegamento avviene per via CAN:

* assicurarsichelalineachelalinea CAN sia terminata correttamente;

* assicurarsiche siautilizzato il convertitore IXXATe che i driver relativi siano installati correttamente sul PC;
* assicurarsiche labaudrate e ilnodo siano configurati cosi’ come sono impostati sul drive.

INFORMAZIONE
Per laversione firmware ecat labaudrate didefault e IMbps, mentre per la versione firmware canil valore
predefinito e’ 500 Kbps. llnodo didefault e’ 127 per entrambe le versioni firmware.

Per verificare i valoriimpostatisul drive procedere come segue:

» collegarsialdrive utilizzando un altro network (seriale o EtherCAT se supportato);

» daterminale leggere il valore della baudrate (parametro locbdr per la versione firmware ecat o del parametro canbdr per la
versione firmware can);

» da terminale leggere I'ID del nodo (parametro locmodide per la versione ecat o del parametro modide per la versione
firmware can).

Seil collegamento avviene per via Ether CAT:
» verificare che sia selezionata la scheda direte corretta;
* verificare cheil cavo utilizzato sia appropriato.

INFORMAZIONE
[l cavo CATS dell’'EtherCAT deve essere DRITTO e NON CROSS.



7.  FUNZIONE DI SICUREZZA SAFE TORQUE OFF (COPPIA DISINSERITA IN
SICUREZZA) (TRADUZIONE DELLE ISTRUZIONI ORIGINALI)

7.1. Applicazione

La funzione disicurezza Safe Torque Off (STO) del DM2020 & stata realizzata con un circuito ridondante integrato nella scheda
dicontrollo.

Lutilizzo della funzione STO al di fuori delle istruzioni contenute nel presente Manuale viene considerato uso improprio.

A ATTENZIONE

Nel caso la funzione STO non sia in alcun modo utilizzata, garantire comunque la tensione di alimentazione al circuito
STO. In tal caso il circuito STO non deve essere incluso nella catena delle emergenze.

7.2. Valutazione del rischio dell'installazione

| requisiti di sicurezza funzionali di un azionamento dipendono dall'applicazione, e devono essere considerati durante la
valutazione del rischio complessivo dell'installazione. Laddove il fornitore dell’azionamento non sia anche il responsabile dei
dispositivi azionati, colui che progetta l'installazione e responsabile della valutazione del rischio, e della specifica dei requisiti
relativi ai livelli di integrita funzionale e ai livelli di integrita della sicurezza (SIL) dell'azionamento secondo la norma CEl EN
62061:2005 e/o i livelli di prestazione (PL) secondo lanorma EN [SO 13849-1:2008.

Latabella seguente, identica alla Tab.4 dellanorma UNIEN SO 13849-1:2008, mostra larelazione tra PL e SIL.

SIL
PL
(IEC61508-1, a titolo informativo) modalita operativa elevata/continua
a Nessuna corrispondenza
b 1
C 1
d 2
e 3

Tab 7.1 Relazione tra livelli di prestazione (PL) e i livelli di integrita della sicurezza (SIL)

INFORMAZIONE
Siccomeil livello SIL 4 siriferisce ad eventi catastrofici, esso nonriguardairischirelativialle macchine

Lavalutazione delrischio che lamacchina comporta deve essere effettuata secondo la DirettivaMacchine 2006/42/CE, facendo
riferimento alla normativa UNI EN 1SO 12100:2010 e deve contenere la configurazione del circuito di sicurezza relativo alla
macchina completa prendendo in considerazione tuttii componentiintegrati del sistema di sicurezza, incluso l'azionamento.



7.3. Funzione Safe Torque Off
Lafunzione disicurezza Safe Torque Off del DM2020 e stata convalidata in base al livello diintegrita della sicurezza SIL 3 come
definito nellanorma diprodotto:CEI EN 61800-5-2:2008 dimostrando che:

 la probabilita di guasti pericolosi all'ora (PFHd) & di 1,5 x 101 ore™ (vedi paragrafo “7.3.2. Valori caratteristici secondo la
norma CEIEN 62061")

Ancheilrispetto dellanorma UNIEN IS0 13849-1:2008 & stato verificato utilizzando il PFHd calcolato facendo riferimento alla
norma CEI EN 61800-5-2:2008. Secondo questa norma, la funzione STO rispettail livello di prestazione (PL) “e” (vedi paragrafo
“7.3.1. Valoricaratteristici secondo lanorma UNIEN IS0 13849-1").

Lafunzione STO é ubicatainunsottosistemacome definitodallanorma CEIEN 62061:2005, conun limite diSIL richiesto SILCL 3.
LafunzionedisicurezzaSTO diDM2020 puo essere utilizzataanche per effettuare unfermo sicuro delle macchine distampaggio

a iniezione, per i ripari interbloccati nell’area dello stampo e in altre aree meno pericolose nel rispetto della norma UNI EN
201:2010.

7.3.1. Valoricaratteristici secondo lanorma UNIEN IS0 13849-1

Valore Osservazione
Livello di prestazioni PLe
Categoria 4 | sottosistemiesternidevono essere ingrado di

svolgere la funzione diagnosticain corrispondenza,

o prima, della successivarichiesta della funzione di
sicurezza, per esempio immediatamente all'accensione,
oppure alla fine diun ciclo operativo diuna macchina

MTTFd >100 anni Secondo lanorma UNI EN ISO 13849-1 puo essere
preso in considerazione un valore massimo di 100 anni

Coperturadiagnostica DC=99% I sottosistemi esterniche svolgono la funzione
diagnostica devono utilizzare tecniche in grado di
fornireunaDC299%

Durata in servizio 20 anni Sostituire l'azionamento
Tempo diriparazione 8ore
Intervallo test diagnostici massimo 8 ore Vedere anche l'osservazione relativa alla categoria

7.3.2. Valoricaratteristici secondo lanorma CEIEN 62061

Valore Osservazione
Livellidiintegrita della sicurezza SIL3
PFHd 1,5x10%ore-1
Intervallo test di verifica 20 anni




7.4. Requisitidisicurezza

* Arresto completo. La funzione di sicurezza Safe Torque Off impedisce il riavvio inaspettato di un motore in stato di arresto.
Questo circuito puo essere utilizzato nella funzione macchina “Fermo sicuro”. Quando il motore & in fase di rotazione,
l'attivazione della funzione Safe Torque Off genera un arresto non controllato (categoria 0 secondo la norma EN 60204-
1: 2006). Quando viene richiesto un arresto controllato di categoria 1, secondo la norma EN 60204-1: 2006, deve essere
soddisfatta la condizione di arresto del motore all'interno di limiti predefiniti di decelerazione o dopo un ritardo funzione
dell'applicazione. La macchina finale deve essere in grado di fermare il motore.

A ATTENZIONE

Durante la valutazione del rischio, il progettista deve valutare il tempo di arresto della macchina. Il tempo di
intervento della funzione di sicurezza Safe Torque Off deve essere maggiore rispetto al tempo di frenata della rampa
di decelerazione impostata dall’azionamento con velocita massima e carico massimo sull’asse. La valutazione deve
prevedere l'eventualita di un guasto. La macchina puo presentare un sovraccarico pericoloso in caso di guasto del
motore e possono essere richieste misure protettive aggiuntive per ottenere una situazione pit sicura.

* Tempodirisposta.lltempodirispostamassimo per l'attivazione e ladisattivazione della funzione disicurezzaSTO édi10ms.

+ Condizioniambientali.(le condizioniseguentisono state convalidate ai finidella sicurezza. Le altre condizionipossono essere
consultate nel Capitolo 2 del presente Manuale)

* Temperaturaambiente:daOa+40°C

* Immunita EMC: secondo lanorma EN 61800-3:2004, secondo ambiente (industriale), categoria C3 (non adatto all'uso nel
primo ambiente che include gli ambienti domestici)

* Resistenzaallevibrazioni:da2a9Hz, conunaampiezzadi3mm (picco); da9a200Hz, accelerazione 1 g, secondo lanorma
EN60721-3-3:1995, Classe 3 M4

* Resistenzaagliurti: 10 g,semisinusoidale, 11 ms, secondo lanorma EN 60721-3-3:1995, Classe 3 M4

Involucro. Dispositivo elettronico da installare in uninvolucro con grado di protezione minimo IP54.

Inquinamento grado 2. Il dispositivo deve essere installato in un ambiente con inquinamento grado 2, dove normalmente e
presente unicamente inquinamentonon-conduttivo. Occasionalmente, tuttavia, puo verificarsiunatemporanea conducibilita
causata dalla condensazione, quando il dispositivo elettronico non & in funzione.

A ATTENZIONE

Quando il circuito Safe Torque Off e attivo, il motore non puo piti generare una coppia. Quando forze esterne agiscono
sull'asse (ad es. forza di gravita sull'asse verticale), devono essere fornite protezioni adeguate quali un sistema
meccanico di blocco automatico o un sistema di equalizzazione del peso

A ATTENZIONE

La funzione Safe Torque Off non fornisce alcun isolamento elettrico. Non fornisce alcuna protezione contro le scosse
elettriche.Lamacchinaoil sistemacompletodevonosempreessereisolatielettricamentedallalineadi alimentazione
mediante il dispositivo di disconnessione principale, bloccato in posizione aperta, prima di eseguire qualsiasi lavoro
sullamacchinaosul sistema, ad esempio lavoridi manutenzione, assistenza o dipulizia (fare riferimento allanorma EN
60204-1: 2006, par. 5.3). Il personale deve essere consapevole che le bus bar possono presentare tensioni pericolose
anche dopo lo spegnimento (tensione capacitiva) e che il tempo di scarica é di circa 6 minuti

7.5. Circuito Safe Torque Off

La funzione Safe Torque Off & stata realizzata mediante dispositivi di blocco ridondanti che agiscono indipendentemente sui
pilotaggi dei moduli di potenza. Consente di non disattivare l'alimentazione dell'azionamento e di evitare la normale procedura
diriavvio.

A ATTENZIONE

Ilriavviodella funzione STO é automatico quando gliingressi di sicurezza sono attivi. E responsabilita del costruttore
della macchina verificare ed installare, se necessario, una funzione di reset manuale che impedisca il riavvio
automatico del motore

L'azionamento controllai movimentidiun motore trifase AC mediante la generazione diun campo magnetico rotante. A tal fine il
microprocessore generaunmodello complessodiimpulsi(PWM), che vengono amplificatie utilizzatiper pilotareisemiconduttori
dipotenza.La funzione Safe Torque Off del DM2020 opera tramite hardware con due canali che interrompono gli impulsi diretti
alGBT.

Vengono forniti due canali di monitoraggio per rilevare guasti pericolosi.



7.6.

Collegamenti del Safe Torque Off

| canalihardware del circuito Safe Torque Off vengono controllati utilizzando il connettore X4 (X14) tipo JRC1.

X4-X14
+24Volt CH1 1 2 0VoltCH1
+24Volt CH2 3 4 0Volt CH2
5 6
Feedback CH 2 Feedback CH1
STO

Piedinatura Connettore volante: 6 contatti, modello B2 3.50/06/180 SN BK BX di Weidmuller

Pin Nome Funzione

1 +“Canale 1” Ingresso +24Vcc del canale 1. Questo ingresso deve essere alto (+24Vcc) per
alimentare il motore. Quando l'ingresso diventa basso.

2 -“Canale 1” 0V del Canale 1

3 +“Canale 2" Ingresso +24Vcc del canale 2. Questo ingresso deve essere alto (+24Vcc) per
alimentare il motore. Quando l'ingresso diventa basso (0V) il motore non viene
alimentato.

4 -“Canale 2" 0V delCanale 2

5 Verifica“Canale 2" Feedback Canale 2. Conil Canale 2 alto (+24Vcc) questa uscita e alta a +3.3Vcc con
riferimento al pin 4. Quando il Canale 2 diventa basso (0V) questa uscita diventa
bassa (0V) e quando diventa nuovamente alta ritorna alta. Il sistema di verifica
esterno deve verificare la plausibilita di questo segnale di verifica basso ed alto.

6 Verifica“Canale 1” Feedback Canale 1. Conil Canale 1 alto (+24Vcc) questa uscita @ altaa +3,3Vcc con

riferimento al pin 2. Quando il Canale 1 diventa basso (0V) questa uscita diventa
bassa(0V) e quando diventa nuovamente alta ritorna alta. Il sistema di verifica
esterno deve verificare la plausibilita di questo segnale di verifica basso ed alto.

Tab 7.2 Descrizione Connettore JRC1

ATTENZIONE

Per essere convalidato secondo le categorie da 1 a 4 in base ai principi di sicurezza di base della norma UNI EN ISO
13849-2:2008, tab.D.2, i cavi esterni che entrano nel connettore JRC1 devono avere degli schermi collegati al circuito
di messaa terra

ATTENZIONE
Per evitare cause comuni di guasto il cavo del “Canale 1” (in corrispondenza dei pin 1, 2 e 6 di JRC1) deve essere
separato dal cavo del “Canale 2” (in corrispondenza dei pin 3, 4 e 5 di JRC1) durante l'installazione

ATTENZIONE
Per evitare cortocircuiti tra l'ingresso e il segnale di verifica, i cavi multi filare dei due canali devono terminare con
capicorda o altri dispositivi appropriati

ATTENZIONE
Il cablaggio del segnale di verifica dei due canali deve essere protetto dai cortocircuiti verso sorgenti di tensione e
non deve essere mai applicata tensione esterna al segnale di verifica nemmeno in caso di guasto



7.7. Esempio diapplicazione
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Fig 7.2 Esempio di Safe Torque Off dopo un arresto controllato

Descrizione

Vengono utilizzati due canali ridondanti. Gli interruttori del riparo SW1 e SW2 sono collegati a un PLC di sicurezza Al che
controlla due contattoriQl e Q2 con contattilegati. | contatti NO di Q1 e Q2 controllano i due canali di sicurezza di ingresso del
DM2020 per lo spegnimento dei collegamenti dell’'alimentazione del motore. | contatti NC di Q1 e Q2 vengono utilizzati in serie
per controllare il PLC di sicurezza Al in caso di saldatura diun contatto NO. | due canali di sicurezza di uscita del DM2020 sono
collegatial PLC Al disicurezza per consentire la copertura diagnostica del sottosistema DM2020.

INFORMAZIONE
Nell'esempio, l'arresto controllato puo essere ottenuto utilizzando le uscite ritardate di Al. Larresto controllato non e
una funzione disicurezza integrata nell’azionamento pertanto il circuito relativo non viene mostrato nella figura

INFORMAZIONE
Per portare i segnalidiverifica da 3,3Vcc ai 24Vcc standard puo essere utilizzato un traslatore di livello di tensione.



Secondo la norma UNI EN ISO 13849-1:2008 il sottosistema relativo ai dispositivi di ingresso e uscita puo raggiungere PL = e
perché:

icanalisonoridondanti

gliinterruttoriSW1 e SW2 hanno MTTFd e DC alto
linterruttore SW2 ha comando ad apertura positiva
icontattoriQl e Q2 hanno MTTFd e DCalto

ilvalore CCFe>65

| sottosistemi:

PLC disicurezzaAl haPL=e
Azionamento DM2020 (circuito STO) haPL=e

Ilsistemadisicurezza puoraggiungere PL=e e la Categoriae 4.

Secondo lanorma CEIEN 62061:2005 il sottosistemarelativo ai dispositividiingresso e uscita puo raggiungere SIL 3 perché:

Tuttiidispositivilegatialla sicurezzahanno PFHd <107

| sottosistemi:

PLCdisicurezzaAl haSIL3
Azionamento DM2020 (circuito STO) haSIL 3

Il sistema disicurezza puo raggiungere SIL 3.

Requisiti dell’esempio

Prima dell'attivazione della funzione STO e necessario arrestare il motore mantenendo l'alimentazione di potenza durante
l'arresto (arresto controllato)

ILritardo delle uscite Al che azionano i contattori Ql e Q2 deve essere > T (tempo generale di arresto del sistema)
IIPLC disicurezza Al deverispettareirequisitiper PL e secondo lanorma EN IS0 13849-1

| contattori di sicurezza Q1 e Q2 devono essere a contatti legati secondo la norma IEC 60947-5-2, Allegato L (“contatti a
specchio”)

Quando ¢ possibile che una persona stia con tutto il corpo all'interno della zona pericolosa, oltre i ripari di protezione, deve
essereinstallatounsistemadirilevamento oppureilriavvio deve essere disponibile solo dopounriavvio separato successivo
alla chiusura deiripari di protezione che conferma che nessun membro del personale si trova nella zona pericolosa secondo
l'analisidelrischio

Il cortocircuito tra conduttori collegati a 33-34 Al e tra conduttori collegati a 37-38 Al e tra quelli collegati aipin 1 e 2
dell'azionamento deve essere evitato

Deve essere effettuata una separazione fisica traipercorsidel segnale
I cavimultifilare collegati ai connettori multipin devono terminare con capicorda o altridispositivi appropriati

Il cablaggio del segnale diverifica deidue canali deve essere protetto dal cortocircuito verso sorgentidi tensione e non deve
mai essere applicata a tensione esterna al segnale di verificanemmeno in caso di guasto

|l sistema disicurezza deve essere convalidato secondo lanorma EN ISO 13949-2:2008

Canale diingresso | ,-30mA (£ 10 %)
V,..-24Vce (£10 %)
V,...-30Vcc

Uscita - Verifica canale I . -3mA
V. .m-3.3 Vec

Tab 7.3 Specifiche elettriche ingresso/uscita



7.8. Verifica della funzione Safe Torque Off

Le seguentiprocedure diinstallazione e manutenzione devono sempre essere effettuate al primo avvio, o al riavvio nel caso in
cuiunguasto siastatorilevato e rimosso. E necessario effettuare un controllo anche dopo soste diproduzione prolungate. Deve
essere controllato ogni singolo azionamento.

[lcontrollo deve essere effettuato dapersonale qualificato che adottile procedure disicurezzapreviste dallanormativavigente.

Canalel

Inviare un segnale diriferimento divelocita al motore e verificare che il motore ruoti
Arrestare il motore
Verificare che il motore siain stato diarresto

Inibire gli IGBT eliminando la tensione al pin 1 (Canale 1) del connettore JRC1. Uazionamento non deve fornire corrente in
uscita

Verificare che il segnale diverifica“Canale 1" sia basso (0 V)

Mettere 'azionamento in condizione diavvio. Inviare un segnale diriferimento divelocita al motore e verificare che il motore
non ruoti

Disabilitare il segnale diriferimento
Ripristinare il Canale 1
Controllare che il segnale di verifica del “Canale 1" sia alto (3,3 V)

Canale 2

Inviare un segnale diriferimento divelocita al motore e verificare che il motore ruoti
Arrestare il motore
Verificare che ilmotore siain stato diarresto

Inibire gli IGBT eliminando la tensione al pin 3 (Canale 2) del connettore JRC1. Lazionamento non deve fornire corrente in
uscita

Controllare che il segnale diverifica “Canale 2" siabasso (0 V)

Mettere 'azionamento in condizione diavvio. Inviare un segnale diriferimento di velocita al motore e verificare che il motore
nonruoti

Disabilitare il segnale diriferimento
Ripristinare il Canale 2
Controllare che il segnale diverifica “Canale 2" sia alto (3,3 V)

A ATTENZIONE

Se una delle condizioni di cui sopra non é verificata, la funzione STO non puo essere utilizzata. Dopo che il guasto é
stato rimosso, la procedura deve essere ripetuta.

Stop Categorial

Disabilitare i dispositivi di protezione, ad es. aprendo i ripari di protezione mentre il motore & in funzione, e controllare che
ilmotore vada in stato di arresto.

Se l'arresto e di categoria 1 secondo lanorma EN 60204-1: 2006, controllare che il motore sia frenato in modo controllato e
che la funzione Safe Torque Off siattividopo l'arresto. Cio non deve causare situazioni pericolose.



7.9. Test esternidiplausibilita

| seguenti test di plausibilita devono essere eseguiti automaticamente all'esterno dell'azionamento (ad es. mediante un PLC)
durante il funzionamento.

Verifica Canale 1

[l sistema esterno deve monitorare la plausibilita del segnale di verifica (entrambi gli stati basso e alto) rispetto al segnale di
ingresso del Canale 1.

Verifica Canale 2

[l sistema esterno deve monitorare la plausibilita del segnale di verifica (entrambi gli stati basso e alto) rispetto al segnale di
ingresso del Canale 2.

Requisiti funzionali minimi

.

[l monitoraggio automatico, deve, nel momento in cuisi scopre un guasto, disconnettere il contattore dilinea e gliingressi di
sicurezza e impedire un nuovo avvio finché il guasto non sia stato rimosso

Lavariazione del segnale di monitoraggio deve essere effettuata automaticamente:

+ all'avvio
* durante ognisequenzadiarrestoediavvio edinognicaso conunintervallo ditest di8 ore massimo

7.10. Assemblaggio e prove di serie
[l circuito Safe Torque Off (STO) viene assemblato e testato in Moog-Sede di Casella.

/.11. ldentificazione della funzione STO sulla targa laterale del drive

[Lnuovo circuito Safe Torque Off (STO ) e’ identificato con“Safe Torque Off” sulla targa.

Per informazioni sulla versione precedente del circuito STO far riferimento al manuale DM2020 REV.1.

L'anno e la settimana di costruzione sono identi icati dal campo ‘Date; le prime due cifre del numero sono relative all'anno le
seconde due alla settimana (esempio DATE 1439: anno 2015, settimana 39).

_______________

( " ' Safe Torque '
MOoG|(€ ‘cmus Y]

“ccezmnmoenn  Revi ([N
[l ]

SIN 1001130 |H
DATE 11439

Module Nominal Current lout nom Arms DutyCycle 75 %

1 AX1 lout nom Arms  AX2 lout nom Arms

5\ Moog ltaliana S.rl - Sede di Casella - Via Avesso 94, 16015 Casella (GE) - Italy )

Fig 7.3 Esempio diidentificazione della funzione STO



8 Allegati

8.1 Glossario

Anelli di controllo

Insieme di circuiti hardware e firmware che determinano il controllo delle grandezze relative a
coppia, velocita, posizione sulla base dei valori misurati dai relativi sensori. Possono essere
chiusi o aperti. Gli anelli di controllo chiusi si basano su sensori per i segnali di retroazione:
resolver ed encoder per gli anelli di velocita e posizione, sensori di corrente a effetto Hall per
I'anello di corrente. Un tipico anello di controllo aperto € quello relativo al controllo
Tensione/frequenza (V/f) di un motore asincrono senza un trasduttore di velocita.

Azionamento elettrico

Convertitore di energia elettrica per regolare coppia velocita e posizione di un motore. &
costituito da quattro parti principali:

e raddrizzatore della tensione alternata di rete
e circuito intermedio di tensione raddrizzata e livellata

e inverter della tensione raddrizzata in tensione a frequenza e tensione variabili
e circuito di controllo che trasmette i segnali per la commutazione dei semiconduttori di
potenza dell'inverter

Accelerazione

Variazione in incremento della velocita nel tempo.

Situazioni di funzionamento irregolare evidenziate da LED o DISPLAY, con successiva analisi

Allarmi via GUI.
B
Struttura che permette la comunicazione tra dispositivi diversi; si tratta di linee di
collegamento sulle quali le informazioni digitali vengono trasferite da una o piu sorgenti ad
BUS di Campo una o piu destinazioni. Il loro scopo & quindi quello di ridurre il numero di interconnessioni
(FieldBus) necessarie. Le tecniche di bus assumono grande rilevanza ovviamente nei sistemi a
microprocessori ma € necessario disciplinare questo flusso di dati onde permettere una sola
comunicazione per volta disabilitando le altre possibili sorgenti di dati in quell'istante.
C
CANopen & un protocollo di comunicazione usato in sistemi di automazione. | profili di
CANopen comunicazione e le specifiche base dei dispositivi CANopen sono forniti dalle specifiche CAN

in Automation (CiA) draft standard 301. Il controllo del movimento & invece specificato nella
CiA402.

Capacita verso terra

Gli azionamenti e I'alimentatore presentano una capacita verso terra (la custodia metallica),
composta principalmente dai condensatori sul circuito DC bus per avere una connessione a
bassa impedenza per le correnti di dispersione ad alta frequenza.

Circuito intermedio (DC
bus)

Circuito costituito dalla tensione di rete raddrizzata e livellata.

Circuito di frenatura

Circuito che trasforma in calore I'energia in eccesso rigenerata dal motore durante la fase di
decelerazione.

Cortocircuito

Collegamento in conduzione elettrica tra due fasi o conduttori a polarita diverse di una
tensione alternata o continua.

Clock

Segnale di temporizzazione.

Convezione

Circolazione libera d’'aria (non forzata) per il raffreddamento.

Comunicazione seriale

Trasmissione di segnali basata sull’'invio di ogni segnale in tempi diversi.

D

DC bus comune

E l'alimentazione di potenza per i singoli moduli-asse costituita dalla tensione di rete raddrizzata e
filtrata da potenti condensatori. "Comune” sta a significare che i vari circuiti DC sono interconnessi.

Disable

Rimozione del segnale ENABLE.

Decelerazione

Variazione in decremento della velocita nel tempo.

Display

Parte del pannello frontale adibita alla segnalazione visiva di informazioni.




Direttiva Macchine

La Direttiva Macchine € un insieme di regole definite dall'Unione Europea, aventi lo scopo di
fissare i requisiti fondamentali per la salute e la sicurezza relativi alla progettazione e alla
costruzione delle macchine immesse sul mercato europeo. Si applica a macchine fisse, mobili,
trasportabili e di sollevamento/spostamento.

Direttiva Bassa
Tensione

La Direttiva Bassa Tensione riguarda i macchinari in cui sono presenti circuiti elettrici a bassa
tensione. Il produttore deve redigere un fascicolo tecnico, effettuare una dichiarazione di
conformita e apporre la marcatura CE.

Direttiva EMC

La Direttiva EMC stabilisce che tutti gli apparati elettrici ed elettronici immessi sul mercato a
partire dal 1° gennaio 1996 devono soddisfare i requisiti essenziali di compatibilita
elettromagnetica.

| requisiti essenziali di compatibilita elettromagnetica vengono soddisfatti applicando le norme
tecniche armonizzate pubblicate sulla Gazzetta Ufficiale del’Unione Europea.

Le Norme armonizzate si possono fondamentalmente suddividere in:

. Norme di prodotto
. Norme generiche
. Norme di base

Dispersione a

Corrente (solitamente di ridotta intensita) che scorre da un conduttore verso terra.

terra

E

EMC Radiofrequenze emesse durante il funzionamento da apparecchiature elettroniche di potenza,
tali da generare o indurre disturbi in altre apparecchiature elettroniche.

L Disturbi elettromagnetici causati dal funzionamento di apparecchiature elettroniche, a

Emissioni . . . -
frequenze tali da generare o indurre disturbi.

Enable Segnale che abilita I'azionamento.

Encoder Componente del motore che rileva il valore della posizione dell'albero e lo trasmette

all'azionamento per operarne il controllo.

Encoder incrementale

Componente del motore che rileva le variazioni incrementali della posizione dell’albero e le

trasmette all'azionamento per operarne il controllo con informazione sulla posizione corrente.

Encoder simulato

Segnali encoder TTL (A, B e C) line drivers differenziali generati dall’'azionamento partendo
dalle informazioni interne, per emulare un encoder.

Encoder sinusoidale

Componente del motore che rileva il valore della posizione dell’albero e lo trasmette
all'azionamento per consentirne il controllo; I'informazione viene acquisita tramite la lettura di
due segnali sinusoidali, campionati dall’azionamento.

Protocollo seriale per la comunicazione con encoder Heidenhain. Permette la lettura della
posizione di encoder assoluti, nonché 'aggiornamento e il salvataggio di dati immagazzinati

EnDat 22 . . . .
nell’encoder. € compatibile con la precedente versione 21 offrendo vantaggi quali il
trasferimento di altri dati assieme a quello di posizione senza unarichiesta separata.
Protocollo di comunicazione implementato su rete Ethernet per la trasmissione sincrona di

EtherCAT . o
informazioni.

Ethernet Rete di comunicazione ad alta velocita.

F

Filtro di rete Dispositivo che attenua i disturbi generati sui cavi dell'alimentazione di potenza.

FMEA Failure Mode and Effects Analysis.

Frenatura dinamica

L’energia accumulata dal motore durante la decelerazione & trasformata in calore tramite la
resistenza di recupero (frenatura).

Fusibili

Dispositivi di protezione dalle sovracorrenti

G

Grado di protezione

Livello di protezione dei componenti del sistema.




Graphical User Interface: programma d’interfaccia grafica che permette la configurazione, la

GUI taratura, il controllo degli azionamenti offrendo anche una diagnostica adeguata alla ricerca guasti.

H
Protocollo completamente digitale, sincrono bidirezionale, multicanale per trasferire informazioni di

Hyperface posizione e velocita che richiede un cablaggio minimo tra azionamento e feedback dal motore (2
fili).

|

IGBT Dispositivi a semiconduttore per il controllo della commutazione PWM.

Interfaccia bus di

campo EtherCAT o CANopen, ad esempio.

IFOC (controllo) Indirect Field Oriented Control (controllo vettoriale)

M

Macchina Insieme di dispositivi meccanici, collegati tra loro di cui almeno uno & in movimento.

Messa a terra

Collegamento del conduttore o telaio al connettore di terra.

Motore sincrono a
magneti permanenti
(“brushless”)

Motore in cui il rotore e il campo magnetico girano alla stessa velocita. Il rotore € normalmente
costituito da magneti secondo una o piu coppie polari. Lo statore & costituito da un avvolgimento
trifase alloggiato nelle cave di un pacco di lamierini magnetici.

Motore a induzione
(“asincrono”)

Motore in cui Il rotore e il campo magnetico girano a velocita diverse.

R

Raddrizzatore

Circuito che converte una tensione alternata in una tensione continua.

Regolatore P

Circuito di regolazione funzionante in modo puramente proporzionale.

Regolatore PI

Circuito di regolazione funzionante in modo proporzionale e integrale.

Regolatore PID

Circuito di regolazione funzionante in modo proporzionale, integrale e derivativo.

Reset

Riavvio del microprocessore.

Resistenza di frenatura

Quando il motore decelera, una resistenza di frenatura converte I'energia cinetica del
motore in calore. La resistenza di frenatura viene automaticamente collegata alla tensione del
DC bus quando la tensione di BUS supera la soglia relativa e interviene il circuito di
frenatura.

Rigidezza (stiffness)

Capacita di un sistema meccanico di resistere alle sollecitazioni o ai disturbi che gli vengano
applicati dall'esterno.

RS232

Hardware standard molto comune per la trasmissione di segnali con lo stesso livello di
tensione. Adatto per basse velocita di trasmissione e distanze limitate.

Rumore elettrico

Insieme di segnali in tensione o corrente indesiderati che si sovrappongono al segnale utile
trasmesso tipicamente su un canale di comunicazione tra apparati elettronici.

S

Scheda base di controllo

¢ la sezione circuitale principale di controllo con le interfacce verso altre funzioni interne o
esterne e alloggiamenti per moduli opzionali .

Schermature Dispositivi atti a ridurre le emissioni elettromagnetiche.
Servoazionamento Azionamento che opera la regolazione di coppia, velocita e posizione di un servomotore.
Sicurezza Tutti gli accorgimenti necessari per non arrecare danni a cose o a persone.

Sistema multiasse

Macchina con piu assi di trasmissione indipendenti.

Soft-start (circuito di)

Circuito per limitare la corrente di alimentazione dalla rete all’accensione del sistema.

STO

Funzione Safe Torque Off: protezione contro il riavvio accidentale dell’azionamento. La
funzione STO interrompe I'alimentazione di energia al motore in modo sicuro.




8.2 Tabella di conversione Sistema Metrico/AWG

AWG Diametro Sezione ol?r:?é:taegsa;c Peso
mils mm Circ. mils mm? Q/km g/m

44 2.0 0.50 4.00 0.0020 8498 0.0180
43 2.2 0.055 4.84 0.0025 7021 0.0218
42 2.5 0.063 6.25 0.0032 5446 0.0281
41 2.8 0.071 7.84 0.0039 4330 0.0352
40 3.1 0.079 9.61 0.0049 3540 0.0433
39 3.5 0.089 123 0.0062 2780 0.0552
38 4.0 0.102 16.0 0.0081 2130 0.0720
37 4.5 0.114 20.3 0.0103 1680 0.0912
36 5.0 0.127 25.0 0.0127 1360 0.1126
35 5.6 0.142 314 0.0159 1080 0.1412
34 6.3 0.160 39.7 0.0201 857 0.1785
33 71 0.180 50.4 0.0255 675 0.2276
32 8.0 0.203 64.0 0.0324 532 0.2886
31 89 0.226 79.2 0.0401 430 0.3571
30 10.0 0.254 100 0.0507 340 0.4508
29 11.3 0.287 128 0.0649 266 0.5758
28 12.6 0.320 159 0.0806 214 0.7157
27 14.2 0.361 202 0.102 169 0.9076
26 159 0.404 253 0.128 135 1.1383
25 17.9 0.455 320 0.162 106 1.4433
24 20.1 0.511 404 0.205 84.2 1.8153
23 22.6 0.574 511 0.259 66.6 2.3064
22 25.3 0.643 640 0.324 53.2 2.8867
21 28.5 0.724 812 0.411 41.9 3.6604
20 32.0 0.813 1020 0.519 33.2 4.6128
19 35.9 0.912 1290 0.653 26.4 5.8032
18 40.3 1.02 1620 0.823 21.0 7.3209
17 453 1.15 2050 1.04 16.6 9.2404
16 50.8 1.29 2580 131 13.2 11.6212
15 571 1.45 3260 1.65 104 14.6885
14 64.1 1.63 4110 2.08 8.28 18.4512
13 72.0 1.83 5180 2.63 6.56 23.3616
12 80.8 2.05 6530 3.31 5.21 29.4624
11 90.7 2.30 8230 4.17 4.14 37.0512
10 101.9 2.588 10380 5.26 3.277 46.7232
9 114.4 2.906 13090 6.63 2.600 58.9248
8 125.5 3.264 16510 8.37 2.061 74.4000
7 114.3 3.655 20820 10.55 1.634 93.744
6 162.0 4.115 26240 13.30 1.296 118.1472
5 181.9 4.620 33090 16.77 1.028 148.8
4 204.3 5.189 41740 21.15 0.8152 187.488
3 229.4 5.287 52260 26.67 0.6466 235.592
2 257.6 6.543 66360 33.62 0.5128 299.088
1 289.3 7.348 83690 42.41 0.4065 376.464
1/0 324.9 8.252 105600 53.49 0.3223 474.672
2/0 364.8 9.266 133100 67.43 0.2557 599.664
3/0 409.6 10.40 167800 85.01 0.2028 755.904
4/0 460.0 11.68 211600 107.22 0.1608 953.808






